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1. Wstep.

Przedmiotem niniejszego opracowania jest obrogramowanie.oraz
préby makietbwe zestawu mikkoproéesorowego PI przeznaczonego do
sterowania gotowanienm cukrzycy I w czterech warnlkacherukrowni
"Klemensow" ' -

_ Oprogpamoyanie zostalo opracowane.na podstawie zaloieﬁ~zaﬁartych
w opracowaniu pt. "Mikroprocesorowy ukiad stérowania gotowaniem
- cukrzycy I w czterech warnikach, Btap 1. Opracowanie dokumentacji-
Zalozenia'dla MUSGClm Cukrowni "Klemensdw", nr rej. 5224.
Badania makietowe ukladﬁ‘mialy na celu sprawdzenie:
- gprzetu 6yfrowegq,
- toréw'pomiarcwych,
. - oprogramowania uiytkowego.
. Ogblnym zaloieniem bylo sprawdzenze pracy sprzetu i caltego ukladu
w peinym zestawie oraz oprogramowania na terenie Instytutp przed
wystaniem ukiadu na obiekt. ) )

Do przeprowadzenla w/w prob konleczne bylo wykonanle makiety

symulugqee; 4 warniki. Proaegt maklety umieszczono w ninie;szym .
opracowaniu. i - ‘
-~ *W cza51e prébv wykorzystano doéwiadczenia wynlkaaace 4 obserwacal
pracy pcdobnego ukladu, pracujqcego w kampanii 82/83 w Cukrownl
"Ropczyce" )

Badanla makietowe nie objety sprawdzenia zachowania si¢ zestawu

w.atmosferze przemyslowea i podwyzszonej temperaturze. ‘

’ N ~.
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2+ Opis oprogramowania

. 2+1. Oprogramowanie systemowe. .

Zagadnigzq ngécia oprggrgmqwgﬁia systehowego jest prograﬁ‘
. sterujgcy, przedstawiony dalej w formie tabulogramu, pracujgcy
‘pod kontrolg systemu UNISTER. System UNISTER jest opisany w

[ 1 [4].
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2.2. Oprogramowanie uzytkowe.

Na oprogramowénie.uéytkdwe,sklégajq si¢ podprogramy
uruchamiane pod kontrolg prognamu‘gterujqdegoz

obiiczanie'wspélczyppikéw wielomianu II stopnia
dla podprogramu (@ REFV \

®
Q

o

5
i

(@ FILT - filtracja cyfrowa I rzedu

,@9CORR - korekcja ‘sygnatu z czujnika lepkos$ci cukrzycy
' od temperatury i charakterystyki czujnika

] (@EREFV - obliczanie wartoéci zadanej dla ukladu DDC re-
- . gulacji lepkosci cukrzycy
.(@ CNIR - regulacja DPC-PID
‘@ WATR ~ sterowanie zaworem \«':o'dnymf

Ponizej pédane sg opisy w/w podprograméw.
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Tytut: poéprogram obliczajgcy wspblezynniki wielomianu kwadratowego

7

bedacego trajektorig wartosci zadanej dla ZP REOM@i

Algorytm.
Podprogram oblicza wspochynmkl kwadratowej zaleznosc1~
- (REOMZL + 6):4) (HWARZi -+ 3) (1)
. ~

gdzie: ‘ ' .
- (REOM{i + 6) - wartos¢ zadana lepkosci

“ - W i-tym warniku.
(HWARZiL + 3) - wartosé biezgca poziomu cukrzycy

. do w i-tym warniku
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Wspétczynniki wiélomianu (1) obliczane sa,‘wg"algox:ytxhui

y3* 1"26‘1 X yp% x5y 1> t Y% 3(x
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\ -
tyy=e) x, = (y,=c) X,
“ a = = - )
. ) {
x1x2(x1-x2) S |
‘W podprogramie przyj¢to oznaczenia:
a - ACOEF
b - BCOEF .
prom -c .-'_ CCOEF .- e - - . v e . - -. - o - L - -
X, = FX1 y1 - FY1
~x, - FX2 ¥y - FYa
N - F -
xy - FX3 l¥3 - FY3 )
Wywolanie: -
Pafémetr przekazywany przez stos (od wierzcholka):
1. adres ZP(REOMZL + @). ‘ . .
KR —— - ! T - )
. . .
' ¢
- . o
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Nazwa:@?FILT

]

Tytul: Podbfbgram filtracji. I rzgdu.
Algorytm: ‘

BEGIN -
ZPPI:=FLOAT(ZPPI)
IF(FL14G)
THEN ZP@3:=ZPPI B}
. ELSE ZP@3:=2P@J # ZP¥3 + (1-2P¥Y) » ZPPI

END .
gdzie:
| ZPg3 - wartofé biezaca ZP
ZPPI - sygnal, z PI
ZPPF - stata filtracji
FL1 - semafor poczgtku obsiugi
W&wolanke: *

Parametri przekazywané przez stos:
(w kolejnosci od wierzcholka) -
1. adres sygnalu z PI
2. adres semafora FL1
3 adres wartosci biezgcej w rekordzie ZP
4, adres statej filtracji w rekordzie ZP

Uwaga: ,

1. Semafor FL41 stuzy do badania numeru obsiugi ZP:
FL1 $# ¥ kolejna obsluga ZP
FL1 w@ pierwsza obsiuga ZP__

N

.§§;ona_8
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1984 DEC 6  12:33 -1 - FILTO1
$P=1¢4=128

7

TITLE *FODPROGRAM FILTRACJI CYFROWEJ  G.N.4/A7

;

ORG OD450H

7

§ 969696 36 363006 06 630 336 6300626 30 0606 2036 36 06 0626 36 36 696 2 X6 KK X K6
P *
7% PODFROGRAM FILTRACJI CYFROWEJ I RZEDU =
7% PARAMETRY NA STOSIE: *
P¥ 1.ADRES SYGNALU Z PI %
7 ¥ 2.ADRES SEMAFORA FL1 *
P¥ 3.ADRES WARTOSCI BIEZACEJ *
PE 4.ADRES STALEJ FILTRACJI %
F¥ *
FHAAHA NI TN KK MM KRR KR KK KK
7

T3
s* ODDCZYTANE SYGNALU Z PI I hUNUERSJA NA FLF *

GFILT FOF H ;HL ’ZFFI’ TZFP I’(’FL1‘7’7P03’;’ZP00’)
MoV EsH
INX H
MoV Dt
LXI Hs0OD FDE.HL:=8YGNAL Z PI
FLOAT
SFF ARG1 FARG1 :=8YGNAL Z PI

!

7%

#%# BADANIE CZY- FIERWSZA ORSLUGA #
¥

FOF H FHL=="FL1* *FL1?7CYZP037,7ZP04")
oV fsi
ORI on
JZ FILT1 iKOLEJHA OBSLUGA POD FILT1

4

3 ¥

i% PIERWSZA OBSLUGA *

S
LFFP ARGI iFPAT=WAR AKTUALNE
FOF H FHL:="ZP037 YZPO3T{7ZP0O07 yLINK)
SFPH FZPO3:=FPA
FOF H FOCZYSZCZENIE STOSU *ZPOO?(LINK>
RET

?

