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1. OGOLNE ZAGADNIENIA AUTOMATYKI | POMIAROW,
1.1. Postep i rozwdj techniki

681.5.001.6/.7 Systemy automatyki MERA-PIAP
— rozwoj ger

Kriesel W., Gibas P.: Generationswechsel bei Automatisierungssystemen: Orlentnerung ur kunftlgen
Entwicklung. Zmiana_generacji w_systemach automatyki: kierowanie sie na rozwoj | przysztoécwwy
Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32nr 15.17-22,5 rys. bibliogr. 26 poz.

Przed kilku laty opublikowano prognoze przewidujaca, ze przysztodciowe systemy automatyki beda
sie rozwijat na bazie ,,inteligentnych’ urzadzeri pomiarowych, wykonawczych i regulacji. Prognoza ta
okazata sie stuszna; jest ona realizowana, czego odbiciem jest dziatalnoéé normalizacyjna w dziedzinie
magistrali miejscowej {Fieldbus). Rozpatrzono dalsze prognozy strategii bazujgcej na sieci magistral
‘miejscowych (FAN). Jest to koncepcja wielowarstwowa, opierajgta si¢ na przejéciu z duzych syste-
mdw automatyki na hierarchiczne systemy ztoZzone z systeméw autofiomiczhie funkcjonalnych, Obej-
muja one wspomagane komputerem ,narzedzia” stuiace do projektowania, rozwoju i.planowania
wraz z projektowaniem catych systemdw automatyki.

Wydiga S. 36720/90 1
65.011.56 Automatyzacja MERA-PIAP
061.41 Wystawa miedzynarodowa ger

Litz L.: INTERKAMA 89: Prozessieitsysteme — Stand der Technik und Tfends. INTERKAMA 89:

uklady kierowania procesami — stan techniki i tendencje, Automatisierungstech. Praxis 1990Vol: 32
nr4s. 168—183, 8 fot. 14 rys. 2 tabl. blbliogr 2 poz.

Uktady kierowania procesami byly na wystawie INTERKAMA 89 wystawiane przez 100 firm (na
o0going liczbe 1500 wystawcow). Omdwiono stan techniki i tendencje rozwojowe 20 wybranych 2
wystaw;onych systembw, pokrywajgcych prawie 100% rynku niemieckiego. Wstepnie omdwiono
nastepujace podstawowe kryteria stanu techniki i tendencji rozwojowych:- zdolnosé do tworzenia
konfiguracji, monitorowanie i obstuga, polaczenie z urzadzeniami zewnetrznymi, redundancjia w
warstwie urzadzes bliskich procesu, wersja rozwojowa.

. Wydiga S. 36731/80 2
681.5 Technika sterowania MERA-PIAP
automatycznego ger
061.41 Wystawa fiedzynarodowa

Rzehak H., Stieger K.: PEARL und Echtzeit “80. PEARL i Czas Rzeczywisty '90. Automatisierungs-
tech. Praxis 1990 Vol.'32 nr 4s. 211, -




Kongres i wystawa ,,Echtzeit ‘90" (,,Czas Rzéczywisty '90, Sindelfingen, RFN, czerwiec 1990) obej-
mujg zagadnienia zwigzane z obrdbky w czasie rzeczywistym. Referaty mozna podzieli¢ na dwie
podstawowe grupy w zaleznodci od podejécia autordw: systemy przemystowe pracujace w czasie
rzeczywistym oraz systemy wieloprocesorowe i systemny zdecentralizowane. Stosunkowo mato refera-
téw zgloszono z dziedziny CAM/CIM (produkcja wspomagana i zintegrowana komputerowo). Kie-
rownikiem naukowym jest prof. Rzehak z Uniwersytetu Armii Federalnej w Monachium.

Wydiga S. 36736/90 3

681.5.004.14 Systemy automatyki MERA—PIAP
~— zastosowanie, ger

69 Budownictwo "

Kaster L.: implemegtation—Guide ,,Gebdudsautomatisierung”. Poradnik implementacji , Automaty-
zacja budynkéw”. Automatisierungstech, Praxis 1990 Vol. 32 nr 8s. 420.

W ramach projektu ,Magistrala miejscowa’, finansowanego przez Federaine Ministerstwo Badad i
Technologii RFN opracowano Poradnik implementacji. Poradnik ten przeznaczony jest do systemoéw
automatyzacji, stosowanych w budownictwie. Okreslone sq w nim warianty realizacji komunikacji dla
poszczeg6inych warstw OSI wg normy DIN 19245. Opracowanie byto zrealizowane przez Politechni-
ke Akwizgrariskg oraz szeé¢ zaktadéw przemystowych RFN, min. przez firme Siemens. W Poradniku
implementacji opisane s§ metody pozwalajace na realizacjg podstawowych funkcji w budynkach (zata-

. czanie, pomiar, zliczanie i informowanie), w zgodzie z wytycznymi VDI/VDE 3814 na bazie protokotu

PROFIBUS. W poszczegéinych rozdziatach oméwione sa nastgpujace zagadnienia: struktury danych,
zachowanie si¢ z punktu widzenia zaktdceri, wspétdziatanie migdzy ooszczegdinymi zespotami,
uruchamianie oraz projéktowanie. !

Wydiga S. 36767/90 4

1.2 Bibliografia, ksigzki, katalogi, czasopisma

62(02) Ksiazki techniczne MERA-PIAP
eng

Books reviews. Przeglad ksiazek. Robotica 1990 Vo!l. 8 cz. 1 s. 87—88.

Oméwiono 8 ksigzek wydanych w latach 1988—89 w, Wielkiej Brytanii i Berlinie Zachodnim, dotycza-
cych robotéw, sztucznej inteligencji, sterowania, marketingu. Oto przyktady: 1. Ksiazka ' Robotics in
civil engineering’” (M. J. Skibniewski) omawia zastosowanie robotéw w budownictwie ladowym i
wodnym. Rghoty zastepujg ty ludzi przy wykonywaniy ciezkich i niebezpiecznych czynncici. Opisa-
no m.in. 6 prototypéw robotéw przeznaczonych dla przemystu budowlanego oraz poruszono zagad-
nienia dotyczace robotyzacii tego przemystu. 2. “Industrial robot handbook” sktada sie z




79 rozdziatéw oraz 2 dodatkéw zawierajacych spis amerykariskich producentdéw robotow I systeimvw
wizyjnych, Pierwsze 9 rozdzialéw poswigcono zagadnieniom ogdlnym wiaczajac w to aspekty ekono-
miczne i bezpieczeristwo pracy. W pozostalej czeéci oméwiono zastosowanie robotéw w réznych
gateziach przemystu.

Flejta E. 36678/90 5

1.3, Konferencje, zjazdy, wystawy, targi

681.1/.2 Urzadzenia pomiarowe , MERA—PIAP
061.41 Wystawa migdzynarodowa ger

Schneider ~H; J.: INTERKAMA 89: Sensorsysteme fiir die Betriebsmesstechnik. INTERKAMA 89:
systemy sensoréw dia przemystowej techniki pomiarowej. Automatisierungstech. Praxis 1890 Vol. 32
nr 2 s. 55—70, 13 fot. 27 rys. bibliogr. 10 poz.

Przeglad nowosci wystawy INTERKAMA 89z dziedziny techniki pomiaréw temperatury, przeptywu,
cinienia i poziomu. Duzy nacisk potozono na systemy magistral danych i komunikacje wewngtrzna,
takze z qddalonymi urzadzeniami obiektu. OmdGwiono zagadnieniz-interfejsu cztowiek—system senso;
rowy i zwigzang z tym obstuge reczna. Przedstawiono szereg catkowicie nowatorskich rozwigzan, jak
np. pirometr barwowy, w ktérym zastosowano, specjaing podwdjng fotodiode krzemowo—germanowa,
w ktdrej kazda czeéé reaguje na inny-fragment widma, oraz-poziomomierz magnetostrykcyjny pozwa-
lajacy na uzyskanie doktadnodci £ 0,025 mm, wzglgdnie 0,2%.

Wydzga S. 36728/90 : 6 -

1.4. Stownictwo, normalizacja, typizacja
681.327.8.001.6/.7 Magistrale danych -MERA—-PIAP
— rozwdj ger

Katz M., Bgnder K.: Prozess— und Feldbusse fiir die Automatisierungstechnik. Magistrale procesowe i
miejscowe dia techniki automatyzacji. Automatisierungstech. Praxis 1900 ,Vgl. ‘32 nr 2 s. 51—-62,

Znaczny  asortyment , siecj produkowanych przez rézne-wytwdmnie.-oraz ograniczone. mozliwosci
przytaczania dowolnych urzgdzed stwarzajg dla uzytkownika-powazny: problem wyboru. Istotnym
czynnikiem jest tez maksymalny czas reakgji. Z-tych wzgledéw bardzo wazng sprawa staje si¢ migdzy-
narodowa normalizacja magistral danych. Omdwiono.ostatnio prowadzone prace normalizacyjne w te}
dziedzinie | podano numery wstepnych norm DIN. Przyszto$¢-normy nie jest jednak jeszcze przesg-
dzona... . « . o

Wydzga S. 36726/90 . 7
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65.011.56 Automatyzacja produkji MERA—PIAP
ger-

Chorwat H. J.: Anordnung von Bildschirmen in Warten. Uktad ekranéw w nastawni. Automati-
sierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr 7 s. 331—337, 9 rys. 7 tabl. bibliogr. 12 poz.

Omdwienie zaloZeri, celu i metod postepowania, ktére doprowadzity do opracowania arkusza
5 wytycznych VDE/VDI ,,Projektowanie konstrukeji nastawni kiqrovvania procesami”’. Przedstawiono
opracowane zalecenia. Szczeg6ing uwage zwrécono na rozpatrzenie poglgdéw i doSwiadczeri na sposéb
konstruowania i wytyczne konstrukcyjne. Jako praktyczny przyktadd oméwiono szczegétowo wymia-
ry miejsca zajmowanego przez operatora.

Wydiga S. 36748/90 8
681.3.087/.068 Bank danych MERA-PIAP
389.6 Normalizacja 98r

Fricke! J.: Wie niitzlich ist der SQL—Standard? W jakim stopniu pozyteczna jest norma SQL?
Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr 8 s. 408—411, bibliogr. 8 poz.

Norma ANS! obowigzujgca od 1886 roku dia jgzyka banku danych SQL rozbudzita w wielu uzytkow-
nikach bankéw danych nadzieje, ktére nie spetnity sig dotychczas: z jednej strony w normie oméwio-
ne sq pewne mankamenty SQL, podczas gdy brak jest wspomozenia wainych wihadciwosci modslu.
Z drugis] strony- istniejace implementacje r6znych oferentéw bankéw danych nie s3 kompatybilne
2aréwno migdzy sobg, jak i z norma.

Wydiga S. 36763/90 ' 9

1.5, Organizacje, ma, skonomika
65.001 Siemens Zasady orgenizacii - MERA—PIAP
koncernu Siemens ger

Frih K. F.:*Siemens: Automatisierungstechnik in nelier Konzernstruktur. Technika automatyRi w
nowej strukturze koncernu Siemensa. Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr 1 5. 3840, 3 rys.

Zmisna struktury Spétki Akcyjnej Sierhens; ktéra nastapita od 1 pazdziernika 1989 réku polega na
splaszczeniu hierarchii i skréceniu drég decyzyjnych w mniejszych jednostkach. Umoiliwia to polg-
czenie w jednym reku opracowania, produkcji, sprzedazy i serwisu. System taki jest bardziej efek-
tywny i elastyczniejszy z punktu widzenia wymagart rynku. Z siedmiu dawnych dziatéw przedsie-
biorstwa powstato pietnadcie. Planuje sig osiagniecie rocznego obrotu 5,5 miliarda marek przy 18 tys.
pracownikéw. Siemens posiada 20% é$wiatowego obrotu ukladdéw sterowania programowanych
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pamigciq. Dalszymi dziedzinami dziatelnoéci koncernu Siemens $3: systemy sutomatyki (w tym
TELEPERM M), sterowania numeryczne i naped obrabiarek, technika pomiaréw i analizy, przemysto-
wa transmisja danych, oprogramowanie uzytkownika, obstuga klientéw, serwis, dokumentacja i
szkolenie,

Wydzga S. 36724/90 10
681.5.001.6/.7 Technika sterowania " MERA—PIAP
automatycznego — rozwéj ger

Wartmann G.: BMFT—Projekt , Mikrosystemtechnik”. Projekt Federalnego Ministerstwa Badati i
Technologii , Technika mikrosysteméw’*. Automatisierungstech. Praxis 1980 Vol. 32 nr 2 s. 53—54.

Wspomniane ministerstwo RFN finansuje tzw. ,Projekt”, przewidziany do realizacii na lata
199019894 za sumg 400 min marek. Projekt obejmuje nastepujace zagadnienia: mikroelektronika,
optoelektronika, technika konstrukcji i potaczert oraz inne zagadnienia techniczne umozliwiajgce
dalsza miniaturyzacje, architektury systeméw i koncepcje obrébki sygnatu {wspomagajace integracje
réznych mikrotechnik do systeméw), techniki systemowe, ktdre umozliwiajq kompleksowe opracowy-
wanie wyrob6w przez wspomagane komputerem analize, narzedzia projektowania i symulacje.

Wydzga S. 36727/90 11

681.3.06/.07:681.5 Systemy sterowania MERA—-PIAP
. programowane pamiecia ger

339.13 Analiza rynkowa

Klinker W.: atp—Marktanalyse: Speicherprogrammierbare Steuerungen. Analiza rynku wyg czasopisma
Automatisierungstechnische Praxis: uktady.sterowania programowane pamiecia. Automatisierungs-
tech. Praxis 1990 Vol 32 nr 4s. 163—168, 5 fot. 1 rys. 1 tabl.

Przed ok. 10 laty wdrozono konstrukcje, ktérej znaczenie gospodarcze nie byto wéweczas doceniane.
Mimo to jednak rynek urzadzed automatyki programowanych pamigcia rozwijat sie systematycznie z
dwucyfrowym rocznym przyrostem. Obecnie obrét roczny w tej dziedzinie wynasi ok. 6 mid marek
RFN, w tym 1,2 mid dla RFN, a 3 mid dla Europy Zachodniej. Po oméwieniu tendencji rozwojowych
przedstawiono dziesigciostronicowe zestawienie podstawowych parametréw technicznych ukladéw
sterowania programowanych pamiecia, produkowanych przez czotowe firmy Swiatowe.

Wydzga S. 36730/90 12
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681.3.06/.07:681.5 Systemy sterowania MERA-PIAP
programowane pamiecia ger
339.13 ‘Analiza rynkowa <

Klinker W.: atp—Marktanatyse: Speicherprogrammierbare Steuerungen. Analiza rynku wg czasopisma
Automatisierungstechnische Praxis: uklady sterowania programowane pamiecia. Automatisierungs-

tech. Praxis 1990 Vol. 32 nr 6 5. 277—289, 1 tabl.

W trzeciej i ostatniej czeéci przedstawiono dwunastostronicowe zestawienie podstawowych parame-
tréw technicznych (wraz z cenami) ukfaddw sterowania programowanych pamiecia, produkowanych
przez czotowe firmy $wiatowe. Catoé¢ obejmuje 144 ukiady 44 producentéw.

]

Wydzga S. 36740/90 13
!
656.011.66.003.13 Automatyzac}a produkdji MERA—PIAP
— efekt ekonomiczny “ger

Dorn H. J.,, Hamm G., Lehmann St. K.: Methodische Planung als Grundlage des Effizienten Einsatzes
von Prozessieitsystemen. Metodytzne planowanie jako podstawa wydajnego stosowania systeméw
kierowania procesami. Automatisierungstech. Praxis 1990 -Vol. 32 nr 6 s. 200296, 6 rys. bibliogr.
6 poz.

Systemy automatyki komputerowej bedace systemami kierowania procesami moga by¢ obecnie tarisze
od konwencjonalnych systeméw automatyki przemystowej przy sumarycznej liczbie wejéé P wyjsé
przekraczajacej 350. Warunkiem jest tu netodyczne postepowanie przy wszystkich fazach realizacji —
poczawszy od projektu witepnego, a koricZac na uruchomieniu procesu. Oméwiono metody i §rodki
pomocnicze tego rodzaju postgpowania, oparte o do$wiadczenia realizacji 30 uktadéw automatyki
koinputerowej. Istotng Sprawa jest tu whaciwe prowadzenie ksiag obowiazkéw, yiacznie z funkcjo-
nalfia strukturyzacid procesu, wykotzystadiem wspdtzawodnictwa i tworzeniem dokumentacji.-Na
zakorficzenie omoéwiono kilka przyktadéw szerokie] mozliwoéci realizacji ukfadéw automatyKi
komputerowej.

r ~
Wydzga S."36741/90 14
378.096(430.1—43.21) ' Uniwersytet Bremeriski MERA-PIAP
800.92 PEARL Jezyk PEARL ger

Thiele G.: PEARL—Geschiftsstelle an der Uni Bremen. Biuro PEARL na Uniwersytecie Bremeriskim.
Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr 7 s. 368.

Pod koniec 1989 roku prof. Popovid zostat wybrany przewodniczacym Stowarzyszenia PEARL.
Z tego wzgledu biuro Stowarzyszenia miesci sie w. Instytucie Automatyki Uniwersytetu Bremeriskie-
go, ktérego rzecznikiem jest prof. Popovi¥, Oméwiono zakres dziatalnodci instytutu i jego zwigzki z
jezykiem PEARL. Podstawowymi zakresami tematyki Instytutu sg: systemy dynamiczne, technika
obliczent procesowych, teoria regulacji i praktyczna technika regulacji.

Wydzga S. 36754/90 15
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65.011.56 Automatyzacja produkcji MERA—PIAP
ger

Friih K. F.: Automatisierungstechnik in der deutschen ABB—Konzerngruppe. Technika automatyzacji

W niemieckiej grupie Koncernu Asea Brown Boveri. Automatisierungstech. Praxis 1920 Vol. 32 nr 7

s. 369-371, 1 rys. bibliogr. 2 poz. ,

Spotka Akcyjna Asea Brown ‘Boveri w Mannheim pracuje od poczatku roku w nowej strukturze
~operacyjnych jednostek przedsigbiorstwa". Spéika, zatrudniajaca ok. 34 tys. pracowmkéw {roczny
obrét ok. 6 mid marek RFN), zostata podzielona na 40 samodzielnych przedsiebiorstw. Przedsne-
biorstwa te s3 jedynie prowadzone i koordynowane wedtug nadrzednych i ujednoliconych
wytycznych. Omoéwiono aktywno$¢ Spéiki w dziedzinie automatyki ze szczegdlnym uwzglednieniem
badaf naukowych i prac w dziedzinie automatyzacji procesdw ciagtych i automatyzacji produkgji
zliczanej.

