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Przemyslow;; Instytut
Automatyki i Pomiaréw MERA—PIAP

Warszawa

KRAJOWY SYSTEM AUTOMATYKI | POMIAROW POLMATIK

{Referat wprowadzajacy do konferencji naukowo—technicznej POLMATIK W SLUZBIE PRZEMYSLU
MASZYNOWEGO, Jadwisin 26—27.05.1977 r.)

Wedtug danych z literatury radzieckiej *) nomenklatura (czyti asortyment) srodkéw automatyzacji
obejmowata w roku 1940 okoto 700 typdw przyrzadéw, w roku 1950 — 7.300 typéw, w roku 1965 —
25.000 typow i w roku 1970 — 40,000 typéw. Jezeli w latach nastgpnych poprzednie tendencje wzro-
stu utrzymaty sig, co jest wysoce prawdopodobne, to liczba typdw przyrzadéw skiadajacych si¢ na
$rodki automatyzacji przekracza obecnie 50.000.

Na dane te trzeba spojrze¢ z pewna ostroznoscig, poniewaz nie jest dokl(adnle okreslone jak nalezy
rozumieé termin ,,typ’”’, a takze trzeba uwzgledni¢ fakt, ze istniejacy stan rzeczy jest zapewne dateki’
od optymalnego i mogtoby wystarczy¢ mniej typow urzadzen. Jednak nawet przy zachowarniu tej
ostroznosci trzeba stwierdzié¢, ze zapanowanie nad rozwojem tak licznych srodkow automatyzacji, z
natury rzeczy przeznaczonych do stosowania w coraz wigkszych uktadach, w ktérych coraz znaczniej-
sza liczba przyrzaddw musi wspotpracowad ze soba, wymaga zastosowania podejscia systémowego.
Kraje zrzeszone w RWPG opracowaly i stale rozwijaja Uniwersalny Miedzynarodowy System Automa-
tycznej Kontroli Regulacji i Sterowania, zwany w skrécie systemem URS.Prace zostaty zapoczatkowane
w roku 1960 w Sekcji 8 (Budowa przyrzaddw i automatyka) State] Komisji Maszynowej RWPG. Mozna
w nich wyrdzni¢ dwa gtéwne, wzajemnie sprzezone nurty:

B Wykonywanie zadari technicznych i. koordynacyjnych niezbednych do dokonania podziatu prac
naukowo—technicznych i konstrukeyjnych dotyczacych sprzetu URS miedzy kraje cztonkowskie,
a nastepnie zawarcia umoéw specjalizacyjnych o podziale produkcji i wzajemnych dostawach sprzetu.
Ten nurt dziatalnosci obejmuje obracowywanie nomenkiatury urzadzert URS, wymagan technicz-
nych na te urzadzenia, opracowywanie niezbednych materiatdw pomocniczych {o charakterze np.
informacyjnym czy prognostycznym) oraz dokonywanie ustaleri koordynac'yjnych.

B Wykonywanie prac normalizacyjnych, ktérych rezultatem jest wydawanie norm RWPG stanowig-
cych podstawe do ustanawiania norm krajowych.

Sprzet URS jest produkowany w krajach cztonkowskich, przy czym w wielu krajach realizacja URS
nastgpuje poprzez krajowe systemy automatyki.

Krajowy system automatyki obejmuje wszystkie (lub podstawowe) érodki automatyzacji opracowywa-
ne i produkowane w danym kraju w celu zaspokojenia specyficznych, wystepujacych w danym kraju
potrzeb w tej dziedzinie. Krajowe systemy automatyki sg rozwijane réwnolegle z URS, zgodnie z do-
konywanymi na forum URS ustaleniami, lecz zawierajg zazwyczaj rozszerzenia i uzupetnienia niezbed-
ne — na state lub przejsciowo — w okreslonych warunkach danego kraju. Krajowe systemy sg czesto
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ujete specjalnymi normami krajowymi. W najbardziej wyraznej, zaawansowanej formie wystepujq
w ZSRR, NRD, Butgarii i Polsce. .