¥ %

;* KOLEJNA OBSLUGA *

i- —— -

FILT1 FOP H FHL2=YZP03* 7ZPO37(7ZF007 sLINK)
SHLD  HOME
LFPH iFPAz=ZF03 (N-1) WAB POPRZEDNIE
FSB1  ARG1 FFPAT=ZPO3 (N-1) ~ZFO3 (M)
SFP ARG2 FARG2:=FPA
FOF H FHL2="ZF007 7ZP0OOY{LINK)
LFFH iFPAT=ZP00 STALA FILTRACJI
FPY  ARG2 FFPAZ=ZP00% (ZPOJ(N-1)-ZP0O3 (D))
FAD ARG1 iFPAZ=ZP00% (ZPOJ (N~1) ~ZPO3 (N) ) +ZPO3 (N)

LHLD  HOME sHLz=7ZF03’
SFPM (/
RET ///
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' Nazwa.@QCORR

Tytul: podprogram korygujgcy wartoéc ZP REOMZi ze wzgledu na nie- _
liniowo&é charakterystykl czujnika i odchylenie temperatury
TEMPZi od ?O C.

Korekcja od fémperatury:

AT:=(TEMPYi + 3) - 70
(REOM+3):=(REOM+3 }+107 % (REOM+60 J+(REOM+63) x A T + (REOM+60) %
*®AT #AT)) x(R‘EOMMO)

Korekcja od zmiany charakterystyki czujnika
IF((REOM+3 ) > (REOM+51)) THEN
(REOM+3 ):=(REOM+3 Je( REOM+54 )+ (REOM+57 )

-

Wywolanie:
Parametry przekazywane przez stos w nastepuaqcea kolejnoéci
(od wierzchotka) ' '
1. adres wartodci biezacej temperatury TEMP(3) °
2. adres wsp. korekcji od ‘temp. REOM(6@)
3. adres wartosci bxezqceg lepkosci REOM(B)
4, adres wartosci granlcznej zmiany charakterystyk1 czujnika

REOM(51).

Podprogramy wywolywane:

.. (@roLy . C
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Nazwa: (@ POLY «

Tytul: podprogram obliczajgcy warto$§é wielomianu drugiego
stopnia.
Algorytm:
‘ARG2:=( (HOME.) % ARG1 + (HOME +-3))  ARG1 + (HOME+6)
Wywolanie: , ' -
Parame%ry przekazywane sg przez bufor pomécniczy
ARG1 - zmienna 3 '
HOME - adres wspdlczynnikéw wielomianu
ARG2 - warto$é wielomianu.

P e T




1984 DEC 6 10347 -1 - CORRO2
$P=134=128

7

TITLE  ’KOREKCJA REOM OD TEMF. I CHAR. CZUJNIKA G.N.2/47
§ 6 36 000000 0 7606 30 36 96 36 50 30 00 26 30 3036 0 5696 36 3096 96 36 6 036 .36 3 0 B H I X
;% PODPROGRAM FRZELICZA WARTDSC REOM PO FIL-%
5% TRACJI MA STANDARTOWA TEMPERATURE 70°C
T REOM:=REOH+0.01%DELTA(T) ¥REQH ~ *
5% FODFROGRAM UWZGLEDNIA ROWNIEZ ZMIANE *
5% CHARAKTERYSTYKI PRZETWORMNIKA OD REOM *
5% ROWNEGO CW POCZAWSZY *
ju REOM:=A%REOM+ B *
s% WEJSCIE:REOM+30 POLE WSF KOREKCJI %
% WYJSCIE:REOM+6  WARTOSC BIEZACA *
R *
HE S #*
IR ECEEIEELET I ELLL DL EELEE DL LEET LTS ST LS
5 -

ORG 0D400H

¥

BCORR:FOP H FHL:=ADRES TEMP (03} - UWAR
LFFH FFPAR=TENP (03
FOVUDL C20  §FPA:=TEMP W "C
Feuri C70

SFF ARGl FARGL:=IT)

-z

POF  H FHLE=AURES FOLA WSF. REOM(..)
SHLI HOME

CALL GPOLY ,

LFF  ARG2 FPAI=FOPRANKA 0D TEHFERATURY W %
FOVDL  C100

SFF  ARB2 FARG2:=100%DELTA(T)

POF  H  SHL:=ADRES WAB REOH

SHLD  HOME FHOME:="REOM (03) ?
LFFH FFPAT=REOM (03)
SFF . ARGL FARGL : =lJAR (REOM)

¥
yEWENTUALNA KORERCJA 0D CHARAKTERYSTYRI CZUJN.

-

FOP H FHLE=7REOM(51) ~ WART.GR.
LFFHM sFPAI=REOM (51)

BFGT ARG1sTCRT1F CZY WAR » 0D WARTOSCI GR.
LFP ARGl

FrPYE HOMEsS1

FADE  HOME,S4 FFPAI=ZPO3XZFPS4+ZIPS7

SFF  ARGL

?
TORTL:LFF  ARGLIFPAI=UAR (REOM)
FHMPY ARG2
Fab  ARGIFREOM(T) !
SFFPB  HOMEsO
RET

’
y¥ PARAMETRY #

¥

£i0Q =D 71 §C100=100.0
il 6400H

£70 DB 71 $C70=70.0
oW 4600H

€20 :oH 49 5£20=20.0
B 5000H AR



N

7% PODFROGRAM ORLICZA: *
7 ARG2:=(ARGL® (HOME) + (HOME+3) ) xARG1+ (HOHE+
% &) *

Ap
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GPOLY:sLHLD

~-u

I

LFPH
FUSH
FUPY
SFF
FOF
LFFH
FUSH
Fan
FHFY
SFP
FOP
LFPH
FAD
SFP
RET

10:47 -

HOME

H
ARG1FFPAI=A%ARG]
ARG2

H

H

ARGZiFPAI=A%ARG1+EB
ARG1FFPAL=(A*¥ARG1+R) *ARG1
ARG2

H

ARG2
ARG2

2

CORROZ

'r
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, Nazwa: @ REFV

Tytul: ﬁodprogram obliczajac
Jepkogci w funkcji po

Wywolanie:

e e A U

Stron 35

strona M.

Nr rej. 5323

y wartofé zadang uktadu regulacji

ziomu cukrzycy w warniku.

Parametry przgkazywane‘przez stos w qast@pujqcej kolejnoéci;

1. adres wartosci biezgce] péziomu HWAR(})
2. adrgs'wspélczynnika ACOEF -~ REOM(87) -

‘3, adres wartofci zadanej REOM(6)~

Wywolywane podprogramy:

@ POLY

\

-

-

~



1984 DEC 7

$F=1¢H=128

19:24

y
TITLE ?7WARTDSC ZADANA REOM=F (HWAR) G.N.1/B?

¥

§ 6 360696 3 9096 6 36 96 3036 0 3036 3 3096 363696 3650 06 302636 30 I 6 3696 9 966 K96 26 0 6 2

yE

§% FODFROGRAM OBLICZA WARTOSC ZADANA LEFKO-
§% SCI REOM W ZALEZNOSCI OO FOZIOMU CUKRZY-

1% CY W WARNIRU:

$a  ZPOA 2= (HWROZRZPE7+HIPP0) *HURQSHZPP3
ix PARAMETRY PRZEZ STOS ¥ KOLEJNOSCI:

7% (0D WIERZCHOLKA) =

7% 1.ADRES WAR FOZIOMU CUKRZYCY
§H 2.ADRES WSF ACOEF - ZF87
K 3.ADRES WARTOSCI ZADANEJ - ZP04

R

F 6 303636 90 63 30 00 3096 363 36 90 36 36 30 90 363 0 30 36 30 3 36 30 9696 36 36 3006 30 R A A A

¥
ORG

?