Wydzgs S. 36755/90 16
65.011 Siemens Zasady organizacji MERA-PIAP
i zarzadzania firmy Siemens ger

Frith K. F.: Siemens im Markt fiir Automatisierungstechnik. Siemens na rynku automatyki. Automati-
sierungstech. Praxig 1990 Vol. 32 nr 8's, 413—415, 3 rys. bibliogr. 1 poz.

Od 1 pazdziernika 1989 roku zmienita si¢ w istotny sposéb struktura koncarnu Spétka Akcyjna
Siemens. Zmiany polegaja, ogdinie biorac, na decentralizacji i zostaty szczegdtowo oméwtqne w
numerze 1/90 czasopisma Automatisierungstechnische Praxis. W biezacym artykule opisano Dziat
Automatyki (Bereich fiir Automatisierungstechnik — AUT) Siemensa, ktéry jest odpowiedzialny za
konstrukcje, produkcje i sprzedaz przyrzadéw i systeméw. Jest on jednoczegnie dostawey inaych
Dziat6w Siemensa, kompletujacych uktady automatyki. Poruszono m.in. zagadnienia oprogramowa-
nia oraz produkdji zintegrowanej komputerowo.

Wydzga S. 36765/90 ‘ 17

65.011.6/.7 Przedsigbiorstwa przemystowe MERA-PIAP
— rozwdj ger

502 Ochrona $érodowiska

Fréhlich J.: Umweltschutz und Umweltgestaltung bei der technologischen Betriebsgestaitung. Ochrona
i ksztattowanie $rodowiska przy technologicznym projektowaniu zaktadu przemystowego,

Fertigungstech. u. Betrieb 1990 Vol. 40 nr 8s. 327—329, 3 sch. bibliogr. 12 poz. .

W kaidym-procesie technologicznym wystepujg produkty uboczne, jak réwniez odprowadzane jest
ciepto, powstaje hatas i pyt. Zadaniem projektanta technologii jest zminimalizowanie szkodliwych
produktéw ubocznych. Aby rozszerzy¢ zakres prac stworzono programy okreiajace przeptyw mate-
riatéw, zwlaszcza produktéw ubocznych i odpadéw produkcyjnych. Oprécz wyboru wariantéw
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produkeji z techniczno—technologiczhego punktu widzenia, -umozliwiajq one takie oceng z ekono®
micznego punktu widzenia. Sposoby podejécia do ekologicznego projektowania technologii

przedstawiono na przykkadzie zapylenia olejowego oraz na przyktadzie programu minimalizujgcego
hakas fabryczny.

Petz M. 36701/80 18

-

65.011.4 ‘Efektywnoéé gospodarowania MERA—PIAP
ger .

Michael R.: \_I‘eredlungskonz'eptionen unter’ marktwirtschaftlichen Aspekten. Koncepcije uszlachetnia-
nia w aspektach rynkowych. Fertigungstéch. ‘. Betrieb 1990 Vol. 40 nr 6 s. 338—340, 5 sch. bibliogr.
7poz. *

Zdolnoéé konkurowania jest pewnq miarg wartoéci przedsigbiorstwa, 2wiaszcza w skali miedzynard-
Mi. Wchodza tu w gre takie oceny jak cena kilograma wyrobu, zdobyty udziat na rynku, udziat
wyrob6w w eksporcie,.iloé¢ sprzedanych licendji i patentéw. Op62nienie pdiroczne we wprowadzaniu
wyrobu na rynki migdzynarodowe moze spowodowac zmniejszenie zyskéw o okoto 30%, natomiast
przekroczenie kosztéw rozwoju nawet o 50% bowoduieﬂmieismnie 2yskéw tylko.o okoto 3%.
Badania statystyczne wielu wyrobév;v dowodzg, Ze stopiert uszlachetnienia wyrobu je?t ciéle zwiazany
z0 spotecinyrﬁ podziatem pracy. W witlu przedsigbiorstwach, gdzie ten podzial pracy jest stabo
rozwinigty, jest to najwainiejsze pole dziatania dla osiggnigcié dwéch czynnikéw wymuszanych na
rynku migdzynarodowym: jakoéci i ceny..

Petz M. 36703/80 19
65.001{430.2)(430.1) " Organizacia desiebiom {  MERA—PIAP

niemieckich ’ ger
informtionen. Informacje. Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr7 stf. 464.

Wér6d informacii na temat zmian ‘organizacyjnych oraz personainych w firmach dziatajacych na
niemieckim rynku napedéw i sterowari ptynowych na pierwsze miejsce wybijaja sie efekty ekono-
miczne jednoczenia sie peristw niemieckich. Zachodnioniemiecka firma Tiefenbach — czotowy produ-
- cent uktadéw hydraulicznych pyz_eznaczonych "o pracy w kopalniach (z wodq jako medium robo-
czym) otwiera swe przedstawicielstwo na terenié NRD. Podobnie postapita firma Borman—Hydraulik
— znany producent elektrohydraulicznych elementéw proporcjonainych oraz uktadéw. Obie te firmy
maja zamiar rozwingé swe przedstawicielstwa w celu podniesienia jakosci produktéw z NRD poprzez
zastosowanie nowoczesnych technBlogii. Natomiast firfa Freudenberg, zatrudnisiaca 26 tys: pracow-
nikéw i majaca obr6t 3 mid DM, Yatzy sie z enetdowska Gummiwerke, ktéra zajmuje siq miedzy
innymi produkcja uszczelnieri. Poprzez nig Freudenberg chce rozwingé sig na nowym rynku. Sa to
przyktady réznych form przejmowania rynku przéz preznych producentéw zachodnioniemieckich.

"m
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377.4 Doszkalanie pracownikéw - - MERA-PIAP
wykwalifikowanych ger
681.3.069 Programy pomocnicze

Gilles E. D. i in.: Ein Trainingssimulator zur Ausbildung von Betriebspersonal in der chemischen

Industrie. Symulator treningowy do_szkolenia personelu_technicznego w przenfysle chemicznym.
Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr 7 5. 343-350, 5 fot. 7 rys. bibliogr. 7 poz.

Na yniwersytecie Sztutgardzkim, oraz w Zakiadach Siemens, Digital Equipement i BASF opracowano
system szkolenia poczatkowego i doskonalenia pracownikéw produkcyjnych w Zaktadach BASF.
Obejmuje on 12 miejsc szkoleniowych {w tym przy destylacji} dia pracownikéw produkcyjnych.
W przectwneﬁstwm do, zwyktych urzadzen treningowych, wartosci pomiarowe sg implementowane za
pomoca szczegotowego modeiu matematycznggo implementowanego z kolei do komputera Siemensa.
Wymiana danych miedzy komputerem symulacyjnym a systemem automatyki nastepuje za pomocs
interfejsu szeregowego. Nadrzedny system obstugi i obserwacji umoziwia prowadzenie procesu z
nieosiagalnym dotychczas zblizeniem do praktyki. '

Wydiga S. 36750/90 21
377.4- Doszkalanie i pneszkalanig AMERA—PIAP
pracownikow ger

%
Drathen H.: Bedarf an Aus— und Weiterbildung in Prozessleittechnik. Zapotrzebowanie na szkolenie

poczatkowe i doszkalanie w_technice kierowania_procesami. Automatisierungstech. Praxis 1990
Vol. 32 nr 8. 39 6—399, 6 rys. bibliogr. 4 poz.

Zmiany w technice w ostatnich czterdziestu latach sa szczegbinie widoczne w dziedzinie qbrdbki
informacji. W przemyéle zmiana ta obejmuje przejécie z techniki pomiardw i regulacji uklerunkowanel
‘na sygnaty do techniki kierowania procesami ukierunkowanej na informacje. Logiczna ‘konsekwencja
tego rodzaju rozwoju jest stworzenie nowej dyscypliny naukowo—technicznej — techniki kierowania
procesami, szczegélnie istotnej w przemysle przetwérczym. Konsekwencja nowych osiagnie¢ musi by¢
przekwalifikowywanie pracowriikéw. Na poczatku- lat siedemdziesiatych powstaty pierwsze préby
zmiany profilu kwalifikacyjnego fizykéw i inzynieréw. Préby te powtarzano wielokrotnie dla chemii i
weryfikowano przez ankietowanie gosci wystawy INTERKAMA 89. Ciekawostkg jest to, 2¢ wediug
zebranej opinii, inzynierowie elektrycy dostaja dwukrotnie wigcej niz potrzebg infprmacii 2 podstaw
elektrotechniki a dwukrotnie mniej — z nauk spoteczno—politycznych.

Wydzga S. 36758/90 22
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681.324 Systemy komputerowe MERA-PIAP
681.3.06.004.64 - Oprogramowanie — wady eng

Reports and surveys. Systems under threat. Przefilad wiadomosci. Zagrozenia dla systeméw. Robotica
1990 Vol. 8 cz. 15. 6.

Wraz z rozwojem réznego rodzaju systemdw pojawiajg sie réwniez coraz to nowe zagrozenia, zaktéca-
jace lub wrecz uniemozliwiajace ich'prawidtowsg prace. Omdwiono trzy zjawiska bedace obecnie
najpowazniejszymi zagrozeniami. 1. Raporty naukowcéw ameryRariskich donosza, ze nieoczekiwanie
odkryto szkodliwy wplyw pol elektrémagnetycznych na nadprzewodniki. Zastosowanie tych nowych
materiatéw w przemysle, transporcie, elektrotransmisji, technice komputerowej i automatyce miato
zrewolucjonizowaé wiele dziedzin naszego Zycia. Obecnie jednak nalezy przedsiewziaé daleko idace
$rodki ostroznosci przed ditatecznym zbadaniem zjawiska. 2. od pewnego czasu systemy komputero-
we sg atakowane przez tzw. wirusy, ktérych natura wcigz nié jest znana, Odkryto juz kitka ich typow i
opracowano programy diagnostyczne wykrywajace niektére z nich, ale zagrozenie nowymi mutacjami
jest ciagle duze. 3. Dla systeméw komputerowych niebezpieczne s3 takze plamy stoneczne. Na ziemie,
podczas* ich wzmbzonej aktywnosci, docieraja promienie kosmiczne o Bardzo duzej energii, ktére
mioga spowodowac zak técenia w pracy’komputerowych chipow lub nawet je uszKodzié.

Flejta E. 36667/90 23

2. NAUKI STOSOWANE
2.1. Teoria regufacji i sterowania

621.391.82.004.11 Zaktoécenia . MERA--PIAP
— opis ger

Brack G., Hanisch H. *M.: Sté;'grésse'n und Stirungen in kontinuierlich-—-analogen und diskreten
Systenien. Wielkosci zakt6cajace i zaktécenia w analogowych uktadach cigghtych i w uktadach dys-
kretnych. Messen Steuern Regeln 1990 Vol. 33 nr 4 s. 162—165, 6 sch. 1 tabl. bibliogr. 9 poz.

W technice automatyzacji pojecie zakbocenia nale2y réznie traktowa¢ z punktu widzenia celu uktadu
automatyzacji: przeprowadzeriie planowych zmian technologicznych czy tez reakcji na zakidcenia.
W procesach analogowych innym iStotnym podziatem jest podziat na zaktdcenia zewnetrzne | wew-
netrzile. ZakiScenia zewnetrzrie majg zwykle realny fizyczny charakter i 53 mniej czy bardziej mie-
rzalne. Zakkicenia weivnetrzne mozna natomiast przedstawic w postaci ich skutkéw na wyjsciu”
obiektu. Zadania zabezpieczenia produkcji przed skutkami zakt6cer bada‘si¢ réznie dia modeli proce-
séw ciagtych i dyskretnych. Te pierwsze maja opisywaé przebieg tworzenia szkéd w stanach niebez-
piecznych tak, aby moina byto okredli¢ granice tych stanéw. Modele dyskretne rozrézniaja stany
normalne od niebezpiecznych, musza takie opisywaé rézne zakiécenia. Srodkiem zabezpieczenia
produkcji s3 odpowiednie sterowania, wynikajace z wiedzy o powstawaniu sytuacji niebezpiecznych.

Petz M. 36658/90 ' 24
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jej zastosowari. Automatisierungstech. Praxis 1989 Vol. 32 nrés. 212-213.

3. KONSTRUKCJA ELEMENTOW
3.1. Sterowania i sutomatyki

681.5 Technika sterowania MERA—PIQP
automatycznego ger

Strohrmann G.: Prozessieittechnik. Technika kierowania procesami. Automatisierungstech. Praxis

1980 Vol. 32 nr 8 s. $13—-516, 4 rys.

W ramach przegladu systemdw zdecentralizowanych dokoticzono omawianie systemu automatyki
TDC 3000 (zarzadzanie logika, magistrala peryferyjna, uktady wejscia—wyjscia, sterowanie sekwencyj-
ne, “stacyjki nastawcze, system magistrali danych, koncepcja redundancji, zarzadzanie danymi).
Rozpoczeto omawianie systemu ABB Master {stacje procesowe). -

Wydzga S. 36760/90 25

3.1.1.1. urzadzenia

681.5 Technika sterowania MERA-PIAP

automatycznego ger

Strohrmann G.: Prozessleittechnik. Technika kierowania procesami. Automatisierungstech. Praxis

1980 Vol. 32 nr 1 5. S1-54, 6 rys.

W dalszym ciggu, w ramach przegladu zdecentralizowanych systeméw automatyki omawiany jest
system automatyki TELEPERM M. Rozpatrzono uktad i podano schemat komputera miejscowe-
go FM 100,rozwazono projekt oszczednoﬁcn kabli, ktéra wymka z jego stosowania. Oméwiono dwie
alternatywy wykorzystywania stacyjek nastawczych (mterfe;s cztowiek—proces).

Wydzga S. 36722/90 26
621.3 Elektrotechnika MERA—PIAP
061.3 Koﬁferencia ger

Kunz U.: EPE ‘89 in Aachen: Dritte Européische Konferenz fiber Leistungselektronik und ihre
Anwendungen EPE '89 w Akwnzgrame trzecia konferencja europe;ska dotyczaca elektroniki mog_

%

W pazdzierniku 1689 roku odbyla si¢ w Akwizgranie {RFN) konferenqa zorgamzowana przez Euro-
pejskie Stowarzyszenie Elektroniki Mocy {(European Power Electronics Assocnatnon - EPA—Ass)
Podczas czterodniowej konferencji przedstawiono 300 referatéw w czerech réwnoleglych ses;ach oraz
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na sesji plakatowej. Referaty te dotyczyly nastepujacych zagadnieri: obrébka sygnatu i symulacja,
jedno— i wielofazowe uktady napedowe o regulowanych obrotacﬁ, pomiary pola, napedy trakcyijne,
elementy prostownikowe, elektroniczne cztony mocy, uktady zasilania bez przerw, zasilacze z przet-
warzaniem, elektronika mocy w uktadach zasilania w energie elektryczna, technika systeméw.

Wydzga S. 36738/90 27
62—83 Naped elektryczny MERA-PIAP
62--52.004.14 Automatyczne sterowanie ger

i regulacja — zastosowanie

Schierling I.-I Selbstinbetriebnahme — eine neue Eigenschaft moderner Drehstromantriebe. Samoczyn-
"ne_uruchomienie — nowa whasciwos¢ wspélczesnych napedéw tréjfazowych. Automatisierungstech.
Praxis 1990 Vol. 32 nr 7 s. 372376, 5 rys. bibliogr. 4 poz.

Napedy tréjfazowe z regulacjq i sterowaniem cyfrowym s obecnie realizowane po raz pierwszy w serii
urzadzeri, w ktérych dopasowanie regulacji do przytaczonego silnika nie jest juz prowadzone przez
uruchamiajacego. Przetwornik mierzy samoczynnie dane silnika i ustawia automatycznie regulacje.

Wydiga S. 36756/90 ) 28

3.1.2. Pneumatycznej

' .
6282 ) . Naped hydrauliczny MERA-PIAP
. gor
L4

Eschmann R.: Reibkrifte an pneumatischen Zylinderantrieben. Sity tarcia w_pneumatycznych
napgdach ttokowych. Othydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 6 s. 416—419, 3 rys. 1 sch. 5 wykr. bibliogr.
2 poz. .

Tarcie uszczelniet w oczywisty sposéb wplywa na wiasciwosci ruchowe sitownikéw pneumatycz-
nych. Znajomos¢ wartosci tych sit oraz zjawisk zachodzacych podczas tarcia jest podstawowa infor-
macjq dla konstruktoréw napedéw pneumatycznych. W artykule opisano nowg metode pomiaru sit
tarcia przy stalej, dowolnej predkosci ruchu i przy statym, dowolnym ciénieniu w sitownikach.
Komputerowo sterowane stanowisko badawcze ztozone jest z dwéch sitownikéw pneumatycznych
oraz jednego sitownika hydmu[icznggo oddzialywujacych na ulozyskowany suport poprzez czujniki
sity. Ciénienie w sitowniku hydraulicznym nastawiane jest rozdzielaczem proporcjonalnym. Rozwiaza-
nie to charakteryzuje sie.duzg doktadnosciy. Badano site tarcia szczegdinie w zakresie malych
predkodei ruchu. Wnioski, do jakich doszed} autor nie stanowia zadnej rewelacji, badania jeszcze raz
potwierdzity znane charakterystyki oporéw tarcia w sitownikach w funkeji ciénienia i predkosci.

%
Oleksiuk M. 36683/90 29
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3.1.3. Hydraulicznej

621.6 Hydraulika MERA—-PIAP
502 Ochrona $rodowiska ger

, Bork W.: Hydraulik und Umwelt. Hydraulika a érodowisko. Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 6 5. 378.