W ZSRR istnieje Paristwowy System Przyrzadéw i Srodkéw Automatyzac;l GSP™). w systemie tym
mozna wyrdznié zestawy urzqdzeri‘zwane ..kompleksami zagregatyzowanymi”, stanowiace podsystemy
GSP: kontroli i regulacji ASKR, zbierania i wstepnej obrébki informacji pierwotnej ASP1, lokalnego
pomiaru i sterowania KTS—LIUS, techniki obliczenliowej ASWT, telemechaniki ASST.

Systemem krajowym NRD jest system Ursamat. System ten sktada sie z pieciu gatezi: do uzyskiwania -
informacji — Ursakont; do przekazywania i obrébki informacji — Ursatron (elektryczna), Ursapneu
{pneumatyczna), Ursastat (bez energii pomocniczej); do wykorzystania informacji — Ursawirk. Kazda
z gatezi dzieli sig na podsystemy, ktérych jest w Ursamacie tacznie 20. : -

W Butgarii istnieje Jednolity System Urzadzer i Srodkéw do Kontroli, Regulacji i Sterowania Produk-
cja ESPA. ESPA zawiera 4 podsystemy: elektroniczny analogowy, elektroniczny dyskretny, pneuma-
tyczny analogowy i pneumatyczny dyskretny.

W Polsce jest rozwijany. Krajowy System Automatyki i Pomiaréw POLMATI K. \

System POLMATIK dzieli sig na trzy czesci: pomiarowa METRO, centralng (przetwarzajacg) INTE

i wykonaweza MOTO.

Kazda z czesci dzieli sig na podsystemy, przy czym w zafozeniach przewidziano 15 podsysteméw
czgsci METRO, 13 podsysteméw czesci INTE (w tym 8 elektrycznych i 5 pneumatycznych) oraz

9 podsysteméw czesci MOTO (w tym 2 elektryczne, 2 pneumatyczne, 3 hydrauliczne i 2 bez energii
pomocniczej). Obecnie cze$¢ wykonawcza zostata uzupetniona 10—tym podsystemem pn.MOTO- -
-ROBOT — roboty przemystowe.

Do kazdego z podsysteméw POLMATIKA wchodzg konkretne urzadzenia {wyroby),spetniajace okres-
lone wymagania techniczne i zaliczone do danego podsystemu odpowiednig decyzjg. Ogéline wymaga-
nia techniczne Systemu POLMATIK okresione sa w normie PN—74/M—42020 ,,Krajowy System Auto-
matyki i Pomiaréw POLMATI{K. Ogdlne wymagania i badania”. informacje o wyrobach wchodzacych
do systemu POLMATIK (a takze niektérych wyrobach spetniajacych te same funkcje lecz do systemu
nie zaliczonych wskutek niespeiniania wymagari) zawieraja informatory o poszczegélnych podsyste-
mach wydawane przez Instytut MERA— PIAP. Dotychczas wydano drukiem 20 |nformatoréw aw
przygotowaniu do druku jest 12. (Spis informatoréw zamieszczono na koncu referatu).

Mozna orientacyjnie ocenié, ze w polu widzenia systemu POLMATIK znajduje sie obecnie okoto

1000 typdw urzadzer, przy czym liczba wszystkich urzadzen, po uwzglednieniu wszystkich typowiel-
kosci | odmian bedzie zapewne o rzad wielkosci wieksza. Zgodnie z zdtozeniami problemu wezfowego
06.4.1, ktéry ujmowat prace nad utworzeniem i realizacja Systemu POLMATIK w ubiegdym 5-leciu,
jadrem systemu, ktérego wytworzenie wymagato najwiekszej koncentracji prac naukowo—technicz-
nych i gdzie wystapity najsilniejsze powiazania systemowe w postaci wzajemnego uzaleznienia przyjmo-
wanych rozwigzar technicznych, byt zesp6t srodkéw sprzetowych i programowych dla automatyzacji
kompleksowej — budowania kemputerowych systeméw automatyki i porniaréw. Zesp6#+ ten obejmo-
wat przede wszystkim podsystemy urzadzen analogowych elektrycznych i pneumatycznych INTE-
-LEKTRAN i INTEPNEAN, podsystem sprzezenia z komputerami INTELDIGIT oraz oprogramowanie
W postaci systemu programowania SZPAK i jezyka PF. Oczywiscie wykorzystanie tych $rodkéw bez
uzycia innych urzadzert POLMATIKA, w szczeg6inosei pomiarowych z czesci METRO i wykonawczych
z czgsei MOTO, jest niemoziiwe, Omawiany zespé+ érodkéw umozliwiat przede wszystkim budowe
ukfadéw automatyki kompleksowej ciggtych proceséw produkeyjnych i zostat praktycznie wyprébo-
wany w rzeczywistych warunkach przemystowych na wielu obiektach, w tymw uktadzie automatyki .