GREFV:FOM
LFPH
SFP
FOF
SHLD
CaLL
LFF
FOF

7
END

0n440H
H

ARGL
H
HOME
CrOLY
ARGE
H

H

FHL 3= HUARQZ?
FFPAT=HUARGZ
FARGL s :=HWAROS
FHLE=?2ZP87?

FHOME 2 =7 2877

FFPAT=UARTOSC ZADANA
sHLE=7ZFQ67
FZF06:=FPA
sOCZYSZCZENIE STOSU

.x.
*
3
¥
¥
¥
¥#
¥
*
ES
¥
e(‘

REFV02




4

19:24

1984 DEC 7



Strona {2

© Stron 35

_Wr rej. 5323

Nazwa: @ CNTR

Tytui: podprogram realizujgcy predkofciowy algorytm regulacji
'PID z liniowg adaptacja parametrdéw regulatora DDC.

Podstawy | teoretyczne. ..
Klasyczna postaé algorytmu PID jest przedstawiana zéleipoécig:

= a 4ag .
.x-..kp(E-i-Tsz SRR U 1)
gdzie: s ‘

& - uchyb regulacji
kp - wspéiezynnik wzmocnienia
T, - c¢zas zdwojenia S '
NTW - czas wyprzedzenia S
X = .sygnal sterujgcy .
lub:
d€ ‘
X = KPE + KII? dt + Ky 3% _ (2)
\
gdzie: o "
) : K=k . '
d PP ~
KI? kp/‘Tz
Kﬁ‘: Kp !'TW . -
po zaproksymowaniu pochodnej de/dt

otrzymujemy dyskretna postaé zaleinofci (2)
_ , 1 . _ . _ ’ L
Xn= Kp(fn) * KIz.eiAT + KD—ﬁﬁ (En + 35:1-1 3£n-2 En-—B)

Wygodniejsza w regulatorach DDC jest tzw. postaé predkosciowa,
1

w ktérej wy\z:;écza sig A x = xn:- X

Az = KP(En —,en_ﬂ) + K EAT 4»,3._1’E S-an_,] +€ o, +8 ) (3)

Postaé (3) jest realizowana w podprogramie @ CNTR
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b

Algorytm:
BEGIN
B(N ):=2P06 - ZP@3 . jAKTUALNY 'UCHYB L
IF(FLA40) THEN S T
~ BRGIN : \PIERWSZA OBSL. ZP
ZP¢9:.=E.(N-) .
2P12, ZP15:=¢
END T -

ELSE S

BEGIN -KOLEJNA OBSL. ZP
ZP15:=ZP12

. ZP12:=2Pd9
ZP#91=E(N )

END __— ,

P:=( HWAR + 3 )/C2009 . ;sTopisn ZAPELNIENIA WARNIKA -

1F (PL2ZP18) THEN S ' |

" BEGIN ;NASTEPNY BEZ ADAPTACJI . ™
ZP30:=ZP21 u CP36 ' '
ZP33:=7P21 x CU36/7P24 -
ZP36:=2P21 = CU36 u ZP27
END. B g
. * ELSE .

BEGIN | :NASTAWY Z ADAPTACJA .
ZP3(:=ZP21 % CU36 + ZP39 = ZP21 = CP36 = (P~ZP18)‘ ’
ZP33:=7P21 % CP36/(2P24 + ZP42 x 7P24 w (P-ZP18))
ZP36:=2P21 » CO36 x (ZP27 + ZP45 w ZP27 = (P-2P18))

END - _ :

_ ZP3@0:=2P3¢ = (ZPP9. - ZP12) ;CZLON PROPORCJOWALNY
' 2P33:=2P33 % ZPU9 x CT ' jCZLON CALKUJACY
7P36:=ZP36 % (ZP#9 - C2 + ZP12 + ZP15) ;CZLON CALKUJACY
ZP48:=2P3¢ + ZP33 + ZP36 - jCALOSC STEROWANIA
END ' o
gdzies -

CT .~ okres obslugi

cg36 - @.36

C2 =20 , L S

’ €2000 - 2009 . -
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oo . ' Strona 14
' . Stron 35. .
- : Nr rej. 5323,

Hywolﬁnie:i o
Parametry przekazywane przez stos w nastepujacej kolejnosci
i (0od wierzcholka) '

b

1. adres ZP regulowanej. .
2, ddres semafora FL1 N "
3. adres wartofci biezacej poziomu cukrzygy w

warniku (HWARL + 3)

- Oﬁliczana liczbe'krokéw‘ladujé si¢ do DE )
Adres pola (4 par) taduje sie do HL -i wywoiuje sig¢ CALLem procedure
w&kon. sterowanie. :

. e
Y
2

CALL (@ JARS

~w




;77584 DEC 14

LFP
FAD
SFP
JMP

17:38 -2 - CALCO4
FX2 ¥
C1
FX3
CAaLC2

NIESTETY TAK

i¥ OBLICZENIE WSFOLCZYNNIKA CCOEF %

e o mad

CALC1:LFF
FNFY
FHFY
FHPY
SFF

LFF
FHFY
FHPY
FHFY
FAD
SFP

-e

LFF
FHPY
FHFY
FHPY
FAD

-z

FOVD1
SFF

¥

- P Y - -~1—-T~1

R¥X2X3

FX3
FX2
FY1
ACOEF FACDEF :=FY9#FX1¥FX5 % (FX2-FX3)

R¥3X1

FX3

FX1

Fy2 ' '
ACOEF
ACOEF FACOEF s=ACOEF+FX9#FX32F Y28 (FX3-FX?)
RX1X2

FX1

FX2

FY3

ACOEF s FPA:=ACOEF+FX1#FX2#FY i % (FX1-FX2)

CCOEF

CCOEF SCCOEF!

7% OBLICZENIE WSPOLCZYNNIKA HCOEF =

1Y

E 1]

-z

Fowni
Fovni
FIWI1
SFF

~ax ‘au ‘a2

FBCOEF s =CCOEF®FX2%FX:

BCOEF
BOOEF SBOOEF :=RCOEF® (FXi#FX:-FX9%FX9)

FY1
FX2

FX2
BCOEF
BCOEF 5 BCOEF : =BCOEF-FY1xFX:#FX2

Fya
Fxi
FX1
BCOEF FFPA:=RBCOEF+FY2xFX9%FX1
FX1

FX2

RX1X2

BCOEF BCOEF!

¥ OBLICZENIE ACOEF %

ACOEF FACOEF :=FX2#% (FY1-CCOEF)

FY2
CCOEF
FX1
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YHMIKT TLA FEUH(HUQR G.N.9/47
30 3050500 000 00 0000 M I M6 M K
WRLICEZA USPOLCZYNNIKT UIELOMIAND. ®

mhrclﬁ!ﬁFrPﬂ ”ﬁ[F THASE WARTOSET

wu wn s ww wE —ed

aug

*
%
RZEZ ST0E: 1
¥
¥
¥

P
pi SLIAGHIEDIE WARTOSCT 7 RERORIL *
; e anme ure hve Sane ovre beim e v b42s BovS +404 SHvS Tt Veow veve $a0s FHeR PHa® SobS 4440 THr Sesd dree G600 404H BAAD Ams HR SALY Pank Meas Sant

CoLCHPOr H FHL ==Y REDMOO? (LIHK}
SHLO  HOME °
LFPE HOHE: 29
SFP F¥1
LFPE HOMES72
arp FY1

[

LEPR HOME:?S
roes Loy
il 4 P f Al

LFPE  HOME:79
SFP FY2
FPE HOME.81
SFF X3

FPL HOME:R4
'

H

;

; FYE-FY1) +

:

?

