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PROBLEMY OCENY EFEKTYWNOŚCI EKONOMICZNEJ 
ZASTOSOWANIA ROBOTÓW PRZEMYSŁOWYCH 

W POLSKIM PRZEMYŚLE MASZYNOWYM

P rz e m y s ł maszynowy w Po lsce  znajduje s ię  
w przededniu podjęcia sery jne j produkcji i sze
rokiego zastosowania robotów przem ysłowych. 
Rozpowszechnienie tego nowoczesnego środka 
autom atyzacji procesów wytwórczych uzasad
nione jest nie trendami i "now inkam i" techniki 
św iatowej lecz  potrzebą podnoszenia kultury 
p racy  i przewidywaną sytuacją dem ograficzną 
kraju charak teryzu jącą s ię  zmniejszaniem się 
przyrostów  zasobów pracy. W pracy [ ) J  szcze
gółowo uzasadniono potrzebę rozwoju krajcwych 
środków autom atyzacji, w tym równie#, robotów 
przem ysłowych, tak aby około roku 2000 można 
było zrealizować produkcję bezludną. W b liż 
szej perspektyw ie przewiduje s ię  zastosowanie 
robotów pezem ysłow ychdo autom atyzacji cząst
kowej i autom atyzacji lin ii produkcyjnej.

P lanowane szerok ie  zastosowanie robotów 
przem ysłow ych powoduje konieczność stw orze
nia narzędzi ekonomicznych um ożliw iających 
ocenę efektywności ekonomicznej zastosowań 
robotów. Trzeba przy tym pam iętać, że rachu
nek ekonomiczny jest w gospodarce s o c ja lis ty 
cznej bardziej skomplikowany niż w kapitaliź- 
m le [2 ,3 ], m usi bowiem uwzględniać in teres 
całego społeczeństwa 1 racjonalność w skali ca
łej gospodarki narodowej.

Rachurtek ekonomiczny jest narzędziem  u łat
w iającym  poprawę efektywności gospodarowa
nia. Ma on również, duże znaczenie dla techn i
ków zajm ujących s ię  projektowaniem  robotów 
przem ysłowych i ich zastosowaniam i. Znajo 
mość następstw ekonomicznych rozw iązań te 
chnicznych jest niezbędnym warunkiem  tworze
nia rzeczyw istego postępu technicznego. Za 
poBtęp techniczny uważa s ię  bowiem takie zmia
ny w p rocesie  produkcji, które powodują pow
stawanie! w iększych niż dotychczas efektów 

s ekonomicznych [4].
Podam y obecnie k ilka uwag wstępnych związa

nych z pojęciem  efektów ekonomicznych i spo
sobami ich obliczania i szacowania.

Za dodatni efekt ekonomiczny, zgodnie z [4 J  
będziemy uważać wyrażoną w pieniądzach ko
rz yść  odnoszoną przez gospodarkę narodową, 
ujemny efekt ekonomiczny równoważny je s t ze 
stra tą  ponoszoną przez gospodarkę narodową. 
P rzy jm u jem y zatem, że:

dodatni efekt ekonom iczny = zysk  V korzyśćV  wpływ,  
ujemny efekt ek onom iczny = etrataVikosztVwydstek.

Obliczanie czy szacowanie efektów ekono
m icznych powinno być wg ¿4 ] poprzedzone 
zbadaniem obowiązujących przęp i sów p raw 
nych, in stru kc ji służbowych i wytycznych. Do
p iero  je ś li nie ma takich przepisów można 
p rzyjąć  własne założenia, podkreślając ich a r 
b itra lny  charakter. Analiza ekonomiczna no
wej techniki produkcji powinna być przeprow a
dzana wspólnie przez technologów i ekonomi
stów, przy czym ro la technologów powinna 
sprowadzać s ię  do dostarczenia danych w y jś 
c iowych dla ekonomistów [4 , 5 j.

P rzed  podjęciem decyzji o zastosowaniu no
wej techniki produkcji należy dokonać ogólnej 
oceny przewidywanych efektów ekonomicznych 
Pom ocne może tu być rozpatrzenie stopnia 
spełniania ogólnych warunków sprzyja jących  
autom atyzacji . które przytaczam y za [5 , i ] :
- brak ludzi do p racy, zwłaszcza prac u c ią ż li
wych i monotonnych,
- posiadanie kadry o wysokich kw alifikacjach, 
zdolnej do wprowadzenia autom atyzacji i  p ro 
wadzenia produkcji zautomatyzowanej,
- duże kosEty produkcji wyrobu przy wykorzys
taniu dotychczasowej techniki,
- m ożliwość poprawy jakości produktu,
- duży sta ły popyt na wyrób przew yższający 
jego aktualną podaż,
- m ożliwość poprawy warunków bhp,
- m ożliwość nabycia urządzeń do autom atyza
c ji.

Należy zwrócić uwagę na podane również w
[ i ]  warunki n iesp rzy ja jące  autom atyzacji. Ob
liczan ie  czy szacowanie efektów ekonomicznych 
powinno być poprzedzone określen iem  okresu 
obliczeniowego. Ogólnie p rzyję tą  jednostką 
czasu przy obliczaniu efektów ekonomicznych 
jest rok. Należy p rzy jąć  zasadę, że rok ob li
czeniowy rozpoczyna s ię  wtedy, gdy po częs 
tych w praktyce p rze jśc iow ych  wahaniach,wy - 
wołanych trudnościam i w opanowaniu nowej 
techniki produkcji,następuje stab ilizacja  jedno
stkowego kosztu produkcji. Oddzielnym proble-
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mem jest ustalenie okresu porównawczego ¿4/
1 p rzyjęc ie  rozw iązania porównywanego z ro 
botem /*10, 1 b j.

Dotychczasowe rozważania i-uwagi ogólne, 
które D a le  ty  uzupełnić lekturą prac [2 , 4, 5, 6] , 
dotyczyły oceny efektywności ekonomicznej au
tom atyzacji produkcji, W dalszej czyśc i a r ty 
kułu przedstaw im y znane z lite ra tu ry  k ry te ria  
oceny efektywności ekonomicznej zastosowań 
robolów przem ysłowych. K ry te r ia  te odnoszo
ne są w lite ra tu rze  zarówno ogólnie do nowych 
technik produkcji, jak i w wyższym  znaczeniu 
do środków autom atyzacji. Czysto k ry te r ia te  
przedstaw ia s iy  jako k ry te ria  oceny jedynie ro
botów przem ysłowych. N ajczęście j są one w 
swojej postaci ogólnej k ry te ria m i efektywności 
nowej techniki produkcji, dopiero p rzyjęc ie  
charakterystycznego szczegółowego modelu 
efektów czyni je k ry te ria m i oceny efektywnoś
c i ekonomicznej zastosowań robotów przem ysło
wych.
Przeg ląd  kryte riów  efektywności ekonomicznej 

zaętosowań robotów przem ysłowych

W wielu publikacjach poświęconych aspektom 
ekonomicznym zastosowań robotów p rzem ysło 
wych w warunkach gospodarki kap italistycznej 
ocena efektywności sprowadzana jest do zesta
wienia kosztów zakupu i kosztów bieżącej eks
ploatacji robota oraz zysków wyntkających 
głównie ze zm niejszenia funduszu płac. Takie 
podejście jest bardzo proste l często daje efek
towne rezultaty, dlatego-spotykane jest naj
częście j w m ateria łach reklam owych. Podejmu
je s ię  również próby bardziej wnikliwego ro z 
patrzenia problemu efektywności zastosowania 
robotów w gospodarce kap ita listycznej ¿"łO/.U- 
proszczone, fragm entaryczne podejście w ystę
puje również w publikacjach autorów polskich. 
Celu ją w tym zwłaszcza .iurck i Szum ilas z 
CH KO  Pruszków  [ 11, 12/, którzy np. w pracy 
f i  1J  na podstawie, bardzo uproszczonego a rb i
tralnego modelu efektów okres zwrotu nakłactw 
przy zastosowaniu robota P 11030 do obsługi 
dwóch obrabiarek sterowanych num erycznie, 
przy pracy na dwie zmiany, ob liczają na 1,9- 
- 3. 5 roku, a przy obsłudze 3 obrabiarek na
wet na 1,4 - 2,5 roku.

Ogólnie stosowanym ¿2, 5, 6, 10, 13/ kryterium  
efektywności ekonomicznej techniki produkcji 
jest lndywidunlny okres zwrotu, zwany często 
okresem  zwrotu, definiowany jako iloraz;

■ k 2 - k 5 A l i

gdzie:
j l i  - nakłady na techniki produkcji s ta rąr»L u * Z 'tnit1 i nową 2 ,
K i K - roczne koszty eksploatacji /koszty 
własne/ technik " l "  i "2 ''.

Indywidualny okres zwrotu danej techniki po
winien być m niejszy od granicznego okresu 
zwrotu określanego norm atywnie dla danej ga
łęzi przem ysłu przez centralnego planistę. W

pracy ¿"13\J wyrażono pogląd, że graniczny 
czas zwrotu powinien wynosić dla zastosowań 
robotów przem ysłowych 7 lat, obowiązujący w 
Po ls ce  graniczny okres zwrotu wynosi wg [b ]
5 lat. Ze względu na ograniczoną żywotność 
robotów Za bardziej uzasadnioną należy uznać 
tę drugą wartość. Niekiedy ¿¿6, 8, 9/ podaje się 
odwrotność okresu zwrotu nakładów i nazywa 
s ię  tę w ielkość wskaźnikiem  efektywności nak
ładów,

"  W zór / 1/ w przypadku autom atyzacji p rz y j
muje wg [b ] następującą postać:

; f e  -‘ ‘y *  ■ /2/
gdzie:
I - suma nakładów poniesionych na automaty
zację,
K  - koszt w łasny jednostki produktu przed 
au tom atyzacją,.
K .2 - koszt włksny jednostki produktu po auto
m atyzacji,
a - ilość produktów, która może być wytw orzo
na w ciągu roku na stanowisku zautomatyzowa
nym.
Mianownik ułamka / 2/,

E - ( K j .  - 1< J 2 )

je s t również ważnym wskaźnikiem  nazywanym 
oszczędnością roczną uzyskaną dzięki autom a
tyzacji [b ] .

Obowiązujące przep isy [\ 4 ] nakazują obliczać 
oszczędność roczną na podstawie wzoru:

K  =  ( K j l  '  K j 2 )  8  "  I S  *

gdzie:
s - średnia stawka am ortyzacji w artości środ 
ków trw ałych, uznają zatem, że oszczędność 
roczna powinna być zmniejszona o wartość od
pisu am ortyzacyjnego.

W f l 37 zaleca s ię  obliczać oszczędność ro
czną E  zastosowania robota u konkretnego użyt
kownika na podstawie wzoru:

E  *  H  ł  V , )  -  ( “ K j 2  ł  E n > 2 )  ł  E . <  t * f

gdzie:
E  = 0, 15 - norm atywny współczynnik efektyw 
ności nakładów kapitałowych 
f  - nakłady kapitałowe na re a liz a c ję  techniki 
produkcji przed automatyzacją,

- nakłady kapitałowe na re a liz a c ję  techniki 
produkcji z zastosowaniem robota,
E  - dodatkowy efekt społeczno-ekonomiczny, 
uzyskiwany przez gospodarkę narodową przy 
zastosowaniu robota przem ysłowego.

W zory /5/ i /4/ różnią s ię  m iędzy sobą przy 
założeniu s = ̂ n i obliczania K  i K . taką samą 
metodą jedynie w artością  Dodktkowy efekt
społeczno-ekonomiczny E  składa s ię  z nastę
pujących elementów ¿13/ :S
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- oszczędności wynikającej ze zm niejszenia 
płynności kadr,
- zm niejszenia kosztów zabezpieczenia so c ja l
nego i ochrony zdrowia,
- zm niejszenia s tra t p rzedsiębiorstwa z tytułu 
absencji i naruszania dyscypliny pracy,
- zm niejszenia zachorowalności i wypadków 
przy pracy w wyniku poprawy warunków bhp,
- zm niejszenia kosztów ulg i dopłat za p racę w 
warunkach ciężkich i szkodliwych.

Ja k  już wspom nieliśm y wyżej stosuje s ię  rów-r 
nież inne od okresu zwrotu m iern ik i efektywno
śc i ekonomicznej zastosowań robotów. W p ra 
cach /"fi, ił/ proponuje s ię  ocenę, efektywności 
za pomocą wskaźnika op łacalności w skali gos
podarki narodowej E^ :

K  - I<„ + 0„,+ O
E  = —1-----

°  (i + Z

gdzie:
I< ,̂ I<9 - roczne bieżące koszty produkcji na 
stanowisku przed / ]/  i po /2/ zastosowaniu 
robota,
O - oszczędności roczne wynikające ze zmniej
szenia zatrudnienia, równe akum ulacjpzreali-  
zowanej przez zwolnionych robotników na in
nych stanowiskach p racy,
O - roczne oszczędności wydatków socjalno- 
o lw iatow ych towarzyszące zm niejszeniu perso
nelu,
Z  - wartośó urządzeń wycofanych lub dodatko- 

,  wych,
r  - wartośó stopy dyskontowej.

W zó r /6/ obowiązuje dla jednego roku stosowa
nia robota 1 inform uje, ile  złotych oszczędnoś
c i uzyskuje s ię  w danym roku z jednej złotów
ki nakładów inwestycyjnych. Zauważm y, że 
je ś l i sprostu jem y błędne określen ie w artości 
O jako, zysku wypracowanego przez zwolnio
nych robotników na innych stanowiskach pracy, 
liczn ik  ułamka /6/ jest równy oszczędności 
rocznej. Różnica m iędzy wzorem /6/ i w zora 
m i /3/. /4/ i / 5/ polega wyłącznie na wydziela
niu przy obliczaniu oszczędności rocznej ró ż 
nych elementów lub grup efektów i w liczaniu 
innych grup efektów w c ię ż a r kosztów b ieżą
cych  lub kosztów jednostkowych. Zastosowanie 
któregoś z tych wzorów zależy od przyjętego 
modelu efektów. W zasadzie dla każdego od
miennego modelu efektów należy stosowaó inry 
wzór na oszczędność roczną.

Stosowane są również nieco inne wskaźniki 
oceny efektywności, np. stopa zwrotu, wewnę
trzna stopa zwrotu ¿ )0 j, będące stosunkiem 
pewnej m iary  zwrotu do zainwestowanego kap i
tału. Huda i Kovac /"l5/ om aw iają tzw". model 

' decyzyjny Heginbothama um ożliw iający, m. in. 
porównywanie nakładów na pracę ręczną na 
stanowisku bez robota 7. ekw iwalentnym i nak ła 
dami na stanowisko z robotem i określen ie  op
tymalnego stosunku nakładów na wyposażenie 
sta łe i wymienne stanowiska, ale wartość tego 
opisu jest znacznie obniżona przez n iep recy 

) (r + s)
W

zyjne,m im o wysiłków tłumaczy, określen ie 
zmiennych występujących we wzorach.

Interesujące odmienne podejście do problemu 
oceny efektywności ekonomicznej zastosowań 
robotów przem ysłowych zaprezentowano w [\ 0 ] 
Zaproponowano kryterium  kosztu całkowitego, 
w którym analizuje s ię  wszystkie elementy ko
sztów za pomocą tró jw ym iarow ej tab licy  kosz
tów I< - zadań produkcyjnych P  - rozwiązań te
chnologicznych S / rys . l/ .

Rys., 1. T ró jw ym iarow a thblica kosztów K - za 
dań produkcyjnych P  - rozw iązań technologicz
nych S i wektor kosztów /lOJ .

Tab lica  ta określa elementy kosztów dla każ
dego zadania produkcyjnego i rozw iązania tech
nologie z.ne go, pozwala zatem uwzględnić e la s 
tyczność zastosowań robotów. Zw ykle  rozpatru
je  s ię  w charak terze  zbioru rozw iązań techno
logicznych S obsługę rę czn ą ,' m aszynę specja 
lizowaną i robota przem ysłowego. Przewiduje- 
s ię  m ożliwość n o rm a lizac ji elementów tablicy 
przez podzielenie elementów zbioru kosztów 
przez koszt całkow ity dla danego rozw iązania 
technologicznego s i zadania produkcyjnego p . 
O trzym uje s ię  w ten sposób unormowane wek
to ry  kosztów, które można porównywać ze so
bą jak w ie lkości geometryczne. Zaproponowało 
uwzględnienie następujących rodzajów kosztów:
1. koszty uchwytne w pieniądzu:
- koszt m aszyny podstawowej,
- koszt narzędzi specjalpych i oprzyrządowa
nia,
- koszt zasilan ia w energię,
- koszt projektu,
- koszt p racy żywej,
- koszt konserw acji,
- koszty montażu, program owania i szkolenia.
2. Koszty nieuchwytne w pieniądzach:
- koszt kontro li jakości,
- koszt kontroli i nadzoru s iły  roboczej,
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- koszt absencji, niezadowolenia z pracy, 
skarg, fluktuacji, strajków,
- kos7,t e lastyczności organizacyjnej.
- koszty p rzestrzegania warunków bhp,
- koszty chorób zawodowych.

Koszty nieuchwytne można wprowadzić do u- 
normowanych wektorów kosztów a następnie do 
znorm alizowanej tab licy kosztów jako niemiano- 
wane "składowe uzupełn iające".
1'ropozycja w ie lokry tc ry jn ej oceny efektywno.- 
ści na podstawie szczegółowego modelu elektów

Omówione wyżej k ry te ria  efektywności ekono
m icznej zastosowali robotów przem ysłow ych, 
czas zwrotu t obliczany ze wzoru / 2/ i osz
c z ę d n o ś ć  roczna E  wyrażona wzorem /4/ są 
mio m ikam i syntetycznym i i nie in form ują o 
wszystkich złożonych aspektach ekonomicznych 
zastosowań. Nie podają np. żadnej in fo rm acji
0 w ielkości nakładów warunkującej uzyskanie 
efektów w ogóle czy o przyjętym  modelu efek
tów. Do obliczenia zarówno t jak  i E  należy 
znać wartość nakładów inwestycyjnych I i różni
cę kosztów własnych produkcji rocznej wyrobu;

K - 'Ćj i • Ks )  " ' /7/
Różnicę tę nazywać będziemy nadal efektem 

rocznym robotyzacji stanowiska. Efekt roczny 
jest sumą efektów cząstkowych, których ilość
1 rodzaj zależy od przyjętego modelu efektów. 
Modeiem efektów nazywamy tu pewne p rzyb liże 
nie zmian w rzeczyw istości ekonomicznej w 
skali gospodarki narodowej towarzyszących za 
stosowaniu robota; zmiany te rozpatrywane są 
w odniesieniu do przyjętego wariantu bazowego 
np. sta re j techniki produkcji lub innego robota. 
Szczegółowym modelem efektów nazywamy zaś 
model efektów konkretnego zastosowania robo
ta. E fekt roczny nie musi być obliczany ze wzo
ru /7/ wymagającego obliczania wszystkich 
kosztów rocznych lub jednostkowych, lecz  m o
że być obliczony jako suma efektów cząstkowych 
szczegółowego modelu efektów. Obliczenie efek
tu rocznego E  , oszczędności rocznej E  i 
czasu zwrotu t wymaga zatem znajomości 
szczegółowego ipodelu efektów, wszystkie te 
wskaźniki nie oddają p rzy tym ca łe j złożonoś
c i modelu efektów. W tym momencie nasuwa 
s ię  wniosek, aby p rzyjąć jako podstawę oceny 
efektywności ekonomicznej w łaśn ie szczegóło
wy model efektów zastosowania robota. W ybór 
optymalnej ekonomicznie techniki produkcji po
legałby wtedy na w ie lokrytery jnym  porównywa
niu szczegółowych modeli efektów a lte rna tyw 
nych technik produkcji. Dodajmy, że wszystkie 
porównywane szczegółowe modele efektów tech 
nik alternatywnych powinny m ieć tę sam ą bazę 
odniesienia, np. is tn ie jącą t echnikę produkcji. 
Szczegółowy model efektów powinny tworzyć 
następujące grupy danych techniczno-ekonomi
cznych:
1 . Dane techniczno-organizacyjne wyrażane 
na jczęście j w jednostkach fizycznych;
- rodzaje i ilość produkowanych wyrobów, 4
- opis techniczny zastosowania robota lub tech 

niki alternatywnej ilustrowany niezbędnymi 
rysunkam i i schematami.
2. Nakłady na re a liz a c ję  projektu robotyzacji:
- koszt załęupu robota,
- koszt oprzyrządowania /podajniki, m agazy
ny/, narzędzi i chwytaków specjalnych,
- koszt projektu robotyzacji,
- koszty instalacji, i rozruchu stanowiska z 
robotem,
- koszty szkolenia pracowników przew idzianych 
do obsługi robota.
3. E fekty  ekonomiczne zastosowania robota 
przem ysłowego:
- efekty zmiany zużycia p racy żywej,
- efekty zm ian zużycia m ateria łów ,
- efekty zmian w wyposażeniu w maszyny i 
urządzenia oraz w nakładach inwestycyjnych,
- efekty zmian w gospodarce remontowej,
- efekty.zm ian jakości produkcji,
- efekty uruchom ienia nowej lub zwiększenia 
dotychczasowej produkcji,
- efekty zmian dotyczących braków produkcyj
nych,
- efekty widoczne w ka lku lacji dewizowej,
- efekty zastosowania robotów jako rozwiązań 
wyprzedzających obecny poziom techniki i stwa
rza jących  warunki dalszego postępu techniczne
go,
- efekty poprawy bezpieczeństwa, higieny i kul
tury p racy, »
- efekty re akc ji pracowników na kolegę-robota.
4. W skaźn ik i syntetyczne charakteryzu jące efek
tywność:
- oszczędność roczna,
- czas zwrotu,
- inne.