Ochrona $rodowiska to temat bardzo modny. Ze wzgfedu na niejednoznaczne kryteria problemy te
wyk(aczajq poza ramy techniki i bywaja naduzywane w celach politycznych bqai ekonomicznych.
W dziedzinie napedéw i sterowart hydraulicznych zrédlem zanigczyszezeri jest medium robocze.
Trzeba jednak wyraznie podkresli¢, ze jedynie czysta woda jest nieszkodliwa dla $rodowiska natural-
nego; pozostate ciecze w mniejszym lub wiekszym stopniu powoduja jego degradacje w przypadku
wystapienia niekontrolowanego przecieku. Stad oprocz poszukiwania nowych ,alternatywnych”
cieczy, istotne jest zapewnienie szczelnodci instalacji, co powinno przynies¢ efekty przy mniejsiych
kosztach,

Oleksiuk M. 36679/90 30
621.6.001.6/.7 Hydraulika — rozwéj MERA—-PIAP

502 Ochrona érodowiska ger

Staeck D.: Die “nguen” Druckfliissigkeiten — Biologisgh abbaubare, umweltschonende Medien. Nowe
phyny robocze podledajace rozkradowi biolégicznemu, chroniace $rodowisko media. Olhydr. u.
Preum. 1990 R. 34 nr 6 s. 385, 386, 388, 391395, 1 rys. 1 sch. 1 tabl. 2 wykr. bibliogr. 13 poz.

Ochrona i utrzymanie naszego $rodowiska naturalnego jest wietkim wyzwaniem naszych czasow.
Zagadnienia te nie ominety réwniez techniki napedéw i steroward hyd?aulicznych. Trzy rézne grupy
cieczy stanowia, ze wzgledu na ich szybszy rozktad przez $rodowisko naturalne, alternatywe dla
plynow bazujacych na ropie naftowej. Sg o polietyloglikole, oleje jadaine (szczegdinie olej rzepako-
wy) oraz syntetyczne dleje ‘estorowe. Niestety, oleje te s3 jedynie lepiej akceptowalne przez $rodo-
wiskai nie mozna ich uznaé za nieszkodliwe dla érodowiska. W artykule poddano krytycznej ocenie te
ciecze wychodzac z zatozenia, ze jedynym ,,czystym” medium roboczym jest woda, stad podstawowy
wniosek, ze niezaleznie od uiytej cieczy, dla ochrony érodowiska nalezy po prostu zapewnié
szczelnodé instalacji. Konstruktorzy powinni wyposazy¢ urzadzenia hydrauliczne w uktady zabezpie-
czajace przed przeciekiem zewnetrznym, nawet w wypadku awarii instalacji. Natomiast uzytkownicy
powinni powaznie traktowaé wymagania dotyczace kontroli i konserwacji instalacji, gdyz niedopatrze-
nia w tym zakresie sa zwykle powodem wyciekow zewhetrznych prowadzacych do zanieczyszczenia
érodowiska.

Oleksiuk M. 36680/90 3




621.6.001.6/.7 : Hydraulika — rozwéj MERA-PIAP
502 Ochrona $rodowiska ger

Weyandt R. G.: Okologische Bewertung von Arbeitsfliissigkeiten und Schmierdlen durch Biotests,
Okreslenie wartosci z punktu widzenia ekologii cieczy roboczych i olejéw smarnych za pomoca
biotestu. Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 6 5. 306—398, 400, 5 tabl. 2 wykr. bibliogr. 8 poz.

Wspbiczesna problematyka ochrony érodowiskd musi uwzgledniaé rézne punkty widzenia, w tym
wzgledy ekonomiczne i polityczne. Wobec braky opisu stanu $rodowiska w wielu obszarach dziatal-
noéci ludzkiej, ochrona $rodowiska oraz techniki obojetne dla érodowiska mogq by¢ nieprecyzyjnie
opisywane lub naduzywane, co prowadzi czgsto do nieporozumieri. W krajach rozwinietych nauka w
tym 2zakresie ma znaczne osiagnigcia, co przejawia sig nie tylko w obiektywnych metodach badaw-
czych alﬁ i w autentycznym obnizeniu zanie(gyszczynia powietrza, wody i gleby. Media robocze, aby
ochrdni¢ srodowisko, powinny spetnia¢ dwa warunki — by¢ nietoksyczne i ulega¢ szybkiemu rozpa-
dowi w $rodowisku naturalnym. Z tego punktu widzenia hydraulika musi dorobi¢ si¢ obiektywnych
metod badawczych.

Oleksiuk M. 36681/90 32
62-82 Naped hydrauliczny MERA-PIAP
502 Ochrona $rodowiska ger

Faatz H. H.: Hydroaggregate und Umweltschutz. - Agregaty \hxdrauliczne a_ochrona érodowiska.

Olhydr. u. Preum. 1990 R. 34 nr 6 5. 4086, 409, 410, 412-414, 9 fot. 5 rys. 1 sch.

£
Utarto sie przekonanie, e w dziedzinie agregatéw hydraulitzn;eh osiggnigto poziom szczytowy.
Autor artykuty jest przeciwnego zdania | uwata, ze przed twércami stojq rozwigzania co najmniej dwa
powazne zadania: npewﬁie:nie ochrony érodowiska naturalnego oraz obnizenie poziomu hatasuy.
Szczegéine wymagania stawia sig zasilaczom stosowanym w prasach, ktére zwykle pracuja z ciénie-
niem 300 bar i duzymi wydajnoéciami. Oznacza to, ze kazdy procent poprawy sprawnoéci to wyrazne
efekty enerjetyczne. W konstrukcji podkreéiono zalety zasilaczy z pompami umieszczonymi pod
zbiornikiem. Umieszczenie pomp w zbiomiku uwaza si¢ za rozwiazanie powszechne, choé gorsze,
wskazujac przy tym na tendencje odchodzenia od niego. Wiele uwagi poéwigcono technice konser-
wacji i kontroli ‘stanu zasilacza. Jedng z podstawowych metod obnizenia hatasu, oprécz stosowania
cichobieznych podzespoléw {siinika elektrycznego, pompy, zaworéw), jest wykorzystanie potaczert
elestycznych zaréwno w konstrukeji nognej, jak tez ‘w, instalacji hydraulicznej.. To rozwigzanie
zapobiega przenoszeniu si¢ drgard, co dodatkowo podnosi trwatodé elerentéw..

Oleksiuk M. 36682/90 33
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621.65.001.6/.7 Pompy MERA—PIAP
— rozwdj ger

Heisel U., Fiebig W, Matten N.: Betrachtungen zut dynamischen Verhalten druckgeregeiter
Fliigelzellenpumpen. Rozwazania o dynamicznych whasciwodciach ci$nieniowo regulowanej pompy
topatkowej. Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 6 s. 429432, 4 fot. 2rys. 1sch. 8 wykr. bibliogr.
11 poz.

W ciagu ostatnich lat rozwdj prac optymalizacyjnych w zakresie konstrukcji pomp wyporowych stat
sie ‘mozliwy dzieki wynikom symulacyjnych badari pozwalajacych okresli¢ wplyw' réznych para-
etréow’ na wlasciwoéci dyriamiczne pomp. Szczegdinie dobre wyniki uzyskano dotychczas w
badaniach pomp zebatych i ttoczkowych osiowych. Osiagnieto do tej pory duig zgodnoéé wynikéw
badan ‘modelowych i obiektu rzeczywistego. Dla pomp fopatkowyth nie pfzedstawiono zadawataja-
cego modefy — w artykule przedstawiono wyniki badari modelowych pdimipy topatkbwej. Dotychczas
preduténci podejmowali zwykle decyzie o zalecanym zakresie mimosrodu na ‘Podstawie foziomt
hatasu bedacego dowodem wystepowania nadmiernych obcigzert w strefie przejsciowej porhiedzy
obszarem ttoczenia a ssania. W oparciu o georhetfyczng pulsatie wydajnosci pompy i rozwinigcie
Fouriera réwnan opisujacych pulsacje ciénienia przedstawiono model matematyczny pompy
topatkowej. Poréwnano wyniki badat i pomiaréw dla réznych przesterowari podwdjnej pompy
topatkowej. Poréwnanie wynikdw symulacji i badart wskazuje na ograniczenia modelu matematycz-
nego, co 0znacza, ze moze by¢ on uzyty jedynie dla opisu pojedyriczych pomp topatkowych.

Oleksiuk M. 36685/90 k)
621.6.03 Ciecze hydrauliczne MERA—PIAP
502 Ochrona $rodowiska ger

Markt. Rynek. Othydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 65. 434—437, 439, 11 fot. 2 rys.
£1 A

GHéwnym' motywem przedstawidnych tu nowosci rynkowych sa riieszkodliwe dia srodowiska ciecze
robocze. Zaprezentowand trzy informacje Ra’ten temat. Jak wiadoms, oleje produkdwane na bazie
‘produktéw ropy raftowej charakteryzuia si¢ tym, ze sy bardzo trudno wchianiane przez biosferg.
Niewietka iloé¢ oleju moze skazi¢ duze zbiomiki wodne uniemozliwiajac kofzystanie z nich nie tytko
przez cztowieka, ale‘téwniez przez zwierzeta. Firma Becheni' Biohydraulik proporiuje dwa rodzaje
cieczy roboczych bazujacych na oleju roslinnym: olej TMP, kt6ry moze mieszaé sig Z'olejem nd bazie
produktow ropy, ale nie miesza sig z woda oraz olej UWF przeznaczony do mieszania z emulsjami
wodhymi oraz glikolam?. Oleje ie ulegajg tatwo rozktadowi w $rodowisku naturainym. Natomiast

firma Chemie—Mineralien proponuje oleje Anderol BDM oparty o estry, ktory moze byé w ciagt |

3 tygodni w 90% roztozony biologicznie. Obok cieczy roboczych réwniez oleje smarujace sg Zrédlem
zanieczyszczenia §rodowiska. Ze wzgledu na niewielkie ilosci, w jakich sig je stosuje, niebezpie-
czeristwo intensywnego skazenia jest niewielkie, natomiast powszechnos$¢ uzycia powoduje powolna
lecz stala degradacje $rodowiska naturalnego. Firma Brenntag Mineraloel proponuje poliglikolowe
oleje silnikowe, ktére mogg by¢ stosowane réwniez w okresie zimowym.

Ofeksiuk M. 36686/90 35
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621.882.5 2Zabezpieczenia MERA—PIAP
Yacznikéw gwintowych ger

Brammen W.: Wirtschaftlichkeitsbetrachtung von Rohrverschraubungen. Rozwazania ekonomiki
ﬂﬂu&-ﬁfubowydl. Olhydr. u. Prneum. 1990 R. 34 nr 7 5. 472, 474, 476, 3 rys. 3 tabl. 3 wykr.

W artykule dokonano poréwnania parametréw techniczno—ekonomicznych trzech rodzajéw potaczert
érubowych: z koficéwka zacinajgcs, z koficowka spawang z pierscieniem uszczelnisjacym | wywijang
rui'a. Potgczenia e coraz powszechniej wypierajq tradycyjne zlacza oparte o koficdwke kulista.
Polaczenie z koricowkq spawang, mimo wyiszych kosztéw montazu, jest najtatwiejsze w konserwacii i
przy przemontowaniach nie ulega zuiyciu (w najgorszym przypadku niezbedna bedzie wymiana
uszczelnienia). Problem jakofci polaczen jest szczegbinie istotny w ukladach centralnego zasilania
hydnuhcznwo, stosowanego gitéwnie w hutach i walcowniach, poniewa: awaria takiego ukladu,
spowodomm nieszczeinoscig polgczed, spowodowadé moze ogromne straty. Réwniez duza liczba tego
typu polaczet w takich uktedach powoduje, e nawet niewielkie nieszczelnodci prowadzi¢ moga dg
znacznych strat oleju, a takde do zanieczyszczenia érodowiska naturainego. Diatego, whrew utartym
pogladom, poprawa jakodei i rozwdj w dziedzinie potaczeri $rubowych ma istotne uzasadnienie
ekonomiczne.

Oleksiuk. M. 38709/90 36
621.643 Potgczenia rurowe MERA—PIAP
ger

Groten A. H.: Rohrverbindungstechnik fir Hochdruckhydraulik. Technika polgczert rurowych w
hydraulice wysokocifnieniowej. Olhydr u. Pneum. 1990 R. 34 nr 7 s. 478—489, 6 rys. 2 sch. bibliogr.
5 poz. ) i

Szczeinoéé potaczeri hydraulicznych stanowi warunek bezpieczeristwa dla cztowieka i srodowiska
naturalnego. Blizsza analiza stosowanych przylgczy ptytowych peinych oraz dzielonych, zgodnych 2
obowigzujacymi normami SAE, prowadzi do. Kkrytycznej oceny tych rozwigzad konstrukcyjnych.
Zsproponowano zastapienie plyt dzislonych przez plytke centrujacy. Gtéwnymi zaletami tego roz-
wiszania jest: lepsze, dtawienie wibracji, co zsbezpiecza polgczenie spawane koricdwki z rura,
usytuowane w poblizu plytki przytaczeniowej przed nadmiemymi drganiami, na ktdre polaczenia
spawane s3 bardzo wraliwe; znaczne zmniejszenie momentu gnacego obcigzsjacego $ruby, ktére nie s

przystotowane do tego typu obcigzeri; obnizenie momentéw gnacych obcigzajacych samg pSiptytke.

Pmdsmlone rozwigzanie pozwala na wykorzystanie zalet plyt dzielonych w przytaczach hydraulicz-
nych oddalajac jednoczednie wady tego typu potaczer.

Oleksiuk M. 36710/90 37
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621.646.8 Zabezpieczajace MERA—-PIAP
urzgdzenia zamykajace ger

Drahtriiiler D., Léhr F.: Sichern, Dichten und Fiigen bei Komponenten der Hydraulik. Zabezpieczac,
uszczelniaé i taczy¢ komponenty hydrauliki. Othydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 7 s. 482—486, 7 fot.
9 rys.

Zastosowanie beztlenowych materialéw do zabezpieczenia, uszczelnienia i polgczert w budowie
maszyn, a w szczegbinoéci w napedach i sterowaniach hydraulicznych prowadzi dzi§ do rozwoju
techniki. Jest ogromna ilos¢ polaczert wymagajacych uszczelnienia i zabezpieczenia, stad przed ta
technika rysuje si¢ ogromna przysztosé. Artykut na przykladach zastosowart przybliza te technike
wskazujac na jej efektywnosé. Te jednokomponentowe materialy twardniejq w okreslonych warun-
kach temperaturowych w kontakcie z powierzchnig metaliczna. W zaleznodci od temperatury mozliwe
jest znaczne przyspieszenie stopnia polimeryzadji i osiggniecie znacznej twardosci. Mdterialy klejace
moga np. pracowaé w zakresie — 56°C do + 230°C. Materialy takie stosowlne sa réwniez do zabez:
pieczania srub, jako materiaty uszczelniajace itp.

Oleksiuk M. 36711/90 38
621.646.8 Zabezpieczajace MERA-PIAP
> urzadzenia zamykajace ger

Kunststéff—SchutzZelemente zum Schutz hydraulischer Anlagen. Elementy zabezpieczajgce z tworzyw
sztucznych do ochrony uktadéw hydraulicznych, Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr'7 s. 4874 fot.

Czystos¢ instalacji hydraulicznej jest podstawa jej trwaloici. Istotnym warunkiem zapewnienia
czystodci jest zabezpieczenie wiotéw elementdw hydraulicznych w okresie ich przechowywania, do
czego stuig réznego rodzaju korki i zaslepki, wykonywane najczeéciej z tworzywa sztucznego,
W artykule opisano réwniez inne elementy ostaniajace waly maszyn hydraulicznych. Ostony te,
oprécz niedopuszczenia brudu i wody do wnetrza elementéw i przewodéw, zapewniajg utrzymanie
oleju hydraulicznego we wnetrzu tych elementéw. Wypelnione olejem hydraulicznym elementy mogg
by¢ przechowywane przez Kilka lat bez uszczerbku dla ich prawidlowej pdzniejszef pracy i bez
obnizenia trwatosci.

Oleksiuk M. 36712/90 39
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3.1.4. Miegzangj
621.3-523.3 Elektrohydrauliczne MERA—-PIAP
sterowanie i regulacja maszyn ger

Leidinger G.: Elektrohydraulische Steuer— und Regelsysteme in selbstfahrenden Erdbewegungsmaschi-
nen. Elektrohydrauliczne systemy sterowania i regulacji w samobieznych maszynach do prac

ziemnych. Olhydr. u. Pneum. 1990 R. 34 nr 7 5. 488495, 7 rys. 8 sch. 1 wykr. bibliogr. 6 poz.

Maszyny budowlape osiagnety taki stopiert ztoZonodci, Ze operator nie jest w stanie: utrzyriaywad
maszyne we-optymalnym rezimie roboczym. Zamknigte uktady regulacji w tych maszynach majq 29
zadanie nie tylko zapewni¢ wymagany ruch organu roboczego w danych warunkach, ale tez obnizaé
zuiycie paliwa i hydraulicznych urzadzert wykonawczych. Wspdipraca pozwala na optymalizacje
energetyczng ukiadéw roboczych. Sygnaly sterujgce w tych ukiadach mogq by¢ wykorzystane do
identyfikacji stanéw przedawaryjnych, stad konieczno$é zastosowania catego zespotu réznego rodzaju
czujnikdw. W artykule opisano poszczegélne ukiady sterowania i regulacji stosowane w zautomaty-
zowanej maszynie budowianej (koparce, réwniarce itp.). Nalezy do nich miedzy innymi zautomaty-
zowsany, sterowany mikroprocesorowo zssilacz energii hydraulicznej, ztozony z trzech pomp o
zmiennej wydajnosci napedzanych jednym silnikiem spalinowym o regulowanej predkoici obrotowej.
Uktad ten pozwala na dopasowanie mocy wyjsciowasj silnika do biezgcego zapotrzebowania na energie
hydrauliczna. Innym z ukfadéw jest laserowy ukfad sterowania, zapewniajacy zadany profil kopania
lub te2 réwnania ziemi réwnolegle do plaszczyzny wyznaczonej przez promieri laserowy. Ponadto
oméwiono uklady sterowania kierunkiem jazdy oraz uktady kontroli stanu maszyny wykorzystujace
zamontowane w meszynie czujniki. Iy

Oleksiuk M. 36713/80 ° 40

621.646.2.001.6/.7 Zawory MERA-PIAP
— rozwdj ger

Backe W.: Grundlagen und Entwickiungstendenzen in der Ventiltechnik. Podstawy i_tendencje

rozwoju techniki zaworéw. Olhydr. u. Pneum. 1980 R. 34 nr 75.496—-505, 15rys. 3sch. 3 tabl.
30 wykr. bibliogr. 14 poz.

