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1. Przeznaczenie

Pakiet MM87 jednostki centralnej 16-bitowej z koprocesorem
numerucznym jest Przeznaczonu do stosowania jako jednostka
centralna w Uldadach sterowania robotami Przemuslowumi.Pakiet
moze pracowac jako jedna samodzielna jednostka centralna, lub
maze dzielic zadania z innymi pakietami jednostki centralnej.
Przewiduje sic Stosowanie Pakietu MM87 w tuch ukladach
sterowania robotow, ktore realizuja sterowanie adaptacujne.

ukladach sterowania robotow nie stosuJacuch sterowania
adaptacYjnego Przewiduje sic wukorzustanie pakietu jednostki
centralnej MM86 bez koprocesora numerucznego, o mniejszum
koszcie dewizowym i nizszej cenie wgrobu.
Dzieki duzym wewnetrznum zasobom pamieci pakietu 1M87 ukladu
sterowania robotow pracujacuch autonomicznie / bez powiazania z'
siecia lokalna / nie musza 'ryc .wyposazone w pakietu
rozszerzenia pamieci.
Pakiet MM87 moze

centralna stacji
buc rowniez stosowany jako . jednostka
sustemu automatuki kompleksowej

INTELDIGIT-PROWAY,przede wszystkim stacji w ktoruch wystepuja
duze zadania numerucznego przetwar2ania danuch, a konfiguracja
pakietu, zasobu wewnetrzne 'i interfejsu odpowi'adaja potrzebom.
W innych przuPadkach jako jednostka centralna stacji maga byc
stosowane pakiety t ow MM80, MM86, MM16.
Konfiguracja, zasobu wewnetrzne i interfejsu pakietu MM87 sa
scisle dostosowane do Potrzeb ukladow sterowania robotami
przemyslowymi i MO9Ct nie odpowiadac optumalnie innim
zastosowaniom.-

2. Konfiguracja, zasobu wewnetrzne i interfejsu

1. Procesor' 16-bitowy typu 8086 w modzie maksumalmym
koprocesor numdrucznu 8087.

2. Pamiec danych o pojemnosci co najmniej 16kB z zasilaniem
rezerwowanym z zewnetrznego zrodla - linia zasilania +5VB.

3. Pamiec parametrow uzutkownika o pojemnosci co najmniej 4kB,
z rezerwowym zrodlem zasilania na pakiecie, gwarantujacum
zachowanie danych przez 1 rok ( bateria lub akumulator ).

przupadku uzucia baterii wumiana baterii nie moze powodowac
utratu zawartosci pamieci.

4. Pamiec programu o pojemnosci co najmniej 64kB..

5. Interfejsu - dwa ukladu interfejsu szeregowego, zgodne z
Zaleceniem V.24 CCM, z ktormch jeden jest Przeznaczonu do
dolaczania panelu programowania robota, drugi jest przeznaczonu
do doleczania monitora operatorskiego lub monitora sluzacego do
tekstowego Programowania robota.
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6. Przerwania sprzetowe
1 niemaskowane
8 wewnetrznuch

8 zewnetrznuch

lacznie 17, w. ttIO
- zanik zasilania
- 1 od koprocesora numeruczneso

zegarowe
- 4 od interfejsow szeresowuch

odrebne nadajnikow i odbiornikow
- 1 time-out masistrali kasety
- 2 awarujne ( ostrzezeniey stop )

1 z pakietu czujnikow adaptacujnuch
pozostale dowolneso wukorzustania

7. Interfejs magistrali kaset WD BN - 84-3105-03 z liniami

uzupelniajacumi przujetumi w ukladach sterowania robotow.

1-9Pq przekazu &much: 1y2y3 wp BN 84-3105-03.

3. Wumasania techniczne

1. Konstrukcja mechaniczna:
- pakiet jednoplutowuy pojedunczej szerokosci plutu czolowejy

- zlacza magistrali AyB? standardower
zlaCza no plucie przedniej - dwa 25-stukowey interfejsow

szeresowuch 149 Zalecenia V.24

2. Linie zasilania: 4.5V, -5V, +5VD7OND.

3. Odpornosc no narazenia klimatuczne i mechaniczne - wediug

zalolen na urzadzenia systemu INTELDIGIT-PROWAY - dok. nr

rejestr. 4972

4. Odpornosc na zaklocenia elektromasnetuczne - wedlus

projektu PN86/E06600 Automatuka i Pomiaru elektryczne.

Kompatubilnosc elektromagnetsczna urzadzen.Osolne wumagania i

badania.

4: Dodatkowe wumasa9.a funkcjonalne i konstrukcyjne

1. Pakiet musi we wszustkich warunkach prac.- wspolpracowac z

kontrolerem komunikacujnum sieci lokalnej PROWAY-A pracujacm z

przePluwnoscia binarna PO masistrali szeresowej rowna 1Mb/sy to

Jest. realizujacum przekazu danych PO masistrali kaset co Bus.

2. Maksumalnu czas objecia masistrali kaset przez pakiet MH87

nie ooze przekraczac 2usy w przupadku zainstalowania w kasecie

w yposazonej w kontroler komunikacujnm sieci lokalnej PROWAY-A.

Musi buc zapewniona mozliwosc eliminacji funkcji LOCK na

mgistraii kasetu Przy wUkorzustaniu pokietu MM87 w kasecie z

kontrolerem komunikacyjnum.

3. Arbitraz masistralI kasety szeresowu i rownolesls.

4. Autodiasnostska sprzetowa - jeden karmi timeray pracujacu

w rezimie budzika ) nalezu wuposazuc w ul-Jad wujsciowu na

/2/
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5. Pakiet powinien' posiadac krosy okreslajace wsdawanie na
masistrale asets sssnalow BOLKy CCLKy INIT.

6, Uklady PUMieCi dansch i Prosramu powinns bsc umieszczone w
podstawkach. 28-stskowschy wedlus standardu JEDECy z krosami
zapewniajacsmi mozliwosc wskorzsstswania calej sums
istRiejacsch ukladow pamieci RAM i EPROM.Wzajemna zamiennosc
pamieci dansch. i prosramu jest zalecona.

7. Do cel ow uruchamiania i testowania pakietu mikroprocesor
powinien bsc umieszczons na podstawce.

8. Ze wzsladu na wymasania funkcjonalne ukladow sterowania
robotowy w pakiecie HM67 nie nalezs wprowadzac ukladow i
funkcji • nie przewidziansch w zaiozeniach.Spotykane w pakietach
Jednostek centralnsch osolneso Przeznaczenia uklads interfejsu
rownoleslesoy sterowania zewnetrznsmi kontrolerami przerwany
masistrale rezydentne wprowadzone POIN1 pakiety zepar czasu
astronomiczneso i temu podobne nie znajduja zastosowania w
uklodach sterowania robotow.

9. W trakcie projektowania Pakietu nalezs .dazsc do
powiekszenia pojemnosci Pamieciy w celu zwiekszenia mozliwosci
zastosowan w Perspektswicznsch ukladach sterowania
robotow.Niewykluczone bslobs uzsskanie Pojemnosci:

32kB RAM i 256kB FROM
lub przs innej obsadzie Podstawek ukladami pamieci:

64 kB RAM i 128 kB PROM
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