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Analiza’ deskryptorowa
REGULATORY ELEKTRONICZNE + ALGORYTMY + OPROGRAMOWANIE + ADAPTACJA

BADANIA

L

Andliza dokumentacyjna l

Praca zawiera pfogrpmy opracowane dla badart symulacyjnych algo-

rytméw autostrojenia regulatorow ciagiych PID. Programy zostaiy

napisane w jezyku C (do implementacji na komputerze typu PC) i

zawieraja procedury symulacji: obiektu regulacji, regulatora PID
" uktadu autostrojenia oraz programy dla wizualizacji wynikéw.

Tytuly poprzednich sprawozdas

1.
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Algorytmy autostrojenia regulatorow i ich implementacja do

' oprogamowania mikroprocesorowych regulatoréw ciatych wolno-

zmiennych procesdéw przemys?} qwych. - Sprawozdanie z pracy PIAP
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1. Wstep

Praca jest kontynuacja tematu “Algorylmy autostrojenia
regulatordw i ich implementacja do oprogramowania mikroprocesoro-—
wych regulatordéw ciagiych wolnozmiennych procegéw pPrzemysi owych"
w ramach ktdérej =zostal wykonany etap 1 p.t. "Przeglad algorytméw
autostrojenia oraz wybdr i dostosowanie ich do rzeczywistych wa—
runkéw pracy mikroprocesorowych regulatoréw proceséw wolnozmien-—
nych." '
' Obecnie samostrojenie i adaptacja staiy sie juz niemal pow-
8zechne w nowych opracowaniach mikroprocesorowych regulatordw
pProceséw wolnozmiennych. Jednak rozwiazania stosowane w poszcze— -
gSlnych aparatach znacznie roznia sie w szczegétach, ktére czesto
decyduja o jakosci algorytmu, a firmy prowadza prace nad dalszym
ich ulepszenien.
W wyniku prac prowadzonych w ZAE zostai Zaproponowany orygi-
nalny algorytm oparty w swej idei na zastosowania dwu podstawo-
wych procedur autostrojenia
- procedurze strojenia zgrubnego opartej na metodzie cyklu granl—
cznego i odpow:ed21 skokowe j;

= procedurze strojenia doki adnego, opartej na wiasnych przemysle~-
niach., obejmujacej strojenje regulatora zardwno w wypadku
zmieniajacych sie parametroéw obiektu jak i Zmieniajacych sie
zakt dcens ocddzia:ywujacych na proces regulacji:

Prace prowadzone w niniejszym etapie miaty na q//u/przygoto—
wanie programéw komputerowych, ktére zostang wykéfzystane W na-—
stepnym etapie pPracy obejmujacym badania symulachne algorytméw
autostrojenia. :



2. Ogdélna charakterystyka programiéw

%

Gidwne zadania realizowane bPrzez przygotowane oprogramowanie to
— symulacja obiektu regulacji i zakt Scen oddziatywujacych na nie—
go, 3
— algorytm regulatora ciagtego PID o przestrajanych nastawach,
- realizac}a funkcji autostrojenia,
= brezentacja wynikdéw.
Obiekt regulacji, zgodnie =z wczesniejszymi zaloZzeniami po-—
siada transmitancje typu

kob —~8T

1+ 8T, . _—
v

—

Przy czym przyjeto, ze kbb = 1. Nie zmniejsza to ogélnosci badan,
gdy2 =zachowanie sie zamknigtego uktadu regulacji =zalezy od
iloczynu wzmocnienia obiektu i regulatora, a wzmocnienie regula-
tora jest nastawialne. i

W celu umozliwienia przeprowadzenia badan dodatkowych, w
programach przewidzianoc réwniez obiekt dwuinercyijny o transmitan-—
cJji typu

kob - 8T

(1 +ST;)(1 + ST;)

Program algorytmu regulatora ciagiego PID umozliwia nastawe, a
tak2ze przestrajanie nastepujacych parametrdéw

— Wzmocnienia regulatora Kr’

— statej czasowej catkowania T},

-~ statej czasowej rézniczkowania T, - i

- Bstatej czasowej T}p'

Przestrajanie (autostrojenie) nastaw regulatora odbywa sie z
nastawianym wspot czynnikiem wagi oddudelnie dla kazdego parametru
regulacy jnego. Stata czasowa filtracji sygnaiu rézniczkowania nie
podlega autostrojeniu.