Elektrycznie sterowane zawory stanowia potaczenie hydraulicznych jednostek wykonawczych z
nowoczesnymi rozwigzaniami techniki regulacji i sterowania. Stwarza to doktadne napedy elektro-
hydrauticzne 0 duzej szybkodci dziatania. Osiagnigty obecnie poziom jakofci wzmacniaczy elektro-
hydraulicznych pozwala przypuszczaé, ze w najblizszej przysztodci nie nastapia zadne istotne zmiany.
Rozw6j zawor6w napedzanych bezpoérednio elektromagnesem zwigzany jest silnie z rozwojem
elektroniki. Prawidtowe dziatanie tych zawor6w i rozdzielaczy wynika z réwnowagi sit elektromagne-
tycznych elektromagnesu wraz ze zwora oraz sit hydrodynamicznych oddziatywajacych na suwak,
oraz mozliwoici precyzyjnego oddziatywania przez uktad sterowania. Artykut stanowi probe syntezy
dotychczas osiggnigtego poziomu wiedzy w tej dziedzinie, 2 podkresleniem roli tych elementéw jako
istotnych cztonéw nowoczesnych uktadéw regulacji.

Oteksiuk M. 36714/90 41
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3.2.2. Wielkoéci mechanicznych

681.2:621.317.7 Elektryczne przyrzady MERA—PIAP
do wazenia ger
061.41 Wystawa miedzynarodowa

Poppel H.: |INTERKAMA 89: Wagetechnik. INTERKAMA 89: technika__wazenia.
Automatisierungstech. Praxis 1980 Vol. 32 nr 4 5. 191—196, 15 fot. 1 rys. -

Na wystawie INTERKAMA 89 dat sie zaobserwowaé istotny postep w liczacej 9 tysiecy lat historii
wagi. Waznym czynnikiem jest tu wkraczanie elektroniki do™techniki wazenia, co prowadzi do
podstawowych zmian w dziedzinie organizacji konstrukcji i produkcji: o ile nie tak dawno podsta-
wowy glos mieli mechanicy, o tyle dzi¢ miejsce ich zajeli elektronicy. Omdwiono istotne techniczne
nowosci w dziedzinach sensoryki, terminali wagowych, jeidiacych wag elektronicznych, techniki
dozowania oraz urzgdzert kontroli ciezaru.

Wydiga S. 36733/90 ’ 42
681.12 Przeptywomierze MERA—-PIAP
ger

Breckner K.: Verfahren zur Durchflussmessung mit symmetrischen Blenden fiir wechselnde
Stromungsrichtung. Metoda pomiaru_przeptywu z symetrycznymi przystonami dla zmiennego
kierunku strumienia. Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr & s. 308—309, 2 rys.

Przy pomocy przystony symetrycznej moiliwy jest pomiar przeplywu przy zmieniajgcym sie kie-
runku strumienia. Oméwiono sposéb realizacji obrobki sygnatu dla zficzania, regulacii, wskazywania i

rejestracii. .

Wydiga S. 36744/90 43

53.08 Budgwa przyrzadéw MERA-PIAP
pomiarowych ger

531.72 Pomiar powierzchni

Bréunlich H. Lailach A., Fischer H.: Untersuchungen zum Beulverhalten von mittleren und
grossfldchigen Blechformteilen. Badania wyboczenia elementéw z blach metalowych o $rednich i

duzych powierzchniach. Fertigungstech. u. Betrieb 1990 Vol.,40 nr5 s. 275-278, 3sch. 6 wykr.
bibliogr. 1 goz.

Zbudowano urzadzenie do pomiary charakterystyi( element6w blaszanych o sile nacisku do 500 kG.
Ze wzgledu na swojg uniwersalng budowe nadaje si¢ ono do badania calego szeregu czesci. Zastosowa-
no w nim réznego ksztattu stemple prébne, przesuwne czesci gérnej i dolnej ptyty pomiarowej oraz
umotliwiono uzyskiwanie réznych warunkéw pracy. Dzieki temu mozna symulowaé rézne warunki

Iy
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tziatania sit i otrzymywac charakterystyki stabilnoci. Ocena tych charakterystyk pozwala na
optymalizacje technologii i jej wybér dia okreslonych rodzajéw obcigzenia elementu.

Petz M. 36696/90 . 44
681.586.004.11/.14 Cazujniki MERA-PIAP
— opis i zastosowanie ger

Polowczyk M.: Piezoresistive Sensoren zur Ermittlung des vollen Flichendeformationszustands.
Piezorezystancyjne czujniki dia okreslenia peinego stanu odksztatcert powierzchni. Messen Steuern
Regeln 1980 Vol. 33 nr 4 s. 166—169, 5 sch. 2 tabl. 19,wzoréw bibliogr. 6 poz.

L J

Przedstawiono nowa koncepcje monolitycznych czujnikéw piezorezystancyjnych. Oméwiono trzy
grupy takich czujnikéw, okredlajgc dla kazdej z nich zaleinosci miedzy sygnatami wyijsciowymi a
wepdtezynnikami odksztatcenia powierzchni. Dla czujnikéw krzemowych na podstawkach podano
obliczone wspdtczynniki. Czujniki wykonane jako monolityczne maja te zalete, ze caly ukiad
piezorezystancyjny moze by¢ wdyfundowany w monokrystaliczng podstawe, stuzacy jednoczesnie
jako podstawa czujnika. Przedstawiona koncepcja czujnikéw jest konkurencyjna w stosunku do
czujnikéw tensometrycznych i moze uzyskaé praktyczne znaczenie.

Petz M. 36659/90 45

3.2.3. Innych wielkoéci

66.001.6/.7 Przemyst chemiczny MERA-PIAP
) — rozwéj ger

502 Ochrona érodowiska

543.08 Analityczne metody pomiaréw

Frech Th.: Entwicklungstendenzen der Betriebsanalysetechnik. Tendencje rozwojowe techniki analizy
przemystowej. Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr 7 s. 338—342, 7 rys. bibliogr. 3 poz.

W ostatnich dziesigciu latach rozwingta sie bardzo znacznie technika pomiarowa w dziedzinie
automatycznej analizy przemystowej. Spowodowaly to nastepujace  czynniki: z jednej strony
zwigkszone zapotrzebowanie spowodowane koniecznoscia ochrony _$rodowiska i zwiekszeniem
stopnia automatyzacji przedsigbiorstw chemicznych, a_z drugiej — spadek ceny elementéw elektro;
nicznych, stanowigcych istotny skiadnik analizatorow automatycznych. tatwo jest opracowaé
prognoze krétkoterminowg w tej dziedzinie, znacznie trudniej jednak — dtugoterminowy. Omadwiono
osiagnigcia ostatnich pieciu lat i przedstawiono perspektywy rozwojowe na pigé najblizszych lat,
pobieznie natomiast oméwiono perspektywy na dluzszy okres czasu.

Wydzga S. 36749/90 46
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543.08'2.27 ) Analityczne metody MERA—-PIAP
pomiaréw gazu ger

Speicher H. J.: Optimierung der betrieblichen Gasanalysemesstechnik. OptymaliZzacja przemystowej
techniki pomiaréw_analitycznych gazu. Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr 8 s. 403—408,

3 rys. bibliogr. 12 poz.

Analiza chemiczna mieszanek gazu za pomoca przyrzadow pomisrowych pracujacych w sposéb ciagly
stata sig jednym z istotnych sktadnikéw przemystowej techniki pomiarowej. Obserwuje sie¢ wzrost

“zapotrzebowania na analityczne urzadzenia pomiarowe. Przyczynami s§ m.in. koniecznodé oszczgdza-

nia energii, nadzér procesu i jego bezpieczefistwo, pomiary emisji, zapewnienie jakosci. Specjalne
znaczenie wystepuje przy istnieniu agresywnych gazéw spalinowych. Wielkoéci wptywowe, fatszujgce
wyniki pomiaréw, korygowane s3 za pomocq pomiaréw kompensacyjnych.

Wydziga S. 36761/90 47

4. UKLADY | ZASTOSOWANIA
4.1, AutomatyKi i sterowsnia

-

661.5 Uktady sterowania MERA-PIAP
061.41 Wystawy miedzynarodowe ger

-Ermiich H. J.: Sie leisten mehr als man erwartet: Speicherprogrammierbare Steuerungen auf der
INTERKANMA 89. Oni robig wiecej niz sig oczekuje: sterowania programowane pamigcig _na
INTERKAN—ie 89. Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr 2 s. 7076, 4 fot. 2rys. 1 tabl.
bibliogr. 4 poz.

Uktady sterowania programowane pamigcig reprezentowane byly na wystawie INTERKAMA 89
przez 99 firm. Z tego wzgledu podano jedynie kilka przyktadow rozwigzar konstrukcyjnych réznych
mozliwosci polaczen sieciowych, réZnic w komforcie metod programowania—konfigurowania oraz w
komunikowaniu sie miedzy cztowiekiem i maszyna, jak tez roznych filozofii pewnoci i dostepnodci.
Poréwnano rozwiazania firm konkurencyjnych. .

Wydzga S. 36729/90 48
628.4.047 Qdpady radioaktywne MERA~-PIAP
007 Informacja ) ger

Trauboth H.: Informationssysteme in der Abfalltechnik. Systemy informacyjne w technice odpadéw.
Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr 6 s. 297-303, 5 rys. bibliogr. 10 poz.

Réznorodno$é traktowania odpadéw i zlozono$é optymalizacji obiegu produktéw odpadowych
pociggaja za soba koniecznosé szerokiego stosowania wspéiczesnych systemow informacyjnych.
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«Zadania: obrébki informacji w technice odpadéw polegaja na nadzorze i sterowaniu urzijdzen |
strumieni produktéw, planowaniu, optymalizacji i wspomaganiu decyzji oraz archiwizacji i analizie
informacji. Oméwiono, jako typowe przyktady, kilka systemow informacyjnych przeznaczonych do
postgpowania z odpadami, opracowanych wzglednie opracowywanych w Osrodku Badar Jadrowych
(Kernforschungszentrum) w Karlsruhe {RFN).

Wydzga S. 36742/90 49
62-50.004.14 - Regulacja — zastosowanie MERA-PIAP
66.048 Destylacja ger

Rathert H.: Betriebserfahrungen mit :einem neuen Mehrgréssen—“Regelungsentwurf fiir
Destilationskolonnen. Doswiadczenia przemystowe z nowym projektem regulacii wielokrotnej dla
kolumn destylacyjnych. Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr 7 5. 351356, 10 rys. bibliogr.
5 poz.

Przedstawiono doswiadczenia eksploatacyjne z nowym projektem regulacji wielokrotnej dwéch
wielosubstanceyjnych kolumn destylacyjnych, z ktérych jedna posiada odgatezienie boczne, a druga —
nie. Na podstawie statycznego pola charakterystyk profilu temperatury obliczono -punkty pracy 5
wielkosci regulacyjne kolumn jako wartogci statyczne obserwatora statycznego. Wyniki eksploatacyjne
wykazuja, Ze optymalne zuzycie energii nastepuje dla duzych czystosci produktéw gtowicy i odstojni-
Kka.' Opisénd metoda regulacji byta tez stosowana z dobrym skutkiem dla regulacji napedéw o zmiennej
predkosci.

Wydiga S. 367561/90 50
¢
- }
681.518.5 Systemy nadzoru ! MERA-PIAP
automatycznego i diagnostyk ger

Schwalme M:, Hauke F.: Diagnosegerite in der Prozessaitomatisierung. Urzadzenia diaghostyczne w
automatyzacji proceséw. Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr 8 s. 400-402, 4 rys.

Systemom sterowanym pamiecia w technice kierowania procesami stawiane s3 duZe wymagania z
punktu widzenia pewnosci dziatania i nieprzerwanej pracy. Problemy te pociagajg za soba koniecznosé
cigglej konserwacji sprzetu, a przede wszystkim szybkie usuwanie uszkodzed. BhrdZo wazna i
samozrozumiata jest konieczno$¢ opracowania pomocy serwisowych w formie urzadzeri diagno-

stycznych. Funkcje diagnozy sg te: niezbedne przy projektowaniu i uruchamianiu nowych systemcw
automatyki,

Wydzga S. 36759/90 51
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681.5 Technika sterowania MERA—PIAP
automatycznego ger e
061.41 Wystawa miedzynarodowa
"

Maier U.: Das Prozessleitsystem ,,SattLine” von Satt Control. System kierowania procesami
~SattLine” firmy Satt Control. Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr § s. 416—420, 6 rys.
bibliogr. 2 poz.

N

Firma Satt Control byta dotychczas znana dzigki swoim uktadom sterowania, programowahym przy
pomocy pamigci (SattCon), ~graficznemu systemowi obstugi i obserwacji (SattGraph 1000) ‘ora“z
systemowi kierowania procesami (SattCon 90}. Rozszerzeniem wspomhianego asortymentu wyrobdéw
jest system kierowania procesami SattLine, przedstawiony na wystawie INTERKAMA 89. System ten
charakteryzuje si¢ nastgpujacymi wiasciwosciami: konfiguracja graficzna odpowiadajaca obiektowi,
konfiguracja ujednolicona do kompletnego prograniu, niezaleznego od pbéZniejszego rozktadu na
poszczegdlne urzadzenia procesu oraz urzadzenia obstugi i obserwacji, mozliwoéci programowania
konfiguracji zgodne z 1EC SC 65/WG 6, mozliwos¢ swobodnego programowania w wyzszym jezyku
(Pascal) dla zadah specjalnych, dobre oprogramowanie przenosne (Pascal, systemy przemystowe
UNIX, VMS), komunikacja znormalizowana (Mini~MAP; MAP, Ethernet), miozliwos¢ stosowania
takze dla szybkich uktadéw sterowania,

Wydzga S. 36766/90 52
65.012.122 Metody organizacij MERA-PIAP
i zarzadzania. Symulacja ger

Jetschny W.: Grafische Ergebnisprisentation und Animation beim Entwurf technologischer Prozesse,
Graficzne przedstawienie wynikéw i animacja przy projektowaniu proceséw technologicznych.
Fectigungstech. u. Betrieb 1990 Vol. 40 nr 6 s. 361384, 9 sch. bibliogr. 9 poz.

(1

b

Graficzna prezentacja wynikow i animacja grajq coraz wigksza role przy symulacji wszelkieqo rodzaju
procesow dynamicznych, umozliwisjac plastyczne’ przedstawienie tych proceséw. Za pomocy
modutiw animacyjnych mozna przedstawi¢ dane jakos$ciowe, zmiany statusu, stany procesu, ruch
elementu i inne cechy. Na Politechnice Drezderiskiej opracowano i stosowane sg nastepujace modulty:
symulacja przebiegu obrébki (ruch narzedzia, sprawdzenie programu), opracowanie proceséw
technologicznych (optymalizacja rozktadu proceséw), przedstawienie diagraméw, optymalizacja
rozmieszczenia urzadzer i transportu, przeplyw materiatu, przedstawienie przestrzenne ruchdéw, np.
manipulatora. Nastepne moduty. sy w przygotowaniu, np. stan zapaséw, ztozona sﬁr‘nulwia ruchéw w
stanowisku roboczym.. -

Petz M. 36706/90 - ' 63

*y
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65.011.66 Automatyzacja produkeiji MERA—PIAP
664.6 Piekarnictwo ger

Groll Q.. Lebensmitteltechnologische Prozesse unter dem Aspekt der Grossproduktion und
Automatisierung am Beispiel der Verfahrensstufe Stiickreifung der industriellen Brotproduktion.
Procesy technologii spoZywtzych w aspekcie produkcji masowej i automatyzacji na przyktadzie

procesu_dojrzewania w przemystowej produkcji chleba. Messen Steuern Regeln 1990 Vol. 33 nr 4
s. 174-178, 4 sch. 7 wykr. bibliogr. 8 poz.

F

W przemysle spozywezym zaakceptowano poglad, Ze dzigki automatyzacji mozna osiggnaé poprawe
jakodci i efektywnosci produkeji, jednak stopieri automatyzacji tego przemystu pozostaje nadal niski.
Jedna z przyczyn jest to, e skomplikowane procesy fizyko—chemiczne w tym przemyéle muszg sig w
duzej mierze opiera¢ na doéwiadczeniach personelu. Przedstawiono analize struktury wielowymiaro-
wego procesu wyrastania ciasta chiebowego i okredlono transmitancie tego procesu, postugujac sie
metodg wymuszer skokowych. Na otrzymanym modelu przeprowadzono. badania dia réinych
uktadéw regulacji: z regulatorem dwustawnym, z regulatorem ciagtym P!D oraz z regulatorem PID z
odsprzgganiem czeéci uktadu. W przypadku bardziej skomplikowanym, przy istnieniu dodatkowych
zakitécet w procesie, sterowanie reczne dawato odchylenia nie do zaakceptowania. Dalszym
kierunkiem rozwoju powinno by¢ tworzenie systeméw ekspertowych dla doradzania personelowi przy
optymalizacji.

Petz M. 36660/90 54
4.2, Pomisrowe
!
621.311.2 Elektrownie MERA-PIAP
628.4.06 Pomiary emitowanych odpadéw ger

Steiniker D., Detlef H.: Zentrale Erfassung und Auswertung von Emissionsdaten entsprechend der

Grossfeuerungsanlagenverordnung (GFAVO). Centraing ujecie i ocena danych o emisji_zgodnie z”

rozporzadzeniem o ukfadach wielkich palenisk. Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr6
s. 304308, 6 rys.

Sposoby postgpowania, okreslone przez prawodawce w Federalnym Kodeksie Ochrony Imisji i zwia-
zanych pietnastu przepisach, nie wystarczajq do efektywnej eksploatacji wielkich elektrowni- przy
statym zachowaniu granicznych wartosci emisji. Zastosowanie centralnego systemu ujecia danych o
emisji, wspomaganego komputerem, pozwala z jednej strony na dokumentowame przestrzegania
granicznych wartosdci emisji, a z drugiej na ciagly nadzér stan6w pracy.
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6. TECHNOLOGIA WYTWARZANIA APARATURY POMIAROWEJ | URZADZEN AUTOMATYKI
6.1. Mechaniczna

621.7.001.8/.7 Obrdébka plastyczna MERA-PIAP
- rozwdj ger .