Propozycja  p rzy jęc ia  jako podstawy oceny 
efektywności szczegółowego modelu efektów 
jest. w dużej m ierze  zbieżna z postulatam i Drą
cy [\  (ty, efekty ekonomiczne rpodelu m ają 
strukturę p rzyję tą  w p racy  /4/.

O b licza nie, i szacowanie efektów ekonomicz
nych zastosowania robotów przem ysłowych 
Omówimy obefcnie sposoby i zasady obliczania 

i szacowania poszczególnych efektów ekonomi
cznych zastosowania robotów, op iera jąc s ię  na 
obszernych i dokładnych wskazówkach pracy [ś j 
i znanych nam kilkunastu zastosowaniach robo
tów PR-02 i kilku zastosowaniach robotów IRb 
wykonanych lub koordynowanych przez P rz e m y 
słowy Instytut Autom atyki i Pom ia rów  w W a r 
szawie.
o E fe k ty  zmiany zużycia p racy żywej 

E fekt ekonomiczny zmiany zużycia robocizny 
ob licza s ię  sumując efekty zmian pracochłon
ności poszczególnych operacji technologicznych 
i doliczając narzut 15,5% odprowadzany przez 
przedsiębiorstw o z tytułu świadczeń społecz
nych. Uwzględnia s ię  p rzy tym zmianę stawki 
godzinowej związaną z zaszeregowaniem czyn
ności wykonywanych przed i po zastosowaniu 
robota do innych grup uposażenia. Najczęściej 
pracownik obsługujący robota ma wyższą gru
pę zaszeregowania niż pracownik, któręgapra-
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cę robot zastępuje. Często spotyka s ię  pogląd, 
że je ś li zastosowanie robota powoduje zm nie j
szenie zużycia pracy żywej,za równo bezpoired- 
niej jak i pośredniej, przy stałych kosztach 
pośrednich do dodatnich efektów ekonomicznych 
należy doliczyć narzut kosztów pośrednich.naj- 
częśc ie j wydziałowych i ogólnozakładowych.
.Jest to pogląd niesłuszny, sprzeczny z zarzą 
dzeniem M N SzW lT  z 20. 03. 1973 r. Błędność 
tego poglądu została dokładnie wykazana w [\ ]  

Roboty przem ysłowe często prowadzą do c a ł
kowitego zastąpienia w ca łości lub części p ro 
cesu technologicznego pracy żywej p racą  iprzed- 
mlotowloną. Stwarza to w iele różnorodnych 
skutków. Oprócz omówionego wyżej dodatniego 
efektu oszczędności p łacy bezpośredniej z na
rzutem na św iadczenia społeczne zm niejszen ie 
zatrudnienia ma w ska li gospodarki narodowej 
rozliczne daleko Idące następstwa. Zm n ie jsze 
nie zatrudnienia musi być rozpatrywane w śiis- 
łym  związku z aktualną sytuacją kadrową w 
przedsięb iorstw ie , na lokalnym  rynku pracy o- 
raz  w ska li gospodarki narodowej. P rzed e  
wszystkim  musi być rozw iązany problem znale
zienia odpowiedniej p racy  dla zastępowanych 
przez roboty pracowników. Za leca s ię  następu
jący  tryb  postępowania:
1 ° Należy szukać w tym samym p rzedsięb io r
stw ie innych m iejsc p racy, zgodnych z kw alifi
kacjam i tych pracowników,
2 Je ś l i  je s t to niem ożliwe, należy, zatrudnić 
Ich w innych zakładach w tej sam ej lub w są 
siedniej m ie jscow ości w ich zawodzie,
3 Je ś l i  nie można znaleźć p racy  także w in
nych przedsiębiorstw ach , przedsiębiorstw o po
winno p rzeszkolić pracowników i zatTudnić ich 
w innym zawodzie.

Stosowane aktualnie roboty p rzem ysłowe p ie r 
wszych generacji zastępują pracowników o sto
sunkowo nisk ich  kw alifikacjach  lub p rzyuczo 
nych wykonujących operacje m anipulacyjne lub 
proste zabiegi technologiczne. P rz y  is tn ie ją 
cym  obecnie w Po ls ce  i przewidywanym  [\ ]d e~  
f icy c ie  pracowników o takich kw alifikacjach  
na jczęście j problem  znalezienia p racy  dla zas 
tępowanych pracowników załatw ia s ie  już w przed
sięb io rstw ie  zgodnie z zaleceniem  1 . Koszty 
pbstępowania z zastępowanym i pracownikam i, 
ich ewentualnego p rzen iesien ia  czy p rzeszko le 
nia, są ujemnym efektem ekonomicznym zasto
sowania robotów.

W  p rzew ażającej w iększości przypadków częś
ciowo już obecnie 1 całkow ic ie  w p rzysz łośc i 
będziemy m ie li do czynienia z zastosowaniem 
robotów dla złagodzenia deficytu s iły  roboczej.
W tej sytuacji m usim y odpowiedzieć na pytanie: 
jak i efekt ekonomiczny odnosi gospodarka naro 
dowa przy zastosowaniu robota, który zastępu- 
je  cz łow ieka w procesie  produkcji,n ie uczestn i
cząc jednocześnie w konsumpcji społecznejdak 
wiadomo rezerw y  s iły  roboczej występują ak
tualnie w Po ls ce  jedynie na wsi, a ich uw olnie
nie wymaga dużych nakładów na m odernizację 
ro ln ictw a. Dyslókacja jednego człow ieka ze wsi 
do m iasta wymaga znacznych nakładów na in

fra struk tu rę  komunalną, budownictwo m ieszka
niowe, zaplecze socjalne i kulturalne. Koszt 
p rzen iesien ia  jednego człow ieka ze wsi do mia
sta można najskrom niej oszacować na sumę 1 
min złotych. Musimy także pam iętać, te  robot 
nie uczestniczy w konsumpcji zbiorowej rozbu
dowanej w Po ls ce  jak w każdym kraju so c ja lis 
tycznym, nie obciąża funduszu akcji socja lnej, 
funduszu mieszkaniowego, transportu, nie w y
dłuża kolejek po deficytowe towary, pomaga 
p rzyw rócić  równowagę rynkową. Część z tych 
.efektów widoczna jest w skali przedsiębiorstwa. 
N iew ątp liw ie dodatnim efektem zastąp iep iapra
cowników przez roboty jest przypadająca na 
tych pracowników część zakładowego funduszu 
socjalnego, funduszu nagród i innych funduszy, 
oczyw iście  przy założeniu, że fundusze te nie 
zostaną zmniejszone proporcjonaln ie do zmniej
szenia s ię  liczby etatów. E fek t uzyskiwany 
przez gospodarkę narodową przez zastosowanie 
robota przem ysłowego zam iast człow ieka powi
nien być wszechstronnie oszacowany i ob licza
ny za pomocą współczynnika zwiększającego 
efekt oszczędności płac bezpośrednich. Naszym 
zdaniem współczynnik ten powinien wynosić ak
tualnie co najm niej 5 i powinien być weryfikow a
ny okresowo, stosownie do zm ien iającej s ię 's y 
tuacji gospodarczej i sytuacji na rynku p racy.

Zm nie jszen ie  zatrudnienia w wyniku zastoso
wania robotów przem ysłowych przynosi również 
efekty dodatnie w postaci oszczędności zw iąza
nych ze zm niejszeniem  płynności i absencji 
kadr, wyelim inowaniem  urlopów oraz poprawą 
dyscypliny p racy . E fekty  te widoczne są w księ
gowości p rzedsięb iorstw a. Jak o  podstawę ob li
czania tych efektów można p rzyjąć średniorocz* 
ne stra ty  ponoszone przez przedsiębiorstwo z 
tytułu n ieuspraw iedliw ionej i uspraw iedliw ionej 
absencji i naruszeń dyscypliny p racy przypada
jące  na jednego zatrudnionego. W szystk ie  tego 
typu efekty towarzyszące zm niejszeniu zatrud
nienia należy naszym zdaniem pomnożyć przez 
J 2/ 11 - współczynnik charakteryzu jący oszczęd
ność w ynikającą z e lim in ac ji urlopów p racow 
niczych. • -

Na dalszych etapach robotyzacji w nieco bar
dziej odległej perspektyw ie czasowej efektem 
zastosowania robotów będzie skrócenie czasu 
p racy  p rzy niezm ienionym zatrudnieniu i p ła 
cach. Skrócenie czasu pracy, ewentualne wpro
wadzenie p ięcio  lub czterodniowego tygodnia 
p racy  jest istotnym postępem społecznym. 
E fek t ten nie będzie widoczny w księgowości 
p rzedsięb iorstw a. W’ pracy f \ J zaproponowano 
sposób oszacowania efektu ekonomicznego dla 
gospcfdarki narodowej z tytułu dodatkowego 
czasu wolnego przy założeniu, że godzina do
datkowego czasu wolnego przynosi efekt równy 
połowie p łacy godzinowej pracownika w p rzed 
sięb io rstw ie . Je s t  to założenie dyskusyjne,tak 
jak bezdyskusyjna jest konieczność oszacowa
nia efektu ekonomicznego postępu społecznego 
w postaci dodatkowego czasu wolnego.
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®  E fekty zmian /.użycia  m ateria łów  _ 
Zastosowanie robotów przem ysłowych przyno

si efekty ekonomiczne w wyniku zmian w zuży
ciu zarówno m ateria łów  bezpośrednich jak ¡p o 
średnich. Efekty te mogą być ujemne lub do
datnie, Ich suma też może m ieć różny znakjch 
wartość bezwględna jest zwykle nieduża. E fe k 
ty zmian zużycia m ateria łów  bezpośrednich po
trzebnych do wyprodukowania wyrobu, występu
ją przy zm ianie technologii produkcji, gdy no
wa technologia jest m ożliwa wyłącznie przy za-, 
stosowaniu robota, lub przy optym alizacji m a
teria łow ej "s ta re j"  technologii w wyniku zasto
sowania robota. Każdemu zastosowaniu robota 
towarzyszą zmiany zużycia energ ii, najczęściej 
pociągające za sobą ujemne efekty ekonom icz
ne.
® Efekty  zmian w wyposażeniu w maszyny 
i urządzenia 

N iezależnie od ujemnych efektów ekonom icz
nych. zaangażowania środków inw estycyjnych 
na zakup i in sta lację  zrobotyzowanego stanow i
ska pracy należy zbadać efekty ekonomiczne 
zmian kosztów am ortyzacji. E fekt ten /najczęś
c ie j ujemny/ będzie różn icą w artości rocznych 
am ortyzacji stanowiska przed zastosowaniem i 
po zastosowaniu robota. T rzeba uwzględnić 
również ewentualną niezam ortyzowaną wartość 
wycofanych maszyn 1 urządzeń. W [A ] zapropo
nowano dość złożony sphsób analizy zmian ko
sztów am ortyzacji.
Efekty ekonomiczna zastosowania robotów po
winny być oceniane również z punktu widzenia 
zmian w' planie inwestycyjnym . Je ś li.z a s to so 
wanie robota um ożliw ia zm niejszenie zaplano
wanego na dany cel nakładu inwestycyjnego, go
spodarka narodowa odczuwa to jako dodatni 
efekt ekonomiczny , zaoszczędzone środki m o ż 
na przeznaczyć bowiem na inne cele. W  [A ] za
proponowano, aby ten dodatni efekt obliczać 
jako iloczyn zaoszczędzonych nakładów i s to 
py dyskonta. Analiza oszczędności środków in 
westycyjnych komplikuje s ię  jeszcze bardziej, 
je ś li uwzględnić zwiększenie współczynnika 
zm ianowości tow arzyszące praw ie każdemu za
stosowaniu robotów przem ysłow ych. Zm iana 
tego współczynnika powoduje zarówno dodatni 
efekt ekonomiczny przez oszczędność środków 
na budowę nowych hal i zw iększenie produkcji 
przy istn ie jącym  wyposażeniu jak i ujemny efekt 
ekonomiczny wzrostu kosztów am ortyzacji. 
» Efekty zmian w gospodarce remontowej

Zastosowaniu robota przem ysłowego towarzy
szy ujemny efekt kosztów jego ewentualnej awa
r i i  równy iloczynowi kosztów aw arii i prawdo
podobieństwa wystąpienia aw arii w okres ie  ob
liczeniowym . D la określen ia  tego prawdopodo
bieństwa przed uzyskaniem danych p rak tycz 
nych można w ykorzystać dane niezawodnościo
we, np. średni czas „m iędzyaw aryjny w y ra to  
ny jako część całkowitego czasu p racy . Dane 
te należy weryfikować w czasie eksp loatacji ro
bota. E fekt ekonomiczny zmian w kosztach r e 
montów jest równy różnicy kosztów aw a rii sta
nowiska przed wdrożeniem robota i stanowiska 
zrobotyzowanego.

O Efekty  zmian jakośc i produkcji
Zagadnienie zmian jakości produkcji je s t bar

dzo złożone, nie is tn ie ją  bowiem obiektywne 
jednolite m iary  jakości. Trudno również od
powiedzieć na pytanie, w jakim  stopniu za - 
stosowanie robota wpływa na jakość produkcji.
W w ielu p rostych ,czysto  m anipulacyjnych za
stosowaniach, efekt poprawy jakośc i nie wystę- 
puje.^Czynności m anipulacyjne nie m ają na j
częśc ie j wpływu na jakość, zw łaszcza wtedy, 
gdy dokładność pozycjonowania i sposób chw y
tania wyrobu nie m ają związki z jakością. P o 
prawa jakości wyrobu występuje przy zastoso
waniu robota do wykonywania czynności obrób- 
czych, takich jak spawanie, zgrzewanie, mar 
lowanie, gratowanie ¿16, \7 ] lub montażu. Ob
liczen ie  efektów ekonomicznych zmiany jakoś
c i produkowanych wyrobów jest trudne, nawet 
wtedyL gdy poprawa jakośc i powoduje, zmianę 
ceny zbytu, ale w n iektórych przypadkach zas
tosowań konieczne. Sposoby obliczania efektów 
zmian jakośc i szczegółowo omówiono w [A ], 
O Efekty  uruchom ienia nowej lub zwiększenia 
dotychczasowej produkcji

Narządzenie M N Sż W iT  z ii0. 03. 1973 r. uza
leżnia wysokość efektów ekonomicznych u ru 
chom ienia nowej lub zw iększenia dotychczaso
wej produkcji od wzrostu akum ulacji w p rzed 
s ięb io rstw ie . W [A ] sform ułowano następują
ce warunki uznania nowej produkcji za zaakcen
towaną na rynku: 1 nowa produkcja m usi ąxit - 
kać s ię  na rynku ze zwiększonym popytem, 2 
uruchom ienie nowej produkcji nie może dopro
wadzić do zaprzestania lub zm niejszenia p ro 
dukcji towarów, na które is tn ie je  niezrównowa
żony popyt. P rz y  spełnieniu tych warunków do
datni efekt ekonomiczny uruchom ienia nowej 
lub zw iększenia dotychczasowej produkcji jest 
iloczynem  liczby nowo wyprodukowanych w y ro 
bów i różn icy jednostkowej ceny zbytu i jedno- , 
stkowego kosztu własnego wyrobu. W. p racy  [4 j 

- podjęto również próbę usta len ia  w a rtośc i dodat
nich efekiów ekonomicznych polegających na 
p rze jęc iu  przez nowy wyrób pewnej częśc i ko
sztów pośrednich, które obciążały koszty doty
chczas produkowanych wyrobów oraz na po
w iększeniu m asy towarowej na rynku. Do efek
tów ekonomicznych zw iększenia produkcji z a li
cza s ię  także unikn ięcie kosztów, które byłyby 
niezbędne dla zw iększenia produkcji przy-nie- 
zm ienionej technologii. Roboty p rzem ysłowe 
nie warunkują same urochom ien ia nowej p ro 
dukcji, stanowią m niej lub bardziej istotny skład 
nik wyposażenia technologicznego. Dzięki zas
tosowaniu robotów przem ysłow ych można zwięk
szyć ilość produkcji w ram ach sta re j techno
logii.

» E fe k ty  zmian dotyczących braków produk- 
cyjnych

Roboty przem ysłow e popraw iają często p rz e 
bieg procesu technologicznego i zm niejszają 
liczbę braków. Efekty zm niejszenia liczby b ra 
ków są widoczne w p rzedsięb iorstw ie  i mogą 
być obliczane na podstawie wzoru podanego 
w [A ].
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♦ Efekty widoczne w ka lkulacji dewizowej 
Zastosowanie robotów przem ysłowych produk

c ji polskiej m olo p rzyn ieść istotne efekty eko
nomiczne widoczne w kalku lacji dewizowej jeś-

nlknąć kosztownego importu robota lub innego 
urządzenia ze stre fy  wolnod ewizowe.j.
2 Zastosowanie robota polskiego jest źródłem 
dodatkowych dewiz w  przypadku eksportu w yro
bów wyprodukowanych przy udziale robota.

Uproszczeniem  byłoby p rzy jęc ie , że zastoso
wanie robota przem ysłowego produkcji polskiej 
powoduje powstanie dodatniego efektu równego 
różn icy m iędzy ceną robota produkcji zagran i
cznej,p rze liczoną za pomocą przeliczn ików  de
w izowych na złotówki obiegowe i ceną robota 
polskiego spełniającego te same zadania, ponie
waż na jczęście j nie doszłoby do zastosowania 
robota w przypadku braku robotów polskich. Za
stosowania robotów ograniczałyby s ię  wtedy do 
do najn iezbędniejszych przypadków i byłyby l i 
m itowane przydzie lonym i środkam i dew izowy
mi. Naszym  zdaniem celowe wydaje s ię  wpro
wadzenie współczynnika "konieczności dewizo
w e j", wahającego s ię  m iędzy 0 i 1, najlepiej 
ustalonego centra ln ie  dla danych kategorii 
zastosowań, i określa jącego stopień niezbęd
ności zastosowania robota przem ysłowego w 
danym przypadku. E fekt ekonomiczny w idocz
ny w ka lku lacji dewizowej byłby wtedy równy 
różn icy m iędzy p rze liczoną na zlozówki ceną 
robota zagranicznego i ceną robota polskiego 
pomnożoną przez postulowany współczynnik 
"konieczności dew izowej".

W przypadku osiągn ięcia dodatkowych zyskó.v 
j 'z eksportu wyrobów, p rzy których produkcji 

zastosowano robot, należy podjąć próbę osza
cowania udziału robota w osiągnięciu tych efek
tów. N ie wydaje s ię  nam, aby is tn ia ły  ogólne 
zasady przeprowadzania takiego oszacowania. 
Uwzględnienie w rachunku efektów ekonom icz
nych ka lku lacji dewizowej jest trudne, m .in . 
ze względu na odmienne struktury cen w P o ls 
ce i na św iec ie  i brak jednego kursu walut. Jest 
ono jednak konieczne wobec rosnącego udziału 
naszego kraju w wym ianie z zagranicą.

E fekty  zastosowania robotów jako rozw iązań
wyprzedzających obecny poziom techniki i
s tw arza jących  warunki dalszego postępu tech
nicznego
itoDoty przem ysłowe często wym uszają pos

tęp techniczny, nie jest m ożliwe zastosowanie 
robota do obsługi np. obrab iark i bez uprzed
niej autom atyzacji cyklu je j p racy . Prob lem  
polega na oszacowaniu w artości robota jako 
motoru postępu technicznego. Trzeba zastano
w ić s ię  np. w jakim  stopniu m ożliwość zastoso
wania robota skłania przedsiębiorstw o do au
tom atyzacji p racy  obrab iarek  i urządzeń i w ja
kim stopniu osiągnięte przez to efekty są zasłu
gą robotów. Nie je s t to pytanie łatwe,odpowiedź 
na nie powinna być jednak poszukiwana.