Przyrostowe,procentowe Zzmiany nastaw parametréw dynamicznych

wyzZnaczone 8a przez procedure strojenia doki adnego. Program

§



algorytmu autostrojenia dokit adnego zostail Zrealizowany w oparciu
O 8zeregowe potaczenie czterech cziondw caikujgcych, o tej samej
staiej czasowej catkowania.

Schemat strukturalny ukiadu autostrojenia i jego wyijsciowe
parametry pokazane sa na rys.l. W trakcie badan nalezy sig liczy¢
z ewentualnymi korektami ukiadu. ktére moga, obejmowaé¢ zardéwno
zmiane wartosci wstepnie Zzaproponowanych wspdtczynnikéw jak i
pewne zmiany strukturalne.

Programy prezentacji wynikdéw obejmuja
— zapis wynikéw symulacji do zbioru dyskowego,
= prezentacje wynikéw w formie wykresu.

' Program giéwny realizuje funkcje regulacji z zadanym krokiem
prébkowania i z zadana ilodcia prébek.

Zapis wynikéw na dysku umozliwia rejestracje wynikéw w diu-
gim okresie czasu bez obawy przed przepeinieniem pamieci operncy—
jnej. Zapamietywane sa przebleg1
— 8ygnatu wejsciowego,

— odchyt ki regulacji,

— sygnatu regulowanego (wyjiscia obiektu regulacji),
— sygnatu wyjsciowego regulatora,

— 8ygnatdw strojenia.

Program analizuje wartosci zmiennych, zapamietuje wartosc¢
maksymalna i sam okregla skale na osi pionowej. Skala czasu
ustalana jest przez operatora.

Istnieje mozliwos¢ prezentacji wybranych przebiegdéw zgodnie
z deklaracja operatora. Jest mozliwosd zwigkszania lub zmniejsza—
nia wybranych przebiegdw lub ich fragmentdw.
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3. Wydruki programéw

Programy zostaiy napisane w Jezyku C, co stwarza
moz 1l iwosd¢ étosunkowo prostej implementacji algorytmdéw w regulato-
rach zrealizowanych w oparciu o rézne typy mikroprocesordw.
Programy opatrzone sa bogatymi komentarzami zapewniajacymi przej-—
rzystos< i utratwiajacymi wprowadzanie ewentualnych poprawek.

W czasie opracowywania programow podlegaly one wstepnemu
testowaniu w zwiazku z czym wproadzono w nich szereg/ggprawek w
stosunku do wersji poczatkowej. /////
Zamieszczona wersja jest juz z kolei piata wersSia oprogramowania.
Ze wzgledu na koniecznogd zapewnienia odpowiedniej doktadnogci
wiekszos$¢ obliczen wykonywana jest w arytmetyce =z podwdjna
precyzja.



/*kl 4 k**********k*******k***kﬂﬂ**k**k*****k*kkt*******ﬂ*****ﬂ*t**k**k*/
/*** Piata wersja programu symulacyjnego obiektu regulacj typu ialalel
/*** opoznienie z inercja z regulatorem PID. Wyniki symulacji za- ***/
/**’ pisywane sa do zbioru. Obliczenia wykonywane sa na zmiennych ***/

/** ' typu double float. Po zakonczeniu eksperymentu wywolywany AxK f
/** jest program prezentowania symulacji na wykresie. Poprawiony ***/
/*** zostal algorytm PID (filtracja skladowej D) ialalal

/)‘\“4‘ l? wrzesnia 1992 k***kl**xk***k***ﬁ*ﬂ**ﬂ******x****k****i**ﬂ****ﬂ/
/i}.' 4 k*********k******k*******t**kﬂﬁ*’lxkk**********ﬂ****************ﬁk/

#include<stdio.h>
f#include<graphics.h>
#include<math.h>
#include<io. >
#include<string.h>