* ) :
)Gosudarstvennaja Sistema Promyslennych Priborov i Sredsty Avtomatizacji-
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kompleksowej zrealizowanym wytacznie za pomoca $rodkéw kraiowych w Janikowskich Zaktadach
Sodowych. ) :

W ubiegtym piecioleciu zapoczatkowano i nastepnie rozwinieto prace majace na celu rozszerzenie

Systemu POLMATIK o nowe $rodki automatyzacji, umozliwiajace automatyzacje dyskretnych proce-

séw produkeyjnych i efektywna, eKonomicznie optacaing automatyzacje przemystu maszynowego.

Opracowania podjete w tym kierunku tgcza wprowadzanie nowych zadari funkcjonalnych ze stosowa-
- niem nowych i zmodernizowanych technik realizacji takich jak: zwiekszenie stopnia integracji konstruk-

cyjnej i stopnia elektronizacji oraz uzycie mikroprocesoréw. Opracowania tego typu to m.in.:

= Przystosowanie urzadzeri sprzegajacych z komputerem INTELDIGIT—PI do obstugiwania prc;ceséw

szybkozmiennych oraz wprowadzZenie do tego podsystemu sterownikéw mikroprocesorowych, '

8 Proste i ztozone roboty przemystowe podsystemu MOTOROBOT. Roboty przedstawiajq sobg nowe,

zintegrowane elementy automatyki,odpowiadajace specyfice dyskretnych proceséw produkeyjnych

w przemyste budowy maszyn. ’

® Zautomatyzowane podajniki magézynowe. S -
. m Urzadzenia komputerowych uktadéw kontroli obecnosci i czasu pracy.
W ramach pilotujacych zastosowar Systemu POLMATIK podjeto prace nad praktycznym wyprébowa-
niem $rodkéw automatyki Systemu w uktadach automatyki kompleksowej fabryk przemystu maszy-
nowego (ZMP MERA—B/tonie oraz Wytwoérni Ogranicznikéw Bimetélicznych przewidzianej do realiza-
cji na terenie Instytutu MERA—PIAP). .
Konferencja naukowo—techniczna ,,POLMATIK w stuzbie przemystu maszynoWego” ma na celu za-
prezentowanie mozliwosci automatyzacyjnych jakie stwarza w przemys$le maszynowym System
POLMATIK oraz dyskusjg migdzy twércami i wytwdércami nowych srodkéw a ich uzytkownikami.
Konfrontacja pogladéw i przeptyw idei, jak zawsze tak i w przypadku tej konferencji, beda $rodkiem
do znalezienia najwitasciwszych kierunkéw rozwoju i najlepszych rozwigzan. '
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WYKAZ INFORMATOROW SYSTEMU POLMATIK

Wydane drukiem W przygotowaniu do druku
1. METROTERM 1. METROKIN
2. METROBAR 2. METROLIZ
3. METROFLUX 3. METRORAD
4. METRONIV 4. METRONIK
5. METROMAS = 5. METRODIG
6. METRODYN 6. INTELCYFRIK—~USM
7. METRONEL 7. INTERELSTAT
8. METROCHRON 8. INTEPNERG
9. METROLEKTR 9. MOTOPNEM
10. METROPNEM 10. MOTPNEDYN
11. INTELDIGIT—PI 11. MOTHYDROB
12. INTELEKTRAN 12. MOTOPOZ

13. INTELBISTAT

14. INTELERG .

15. INTEPNEDYN *
16. INTEFLUID

17. INTEPNEAN’
+18. MOTOLEKTR

19. MOTELMASZ

20. MOTOSTAT




