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SPIS TREŚCI: 

1. Przeznaczenie 

2. Budowa wizyjnego układu pomiarowego 

3. Pakiet PS-13 

3.1. Dane techniczne 

3.2. Budowa pakietu 

3.3. Opis działania 

3.4. Połączenia krosowe 



i. PRZEZNACZENIE 

Wizyjny układ pomiarowy 1-D spełnia rolę trójkanałowego 

czujnika zewnętrznego dla robota IRp. Jego poszczególne 

kanały współpracują z jednowymiarowymi (1-D) przetwornikami 

obrazu, jakimi są kamery iin.ijkowe CCD. 

Układ jest przeznaczony do tych aplikacji robotów, 

które wymagają bezdotykowej kontroli otoczenia robota. 

Jednym z 

1-D jest 

detali o 

możliwych przykładów zastosowania układu wizyjnego 

wykorzystanie robota do szybkiej kontroli wymiarów 

skomplikowanych kształtach geometrycznych. 

UKlad umożliwia wykonywanie pomiarów na podstawie 

analizy. obrazów otrzymywanych z kaMer oraz przetwarzanie 

wyników pomiarów i podejmowanie decyzji co do dalszego 

działania. Otrzymane wyniki i informacje o powziętych decy-

zjach mogą być transmitowane do układu sterowania robota i 

urządzeń zewnętrznych. 

Układ został przewidziany dla następujących zadań po-

miarowych definiowanych przez użytkownika z panelu progra-

mowania robota: 

- pomiar położenia 

cieniem z prawej, 

- pomiar położenia 

cieniem z lewej, 

- pomiar położenia 

- pomiar położenia 

krawędzi ze światłem ż lewej strony i 

krawędzi ze światłem z prawej strony i 

prążka ciemnego na jasnym tle, 

prążka jasnego na ciemnym tle. 

Wszystkie w/w rodzaje pomiarów są wykonywane w układzie 

współrzędnych wyznaczonym przez daną linijkę CCD, tzn. 

związanym na stale z daną kamerą. 



2. BUDOWA WIZYJNEGO UKEADU POMIAROWEGO. 

Na 3-kanałowy układ wizyjny 1-D składają Się: 

- pakiet PS-13 zajmujący 2 stanowiska (podwójna grubość) w 

kasecie systemu INTELDIGIT-PROWAY w szafie układu sterowa-

nia robota IRp, 

- 1 ,3 kamer linijkowych CCD typu KL-256 (opcjonalnie 

KL-1024), 

- głowica (opcja) do pomiaru odległości od powierzchni 

detalu wyposażona w jedną kamerę linijkową CCD. 

Kamery linijkowe CCD pracujące samodzielnie lub w zestawie 

głowicy do pomiaru odległości mogą być montowane na ramieniu 

robota lub/i stacionarnie w otoczeniu robota. Ich łączna 

ilość możliwa do obsłużenia przez jeden pakiet PS-13 jest 

równa liczbie kanałów na pakiecie. Maksymalna liczba kamer 

lub/i głowic do pomiaru odległości współpracujących z 

robotem zależy zatem w praktyce od ilości miejsca w kasecie 

układu sterowania robota. 

N 



3. PAKIET PS-13. 

3.1. Dane techniczne. 

Pakiet P6-13 jest przystosowany do pracy w kasecie systemu 

INTELDIGIT-PROWAY, w której zajmuje dwa stanowiska (pbdwójna 

grubość). 

wymiary pakietu 

zasilania 

typ stosowanych kamer kamery 

ilość kanałów (max lipzba kamer) 

złącza na ply-ie czołowej 

- "C" 
"D' 

- "F,G,H" 

procesor 

długość: słowa: instrukcji programu - 8, 16 lub 24 bity 

danych - 8 bitów 

cyki rezonatorem kwarcowym OMIG R63011 12 MHz 

+15V, +12V, +5V, -5V, -1.L.V 

liniowe - KL-256; KL-1024 

- 3 

- podstawowy cykl instrukcji 

pojemność pamięci 

- pamięć programu (EPROM) 

- pamięć danych (RAM) 

3.2. Budowa pakietu. 

- interfejs równoległy 

- interfejs szeregowy 
we/wy dwustanowe 

kamery KL-256 lub KL-1024 

INTEL 8031 

1 ps 

32 kB 
8 kB 

Pakiet PS-13 przedstawiają następujące rysunki: 

- rusynek zestawieniowy pakietu 

- rysunek rozmieszczenia złączy na płycie czołowej 

- rysunek rozmieszczenia elementów 

- schemat ideowy - procesor 

- schemat ideowy interfejs szeregowy i dwustanowy 

- schemat ideowy interfejs kamer 
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3.2.1. Adresy na pakiecie. 