[*= =s====SSSs=sssssssssssssssss = == */
/* parametry eksperymentu */
{idefine GLOBAL TIME 2000 /* globalny czas eksperymentu */
$#define TAU 1.0 /* okres probkowania */
$idefine ZAKRES MAX 10000.0
fdefine ZAKRES MIN -10000.0
/* parametry sygnalu wejsciowego */
#define CZEKAJ 50 /* opoznienie */
fideline X START 0.0 /* wartosc poczatkowa */
#define SKOK 5000.0 /* wartosc skoku */
/* nastawy regulatora PID */
f#define KP 0.5
fidefine TI 52.0
#define TD 20.0
{idefine TFP 2.0
/* parametry obiektu opoznienie z inercja */
#define TF 100.0 /* stala czasowa inercji */
f#idoline DELAY 40 /* czas opoznienia */
/* parametry obiektu dwuinercyjnego */
#define T1 5.0
f#define T2 6.0
/* parametry czlonow calkujacych */
#define TII 0.55*((double)DELAY*TAU)
fidefine STALA  10000.0
/%= - ===/
/* tablice wynikowe */
double ypop,a[DELAY]; /* wyniki chronione objektul */
double sum,wejpop,delta pop; /* wynikl chronione regulatora */
doulle kp,ti,td; '
double ypl,yp2; /* obiektu dwuinercyjnego */

/* podprogramu adaptacyjnego */
doulile sel,se2,se3,se4,sum_el,sum_e2,sum_e3,sum_ed4; '
double in_pl,in p2;

double wyl Kkp;

double obiekt 1();
double pid();
double obiekt 2();
double calka();

#idefine ON 1 /* zbior otwarty do zapisu */
f#define OFF O , /* zbior nie otworzony */
define NAZWA 20 /* Max. dlugosc nazwy zbioru */
o el % - “ P by R é%;
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int arg_c;

char *arg_ v[NAZWA];
char name [NAZWA];
int dp,dd;

FILE *out;

void main(argc,argv)
int argc;
char *argv(];

char c; /* pomocniczy klawisz */
int opened = OFF; /* zbior nie otworzony */

int i,t,tp,3,33;

int cg,cy,cb,cr; /* wlaczanie/wylaczanie kolorowych ch-k */
double wz,e,yo0,Y;

double wzp,ep,yop,Yp:

long int max,may,mg,my,mb,mr; /*wzmocnienia poszczegolnych colorow*/
int g driver,g mode,max_xX,max_Yy;

chiag tekst[S];

long int kursor = OL;

kp = KP; ti = TI; td = TD;

cg =cy =c¢cb =cr = 0;

/)k) -‘kk**k*k****kt***kt*****k***k***tﬂ(k/
wz = X START;
y: e=yo =yp=ep=yop = 0.0;
ypop = 0.0;
ypl = yp2 = 0.0;
wejpop = 0.0;
sua = 0.0;
delta pop = 0.0;

Wi

scl=se2=se3=se4=sum_el=sum_e2=sum_e3=sum_e4=0.0;
in_pl = in _p2 = 0.0;
.0;

for(i=0; i<=DELAY-1; it+)
a[i] = 0.0;

/* zbior juz otwarty, ustawianie kursora na koniec */
if(opened == ON)
fseek(out, kursor, SEEK END);

/* pierwsze otwieranie zbioru do zapisu */ : /////—””
if (opened == OFF) -
{ e

arg c = argc;
if(argc > 1)
strepy(arg v(l1],argv(1]);
if(otworz zapis() == 1) '
printf("Nie mozna otworzyc zbioru do zapisu !!!");
opened = ON;
3

/* petla oczekiwania na start eksperymentu */
for(i=0; i<=CZEKAJ; i++,t+t)
{
zapisz(t,wz,e,y,Y0);
/* print wynik(t,wz,e,y,yo0);*/



G

/* rozpoczecie eksperymentu, ustawienie wartosci poczatkowych */
wz = X _START + SKOK;

if(wz > ZAKRES_ MAX)

wz = ZAKRES MAX;
if(wz < ZAKRES_ MIN)

wz = ZAKRES_MNIN;

/* glowna petla obliczeniowa */

for(i=0; t<=GLOBAL TINE; i++,t++)
{

/* petla zamknieta regulacji z obiektem opoznienie z inercja */
e = WZ — YO;
if(e > ZAKRES_MAX)
‘ e = ZAKRES NAX;
jf(e < ZAKRES MIN)
e = ZAKRES_NIN;

y = calka(e)*STALA;

/* kp = KP + wyl _Kkp;*/
yo = obiekt_1(pid(e)); .
/* proba obiektu obiekt 1() */ e
/* yo = obiekt_1(wz);*/ _—
/* yo = pid(wz);*/ e
/* e =Yy = 0.0;*/

/* odpowiedzi obiektow na skok */

Ve y = obiekt 1(wz); x/
/ yo = obiekt_2(wz); x/
/> e = 0; */
zapisz(t,wz,e,y,y0);
/> print_wynik(t,wz,e,y,yo0);*/
}