Neubauer A.: Entwicklungstendenzen in der Umformtechnik. Tendencje rozwojowe w obrébce
plastycznej. Fertigungstech. u. Betrieb 1990 Vol. 40 nr 6 5. 271-274, 3 fot. 6-sch. 1 tabl. 1 wykr.
bibliogr. 20 poz.

We wspéiczesnych technologiach obrébka plastyczna odgrywa rosnacy role ze wzgledu na swoje
zalety: wysokie wykorzystanie materiatu, dobre wiaciwosci elementdw wytwarzanych plastycznie,
duza wydajno$¢ tloczenia, moiliwodci laczenia technologii cigcia, ksztaltowania i Yaczenia.
Gi6wnymi kierunkami rozwoju obrébki plastycznej sg: rozwdj teorii elastycznosci i plastycznodei;
precyzyjne formowanie i cigcie, z matymi naddatkami na p6Zniejszg obrébke; zapewnienie nieza-
wodnosci wymaganych wiaéciwosci elementu; mniejsze zuzycie energii, dzigki mozliwodci tgczenia
kilku proceséw; wyisza elastyczno$é proceséw ttoczenia i oddzielania dzigki automawcznefwymianie
narzedzi luls ciggowi prostych operacji thoczenia. Cele te beda mozliwe do osiagenia zwtaszcza przy
coraz szerszym stosowaniu technik komputerowych zaréwno przy orojektowaniu jak i w produkeii.

Petz M. 36695/90 56
621.78.001.6/.7 Obroébka cieplna — rozwdj MERA-PIAP
629.113.002.2 Samochody — produkcja ger

Alish G. i inni: Ergebnisse und Probleme der Modernisierung der Warmebehandlung im
DDR-Automaobilbau. Wyniki i problemy modernizacji obrébki ciepinej w przemyéle samochodo-
wym NRD. Fertigungstech. u. Betrieb 1990 Vol. 40 nr 6 5. 348—351, 4 sch. 1 tabl. bibliogr. 8 poz.

Przedstawiono osiagnigte w ostatnich latach wyniki modernizacji obrébki cieplnej w zaktadach IFA,
jak réwniez podano zadania do rozwnqzama. W postaci tabelki podano obrébki starsze, z ktérych
zakl'ady si¢ wycofujq, jak rowniez te obrébki, ktére sq wprowadzane, Jedng z takich nowych obrébek
cieplnych jést azotowanie, ktérego wprowadzanie w zaktadach kombinatu zostalo oméwione
szczegGtowiej. Mimo tych zmian modemnizacyjnych instalacje obrébki ciepinej sq jeszcze na og6d
przestarzale — przecigtny wiek instalacji wynosi 17,4 roku. Jako jeden z gtéwnych hamulcéw
rozwoju nowoczesnych technologii autorzy widza brak wspsipracy z zagranicy, brak wykorzystania
zagranicznych ‘osiggnigé. Innym powaznym problemem jest brak nalezycie wyposaionych
laboratoriéw, mate mozliwosci instalacji badawczych w instytutach 2 tej dziedziny.

Petz M. 36705/90 67




7. KOMPUTERY | ICH ZASTOSOWANIE
1.1. Zastosowanie komputerbw i minikomputeréw

681.322.001.6/.7 Komputery MERA-PIAP
— rozwdj ger

Weinhardt P.: Struktur von Prozessrechnersystemen: Kann RISC einen entscheidenden Beitrag leisten?
ch: uter o zredukowanym zestawie instrukcii
‘{RISC) moze staé sie ro jacym czynnikiem? Automatisierungstech, Praxis 1990, Vol. 32 nr 4
s. 197--202, 2 rys. bibliogr. 14 poz.

RISC” (Reduced Instruction Set Computer — komputer o zredukowanym zestawie instrukeji) jest
pojeciem coraz szerzej dyskutowanym w automatyce z tym, ze dyskusja bywa ostra i kontrowersyjna,
Problemem jest wybdr technologii jednostki centrainej dia $redniej kiasy kompyteréw procesowych —
czy ma to by¢ wspomniany RISC, czy CISC (Complex Instruction Set Computer — komputer o
zhotonym zestawie instrukcji)? Nie wyklucza sig tez rozwiazania, w ktérym oba rodzaje architektury
bedy stosowane réwnoprawnie. Wskazano na réinice. wystepujace -migdzy RISC i CISC oraz na
motliwodci zastosowania RISC w uktadach Czasu rzeczywistego, Postawiono tez problem, czy
architektury procesora mejg rozstrzygajscy wplyw na poprawe dziatania komputera procesowego i
czy nie nalety siggnaé do innych rozwigzani takich jak systemy wieloprocesorowe, czy magistrala
wewnetrzna | czy nie majq one wigkszego znaczenia.

Wydiga S. 36734/90 68
1.3. Oprogramowsnia ‘1
- Fod
800.92.004.14 Jezyki programowania MERA-PIAP
— zastosowanie ger

Mittendorf H., Wenz A.: Die Programmiersprache Pascal—XT, ein Weg zur modularen Programmierung.
’ rogramowania Pascal—XT d do programowania moduk . Automatisierungstech.

Praxis 1990 Vol. 32 nr 15, 30—37 bibliogr. 17 poz. -

Oméwiono jezyk programowania Pascal XT, poréwnyweiny z Modula—2. Zwrécono gtéwnie uwage
na mozliwoéé zastosowenia jezyka do podejmowania duzych przedsiewzigé programowych, a takze
do stosowania dia pracy w czasie rzeczywistym. Mimo braku elementéw ijezyka, przeznaczonych do
tego rodzaju pracy, istnieje mozliwoté zdefiniowania za pomocg omawianego jezyka pakietéw o
specjalizowanym zastosowaniu. Ich interfejs jest konformiczny z Pascalem, jednak reglizacja nastepuje
w assemblerze. Podstawowym zastosowaniem jezyka jest ogélne projektowanie systemodw.
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800.92 Jezyki programowania MERA-PIAP
ger

Plessmann K. W., Zoller H.: Die Programmiersprache FORTH. Jezyk programowania FORTH.
Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr 7 5. 357—363 bibliogr. 9 poz.

Jednym z najbardziej niezwyklych, a takie dyskusyjnych jezykéw programowania ostatnich
dziesieciu lat jest FORTH. Uzupelnia on asortyment wspé}cze'snych jezykéw programowania,
gtéwnie w zakresie zwigzanym z urzadzeniami. Zwarta budowa rdzenia systen;u pozwala na zastoso-
wanie w érodowisku, ktére obecnie, ze wzgledu na ograniczone miejsce pamigci, kodowane jest w
jezyku asemblera. Skutkiem wspomnianej zwarte] budowy jezyk programowania FORTH rézni sig w
sposdb istotny od innych stosowanych obecnie jezykow wyiszego rzedu. Liczne elementarne funkcje
standardowe zwyklych jezykdéw wyzszego rzedu nie s3 do bezposredniej dyspozycji programisty,
poniewaz 2akres jezyka ograniczony jest do mjnimum. Nalezy to jednak do koncepcji tego jezyka
programowania i pozwala na dopasowanie podstawowego szkieletu otoczenia jgezyka FORTH do
istniejacej przestrzeni problemu przez rozszerzenie zakresu jezyka.

Wydzga 5. 36762/90 80
681.322:6568.51/.514 Projektowanie wspomagane MERA—PIAP
komputerowo ger

Hekeler M.: Werkstattorientierte Programmierung: — ein wicr;tigsr CIM—Baustein. Programowanie
zorientowane warsztatowo — wainy element CIM. Fertigungstech. u. Betrieb 1990 Vol.40 nr 4
s. 209—-216, 25 fot. 4 sch.

Firma Traub (RFN) opracowata, pomy$lany gtéwnie do cbrébki skrawaniem, system programowania
IPS. System ten pracuje zaréwno na komputerze maszyny CNC, obstugiwanym bezposrednio na
stanowisku roboczym, jak i na etapie przygotowania produkeji; moie stuzyé réwniez do szkolenia
personelu. W systemie tym niewielka réznorodnoéé symboli graficznych wystarcza do opisu catego
przebiegu produkcji. Utatwia on niedofwiadczonym w programowaniu CNC pracownikom przyswoje-
nie sobie nowej techniki. Wykorzystywanie danych z systemu CAD utatwia programowanie, redukuje
ilo§¢ mozliwych btedéw i uelastycznia produkcje. Po przeniesieniu geometrii obrabianego przedmiotu
do sterowanid CNC, pracownik moze ustalaé przebieg produkcji juz na wydziale produkcyjnym.
Umozliwia to szybsze tworzenie-programu z optymalizacja kosztéw.

Petz M. 36690/90 (1}
681.322:658.51/.514 Produkcja wspomagana MERA-PIAP
komputerowo ger

Hartmann J., Scholz F.: Generierung variabler Arbeitsgangfoigen fiir fiexible Fertigungesysteme.
Tworzenie zmiennych sekwencji technologicznych dla_elastycznych systeméw _produkcyjnych.
Fertigungstech. u. Betrieb 1990 Vol. 40 nr 4 5. 231232, 1 sch. bibliogr. 2 poz.
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W przeptywie informacji dla przygotowania produkeji i w sterowaniu produkcjg nie ma wzajemnego
powigzania. Ma to szczegdlne znaczenie dla produkcji mato— i érednioseryjnej. Jedna z mozliwych
powiazah tych dwdch obszaréw jest wykorzystanie zmiennych sekwenciji technologicznych. Poniewaz
dla ich tworzenia jest potrzebny szerég informacji o mozliwodciach konkretnego systemu i aktualnej
sytuacji technologicznej, konieczne staje sie zastosowanie wspomagania komputerowego. Zapropono-
wane wspomaganie polega na podzieleniu dziatalnoici na dwa etapy: stworzenie i ocena wszystkich
technologicznie mozliwych wariantéw sekivencji; okreslenie zdeterminowanego ciagu oberacji.
Naktady poniesione na taki komputerowo wspomagany system maja uzasadnienie przy duzej i
czasowo zmiennej produkcji oraz przy perspektywicznych zastosowaniach CIM.

Petz M. 36692/90 62
681.322:658.51/.514 Produkcja wspomagana MERA—PIAP
“komputerowo ger

Auer S.: Rechnerunterstiitzte Durchlaufplanung. Wspomagane komputerem planowanie przebiegu
produkcji. Fertigungstech. u. Betrieb 1990 Vol. 40 nr 4 5. 233-235, 6 sch. bibliogr. 1 poz.

W przypadku realizacji zadar produkcyjnych diugoterminowych, trwajacych od jednej zmiany do
kwartatu, niezbedne jest szczegotowe zaplanowanie przebiegu produkcji. Uwzglednia ono aktualne
warunki zaopatrzenia, wykorzystania maszyn, mozliwosci produkeyjnych. Planowarie ma do wypet-
nienie dwa istotne zadania: okreslenie czasu wykonywania i terminu wykonania, Dla wypetnienia tych
zadari zaproponowano algorytm wspomagania komputerowego. Uwzglednia on naktady potrzebne do
wykonania jakiego$ procesu, czas bedgcy do rdyspozycji (wyrazony iloscig sity roboczej i érodkéw
produkeji) oraz terminy wykonania zadari. Dzigki zastosowariiu tego aigorytmu mozna zmniejszyé
naktady i skréci¢ czésy operacji.

Petz M. 36693/90 63
800.92 Jezyki.programowania MERA—PIAP
eng

Souter J.: The position of MODULA—2 among programing languages. Pozycja jezyka MODULA—2 na
tle_jezykéw programowania. Microproces. a. microsystems 1990 Vol 14 nr 3 s. 145—148 bibliogr.
18 poz.

W artykule omdwiono stan zaawansowania prac normalizacyjnych jezyka programowania
MODULA-2 oraz dokonano poréwnania tego iezyka z obecnie najpopularniejszy mi konkurencyjnymi
jezykami, takimi jak ADA, C i PASCAL, gdyz, zdaniem autora artykutu, jedynie one sg liczacymi sie
konkurentami. Poréwnania dokonano pod katem popularnodci tych jezykéw na rynku, syntaktyki
oraz rozwoju narzedzi pomocniczych. Wéréd omoéwionych przyszbych znaczacych konkurentéw
wymieniono C** i SMALLTALK.

Zakolski J. 36715/90 64




800.92 Jezyki programowania e .
519.68 Programowanie eng

Wirth N.: MODULA—2 and object—oriented programing. MODULA—2 i programowanie zorientowane
abiektowo. Mikroproces a. microsystems 1980 Vol. 14 nr 3 s. 149—152, wzory, bibliogr. 10 poz.

Autor bedacy twércq jezyka prébuje znalesé metode rozszerzenia istniejacego standardu o
konstrukcje umozliwiajace programowanie zorientowane obiektowo. Oméwiono takie geneze nowego
podejécia do jgzykéw programowania — programowania zorientowanego obiektpwo. Zdaniem autora
nowe konstrukcje wynikaja z potrzeby przekazania stopnia decyzyjriego na nizszy poziom hierarchii,
tzn. decentralizacji decyzji. W wyniku tego podejécia dochodzi si¢ do poje¢ klas obiektéw z
dopuszczalnymi operacjami. Mechanizmy programowania obiektowego pozwalajg na dokonywanie
manipulacji na tych klasach.

Zakolski J. 36716/90 65
681.32:621.377~-181.48.004. 14 Mikroprocesory MERA—PIAP
. — zastosowanie eng

Coolong J. E., Al—Khayatt S. S.: Software management in MODULA-2 environment for a
multiprocessor, embedded system. Zarzadzanie oprogramowaniem w $rodowisku MODULA-2 dia

systemow wieloprocesorowych. Microproces 8. microsystems 1980 Vol. 14 nr 3 s. 171175, 4 sch.
bibliogr. 10 poz.

* Najwazniejszymi parametrami rozpatrywanymi w zdecentralizowanych systemach czasu rzeczywistego
sg: czas odpowiedzi, przepustowoéé, niezawodnoéé i odpornodé na bledy. Stqd krytyczng podczas
projektowania systemu funkcjg jest rozmieszczenie zasobdw i zarzqdzame oprogramowaniem
uzytkowym. Oméwiono organizacje systemu ze szczegéinym uwqudmemem wymagani dla funkcji
komunikacyjnych i wykonawczych (jadro). System opiera sie na zasadzie przekazywania batona.
Czes¢ przetwarzajgcq wezta zrealizowano na mikroprocesorze 180188, natomiast czg$¢ transmisyjng
na mikroprocesorze Hitachi 64180. Transmisja danych pomiedzy czedcig przetwarzajgca i komuni-
kacyjny opiera si¢ na wykorzystaniu techniki DMA. Oprogramowanie napisano gtéwnie w jezyku
MODULA~2, przy czym niektére fragmenty ze wzgledéw czasowych napisano w asemblerze.

Zakolski J. 36717/90 68,
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8. JAKOSC | NIEZAVIODNOSC

8.1. Teoria
621.6.05 Urzadzehia hydrauliczne MERA-PIAP
62-192 Niezawodnoéé ger

"

‘0 + P — Gesprichsrunde Zuverléssigkeit hydraulischer Anlagen. Dyskusja redakcyjna O + P: Nieza-
wodno$¢_ukladéw hydraulicznych, Olhydr. u. Pneum. “1990 R. 34 nr 7 s. 458—461, 464—466,
468—-470.

Pod pojeciem niezawodnodci czesto rozumie si¢ diugotrwala, bezawaryjng prace urzadzenfa
(stuprocentowa niezawodnosé jest oczywiscie niemozliwa). Ale s uktady hydrauliczne, od kiérych
wymaga sig duZej niezawodnosci. Nalezg do nich miedzy innymi uktady hydrauliczne w lotnictwie
oraz w walcowniach. Osiemnastu przedstawicieli producentéw hydrautiki oraz naukowcéw
niemieckich dyskutowato te problemy. Praktyczna miarg niezawodnosci uznawano dyspozycyjnosé
ukfadu, czyli stosunek czasu pracy do sumy czasu pracy i czasu awarii uktadu. Wspétezynnik ten ma
oczywiste wedy, stad propozycja wprowadzenia pojecia $redniego czasu pracy poﬁ»iedzy dwiéma
kolejnymi awariami. Nalezy przy tym rozréznia¢ niezawodnoié elementéw oraz niezawodno$é
uktadéw. W celu zapewnienia bezpieczeristwa czesto stosuje si¢ uktady wieloobwodowe. Czestym
mariewrem jest tez obnizenie nominalnej wartosci ciénienia pracy w stosunku 'dd ciénienia nominatne-
go komponentéw Jednym z pbdstawowych pararnetfow wptywajacych na bezawaryjna prace uktadu
jest zarpeczyszczeme oleju stad stardnnosé montau oraz prawidtowa kénseiwacia s 3 czg'sta. kluczem
do bezaivaryme; pracy instalacji. Zastosowanie elektroniki nie spowodowato wzrdstu awaryjnosci
uktadow. Jednym z istotnych wnioskéw wyplywajacych z dyskusji byto zwrécenie uwagi na koszty
zwigzane z duig mezawodno&clq ‘uktadu. Przed" projektantami stojg wigc zadania okreélenia
wskaznikéw ekonomicznych — oszacowania skutkéw ewentualnej awarii.

Oteksiuk M. 36708/90 67

8.3. Diagnostyka techniczna

681.327.8 Urzadzenia de transmlsp MERA—PIAP
danych ger
62—192 Niezawodnos¢

Rohbeck V., Steinbock K., Kriesel W.: Zuverlassigkeit bitserieller Feldbussysteme in Automatisierungs-
anlagen. Niezawodno$é szeregowych systeméw magistral w urzadzeniach automatyzacji. Messen
Steuern Regeln 1990 Vol. 33 nr 4 s. 153156, 4 sch. wzory, bibliogr. 9 poz.