Zakresy adresów dla poszczególnych urządzeń pakietu 

przedstawiono w tab. 3.1. 

Tab. 3.1 Adresowanie na pakiecie 

Adresy Urządzenia 

0000 7FFF pamięć programu 
4000 6FFF pamięć danych 
6000 bufor alarmów 
8000 8003 timer czasu integracji kamer 

A000 A003 timer wyników pomiarów 

C000 C003 interfejs równolegly 

E000 znaczenie wg. tab. 3.2 

Tab. 3.2 Znaczenie bitów bufora pod adresem E000 

BIT 

DO 
D1 
D2 
D3 
D4 
D5 
D6 
D7 

Znaczenia 

stan 
suan 
stan 
stan 
stan 
stan 
stan 
stan 

wejścia dwusuanowego A 
wejścia dwustanowego B 
wejścia dwustanowego C 
wejścia dwustanowego D 
linii przerwania INTA 
linii przerwania INTB 
linii CTS SIO 
linii DSR SIO 

3.2.2. Wykorzystanie portów procesora. 

Por-uy PO i T2 wykorzystane są standardowo jako magistrale 

adresowe i danych. 

Znaczenie bitów portu P1 prZedstawiono W tab. 3.3, a znacze-

nie bitów portu P3 w tab. 



Tab. 3.3. Znaczenie bitów portu P1 procesora 

BIT 

P1.0 
P1.1 
P1.2 
P1.3 
P1.4 

P1.6 
P1.7 

Znaczenie 

zeZwn'enie na pracę kamery 1 
zezwolenie na pracę kamery 2 
zezwolenie na pracę kamery 3 
zablokowanie wszystkich kamer 
sterowanie wyjścia dwustanowego 
sterowanie wyjścia dwustanowego 
sterowanie wyjścia dwustanowego 
suerowanie wyjścia awustanowego 

A 
B. 
C 
D 

Tab. 3.4. Znaczenie bitów portu P3 procesora 

BIT 

PJ.0 
P3.1 
P3.2 
P3.3 
P3.4 
P3.5 
P3.6 
P3.7 

Znaczenie 

sygnał RxD SIO 
sygnał TxD SIO 
wejście INTO 
wejście INT1 
sygnał DYR SIO 
sygnał RTS SIO 
sYgnal WR 
sygnał RD 

3.2.3. Połączenia z magistralA kasety poprzez złącza A i B 

typu ELTRA 811.096 zgodnie z normą BN-84/3105-03. 

Rozmieszczenie sygnałów na złączach przedstawiono -Te7 tab. 3.5 

i. 3.6. 



Tab. 3.5. Rozmieszczenie sygnałów na złączu A 

Nr styku Rząd A Rząd B Rząd C 

1 GND +5 GND 
2 +5 +5 
3 +5 - +5 
4 GND - _ GND 

5 - - - 

• • • • 
• • • • 
28 - - - 

29 GND - GND 
30 +5 - ' +5 
31 +5 - +5 
32 GND - GND 

, 

Tab. 3.6. Rozmieszczenie sygnałów na złączu B 

Nr styku, Rząd A Rząd B Rząd C 
• 

1 - - - 
2 +5 +5 +5 
a +5 +5 +5 

4 +12 +12 +12 
1.

5 +15 +15 +15 
_ _ _ 

7 GND GND GND 
.- 

8 - - 
/ 

- 
. 

• # 
, • - 

25 

7 : 

- 

,,, 
, • 

- 

• 

- 

26 RESET - - 
27 +5 +5 +5 
28 GND GND GND 

29 - - - 
30 -12 _ -12 -12 
31 -5 -,_5 -5 
32 GND GND GND 



3.2.-4. Interfejs szeregowy wyprowadzony na zIącze'obfektowe 

D typu ELTRA 871 .025, bez izolacii galwanicznej 

pomiędzy obwodami wejściowymi a obwodami sterującymi. 

Możliwa transmisja asynchroniczna 8 - lub 9-bitowa z 

dowolnie ustawioną prędkością 110 - 1 MHz). 

Rnzmieszczen e sygnałów na złączu przedstawiono w tab. 3.7. 