E fe kty poprawy bezpieczeństwa, higieny i 
kultury  pracy

Roboty przem ysłowe mogą być skutecznym 
środkiem  znacznej poprawy bezpieczeństwa, h i
gieny i kultury p racy. Obowiązujące przepisy 
form ułują jedynie ogólne zasady rachunku efek
tów ekonomicznych poprawy bhp, pozostawia
jąc duży m argines swobody. W [A j rozpatrzono 
szczegółowo następujące rodzaje efektów pop
rawy bhp:
— Efekt un ikn ięcia nieszczęśliwego wypadku, 
powodującego śm ie rć  lub kalectwo pracownika, 
obliczany na podstawie m ateria łów  sta tystycz 
nych,
— Zm iana rocznegb kosztu utrzym ania zakłado
wej służby zdrowia,
— Zm iana rocznych wydatków na ubezpieczana 
przy postulowanym uzależnieniu stawki ubez
pieczeniowej od stanu bhp.

W [A ] proponuje s ię  opracowanie przez od
powiednie instytuty naukowo-badawcze wskaź
ników in form ujących o wpływ ie poprawy este 
tyki i kultury m ie jsca p racy  na wzrost w ydaj
ności w odpowiednich grupach i rodzajach sta 
nowisk. W ydaje się, że po zebraniu reprezen 
tatywnych danych, m ożliwe będzie ustalenie 
tych wskaźników dla typowych zastosowań ro 
botów przem ysłowych. W p racy  ¿18/ podano 
wyniki analizy efektów ekonomicznych poprawy 
bhp w wyniku zastosowania robota T ra llfa  T fl 
3002W do spawania obudowy wózka kopalniane
go w jednym z p rzedsięb iorstw  CSRS'* Wynika 
z nich, że zastosowanie robota pozwoliło zmniej
szyć ilo ść  zachorowań'spawaczy na bronchit ) 
choroby wywoływane działaniem  gazów zaw ie
ra jących  szkodliwe tlenki azotu i m eta li. E fek 
ty ekonomiczne występujące w dziedzinie bhp 
wynosiły w tym przypadku 20% całkow itych do
datnich efektów ekonomicznych zastosowania 
robota.

E fekty  re akc ji pracowników na kolegę-robota
Wprowadzeniu każdej nowej techniki tow arzy

szy reakcja  pracowników. Je s t  ona przedm io
tem badań socjo logii p racy. Należy lic z y ć  się 
z tym , te  wprowadzenie robotów wywoła przy 
braku obycia z nim i ujemne efekty re akc ji em o
cjonalnej pracowników, takie jak  poczucie za
grożenia w artości w łasnej p racy, chęć udowod
nienia robotowi swojej przewagi, czy poczucie 
obcości w otoczeniu robotów.

Wnioski
- Istn ie je potrzeba opracowania metodyki oce 
ny efektywności ekonomicznej autom atyzacji 
produkcji,w  tym autom atyzacji z zastosowania?) 
robotów przem ysłowych,
-podstawą takiej oceny mógłby być omówiony 
w artyku le  szczegółowy model efektów,
- należy doskonalić ten model przez uwzględ
nianie u jaw niających s ię  w p raktyce nowych 
źródeł efektów i uściś lan ie  sposobów ob licza
nia poszczególnych rodzajów efektów.

9



L i t e r a t u r a :
j\ ] A . Kaczm arczyk : Fab ryk i bezludne w p rze 
m yśle  maszynowym /studium prognostyczne/. 
B iu le tyn  "M e ra -  P JA P " ,1  -2/ 1 979.

["¿ J S, S z e fle r  I Inni; Ekonom ia polityczna dla 
wyższych szkół technicznych l ro ln iczych, PW ty  
W arszaw a J974.
[3 ] A. M elich : Doskonalenie systemu funkcjoio- 
wania gospodarki. K ierunki, "ż y c ie  W arszaw y" 
n r 264 z 9. 1 1. 1979.
[ a]  0, P ila w sk i: Obliczanie efektów ekonom icz
nych postępu technicznego w przedsiębiorstw ie, 
P W E ,  W arszaw a  1976.
¿5/ Z. Jodełko: Ocena ekonomiczna m echaniza
c ji i autom atyzacji w p rzem yśle  maszynowym, 
W N T , W arszaw a 196 5.
¿6/ S. K ra jew sk i: N iektóre problem y metodyki 
badań ekonomicznej efektywności m echanizacji 
i autom atyzacji w p rzem yśle  maszynowym. 
B ro szu ra  T W W P , W arszaw a 1969.
¿7/J.M irack i : W arunki wprowadzenia autom aty
zacji. P rzeg ląd  Mechaniczny, 2/77, s, 113-116. 

¿8/ M. O lszew ski: Automatyczne maszyny m ani
pulacyjne w p rocesie  produkcyjnym , Mechanik 
8/78, b . 393-397 i 9/78, s. 461-466.
[9 ] M. O lszew ski: A sp ekt ekonomiczny automa
tyzacji czynności m anipulacyjnych w d ysk re t
nym procesie  przem ysłow ym . Zeszyty Nauko
we Po litechn ik i Ś ląsk ie j, z. 46, G liw ice  1978. 
¿10/ C. C ib o rra , P. Romano: Econom ic evalua
tion of industria l robots. A proposal. P ro c . 8 th 
1SIR, Stuttgart 1978,s. 15-23.

Z 117 B . Ju rek , E . Szumiles: Roboty obrab iarko 
we jako śrpdek autom atyzacji przem ysłu  maszy. 
nowego. M a te r ia ły  K ra jow e j Narady Naukowo- 
Technicznej nt."Zastosow anie robotów p rzem y
słowych do prac ciężk ich  i żmudnych", Toruń
1978.
[12/ E . Szum ilas¡Roboty przem ysłowe typu 
P R O  sterowane num erycznie, Mechanik 7-8/79, 
s . 414-415.
¿137 P .  E . Gow sijew icz, J ,  G, Kozyrjew , I. T a 
ra s iew icz : O pred ie lien ije  ekonomiczeskoj effek 
tlwnosti prom yszlennych robotow, Stańki i In-, 
struroient, 0/78, s, 10-12,
[ ) A ]  Instrukcja  GUS dla sprawozdawczości sta
tystycznej z rozwoju techniki w p rzem yśle,
Wyd. GUS, W arszaw a 1976.
/ 1 5/J.Huda, M. Kovac: Zastosowanie robotów 
przem ysłowych, W N T , W arszaw a 1979,
¿1 fi] R. Sawwa: Społeczno-gospodarcze aspek
ty robotyzacji i typowe zastosowania robotów 

, IRb, M ate r ia ły  K ra jow ej Narady Naukow o-Te
chnicznej nt. "Zastosow anie robotów p rzem ysło 
wych do prac ciężk ich  i żmudnych", Toruń
1978.
/ 17/ Z. Rudnicki: Zastosowanie przem ysłowego 
robota typu IR b  na przykładzie operacji grato
wania detali, Zeszyty Naukowe Po litechn ik i 
Ś ląsk ie j, z. 46, G liw ice  1978.
¿18/ A. Szewczyk: W ykorzystan ie  robotówprze- 
m ysłow ych i m anipulatorów przy podwyższaniu 
stopnia autom atyzacji system ów produkcyjnych 
M a te r ia ły  Konferencji w Kopenhadze, 1972

10



¡n i. MICHAŁ KARKOSZKA 

OBR Technik Kom puterowych i Pomiarów

SYSTEMY POMIAROWE 

DO AUTOMATYZACJI I KOMPUTERYZACJI BADAŃ

P rz y  obecnym postępie techniki, jak i dokonu- 
jo s ię  na św iecie  w dziedzinie elementów e lek 
tronicznych, granica między przyrządem  
pom iarowym  zwłaszcza programowanym, a s y 
stemem pom iarowym  zaczyna zanikać. System y 
pom iarowe są w ięc perspektyw icznym  k ierun
kiem rozwoju aparatury pom iarowej. Algorytm 
ich dzl ałan ia jest wzorowany na wysoko z o r
ganizowanych układach biologicznych z ośrod 
kiem centralnym , nadajnikam i i odbiornikam i 
in fo rm acji połączonych m ag istra lą  przeznaczo
ną do transportu rozkazów i in fo rm acji.

Transport rozkazów i sygnałów in fo rm acy j
nych przez m ag istra lę  wymaga p rzestrzega 
nia pewnych zasad i reguł, które dla aparatu 
ry  pom iarowej p rzyję ły  nie tylko postać zale - 
ceń norm alizacyjnych , ale nawet norm o zas ię 
gu św iatowym . P rzyk ładem  tego może być 
międzynarodowy system CA MAC będący p rzed 
miotem norm krajowych PN-72/T-06530 i 
norm międzynarodowych.

W dziedzinie przyrządów pom iarowych coraz 
w iększe uznanie zyskuje in te rfe js  IEC- 625,któ
rego in ic ja to rką  jest firm a "H ew le tt-Pack ard ' 
obchodząca w br. 1 0 roczn icę  eksperym entów 
z tzw. fIP-113. In terfe js  według zaleceń IEC-625 
zapewnia poprawną p racę  jednostek funkcjonal
nych nawet w bardzo złożonych system ach oraz 
um ożliw ia łączenie urządzeń pracu jących  z róż 
nymi p rędkościam i działania 1 tran sm is ji.

In terfe js  IEC-625 pozwala na uzyskanie e la s 
tycznej struktury systemu pom iarowego podat
nego na zmiany zadań pom iarowych. P rz e s y ła 
nie w szystkich  rozkazów i sygnałów in fo rm a
cyjnych m iędzy jednostkam i funkcjonalnym i od
bywa się za pomocą m ag istra li złożonej z 16 
przewodów i podzielonej na trzy oddzielne gru- 
py:
- szyna zarządzająca p racą  systemu /5 prze- • 
wodów/,
- szyna kontro li p rzesyłan ia  danych /3 p rzew o
dy/.
- szyna danych oznaczona symbolem P IO  /8 
przewodów/.

In fo rm acja  p rzesyłana jest szeregowo równo
leg łym i słowam i 8-bitowymi, łądzna długość 
lin ii in te rfe jsy  nie może p rzekraczać 20 m, l i 
czba urządzeń dołączonych jednorazowo do szy
ny nie może przekroczyć 15,a m aksym alna szyb
kość p rzesy łan ia  in fo rm acji lin iam i interfejsu 
nie p rzekracza 1 Mbajtu/s /teoretycznie/.

W system ach o strukturze elastycznej p rze t
warzanie in fo rm acji oraz sterowanie systemu 
jest wykonywane przez maszynę cyfrow ą a a l 
gorytm działania jest określony przez j^ej opro
gramowanie.

System y o działaniu autonomicznym /off line/ 
przeznaczone są do zbierania danych. P rz y  ' 
p racy  w tryb ie  bezpośrednim /on line/ z ot
w artą  pętlą /open loop/ uzyskiwane wynik i są 
obrabiane bezpośrednio przez komputer, a pęt
la  sprzężenia jest otwarta i zamyka się  przez 
człow ieka. W system ach o działaniu bezpo
średnim  /on line/ z zamkniętą pętlą /closed 
loop/ zarówno program owanie jak i regu lacja 
procesu są wykonywane automatycznie na pod
staw ie b ieżącej analizy wyników.

W spółczesne system y pom iarowe m ają zwyk
le budowę modułową, która zapewnia możliwość 
doboru odpowiedniego zestawu bloków, szybkiej 
zmiany konfiguracji systemu itp.

Strukturę systemu pomiarowego przeznaczo
nego do autom atyzacji lub kom puteryzacji ba
dań ilu stru je  rys . 1. D zięki standaryzacji in 
terfe jsu  IEC-625 w system ie pom iarowym  m o
gą współpracować ze sobą bloki funkcjonalne 
różnych producentów jak  np: firm y  "Hew lett- 
P a ck a rd ", "T ek tro n ix ". "U n im a", "M era-  
C N P T K iP "  itp.

B id rą c  pod uwagę rozwój aparatury pom iaro 
wej przystosowanej do p racy  w system ach z 
in terfejsem  IEC-625,jaki ma m iejsce w krajach 
uprzem ysłow ionych Centrum Naukowo-Produk
cyjne Technik Kom puterowych 1 Pom ia rów  wpro
wadza do produkcji szereg  bloków funkcjonal
nych wyposażonych w bloki IE C  i przeznaczo
nych do budowy systemów pom iarowych. Wśród
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Rys. 1. Ogólna struktura systemu pom iarowego

Tabela 1

Zak res  pom iaru napięó woltom ierzy i m ultim etrów  cyfrow ych 
produkcji M E R A  C N P T K iP

Typ
Zakres

pom iarowy Podzakresy B łąd  podstawowy 
+23°C + 1 °C

Czas
pom.

Maks.
wskaż.

Funkcje

V542 
V542. I 
V542. 2 
V 542. 3

1u V . . 1000V

lu V . . .  1 OOmV 
1 0uV. . . IV  
100uV. . 10V 
lm V . . . ]00V 
1 0 m V ... ]000V

+0, 01% w. m.
+0, 002% w. k. p.

240ms 120000

.DC, A C , R 
DC
DC, AC 
DC, R

V5S4 1 uV. . 1000V lu V . . . 1 Om V 
10uV. . 1 OOm V 
1 OOu V. . . 1 V
1 m V____10V
1 0mV. . . 100V 
100mV. . 1000V

+0, 03% w. m.
+ 0, 01%w. k. p.

60ms 12000 ' !7c.............

V550
V55l
V553

i 0 u V ..10001 1 0uV. . 1 OOm V 
10 0 u V .. . 1 V
1 m V____ 10V
1 0mV. . .  100V 
100mV. . i 000 V

+0, 03%w .m . 
+0, 01%w. k. p.

60ms 12000 DC, R 
DC, AC  
DC, AC , R

Przekroczen ie  podzakreBU pomiarowego 20% /z wyjątkiem  1000V/ - 
Izo lacja mtędzy ekranem ochronnym a obudową 500 M 51.
Izo lacja między obwodem pom iarowym  a ekranem ochronnym 500MS.
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Tabela 2

Zakres pomiaru rezystancji woltom ierzy l m ultim etrów cyfrowych 
produkcji M F R A  - C N P T K iP

ryp
Zakres

pom iarowy Podzakresy P ląd  podstawowy
i23 °c: n ° c

V 542 l D in il . . 10M2. l 0m'S2 . . . . 1k CL +0, 01 w. m.
lOOni«. . . 10k9- tO .002% w .k .p .
i a ............ 1 00k« t0. 02% w. m.
10« ............ . t w a t 0, 002% w. k. p.

100©....... lo M Q
t0, 1% w. m.
+0, 002% w. k. p.

V550 l OOmSi. .  n iw a lOOm R. • i k a
i a ............ . lOkSZ 10, 05% w. m.

lo ct
i o o a ____
Ik t t ..........

100kQ 
. IM S t

10M2

t 0, 01 %  w. k. p. 
t0, 1% w. tn* 
t ()-, 01% w, k. p.

M aksym alne napięcie wejściowe 100V 
Przekroczen ie  podzakreeu pom iarowego 20%

Tabela 3

Zak resy  pom iaru param etrów  R L C  mostków 
produkcji M ER A  C N P T K iP

Typ
Zakres

pom iarowy
Zakres

pom iarowy
Zakres

pom iarowy
Zakres

pom iarowy
Zakres

pom iarowy Uwagi

C tg łupi R L

0, O JpF 0, 001 1 m 0, 01 uil

0318 f 1kHz

200uF 2 2M 200H
P

t 3 9 r

U IV
0, 1% . 1% 0, 1.7- 0, 27* P

8320 0, 2uF 0,-01uA
0, 01. . 5 f 100Hz

0. 2F 1 OmA P

+27. . +27'

Zas ilan ie  220V +10% 50 Hz
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Tabela 4

Zakres  pom iaru często tliw ości częstościom ierzy cyfrowych 
produkcji M I2 H A -C N PT K iP

typ Po m ia r często tliw ości Po m ia r
okresu

Po m ia r odstępu 
czasu

P o m ia r stosunku 
często tliw ości Inne

0571 0,001 Hz 50M IIz 

Doki:
4 ślt-  + _ i _  + A lil -TMf* ItM fw -  fw
1 Oliz.................35MHz

Doki:
, i , i A' vJ

320ns. . 10 s
30, 1 us. ..1 0  s 

Dok): f
+ i r  + + Jt r- N -  iw - 
lu s . . . .  10" b

Dokł:
+ J _  4 + dtr -  N -  {u -

-5 9 1 10 ____5 10

Dokł: ,, d tr .. .. . t

W zorzec 
GKKT-3 
+2, 5 10“

0573
21 U8,  . 1 0 s

-TMf*A -1 TM f*B

+ lcy1'* + ;— -— Iw

O zna 
cftr

rw

czenia:
- błąd trygera , T M  - wybrany czas pom iaru, f - częstotliwość m ierzona,
- częstotliwość wzorca, N - liczba zliczonych impulsów.

Tabela 5

Labo rato ry jne  p rzetw orn ik i prądu L P I ,  napięcia L P U  i mocy L P P  
produkcji M E R A - C N P T K iP

fyp Klasa Zakresy  napięciowe Zak resy  prądowe Nap. wyjś. Zakres oporu 
obciążenia

Zakres
często tliw ości

L P U 0, 5 0, 1 0, 51 1 2, 5 5 
10 25 

50 100 250

40. . 50. . 10000Hz 
40. . 50. . 3000Hz

40. . 50. . 2000Hz
500V 0-10V 2, 4k i i  ... 40. . 50. . 400Hz

L P I 0, 5 0 ,5  1 2 5  10" 
20 50mA

0, 1 0, 2 0. 5 1

2 5A

0-10V 2. 4 k « ....o «

40. . 50. . 10000Hz 

4 0 .5 0 . . 5000Hz

i.P P 0, 5 0, 5 1 2,5 5 10 2550 

100 250

500

0, 5 1 2 5 tÓ 20 
50

100 200 500mA 

1 2 5A

-10. 0. + 
+ 10V 2

2, 4k SL,.--

Odizolowanie galwaniczne w y jśc ia  od w ejśc ia  
Prze tw arzan ie  w artości skutecznej 
Zak res  tem peratury +5. . . +40 C 
Zas ilan ie  220V +10% 50 Hz
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Fot. 1. W oltom ierz V542 z blokiem J542 a I  Widok z przodu b/ Widok z tyłu

bloków tych wym ienić należy m ultim etry i wol
tom ierze cyfrowe rodziny V 542 oraz V  550.
Są to przyrządy o dużej dokładności, programo
wane i pokrywające w pełni zakresy wymaga
nych w badaniach napięć stałych oraz zm ien
nych,a także rezystancji. Do bardzo przydat
nych w systemach pomiarowych należą mostki 
R L C  z IE C - 625 produkowane w dwóch wersjach 
E  318 i E  320 . Do pomiaru częstotliwości, o- 
kresu, liczności zdarzeń oraz stosunków czę
stotliwości C N P T K iP  oferuje częstoścjom ierze 
C 571 i C 573.

Szczegółowe zestawienie param etrów i najważ
niejsze dane zebrano w tabelach: 1 .2 ,3 ,4 . Do 
poszukiwanych na rynku elementów systemów 
pomiarowych należą wszelkiego rodzaju czujni
ki i przetworniki, w zakresie których

C N P T K iP  oferuje laboratoryjne przetworniki 
prądu L P I  oraz napięcia L P U  i przetworniki 
mocy L P P .  Pa ram etry  techniczne tych p rzet
worników przedstawiono w tabeli 5 .