Szeregowe magistrale przejmuja funkcie przekazywania danych, ktére dotychczas w automatyce byty
realizowane strukturami gwiazdowymi przez syghaty analogowe lub potaczenia cyfrowe od punktu do
punktu. Magistrale majg obok wielu swoich zalet (przejrzystosé struktury, mozliwosé rozbudowy,
programowaino$c) réwniez staby punkt: niskg niezawgdnosé strukturaing. W najgorszym przypadku
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awaria magistrali moZe spowodowaé catRowity awarig systemu komunikacyjnego. W artykule badane
sq cechy magistral istotne z punktu widzenia niezawodnosci, zwtaszcza stacjonarne prawdopodo-
biefistwo awarii. Szczegdiny™nacisk potozono na uszkodzenia magistrali z przyczyn tzw. naturainych,
majgcych duze znaczenie w $rodowiskach przemystowych (uszkodzenia rnechan’iczne, pozar, zalanie
wody). Niezawodno$é magistrali biernej (z réwnolegle dotgczanymi stacjami) jest ograniczona nawet
przy zdwojeniu linii przesytowych, natomiast dla magistrali aktywnej (z sz-éregowym dotgczaniem
stacji) zdwojenie linii (najlepiej przy przeciwbieznym kierunku sygnatéw) daje istotne zyiqkszenie
niezawodnodci. Podano wskazéwki wyboru struktury dia pewnych zastosowar.

Petz M. 36656/90 68

9. ROBOTY PRZEMYSLOWE | SZTUCZNA INTELIGENCJA

681.5.004.14 Systemy sterowania MERA--PIAP
— zastosowanie ger
621.3.049.75.002.2 Plytki drukowane
— produkcja

Achtstatter J., Bartl R.: Ein Diagnose—Expertensystem fiir die Leiterplattenfertigung. Disgnozowy
stemn o produkdji plytek drukowanych. Automatisierungstech. Praxis 1980 Vol. 32
or 45, 203—210, 3fot. 6 rys. bibliogr, 3poz.

Oméwiono system ekspertowy przeznaczony do diagnozy -ptytek drukowanych podczas produkcji
LEDIS (Leiterplattendiagnose—Expertensystem — symm'eskpertowx diagm':zya ptytek drukowanych),
opracowany wepdinie przez firme Siemens i Uniwersytet w Karlsguhe. Zakres diagnozy obejmuije
zalewanie lakierem lutowniczym i cyncwanie plytki na goméo Diagnozie podiegaja b}e&y wyrobu i
zakl6cenia maszyny. Urzadzenie produkcyjne sterowane jest za pomocy systemu autgmatyki
TELEPERM M. Do systemu ekspertowego dosta(czma 83 wszystkie dane procesowe, niezbedne do
diagnozy. S3 one nastepnie przekazywane personelowi dla umozliwienia wyszukiwania uszkodzeri.
Oméwiono metode opracowywania systemu ekspertowego,

Wydzga S. 36735/90 69
681.5 : Systemy sterowania MERA-PIAP
681.3.06 Oprogramowanie ger

Gritsch E.: Wissensbasierter Service fiir Speicherprogrammierbare Steuerungen. Teil 1: Die Shell.
Serwis oparty na wiedzy dla ukladéw sterowania ogramowanych pamiecig. Cz. 1. Shéll,
Automatisierungstech. Praxis 1980 Vol. 32 nr 8 s. 310-314, 6 rys. bibliogr. 9 poz.

¥

Pierwsze systemy ekspertowe znalizly juz droge z Isboratorium do praktyki. Oméwienie systemu
oprogramowania systemu ekspertowego’ (Shell) z interfejsern .,on line” dla disgnozy i serwisu
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systeméw sterowania programowanych przy pomocy pomieci. Dla rozwigzania zagadnienia zastoso-
wano w zasadzie technike ograniczania krok po kroku symptoméw (rozszerzony establish—refine”),
oraz ,hipoteze i test’’. Godne podkreslenia s3 ich kombinacja oraz specyficzne wymuszenie realizacji
technicznej, ktére doprowadzity, mimo obszernego zakresu podstaw wiedzy, do systemu pracujacego
na programatorze sterownika programowanego pamiécia, wzglednie na standardowym przemysiowym
komputerze osobistym. W czesci 2: Zastosowanie i doswiadczenia'’ bedzie oméwione wykorzystanie
systemu ,,Shell” do diagnozy, parametryzacji modutéw i uruchomieniu w dziedzinie uktadéw
sterowania programowanych pamiecia.

Wydzga S. 36745/90 70
681.5.004.14 Technika sterowania MERA-PIAP
automatycznego — zastosowanie ger

Seidl U.: Wissensbasierter Service fiir Speicherprogrammierbare Steuerungen. Teil 2: Anwendungen
und Erfahrungen. Serwis oparty na wiedzy dla uktadéw sterowania programowanych pamiecia. Cz. 2.
Zastosowanie i dofwiadczenia. Automatisierungstech, Praxis 1990 Vol. 32 nr 7 5. 363—-3867, 7 rys.
bibliogr, 7 poz.

Uktady sterowania programowane pamigcig stosowane sg szeroko w catym dwiecie w duzych seriach.
S3 one integralng czescia uktadéw automatyki w niemal wszystkich dziedzinach przemystu. Uktady
sterowania stajq si¢ coraz bardziej wydajne dzigki inteligentnym modutom peryferyjnym, szerokiej
wizualizacji procesu i roancego'stosowania' sieci taczacych, co umozliwia opanowywariie coraz
bardziej ztozonych proceséw. Wspomniany postep techniczny i wysoki stopiert wzrostu nowo-
czesnosci pociagajg za soba koniecznodé: przedstawiania uiytko%ikom w sposéb wihadciwy szybko
rosnacej wiedzy specjalistycznej o systemach automatyki, jej mozliwie szybkiego udostepniania,
szczegdinie w zakresie eksploatacji, g takze udoskonalen i rozbudowy, realizowanych nawet po latach
oraz uwolnienia specjalistéw od wyrobow i systeméw od prac rutynowych. Opracowano system
umozliwiajacy przedstawienie wiedzy ekspertéw w kazdej chwili i w kazdym miejscu. Oméwiono
spos.éb‘ pracy‘sy‘stemu ekspertowego na przyktadach: ,,Diagnoza uszkodzers urzadzenia automatyki’ i
.Parametryzacja wejsciowego modutu analogowego”. Podstawy mechanizmu systemu ekspertowego
opisano w czesci 1.

Wydiga S. 36753/90 71
681.324.004.14 Systemy komputerowe MERA-PIAP
~ zastosowanie ger 1

Schumacher B. M.: Was bringt bahngesteuertes Senkerodieren? Co daje sterowana trajektoria przy
drazeniu erozyjnym? Fertigungstech, u. Betrieb 1990 Vol. 40nr4s, 217-219, 2 sch. 1 tabl.

System komputerowego sterowania obrobka erozyjng mozna podzieli¢ na trzy gtéwne obszary:
przygotowanie produkcji (sprawdzenie maszyn i narzedzi, ustawienie,. kompletowanie programu);
programowanie geometrii ruchu; programowanie technologiczne, {parametry, dobér elektrod,
sekwencje przejéciows). Uzytkownik prqgramuje ruch, narzedzia wedtug wymiaréw nominalnych,
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Program automatycznie koryguje szerokos¢ szczeliny zaleznie od wymiaréw elektrody i koniecznych
dodatkowych ruchéw, Trzy osie kartezjariskie ruchéw narzedzia musza by¢é uzupetnione co najmniej
jedna osig ‘obrotowa, najczeiciej elektrods erodujaca.  Zsynchronizowany ruch tych osi daje
odpowiedniy jako$é obrébki i pozwala na wykonywanie metodg erodowania skomplikowanych
ksztattéw. Przy bardzo skomplikowanych ruchach powstajg jednak trudnosci w utrzymaniu
parametréw technologicznych i pogarsza sie jako$é obrébki.

Petz M. 36691/90 72
621.791 Spawanie MERA-PIAP
€5.011.56 Automatyzacja ger

Czichun F., Zabel R.: Strukturbildung und Gestaltung flexibler, automatisierter MontageschweiBsyste-
me. Tworzenie struktury i schematy elastycznych zautoma zowanych systeméw spawalniczych.
Fertigungstech. u. Betrieb 1990 Vol. 40 nr 4 s, 236—239, 7 sch. 1 tabl. wzory; bibliogr. 7 poz.

Przy spawaniu elementSw samo uktadanie spoin ma duzy, choé nie dominujacy udzial w czasie pracy.
Czynniki wplywajgce na struktury catego procesu mozna podzieli¢ na techniczne, organizacyjne i
ekonomiczne. Przy tworzeniu struktur proceséw mozha wydzieli¢ trzy wspStezynniki: iloé stopni
procesu i czestosé przerwari procesu; koncentracja grupy wyrobéw w procesie wytwdrczy m; integracja
systeméw czeéciowych. Procesy elastycznej automatyzacji w spawaniu podzielono na trzy warianty w
zale2notci od tzw. stopnia zamkniecia, czyli sfopnia udziatu spawania w catoéci procesu. Przedstawio-
no przyktady rozwigzania zautomatyzowanego spawania w réznych strukturach, odpowiadajacych
tym weriantom. Opracowane typowe schematy sutomatyzacii s}uzq racjonalizacji projektowania.

Petz M. 36694/90 73
338.45:62/69].002.1/.004.14 Roboty przemystowe MERA—PIAP
— zastosowanie ger

Schulze L., Seifert W., Wirsing R.: Gestaltung eines bedienerarmen flexiblen Fertigungsabschnittes
.Blechzuschnitt” im Behilterbau. Projekt elastycznego odcinka technologicznego ,,rozkroju blach” o
matym udzisle obstugi zastosowanego budowie zbiomikéw. Fertigungstech. u. Betrieb 1890
Vol. 40 nr 5. 279282, 4 fot. 1 sch.

Technologie odcinka ~rozkroju blach” charakteryzujgcego si¢ niskim udziatem pracy operatora
przedstawiono dla zakiadu budujacego zbiomiki do instalacji chemicznych. Ten specjalizowany ciag
technologiczny zostat po raz pierwszy zrealizowany w NRD z udziatem programowanego robota
obstugujacsgo, dla obrébki blach o wymiarach 2000 x 8000 mm. Pierwsza cze$é ciggy zajmuje sie
przygotowaniem blach do wiaéciwego cigcia (porzadkowanie, odrdzewianie, podgrzewanie blach).
Samo cigcie blach nastepuije albo na portalowej maszynie (dla prostych ksztattéw) albo na sterowanej
optycznie maszynie o ruchu krzyzowym (dla ksztaltéw ztozonych). W oddzielnej czesci ciagu sq
przygotowywane czesci wyoblane | wyginane. Ostatnia czeécig ciagu jest spawanie elementéw kotta.
Oméwiono warunki BHP dia catej technologii.

Petz M. 36697/90 74



338.45:62/69!.Q02.1/.2.004.14 Roboty przemystowe MERA—-PIAP
— zastosowanie . eng

Reports and surveys. Innovative robots. Przeglad wiadomosci. Nowe zastosowania robotéw. Robotica
1990 Vol. 8 cz. 15 12,

2Zakres zastosowar robotéw ciagle si¢ powigksza. Najwiecej nowosci w tym zakresie prezentujg
Japoriczycy. Oto trzy przyktady: 1, Firma Kubota Ltd. opracowata prototypowy system do
automatycznego zrywania pomarariczy. W sktad systemu wchodzi manipulator, uktad wizyjny i inne
urzadzenia umieszczone na czterokotowej platformie. Uktad wizyjny wyszukuje dojrzate owoce a
ramig manipulatora, wyposazone w nozyce, zbiera je. Czas wyszukania i zerwania pomarariczy:wynos}
10-15 sekun’d. 2. Roboty wkroczyly do przemystu odziezowego w charakterze manekinéw. Wyposa-
Zone 53 w miniaturowe serwomotory DC, sterowane za pomocg komputera osobistego i mogq przybie-
ra¢ okoto 200 réinych pozycii odpowiadajgcych potrzebom projektantéw mody. 3. Tom 1] jest
pierwszym na $wiecie pocacym si¢ robotem, wykorzystywanym do testowania materiatéw przezna®
czonych na ubrania. Jego ,,skéra”, wykonana ze stopu miedzi i aluminium, posiada 220 tys. otworéw
petnigcych role poréw, przez ktére przedostaje sie na zewngtrz para wodna, doprowadzana do $rodka
robota. Czujniki, umjeszczone migdzy powierzchnig ,,skéry” a odziezq, w kt6rg ubrany jest robot,!
przekazujy informacje o temperaturze wilgotnosci. Dzigki tym testom mozliwe byto opracowanie
materiatow pozwalajgcych na szycie higienicznej odziezy.

Flejta §) 36661/90 75
b
t
338.45:62/69].002; 1/.2.004.14 Roboty przemystowe MERA-P{AP
— 2astosowanie eng
664.1 Przemyst cukrowniczy

Reports and surveys. Raw sugar industry. Przeglad wiadomosci. Roboty w przemysle cukrowniczym.
Robotica 1990 Vol. 8 cz. 1. 2.

Od kilku lat w Australii prowadzone $3 prace zwigzane z zastosowaniem robotéw w przemysle
cukrowniczym. W 1987 roku zainstalowano robota Kawasaki PH560 w Yystemie automatycznej
analizy prébek trzciny cukrowej dostarczanych do fabryki. W ciagu pieciu miesiecy zniw testowanych
jest 15 tys. + 30 tys. prébek. Sprawdzana jest zawarto$é cukru w soku z trzciny oraz jego gestosé.
R‘obot odczythje wskazania przyrzadéw pomiarowych, przelicza je, przesyta dane do-kompuitera przez
tacze RS232, 3 takie myje i suszy wykorzystywane podczas testéw naczynia. Robot ma 6 stopni
swobody, udzwig 2,5 kg, zasied 860 mm, pamig¢ 64 K, itos¢ we/wy — 32/32.

Flejta E. 36662/90 76
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338.45:62/69}.002.1/.2 Roboty przemystowe MERA—-PIAP
62-5 Sterowanie eng

Reports and surveys. Mobile robots. Przeglad wiadomosci. Roboty mobilne. Robotica 1890 Vol. 8
cz. 1s 2-3.

Roboty mobilne, poruszajace si¢ na kotach lub kroczace, sg przedmiotem badad wielu placéwek
naukowych. Oto przyklady: 1. W USA opracowano system nawigacyjny dla robota mobilnego, wyko-
rzystujacy czujniki ultradzwigkowe i wizyjne. Specjalny uktad sterujacy robota bazuje na okredlonym
schemacie ruchowym. System moze byé stosowany do robotéw poruszajgcych sie zaréwno w
przestrzeni kosmicznej jak i pod woda. 2. Oferowany przez firme NEC nowy system prowadzenia
pojazdéw wykorzystuje ferrytowa scietke namalowang na podtodze farbg lub utozong z plytek.
Poruszajacy si¢ po ciezce pojazd jest wyposazony'w mikroprocesor oraz czujnik ferrytowy o bardzo
duiej czubosei. System ten pozwala na bezpieczne prowadzenie wozkéw inwalidzkich niezalsznie od
stanu pacjenta. 3. W Japonii skonstruowano prototyp robota, ktéry moze obracaé sig w miejscu |
omija¢ ptynnym ruchem przeszkody. Kazda z czterech nég robota ma 3 stopnie swobody, a korpus —
1, udiwig — 6 kg. Robot ma ,,0ko” w postaci kamery 'CCD, identyfikujqce krawedZ przeszkody i
okredlajace odlegtoéé od niej. Wbudowany komputer symuluje najkrétsza droge do celu z ominigciem
przeszkdd.

Flejta E. 36663/90 77
338.45:62/691.002.1/.2.006.6 Roboty przemystowe MERA—-PIAP
. — bezpieczeristwo eng

Reports and surveys. Robot accident rate. Przeglad wiadomosci. WskaZnik wypadkowodci robotéw.
Rohotica 1990 Vol. 8 cz. 1s. 4—5.

Miedzynarodowa Organizacja Pracy 1LO (International Labour Organization) zajmuie sie problemami
bezpieczeristwa 0s6b obstugujacych roboty. Chociaz iloé¢ wypadkéw $miertelnych lub takich, ktére
spowodowaly cigzkie zranienia weigz jest znikoma, to jednak nie maleje. Giéwne przyczyny
wypadkéw to: btedy w programowaniu, bledy podczas obstugi, nieprawidtowa konserwacja.
W Japonii, ktéra ma okoto 143 tys. pracujgcych robotéw (co stanowi 65% wszystkich robotéw na
$wiecie), zdarza si¢ wiele sytuacji stwarzsjacych bardzo powazne zagrozenie dla zdrowia i Zycia
ludzkiego, z czego kilka koriczy si¢ powainymi obrazeniami. Konstruktorzy, producenci i operatorzy
robotéw powinni bardzo doktadnie przeanalizowaé kaidy z tych przypadkéw. Analiza przeprowsa-
dzona przez Japoriczykéw wykazata, ze w 10 $miertelnych wypadkach, 6 spowodowanych zostato
nagtym, niekontrolowanym ruchem robota, a w pozostatych wine ponosza ofiary nieprawidtowo
obstugujace robota. Podobnie wygladajg statystyki w USA i Szwecji. Dlatego tez przy projektowaniu
robotéw i ich wdrazaniu nalezy pamigtaé o odpowiednich systemach zabezpieczery i starannym
szkoleniu obstugi.

Flejta E. 36665/90 78
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338.45:62/891.002.1/.2 . Roboty przemystowe MERA-PIAP
eng

Reports and surveys. Robots worldwide. Przedlad wiadomodci, Roboty na swiecie, Robotica 1899

Vol. 8 cz. 15.5-6.