Tab. 3.7 Rozmieszczenie sygnałów na złączu D. 

Nr styku Nazwa sygnału 

Dl 
p2 
D3 

. - 
TxD 
RxD 

D4 
D5 
16 
D7 

D8 

D10 
D20 

RTS 
CTS 
PSR 
GND 

DTI

D21 
• 
• 

'D28 

• 

3.2.5. Interfejs równoległy składa sig Z 24 linii wej0d/-

wyjść obsługiwanych przez 

mody e i 1 pracy zgodnie 

8255. Sygnały wyprowadZone 

układ 8255. Realizuje on 

z kat-La, katalogową układu 

są na płytę czołową pakie-

tu poprzez złącze obiektowe C typu ELTRA 881.037. 

Rozmieszczenie sygnałów przedstawinno w tab. 3.8. 

Bramy A i B układu 8255 mogą wsólpracować z różnymi 

układami nadajników/odbiorników linii umieszczonych w 

podstawkach zgodnie z potrzebami użytkownika. Warian-

ty pracy i używane układy przedstawiono 'w tab. 3.9. 

Sygnały bramy C mogą być dowolnie konfigurowane po-

przez wykorzystanie pól krosowych (U29, U30) zgodnie 

z przyjętym modem pracy. 



Tab. 3.9. Układy nadajników/odbiorników interfejsu. równole-

głego. 

Typ układu Funkcja Obciążalność Negacja 

UCY 7400 nadajnik IIL 10 'IL 

I.4
 

J 
l 

H
. 

H
. 

A)
 

CD
 

X
' 

X
' 

CD
 

CD
 

N
"' 

UCY 7401 odbiornik TTL 1 wejście 
UCY 7403 nadajnik OC 16 mA 
UCY 7408 nadajnik TTL 10 TTL 
UCY 7409 nadajnik OC 16 mA 
UCY 7437 nadajnik TTL 30 TTL 
UCY 7438 

zwory. 

nadajnik OC 
nadajnik/odbiornik 

48 mA , 
2 mA 

O 



Tab. 3.8. Rozmieszczenie sygnałów na zlAciu C. 

Nazwa styku Nazwa sygnału 

Cl 
C2 
C3 
C4 

C5 
C6 
C7 
C8 

C9 
C10 
C11 
C12 

FAO 
GND 
PA1 
PA2 

GND 
PA3 
PA4 
GND 

PA5 
PA6 
GND 
PA7 

C13 
C14 
C15 
C16 

C17 
C18 
C19 
C20

C21 
C22 
C23 
C24 

C25 
C26 
C27 
C28 

Kros 30/16 
GND 

Kros 30/15 
Kros 30/14 

GND 
Kros 30/13 

+5V 
PBO 

GND 
FBI 
PB2 
GND 

PB3 
PB4 
GND 
PBS 

C29 
C30 
C31 
C32 

C33 
Q34 
C35 
C36 
C37 

PB6 
GND 
PB7 

Kros 30/12 

GND 
Kros 30/11 
Kros 30/10 

CND' 
Kros 30/9 

r 



3.2.6. Wejgcia/wyjcia dwustariowe wprowadzone śb-, na płytę 

czołową poprzez ziątze obiektowe E typu ELTRA 881.025 

Fiozmieszczenie sygnałów przedstawiono w tablicy 3.10. 

Pakiet posiada 4 niezależne węjśćia i 4 niezależne 

wyjścia. Sygnały wejściowe sterujące mają max prąd 

sterowania w stanie zamkniętym równy 16 mA. Sygnały 

wyjściowe sterujące mają max napięcie w stanie otwar—

tym 30V, a max prąd w stanie zamkniętym 500 mA. 

Tab. 3.10. Rozmieszczenie Sygnałów na złączu 

Nazwa styku 

El 
E2 
E3 
E4 

Nazwa sygnału 

E5 
E6 
E7 
E8 

WY Al 
WY B1 
WY Cl . 
WY D1 

WE Al 
WE B1 
WE Cl 

E9 
El0 
Ell 
El2 

WE D1 

El3 
E14 
E15 
El6 

El7 
El8 
El9 
E20 

WY A2 
WY B2 
WY C2 

WY D2 

WE A2 
.WE B2 

E21 
E22 
E23 
E24 
E25 

WE C2 
WE D2 



3.2.7. Interfejsy kamer są wyprowagzone na złącza obiektowe 

F, G. H typu ELTRA 881,009 na płycie czołowej. Do 

kamer wysyłane są sygnały sLerujące "CL" i "IN" z 

nadajników linii typu 75110 w sposób symetryczny. 