Dysponując m ożliw ie szeroką gamą typów 
aparatury pomiarowej użytkownik może zesta
wiać samodzielne systemy pomiarowe o różnym 
stopniu złożoności. Począwszy od najprostszych 
re jestru jących  zachodzące zmiany, a składają
cych s ię  z przyrządu pomiarowego i drukarki 
alfanum erycznej / zestaw TON-LON/ lub p rz y 
rządu i perforatora dającego możliwość wsado
wego przetwarzania na maszynie cyfrowej do 
bardziej złożonych systemów pomiarowych,wy
magających użycia maszyny cyfrowej lub k a l
kulatora stołowego.
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Dzięki układom m ikroprocesorowym  m ożli
we stało s ię  konstruowanie zarówno inte ligent
nych przyrządów pom iarowych jak  i tanich kon
tro lerów . Po jaw iły  się także specja listyczne 
układy m ikroprocesorowe przeznaczone do r e 
a liz ac ji sprzęgu pomiędzy szyną m ikroproceso
rową a szyną in terfejsu J i 'C . jak np. dla m i
kroprocesora typu ¡¡OHO układy 8201 i 825)2

W zakresie  krajowych kontrolerów m ikrop ro 
cesorowych przeznaczonych do sterowania s y s 
temami w oparciu o in te rfe js  1EG-625 na jbar
dziej przydatny wydaje s ię  system  m ikrokom 
puterowy Mera-60. M ikrokom puter ten w od
powiedniej konfiguracji i p rzy zastosowaniu ję 
zyka progrńroowania B A S IC  indże służyć nie 
tylko jako kontro ler systemu pom iarowego,ale 
również do obliczeń naukowo-technicznych. 
Równocześnie należy stw ierdz ić , że dostępne 
są kalkulatory stołowe produkcji W R L  typu 666 
i 777 przeznaczone również do ro li kontro le
rów system ów pom iarowych i zostały wyposa
żone w pakiety interfejsu IEG . Jednakże jak 
wykazują tendencje światowe najbardziej p rz y 

datne do ro li kontrolerów systemów pom iaro 
wych wydają s ię  kalkulatory stołowe wyposażo
ne w system y graficzne oraz w wygodne nośni
ki in fo rm acji w ielokrotnego użycia, jak im i są 
dyski elastyczne i kasety mgt.

1- i t e r  a t u r  a:
f) ] K. Badźm irow sk i, ti. Karkowska, Z. Karkow
ski: Cyfrow e system y pom iarowe. W NT, 1979. 

& J j .  Kączyrisk i: Szeregowo-bajtowy in te rfe js  dla 
aparatury  pom iarowej IEC-625 Biuletyn "M e ra "  
nr 7, 1979.
jji] T . M uydell: Program ow ana stacja p rzetw a
rzan ia i gromadzenia danych PSPD-90. M ate 
r ia ły  z konferencji: Układy scalone w elektroni- 
zacji gospoÓarki narodowej, sekcja V II listopad
1979.
fł/A . G rzyw ak: System  m ikrokom puterowy "M e 
r a "- 60, in fo rm acja  P A K  3-1980.

[5 ] D. C. L .oughry : In terface standard 488 in ac- 
tion: concepts and capab ilitles , E le c to  76 May.

[6 ]D .C . I  ̂ oughry: A new instrum ent in terface: 
needs and p rogress toward a standard. ISATran- 
sactions V o lJ4  nr 3.

dr inż.PIOTR KO CIATKIEW ICZ
Instytut Komputerowych Systemów 
Automatyki i Pomiarów

WPŁYW ROZWOJU« 
TECHNOLOGU UKŁADÓW ELEKTRONICZNYCH 
NA KONSTRUKCJE URZĄDZEŃ CYFROWYCH

Technologia elektro ,licznych układów c y fro 
wych przeszła ewolucję od układów m ałej ska
li in tegracji / SSI/ przez układy średniej skali 
in tegracji /M SI/ ,  układy dużej skali in tegracji 
/I-SI/ do układów bardzo dużej skali in teg rac ji 
/V K S I/ . Postęp  w in tegrac ji układów spowodo
wał zmiany w konstrukcji urządzeń cyfrowych 
budowanych na ich bazie [ 4/. Stosowanie uk ła 
dów L S I  i VI..SI pozwala na wykonywanie mniej 
złożonych systemów nawet na pojedynczej p ły t
ce /pakiecie/. Bard z ie j złożone system y . w 
tym komputery, są wykonywane nadal w postaci 
modułowej, przy czym podstawowym elem en
tem  jest pakiet. Pon iże j zostaną omówione pew
ne nowe tendencje w konstrukcji złożonych s y 
stemów cyfrowych budowanych w oparciu o u- 
klady L S I  i V LS I.

K lasyczna wielopoziom owa konstrukcja 
urządzeń cyfrow ych

Konstrukcja złożonych systemów cyfrow ych 
wykonywanych w technologii SS I i  M S I ma cha
rak te r wielopoziomowy. W yróżn ić  można czte
ry  poziomy / rys . l/ .  P ie rw sz y  pozięm stano
wią układy scalone. Poziom  drugi, podstawowy 
dla urządzeń cyfrowych, to pakiety. Są to p ły t
k i wykonane w technologii w ielowarstwow ych 
obwodów drukowanych z łączówką umocowaną 
na jednej krawędzi. Pa k ie t jest konstrukcją no
śną dla układów scalonych. Po łączen ia  między 
uk ładam i wykonywane są przez traw ien ie  m ie 
dzi z wykorzystaniem  techniki fotograficznej.

Poziom  trzec i stanowi kaseta. Je s t  to konstnk- 
cja  7.azwyczaj metalowa m ieszcząca od kilku
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A iiiom  1

Paziom 2

Poziom 3

Poziom 4

CZ3 UXtixf tcalontj

Pakiet

Kaseta

Rama

Rys. 1. W ielopoziom owa konstrukcja urządzeń 
cyfrowych.

do k ilkudziesięciu  pakietów. G łównym i elem en
tam i kaBety są łączówki i prowadnice dla pakie
tów. Po łączen ia  m iędzy stykam i łączówek w y
konywane były dotychczas w technologii po łą 
czeń owijanych. Obecnie coraz częśc ie j , przy
najm niej dla doprowadzania napięć zas ila jącjth , 
stosuje s ię  technikę w ielowarstwow ych obwo
dów drukowanych.

Poziom  czw arty stanowi ram a. Je s t  to kon
strukcja  również m etalowa, m ieszcząca k ilka 
/8—5/ kaset. Spotyka s ię  rozw iązan ia z w ym ie
n ia lnym i kasetam i lub rruntowanym i na stałe.
W  p ierw szym  przypadku do połączeń między 

'kasetam i stosuje s ię  łączówki i w ieloprzewo- 
dowe kable taśmowe. W drugim przypadku naj
częśc ie j stosowana jest technika połączeń ow i
janych.

Spotykane rozw iązan ia charakteryzu je  daleko 
posunięta standaryzacja, która ma na celu 
zm niejszenie kosztów w ytw arzania przez ujed
nolicenie procesów technologicznych i u łatw ie 
nie kontro li m iędzyoperacyjnej poszczególnych 
elementów. Standaryzowane są wymiary i kształt 
pakietów, szerokość kaset itp.

Nowe tendencje w konstrukcji urządzeń 
cyfrow ych

Rozwój technologii układów scalonych / L S I i 
V L S I/  znacznie up rośc ił konstrukcję urządzeń 
cyfrow ych. W iększość systemów wytwarzanych 
obecnie montuje s ię  na jednym pakiecie. Pozo
sta ła jednak grupa urządzeń, w tym duże i bar
dzo duże komputery, których stopień złożonoś
c i ,  m imo wprowadzenia obwodów L S I  i V L S I,  
nie pozwolił na radykalne zmiany konstrukcji 
m echanicznej. Pozosta ły  w ięc typowe dla po

przednich konstrukcji poziomy - układ scalony, 
pakiet, kaseta i ram a. N iem niej jednak dąże
nie do uzyskania większego stopnia m in ia tu ry 
zacji p rzyczyn iło  s ię  do szukania ulepszonych 
rozwiązań konstrukcyjnych. Jedno z nich wpro
wadzone z powodzeniem w komputerach IB M  
4331 i 431] zostanie przedstawione poniżej. Róż
ni s ię  ono od tradycyjnych rozwiązań konstruk
cyjnych wprowadzeniem dodatkowego poziomu 
konstrukcyjnego.tzw. w ielowarstwowych modu
łów ceram icznych  / M CM  - m u ltila ye r ceram ic  
modules/. Stąd wyróżnia s ię  następujące pozio
my konstrukcyjne:
— układ scalony L S I  zaw iera jący k ilkaset b ra 
mek logicznych,
— moduł ceram iczny, który może pom ieścić 
do !3 obwodów scalonych,
— pakiet, na którym montuje s ię  moduły c e ra 
miczne,
— kaseta,
— ram a.

W ielow arstw ow y moduł ceram iczny

Moduł ceram iczny ¿1,37 jest równoważny 
konwencjonalnej kasecie zaw iera jące j około 17 
pakietów. F irm a  IB M  stosuje w zależności od 
liczb y  wyprowadzeń dwa rodza je  modułów cera
m icznych: jeden o w ym iarach  50 x 50 mm z 3G1 
wyprowadzeniam i i drugi 35 x 35 mm z 196 wy
prowadzeniam i. Układy L S I  m ają w ym iary  2, 5 
x 8, 5 mm, dzięki temu wokół każdego z nich 
je s t dość m ie jsca,by zapewnić dostęp przy 
sprawdzaniu już wmontowanych układów i dla 
wprowadzania dodatkowych połączeń techniką 
mostkowania. Po łączetiia  m iędzy układam i LS I 
zapewnia moduł ceram iczny. Podłoże tegomo-' 
dułu jest w ielowarstwowe. Można wyróżnić 
trzy grupy w arstw  przewodzących:
1 w arstwa górna, m etalizowana z punktami 
um ożliw ia jącym i re a liz a c ję  połączeń w techn i
ce montażu dyskretnego i rozgałęzień połączeń,
2 warstw y połączeń sygnałów /X  i Y/ i e k ra 
nujące,
3 w arstw y zasilan ia  i sygnałów W E / W Y , 

Pa k ie t

Moduły ceram iczne są montowane na pak ie
tach. Po łączen ia  wykonuje s ię  techniką obwo
dów drukowanych. Postęp  m in ia tu ryzac ji spo
wodował konieczność udoskonalenia p recyz ji 
prowadzenia połączeń. Dane dotyczące s tare j 
i nowej technologii podaje tabela 1.

Główna różnica polega na zm niejszeniu to le 
ra n c ji im pedancji charakterystycznej / Z  /. 
D z ięk i zm niejszeniu średnicy otworów znacz
nie zwiększono liczbę prowadzonych połączeń. 
Według [2 ] w system ie 4300 można na pak iecie 
poprowadzić około 10000 połączeń w porówna
niu z 2747 połączeniam i na pakiecie systemu 
370. Zw iększenie liczby w arstw  sygnałów i za
s ilan ia  oraz liczby wyprowadzeń z pakietu daje 
projektantow i dużą swobodę w wyznaczaniu po
łączeń.



Tabela 1

System /370 ' "4 33174341

l. L iczba warstw
sygnałów 2 4

•>m Liczba warstw
zasilania 2 4

3. Odległość między
ścieżkam i mm 0,2 0, 41

4. Szerokość ścieżki mm 0, 13 < 0, 05 0, 1
5. Odległość między

otworam i mm 2, 56 2, 56
6. średnica otworów m m 1, 02 0. 79
7. Charakter.styczna

im pedąncja Zo •O 38 + 18 ‘ 80 j_ 1 2
8. L iczb a  styków 96 268

Kaseta
Trzonem  konstrukcyjnym  komputerów firm y 

IB M  zam iast dawniejszej ram y jest kaseta. 
Sygnały m iędzy pakietam i prowadzone są przez 
styki łączówki i w ielowarstwow ą p łytę drukowa
ną, wykonywaną w dwu w ersjach : z 10 lub 16 
w arstw am i przewodzącym i. Jedna z zewnętrz- 

. nych warstw  przeznaczona jest. do prowadzenia 
dodatkowych połączeń tak, aby um ożliw ić doko
nywanie zmian w czasie urucham iania urządze
nia lub napraw w przypadku uszkodzeń. Dodat
kowe połączenia prowadzi s ię  p aram i s k rę c o 
nych przewodów. Oprócz łączen ia przez płytkę 
kasety przew idziano m ożliwość połączenia są 
siednich pakietów specjalnym i zw ieraczam i 
stykowym i. Dzięki temu obwody logiczne two
rzące  funkcjonalną ca łość mogą być umieszczo

i?

ne na dwu pakietach bez konieczności wyprowa
dzania połączeń między n im i na płytę kasety.

Kaseta jest /stanowi to istotną nowość/ e le 
mentem wymiennym, czas wymiany nie p rze 
kracza 1 h. Kasety iączy się p łask im i, e lasty
cznym i kablam i za pośrednictwem  1000 sty-_ 
ków - 8 łączówek ze 125 stykam i każda.

Wprowadzenie obwodów L S I  oraz nowych roz 
w iązań konstrukcyjnych: modułów ceramicznych, 
pakietów i kaset pozwoli na znaczną m in ia tu ry 
zację urządzeń cyfrowych. Technologia z po
czątku la t s iedem dzies iątych  [2 ] pozwalała na 
um ieszczenie około 3000 - 6000 obwodów w jed
nej kasecie. Omówione rozw iązanie pozwala u- 
lokować około 100000 obwodów w jednej kase
cie. Ponadto uzyskuje s ię  dodatkowe korzyści 
w skróceniu długości połączeń*' o 380% i 
zm niejszeniu ogólnej liczby połączeń stykowych 
z 24769 do 1341.

¥Dane porównawcze S/370 Model 148 z 4300 

L i  t e  r a t u r  a:

[ ) ]  M. G rossm an - M u ltilayerad  ceram ic  p ac 
kages m ultip ly c ircu it  densities 40 tim es. E le c 
tron ic Design, nr 1, 1980.
12] G .G . W erb izsky, P .  W ink le r, F .  W. P a i 
ning - Making 100 000 chips fit where at most 
6000 fit before, E le c tro n ics , nr 2, 1979.
/ 3J  M. Grossm an - Fo u r L S I  chips cram  m ore 
f le x ib ility  into IB M  com puters. E le c tro n ic  De
sign, n r 26, 1979.
[ ą]  T. R. B lakes lee  - D ig ita l design with stan
dard M SI and I . S I  , John W ile y  and Sons, NY,
1979.
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doc.dr in i .W IESŁA W  F IJA ŁK O W S K I

PRZEGLĄD USŁUG TELEINFORMATYCZNYCH 

OPRACOWANYCH WG MATERIAŁÓW CCITTX/

I . Wprowadzenie

Usługam i te le inform atycznym i nazywamy u- 
sługi lub ułatw ien ia uzupełniające, które mogą 
byó dostarczane użytkownikowi na jego żąda
nie w ram ach obsługi transm isyjne j pub licz 
nych s ie c i te leinform atycznych. N iektóre usłu
gi mogą być dostarczane na zasadzie jednego 
połączenia, inne przyznawane na uzgodniony 
okres czasu. Pewne usługi przyznawane na u- 
zgodniony okres czasu mogą być również dos - 
tarczane na zasadzie noiedynczego połączenia.

Dwa zalecenia C IT 'r  ustala ją k lasyfikac ję  
abonentów wg zasadniczych param etrów  usług 
dostarczanych użytkownikom s ie c i te le in fo rm a
tycznych oraz w y licza ją  usługi, z których w 
różnych przypadkach użytkownicy mogą ko rzy 
stać. Są to zalecenia X I  i X2. Natom iast inne 
zalecenia tej s e r i i  p recyzu ją  problem y jakoś
ciowe i proceduralne funkcjonowania s ie c i dos
tarcza jących  usługi teleinform atyczne.

W niniejszym  artykule omówiona zostanie za- 
sadnicżo treść  tych dwu zaleceń; W ach larz  
m ożliwych usług, ułatwień i dogodności, z któ
rych  mogliby w w iększym  lub m niejszym  stop
niu korzystać abonenci powszechnych s iec i 
tran sm is ji danych jest jednak o w iele szerszy 
n iż  to przedstawiono w dotychczas p rzyjętych  
zaleceniach.

A dm in is tracja  poczty b ry ty jsk ie j już w ok re 
s ie  studiów 1973-7G dała w kilku dokumentach 
obraz swoich poglądów i zam ierzeń w tej dz ie 
dzinie. Obraz ten jest dosyć wyczerpujący i 
posłużył jako podstawa dalszych części opraco
wania.

P rzeg ląd  UBług i ułatw ień można przedstaw ić 
odpowiednio je  grupując. L in ie  podziału mogą 
być pionowe wg rodzaju s iec i:
- z komutacją łączy,
- z komutacją pakietów,
- z łączy dzierżaw ionych /wyłączonych z s iec i 
powszechnych/
poziome wg charakteru usług:
- usługi zasadnicze m ożliwe do zapewnienia 
przez s ieć,
- u łatw ien ia adresowe,
- ułatw ienia funkcjonowania.
- usługi In form acyjne i eksploatacyjne.

• Po  omówieniu tre ś c i zaleceń X I  i X2 następ
ne rozd z ia ły  dają tabelaryczne zestawienia 
różnych m ożliwych usług wg podziału poziom e
go, ale z zaznaczeniem aktualności ich stoso
wania wg podziału pionowego. Znak w tabb- 
li oznacza, iż usługa jest m ożliwa w danej 
grupie podziału, znak że je s t  n ieaktual
na. C yfra  " l "  w nagłówku pionowej kolumny 
tabel oznacza, s ie c i z komutacją łączy, cy fra  
" 2"  s ie c i z komutacją pakietów, cy fra  "3 " 
s iec i z łączy dzierżawionych. Każdy z rozdzia
łów zaw iera wyjaśn ien ia jak należy rozum ieć 
użyte w tekście w yrażen ia 'i nazwy usług. W 
tabelach ostatnia kolumna pionowa zaw iera nu
m ery odnośnika do zam ieszczonych wyjaśnień. 
W iększość wyjaśnień stanowi tłum aczenie d e fi
n ic ji  opracowanych w ram ach CC IT T .

CC1TT równolegle z wydawanymi za lecen ia 
m i, opracowuje i uzgadnia międzynarodowo' 
de fin ic je  wyrażeń stosowanych w telekom uni
kacji. Znajom ość tych defin ic ji je s t niezbęd
na przy studiowaniu dokumentacji C C IT T , 
oraz pożyteczna dla wszystkich studiów w zak
re s ie  telekom unikacji.

W y j a ś n i e n i a  w y r a ż e ń  s p e c j a -  
1 i s t y  c 7. n y c h

] _ 1 Połączenie przez komutację łączy - po łącze
nie zestawione na żądanie pomiędzy dwoma 
lub w ięcej stacjam i końcowymi, zapewniające 
wyłączność .użytkowania łączy tran sm is ji da
nych i utrzym ywane aż do chw ili zwolnienia.
1. 2. Kom utacja pakietowa. T ran sm is ja  pakietowa 

transm is ja  danych w fo rm ie  zaadresowanych 
pakietów, p rzy czym kanał transm isyjny, jest 
zajęty tylko w czasie p rzesyłan ia  pakietu, po 
czym zwalnia s ię  i może być użyty do p rzeka
zywania pakietów między dwoma innym i stacja
mi końcowymi.

*/
C C IT T  - Międzynarodowy Doradczy Kom itet 
Te legraficzny i Telefoniczny /Com ité  Consul
tatif International l'é té  graphique et Téléphoni
que - The International Telegraph and Telepho
ne Consultative Com m ittee/.
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U waga-.
W pewnych s iec iach  tran sm is ji danych,dane 
niogą być formowane w pakiety, albo rozdziela
ne . a następnie formowane w określoną liczbę 
pakietów /przez urządzenie końcowe lub wypo
sażenie sieciowe/ w celach tra n s m is ji i zw ie 
lokrotnienia.
1. 3. l 'a k ie t - komutowana jako ycha cntoiń gptpa e le 
mentów nm aiuycn zaw iera jąca dane oraz syg 
nały steru jące połączeniem. Dane, sygnały 
kontro lujące wywołanie oraz ewentualnie doda
wani in form acja dla zabezpieczenia przed b łę 
dami. są układane wg określonego formatu.
2. y.nloeenie X 1

Zalecen ie  X I  wprowadza międzynarodowy 
podział użytkowników publicznych s iec i danych 
na kategorie, przy czym p rzyjęc ie  kategorii 
użytkownika zostało zdefiniowane następująco: 
kategoria użytkownika jest to kategoria usługi 
transm is ji danych dostarczanej w publicznej 
s iec i te leinform atycznej, w której są ewentual
nie znorm alizowane: przepływność binarna, za 
sady eksploatacji term ina la oraz struktura 
kodu. v

Zalecen ie  X I  przew idują jedenaście kategorii 
użytkowników. Kategorie od 1 do 7 są to użyt
kownicy korzystający ,z s iec i z kom utacją łączy. 
Dzielą s ię  one na dwie grupy, jeciną posiada ją 
cych term ina le  dzia ła jące na zasadzie eksp loa
tacji arytm iczne j, drugą term ina le  dzia ła jące 
synchronicznie. Kategorie  od 0 do 11 to użytko
wnicy stosujący eksploatację pakietową.
Grupa użytkownik ów stos u j ącyc h t e r  nu nal e 
dz ia ła ją ce a ry t rui cznie
Kategoria i. Przep ływ ność binarna 200 bit/s. 
Znaki wyrażone 11 elem entam i sygnału znako
wego.
Kategoria 2. Przepływność: binarna od 50 do 
200 bit/s. Znaki wyrażone sygnałam i znakowy
mi zaw iera jącym i od 7,5 do U  elementów. 
G rupa użytkowników stosujących term ina le  
dzia ła jące synchronicznie
Kategoria  3. Przep ływ ność binarna 600 bit/s. 
Kategoria 4. Przep ływ ność binarna 2400 bit/s. 
Ka legoria  5. Przep ływ ność binarna 4800 bit/s. 
Kategoria 6. Przep ływ ność binarna 9600 bit/s. 
Kategoria 7. Przep ływ ność binarna 48000 bit/s. 
Grupa użytkowników stosujących term ina le  
działa jące pakietowo
Kategoria  8. Przep ływ nośó binarna 2400 bit/s. 
Kategoria 9. P rzep ływ ność binarna 4800 bit/s. 
Kategoria 1 0.Przep ływ ność binarna 9600 bit/s. 
Kn tćgoria 11 .Przep ływ ność binarna 48000 bit/s.