Podano informacje dotyczace nowych zastosowars robotéw oraz ogéinej sytuacii na rynku robotowym
w réinych krajach éwiata. '1, W Australii przedstawiciele Australian Robot Association wystapili z
wnioskiem o wiaczenie planu rozwoju robotyki i automatyki do rzadowego programu rozwoju
gospodarczego. Przewiduje sig, e automatyzacja nie bedzie domena tylko przemystu maszynowego,
ale wejdzie takze do przemystu weglowego i rolno—spozywczego, do szpitali i doméw oraz usprawni
ushugi. Sposr6d ostatnich osiagnieé australijskich naukowcéw na uwage zastugujq projekty wykorzy-
stania sieci neuronowych do sterowania robotéw wyposazonych w nawigacyjne systemy wizyjne oraz
rozwdj manipulatoréw o redundancyjnej strukturze kinematycznej. 2. Ograniczenia, jakie dotknety
amerykariski przemyst motoryzacyjny spowodowaty spadek sprzedazy robotéw. Jednakie zwigksze-
nie zastosowari robotéw w innych dziedzinach {np. do montazu plytek drukowanych, w przemysle
spoiywczym‘ i lekkim, do obstugi czystych pomieszczerl) pozwoli na -zatrzymanie tej tendencji.
3. Przemyst zachodnioniemiecki prezentuje nowe wyroby z zakresy robotyki na wszystkich éwiato-
wych wystawach. Na wystawie Automan w Wielkiej Brytanii przedstawiono zestaw precyzyjnych
chwytakéw o sile zacisku 2,5 T. Dzigki zastosowaniu czujnikdw zblizeniowych mozliwe jest doktadne
okreslenie pozycji kazdego palca chwytaka. ‘4. W 1892 roku planowane jest zakoriczenie prac nad
wdroieniem najwigkszego na $wiecie projektu automatyzacji malowania karoserii samochodéw
Volksyvagen, Beds tu wykorzystane roboty P-150 firmy GMFanuc. Przewiduje si¢ wydajnosé¢ okoto
4 tys. stuk karoserii dziennie.

t
Flejta E. 36666/90 79
338.45:62/69].002.1/.2.001.6/.7 Roboty przemystowe MERA-PIAP
— rozwoj eng

Weisbin C. R: i in.: HERMI ES—111: A step toward autonomous mobility, manipufation and perception.

HERMIES—III: krok w_kierunku autonomicznej mobilnosci, manipulacii i percepcii. Robotica 199Q

Vol. B cz. 15 7—-12, 2 fot. 2 rys. bibliogr. 10 poz.

W centrum naukowo—badawczym CESAR (Centre for Engineering Systems Advanced Research)
amerykariskiego laboratorium ORNL (Qak Ridge National Laboratory) prowadzone s3 intensywne
prace nad rozwojem inteligentnych technik sterowania dla autonomicznych mobilnych robotéw, ktére
mogq planowaé i wykonywacé réne zadania w grodowisku q nieokredlonej strukturze. Poniewas
$rodowisko to ma swoja dynamike, robot musi otrzymywaé sygnaty z czujnikéw informujace o,
zmianach zachodzacych w otoczeniu i na tej podstawie wprowadza¢ korekte zachowania sie. Prowa-
dzone s3 réwniez prace naukowe, ktSrych celem jest opracowanie metod uczenia robota na podstawie
zebranych przez niego poprzednio doswiadczen, co przyczynia sie do poprawy charakterystyk robota.
W centrum opracowano serig autonomicznych mobilnych rob'otéw HERMIES (Hostile Environment
Robotic Machine Intelligence Esperiment Series) jako baze do$wiadczalng, umozliwiajacy sprawdzenie
przyjetych koncepcji. Najnowszy z tej serii robot HERMIES—Ii] ma 7 stopni swobody i jest wyposa-
Zony w urzgdzenia sensoryczne (laser, sonar, kamery#® i podwdjny system komputerowy. Robot ten
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moze zastapié cztowieka przy wykonywaniu réznych czvnnoé‘éi, np. obshuga instalacji przemystowej
(nastawianie zawor6éw, obstuga przyrzadéw pomiarowych), wykonywanie prac przy uzyciu narzedzi.
Robot porusza sig na kdtkach omijajac napotykane na drodze przeszkody. Jest wyﬁosaiony w baterie
pozwalajqce na 3—4 godzinng ciagta prace.

Flejta E. 36668/90 80
'338.45:62/691.002.1/.2 ~ Roboty przemystowe MERA—PIAP
681.5 Systemy sterowania eng

!

Gardner J. F., Srinivasan K., Waldron K. J.: Closed loop trajectory control of walking machines.
Sterowanie w obwodzie zamknigtym maszynami kroczacymi. Robotica 1890 Vol. 87cz. 1 5. 13-22,
12 fys. 3 tabl. wzory, bibliogr. 19 poz.

W wiekszodci przypadkéw systemy robotéw charakteryzujg sie znaczng nieliniowodcia, 2 mrowmkn
Ytych systemoéw bazujg na uproszczonych zatozeniach dotyczacych zachowania sie robotow. W artyku-
le dokonano krétkiego gdu réznych koncepc;l ujmujacych zagadnienia dynamiki robota i metod
modyfikaji uktadéw sterujgcych. Nastepnie poéwigcono uwage autonomicznym maszynom krocza-
cym. Opisano ich dyfiamike i strukture ukradu sterowania, ze szczegélnym uwzglednieniem konsek-
wencji, jakie wywotujgq redundancje systeméw napgdowych, charakterystyczne dla maszyn tego typu.
Brak odpowiedniofci pomigedzy stopniami swobody a napedemi wywoluje sprzezenia pomiedzy
obwodami sterowania. Zaproponowano mechanizm redukujacy te sprzZenia oraz procedurg uwzgled-
nisjgcq dynamike napedéw przy projektowaniu sterownikéw. Zaproponowane metody oceniono na
podstawie symulacji ruchu planamej maszyny kroczace]. Wyniki potwierdzity poprawnofé i efek-
tyyvnoté dziatania przyjetego uktadu sterujacego.

Flejta E. 36669/90 81
629.1.03.001.6/.7 Pojazdy nie napedzane MERA—PIAP
. kotami — rozwdj eng

McCloy D.: Step lenghts and efficiencies of serial—operated and parraliel—operated mechanical legs.
Dhugosé kroku i sprawnofé mechanicznych ndq pracujacych szeregowo i réwnolegle. Robotica 198Q
Vol. 8 cz. 15 23-29, 11 rys. wzory, bibliogr. 7 poz.

W niektbrych zastosowaniach’ maszyily kroczace maja przewage nad konwencjonainymi pojazdami
kotowymi. Mogg poruszaé sig bo HigréWmym terenie bei przechytéw, wspind¢ sig po schodach,
transportowac cigzkie przadm:oty po Tnigkkim podtoiu. Rozwojem maszyn kroczacych zainteresowa-
ny jest przemyst, rolnictwo i wojsko'a taki¥ ludzie niepetnosprawni. Jednakze ztozonosé struktury
mechanicznej i problemy ze sterowaniem powoduia, 2e w tej dziedzinie jest jeszcze wiele do zrobienia
a urzadzenia te praktycznie nie wyszty poza laboratorium. Jednym z podstawowych zagadnier) jest
takze sprawnodé mechaniczna, ktéra powinna by¢ jak najwigksza. Jesli masg nég maszyny mozna
pominaé, wéwczas do poruszania si¢ po prostej w terenie plaskim potrzebna jest }edyme sita na
pokonanie oporéw podtoza i wiatru oraz tarcia wewngtrznego. W.artykule rozpatrzono problemy
zwigzane ze sprawnoici w przypadku mechanizméw réwnolegtowodowych o jednym i dwéch
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stopniach swobody. Okreslono wplyw dtugosci koriczyn i charakteru podtoza na dtugoéé kroku oraz
wymagania dotyczace sity dia n6g pracujacych szeregowo i réwnolegle. Okazato sig, Ze wydajnosé jest
wigksza w przypadku pracy réwnoleglej.

Flejta E. 36670/90 82
338.45:62/691.002.1/.2 Roboty przemystowe MERA-PIAP
681.5 Systemy sterowania eng

Oh S. R,, Bien Z, Suh J. H.: A model algorithmic leaming method for continuous—path ¢ontrol of a
robot manipulator. Model algorytmu uczacego sie dla_sterowania ciaatego_menipulatorem robota,
Robotica 1890 Vol. B cz. 15 31-36, 4 rys. 1 tabl. wzoty, bibliogr. 14 poz.

Dynamiczne stsrowanie manipulatorem robota jest trudne m.in. z8 wzgledu na duie nieliniowosci.
W szczegbinodei sterowanie ciggte staje sie skomplikowanym zadeniem jesli w modelu dynamiki
wystepuja parametry, ktére trudno doktadnie okreslié, np. luzy, tarcie, niesztywnofci. Stosowane 53
réine metody sterowania adaptacyjnego, ktére pozwalajg zmniejszvé powstajgcy blad. W artykule
przedstawiono iteracyjng metode sterowania wykorzystujgcg algorytm uczgcy sie. ,Uczenie sie”’
polega na tym, Ze kazde nastgpne zachowanie sig systemu jest korygowane za pomocy danych otrzy-
manych z poprzedniej iteracji. Przeprowadzono komputerowq symulacje manipulatora robota o
dwéch czionach, Algorytm zastosowsny do sterowania cigglego przeszeds proby pomysinie.

Flejta E. 36671/90 L 83
t
338.45:62/60].002.1/.2.004.14 Roboty przemystowe MERA—PIAP
' -- zastosowanie eng

Wamecke H. J., Baumeister Ko Order—picking industrial robot. Robot przemystowy do uktadania
Lprzedmiotéw, Robotica 1980 Vol. 8 cz. 1. 37—45, 7 fot. 9 rys. bibliogr. 5 poz.

Czynnosé uktadania przedmiotéw (na palecie, na pdtkach, w magazynie} byta dotychczas 2zazwyczaj
wykonywena rqcznie. Przewiduje sie, .ze ze wzgledéw ekonomicznych czynnodé ta coraz czedciej
padzie automatyzowana za pomocy zrobotyzowanych systeméw. Do tego celu niezbgdne jest wyposa-
Zenie robota w specjalne oprzyrzadowanie i odpowiedni software. Petng sutomatyzacie umozliwi
zastosowanie elastycznych systemdw z inteligentnymi chwytakami i systemami rozpoznajgcymi przed-
mioty. W zachodnioniemieckim instytucie IPA {Frauhofer Institute for Manufacturing Enginesring
and Automation) w Stuttgarcie opracowano zrobotyzowany system ustawiajacy detale w stosach na
pdtkach a nastgpnie ukladajgcy je¢ w okredlonym porzadku na paletach. Detale i ich ustawienie s
identyfikowane za pomoca czujnikdw laserowych i kamer. W artykule omowiono ten system a takze
poruszono szereg zagadnied ogdinych dotyczacych sposobéw chwytania oraz optymalnych ksztattéw,
wymiaréw i ciezaru przenoszonych detali,

Flejta E. 36672/80 84




332.45:62/69).002.1/.2 Roboty przemystowe MERA-PIAP
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Vernon D.: A system for robot manipulation of electrical wires using visipn. Zrobotyzowsany svstem
manipulacii elektrycznymi przewodami wykorzystujacy uktad wizyjny. Robotica 1990 Vol. 8 cz. 1
3. 47—60, 6 fot. 10 rys. 1 tabl. wzory, bibliogr. 44 poz.

W artykule zaprezentowano zrobotyzowany system automatycznej manipulacji przewodami elektrycz-
nymi o réznej dugosci. Manipulacja obejmuje: wybdr jednego z grupy przewodéw lezacych na pale-
cie, uchwycenie go w poblizu korica za pomocg manipulatora robota, umieszczenie korica przewodu w
prasie obciskajacej lub zanurzenie korica w roztopionym stopie lutowniczym. Do identyfikacji pozycji
i orientacji przewodu zastosowany zostal system wizyjny sktadajacy sie z kamery widikon, procesora
Vicom rozpoznajgcego obrazy i przekazujacego je do komputera VAX 11/780 przez facze DMA, oraz
robota SmartArms 6R/600. Software bazuje na prostym jezyku RCL (Robot Control Language).
Robot polgczony jest z komputerem magistrala RS232 C. Opisano dwa sposoby przetwarzania obra-
z0w przez system wizyjny: pierwszy z nich bazuje na binamej analizie obrazu, drugi wykorzystuje
skale szaroéci.

Flejta E. 36673/90 85
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Potkonjak V.: Distributed positioning for redundant robotic systems. ﬂozkh& ruchy dla_robotéw
redundancyinych. Robotica 1890 Vo!. 8 cz. 1s. 61—87, 11 rys. wzory bibliogr. 8 poz.

Robotem redundancyjnym nazywamy robot, ktérego manipulator ma wigcej stopni swobody niz jest
to konieczne do nadania elementowi wykonawczemu okreélonej pozycji i orientacji w przestrzeni.
Giéwng zalety takich robotdw jest ich wieksza ,,zreczno$é” i elastycznoéé podczas manawrowania w
przestrzeni miedzy przeszkodami. Istnieje kitka sposob6w rozwiazania odwrotnego zagadnienia kine-
matycznego dla robotéw redundancyjnych W artykule przedstawiono nowa metode rozwiazania, po-
legajaca na specjalnym rozktadzie ruchu robota na wszystkie ztgcza redundancyjne. Taki rozktad
pozwala na oddzielenie , gtadkich” ruchéw regionalnych od ruchéw lokainych, ktére moga byé
szybkie i mie¢ duze przyspieszenie. Teoretyczne rozwigzanie zagadnienia sprawdzono metody symula-
¢ji dta prostego robota redundancyjnego.

Flejta E. 36674/90 86
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Hemami A.: Joint velocity uniformity in redundant robot manipulators. Stata predkoscé uktadéw [p;'
chu n-;a_znigglatora rqbota redundancyjnego. Robotica 1990 Vol. 8 cz. ] s. 69-72, 1 rys. wzory, bibliogr.
28 poz.
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Redundancyjne manipulatory robotdéw majg kilka cech dajgcych im przewage nad manipulatorami
nieredundancyjnymi. Jedng.z nich jest zjawisko polegajace na tym, ie podczas wykonywania okreslo-
nych zadari w pierwszvm przypadku uktady ruchu manipulatora meja stala predkosé, a w drugim (dla
manipulatora bez redundancji) predkos$é poszczegbinych uktadéw mqhu jest zmienna. W ten sposéb
ruchy robotéw ?edundancyjnyeh staja si¢ precyzyjniejsze, gdyz wyeliminowane 53 btedy 2wigzane z¢
zmiang predkodci. W artykule dokonano krét'kiggo przegladu prac dotyczacych manipulatoréw redun-
dancyjnych i om6wiono ich dynamike. 2 przeprowadzonej analizy wynika, ze stalg predkoéé mozna
utrzymaé tylko dla niektérych uktadéw takiego manipulatora, Maksymalna ilos¢ tych uktadéw jest
réwna stopniowi redundancyjnosci.

Flejta E. 36675/90 87
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Jumarie G.: Tracking control of flexible robot manipulators with active inertia links, Sterowanije
elastycznymi _manipulatorami _robotéw z korzystaniem aktywnych cztonéw o zmienne bez-
wtadnogci. Robotica 1990 Vol. 8 cz2. 1. 7380, 2 rys. wzory, bibliogr. 17 poz.

Elastycznoé¢ struktury wieloczionowego robota moze by¢ efektem ubocznym tub przeciwnie, jego
¢techy zasadnicza. W artykule przedstawiono nowa metode pozwalajaca na proste i szybkie wyprowa-
dzegje réwnari dynamiki elastycznego manipulatora robota a nastgpnie zaproponowano sposéb stero-
wania tym manipulatorem. Wprowadzono pojecie urzadzenia o zmiennej bezwtadnodci, realizowanego
w postaci cztonu ze $lizgajacymi sie po nim masami. Masy te umozliwiajg wyeliminowanie efektu
‘zginania“wynikajacego z elastycznosci cztonéw i zwiekszajq sztywnosé manipulatora. Takie podejscie
pozwolito na rozwigzanie niektérych problemdéw dotyczacych sterowania bez koniecznosci wprowa-
dzania skomplikowanego sterowania adaptacyjnego.

Flejta E. 36676/90 . 88
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Gupta K. C., Ma R.: Formulation of manipulator Jacobian using the velocity similarity principle.

Sformutowanie jakobianu manipulatora przy usyciu zasady podobieristwa prédkogdci. Robotica 1990

Vol. 8 c2. 15. 8184, 3 rys. 1 tabl. wzory, bibliogr. 14 poz.

Predkos¢ e|eme_ntu roboczego manipulatora mozna okredli¢ podajac jego predkosé katowa i predkosé
liniowq wybranego punktu elementu. Macierz, ktéra odnosi te predkoéc do predkodci ztgcza jest
nazywana jakobianem predkogci manipulatora i jest bardzo wazna zaréwno przy analizie jak i sterowa:
niu manipulatorem. W przypadku manipulatora o kidci sferycznej mozna uzyskad uproszczong forme
jakobianu przeprowadzajac podziat kisci. W artykule zastosowano zasade podobiefistwa predkosci do
uzyskania innych form jakobianu bezpoérednio z podstawowych rdwnar okre$iajacych pozycje mani-
pulatora w postaci macierzy 4x4. Dzieki przyjeciu zerowego punktu odniesienia bazowy system
wspélrzednych jest jedynym wystepujacym tu systemem wsp6trzednych.

Flejta E. 36677/90 : 4 89
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10. WYBRANE ZAGADNIENIA OSPRZETU | WYPOSAZENIA SAMOCHODOWEGO
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620.113 Budowa samochodéw MERA—PIAP
65.012122 Badania dotyczace ptanowania ger

i przebiegu. Symulacja
62—82 . Naped hydrauliczny,

Runge W.: Simulationsverfabren fiir die Kfz—Hydraulik — Schwerpunkt sutomatische Getriebe.
Metody symulacyjne w napedach i sterowaniach hydrauticznych przeznaczonych do stosowsnia w
samochodach —~ punkt cngzkwcl automatyczne Qrzekladme Olhydr. u. Pneum. 1890 R. 34nré
v s. 420422, 424, 426—428, 1 fot. 1 rys. 12 sch. 4 tabl. 4 wykr. bibliogr. 8 poz.

g Nowoczesna technologia samochodowa d\aral{teryzuja si¢ dwoma tendencjami — zastosoweniem
elektroniki oraz skréceniem czasu projektowania nowych rozwigzan konstrukcyjnych lub technolo,,
gicznych, przy czym dotyczy to zaréwno podzespoléw, jak tez poszczegbinych elementéw skhdm-
cych sig na samochéd. Jako przyktad postuzy¢ moze elektronicznie sterowana przektadnia, istotnym
elementem tej konstrukcji jest wielokanalowy blok sterujacy wykonywany w formie odlewu. Prggd
przystapieniem do wykonania formy odlewu niezbedna jest stuprocentowa pewnosé, ze wszystkie
kanaty, galerie i otwory majq prawidlowy ksztalt oraz wymiar, gdyz poprawki po wykonaniu prak-
tycznie nie s3 mozliwe. Badania modelowe s3 w tym przypadku niezbedne. W zaleinodci od fazy
projektowania tworzy si¢ modde umozliwisjgce komputerows analize pro;ektu i jego optymalizacije.