Prąd wyjściowy wynosi 12 mA. Wejściowy sygnał wizyjny 

-z kamer KL-256 lub KL-1024 o poziomie stałym (poziom 

czerni) 2V i max amplitudzie 2,2 V jest dopruwadzany 

do wejścia w sposób niesymetryczny. Rozmieszczenie 

sygnałów na złącza F, G i H przedstawiono w tab.3,11. 

Tab. 3.11. Rozmieszczenie sygnałów na złączach F, G. H. 

Nazwa styku Nazwa sygnału 

Fl, Gl, H1 
F2, G2, H2 
F3, G3, H3 

Video 
+5V 
CL 1 

F4, G4, H4 
F5, G5, H5 
F6, G6, H6 

IN 1 
-5V 
GND 

F.7, G7, H7 
F8, G8, H8 
F9, G9, 119 

CL 2 
IN 2 
+15V 

3.3. Opis działania. 

Układ elektroniczny pakieLu można podzielić na następujące 

bloki: 

- procesor z układami pamięci 

- interfejs równoległy 

- interfejs szeregowy 

- wejścia/wyjścia dwustanowe 

- interfejs kamer 

- układ przetwarzania informacji wizyjnej. 



3.3.1. Blok procesora zbudowany jest w oparciu o układ 

mikrokontrolera INTEL 8031 (U1) traktowanego własnym 

zegarem o częstotliwości 12 MHz (rezonator kwarcowy 

Q). Mj.krokontroler współpracuje z pamięcią programu 

EPROM- typu 2764, 27128 lub 27256 (U4) i Pamięcią da—

nych RAM typu 6264 (U5), za pośrednictwem ośmiobito—

wego rejestru typu "latch" E3282 (U2) oraz dekodera 

adresów 8205 (U3). Sygnał RESET może być podawany do 

procesora za pogrednici-wem bramki 74L5132 (U3A) z 

magistrali systemu, bądź też z przełącznika umiesz—

czonego na pycie czołowej pakietu. 

3.3.2. Interfejs równoległy zbudowany jest z wykorzystaniem 

układu INTEL 8255 (U8). Interfejs może pracować w 

trybach pracy (modach) 0 i 1 dozwolonych dla 8255. 

-Poprzez' wymianę układów scalonych umieszczonych w 

podstawkach U31, U32, U33, U34 uzyskuje się różne ro—

dzaje nadajników lub odbiorników wspólpracującYch z 

bramkami A i B układu 8255. Pola krosowe U29 i U30 

umożliwiają zmianę konfiguracji i logiki sygnałów 

sterujących transmisją (brama C). Interfejs sterowany 

jest z bloku procesora sygnałami DO-D7, RESET, CSPP, 

AO, Al, WR.i RD. Przy transmisji wykorzystuje sygnał 

INTA i INTB. 

3.3.3. -W skład interfejsu szeregowego wchodzi: układ inter—

fejsu szeregowego wbudowany w mikrokontroler 8031, 

nadajpik linii 1488 (U35) oraz odbiornik zbudowany z 

elemenLów D3—D8 i R88—R79. Sygnały TxD, DTR i RTS wy—

prowadzone są z poruu P3 mikrukontrolera, sygnał RxD 

doprowadzbny jest do tego samego portu, a sygnały CTS 

i DSR są odczytywane poprzez bufor 74L5244 (1136) . 

Obsługa interfejsu jest przeprowadzana programowo z 

użyciem wyłącznie wewnętrznych rejestrów mikrokontro—

lera. 
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3.3.4. WejScia/wyjścia dwustanowe zbudowane są w oparciu o 
transoptory CNN 63 (U37-U44). Transoptory wyjściowe 
sterowane są bezpośrednio z odpowiednich wyjść portu 
P1 mikrokontrolera, natomiast stan wejść jest odczy-
tywany poprzez szynę danych za pośrednictwem układu 
74L5244 (U36). 

3..3.5. Interfejsy kamer umożliwiają podłączenie niezależnie 
3 kamer liniowych ccp. Sygnał" sterujące kamerami wy-
syłane są w linię poprzez nadajniki 75110 (U17-U19). 