:

¥

C Fii
Py
SR VL
R WA Mra Yo

oy opy
]
~ o

3
[y

B e

EF ECCGEF:xrno“FXv“(F 1- F

g
.

i
S

o e+

EF

D B B T fpein

COEF SOCOEF:=CCOEF+FX2uF 2% (FXi~-FX1)

¥
F‘f’ﬂ{.r‘
CULOEZF FCODEF :=COOEF+FYIsFYes (F-FX3
:
: AEY LEY O HIANOWNHIE = 0

5:1._‘[‘[". +1




1984 OEC 7 17:19

$F=1$W=128

TITLE PREGULATOR PxIxll  G.N.7/07

ORG OnS70H

ES et et EL T RSP EEEPEIEEE LSS ERTSEEDELTEELTS

P #*
7% PODFROGRAM WYKONUJE DRC-RIN: *
i* PARAMETRY PRZEZ STOS(OD WIERZCHOLKA): *
i¥ 1.ADRES ZP REGULOWANEJ *
i% 2.AURES SEMAFORA FL1 #
P E 3.ADRES WARTOSCI BIEZACEJ HWAROZ ¥
i% 4.ADRES POLA WYJSCIOKEGO *
j % *
FHEGHELEER G NNL RGN RS XL NN XN RN F LA AXE N H N RANR
7
7% POLA LOKALNE =
§ SINImIIoIIICITIISINIIIIININID
cT Bij 4650 FLZAS OBSLUGT

0y 4000H
Cs DB 47H iiaX. LICZBA KROKOW W JED.

I B00CH
CsH IR 47H
oy QBOOOH

C2000:DE 740 $11000.0
I 7000H

c2 LB 461 i2.0
oy 400Q0H

CO34 @B 631 F0.36

i SC29H

- GO )] &4T

o 000CH

i%% PROGRAM ¢

P
GCNTRIPOF  H FHL2=7ZF00?
SHLD HOME  SHOME:=?ZP0O?
;
5% AKTUALNY UCHYR #
; ————————————————————
LFFB  HOME,3
FSELE HONE»6
SFF ARGL  JARGLI=E )
;
s% UCIECZKA LENIWEGD FROGRAMISTY *
; e e et 120 B S99 081 4L et 0 Smt S0 4158 RS AU 00 4R S S e RIS B 8 S0 S50 A 405 S0 B8 01 dese

IBASE EGU  HOME
ARG  EQU  ARGL
AUX  EQU ARGZ

!
7% SPRAWDZENIE CZY PIERUSZY RAZ =

-
§ o e o s e e e o o i e e -

FOF H FHLz=*FL1?
MOV Dt

XRA A

ORA D

JZ CTRL.2

¥
#% TU PIERWSZY RAZ #
-

LFFZ

SFFE  IRASE,1SFE(H-2):=0

v ge % et 8 M P f%F &N o 4%

§TR.

iHAX. LICZBEA KROKOW W DRUG.STH.

CNTRO4

A6



A

3% NIEFIERWSIY RAZ - PRZESUNIECIE E-ROU

%
Y




1984 DEC 7 17:19 -

ra

CTRL2:LFPE IBASE,12
SFFE  TBASEs15
LFPE IBASEs?
SFFB  IRASEy12
CTRL3:LFF ARG
SFPE  IBASEs97E(N)!

FOFP  H FHLz="HWARO3?
LFFH FFPAI=HWARO3
Fovpl C2000

SFF  ARGL FARG1z=F |

. e 0 e A et et it oada Som dme 200 e Bt oo dod S e B e S440 B048 S000

’
#% SPRAUWDZENIE (P-PGR) *
i

FSBIBR IBASE.18

BFLE COsCTRL47IF ({(FP~FPGR)Y{(=0)GOTO CTRL4

§% WSFOLCZYNNIK “KP” %
- J— —
LFFB IBASEs21
FMFY CO034

o

SFFE  IBASE,30 FZP30:=0.36%ZP21=HKP%0.36

FMPY ARG1

FMPYE IBASE.39

FADE IBASE 30

SFpP ARG2 FARG2 i=KFPxP*LP+KF
LFPY IBASE 30

FMPYR IBASE,39

FMFYE TEASE,1B

FSB2 ARGZ

SFPR IBASE 30 ZP30:2=KF |

#WSPOLCZYNNIK KI *

LFPE IBASE,21
FMPY CO034

s s as

SFPR  IBASE,33  §ZP33:=0.36%ZFP21=0.36%MKF

LFP  ARG1

FMPYB IBASE,24

FMFYB IBASE»s42

FADR IBASE,24

SFFP  ARGZ FARG2:=P=TI%CI+TI
LFFR IBASE.24

FMFYR IBASEs42

FMPYEB TBASEs18

F8B2  ARG2 FFPA:=PxTI*CI+TI-TI*DI*PCGR

FOUZE TRBASE,33 iFPA:=KI/FFA
SFPE  IBASEs33 1ZP33:=KI !

“-e en

* WSFOLCZYNNIK KD *
LFPFE IBASE»21
FMPY CO036

SFPE  IBASE,36  $ZP36:=0.36%ZP21=0.346%MKF

LFFP ARGl
FHPYR IHBASEy27

ek Pt YA o 2 o F Vol iy ¥ =

CHTRO4

28

I
I
|
|
I
I
I
|
I
|
:
I
I
|
I
:
|
|
I
I
I
I
I
}
I
|
|
I
I
|
:
I
I
|
I
I
I
:
I
I
I
|
|
I
|
I
I
I
|
I
I
|
I
|
I
I
I
|
|
I
I
:
|
I
|
I
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1984 UVEC 7 17319 - CNTRO4

[
1

FHPYE IBASE,18
FSE2  ARB2  SFPAIsPRTUSCIH TU-TUCIHFGR
FMPYE IBASE.34  jFPAI=KDXFPA

SFPE  IBASEs3S  FZP3&:=KD |

JHF CTRLS  5SKOCZ OBLICZYC STEROWANIE

j USPOLCZYNIKI VEZ C
,- oot bR atn gty e ol irot-Rotmpetnd ot Rubipnt
CTRLAILFP  CO36
FMPYB IRASEr21
SFPE  IBASEy30  FZF30:=KP |
FHPYH IBASE»27
SFFE  IBASEs34  3ZF341=KD |
LFFE  IBASEs30 ‘
FOVLE IBASEs24
SFPE  IBASEY33  32ZF33i=KI !