/* zapis parametrow eksperymentu */

fprintf(out, "Nastawy regulatora:\n\tkp = %3.2f,\tTi = %3.2f,\tTd = %3.2f (Tf= %3.2£)\n";
,TFP);

fm iatf(out, "Parametry obiektu:\n\tTopz = %d,\tTf = %3.2f\n", DELAY, TF);

fprintf(out, "Parametry sygnalow:\n\tWZ = %5.2f,\tXz = %5.2f\n",X_START, SKOK) ;

/* zamknij zapis();*/

/* otworz_odczyt();*/

/* zakonczenie zapisu eksperymentu i wizualizacja */
/* ustawienie dysku ze zbiorami .bgi */
setdisk(dp);
detectgraph(&g_driver, &g_mode);
if{g_mode == EGRHI)

g mode = EGALO;
if(y_driver == CGR)

g mode = CGARHI;
inilgraph(&g_driver,&g_mode,"");
setfillstyle(0,0);
setLextstyle(SHALL*FONT,HORIZ_DIR,USER_CHAR_SIZE);
setusercharsize(1,1,3,1);

bar(0,0,max_x=getmaxx(),max_y=(getmaxy()—10)); I/{%:)

g



fseek(out,kursor, SEEK_SET);

/* wyszukanie maksimum x/

max = O;
far(i=0; i<=GLOBAL_TIIE; it+)
{

! fscanf(out,"%d%lf%lf%lf%lf",&t,&wz,&e,&y,&yo);
if (max <= (int)fabs(wz))
max = (int)fabs(wz);
if(max <= (int)fabs(e))
max = (int)fabs(e);
if(max <= (int)fabs(y))
max = (int)fabs(y):
if(max <= (int)fabs(yo))
max = (int)fabs(yo);
}
pax = max*2;
mg = mb = my = Mr = may = max,;
j = 1;
fseek(out,kursor,SEEK_SET);
¢ = NULL;
do
{

clearviewport();
setcolor(WHITE);

/* 1ysowanie osi X,y *
Sptlinestyle(SOLID"LlNE,OXFFFF,NORH_WIDTH);
1ine(0,0,0,max y);
ljne(O,maxyy/Z,max_x,maxmy/z);

if(g driver == EGA ii g driver == VGR)
setlinestyle(SOLID_LINE,OXFFFF,THICK_WIDTH);
/* outtextxy(max_x-40,max"y/2+10,"time");*/
outtextxy(0,max_y+3,"-/+ Rozszerzenie/skracanie skali czasuy; G,Y,B,R kolory; W,2 wzmocn’
end;");
/* rysowanie wykresu */ :

i

if(c == 'q' ! c == "'Q")
break;

if(c == '+")
=

if(c == '-")
jH+;

if(c == 'y’ it c == "'Y")
cy = lcy;

if(c == 'g' i ¢ == 'G")
cg = !cg;

if(c == 'b' ii ¢ == 'B")
cb = !cb;

if(c == 'r' i ¢ == 'R")

, cr = lcr;
if(c == 'w' il ¢ = 'W')
{

if(cy == 0 && my > may/10)
, my —= may/10;

I . . , ey
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if(fscanf(out,"%d%lf%lf%lf%lf",&t,&wz,&e,&y,&yo)

if(fscanf(out, "%d%1f%1f%1E%1E", &t, &uz, &e, &y, &yo)

j{(cg ==

0 && mg > may/10)

mg = may/10;
i{(cb == 0 && mb > may/10)
mh - = may/10;
if(cr == 0 && mr > may/10)
m = may/10;
3
if(c == '2' i ¢ == '2")
{
if(cy == 0)
my += may/10;
if(cqg == 0)
mg += may/10;
if(cbhb == 0)
mb += may/10;
if(cr == 0) ;
mr += may/10;
3
if(e == 'n' ! ¢ == 'N')
else
{
kursor = OL;
3

fseek(out,kursor, SEEK SET);

fscanf (out, "%d%1
for(i =
{

if(j »>=
{
for(jj

¢lse

{

f%1£%1£%1£", &tp, &wzp, &ep, &yp, &yop);
0; i <= max_x; i++)

1)

=1; Jj<=3; jj+t)

= EOF (i t >= GLOBAL TIHNE)
goto the end;

ji = abs(j)+2;
if(i%jj == 0)

EOF ! t >= GLOBAL TIME)
goto the_end;