Adresowe sygnały w yb ieran ia i sygnały s te 
rowania połączeniem przesyłane są we w szyst
kich kategoriach użytkowników za wyjątkiem  
kategorii 2. przy tej samej przep ływności b i
narnej co i dane i Użytkownicy kategorii 2 są 
zobowiązani do stosowania adresowycli sygna
łów wybieran ia i sygnałów sterowania połącze
niem o przepływności binarnej 200 bit/s. W ka
tegoriach od 1 do 7 obowiązuje przy form ow a
niu sygnałów wymienionych powyżej posługiwa- 
wanie s ię  alfabetem C C IT T  nr 5, a użytkownicy 
kategorii 1 i 2 ponadto m ają stosować sygnały

alfabetowe z 11̂  elementów jednostkowych, to 
znaczy siecjem elementów jednostkowych kom bi
nacji kodowej, jeden element startu, dwa e le 
menty stopu i jeden elem ent zabezpieczenia 
parzystościowęgo. '

W uwagach do zalecenia X I  znajduje s ię  w y 
jaśn ien ie, ie  kategoria użytkowników 2 może 
stosować następujące przepływności binarne i 
sygnały alfabetowe w p rocesie  p rzesy łan ia  
danych:
- przepływność binarna 50 b it/s - sygnały a l 
fabetowe 7, 5 elementów jednostkowych
- przepływność binarna 100 bit/s - sygnały 
alfabetowe 7, 5 elementów jednostkowych
- przepływność binarna 110 b it/s - sygnały a l 
fabetowe 11 elementów jednostkowych
- przepływność b inarnal34 , 5bit/s - sygnały al
fabetowe 9 elementów jednostkowych
- przepływność binarna 200 bit/s - sygnały a l 
fabetowe 11 elementów jednostkowych.

Zaleceni^  odnotowuje, że niektóre ad m in is tra 
c je  postanowiły zezwolić użytkownikom katego
r i i  2 na stosowanie p rzy adresowaniu i dla s te 
rowania połączeniem sygnałów o tej samej prze
pływności b inarne j,jaką stosują dla p rz e s y ła 
nia danych^ Ponadto niektóre adm in istracje  po
sunęły s ię  o krok dalej i zezwoliły użytkowni
kom stosującym  przepływność b inarną 50 bit/s 
dla p rzesyłan ia  danych posiłkowanie s ię  sygna
łam i utworzonymi wg alfabetu C C IT T  nr 2 dla 
sterowania połączeniam i. W e współpracy użyt
kowników kategorii 2 nfe udało s ię  uniknąć nie 
m ożliw ości nawiązywania połączeń m iędzy użyt
kownikami wyposażonymi w term ina le  o różnych 
przepływności ach binarnych.

C C IT T , wprowadzając do zalecenia użytkow
ników kategorii 1 i 2 , zgodziło się.-tym samym 
na transm is ję  arytm iczną w s iec iach  te le in fo r
m atycznych. Jednak w uwagach zaleceni a znaj
duje s ię  ostrzeżenie, że w p rzysz łośc i należy 
s ię  liczyć  z przechodzeniem na system tra n s 
m is ji synchronicznej, począwszy od styku 
D C E / D T E  /urządzenia tran sm is ji danych/ 
urządzenia końcowe danych.

Użytkownicy z grupy stosującej term inale dzia
ła jące  pakietowo nie będą m ie li trudności w na 
wiązywaniu wym iany danych z użytkownikami 
innej kategorii /stosu jącym i odmienne przepływ 
ności b inarnej/.

W y j a ś n i e n i a  w y r a ż e ń  s p e c j a 
l i s t y c z n y c h :

2. 1. Znak a/sym bol drukowany, taki jak lite ra  
cy fra , znak interpunkcji i w szerszym  sensie 
także funkcja nie powodująca druku, taka jak 
odstęp, powrót wózka lub zmiana w iersza , 
b/ in fo rm acja odpowiadająca temu sym bolowi 
lub tej funkcji.
2. 2. E lem ent sygnału - każda z częśc i stanow ią
cych sygnał te legraficzny lub sygnał danych, 
różniąca s ię  od innych rodzajem , w ie lkością , 
czasem trw an ia i względnym położeniem  /lub 
jedynie n iektórym i z wym ienionych cech cha
rakterystycznych/ .
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2. 3. E le m e nt je dnostkowy - elem ent sygnału alfa 
betowego, którego czas trwania równa się od
stępowi jednostkowemu.
2. 4. P rz e pływność binarna - łączna wypadkowa 
szybkość przepływu arogi przesyłow ej syste 
mu transm is ji danych, wyrażona w unorm owa
nej postaci w elem entach binarnych /bitach/ 
na sekundę. W przypadku systemu kcmunika- 
cyjnego o drogach równoległych w liczb ie  m 
przepływność' binarna je s t  sumą określoną 
'w zorem :

in

Z  ~
•i-1 ij

T  je s t  odstępem jednostkowym w i-tym kana
le wyrażonym  w sekundach, n. jest liczbą s ta 
nów znamiennych m odulacji / w artościow ością 
modulacji/ w i-tym kanale.
Uwaga:
a/ Dla pojedynczego kanału /transm isjB jSze  - 
regowa/ wzór upraszcza s ię  do postacią, log,,T

przy m odulacji dwuwartościowej /n = 2/ - do 
postaci —

b/ P rz y  tran sm is ji równoległej .z jednakowymi 
odstępami jednostkowym i oraz jednakową l ic z 
bą stanów znamiennych m odulacji w każdym ka
n a le , wzór ma Dostać m r, log^ n / przy modu
la c ji b inarnej ■

2. 5. Kod - zbiór zasad i umów. według których 
powinny być tworzone , przesyłane, odbierane i 
tłumaczone sygnały te legraficzne tworzące wia
domości lub sygnały danych tworzące bloki.
2. 6. System  a ry tm iczny system  , w którym każ 
da grupa elementów kodu odpowiadająca sygna
łowi alfabetowemu jest poprzedzona sygnałem 
rozruchowym  /start/ , który służy do przygoto
wania aparatu odbierającego do p rzy jęc ia  i re je 
s tra c ji znaku: ta sama grupa elementów kodu 
jest zakończona sygnałem zatrzym ującym  
/ stop/, który służy do sprowadzenia aparatu W 
stan gotowości do p rzy jęc ia  następnego znaku.
2. 7.-System synchroniczny - system , w którym 
aparaty:nadający i odbierający p racu ją  w spo
sób ciąg ły  i m ają praktycznie tę samą szybkość 
obrotową oraz w którym, wymagane przesunię 
c ie  fazowe między fiadajnikiem i odbiornikiem 
w raz ie  potrzeby jest utrzymywnne za pomocą 
systemu korekcji.

Sygnał alfabetowy - grupa elementów sygna 
iu. która służy do odróżnienia jednych od d ru 
gich różnych znaków pism a i sterowania funk 
c jam l w alfabecie telegraficznym .
Uwaga:
bygnał alfabetowy może być skojarzony z syg 
nałam i pom ocniczym i, takim i np. jak sygnał 
rozruchowy i sygnał zatrzym ujący w przypadku 
systemu arytm icznego.

2. ił. .Adres - sekwencja znaków wskazujących 
przeznaczenie wywołania. Znaki te mogą mieć 
różną postać w różnych częściach  s ieci.

2. 10.Sygnały wybie ran ia - sekwencja znaków, któ
ra  dostarcza kompletną in form ację niezbędną
do utworzenia połączenia. Sygnały wybierania 
utworzone są z dwóch części: zlecenie usługi 
i adres. Z lecen ie usługi poprzedza zawsze a- 
dres. W niektórych przypadkach jedna z tych 
dwu części może być pominięta. W sygnałach 
w ybieran ia może być k ilka z leceń  usługi l k i l 
ka adresów.
2.11. Sygnały sterowania połączeniem - zespół 
sygnałów mezbydnyćh dla zestawiania, u trzy 
m ywania i zwalniania połączenia.
3. Za lecen ie X 2

W tre ś c i zalecenia wymiepione są usługi, ja 
kie mogą lub powinny być dostarczane przez 
współdziałające międzynarodowo s ie c i te le in 
form atyczne. Usługi te uzależnione sąod ka-  
tegorii użytkowników sprecyzowanych w za lece 
niu X I ,  a przede wszystkim  czy term ina le  użyt
kowników są przyłączone do s iec i z komutacją 
łączy, czy do s ie c i z komutacją pakietów, czy 
też do łączy dzierżaw ionych. Inną p łaszczyzną 
podziału usług jest rozróżnienie wg zasady sto 
sowania okresowego, czy wg zastosowania na 
żądanie dla jednego połączenia. Zalecen ie X2 
kwalifiku je wym ieniane usługi jedne jako za 
sadnicze i niezbędne w wym ianie m iędzynaro
dowej i drugie jako uzupełniające, które ewen
tua ln ie  mogą być dostarczane. P ie rw sz e  z 
nich zostają skojarzone w tabelach z lite rą  "E " .  
drugie z li te rą  "A " .

Opis tre ś c i Za lecen ia  X2 oparty jest na jego 
redakcji p rzyjęte j przez C C IT T  w roku 197G. 
Następne plenarne zebranie C C IT T  odbędzie 
s ię  w końcu 1980 roku. Z dotychczas przedsta 
wionych opracowań wynika, że nowa redakcja 
będzie polegała na znacznym zwiększeniu l ic z 
by uslug.które m ają łub mogą być dostarczane, 
w wym ianie m iędzynarodowej.
Usługi dostarczane na zasadzie kom utacji łączy 
K a teg o rie użytkowników od 1 do 7 
a/ Dostarczane na umówiony okre9 czasu:
- wywołanie bezpośrednie - usługa zasadnicza 
" E "
- grupa użytkowników zamknięta - usługa za 
sadnicza " E "
- grupa użytkowników zamknięta z dozwolo
nym w yjściem  - usługa uzupełniająca "A "
- identyfikacja wywołującego -r usługa uzupeł-

M A IIm ająca A
- identyfikacja wywoływanego - usługa uzupeł- / . 
n iająca "A "
b/ Dostarczane na żądanie dla jednego po łą 
czenia:
- w yw ołanie  sk rócon ym  a d r e s e m  - u s ługa  uzu
p e łn ia jąca  "A "
- wywołanie w ieloadresowe - usługa uzupełnia-

II  A IIjąca  A
Usługi dostarczane na zasadzie komutacji 
pakietów

W zasadzie usługi te są dostarczane użytkow
nikom kategorii od 8 do 11; tó jest takim któ
rych  term ina le  form ują pakiety i p rzystosow a
ne są do odbioru danych w pakietach. D la ta 
kich użytkowników zalecenie rozróżnia przesy-
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lanie datagram ćw /oznaczenie DG/, tworzenie 
tzw. po liczeń w irtualnych /oznaczenie i ’ Y C / 
lub tzw. łączy w irtualnych trw ałych /oznacze
nia IX;/-. Oprócz użytkowników kategorii od łł 
do 11 z usług do u ta rc  ¿sinych przez s iec i z ko
m utacją pakietów mogą korzystać i użytkowni
cy kategorii od J do 7 pod warunkiem, że za 
stosowane zostaną urządzenia dokonujące skła
dania i rozkładania pakietów. Pon iżej znajdują 
się  w yliczenia usług na zasadzie kom utacji pa
kietów i ich stosunku do kom unikacji m iędzy
narodowej zestawione wg zalecenia X2. 
a/ Usługi dostarczane na umówiony okres cza 
su:
- łącze  w irtualne trw ałe  /PV C /  - kategorie  
od 8 do 11 znaczenie zasadnicze "12", katego
r ie  od 1 do 7 znaczenie zasadnicze "12"
- grupa użytkowników zamknięta - kategorie

8 do 11 dla IX ! znaczenie "A " ,  dla VC  znacze
nie "12", kategorie od 1 do 7 znaczenie " E "  
r grupa użytkowników zamknięta > dozwolo
nym w yjściem  -kategorie od 8 do 1 dla DG i 
dla VC znaczenie "A " ,  kategorie od 1 do 7, 
znaczę nie "A "
- składanie i rozkładanie pakietów - tylko ka

tegorie od 1 do 7, znaczenie " E "
b/ Usługi dostarczane na żądanie dla jednego 
połączenia:
- wywołanie skróconym adresem  - chwilowo 
ty ł ko kategorie od 1 do -7, znaczenie "A "
- datagrarn /DG/ - chwilowo tyłko kategorie 
od 8 do 11, znaczenie "A "
- połączenie w irtualne /VC/ - w szystkie k a 
teg o rie , znaczenie " E " .
W y j  s i n i e n i a :
3 i W ywołanie bezpośrednie - to ułatw ienie 
zwalnia użytkownika od obowiązku stosowania 
częśc i adresowej sygnałów w yb ieran ia . Sieć 
p rzyjm uje sygnał żądania połączenia jako pole
cenie utworzenia połączenia z jednym adresem  
przeznaczenia, uprzednio wyznaczonym przez 
użytkownika.
Uwaga:
U łatw ien ie takie może um ożliw iać szybsze 
niż zwykle zestawienie połączenia. U łatw ienie 
nie obejmuje jakiegokolw iek p rzyw ile ju  p ie rw 
szeństwa w stosunku do innych użytkowników 
w zestawieniu połączeń. Adres przeznaczenia 
zostaje wyznaczony na czas określony.
3. 2. Grupa użytkowników zam knlęla-usługa przy
znawana wybranym  użytkownikom usługi lub u- 
alug publicznej s ie c i tele inform atycznej, która 
zezwala tym użytkownikom na porozum iewanie 
s ię  między sobą, ale wyklucza porozum iewanie 
s ię  ich z jak im kolw iek  innym użytkownikiem 
usługi lub usług.
Uwaga:
Użytkownik usług danych /urządzenie końco
we danych/ może należeć do w ięcej niż jednej 
zam kniętej grupy. ,, .
3. 3Grupa użytkowników zamknięta z dozwolo
nym w yjściem  - usługa przyznana jest użytkow
nikowi zamkniętej grupy użytkowników, która 
zezwala mu na komunikowanie s ię  w raz ie  po
trzeby z innym i użytkownikami usług tra n sm i

syjnych publicznej s ie c i teleinform atycznej 
i/lub z użytkowńikami posiadającym i urządze
nie końcowe danych, przyłączone do innej pu
b licznej s ie c i te leinform atycznej, takiej z któ
rą  współpraca jest możliwa.
3. ^ Identyfikacja wywołującego - usługa s iec i, 
która polega na tym, że s ieć powiadamia wywo
ływany term ina l o ad resie , z którego pochodzi 
wywołanie.
3. 5. identyfikacja wywoływanego-uBluga s ieci, 
która polega na tym , że s ieć powiadamia wywo
łu jący term ina l o adresie,do którego zostało 
utworzone połączenie.
3. 6.W yw ołanie skróconym  adresem - u łatw ien ie 
które pozwala użytkownikowi p rzy nawiązywa
niu połączenia posługiwać s ię  adresem  zaw ie
ra jącym  mniej znaków od adresu kompletnego.
Uwaga;
S ie c i mogą um ożliw iać użytkownikowi ogra
niczoną liczbę Y skróconych kodów adresowych 
Przyporządkow anie tych skróconych kodów ad
resow ych do danego m ie jsca  przeznaczen ialub  
do grupy m ie jsc przeznaczenia może być w ra
zie potrzeby zmienione na drodze odpowiedniej 
procedury.
3. 7. W ywołanie wleloadreaowe-ułatw ienie poz
w a la jące  użytkownikowi te same przesyłane 
dane opatrzyć w ięcej niż jednym adresem . 
Uwaga 1:
Sieć może rea lizow ać u łatw ien ie w dwojaki- 
sposób:
- przez kolejne nadawanie / sekwencyjne/
- poprzez nadawanie jednoczesne .
W przypadku stosowania obu sposobów, użyt
kownik może w yb ierać ten, który bardziej mu 
odpowiada.
Uwaga 2:
U łatw ien ie może w ykorzystać jedną z następu
jących  metod, a m ianow icie: 
i/ zdefiniowaną dla wywołania bezpośredniego, 
ii/ przez użycie kodu lub kodów sp ec ja l
nych wywołania ze skróconym  adresem  dla 
okreś len ia .w szystk ich  żądanych m ie jsc przez- 
czaczenia,
iii/  przez przydz ie len ie  każdem u użytkowniko
wi , do którego dane mogą być przesyłane, in 
dywidualnego, pełnego lub skróconego adresu. 
Uwaga 3:
U łatw ien ie może być stosow ane’w pow iąza
niu z opóźnionym przekazywaniem  danych.
3. 8. Datagrarn- datagrarn stanowi niezależną 
całość zaw iera jącą  in form acje niezbędne dla 
je j sk ierow an ia z urządzenia końcowego denych
- D T E  /źródła/ do urządzenia końcowego da
nych - D T E  / te rm ina l przeznaczenia/ bez ko
nieczności uprzedniej jak ie jko lw iek  wym iany 
między którym kolw iek z urządzeń końcowych 
danych / źródło lub te rm ina l przeznaczenia/ a 
s iec ią  komunikacyjną.
3. 9.Po łączen ie  w irtua lne. Przekazyw an ie  w ir 
tualne - usługa, w której p rocedura naw iąza
nia połączenia i procedura zwolnienia po łącze
nia ok reś la ją  okres przekazyw ania między 
końcowymi urządzeniam i danych, w którym  
dane użytkowników zostają przekazywane w sie
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ci w system ie kom utacji pakietowej. Wszystkie 
dane użytkownika,zostają przekazyw ane przez 
sieć w kolejności,w  jak ie j zostały przez sieć 
p rzyjęte.
Uwaga 1:
Usługa ta wymaga w s ie c i pełnej kontroli p rz e 
kazywania pakietów od końca do końca.
Uwaga 2:
Dane mogą być przekazane do s iec i przed 
utworzeniem w pełni połączenia, ale nie będą 
dostarczone do adresu przeznaczenia, jeże li 
próba nawiązania połączenia zakończy s ię  bez 
sukcesu.
Uwaga 3:
Wielodostępne, końcowe urządzenia danych 
mogą jednocześnie brań udział w wielu p o łą 
czeniach w irtualnych.
3. K IŁącze w irtualne trw a łe-usługa, dzięki któ
re j istn ie je  sta łe powiązanie m iędzy dwoma koń
cowym i urządzeniam i danych D T E  identyczne z 
fazą przekazywania danych w połączeniu w ir tu 
alnym. Nawiązywanie połączenia i zwalnianie 
połączenia nie jest ani m ożliwe ani potrzebne.
3.11. Składanie - rozkładanie pakietów - usługa 
uzupełn iająca, która um ożliw ia term inalom  
nie dzia ła jącym  system em  pakietowym wym ia
nę danych pakietowym system em .

4. Usługi zasadnicze możliwe do zepewnienia 
przez sień

Ten rozdzia ł i następne zaw iera ją  tab e la ry 
czne zestawienie m ożliwych w danej grupie 
usług, a następnie wyjaśnienia jak  należy ro 
zumień użytą nazwę usługi. W tabelach zasto
sowano następujące oznaczenia kolumn: 
s ie c i z komutacją łączy - Ł
s iec i z komutacją pRkiętów - P
łącza dzierżaw ione i s iec i z łączy dz ierżaw io 
nych - D.
Aktualność usługi w tych kolumnach jest ozna
czona przez "+ ". a nięaktualność przez 
W y j a ś n i e n i a
4. 1.Składanie pakletóWr-usługa oferowana przez 
s ieć, która um ożliw ia urządzeniom końcowym, 
nie będącym w stanie zestaw iać sam odzielnie 
pakietów, wym ianę danych z urządzen iam i koń
cowym i dz ia ła jącym i pakietowo. W tym p rz y 
padku s iec i p rzyjm ują dane w form ie znaków, 
nie wprowadzając ograniczeń co do ich liczby, 
następnie zestaw iają w pakiety o typowym fo r 
m acie, p rzesy ła ją  je  do urządzenia końcowego 
dostosowanego do tran sm is ji pakietowej wg ad
resu przeznaczenia.
4 . 2. Rozkładanie pakietów - usługa oferowana 
przez s iec i polegające na rozłożeniu pakietów

Nazwa usługi b P D N r def.