¥

FROBLICZENIE STEROWANIA Z POS *“"FGDLNYPH CZLONDY #

,—”um“ww-wwm Mmoo I I T I sIInIman Il

CTRLS2NOP

HOF
NOF

i

i # CZLON PROPORCJOHALNY

§ o o e o e e
LFFE  IRASE,?
FSB1R IBASEs,12 FFPAT=ZPO9-ZP12=E () ~E(N-1)
FHFYR IBASE.30 FFPAs=RE® (E @D ~E(M-1))
EFFE  IBASE.30 FZPE0R=0ZF

¥

FRCZLON CALKUJACY %

§ oo e e e i e e

NOF

HOF

HOF

LFFE  IBASEy?5FPAI=ZFO?=E{D)

FeRFY CT FFPAT=ZPOPRCT=E (N) #T
FHPYE IBASE:33 FFPAZ=KT=E (N) #T

SFPE  IBASE»33 FZP33:=C721 ]

NOF

HOF

NOF

LFFB  IBASEs127FPA:=E({N-1)

FMFY C2 FFPA=2.0xE(H-12

FSB2B IBASE#1S PFPAS=-2%E (H-1) +E(H-2)
Fonp  IBASE»9 FFPAS=E (N-2) -28E (-1 FE(D
Fovol CT iFPAR=FPA/CT

FHFYR IEBASE»36 FFPaT=FFAXRD

SFPB  IBASE»3é §ZP34i=C20 1

m e ke e et e me e ey e = ot e e ey v o

LFPE  IRASE:320 tFPA2=CZF

FAIE  IBASE,33 iFPA=CZF+CZI

FADE  IRASE,34 iFPAL=CZP+CZI+CIN

SFP ARGL FARGL i =5TERCUANIE 80

SFFB  IBASEs48 FZPAD:=DELTA X

]

a e m ¢ meh el A R M aNr et WO BE @ v vimes Ben B



L S

5 o e e o e et o e s o
FoF H FHLE=ADRES POLA JARKDHEGD (LINK?
FUSH H FLTIART S LIMID
HVI By OD

2/



1984 DEC 7 17:19 - 4 -
V1 Cr9D
baD B tHL:=7YS?
MoV EsM
INX H
MoV Dy FOE:=YS
LXI Hy O
FLOAT
SFFE IBASE 26 1ZP94:1=Y5
H
y ¥
7% UYSLANIE STEROWANIA =
J—
LFF ARG1 sFPAI=5TEROWANIE
FIX
ENTIR
Par H
H
CTRLB:FUSH PSY
FUSH B
PUSH D
FUSH H
NOF FEUENTUALNE DODATKI
CALL Q(JARSIUYSTEROWANIE ZAWORU SOROWEGO
FopP H
FOP I
FOP B
FOP  PSW
y
RET

y

BJARSERET

14
END

$SYMULACJA QJARS

CNTRO4

2
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B S l ’ ' A | v .+ Strom 35 °
. LV ’ g . o o . -Nrorej. 5323 .
‘ f .
» Nazya: @9 WATR =~ X \
Tytui: podprogram obliczajgcy sterowanie dla zaworu'wodnegd.' N

Algorytm: _ .
yprpwadza sig¢ funkcje:

l\ . - -

= (L) ~gdzie: L --poziom cukrzycy W‘wa?nikgh‘ '

” o - SRS
5 ‘ -
. | TSR

\

gdzie: LS poziom cukrzycy W warniku, od ktérego zawde wodny 1

1

e . . sokowy s3 sterowane szeregowo (zawor wodny. jest othe—.

[

= _ . ) ' rany d0piero po calkothym otwarciu zaworu sokowego, -

" L, - poziom cukrzycy w warniku do ktérego zawory wodny i.

R

sokowy sg sterowane réwnolegle. r

-~

.o ) lFunkcje'C(L) uzywa sieg do okreélenia typu sterowania dla dénego’pof";

~

. ziomu cukrzycy w warniku: = ,

’ k - c(L)¥1 sterowanie réwnolegle
'I)C(L))/.O' sterowanie podrednie -
.oc(u)yg sterowanie szeregowe - ~

- , &

, Funkcja C(L) Jest réwniez uzywana do okresSlenia polozenla zaworu.

. wodnego W zaleznoécl od polozenia zaworu sokowego w strefie sterowanla

posredniego: 7. . T ‘ ' C
| " Y, =Y - (1—.c(‘_‘L)) x C95¢ | dla Y, >4 o
; ‘ - ) | YW = ) | dla sza ’

D : S \33:‘

.-
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Strona
Stron 35
: ’ Nr rej. 5322

Pozostale typy sterowania majg naste¢pujace algorytmy

+

- sterowanie rdéwnolegle:

(e w) Y=

W Y

Se.

- - gsterowanie szeregbwe'

(% % =) Yw- Yy - c95¢ \

, gdz;e: . _
Yw = polozenie zaworu wodnego
YS.“ polosenie zaworu- sokowego
Ys'r hipotetyczne polozenie zaworu sokowego gdyby
mbgl on otwieraé .sig w nieskodczonosé
-C95¢ - stala-okreflajgca zakres polozenia zaworu

@ - zawbr zamknigty
95¢ ~ zawér otwarty.

-

Zaleénoécih(x) - (% % %) w pelni opisujgq sterowanie zaworem wodnym
realizowanym przez podprogram‘@ WATR -
Sygnal wysylany do stacyjki DDC jest obliczany:

Ywé (Y (N) - ¥ (R-1)) = 999/095¢

gdzies . '
Y(N) - aktualnie obliczane poicienie zaworu wodnego
i ¥(N-1) - poprzednlo =fa LB e fa

€99 - stala liczba krokéw wysylanych przez stacyjke

DDC odpowiadajgcg zakresowi C95d.

.Wywolanie: ) .
Parameiry przekazywane przez stos w nastepﬁjqcéj kolejnosci
(0d wierzcholka): |
1. adres wartoéci bzezqcea poziomu HWAR(B)
. 2. adres REOM(@?) )
3. adres pola wyj$ciowego

.

4, puste.

g4



1984 DEC 7

$P=1$=128

17:17

-1 - WATROZ

TITLE *STEROWANIE ZAWOREM WODNYM GWATR G.N.1/B?

¥ 36 36 33056 3636 36 366 3036 36 20 3 2090 3036 3096 36 2006 3030 3636 36 36 96 36 36 36 26 36 30 3 36

F¥ A
7% PODPROGRAM STERUJE ZAWOREH WODNYM ¥
7 U ZALEZHOSCI OD POLOZENIA ZAWORU SO~ %
v ROWEGO I POZIOMU CUKRZYCY H WARMIKU
i% PARAMETRY PRZERAZYWANE PRZEZ STOS E
F# (0D WIERZCHOLKA): *
s 1.ADRES UABR FOZIOMU %
7 2.ADRES REOHMOO *
7 J.ADRES POLA JARKOQWEGD ¥
HR'3 4. PUSTE 3
P *
,Rﬁ.\i‘(*}()i'CKK‘(“()U“(‘(X\K‘(KW‘("’f‘(‘{“"‘i"")’ﬁi"}f\‘\**‘i’*x
¥
H
ORG onC70H
H
FE
74 OBLICZENIE CdL) =
- ——
BUATR:FOP H FHL:="HUARO3? (TREOMO0?»? JAREK? s FUSTE ¢ LLINK?
LFPM
SFP ARGL F ARG1 5 =HWAROJ
Fop H FHL:=TREOHMOO* (7JAREK? »PUSTELINK>
SHLD  HOME FHOME 2=?REQM0O*
LFPB HOMES9? FPAR=LS
FSE1 HRG1 iFPAz=L5-L
SFF ARG1 FARGL &=L 8L
LFFE  HOMEs99 iFPAs=LS
FSE1B HOME,102 iFPaI=LS-LR
FOvn2  ARB1 FFPaAR=(L8-1) / (L5-LR)
SFP ARG1 FARGLI=CA(L) !