Sygnały zegarowe (CLO-CL2) pochodzą z dzielriika 7493 
(U25) sterowanego z rezonatora kwarcowego, natomiast 

sygnały wyznaczająre czas integracji dla poszczegól-
nych kamer (INO IN24 -Są generowane przez przerzutniki 
monostabilne 74123 (U15, U16) sferowane z Układu 8253 
(U36), którego wszystkie timery pracują jako multiwi-
bratory w modzie 2. Sygnały wejściowe z kamer są bi-
naryzowane za pomocą pierwszego odbiurnika układów 
75107 (U20 U22). Drugi odbir,rnik tych układów służy 
do wykrywania sytuauji, w której poziom sygnału wi-
zyjnego zbliży się zanadto do poziomu nasycania. Stan 
taki jest sygnalizowany proresorowi (sygnał ALM), 

gdyż może on być źródłem poważnych zniekształceń 
sygnału. 

3.3.6. W skład układu przetwarzania informacji wizyjnej 

wchodzą: przerzutniki 7474 (U26, U27), bramki 7410 

(U23) multiplekser 74153 (U14) oraz dwa układy sca-
lone zawierające timer 8253 0_16, U7). Zbinaryzowany 

sygnał wizyjny po przejściu przez brankę U23A dopro-
wadzony jest do wejść zespołu przerzutników zmienia-
jących stan zgodnit z wykrywanymi zmianami poziomu 

zbinaryzowanego sygnału wizyjnego. Mulfiplekser U14 

służy d Wyboru kanału s erującego zer)waniem zespołu 
przerzuLn.ków. Timery układu 8253 (U6) generują, imPu-
lsY integrujące INO- 1N2 dl-a kamer pracujących m mo-
dzie 2, bez bramkowania. Timery układu U7 pracują 



również w modzie 2 i są wyzwalane impulsami INO-IN2 

z układu U6, a bramkowane sygnałami wyjściowymi z ze-

społu przerzutników U26, U27. Sygnały P1.0, P1.1 

P1.2 z mikrokontrolera blokują pracę poszczególnych 

-komparatorów wejściowych tak, aby nigdy nie był włą-

czony więcej niż jeden z nich, przez co informac,a ze 

wszystkich trzech kanałów wizyjnych może być poprzez 

bramki układu U23 wprowadzona do jednokanałowego 

układu przetwarzania informacji wizyjnej. 

3.4. Połączenia krosowe. 

3.4.1. Kros U29 i 

(U8) można 

obiektowego 

U30 - każdą z linii braffiy C układu 8255 

dołączyć do dowolnego ze styków złącza 

C przeznaczonych dla tej bramy. Połącze-

nie może zawierać negator połączony jako nadajnik lub 

jako odbiornik, bąd też może być bezpośrednie bez 

negatora. Połączenia zależą od przyjętego sposobu 

pracy układu 8255 i muszą być zgodne z jego danymi 

katalogowymi. 

3. 4. 2. Kros TP TP-12 

Dla podłączenia kamer KL-256 należy połączyć: 

TP6 z TP10 

TP3 z TP9 

Dla podłączenia kamer KL-1024 należy połączyć: 

TP3 z TP9 

TP7 z TPB 
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3.4.3. Zestaw przełączników Cjumpers] IC 48 

W zależności od typu użytej pamięci EPROM należy 
ustawić przelAczniki wg poniższej tabeli. 

Nr przelAcz 2764 27128 27256 

1 - 8 OFF OFF ON 

2 - 7 ON 
 _ 

OFF 

ON OFF 

3 - 6 ON ON 
_  

4 - 5 ON OFF OFF 



Nr zespołu 

lub czoki 

noth 
sztuk 

na 
wyrób 

Nazwa impala lub estdei Nr 1arkusza 
Norma tub numer 
I cecha rysunku 

Cietar 
1 sztuki 
w kG 

Malarial d• sandwisala 

Nazwa, znak, norms Postać I wymagania UWAGI 

ZSP R . zestawt.entowy pakidu R513 

yla druhow2r-261 P.513 

2 1 PZjŁa C ZOZ-Os/NO PS /3 

09 LI WI /-? Ę7 N2,5 x 22 f/V- 85/1Y - 82215 

08 41 A/KRĘT 82,5x/16.

09 3 WKRĘT f12,5 x 12 

010 41 a R E:7 H 2,5 O 

PN- 95/M- 82215 

Ai- 85 /11- 6722 75 

BL 
 67/1.1-

z 
7 y . 