Po łączen ie  przez kom utacjęTączy - 4- 1 .  1

Kom utacja pakietowa 4- — 1.2
Składanie pakietów 4- — — 4. 1
Rozkładanie pakietów 4* 4- — 4. 2
dostarczan ie  rytm u s ie c i ą. + 4- 4. 3
Przezroczystość  przep ływności binarnej -f — 4- 4. 4
P rze tw arz 'in ie  przep ływ ności b inarnej + -f 4- 4. 5
Konw ersja  kodu — - 4- 4 4. 6
Niezależność od sekwencji bitów — + 4- 4. 7
Grupa użytkowników zamknięta 4-. 4- 4- 3. 2
Grupa użytkowników zamknięta z dozwolonym ~r + 3. 3
w yjśc iem
Po łączen ie  dwukierunkowe jednoczesne + r 4. 8
Po łączen ie  przem ienne V. -f — 4- 4. 9
Po łączen ie  jednokierunkowe -r — + 4. 10
W yłączn ie  nadawanie 4- ~ ■ +. 4. i )
W yłączn ie  odbiór + - 4- 4, 12
Zakaz wywołania z zewnątrz j. — — 4. 13
Łącze  abonenckie w ielokrotno dużej p rze  .. -i- 4. 14 

4. 15
pływności b inarnej 
Pak ie ty  o zmiennej długości — + —
Zabezpieczenie pakietów przed błędami * f 4. 10
13’uforowa komutacja pakietów — 4 ~ 4. 17
Jednoczesna wymiana pakietów w obu — + 4. 1H
kierunkach
Jed yn ie  nadawanie pakietów - -r - 4. 19
Jed yn ie  odbiór pakietów — 4- 4. 20
Datagram — <r — 3. 8
Po łączen ia  w irtualne ■ — 4- “ * 3. 9
Łącze  w irtualne trw ałe 4 3. 10
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przeznaczonych do urządzenia końcowego nie 
pakietowego /przyjm ującego znaki/. Dane są 
przesyłane dalej w postaci znaków z p rzep ływ 
nością odpowiednią dla odbierającego urządze
nia końcowego.
4. 3.Dostarczanie rytm u s ie c i-sygnały rytmu 
nadchodzącez s iec i s te ru ją  przekazywaniem  
elementów cyfrow ych na przewodach "w y s y ła 
nie danych" i "odbieran ie danych".

• 4 . 4 P rzezroczystość  przepływności bin a rnej - 
m ożliwość p rzesyłan ia  danych od jednego użyt
kownika do drugiego bez narzucania ograniczeń 
co do przepływności binarnej.
4. 5.Przetw arzanie/zm iana/przepływ ności b inar
nej - proces dostosowania przepływności b in a r
nej pewnego urządzenia końcowego, odbywają.-, 
cy s ię  wewnątrz s ie c i, do przepływności b in a r
nej w łaściw ej dla wybranego odbierającego u- 
rządzenia końcowego.
4. 6.Konw ersja kodu.Przekodowanie - autom a
tyczne przetworzenie sygnałów znakowych lub 
grup sygnałów znakowych jednego kodu w odpo
w iadające im sygnały lub grupy sygnałów inne
go kodu.
4. 7 .Niezależność od sekw encji bitów-możliwośó 
p rzesyłan ia  danych od jednego użytkownika do 
drugiego w postaci sekwencji elementów b in a r
nych, bez nakładania jak ichkolw iek ograniczeń 
na sekwencje tych elementów.
Uwaga:
Oznacza to, że w sygnale danych dopuszczo - 
ny jest nieskończenie długi ciąg  następujących 
bezpośrednio po sobie zer lub jedynek.
4. b^o łączen ie  dwuk ierunkowe jednoczesne- po 
łączenie, które um ożliw ia wym ianę sygnałów 
jednocześnie w dwu kierunkach.
4. 9. Po łączen ie  przem ienne -połączenie, które 
um ożliw ia p rzesyłan ie  sygnałów w obu k ierun 
kach, lecz  nie jednocześnie.
4.1(1 Po łączen ie  jednokierunkowe - połączenie 
m iędzy dwoma urządzeniam i końcowymi, z 
których jedno jest jedynie nadawcze, drugie 
odbiorcze.
4. U .W yłącznie nadawanie-metoda eksploatacji, 
która dopuszczane pewne urządzenie końcowe 
może w ysyłać dane, ale nie może ich odbierać.
4.J2. W yłączn ie  odbiór-metoda eksp loatacji, któ
ra  dopuszcza, że pewne urządzenie końcowe 
danych może odbierać dane, ale nie może ich 
nadawać.
4,131 Zakaz wywołania z zewnątrz - w tym 
przypadku urządzenie końcowe może wykony
wać samo wywołanie, a nie-może podlegać wy
wołaniu z zewnątrz.
4. H  Dąc ze abonenckie w ielokrotne dużej p rz e 
pływności b inarnej - środki, które um oż liw ia 
ją, że urządzenie końcowe jjanych ma w iele 
kanałów dostępu do s ie c i danych na jednym to- 
rze.
415Pak ie ty  o zmiennej długości - m ożliw ości 

‘ w ysy łan ia różnej długości pakietów. Każdy z 
pakietów powinien zaw ierać nagłówek, ciąg  
elementów in form acyjnych i c iąg  elementów 
kontrolnych. C iąg elementów in form acyjnych 
może składać s ię  ze zmiennej w ielokrotności

całkow itych bajtów, począwszy od 0 aż do zde
finiowanego- m aksim um ’/m ożliwe 255 baj
tów/ .
4. 1& Zabezpieczenie pakietów przed błędam i - 
każdy pakiet powinien zaw ierać ciąg  kontro l
ny bitów /dwa bajty/. Kontro lę  wykonuje 
urządzenie odbiorcze. W  przypadku stw ierdze
nia błędnego odbioru korekcja  pakietów nastę
puje przez powtórzenie tran sm is ji. Użytkow
nicy mogą ponadto stosować bity parzystości 
dla zabezpieczenia danych, ale s ieć nie p rz e 
prowadza ich kontro li. Zazwyczaj zabezpiecze
nie przed błędam i nie rozciąga s ię  na łącza 
abonenckie dla tych użytkowników, którzy ko
rzysta ją  z usługi zestaw ien ia i rozłożenia pa
kietów.
4,17.Bufor owa komutacja pakietów - usługa dopu 
szcza, że stacja końcowa może w ysyłać pewną 
li.czbę pakietów /m aksym aln ie 8/ bez oczekiwa
nia na potw ierdzenie odbioru pakietu od stacji- 
końcowej przeznaczenia.
418. Jednoczesna wym iana pakietów w obu kie
runkach - usługa dopuszcza wym ianę pakietów z 
danymi w obu k ierunkach w typa sam ym  czasie. 
Na ogół połączenie polega na pakietach z dany
m i w ysyłanym i w jednym  kierunku i na pak ie
tach odpowiedzi w. drugim kierunku.
419. Jed yn ie  nadawanie pakietów-m etoda eksp lo
atac ji, która um ożliw ia, że urządzenie końcowe 
danych nadaje pakiety danych, ale nie może ich 
odbierać.
4.a). Jed yn ie  odbiór pakietów- metoda eksploatacji 
która um oż liw ia , że urządzenie końcowe danych 
odbiera pakiety danych, a le  nie może ich nada
wać

5. U łatw ien ia  adresowe
\

Nazwa usługi Ł P N r def.
W yw ołanie bezpośrednie + + 3. 1
W yw ołan ie bezpośrednie 
grupy + - 5.1

W yw ołan ie skróconym 
adresem  -

+ - 3. 6

Skrócona num eracja 
grupowa + - 5. 2

W yw ołan ie z adresem  mne
monic znym

+ 5. 3

W yw ołan ie w ieloadresowe 
Identyfikacja w yw ołu ją 

+ + 3. 7

cego
Identyfikacja w yw oływ a

+ + 3. 4

nego
Automatyczne powtórze

+ + 3. 5

nie wywołania 
W ie loadresow e jednoczes

+ 5, 4

ne przekazyw anie pak ie 
tów *

+ 5. 5

W y j a ś n i e n i a :
5 . 1 .W yw ołan ie bezpośrednie grupy-m ożliw ość 
że w yjściow e urządzenie końcowe uzyskuje po
łączenie z grupą uprzednio wyznaczonych do 
bezpośredniego wywołania urządzeń końcowych.



me wykonując czynności przew idzianych ogólną 
procedurą wywoływania.
Uwaga:
O czyw iśc ie  adres /adresy/ wywoływanych w 
ten sposób stacji mogą ulec zmianom na życze
nie użytkownika, który in ic ju je  połączenie.
5. 2. Skrócona num eracja grupowa - dopuszcza, 
żeby uiytkowruK stosowa« jeanakową num erację 
dla nawiązywania połączeń z grupą wyznaczoną.
5. 3. W ywołanie z adresem  mnemomtcznym - do
puszcza, żeby użytkownik stosował num erację 
skróconą i utworzoną ze znaków alfabetu ułożo
nych odpowiednio do potrzeb użytkownika.
5 .4.Automatyczne powtórzenie wywołania. Wywp 
lanie po zwolnieniu -usługa, która wyw ołu jące
mu użytkownikowi, w przypadku tra fien ia  na 
zajęte urządzenie końcowe, um ożliw ia zlecenie 
s ie c i utworzenia połączenia, wtedy gdy zwolni 
s ię  zajęte urządzenie końcowe.
5. 5.Wleloaoresowfe jednoczesne przekazyw anie 
pakietów - usługa, która dopuszcza, że koń
cowe urządzenie pakietowe może załatw iać jed 
nocześnie k ilka kom unikacji. Urządzenie koń
cowe może w ysy łać  kolejno pakiety lub bloki 
pakietów przeznaczone do różnych odbiorów 
oraz odbierać pakiety lub bloki pakietów po
chodzące od różnych urządzeń końcowych.

6. U łatw ienie funkcjonowania

C. 1. W yw ołanie ręczne - wywołanie, które dopu
szcza wysyłan ie sygnałów wybieran ia przez 
wywołujące urządzenie końcowe w niezdefin io

wanym tempie znakowym. Znaki mogą być ge
nerowane w urządzeniu kóńcowym p rzetw arza
nia danych lub w urządzeniu końcowym tra n s 
m is ji danych.
61 2. W ywołanie automatyczne - wywołanie, pod
czas którego sygnały wyb ieran ia powinny nas
tępować przy zachowaniu pełnego tempa znako
wego. Znaki adresowe tworzone są w urządze
niu końcowym danych. ,
Uwaga:
Adm in is tracja  może ograniczyć liczbę wywo
łań nieskutecznych tego samego adresu, które 
mogą być dokonane w określonym  czasie.
6. 3. Zgłoszenie ręczne - w przypadku zgłosze
nia ręcznego połączenie może być zestawione 
tylko wtedy,' gdy żądany użytkownik zgłosi 
poprzez ręczne zadziałanie swoją gotowość 
do odbioru, wykonując odpowiednią operację 
ręczną.
6.4. Zgłoszenie automatyczne - w przypadku 
zgtosżenia-automatycznego urządzenie końco
we przetw arzania danych odpowie na sygnał 
wywołania i połączenia, może być zestawione 
niezależnie czy urządzenie p rzetwarzania da
nych jest lub nie jest obsługiwane.
6. 5. Utworzenie po łączenia z chw ilą zwolnienia 
usługa polegająca na tym, że wywołujące 
urządzenie końcowe zachowuje połączenie w 
stanie oczekiwania pomimo zajętości żądanego 
urządzenia końcowego aż do momentu, gdy to 
urządzenie będzie zdolne odebrać dane.
6. 6; P owtórzenie próby dostarczenia pakietów - 
usługa polegająca na tym, że przy kom unikacji 
pakietowej wywołujący może o k reś lić  liczbę 
powtarzanych prób w danym p rzed z ia le  czasu, 
m ających na celu dostarczenie pakietów pod 
przepisany adres. Je ś l i  dostawa nie jest doko
nana w danym czasie, nadawca zostaje po in for
mowany.
6. 7._ W yw ołanie automatycznie powtórzone -
usługa polegaiąfca na tym . że użytkownik in i
c ju jący połączenie z innym użytkownikiem, któ
ry  okazuje 'się  zajęty może z lec ić  s ie c i powtó
rzen ie wywołania w m om encie, gdy urządze
nie końcowe zajęte i urządzenie końcowe wzywa
jącego śą wolne*
6. 8. Przek ie row an ie  wywołania. P rzead reso w a- 
nle wywołań - usługa, k tóra um ożliw ia wywo
ływanemu użytkownikowi zlecenie s ie c i k ierowa 
nia wywołania do innych wyznaczonych adresów 
Usługa może dotyczyć:
i/ wszystkich wywołań nadchodzących po z le 
ceniu,
ii/ wywołań wstępnie określonych,
6. 9 Opóźnione przekazywanie danych - u ła tw ie 
nie, które wykorzystuje pam ięć w s ie c i danych 
dzięki czemu dane pochodzące od jednego użyt

kow nika i przeznaczone dla innego lub w ielu 
innych mogą być przechowywane do przekaza
nia w późniejszym  czasie.
Uwaga:
M ożliw ość tę można zrealizować dwoma spo
sobami:
- gdy wywołana stacja  końcowa jest zajęta,

Nazwa usługi Ł P N r def.

W yw ołania pęczne + — 6. 1
W yw ołan ia automatyczne + —- 6. 2
Zgłoszenie ręczne + 6. 3
Zgłoszenie automatyczne + 6. 4
Utworzenie połączenia z 
chw ilą  zwolnienia

+ - 6. 5

Pow tórzen ie  próby dęs- 
tarczen ia  pakietów

- + 6. 6

W yw ołanie automatycznie 
powtórzone

+ - 6. 7

Przek ie row an ie  wywołania + + 6. 8

Opóźnione przekazywanie 
danych

+ 6. 9

Doprowadzenie abonenckie 
w ielokrotne

- + + 6. 10

Łączen ie  automatyczne 
sekwencyjne

+ + 6. 11

P rzen ies ien ie  opłaty + + 6. 12

In fo rm acja  o opłacie + + 6. 13

Szczegółowe, obrachowanie + + 6. 14
Potw ierdzen ie  przekazania 
pakietów

- 'i- 6. 15

P r io ry te t + + i>. 1 6

Zb ieran ie  danych + — 6. 17

Ograniczanie wywołań 
_______ _____ ____________________

+ — 6. 18

W y j a ś n i e n i a :
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a le i przechowuje dane aż do zwolnienia s ię  tej 
stacji,
- s ie i  przyjm uje dane i przechowuje je  w go
towości do przekazania przez z góry o k reś lo 
ny okres czasu.
fi. 1 0. Doprowadzenie abonenckie wielokrotne. 
Abonenckie p rzyłączen ie w ielokrotne - usługa, 
która um ożliw ia użytkownikowi odbieranie w y 
wołań pod tym samym adresem  na w ielu łączach 
doprowadzających.
fi. p .i.ączenie automatyczne sekwekcyjne. t.ącże
ni e automatyczne kolejne - usługa w ram ach 
publicznych usług danych, która polega na au - 
tom atycznym  łączeniu w uprzednio ustalonej 
kolejności końcowych urządzeń danych /D T E/ , 
posiadających ad resy należące do określonego 
zbioru z jednym końcowym urządzeniem danych 
/D T E/  o danym adresie .
6 .12.Przeniosienie opłaty-usługa polegająca na 
tym, że żądane urządzenie końcowe może zgo
dzić się na p rzy jęc ie  obciążenia opłatam i za 
wchodzące połączenie, bądź w zasadzie dla 
wszystkich, bądź dla oddzielnych połączeń.
(i 13. In fo rm acja o o p ła c ie- usługa polegająca na 
tym , że p łacący za połączenie może po zakoń
czeniu połączenia domagać s ię  od s ie c i po in fo r
mowania co do opłaty za to połączenie.
(i R S z c z e gółowe obrachowanie- usługa oferow a
na przez adm in is trac ję  s iec i, która p rzesyła  
pod wyznaczony adres wykaz opłat obc iąża ją 
cych danego adresata za każde połączenie od 
dziel nie.Usługa ta może być zapewniona:
/i/ bądź za określony okres czasu zgodnie z 
żądaniem użytkownika,
/ ii/  bądź w sposób sta ły.
(Liii P o tw ie rdzenie przekazania pakietów - na 
żądanie s ieć powinna inform ować wywołującą 
stację  końcową, że pakiet został przekazany 
zgodnie z życzeniem . Nagłówek pakietu p rz e 
kazany wywoływanej s tac ji końcowej znajdzie 
s ię  wtedy w polu danych pakietu generowanego 
przez s ieć i, zostanie zwrócony z powrotem do 
stac ji wywołującej, która w yraz iła  takie życze
nie.
(>.1 fi. P r io ry te t . 1’ierw szeństw o-usługa zapewnia
jąca użytkownikowi p ierwszeństwo w stosunku, 
do Innych użytkowników, np. użytkownik może 
korzystać z p ierwszeństwa w uzyskiwaniu po łą 
czenia, w przekazywaniu pakietów lub z innych 
usług udostępnianych ze strony s iec i.
(i n ab ie ra n ie  danych - usługa,która um ożliw ia 
pobieranie niedużych ilo śc i danych od o k reś lo 
nej grupy użytkowników i zestaw ienie ich w 
s ie c i w jedną wiadomość, przeznaczoną do do
starczen ia pod inny wyznaczony adres, 
fi llj Ograniczenie wy wołań-u sługa, która powo
duje; że urządzenie końcowe może jedynie w y
woływać, albo jedynie zostawać wywołane.

7. Usługi In form acyjne i eksploatacyjne

Nazwa usługi L P N r def.

In form acja usługowa + + 7. 1
Inform acja o zajętości + + 7. 2
Inform acja o nieczynności + + 7. 3

In fo rm acja o nieaktualności 
adresu + + 7. 4
In fo rm acja  o zmienionym 
adresie + + 7. 5
In fo rm acja o stanie s iec i + + 7. 6
Pomoc + + 7. 7
In fo rm acja adresowa +' + 7. 8
Sygnalizacja uszkodzeń + + 7. 9
Usługi specjalne •ł- + 7. 10

W y j a ś n i e n i a :

7. 1.In fo rm acja  usługowa- usługa dzięki której 
użytkownik, łącząc s ię  p rzy pomocy urządze
nia końcowego z wyznaczonym adresem  może 
uzyskać dostęp do ogólnej in fo rm acji o us łu 
gach danych.
Uwaga:
Dostęp może dotyczyć np. in fo rm acji o ad resie  
użytkownika, o opłatach lub uszkodzeniach.

7. 2 .Inform acja o zajętoścl - usługa polegająca 
na tym , że stacja wywołująca otrzym uje od 
s iec i in fo rm ację  o zajętości żądanej s tac ji 
końcowej.
7. 3. In form acja o nieczypności - usługa polega
jąca  na tym , że stacja wywołująca otrzym uje 
od s ie c i in form ację o chw ilowej nieczynności 
żądanej s ta c ji końcowej.
7. ś .In fo rm acja  o nieaktualności ad resu-infor- 
m acja dostarczona przez sieć do w yw ołu jące
go urządzenia końcowego, że zastosowany ad
res wywoływanego urządzenia końcowego jest 
nieaktualny.
7. 5 .Inforinacja o zmienionym ad resie- in fo r
m ac ja ' dostarczona przez s ieć do w yw o łu jące 
go urządzenia końcowego, że zastosowany a- 
dres wywoływanego urządzenia końcowego zo
sta ł zmieniony.
7. 6.In fo rm acja o stanie s ie c i - in fo rm acja  dos
tarczona przez system  tran sm is ji danycfydzię- 
ki k tórej użytkownicy mogą otrzym ać in form a
c ję  co do przepełn ienia dróg docelowych, co 
do zaw ierartia usług itp.
7. 7.Pom oc-usługa dostarczona przez system  
tra n sm is ji danych, dzięki której użytkownicy 
mogą spodziewać s ię  pomocy i porady, doty
czących sposobu postępowania w celu utw orze
nia połączenia z innym i użytkownikami sys te 
mu.
7 ,8 .In fo rm acja  adresowa - usługa dostarczona 
przez system  tran sm is ji danych, dzięki któ
re j użytkownicy mogą otrzym yw ać in form acje 
odnoszące s ię  do adresu urządzenia końcowe
go i je ż e li je s t to potrzebne również i inne in 
fo rm acje  sieciow e odnoszące s ię  do użytkowni
ków system u.
7. ił.Sygnalizacja uszkodzeń-usługa dostarczana 
przez system  tran sm is ji danych, dzięki której 
użytkownicy mogą donosić o uszkodzeniach.
7. 1 O.Usługi specja lne-organizacja usług zapew
niona przez system  tran sm is ji danych, dzięki 
której użytkownicy mogą żądać usług szczegól
nych, np. skierow ania czasowego nadchodzą
cych wywołań pod inny adres, dostarczenia 
na pewien czas dzierżawionego łącza.
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mgr WŁADYSŁAW O KO Ń SKI 
Iniłyiut Komputerowych Systemów 
Automatyki I Pomiarów

TECHNICZNE PRZEOBRAŻENIA SPRZĘTU PERYFERYJNEGO 
W PERSPEKTYWIE LAT OSIEMDZIESIĄTYCH

W ostatnich latach w am erykańskich czaso 
pism ach z dziedziny komputerów poja- ta się 
w ie le  artykułów na tem at perspektyw rozw ojo
wych sprzętu peryferyjnego w nadchodzącym 
dziesięc io lec iu . Z  przytaczanych argumentów .