Y
¥

yE WYBOR TYPU STEROWANIA

BFLE
BFGE

w3 m ¥ w3

LFF
FSEB1
FriFY
SFP
LFPB
Falg
FSB1
SFP
caLL
JHP

7

VE

ii STEROUANIE SZEREGOWE

COrUATL
ClsUAT2

it
7% STEROWANIE POSREDNIE

HOME 296
HOME ¢ 48
ARG2
ARG1
HUAT?
WaT3

FIF(C(LY{=0) S.5ZEREG. PODD WAT1
FIFC(CCLY ¥=1) S.ROHLEG. FOD WAT2

FARGR:=930x% (1-C (L))
;FPA =75 (HN-1)

FFPAz=YS (D

1FPﬁ =S (M) -250% (1-C (L))
FARGLE=YY !

FEFRAWZENIE ZNAKU

bR

et 000 30 e 00 e ot gand G et S S gl SO Moy Pt et Same 4 Beay S40e et SHO

UATl sLFPB
Fabg

HOME » 96
HOME» 48

et e O pa

o
sFRAS=YS (H-1) gb

nyﬁnr{S(H 1)+DYS

- s & pow gute &



1984 DEC 7  17:17 -

[N
!

-3
i%¥ STEROWANIE ROWNOLEGLE =

’
WAT2 :LFPE  HOME.,48 tFPA=DYS
FADE  HOME»96 FFPAZ=YS (W)
SFP ARG1 FARG1:=YW !
CalLl  UWAT? FSPRAWDZENIE ZNAKU

*K ¥

OBLICZENIE STEROWANIA DYY =

WAT3 :LFPB  HOME,105  §FFPAI=YU(N-1)

“@m e ‘ex a2

FSB2  ARGL FFPAZ=YW(N) ~YUH (N-1)
SFP ARG2 FARG2:=FPA

LFP ARG1 FFPAI=YU (W)

SFPB  HOMEs105  FZFP105:=YW(N)

LFF ARG2

Fovml €950

FiPY  C%9 FFPAR=99% (YW (N) -YH (N-1) ) /950=DYH !
FIX

ENTIR iDEs=LICZBA KROKOW
FOP H FHL.==7 JAREK?

CALL  GJARNW FWYSTEROWANIE ZAWORU
FoOF H FPUSTE <(LINK>

RET

woR

SPRAWDZENIE ZNAKU =

R s e

=
y
w
?
-
?
»

LFPZ
SFP ARG1
WATI1:RET
7
7%
7% POLA STALYCH *

co =B 641
W 0000H
C1 :DB 465D
Dl 4000H
C99 :DIB 71D
1% 46300H
C950 :=DB 741
it 76C0H
GJARWIRET i SYMULACJA GJARW

?
END

WATRO

3




-

SFF
CALL
JHF

A

ARGL
HaTY
HAT3

SARGLI=YH 1
S SERANIZENIE ZNAKY
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]

.

2.30 Struktury dan.yCho ' " 1

Ponizej przedstawiono postacie rekorddw zmiennych
proceséw wraz z interpretacjq poszczegdlnych pél.




Rekord ZP

Strona:48

Stron 25

Nr rej. 5323

Struktun

- =

Stata filtracji TEMPZL 9b

Wartosé biezaca- ZP

Wartosé zadana

E(N-2)

E(N) aktualny uchyb
E(N-1)

PGR utamek wys.warnika od ktérego

rozpoczyna sig adapt. |-

kp wsp. wzmocnienia

T, czas zdwojenia 51b

T czas wxgrzedzenia
w‘ - ————

KP/CZP . -
KI/CZI

KD/CZD__

CP-wsp. adaptacji
CI i
CD

sterowanie

o s o 5ot

wartoéé, przy ktérej nastepuje

T o s s DA D W s S S o P e T e

AN B

FY1 -REOMRi max. rozcieAczenie po szczepieniu
HWARFi zmiana fazy for. kr/got. z doc.

vy

>

ro
1

: FX3 - HWARSi suszenie

1 v - - - - o - - - e =

wsp. paraboli wz=f(poziom)

o - e - L3 L P

' HVARCi

"1 danych

o
34
¢ s
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Strona 19
Stron 35
Nr rej. 5323

y .
Iy

ZP96: Y5 i o N
ZP§9: LS poziom szeregowo .
_2p192; IR pozion réwnolegle/szeregowo
ZP1g5: YW ,
. REOM = 1080
r » T

e e
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" 3, Badania ﬁakiefaﬁé.

M AR Lo

3¢ Projekt\makietv.

3.101.'“51"22‘

1 1 |

Strona 20
Stron- - 35

Nr reje. 532}

/

. Do wstepnego testowania sprzetu i oprogramowania wykorzystana

zostalO: czedciowo istniejaca makieta, ktéra byta wykonana dla

analogicznege tematu realizowanego w Cukrowni Ropczyce. Makieta

ta po rozszerzeniu moZe symulowaé &4 warniki. Makieta umozliwia

\ bylo symulowaé praca warnikéw w calym cyklus

wysytanie i przyjmowanie sygnaldw przez zestaw PI tak, aby mozna

3e1e20 Sygnaty wejSciowe i wyjsciowe zestawu PI wspélpracujace z

makieté;

Sygnaly wejSciowe analogowe: .

Hazwa
REOMYA
HVARY1
TEMP@i
HMIEZL
HSKR@i
- 8225¢1

E SZINGL

.

Opis
Hartoééxreoﬁetryczna
Poziom cukrzycy w warniku
Temperatura cukrzycy w warniku
Poziom cukrzycy w mieszadle

Poziom soku w skrzyni soku g.

sokowe]
Sygnal zwrotny ze stacyjki

Sygnal zwrotn# ze stacyjki }’-

Sygnaly wejSciowe - dwustanowe przérywajace:

" Nazwa
STRTZi

MPRS@i
MPRUZi
SWRE@i
822291
- STOPYi

A

Opis

gotowania

typ liczba
pradowy. - &

S i A )

o \4 B

o, | 1

. | . 1
napigciowe 4
zasilane z T
zasilacza 4

obiekt. 10V

liczba

- Sygnalizacja gotowoéci warnika do rozpoczecia © 4

Stan pracy stacyjki DDC sokowej &omputer/becznie)4=

_Stan pracy stacyjki DDC wodnej (komputer/recznie)4

Stan wiacznika napedu czujnika lepkosci (wi/wyl.) &

Sygnal zwrotny z zaworu zasypki

4

Sygnalizacja przyjecid sterowania warnikiem 4

przez gotowacza,

-
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Sygnaly wyjsciowe dwustanowe '

Nazwa ) Opis liczba
YZASPi Sterowanie zaworem zasypki . 4 '
YWRE@L Sterowanie napgdem czujnika lepkosci 4"

LZASYPI Zapalenie lampki sygnalizujacej otwarcie 4
, zaworu zasypki . .
LSTP@i Zapalenie lampki sygnalizujgcej zakohcze- &

nie suszenia

¥

YALARM "Wystapienie stanu aﬁarii 1
YAWKOM Awaria komputera 1
¥P1 Sygnalty dodatkowe. 2 PI. sterujgce zaworami' 1
7/ YP2 elektromagnetycznymi P14, P2, P3 1
YP3 ’ 1

34143, Opis dzialanla, schematy polaczen.'

Sygnaly weaéclowe BWAR@1 i REOMZ1 (z warnika 1) pochodzidy;

. .. .~z pneumatycznego modelu obiektu zbudowanego z pojemnosci pneuma-
tycznych i dlawzkéw przeptywu. Z modelem tym wspoipracowé%idhde ,
stacyaki DDC. Schemat polaczel pneumatycznego modelu warnika pokazano ‘

' na rys. 1. .