*rep 

PN-85/1/-82215 

011 An( R E,."7- 11 2,5 x10 

012 12 It/l(RĘT BLPCH Gb 2,9)(6,5 

013 10 
L 
WfigRĘTKA /1 25 

„°N-"95/M- 8220 

7.9/71-693106 

' PN- 75/N-8214 

015 

016 

017 

Ifosłhe2 /720C tv4 a ZSe- 4 6- m 

2 Wk/-ę1 szyhlomoculq.cy kompielrlytw-Wzz 

2 licbkvy Z51146-03 

018 2 Tabliczka aiiresowa 25H-46-0 

Ols 2 Szybka z_st1-46-(25-

- 

g -asiroikv "Wkp, 

.49/2 askoikv wa,p, 
zsly- 46- 12 

ZAP 

Gsrdw Plkp, 

•.• Podpisy 

OpraeoWal Ourlosząk kgs 
Kredyt Jgortaszuk .89 
stc. **del 

1.. 
O 

Troić zmiany 
Kier. Zakl. 

5pec:y/11(a 94 mec . pak t.e 
. P513 

Zastępuje 

rys. Nr 

Przesaysiewy Imatitut 
Automatyki i Pesmiariw 

Warszawa 

Nr rys. 

astspiony 
przez rys. Nr 

Arkusz / 

r 
Trele zmiany 

a 
Truta zmiany 

Zaidad ORE 
Arkuszy / 



Nr zespolu 
-.lub osaki 

nom 
sztuk 

wyrób 

Nazw‚ warta psis,  mnisi 
I Cieśni'  

Norma lub nurrier 1 sztuki-
i cecha rysunku w kG 

Malarial dki iissi4Iwt•sla 

'Nazwa, znak, norma Postać i wymagania 
UWAGI 

101 

102 1 

Ukka4 tkiiiony 

103 a 
• 

• 

104 

105 1 

106 1 

414 
10 

• 
04 

8031 zmul. 
• 

8253 

8255 

• 

7 

8282 

27128 

107 1 
P 6264 

108 . 

109 00 

• 

• 

UCY 7400 

UCY 7404 

pismigć'RAM 6kx8b1t 

CEMI 

110 2 e 
OP 

111 41. 

112 04 ▪ Oa, 

113 aft 

UCY 7406 

UCY 7407 

• 

_U1 

U3 

- U6,U7 

U8 

U2 

f U4 

U5 

U31-U34 

U10,U11,U.50 

U45,U46 

U12 

UCY 7410 N U23 

UCY 7432 U24 

114 

115 

116 

• 
3 

2 
40 MP 

2 
• 

UCY 7474 

UCY 7493 

• U26-U28 

UCY 74123 

• 

U13 „U25 

os U15,U16 

117 1 ss 

• 118 1 

119 

UCY 741.8132 

UCY 74153 

120 

U 74LS244 

UCY 76107 

U9 

• 

U IS 

U36 

• U20-U*2 

Podpisy 

Opracowal 

IC r sail 

Sprawdzi

4.5
ca 

N 

Treść zmiany O▪ a 
9:1 
O 

s Treść zmiany Treść zmiany 
Kier. Zakl. 

Nazwa 

Pikiet PS-13 

Spec kaciol dc ki v. 
Przessyslowy Instytut Nr rys. 

Automatyki I Panduriw 
Warszawa 

Zastępuje 

rys. Nr 

Zastąpiony 

przez rys. Nr 

Arkusz i

s 
8 ANI Zakład 

Arkuszy 7



Material do samiwteala 
Nr zespołu I 
lub części 

' I 

Ilość 
sztuk 

na 
wyrób 

Nazwa zespołu lub metal Nr 
arkusza 

Norma lub numer 
i cecha rysur,cu 

Ciężar 

li sztuki 
I w k-G Nazwa, znak, norma 

121. I 3 

122 1 

Uklad scalony 

123 1 

• 
124 8 Traneoptor 

125 4 Tren2yetor 

126 12 

UCY 75110 

75188 

Dioda - 

201 12 

202 4 

203 4 

Rezystor 

4 

204 4 

205 33 

206 4 

207 3 

208 

wis ml,

1 
t - 4 

209 i 8 - - 

210 8 

t 
301 2 Kondensator 

74125 

CNMP 63 

BC 107 

I3AYP 94A 

M.t..T 0,250 100 5% 

MU 0..125 220 5% 

MLT 0,125 330 5% 

MLT 0,125 510 5% 

J. 