}
sclcolor(WHITE);
sprintf(tekst, "%d",t);
if (1 == max_x/4) -
ou! textxy(max_x/4,max_y/2+10,tekst); .~
if(i == max _x/2) e
outtextxy(max_x/2,max_y/2+10,tekst);
if(i == max x*3/4)
outtextxy(max_x*3/4,max y/2+10,tekst);
if(i == max x) t
outtextxy(max x-40,max_y/2+10,tekst);
sprintf(tekst, "+%d",max/2);

ovttextxy (0,0, tekst);

sprintf(

tekst, "+%d",max/4);

outtextxy(0,max_y/4,tekst);

sprintf(

tekst, "~-%d",max/2);

outtextxy(0,max_y-5,tekst);

sprintf(

tekst, "-%d",max/4);

outtextxy(0,max y*3/4,tekst);

if(t >=

By & s,

GLOBAL TINE-1)
break;

if(cr == 0) - . Ry F ¢ |
ff"\ “ 4 '7 . ‘ . o ¥ Ap a/ 4



if{(y_driver == EGA !! g _driver == VGA)
acloolor(RED);
else
setlinestyle(DOTTED LINE, OXFFFF, NORM _WIDTH);
lite (1, (max_y/2- ((long int)ep*max_y)/mr),i, (max_y/2-((long int)e*max y)/mr));
}

$

if(cg == 0)

i{(g_driver == EGA ! g _driver == VGA)
setcolor(GREEN) ;
elas
setlinestyle(CENTER_LINE, OXFFFF,NORM WIDTH);
line(i, (max_y/2-((long int)yp*max_y)/mg),i, (max_y/2-((long int)y*max y)/mg));
}

if(cy == 0)
{

if(g_driver == EGA !! g driver == VGA) —

" setcolor(YELLOW); ////////
elne

setlinestyle(DASHED LINE,OXFFFF,NORM WIDTH);
line(i, (max_y/2-((long int)wzp*max y)/my),i, (max_y/2-((long int)wz*max y)/my));
3

if(cb == 0)

if(g_driver == EGA || g _driver == VGA)
setcolor(LIGHTBLUE),
el
setlinestyle(DOTTED_LINE, OxFFFF,NORM WIDTH);
line(1, (max_y/2~((long int)yop*max_ y)/mb),i, (max_y/2-((long int)yo*max_y)/mb));
}

the_end:
tp = tjwzp = wzjep = e;yp = y;yop = Yo;

by
karsor = ftell(out);

}
while((c=getch()) == '+' il c == '~' | ¢ != 'q"' i{! c I= 'Q");
clearviewport();
closegraph();
/****k*k************k*****k*i*k***kﬂx*t*/
setdisk(dd);
zamknij odczyt(); -

exit (0);
}

/kk*k***************k***k**k****i********t**k*****ﬂk**k********l*****/

/* algorytm obiektu typu opoznienie z inercja */ 1
double obiekt 1(xf)

double xf;
{

extern double ypop;
extern double a[];

int p;

double vf;

double tautf = TAU+TF;

for(p=0; p<(=DELAY-1; p++)

= | 7 42’ o~ s,



a[DELAY-1] = xf;

yf = (a[O0]*TAU+ypop*TF)/(tautf);
if(yf > ZAKRES MAX)

yf = ZAKRES MAX;
if(yf < ZBKRES MIN)

yf = ZRKRES MIN;

ypop = yf;
return(yf);
1
/* algorytm obiektu typu dwuinercyjnego */
double obiekt 2(xf)
double xf;
{

exlern double ypl,yp2;
double tit,t2t,t12,tt;
double yf;

tlt = T1*TAU;
12t = T2*TAU,;
t12 = T1*T2;
tl = TAU*TAU;

yE=( (x£*tt)+(ypl*(tlt+t2at+2*t12))-(yp2*ti2) )/ (bt+tit+t2t+t12);
if(yf > ZAKRES MAX)
yf = ZAKRES MAX;
if(yf < ZAKRES MIN)
yf = ZAKRES MIN;

Yp2 = ypl;
ypl = yf;
return(yf);

}

/*k****k**k***k***kl****ﬂ******k*l***ﬂ******kk*tak*k*!kk#kk**ﬁ******/

double pid(wej)
double wej;
{

double wyj;

double delta wej=0.0;

extern double sum,wejpop,delta pop;
extern double kp,ti,td;

double tautfp = (TFP+TAU);

double tfp = TFP;