/ Model pozwala na uzyskanie przeb}egéw krzywej poziomu i lepkosci-
cukrzycy w warmiki ksztaltem zbliZonych do rzéczywistych,'ale W
znacznig krétszym czasie (czas jednego cyklu dla rzeczywistego prze-

“biegu gotowania cukrzycy w warniku wynosi ok. 4 godz., natomiast
czas Jednego. cyklu dla modelu wynosi ok. 2 min. ). Uzyskanie odpowied-
nich kyzywych poziomu-i lepkosci wymaga doprowadzenia do zawordw
elektromagnetycznych P4, P2 i P3 w modelu dodatkowych sygnatdéw YP1,
YP2 i YP3 uzyskanych z zestawu PI. Przebiegi krzywych poziomu i
lepkoéci uzyskanych z modelu oraz p;zebiegf dodatkowych sygnaléw po-

‘ kazano ponizej.
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Dzislanie modelu jest nastgpujace: po podaniu powietrza zasilajaéego
174 kG/cm? do oporu R3 sygnal cifnieniowy doprowadzony do przetwornika
P/I, ktéry przetworzony na sygnal elektiryczny pradowy zostaje podany '
dé zestawu PI jako sygnal lepkosci REOM@1, narasta powoli poprzez '
opér R3, pojemnosé V2 oraz czion inercyjny. Ten éam sygnal ciénieniowy“
jest podawany do stacyjki soku ‘jako wartosé mierzona: Na wyjsciu ze
stacyjki pojawia si¢ narastajacy sygnat, ktéry po przejéciu przez
zawdr elektromagnetyczny Pﬂ,.ogér R1 i pojgmnoéé V1 oraz przetworzeniu
na sygnat elektryczny. pradowy jest podawany do zestawu PI jako sygnal
poziomu HWAR@1. Po osiagnigciu pewnej wartosci sygnal HWARZ1 utrzymuje
sig na prawie stalym poziomie, bo na sﬁalyh poziomie utrzymuje sie

sygnal wyjSciowy ze stacyjki sokowej. Po osiggnigciu przez sygnat = -

e
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lepkosci pewneJ.uartoéci poaawiajq sie’ sygnaly z PI otwléraaqce jedno-
czesnie zawory elektromagnetyczne P1 i P3,. co powoduje z jednej stro-
ny upuszczanie powletrza przez stacyske soku i ograniczenie wzrostu
sygnalu lepkosci, a z drugiéj strony podanie powietrza o cisnieniu

1.ZkG/cm2‘ przez zawér P1, opér R1 i.pojemnoéé V, powoduje ponownes.

wzrastanie sygnalu poziomu. Po pewnym czasie syg:al z zestawu PI po~-
woduje zamknigcie zaworu P}, czego skutkiem jest szybszy wzrost
lepkosci (sygnal lepko$ci jest odciety od upuspszajqcej powietrze
stacyjki). Po jakim$ czasie sygnaly z zestawu PI jednoczesénie za~
mykaja zawdér P1 i otwierajg zawory P2 i P3, co powoduje upust po= .
wietrza z obwoddw 1epkosc1 i poziomu przez niewielki opér R2 oraz
zawor P2 do atmosfery az do osiagniecia wartosci zerowej sygnaléw,

po czym zamyka si¢-zawery P2 i P3,

~

‘Sygnaly wejsciowe HWA§¢2 + HWAR@4, REOMZ2 + REOMZ4, TEMPG1 + TEMP@4,
BMIE@1, HSKR@4 by4 symulowane ﬁréeZ‘ﬁrédla sygnaléw.' ADZ-201 lub :
zadajniki pneumatyczne wspdipracujace z pyzetwornikagi mi¢dzysyste~
Elementy dwupolozenlowe symulowane bgkg przekazn;kami pomocniczymi
typu R 15. Do stykéw przekainikéw przytaczone - - - lampki sygnalizujgce
polpéenié elementbw. %rédiem sygnatéw wejéciowych dwustanowych =
przerywajacych byty takze styki, :

Schemat polaczen elektrycznych pokazano na rys. 2, 3, 4 i5s.
Polgczenia mledZy stacyakaml DDC a zestawem PI > 77 wykonane wg DTR

' e

stacyjek. ’

—

Konstrukcja makiety. ) ’

Konstrukecja. noéna makiety : jest. wykonana z elementow prefabry-
kowanych: kgtownlkéw i piyt perforowanych i plyt z materlaléw izo~ ..
lacyjnych. Makieta zajg€ia oba pola o wymlarach 600 x 2000 mm. Typowe
piyty majg.wymféry 240 x "600 mm. L, o

Wykaz n1ezbednych urzqdzen. ,
AS

1. PrzekaZnik pomocniczy R15 24V pr. stalego z podstawkg szt. 13

z zaclgkami Srubowymi. * o ' v
y 2+ Lampki qyénalizadyjne,Z#V pr. stalego . szt, 17

7
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10,
11.
12,
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¢rodlo sygnalu O + 20 mA
Stacyjka DDC

Rejestrator pneumatyczny PZ-3
Filtr-reduktor 1,4 kG/cm2
Pojemnosé pneumatyczna 0 ,5 dem

7’

3

Przetwornlk miedzysystemowy P/I typ A272 . .
wyjécie 4 + 20mA

Zawér elektromagnetyczny 24V typ R 371

Czlon inercyjny

Pneumatyczny opdér zmienny

Przelgczniki malogabarytowe Plg, tréjpolo-
zeniowe

Przyciski 24V.pr} stalego

Elementy konstrukcyjne, jak kgtowniki,

piyty itp.

A)

\
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szt.

szt.

szt

9
2
szt. 1
4
szt. 2
2

szt.

'Szt‘ 5

szt. 1

szt. 3

szt, 8- !
szt, 8

kpl.
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Rys. 4. Schemat polqezen pneumatycznych
modelu warnika 1
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Rys.2 . Warnik 4

sygnaty we iny dwustanowe PJ, sygnalizacja
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3.2. Badania makietowe sprzetu,

Do prédb makietowych spr;etu wykorzystano makiete opisénq w
pkt. 3.1.-niniejszego sprawozdania. Do zestawu podigczono réwniez po
zostale 6 stacyjek DDC. Makieta miala charakter prowizoryczny, co
stwarzalo pewne trudnofci w prowadzeniu préb.

W czasie préb sprawdzono poprawnosé pracy poszczegdlnych
urzqdzeﬁ wspolprace tych urzadzeh pod wzgl¢dem ukiadowym Jak i
prace calego uktadu, Do préb urzadzefd zestawu PI uiyto zestawn
programéw testujgcych.

W trakcie uruchamiania makiety kolejno sprawdzono:

. = pakiety typu PI-02 wraz z obwodami dopasowujgcymi FD-05 podajac
z makiety sygnaly wejéciowe - dwustanowe przerywajace,
© - pakiety typu PE-~11 wraz =z obwpdaml dopasoyuaqcymx PD-03 podajgc
z makigty sygnaly wejSciowe analogowe typu pradowego,
~ pakiety typu PE-11 wraz z obwodami dobasowujqcymi_PD-O1 podajac
z makiely sygnaly wejSciowe analogowe typu napieciowego,
- pakiety typu -P0-03 obserwujac wystepowanie sygnaldw wyjSciowych
sterujacych silnikami krokowymi stacyjek DDC,
- pakiety typu PO-O4 obserwujac przy pomocy makiety wystgpowanie
sygnaléw wyjsciowych dwustanowych.