■ popartych porównaniam i danych prognostycz
nych i trendów rynkowych wynika, że w latach 
osiem dziesiątych w k las ie  urządzeń p e ry fe ry j
nych należy oczekiwać poważnych przem ian 
technicznych. Is tn ie je  ogólne przekonanie, iż 
najistotn iejszy wpływ n'a te przeobrażenia bę
dzie m ia ł już dziś w Stanach Zjednoczonych 
szeroko stosowany m ikroprocesor, któremu 
zawdzięcza s ię  znaczne zm niejszenie kosztów 
procesu in te lektua lizacji maszyn oraz p rz y 
spieszenie tempa rozwoju techniki.

P rzew id u je  Bię,  że globalny popyt na urządze
nia peryfe ry jne  w latach 1978-88 będzie w 
USA równom iernie w zrasta ł. Tabela ilustru je  
ten w zrost w podziale na pięć kluczowych pod
grup1/.

Tabela 1
Rynki urządzeń pery fe ry jnych  w latach 

1978-1988 
/ w min /> /

1978 1980 1983 1988

UrządzeniR wpro
wadzania 425 469 601 925
Term in a le 1. 730 2. 158 2. 174 2. 579
P a m ię c i taśmowe 
1 dyskowe 3. 036 2'. 417 1. 550 890
Sprzęt tran sm is ji 
danych 567 618 454 460
D rukark i, p lotery, 
d rukark i m ik ro fil
mowe Ltd. 1. 058 1.430 1. 526 h  514

Razem 6. 816 7, 092 6. 305 6. 368

Urządzenia wprowadzania danych '

Rozwój tych urządzeń stanowić będzie kontynu- 
acjętrendów zapoczątkowanych pięć la t temu. 
Coraz powszechniej spotyka s ię  programowane 
m aszyny do p isania /urządzenie uzyskuje cecły 
" in te lig en c ji"/ , a pam ięć lokalna staje s ię  już 
zwyczajnym elementem wyposażenia. Oczekuje 
s ię  wzrostu zainteresowania klawiaturam i.Obec
nie zajm ują one 18% całego rynku sprzętu wpro
wadzania danych, lecz  za pięć la t popyt na nie 
dojdzie do 33%, a w r. 1988 - do 46%.

Mówiąc o k law iaturach należy wspomnieć o 
trzech innych odgałęzieniach sprzętu wprowa
dzania, przed którym i stoi duża p rzysz łość, a 
m ianow icie o czytnikach sym boli typu O CR 
/O ptical C haracter Recognitlon/, podsystemach, 
czujnikowych oraz konwerterach a/c. Szczegól
nie obiecujące perspektywy rysu ją  s ię  przed 
czytnikam i sym boli. Z  ilo śc i wdrożeń na leża
łoby wnioskować, że w ciągu najb liższych kilku 
la t dojdzie p raktycznie do kom binacji: p rzetw a
rzan ie  tekstowe - przetw arzanie danych. M a
riaż  tak i okaże s ię  prawdopodobnie skutecmym 
kompromisowym rozwiązaniem  dwu dotychcza
sowych prohlem ów: znacznych nakładów finanso
wych na nieelektroniczny sprzęt wprowadzenia 
/np. maszyny dop isan ia/ i rosnących potrzeb 
w zakres ie  zbierania, danych u ich źródła. Poz
woli to wyraźnie zredukować coraz wyższe ko
szty przepisywania. I  tu czytniki O CR  okazują 
s ię  pewnym i już ekonomicznie opłacalnym  na
rzędziem . Ich zastosowanie w przetwarzaniu 
tekstowym/i nie tylko/ staje s ię  w ostatnich 
latach coraz częstsze.

O ile  w branży środków wprowadzania dsnych 
dojdzie z pewnością do dalszego zintensyfikowa
nia produkcji, o ty le  w ie le dotychczas fawory
zowanych metod znajdzie s ię  w odwrocie. Takie 
system y wprowadzania jak dziurkarki, czytn ik i 
k art czy czytniki /dz iu rkark i taśm papierowych/ 
już teraz  znajdują coraz m n ie j nabywców, ale 
je s t bardzo m ożliwe, że kryzys koniunktural
ny obejm ie także wielokońcówkowy system  wpro
wadzania danych p racu jący w tryb ie  autonomicz
nym. Stąd wniosek, iż f irm y  nastawione dotąd
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Terminale sklepowe
Dalekopisy

Dalekopisy

Terminale
sklepowe

Terminale
Terminale specjalizowane

nieinteligentne

Terminale 
inteligentne

Terminale bankowe

Uwięrzgtel- 
25%  / nianie kredytói

2 %

r  . Terminale , , ^
terminale specjalizowane Uwierzytelnianie 
bankowe kredytów

Inne 1%

Terminale 
nieinteligentne.  

2%

1978- 173 Miliarda /
Terminale inteligentne

1988 - 2.58 Miliarda ś

na produkcję takiego spr„zętu będą m usia ły prze
stawić s ię  na sys tem y przystosowane do pracy 
w czasie  rzeczyw istym . Należy s ię  także spo
dziewać, Iż nastąpi koniec sate lita rnych  syste 
mów wprowadzania danych. Postęp idzie tak szyi 
ko, że tryb  wsadowy - reprezentujący sa te lita r
ny sposób wprowadzania zastępuje s ię  obecnie 
w ejśc iem  bezpośrednim przy użyciu te rm ina li.

E’poka te rm ina li
Zanika wprowadzanie wsadowe, lecz  już po

jaw ia  s ię  nowa epoka - epoka te rm in a li. Będzie 
ona zdominowana przez pam ięci domenowe, 
d rukark i znakowo-mozaikowe z m ożliw ością wy
druku dowolnego repertuaru  znaków /fu ll-stri-  
ke quality m atrix  ch a racte r p rin te rs/ , atram en
towe drukark i strum ieniowe /ink jet technology 
p rin te rs/ , plazmowe wyśw ietlacze tablicowe, 
kolor, oprogram owaną technikę fotoskładu, o- 
program owanie graficzne, m onitory czarno 
b iałe, itd.

Częstotliw ość nowych opracowań, ilo ść  spe
cjalizow anych w e rs ji, odmian opcjonalnych i 
robionych ad hoc, a w konsekwencji wszechstron
ność zastosowań - powodują, że coraz trudniej 
orientować s ię  w rynkowym gąszczu te rm ina li. 
Do najbardziej tradycyjnych  należą:
- Dalekopisy dla s ie c i kom unikacyjnych, zdal
nych i lokalnych usług z podziałem czasu oraz - 
dla systemów komputerowych jako konsole ste
ru jące lub urządzenia wprowadzania danych;
- M onitory nieinteligentne lub inteligentne, ma
jące  coraz w iększą liczbę zastosowań. M onitory 
nieinteligentne, stosuje s ię  zwykle do zadawa
nia pytań i udzielania odpowiedzi. Term in a le  
inteligentne natom iast pełn ią funkcję zbierania, 
wstępnego przetw arzania danych i wprowadza
nia ich do komputera centralnego:

- Term in a le  specjalizowane o ś c iś le  dedykowa
nym zastosowarfiu, zaprojektowane tylko dla 
jednej funkcji, w rodzaju uw ierzyteln ian ia 
kart kredytowych czy końcówek kasjersk ich ,

W latach 80 oczekuje s ię  szeregu istotnych 
zmian w dotychczasowych orientacjach rynko
wych. P o  p ierw sze, d rukark i przejdą kom plet
ną kurację  odm ładzającą, a to za spraw ą klawia
tur e lektronicznych, pam ięci domenowych, le k 
kich lecz  wyjątkowo w ytrzym ałych  tworzyw i 
w reszc ie  samego m ikrop rocesora , który przej
m ie funkcje steru jące. Pod koniec dekady w i
nien s ię  pojaw ić rew elacyjny  te rm ina l drukują
cy pod tym czasową nazwą telekom unikacyjny 
p rocesor tekstowy /com m unicating word proce- 
sso r/ . Będzie to urządzenie końcowe o rozsze
rzonych funkcjach edytorsko-graficznych, umoż
liw ia ją ce  zdalne uzyskiwanie ponad 100-stroni- 
cowego tekstu, przechowywanego w pam ięcira . 
domenach magnetycznych. Opcjonalnie będzie 
możną .instalować dysk e lastyczny typu m icro- 

floppy.[lJ. P o  drugie, na rynkach am erykańskich 
te rm ina le  nieinteligentne zaczynają tra c ić  po
pularność. Inteligencja jest już na tyle  tania, 
że użytkownik woli nieco dopłacić i w pełni ko
rzystać z je j m ożliwości,

Tak w ięc w następnej dekadzie zanosi s ię  na 
inwazję końcówek inteligentnych, ponieważ ze 
względów koniunkturalnych coraz w ięcej firm  
przechodzi z dz is ie jszych  system ów wprowa - 
dzania w tryb ie  >vsadowyrn na rozproszone kon
figu rac je  złożne z te rm in a li oprogramowmych. 
Po,nadto wydaje się, że w iele z n ich zwielokrot
ni swe m ożliw ości funkcjonalne z chw ilą dołą
czenia d rukarek i jednostek steru jących . Na 
rynkach tych oczekuje s ię  pewnego spadku zain
teresow ania tradycy jnym i te rm ina lam i spec ja 
lizow anym i. Przypuszczen ie  opiera s ię  na

Hys. 1. Porów naw cze w ykresy kołowe rynków te rm in a li na la ta  1978-88.
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obserw acji, iż takie urządzenia jak kasy skle- 
powe /PO Sy — points of sale/, w eryfikato ry  kre
dytowe czy końcówki bankowe tracą  na a trak 
cy jnośc i z uwagi na osiągany przez rynek stan 
nasycenia. D la przykładu: ilość instalowanych 
kas sklepowych i końcówek bankowych w zrasta 
w USA jedynie nieznacznie, co pozwala sądzić, 
iż w połowie dekady potrzeby odbiorców będą 
w pełni zaspokojone,

Z  drugiej jednak strony, notuje s ię  coraz 
w iększe zainteresowanie nowościam i konstruk
cy jnym i z zakresu te rm in a li specjalizowanych. 
Należą do nich te rm ina le  m ak lersk ie , p rzem y
słowe czytn ik i kart identyfikacyjnych, te rm in a 
le  przenośne /w ie le  z nich można podłączać do 
rad io stac ji dla um ożliw ienia zdalnego dostępu 
do centra lnej bazy danych/, czy inne urządze
nia projektowane na zamówienie. Udział posz
czególnych rynków te rm in a li w roku 1978 i 1988 
ilu stru je  rys . 1.

Pod  koniec dekady, a może jeszcze w cześ
n ie j, pojawi s ię  ostateczna form a wprowadza
nia danych - te rm in a l głosowy [2J«0 ile  na eko
nomiczne urządzenie rozum ie jące wszystkie 
głosy trzeba będzie jeszcze długo poczekać, 
o ty le  tanie system y rozpoznające głosy,które 
można przystosować do rozum ienia podstawo
wego zestawu poleceń, znajdują s ię  w zaawan- 
sowanym 'stadium  rozwoju. Już  dziś is tn ie ją  
system y, które można nauczyć rozum ieć ogra
niczony słownik poleceń ste ru jących  wprowadza
niem danych.

D ysk i i  taśm y magnetyczne

Urządzenia pam ięciow e prze jdą także pewne 
p rzem iany. Spowodują je prawdopodobnie nas- . 
tępujące czynnik i:
- Szybkie zwiększenie pojem ności tradycyjnych  
pam ięci dyskowych, zw łaszcza pam ięci na d ys 
kach elastycznych lub typu W inchester. Techni
k i te staną s ię  przypuszczaln ie na jpopu larn ie j-v 
szym i nośnikam i m agnetycznym i /~4] .
- W zrost ilo śc i zastosowań pam ięc i półprze
wodnikowych, co winno m ieć wpływ na dalszy 
rozwój dysków z głow icą nieruchom ą,
- Rozwój pam ięci domenowych.

Za 5-6 lat.po jaw i s ię  nowy typ pam ięci, będą
cy kom binacją dysku elastycznego /floppy/ "ż 
pam ięcią  domenową - "flub b le " /floppy - bubb- 
le/ . Pa m ię ć  ta' obok dysków elastycznych ode
gra znaczną ro lę . Inne typy pam ięci, jak ta ś 

mowe pam ięci szpulowe, bębnowe czy kasetowy 
m ają już 'szczyt powodzenia za sobą, a to ze 
względu na trudność popraw iania ich param e
trów techniczno-eksploatacyjnych. M im o c ią g 
łych  obniżek cen atrakcyjność ich m aleje.

Urządzenia tran sm is ji danych
Rozwój tran sm is ji danych w latach 70 spowo

dował w zrost za in te resow an ia  tak im i urządze

niam i jak  mode my, m u ltip leksery, sprzęgacze 
akustyczne i p rocesory czołowe / fro n t - end/. 
P rzew id u je  s ię  jednak, że następna dz iesięc io 
latka będzie okresem  spadku zapotrzebowania 
na ten sprzęt, z wyjątkiem  m ultip lekserów .

Zm n ie jszen ie  zainteresowania modemami wy
pływa z dwu czynników:
- w yp ieran ia klasycznych modemów przez ob
wody L S I ,  wbudowywane do te rm ina li, spełn ia
jące  funkcje modemów,
- rozpowszechniania cyfrow ych  s ie c i tra n sm i
s ji.

Sprzęgacze akustyczne sto ją przed podobnym 
problem em , bowiem coraz w ięcej te rm ina li 
podłącza s ię  do s ie c i telefonicznej w sposób 
bezpośredni. W równie krytycznej sytuacji 
znajdą s ię  przypuszczaln ie p rocesory czołowe, 
ze względu na powszechne zastosowanie m ikro 
p rocesorów  w urządzeniach końcowych. M ik ro 
procesory bowiem są w stanie p rzejąć większość 
funkcji p rocesorów  czołowych. Pom yślne  prog
nozy, je ś l i  chodzi o transm is ję  danych, doty
czą jedynie m ultip leksowania cyfrowego, tj. 
techniki związanej z wykorzystywaniem  modu
la c ji kodowo-impulsowej ,/PCM-pulse-code _  
modulation/. M a ono pełne szanse dalszego 
wdrażania i rozwoju, szczególnie wówczas, gdy 
zarządy poczt i najpoważniejsze towarzystwa 
telekom unikacyjne zaangażują s ię  w działalność 
te le transm isyjną,w ykorzystu jąc łącza multiplek- 
sowane.
D rukark i, p lotery, urządzenia w yjśc ia

Dzięki nowym technologiom, d rukark i i plote
ry  p rzeżyw ają ponownie niezwykle szybki ro z r 
wój. W ysta rczy  dla przykładu wym ienić takie 
nowe rodzaje sprzętu drukującego jak drukarki 
laserow e, wspomniane już d rukark i znakowe o 
dowolnym repertuarze  czcionek, d rukark i .ter
m iczn ą  udoskonalone w ers je  drukarek w ie r - 
szowych itd. Z resz tą  nowe konstrukcje wśród 
licznych  urządzeń w yjściow ychTo już kwestia 
nie la t a m ies ięcy. Ilo ść  liczących  s ię  w św ię 
c ie  producentów tej k lasy urządzeń daje pew
ność znacznej i  szybkiej obniżki cen, a to wró
ży drukarkom chłonne rynk i przez w iele lat.

L i t  e r  a t u r  a :
[ \ J  S. A . C asw e ll: Com puter P e r ip h e ra ls : A 
Revolution Is Coming. Datamation, 25. 05. 1979, 
s. 83-87.
[ 2]  I IT I  Technology Expectations Survey. E .  
Des. 7/1979.
[3 J  M icro , M in i or M ain fram e System s E l .
Des. nr 11/1979.
//ljW inchester technology invades floppy t e r r i 
t o r y . 'E l .  Des. nr 19/1979 s . 70-72.'
[$ ] R. Zaks: M icro p rocesso rs . F ro m  chips 
.to system s. Sybex Inc. Wyd:2,1978, s . 412.
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APARATURA DO KONTROLI ZUŻYCIA PALIWA

ini.WALDEMAR JANICKI
Kujawska Fabryka Manometrów 
"Mera - KFM"

Kujawska Fab ryka  Manometrów "M e ra - K F M "  
uruchom iła produkcję w 'akuometrycznych wskaź
ników zużycia paliwa typu W W Z P -1  do samocho 
dów osobowych: F ia t  125p, '.Fiat 126p. Polonez, 
Zastawa, Skoda, Wskaźnik działa na zasadzie 
ciągłego pom iaru podciśnienia w kolektorze 
ssącym  s iln ika samochodu. W ie lkość podciś - 
nlenia jest m iern ik iem  obciążenia s iln ika, a 
w ięc i zużycia paliwa. W akuom etryczny wskaź
nik inform uje k ierow cę o sposobie , w jak i pro
wadzi on samochód. Odpowiednie oznakowanie 
podzielni wskaźnika, przez podanie zakresów 
ekonomicznej i nieekonom icznej jazdy, pozwo
li ło  wykorzystać wakuometr jako bardzo czuły, 
nieskomplikowany i zarazem  niezawodny w dzia
łaniu wskaźnik ekonomicznej jazdy samochodu, 
czyli wskaźnika zużycia paliwa Na podzielni wdaźni- 
ka oznaczane je s t podciśnienie od 0 do -100 
k Pa  / - jK G /cm '2/ oraz zakresy:
- prawidłowego biegu jałowego s iln ika  - pole 
zielono-białe
J  oszczędnej jazdy - pele zielone
- podwyższonego zużycia paliwa - pole zielono- 
czerwone
- dużego zużycia paliwa - pole czerwone 

Wskaźnik podświetlony jest żarówką 12Y.2W ,

WSKAŹNIK ZUŻYCIA

Produkowany od 1070 r. wiskaźnik o symbolu 
konstrukcyjnym  W W Z P - ]/1 25p przeznaczony 
Jest do samochodów Fir.t 125 p z s iln ikam i 1300 
i 1500 erh z taką samą podzielnią. Różnice 
w ystępują tylko w charak terystyce , którą 
p rzedstaw ia poniższa tabela-

W skaźnik in form uje k ierow cę, czy jedzie on 
w' sposób ekonomiczny, czy też nie. Następnie 
pozwala na ustaw ienie i kontrolowanie w ła ś c i
wych wolnych obrotów siln ika samochodu. Nie- 
doświadczeni k ierow cy otrzym ują w czasie jaz 
dy dodatkowo sygnał ze wskaźnika, p rzy zani
żonych prędkościach jazdy na poszczególnych 
biegach. Wskazówka przesuwa s ię  na czerw o 
ne pole i bieg należy zm ienić z wyższego na 
■niższy. Poza tym, po uzyskaniu pewnego doś
w iadczenia, d a ją s ię  również odczytać inne in 
form acje  np. o działaniu zaworów, napompowa
niu kół itd.

W e w spółpracy z Instytutem  Transportu  Sa 
mochodowego dla każdego typu samochodu o- 
pracowano'inną odmianę wskaźnika z inną po
dzielnią. Można w ięc było ustą llć  zależności 
m iędzy w ie lkośc ią  podciśnienia a zużyciem  pa
liw a, oczyw iście  dla pełnosprawnego samochot 
du, jadącego na 4 biegu. Doświadczeni k ie ro w 
cy tw ierdzą, że po zainstalowaniu wakuometry- 
cznego wskaźnika zużycia paliwa uczyli s ie  
jeździć od nowa, m usie li zm ienić swój czę 
sto fantazyjny, ale bardzo kosztowny sposób 
jazdy, na program owany przez wskaźnik. F a 
b ryka szacuje uzyskane oszczędności na 10-15% 
dotychczasowego zużycia paliwa.