UWAGI 
Postać i wymagania 

CEMI U17-.U19 

U35 

prod. ZSRR U47 

CEMI U37 -U44 

TI-T4 

• 01 -018 

OMIG R4 -R15 

R61 -R64 

R77-R79 

RI-R3 „R21 

MLT 0.125 1k 5%, 

MLT 0,125 1k5 5% 

f 
I MA' 0,125 4k7 5% 

 ł. 

Mt..T 0,125 15k 5% 

MO' 0,125 10k 5% 

4R16,R17,R22,R23, 
-R25-R62,R80-1 Rei 

' R65 -R68 

R18 -R20 

. R24 

,R53-R56,R73-R76 

302 3 Kondensator 

303 41 Kondensator 

304 1 Kondensator elektrolit. 

 T 

MtT 0,125 100k 5% 

KCPm680pF/63V 

KFPm 10nF/63V 

KFPm 100nF/63V 

/580 10uF/10V 

O 
iR57-R60,R69-R72 

CE RAD 

ELWA 

C53-C$5 

r 
C3-05 Cl, a513-c6.4 
It12-052,C56-058 

iC6 

-r 

Podpisy 

Opracował 

Kraali/ 

Sprawdzi/ 

Kier. Zakl. 

Nazwa 

Pakiet PS-13 
. • 

Specjikacjo, Jak,
Przemysłowy Instytut 

Automatyki I Posniarów 
Warszawa 

Nr rys. 

Zas tepuje 
rya. Nr 

Zastąpiony 

przez rys. Sr 

Arkusz 

2 
Treść zmiany Treść zmiany • 

NN 

.e.) Treść zmiany 
Zakład 



1 
nać 

Nr zespołu sztuk 
lub części na 

wyrób 

Numa zespołu lub mated Nr 
arkusza 

Norma lub numer 
i cecha rysur.ku 

Ciętar 

1 sztuki 
w kG 

Material do Zamiwloala 

Nazwa, znak, norma Postać i wymagania 
UWAGI 

205 I 3 

306 2 

Kondensator elektrolit. 

Kondensator elektrolit. 

• 

307 

401 

Rezonator kwarc. 

2 Kros 16 stykowy 

402 2 

403 1. 

Podet.pod ukk.scal. 28 nótk. 

Podst.pod ukk.scal. 40 nedk. 

1580 22uF/16V 

1580 47uF/10V 

404 2 ablcze 

405 3 Zlącze 

406 2 Zlącze 

407 1 Zkecze 

T 

R8-.3011 9984.00 

ELWA 

ELWA 

OMIG 

C8 -CfV 

C7,C11 

.Mazurek,Tyezkiewicza 14Ą4 

a61 I U29 ,U30,Ui9 

811 096 ELTRA 

,pod układy 
i  U4 i U5 

ipod ukkad 

Ul 

1 A,8 

408 1 

409 4 

PrzeLlcznik LAyskawiczny 

f 

Układ zwór 

881 009 

881.025 

881.035 

83546-02 

t 

W 

F,G,H 

D,E 

R 

U48 

j 

4 

Podpisy. 

Opraco wal 

Kreślił 

Sprawdził 

Kier. Zakl. 

Nazwa 

Pakiet PS-13 

S pecj; kocia eitict v. 
Przemysłowy Insaytnt 

Automatyki 1 Pomiarów 
Warszawa 

Nr ryz. 

Zastępuje 

rys. Nr 

Zastąpiony 

przez rys. Nr 

Arkusz 

Arkuszy 3Treść zmiany Treść zmiany Treść zmiany 
Zakład 



MIMI I I 

J. Wy fary Odchylkl, 

C. 
d' 
In 

OFFON 

RESET 

Wk, IW 
Bals 

Projektował 

Konstruował 

Treie zmiany Podpis 

I NJ =Ad 
Te 

i ość

lub wnp. " 

nota 

Nazwa I .11. i Uwagi

Nazwa Rozmieszczenie z4cz Podziałka

1 i 
I 

na pTycie czoTowej pakietu P5-4CiO•ai 

3. Bartoszak. 
Krain 

Material 

BLACHA PA-2z4 3 
PN-87/14-92741,02 

Zasti;puje 
rys. Nr 

Nr ark. 

Zastąpiono 

przez rys. Nr 

Prseasydowy Instytut Nr rysunku 

Nr rys. zest. 
ZS 

Nr eztici 

Sprawdzi! 

Kier. Prac. 