/* sum = sum + wejpop;*/
delta_wej = ((wej—wejpop)*TAU + delta pop*tfp)/tautfp;

wy ] = kp*wej + (kp*sum*TAU) /ti + (kp*td/TAU)*delta wej;
if(wyj > ZAKRES NAX)
‘ wyj = ZAKRES MAX;
if(wyj < ZAKRES MIN)
wyj = ZAKRES MIN;

sum = sum + wejpop;
wejpop = wej;

delta_pop = delta wej;
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return(wyj);

/)tk***k*************k*k******ﬂ**************k******k****k****k******/

double calka(in)
double in;
{

extern double
extern double
extern double
extern double
double ek =

sel,se2,5e3,se4,sum_el,sum_e2,sum_e3,sum_e4;
in_pl,in p2;

kp,ti,td;

wyl kp;,

0.0,tii;

double delta kp,delta ti,delta id;

double taut =

0.16*TI11 + TAU;

double tli = 0.16*TII;

tii = TII;

in pl
in_p2

(in*TAU + in pl*tli)/taut;
(in_pl*TAU + in p2*tli)/taut;

ek = (in_p2/STALA)-1.5*%sel-3.250*se2-1.9*se3-se4;

sum_el = sum_el + ek;
sl = (TAU*sum el)/tii;

sum_e2 = sum e2 + sel;
sc? = (TAU*sum e2)/tii;

sum_e3 = sum_e3 + se2;
se3 = (TAU*sum_e3 )/tii;

sum_e4 = sum_e4 + se3;
sed = (TAU*sum e4 )/tii;

delta kp = 1.0*se4*sed - l.1*se3*se3 + 1.65*%sel*se2 - 2.5*%sel*sel + 0.41*ek*ek;

wyl kp = wyl kp + 0.001*delta kp; ///// -
/* printf("delta_kp = %lf\t\t wyl kp = %lf\n",delta_kp{ﬁyl_kp);*/
/* getch();*/

return(wyl kp);

/Ak*************k***********ki***k**i**ik*k*******xk****************/

print_wynik(time, inl, in2,outl,out2)

int time;
double inl,in2,outl,out2;
{
printf("%4d %5.2f %5.2f %5.2f  %5.2f\n",time,inl,in2,outl,out2);
if(time%20 == 0)
getch();
3
/* otwieranie zbioru do zapisu */

otworz_zapis()
{

extern int arg c;

14



extern char *arqg v[];
extern dp,dd;
extern char namef[];

char *roz = ".TAB";
char *pkt;
extern FILE *out; .
int i;
/* WYBOR DYSKU */
dp = getdisk();
dd = setdisk();

pr intf£(" Wybierz dysk: ");

for(i='A'; i<{=('A'-1+dd); i++)
printf(" %c,",i);

printf("...?\n");

if {(dd=toupper(getch())) >= 'A' && dd <='F') -
setdisk(dd-='A'); _—
else yd
dd = dp;

/* nazwa zbioru do zapisu */
if{arg ¢ > 1)
strcpy(name,arg v(1]);

celse

{
printf£(" Podaj nazwe zbioru ... ");
scanf("%12s", &name);

}

strupr(name) ;
strcpy(arg v([1],name);
if ((pkt=strchr(name,'.')) == NULL)
strcat(name,roz);
else
st repy (pkt,roz);
strcpy(arg v[1],name);
if{((out=fopen(name, "wt+")) == NULL)
return(l);
printf(" Zapis do zbioru %c: \\%s\n",dd+'A',name);
¥
/* ZAMKNIECIE ZAPISU DO ZBIORU */
zamknij zapis()
{
extern int dp;
extern FILE *out;
fclose(out);
/* setdisk(dp);*/
} .
/* OTWORZENIE ZBIORU DO ODCZYTU */ -
otworz_odczyt()
{
extern char name(];
extern int dp;
extern FILE *out;
if ((out=fopen(name,"r")) == NULL)
return(l);
printf(" Odczyt ze zbioru %c: \\%s\n",dp,name);
}
/* ZAMYKANIE CALOSCI ZBIOROW */
zamknij_odczyt()
{
extern int dp;
exlern FILE *out;
fclose(out);
seldisk(dp);
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3

zapisz(time, 1x1, 1x2, 1x3, 1x4)
int time;
doubhle 1x1,1x2,1x3,1x4;

extern FILE *out;
fprintf (out, "%d\t%5.5E\t%5.5£\t%5.5£\t%5.5£\n", time, 1x1, 1x2,1x3, 1x4);
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