PALIWA WWZP-1/12 5p

M ie jsce  instalowania wskaźnika w kabinie 
użytkownik może usta lić  dowolnie. Optymalne 
mocowanie jak też podłączenie ośw ietlenia po
daje instrukcja. Pod łączen ia  wskaźnika dokenu- 
je  s ię  za pomocą przewodu elastycznego z koń
cówką podłączeniową. Mocuje s ię  ją  w otworze
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7, 5 - 9, 5 
9,5 - 11 

pow 11

WSKAŹNIK ZUŻYCIA PALIWA WWZP-1/126p

zamocowanie jak te* podłączenie ośw ietlenia 
podaje instrukcja. Podłączenia wskaźnika do
konuje s ię  za pomocą przewodu elastycznego 
z końcówką podłączeniową, inną niż dla F ia ta  
1 25p; w kręca s ię  ją  w otwór z gwintem M5 w y
konany w przekładce izo lacyjne j z tworzywa 
sztucznego pod gaźnikiem.

SflOłcb Dcarzutng ritap-lilśiJL . 
n sowotnmuit ~ Msh Hot tttf MOi.610.

wykonanym w p rzew odz ie ,'łączącym  kolektor 
ssący s iln ika z mechanizmem wspomagającym 
pompy hamulcowej.

Na skutek dokładniejszego wyregulowania 
siln ika i skontrolowania sposobu jazdy można 
w samochodzie F ia t  125p uzyskać trw a łe  osz
czędności paliwa około 21/100 km.

Wskaźnik W W Z P - l/ l2 6 p  przeznaczony jest 
do samochodów F ia t  126p z s iln ikam i 600 i 650 
c m \  z taką sam ą podzielnią. Różnice w ystę
pują tylko w charak terystyce , którą p rzedsta 
w ia poniższa tabela.

M ie jsce  instalowania wskaźnika w kabinie 
użytkownik może usta lić  dowolnie. Optymalne
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Po le
Zakres Zużycie paliwa w dcm3/ 100 km Uwagi/  -/kPa/ F ia t 126p - 600 F ia t 126p - 650

Zielono-białe 40 - 45 - _ bieg jałowy
Zielone 12 - 40 4. 5 - 6 4. 5 - 6 jazda oszczędna
Zielono-czerwone ■ 7-1*2 6 - 7 6 - 7, 5 podwyższone zuży

cie  paliwa
Czerwone 0 - 7 pow. 7 pow. 7, 5 duże zużycie paliwa

T rw ale  oszczędności-paliwa uzyskane na sku
tek dokładniejszego wyregulowania siln ika i

skontrolowania sposobu jazdy w samochodzie 
F ia t  126 p zakład szacuje na 0, 5 1/100 km,

WSKAŹNIK ZUŻYCIA PALIWA WWZP-1/POLONEZ-1500

Wskaźnik W W Z P - l - Polonez 1500 ma p o 
dz ie lili? o innej charakterystyce niż podzielnie 
dotychczas produkowanych wskaźników /tabela/.

M iejsce instalowania wskaźnika w kabinie 
użytkownik może ustalić dowolnie. Optymalne 
mocowanie jak też podłączenie oświetlenia po
daje instrukcja. Podłączenia wskaźnika dokonu
je się za pomocą przewodu elastycznego z koń
cówką podłączeniową taką samą jak dla samo
chodu F ia t  125p. Mocuje s ię  ją w otworze wy
konanym w przewodzie łączącym  kolektor ssą 
cy siln ika z mechanizmem wspomagającym 
pompy hamulcowej.

Trw ałe  oszczędności paliwa w wyniku dokład
niejszego wyregulowania siln ika i poprawienia 
sposobu jazdy, jakie można uzyskać w samo
chodzie Polonez 1500. zakład szacuje na ca 
21/100 km.

Po le Zakres 
—/kPa/

Zużycie paliwa 
dcm^/ 100 km,

Uwagi

Zielono-białe 55-60 - - bieg jałowy

Zielone 25-55 7-9, 5 jazda oszczędna

Zielono-czerwone 15-25 9, 5-11 podwyższone zużycie 
paliwa

Czerwone 0-15 p ow .11
V

duże zużycie paliwa
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WSKAŹNIK ZUŻYCIA PALIWA WWZP-1/ZASTAWA 1100 P

Wskaźnik W W Z P - 1/Zastawa 1100P ma po- 
dzielnię o innej charakterystyce niż podzielnie 
wskaźników do F ia ta  125p i 126p./dane zawarte 
w tabeli/.

M ie jsce instalowania' wskaźnika w kabinie 
użytkownik może ustalić dowolnie. Optymalne 
mocowanie'jak też podłączenie oświetlenia po
daje instrukcja. Podłączenia wskaźnika dokonu
je się za pomocą przewodu elastycznego, z koń

cówką podłączeniową, inną niż dla F ia ta  125p 
i 126p. W kręca s ię  ją  w otwór z gwintem M5 wy
konany, w korku kolektora siln ika / znajduje się 
obok gaźnika/.

T rw ałe  oszczędności paliwa uzyskane na sku
tek dokładniejszego wyregulowania siln ika i 
skontrolowania sposobu jazdy w samochodzie 
Zastawa llOOp zakład szacuje na ók. 1, 511100 
km.

Po le
Zakres
-/kPa/

Zużycie paliwa 
dcm / 100 km Uwagi

Zielono-białe 55 - 65 . - bieg jałowy
. Zielone 30 - 55 6 - 8 jazda oszczędna
Zielono-czerwone 20 - 30 8 - 9, 5 podwyższone zużycie

paliwa
Czerwone 0 - 2 0 pow. 9, 5 duże zuycie paliwa

WSKAŹNIK ZUŻYCIA PALIWA 

WWZP-1/ŚKODA105 S, 120L

Wskaźnik W W ZP-l/ókoda 105 S .,12011 ma po- 
dzielnię o innej charakterystyce niż podzielnie 
dotychczas produkowanych wskaźników / dane 
zawarte w tabe li/ .

M ie jsce instalowania wskaźnika w kabinie mo
że użytkownik ustalić dowolnie. Optymalne mo
cowanie jak też podłączenie oświetlenia podaje 
instrukcja. Podłączenia wskaźnika dokonuje
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Po le Zakres
-/kPa/

Zużycie paliwa dćm^/100 km Uwagi
Skoda 105S. Skoda 1201.

Zielono-białe
Zielone
Z i elono-czerwone 

Czerwone

52 -60 
30 -52 
20 - 30

0 -20

-■j - 7 
7 - 8,5

pow. 8, 5

5 - 7 , 5  
7,5- 8,5

pow. 8, 5

bieg jałowy 
jazda oszczędna 
podwyższone zużycie 
paliwa
duże zużycie paliwa

się za pomocą przewodu elastycznego z końców
ką podłączeniową, taką samą jak dla F ia ta  12fp. 
Mocuje s ię  ją  w otworze z gwintem M5 wykona
nym w korku kolektora ssącego, znajdującym 
się poniżej gaźnika.

T rw ałe  oszczędności paliwa w wyniku dokład 
niejszego wyregulowania siln ika i skontrolowa
nia sposobu jazdy, jakie można uzyskać w sa
mochodach Skoda 105Slub Skoda 120L zakład 
szacuje na ok. 11/ 100 km.

SAMOCHODOWA POMPA NOŻNA SPN-1

Fot. 1.

Kujawska Fabryka Manometrów "M e ra - K FM  
-producent manometrów m. in. do pompek sa
mochodowych opracowała konstrukcję i urucho
m iła produkcję własnej pompy o symbolu SPN- 
- J, z manometrem. Pompa ma cylinder z two
rzywa sztucznego o dużej objętości skokowej, 
co pozwala na szybkie napełnienie powietrzem 
ogumienia. Zawór zwrotny zapewnia kontrolę 
uzyskanego w ogumieniu ciśnien ia za pomocą 
manometru. Stabilność pompy w czasie pracy 
zapewnia podstawka. Dodatkowa końcówka poz

wala napełniać powietrzem sprzęt sportowy jak 
np. p iłk i do gry, pontony.
D a n e  t e c h n i c z n e :
W ym iary  po złożeniu 346x160x120 mm.
Pojem ność skokowa cylindra 340 cm 3
Skok tłoka 10, 9 cm
Manometr o zakresie 0-0, 6 lub 0-0, TMPa 
Masa 20 N

Pompa odznacza s ię  estetycznym 
i ciekawą kolorystyką.

kształtem
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TECHNIKA OBLICZENIOWA 
KRAJÓW SOCJALISTYCZNYCH

Z b ió r artykułów pod redakcją M. E . Rakow
skiego. Specja listyczne wydawnictwo, wycho
dzące dwa razy w roku-w Moskwie w języku 
ro sy jsk im . Wydawnictwo "S ta tystyka ". Re da- 
guje m iędzynarodowe kolegium w sk ład z ie :? . 
Po p o w /B R L ./ , B , S o w a / C S R S / , H. Czoppe 
/N RD /, M. W ajcen / P R L / . L .  Nem et /W  R L / ,
J .  P .  Se liw anow , E .  N, M ieln ikowa, W . W . Prżał- 
kowski, B . N. Naumow, A. E . Fa tie jew , N. I. 
Czeszenko, A. M. Łarionow , 'N. W . Gorszkow 
/Z SSR / , I. D m itriew a /wyd. "Statystyka"/.

Wydawnictwo przeznaczone jest dla p racow n i
ków zajm ujących s ię  prob lem am i techniki ob
liczen iow ej, opracowaniem i wykorzystaniem  
środków Jednolitego System u i System ów M in i
komputerowych E lek tron icznych  Maszyn Cyfro 
wych.

Do nabycia w K s ięg a rn i W ydawnictw Radz iec
kich, 00-042 W arszaw a,u l. Nowy Św iat 47; tel. 
27-48-47. W ysy łka  za zaliczeniem .

Technika obliczeniowa 
krajów  socja lis tycznych  - num er 5

Rozdział 1. M iędzynarodowa w spółpraca k ra 
jów socja lis tycznych  w dziedzinie techniki ob
liczeniowej
D. G. Ż im e r in : Zastosowanie e lektronicznej te 
chniki obliczeniowej w k ra jach  so c ja lis ty cz 
nych ,
Rozdział 2. Zastosowanie środków techniki 
obliczeni owej
P .  Braun , G. Horniak, Z. P a s to r : Dialogowy 
branżowy system  in form acyjny na bazie 
JS-1040.
Cz. Hazai: M ikroprocesorow y system  przetwa- 
rzan ia  in fo rm acji dla form owania zestawów na 
stacjach sortujących.
D. Grobman, B . Serg iejew , E .  F ilinow : System  
program ów i środków technicznych do kontroli 
schematów cyfrow ych ,
W. Baranek, K .W o jtyn iak , H. P iłk o , M. Perełek 
Zautomatyzowany system  zarządzania na ba
zie F M C  JS-5Ó32.

I. M olnar: System  kalendarzowego planowania 
produkcji M IN IT Y P .
J .  B ittn e r, M. Gunter; System sterowania bazą 
danych D BS/R  dla podsystemu kompleksu 
"S i ła  robocza"

Rozdział 3.Oprogram owanie E M C

A. Stognij, I. W ie lb ick lj, W. K lim ienko: Auto
m atyzacja produkcji program ów SM  E M C  z 
wykorzystan iem  dużych i m ałych EM C .
B . Naumow, E .  F ilipow , W. Sem ik: Struktura 
oprogram owania steru jących  kompleksów obli
czeniowych SM  E M C  ze strukturą m ag istra li.
I.  Tomow, N.Madżarow, I. Stojczew: Pa k ie t 
program ów użytkowych do identyfikacji, m o
delowania, analizy 1 syntezy system ów auto
matycznego sterowania.
A. P letkow , K . Jan iew , K . Bojanow: Prpgram o- 
wy system  A P L  - efektywny instrum ent an a li
zy 1 syntezy systemów cyfrowych.
W. Paw leczko: Rea lizac ja  pakietu programów 
użytkowych do techniczno-ekonomicznego p la 
nowania.
I. Zołotnikow, G. M aliow , A. K ie lechsa jew : 
Jedna z metod re a liz a c ji zasad zamkniętych 
systemów dla rozwoju SU BD  rodziny SIOD.
E . Kriukow , N. Szochin: Opracowanie główne
go modułu BD  SIOD orientowanego na in fo rm a
cyjnej bazie rozszerzonej struktury.
W . B linów , A. Bazow, G. Szibanow: Archiw um  
zbiorów w DOS JS .
B. Je rm o ła jew : Zagadnienie niezawodności o- 
program owania systemów obliczeniowych przy 
jego opraóowaniu.

Rozdział 4. Srcrdki techniki obliczeniowej

J .  Ław ren iuk , W. B ie liń sk ij, B . Gołubiew, W. 
Zenin: P ie rw sz e  badania m iędzynarodowe 
środków technicznych i program owych SM 
EM C .
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R o z d z ia ł  j L  E k s p l o a ta c ja  i o b s łu g a  E M C

1.. Obrucza, J.P ru-z : Kontro la zdolności pracy 
KM C  .IS-1021.
S, Wojnmv, N. Siniagina, K. Pojanow: O p rogra 
mowani»* systemów do badań produkcyjnych 
urządzeń peryfery jnych , Środki przetw arzania 
statystycznej in form acji.

11 ozdzial_f>. P r z ygotowan ie kadr

W, A leksie jew a, li. l.iep in-D m itriukow : Zagad
nienia podnoszenia kw alifikac ji kadr w zak re 
s ie  bazowego oprogram owania KMC.
1.. Iwanow, W. Sizow: Zagadnienia podnoszenia 
kw a lifikac ji specjalistów  w zakresie oprogra
mowania ZSZ, na bazie P P U .

Rozdział 7. Nowe środki J S  i SM !■.'M t .'

In fo rm acja o nowych środkach technicznych 
SM  EM C.'

M .W a jcen : P a m ię c i na taśm ie magnetycznej 
produkcji PH I..
S. I.epetow: System y program ów dla KM C 
J S - 1032.
H. W ern er: P ro g ram y do re a liz a c ji metod m a
tem atycznych w system ie operacyjnym  OS JS . 
In fo rm acja  o program ach użytkowych, kt£re 
p rzeszły  badania międzynarodowe.

Technika obliczeniowa 
krajów  socja lis tycznych  - numer 6

Num er wydany z okazji 10-lecia działalnoś.- 
c i M iędzynarodowej K o m is ji W spółpracy K r a 
jów Socja listycznych  w zakres ie  Technik i O b li
czeniowej.
Hozdziai 1. M iędzynarodowa współpraca k ra 
jów socja lis tycznych  w dziedzinie techniki ob
liczen iow ej
M. Rakowski: D z ies ięc io lec ie  współpracy. 
A .A n g fe ło w : Rozwój techniki obliczeniowej 
w P R L .
L .P e s z t i :  Rozwój zastosowań techniki ob licze 
niowej na W ęgrzech na podstawie współpracy 
w J S  E M C .
G. Z ilm an: Zw iększenie efektywności zastoso
wania elektronicznej techniki obliczeniowej w 
gospodarce narodowej N R I).
R. Monert: Rozwój techniki obliczeniowej w 
Republice Kuby.
W . Prża łkow sk i : W ybrane rezu ltaty z utworze
nia J S  E M C  i perspektywy dalszego rozwoju.
I. W rany: Znaczenie współpracy m iędzynaro 
dowej dla dalszego rozwoju J S  E M C  w C SR S . 
Cz. Ze lezow : W spółpraca z bratn im i k ra jam i 
soc ja lis tycznym i - ważny faktor szybkiego 
rozw iązania problemów wdrożenia techniki ob
liczeniowej w P R L .

Rozdział 2. Środki techniki obliczeń i owej
L .  Śliwa,. A. Stankiew icz: Konstrukcja i techno
logia produkcji drukarek dla maszyn cyfrowych 
w P U L .

ii. Naumow, J .  Głuchów, A. Kabalew skij, P . 
Pau fie row : Kompleksy zarządzania SM-3 i 
SM -4.
S. Gorbacew icz, W. Mnkuroczkin, W. Gzeremi- 
siniłw: Rozwój {»odstawowych urządzeń pam ięci 
zewnętrznych J S  EM C .
L .  W iłn e r: Zasady opracowania i zastosowania 
maszyny cyfrow ej J S  102!).
Rozdział 3. Cprogram owanie EM C

E . Roszkowska, E . Lubińska: Środki autom aty
cznego generowania dokumentów dotyczących 
oprogram owania.
W. Kozłowski: W ybrane metody ochrony bazy 
danych.

Rozdział 4. Zastosowanie środków techniki 
obliczeniowej
L .  W arga: Rola techniki obliczeniowej w zarzą
dzaniu państwowym i je j wpływ na funkcje za
rządzania.
W . Z ib e r: Doświadczenia z zastosowań techniki 
obliczeniowej w Kom binacie "Robo tron ".
E .  P ien ie ck ij, G. Morozow, L .  Obolenskij: 
Doświadczenie z utworzenia Z S Z  fabryki 
"So iuzgazawtom atika" na podstawie zastosowa
nia pakietów program ów użytkowych.

Rozdział 5. Eksp loatacja  i obsługa EM C

T. W idor: Rola nac.jonalnego zbioru programów 
i służby pilotowej / E F S S /  w upowszechnieniu 
techniki obliczeniowej w W R L .

Rozdział (i. Przygotow anie kadr

Sz .Ea rag o , M. Rabar: Przygotow anie s p e c ja li
stów w zakres ie  zastosowali i eksp loatacji 
E M C  Jednolitego System u.

Rozdział 7. Nowe środki J S  i SM EM C

R. Macek: P ro g ra m y  użytkowe matem atycznej 
statystyk i dla DOS JS .  In fo rm acja o nowych 
środkach technicznych J S  i SM  E M C  
D rukarka z k law iatu rą  SM-6312 
Urządzenie ste ru jące pam ięciam i na dysku 
elastycznym  JS-5566
Czytnik na kartach perforowanych JS-8015 
Urządzenie nanoszenia i rozszyfrow yw ania 
in fo rm acji na kartach perforowanych JS-  
-8011.01
Urządzenie przygotowania danych na taśm ie 
perforowanej JS-9024
Alfanum eryczna bezkontaktowa k law iatura 
JS-0101
Pa m ię ć  na taśm ie magnetycznej JS-5004 
Pa m ię ć  kasetowa na zmiennych dyskach

*JS-50(19
Drukarka szeregowa - mechanizm JS-7 J31  
Urządzenie przygotowania danych na kartach 
perforowanych JS-9DK0
W iclopulp itowy system  przygotowania danych 
na taśm ie magnetycznej JS-0003 
U n iw ersa lna EM C  JS-1011 
A lfanum eryczny monitor SM -7219.

m g r'R ysza rd a  M ai icka-Szum igaj
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SYSTEM INFORMATYCZNY GMBH „DEPO LM,A ”

PROCESORY

SYSTEMOWE
SYSTEM

KSIĘGOWOŚCI
FINANSOWEJ

WIELODOSTĘPNY

S Y S T E M

OPERACYJNY
SYSTEM

PŁAC

FORTRAN

SYSTEM
KSIĘGOWOŚCI

ŚRODKÓW
TRWAŁYCH

PODSYSTEM 

BAZA DANYCH

OBSŁUGA OPERATYWNYCH 
STANOWISK PRACY

PODSYSTEM 

CEN WYROBÓW 

I USŁUO

MACROASSEMBLER

PODSYSTEM 

KONTROLI REALIZACJI 

KONTRAKTÓW

SCHEMAT POW/AZAŃ PROGRAMOWYCH KONFIGURACJA SPRZĘTOWA DLA GMBH JEPO LM A  ”

Legenda:

PD9425 -  pamięć dyskowa 
MPD9425 -modut sterujący pomięcia dyskową 
CT 2100 - czytnik taśmy perforowanej 
DT105S  - dziurkarka taśmy papierowej 
MCT2100- modut sterujący czytnikiem taśmy 
MOT 105S-m odut sterujący dziurkarką taśmy

MERA 400 JC - jednostka centralna 
PA032KS  -  pamięć operacyjna 32kstów ■ 
DZM 180 -  drukarka znakowa 
MDZM180 - modut sterujący drukarką znakowa 
KSR -  terminal z drukarką i klawiaturą 
M KSR- modut sterujący terminala 
JSMERA 7905- jednostka sterująca monitorami 

ekranowymi 
M E 7910 -  monitor ekranowy
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