Kier. Zakładu 

  Automatyki I Pcsdarów 
Warszawa 

Zakład OAE 2 



i

42)5 

112,5 
12oliv 

262105 ą3

4) 45 4 4) 45-
2 510,1

20,5-

 4110. 

tr) 

3) 4 J.._ ris 
14)5 

M25 
2o 7"w. 

59 

G3,5'-' al 

133)35

66 6 a 

42)5 CS" t 

47441 

6911 qIbm
49)55

1 

OS /re kraeolzie siep " r a25" 

Chronic' powterzchnie r-Ve olopuszcz a się rcis) p/am po9urs2ającyd) 
kvy9i4c1 Ć..571e7"5"c2ot). 
Pi-200/0w _= „/„„ 50 JA/9 PN-80/1-1- 9,223 

w. 0/62401-act n' a 

 E c= I"°ć I 

: 141•11, 5"I Trać zmiany alisay, swim 

 h•••• 

Nazwa 

Nazwa 1 a 1 uwagi 

Plyia czorokva ,oakietu 
P513 

Podziałka 

Ciętar 

Podpis Data 

Projektował 

Konstruował g.Sar7t7szu, 
Kreilil • 73arfaszt.a 05139 

Material BL9C1-11-2 
/7/ 2 z Li 3 
PN-87/H-92741.02 

Zastępuje 
rys. Nr 

Nr ark. 

Zastąpiono 
przez rys. Nr 

Nr rys. zest. 
ZSP 

Sprawdzi) 

Kier. Prac.  ł

Nim Zakładu I 

Prisesarelowy bistytut 
aidsnistyki IP•aslarów 

Warszawa 

Nr rysunku Ns męki 

2 
_Zakład



Drill Size. — No. of 
• 

x AAAA 
AAAAA 
X 

• • • 
* • • * • 

AAAAAAAAAAAA 
A A AAA 

x x x AAAAAAAAAAAA 
A • AAAAAAAAAAAAA 

X 
AAAA x AAAA 

AAAAA AAAAA • • M )t• • * 
X A • * • x *A x x • •x 

AMA • ** * * * X * * * ii * * 

X 

x Ax • 
• • A 

* • • * • • * • • • 41 — * 
• A • A ••• 

• 
• 
• 
• 
• x
• 
• 

X 
• 

x 

• • 
• • • A • • 
• • A • • • 
• • A • 
A A AAA • • • A
• • • • • • • 
• Ax • 
• • 

x
x• x 

x 
• 

• 

• 

X 
• 

• 

xx A4
A A 

• • 

Ax A 
• • • • 
• • • • 
• A • • 
• • • • 

• • x A  • • • 
A^ A

„, 

x x
• 

x • • x • • 
X 

• • • • 
A„̂, ^A • • 
• Ax • • 
• • x • • 
• • • • 
• • • • 
• • • • 

A • 
X 

• A 

• A 

• 'ł A • A-
• • • • 
• • • • 
• • • 
• • • • 
A • • • 
• A • • 

x • 

• 

X 

x A • 'A 

X x X x 
• AAAAAAAA 

X 
A 

AAAAi4AA 

• A 

X 

X * 

• 

• * 

X 

X 
A • 

• • 

X 
X 

A • 

X 

X 

• 

• 
• 
• 41 ł: 

x x • * *x* *.4 * 
x x x 

x 33 c 

X x 

• MM * 

X 

• 
• 

• 
AAAAAAAAAAAAAAAAAA 

AAAAAAAAAAAAAAAAAAA 

X 
* * * * * * * * 

x 
X x 

* * * * * * 
X 

x 

* * * * x • Ax 
• • • • • • 

A • 
• • x X x

x• x • • • X • • 

•x• •• •A A• •• A• •• • A
x • • • • • • • • • • x • 

• • • • • • • • • • • • 
MM MM MM MM * * * * 

X 
X x x 

X x *x MM MM MM * * x* * * * 
x s, • • )4 x 

*• A• .4" • 4 • AA A• ••x• A A • • 
• • • • A x A • X AA • 4„ • A • • x A x • • 
• • • • • A A • „ • • • A" Ax • • • A s,,4 • 
• ••„• • ••"•• •• •• • A A - 4. • „ 

*A • • Z ••• AxAx AA •• •41 A • • • • x̂ x 
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• • A • A • A • • • •x A • • A • Ax •xx 

X 
• • • • • A • • • 

XX x 
II ii 

A • 
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X 

X 

X 
• •••••••••• 

x 
• x
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