Podczas préb wykryto szereg usterek zardéwno w dzialaniu sta-
cyjek DDC, jak i zestawu PI.

W dzialaniu niektérych stacyjek wystapily nastepujgce usterki:
~ zwiekszénie oporéw tarcia,

-~ blokowanie przekladni.

Ich przyczyng bylo wadliwe wykonanie. Zauwazone usterki usunieto
na biézaco: Oceniajac prototypy stacyjek mozna stwierdzié, 2e ich
konstrukcja i dzxalanle sg zasadniczo zgodne z zaloaenlaml. Prazy
wykonanlu nastepnych serii warto byloby zastosowaé nieco diuisze
i mocniejsze linki pokretel oraz nalezaloby zwrdcié baczniejsza
uwage na jakosé wykonania.

Najwazniejsza usterks zestawu PI byla niewtasSciwa praca pa=-
kietéw PO-03 sterujgeyeh silnikami krokowymi oraz ich czeste
uszkadzanie wynikajgce z konstrukcji pakietu. Po przeanalizowaniu
przyczyn usterek wprowadzono nastepujgce zmiany:
~ napigcie zasilajgce silniki krokowe zmieniono z 24 V na 10 V.

- pomigdzy O a kazdg z faz dla silnikéw krokowych wprowadzono

| 5
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kondensatory, co zapobieglo czg¢stemu uszkadzaniu tranzystordw
wyjSeiowych pakie?éw PO-03.

Badania makietowe wykazaly zgodnosé zalozed i konstrukcji stacyjek oraz
zestawu PI z celami przed nimi stawianymi.
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3.3, Badania makietowe oprogramowania.

303-1-

3e3e20

1

Testy.

Badania wykazalty, ze dgstarczony asortyment testdéw pokrywa
w znacznym zakresie potrzeby wynikajace przy pracach nad
uruchomienien i eksRloataéja zestawu mikroprocesorowego.
Dotyczy to przedé'wSZystkim wygodnych w eksploatachji testéw
diagnostyczno-uruchomieniowych oraz bardzo przydatnego w
badaniach makietowych testu P - Sérzeﬁenia z pékietami'wejéé i
wyjéé PI, \ ,
ﬁwagi: ' ) ]
a) Tésty dziurkarki i czytnika (D, L) sprawdzaja zbyt maly
repertuar znakéw (tylko dwa). -
b) Brak testu ciaglej pracy drukarki. Stosowanie testu M
v {wydruk asort&mentu_znakéw na zgdanie) nie jest wygodny.
c) Brak testu przerwan ;egérowych, obiektowycﬁ i indywidual=-
nych kasefowych. Diagnostyczny tekst ukladu przerwai nie
spelnia tej roli. Zmusza to uzytkownika do opracowania
swych wlasnych testéw, ktére umozliwig mu sprawdzenie
przerwaf po &ostarczeniu przez producenta zmontowanego i

uruchomionego zestawu mikroprocesorowego.

Program inicjacji i restartu automatycznego.

W programie tym przyjeto zasade zerowania funkcjg K3
wszystkich pakietdw wéjécia i wyjécia INTELDIGIT-PI i zalo-
zono, ze funkcja ta wyzeruje réwniez przerwania z tych pa-.
kiepéw. Jest to zalozenie prawdziwe z wyjgtkiem przypahku-
obecnofci w zestawie pakietu PE-03. Efektem wykonania w/w —
czynnosci bedzie rzeczywiscie wyzerowanie ewentualnego prze-
rwania z tego pakietu, ale jednoczefnie inicjacja nowego
przetwarzania, czego rezultatem jest popowne'pojawienie sie¢

przerwania.

- Dla -uzytkownika obserwujqeggo‘z zewngtirz dzialanie programu

inicjacji program nie likwiduje, a generuje przerwania.
Powyészé usterka moze byé usunieta priez:

- wysylanie dodatkowo do wszystkich pakietdéw funkgi K1

- generowanie osobnego- fragmentu programu iniqjacji W Zg-

leznosci od konfiguracji konkretnego zestawu

S 3
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. - usunig¢cie wysytania funkcji K3 z programu inicjacji i przekaéanie

roli gaszenia przerwaf programom uzytkownika.
Program inicjacji powinien badaé, czy uprzednio umieszczono w
programie uzytkownika pulapke dyrektywng BR. JeZeli tak, powinien

ja likwidowaé. Cz¢sto bowiem zdarza sig, e uzytkownik umieszcza

.pulapke w niewlasSciwym mlejscu (zwiaszcza, ze dyrektywa BR nie daje

mozl1woéc1 umieszczenia dwu pulapek na rozgalg¢zieniach programu )
program kontynuuje swg prace i usytkownik w celu zdtrzymania go Busi

. zastosowaé zerowanie wst¢pne sysiemu przyciskiem RESET, a nastgpnie

sam zlikwidowaé pulapke dyrektywng 0, o czym czesto zapomina lub z
braku llstlngu nie zna uprzedniej zawartos$ci komérki programu, w
ktorej dyrektywa BR umlesclla rozkaz RST 5.

Monitor operatorski.

Program ten zawiera wystarczajgcy zbiér dyrektyw ulatwiajacych.
hiytkownikai pracg na zestawie mikroprocesorowym. Szczegdélnie
cenne jest istnienie dyrektywy BR, bez ktdrej trudno sobie wyobrézié
procés uruéhamiania progrghéw w czasie rzeczywist&m.

Uwagi: - | . .

a) monitor zuzywa bardzd duzo pabieru przez nadmiar znakdéw NL.
Zw1eksza sie wprdeZIG czytelnoéé-wydruku, ala ‘w tynm programie
nie aest ona tak 1stotna,

b) cenne byloby umxeszczenle w monltorze dyrektywy umozllwiaaacea
kop1awan1e taémy paplerowea o dowolnym formacxe,

c) dyrektywa BR nie powoduje blokowania przerwan w trakcie jej
dzlalanla, ¢o bardzo utrudnia jej wykorzystanie w programach
obslugl przerwad i innych z nimi zwigzanynmi.

Podprogramy uzytkows..

Podprogramy uzytkowe zostaly sprawdzone najpierw na symulatorze
SYMUSY przed kontrolg systemu operacyjnego CROOK-4 na m.c. MERA-407,
a nastepnie"podczas wspélpracy uP zestawu INTELDIGIT-PI z makietg. .

oL,
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344 Wnioski koAcowe.

Te

2

3e

Praca systemu zostala sprawdzona w peinym zakresie zadad i
funkcji. Sprzet i oprogramowanie kwalifikujg sig¢ do przeka-
zania do dalszych prac na obiekcie.

Celowym byloby opracowanie i wykonanie pqiwersalﬂaj makiety
dla badad podobnych systeméw skladajgcej sie z MERY-400 i
zestawu PI, co pozwoliloby skrécié czas pfzygotowania do préb
makietowych oraz zmniejszyé utrudnienia w pracaéh wynikajace

2 prowiiorycznego charakteru stosowanych makiet.

NaleZaloby wznowié prace nad udoskonaleniem konstrukcji
pakietu PO-03 sterujacego - silnikami krokowymi stacyjek;
dot&chczasoqa konstrukcja nie zapewnia niezawodnego -dziatania.

Nalezaloby opracowaé pakiet z obwodem dopasowujgcym, sygnaly
pradowe 4 + 20 mA do 0.+ 10 V, co pozwoliloby unikngé przera-

biania w tym celu pakietéw PD-01.

PPN

)
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