Do relizacji tych prac wykorzystano specjalistyczny system symulacyjny REKDYN stuucy do symu-
lacji statycznych i dynamicznych wiasciwosci uktadu hydraulicznego. Podstawowa zasm tego syste-
mu jest motto: na tyle prosty na ile jest mozliwe i na tyle skomplikowany na ile jest to niezbgdne.

Oleksiuk M. 36684/90 20
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11. WYTWARZANIE WSPOMAGANE KONPUTEROWO {Ctm)
1L.1. Zagadnisnia ogbine CIM; urudumo

681.322:658.51/.514 Projektowanie i produkcja MERKI\—P'l,Ag
wspomagana komputerowo. ger

N

Wagner S.: Informationstechnische Aspekte von CIM. Techniczno—informacyine sspekty CIM,
Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr 1 s. 7—16, 12 rys. bibliogr. 20 poz.

CiM jest hastem, ktére jest interpretowane w réiny spossb. Powstaje problem, jekie szanse oferuje
CIM dia przedsigbiorstwa, jakie s3 tam potrzebne elementy, technologie i érodki pomocnicze dla
realizacji, a takze jak wygladsjg perspektywy przysztoiciowe. Oméwiono aspekty m:pniczno—infor—
macyjne postawionych problemdéw. Artykut jest przegladem mozliwodci i wytycznych dla przysztych
dziatan. Jednoczeinie oméwiono doéwiadczema wynikajace’ z zastosowart w dziedzinie projektowania i
produkcji wspomaganych komputerowo (CADICAM) oraz automatyki a takie wspdiczesnego
zarzgdzania informatycznego.

Wydzga S. 36719/80 21
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komputerowo ger

681.5 Technika sterowania
automatycznego

061.41 Targi migdzynarodowe

Abels S. i in.: Hannover Messe Industrie 90: C—Techniken fiir' die Fertigungsautomatisierung. qugu_
ie Przemyst'90: techniki komputerowe dia automatyzacji produkgii. Automatisierungstech.
Praxis 1990 Vol. 32 nr 8'5. 3892395, 4 fot, 3rys

caenpe

Omoiwienis nowotci, tendencji i rozwigza systemowych z dziedziny automatyki komputerowej,
przedstawionych na P'rzemygtowych Targach Hanomnkict:. W szczegdinodci‘rozpatrzono nastepujace
grupy zagadnier: produkcja zintegrowana komputerowo (CIM), uktady sterowania programowane

pamigcia (SPS — Speicherprogrammierbare Steuerungen) i systemy diagnostyczne.

Wydzga's. 36757/50 92
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Hammer H.: Planung’ und Realisierung komplexer Fertigungsverbundsysteme — Anwendungbeispiele_‘.

Planowanie i realizacia ztokonych potaczon steméw produkeyjnych — przyktﬂ' Zastosowars.

Fertigungstech. u. Betrieb 1990 Vol. 40 nr 4 5. 204207, 1 fot. 4 sch, o ’
% ==

Realizacja koncepcji elastycznej automatyzacii'drarakmryzujg sie pewnymi kolejnymi stopniami.
Moina wyréinié elastyczne gniazda, wyspy i wreszcie potaczone systemy, réznigce sie od siebie
rodzajem i zakresem zadar produkceyjnych. Dzigki pewnej normalizacji sktadnikéw przeplywu
materiatu i informacji mozna tworzy¢ struktury odpowiadajace kazdorazowo innym potrzebom, przy
jednoczesnej obniice kosztéw, czaséw realizacji i ryzyka technicznego. Daje to réwniez dobre podsta-
wy do nastepnego kroku — tworzenia fabryk na baziel CIM z urzadzeniami pochodzagymi oq_géinyc,h’

producentéw. Wymaga to takie zastosowania sterowania zdecentralizowanego; podzielonego'na rézne,
poziomy, gdzie decyzje sy centrainie koordynowane. Przy realizacji FMS ‘W’ amerykariskiej fabryce
-zaworéw sterujgcych do maszyn budowdanych, firmy liczy na nastepujgce korzysei: redukcja kosztéw
o 15—29%; zmnigjszenie zapaséw o 80%; skrécenie czasu dostawy o 50%; zmn,igjgenie potrzebnej,
powierzchni o 30 do 35%, * tr

vy
Petz M. 36689/90 93
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Hackstein R., Esser U.: Wege zur rechnerintegrierten Produkt'&on — Betlf_ieblid\e Fallbeisg’:iele"zur)
Neuoriengie'mng der A‘rbeit‘s—g\'ganisation. Drogi do komputerowd sterowanej produkeji — produkcyi-
ne klady nowej b izacji pracy. Fertigupgteeh. Y. Betrieb 1990 Vol. 40 nr 5 5. 291295, 311,

6 sch. bibliogr. 9 poz.
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Warunkiem komputerowo zintegrowanej produkcji (CIM) jest nie tylko techniczne podejécie, do
produkecji, ale réwniez zmiana organizacji produkcji. Instytut z Akwizgranu przeprowsdzit w
19. zaktadach produkcyjnych badania dotyczace zmian organizacyjnych, przygotowujacych przejécie
do CIM. Zasadniczym elementenriest inne roztozenie funkcji na odpowiednich poziomach zarzadza-
nia fabryka. Drugim waznym problemem jest inny rozktad pracy u bezpoérednich wykonawcéw,
odzwierciedlajgcy inne naktady pracy dla wytworzenia produktu. Zmiany organizacyjne zwigzane s3 z
wyiszymi wymaganiami dotyczacymi kwalifikacji pracownikéw. W tym wazgledzie zaktady z;jmuiq
zbyt konserwatywne stanowisko szukajac ,,gotowych ludzi”, podczas gdy wykazano, e w fabrykach
istnieja ludzie mogacy pd odpowiednim przeszkoleniu sprosta¢ obowigzkom. Najwiekszy wpltyw na
mozliwosc * realizacji koncepcji CIM ma persone! zakfadu (30%, odpowiednio 23% technika i 19%
organizacja pracy).
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11.2. Podsystemy (CAD, CAM, CAP)
)

681.322:658.51/.514 Projektowanie i produkcja MERA-PIAP
wspomagana komputerowo ger

Spohr G. U.: INTERKAMA 89: CAE in der Prozessleitechnik. INTERKAMA 89: technika wspoma-

gana komputerem w_technice kierowania procesami. Automatisierungstech. Praxis 1980 Vol. R2nré
s. 184—190, 2 rys. bibliogr. 2 poz.

Technika wspomagana komputerem (CAE — Computer Aieded Engineering) uzyskuje w automatyce
przemystowej (zwanej tez technika kierowania procesami) coraz wigksze znaczenie. Rosnaca liczba
urzadzert automatyki,~ich wzrastajgca ztozonosé, a takze koniecznoé aktusainej i kompletnej doku-
mentacji powodujg niemozliwo$¢ sprostania swoim obowigzkom przez personel planowsnia i
_eksploatacji bez wiasciwego wspomagania komputerowego. System techniki wspomaganej kompute-
rem (CAE) powinien wiec sta¢ sig érodkiem pomocniczym zaréwno przy planowaniu, jsk i przy
pééniejszej eksploataci urzadzer automatyki przemystowej. Czynnik wspomagania komputerowego
staje sig tu specjalnie wazny, poniewai pozwala on na udoskonalenie szczegétéw, oraz nawet
nieznaczng zmiang metod postepowania, co, sumowane przez lata, pozwala na istotne udoskonalenie
catego urzgdzenia. -
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681.322:658.51/.514 Produkcja wspomagana MERA-PIAP
komputerowo ger

Jétobs H. J. i in Integrierte Vorbereitung, Steuerung und Oberwachung von flexiblen

Fertigungsprozessen in .CIM—Strukturen, Zintegrowang przygotowsnia, sterowanie i nadz2dér -

elsstycznych systeméw produkcyjnych w strukturach CIM. Fertigungstech. u. Betrieb 1990 Vol. 40
nt 4 5. 198201, 5 sch. bibliogr. 10 poz.

Istniejace obecnie sposoby przekazywania informacji migedzy szczeblami produkcii stwarzajg
motliwodé wprowadzania bteddw oraz wydtuzajg czas produkeji. Obecne-rozwigzania CAP (Planning)
oraz CAM s3 niezbyt przydatne dia elestycznej produkcji, nie dajg mozliwosci przejscia do sterowania
wewnatrz procesu produkcii, jest on $ciéle okreslony na zbyt wczesnym etapie. Dlatego tez stworzono
koncepcie systemu ICPM (Integrated Pianning, Control and Monitoring) dia integracii dotychczaso-
wych wspomaganych komputerowo etapdw produkcji. Dochodza do tych obecnych etapdw nastepu-
jace propozycje rozwiqzari: — uzupetnienie o elastyczne przygotowanie i sterowanie produkji;
—~ decyzje o procesie zostaja przeniesione z etapu przygotowania na etap sterowania produkcjg. Dla
obstugi systamu IPCM stworzono specjalizowane pakiety programowenia dia technologdw i"dla
mistrzéw. Stworzono réwniez system rozpoznawania ztamania narzedzia dla elastycznych stanowisk
wiertarskich,
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komputerowo i ger

621.882.002.2 Sruby — produkcia

“Schnitzler D.; Besser M.: Rechnerunterstiitzte Geometriepriifung bei der Kaltmassivumformung von

Schrauben in dar Massenfertigung. Wspomagane komputerowo bedanie geometrii przy formowaniu

Srub na zimpo w produkcii masowej. Fertigungstech. u. Betrieb 1990 Vol. 40 nr 5 5. 282—285, 8 sch.
1 tabl. bibliogr. 5 poz.

W fabryce $rub w Karl—Man—Stadt (Chemnitz) zastosowsno pilotowq instalacig wymiarowego
sprawdzania $rub, pomydlang jeko element komputerowego sterowania produkcia. Instalacia
umozliwia dokonywania pomiaréw przy pomocy do 15, czujnikéw. Wyniki pomiaréw sg oceniane
statystycznie, badane jest utrzymanie tolerancji wymiarowych, granice kontrolne i trendy produkcji.
Dokonywana jest r6wniez klasyfikacja rub. Przykladowo dla sruby M8 z tbem szesciokatnym mie-
rzonych jest 6 wymiaréw. Odpowiednio do technologii (formowanie éruby i potent walcowanie
gwintu) pomiary s3 dokonywsne po formoweniu i powtémie juz éruby gotowej. Dzieki takiemu
komputerowo sterowanemws badaniu moiliwe jest statystyczne sterowanie produkcjy (SPC), dajace
informacie o stanie maszyn, przebieu procesu mozliwoéci nadzoru produkcii.
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681.322:658.51/.514 Planowanie i produkcja MERA-PIAP
wspomagana komputerowo ger

Gottschalk E.,, Leistner H.: Konzept zur Einfilhrung rechnerunterstiitzter Ldsungen der PPS.

Koncepcja wprowadzania komputerowo wspomaganych rozwiazar planowania i sterowania produkejs,
Fertigungstech. u. Betrieb 1990 Vol. 40 nr §'s. 299302, 4 sch. 2 tabl. bibliogr. 7 poz.

Wspomagane komputerowo planowanie i sterowanie produkcjy wymaga etapowego, krokowego
podejécia, sprawdzonego praktycznie w poprzednich latach przy wprowadzaniu automatyzacji
produkcji. Zaletami takiego krokowego podejécia sq elastycznoéé przy realizacji, minimatizacja ryzyka,
redukcja naktadéw, stopniowe zmienianie organizacji pracy. Etapami takimi, ktére mogy byé
oczywidcie modyfikowane w konkretnych przypadkach, s3: —jasne sformulowanie celu; — ansliza
procesu, ktéry me by¢ sterowany; — stworzenie pozadanej koncepcji; — opracowsnie etapéw
wdraiania koncepcji; — sprawdzenie spetniania zadar przez poszczegdine stopnie rozbudowy;
- krokowe wprowadzanie systemu sterowania; — ocena zrealizowanych krokéw systemu.

Petz M. 36700/90 98
681.322:658.51/.514 Produkcja wspomagana MERA—~PIAP

komputerowo ger
65.015.13 Organizacja przebiegu pracy

Rentzsch M.: Ergonomische Gestaltung von. CAD-Stationen Ergonomiczne _ projektowanie
stanowisk CAD. Fertigungstech. u. Betrieb 1980 Vol. 40 nr 6 s. 333—-335, 6 sch. 1 tabl. bibliogr.
6 poz.

Podstawowym problemem w CAD jest podziat funkcji miedzy cztowieka a komputer. Whatciwym
podzialem jest taki, w ktérym twérczy udziat cztowieka jest skurnulowany w moziiwie krétkim
czasie, natomiast rutynowe czynnoici komputera przeplatajace sie z czynnotciami cztowieka, réwniez
powinny przebiegaé w sumie w znacznie krétszym czasie niz robitby to czlowiek. Podziat tych
czynnodci jest oczywifcie inny dla technika—kredlarza, a inny dla "inzyniera projektanta. Przy
optymalnym ksztattowaniu samego.stanowiska pracy nalezy wziaé pod uwage rmin. nastepujgce
czynniki: sciste powigzanie wizualne i motoryczne uzytkownika 2 urzadzeniami, ograniczona
zmienno$¢ polozeni ciala, czesty przeskok wizualny z urzgdzen $wiecgcych do nieswiecacych. Przy
uwzglednieniv tych probleméw opracowano przykfadowe stanowiska CAD 2z odpowiednim
rozmieszczeniem urzadzeri. Przedstawiono rowniez whaciwe rozmieszczenie wigksze] ilogci
stanowisk CAD w jednym pomieszczeniu.
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681.322:658.61/.514 Projektowanie wspomagane MERA—PIAP
komputerowo ger

Kochan D., Sandig J.: Grafisch—interaktive CAD/NC—Bausteine fir prismatische Formelemente.

Elementy _graficzno—interakcyinego _sprzeienia CAD/NC _dla _elementéw_ pryzmatyczaych,
Fertigungstech. u. Betrieb 1980 Vol. 40 nr 6 5. 346—347, 2 sch.

Wyniki projektowania wspomaganego komputerem wykorzystywane sz najczesciej do wytwarzania
rysunkéw. Dla przygotowania programéw numerycznego sterowania obrabiarek informacje o
geometrycznym ksztatcie czesci muszg byé przygotowane na nowo. Dla uniknigcia tej, powtdrnej
pracy potrzebne jest sprzeienie miedzy projektowsniem a -programami sterowania obrabiarek,
realizowane przez przytacze CAD/NC. Sprzezenie takie moze by¢ realizowane w trzech wariantach,
od -uniwersalnego dla wszystkich maszyn, ale prostego do zawierajgcego programy podrednie,
pozwalajacego na peine wykorzystanie mozliwo$ci maszyny. Przy tym ostatnim moitiwy jest
dotychczasowy sposéb programowania NC, jest on wigc najczgsciej stosowany. Przy sprzgie-
niu CAD/NC rozrézniane s3 dwa rodzaje przekazywanych informacji w zaleznodci od programowa-
nych ksztaltow. Zastosowanie systemu NC z edytorem graficznym umozliwie przytqczenie ré2nych
systemdw CAD.
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~ ¢ .komputerowo ger
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Bennewitz W.: Einheitliche Strategie zur Rechnergestiitzten Projektierung von Automatisierungs— und
Elektroenergieanlagen. Jednolita strategia wspomaganego kofnguterem projektowania urzadzen
automatyzacji i elektroenergetycznych. Messen Steuern Regeln 1990 Vol. 33 nr 4 s. 158—162, 6 sch
1 tabl. bibliogr, 9 poz.

Zaprezentowano modutowy system wspomagania komputerowego auprocad—16, majacy mozliwosé
szerokisgo zastosowania w praktyce..Na podstawie 92, zastosowar podano wnioski dla dalszych prac
nad .systemem. Charakterystycznymi cechami obecnego .etapu prac sa: — przejécie od pojedynczych
~wysepek’’ automatyzacji do systemdéw zintegrowanych; — zastosowanie grafiki w zintegrowanym
systemie prac; — przygotowania do zastosowania systemow ekspertowych, Pojedyncze sktadniki
rozwiazan (dialog, .algorytmy przetwarzania, zbiory danych) sq przeksztalcane w czedci struktury
catego systgmu. Z kolei wprowadzanie systeméw ekspertowych jest powodowane istnieniem
odcinkéw projektowania, ktére nie mogq byé objete konwencjonalnymi-algorytmami. Zintegrowane
systemy projektowania obejmuja natomiast algorytmy konwencjonalne i systemy ekspertowe,
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681.322:658.51/.5614 Projektowanie i produkcja .MERA-PIAP
wspomagana komputerowo eng

Reports and surveys. Products for automation. Przeqlad wiadomodci.” Stodki automatyzacii. Robotica

- 1980 Vol. 8cz. 15 3-4.

Opisano kilka nowych wyrobéw, systeméw i opracowari z zakresu automatyzacji. Sa to: karta-pamieci
z napedem, system CAD/CAM, opracowania uzytkownikéw MAP i TOP, system szybkiego dostepu do
programéw komputerowych, podrecznik opisujacy’ zastosowanie jezyka wyiszego rzedu FORTH w
komputerach sterujacych, zastosowania jezyka C. Oto przyktady: 1. W Wielkiej Brytanii opracowano

.- bezkontaktowa karte pamigci LS! o pojemnoéci 32, 128, 256 Iub 512 KB (prZzewiduje sig pojémnosé

1 MB i 2 MB). Dzigki brakowi bezposredriego kontéktu miedzy Kartg a napgdem oba te urzadzenia sq
trwalsze i rzadziej ulegajy uszkodzeniom w poréwnaniu 2 tradycyjnymi dyskami. 2. ToolChest jest
systemem CAD/CAM do projektowania i produkcji precyzyjnych detali, form i odeli odlewniczych.
System umoZliwia projektowanie modeli tréjwymiarowych, rysowahie, programowanie obrabiarek
sterowanych numerycznie,” analize , modeli uwzgledmajch przenikanie ciepta i rozktad naprezen.
3. Brytyjska firma Triangle Digital Services-Ltd. produkuje komputery bazunce na jezyku RORTH.
Najnowszy model komputera TDS9090 jest wykorzystywany w systemach automatyki, min. do
sterowania obrabiarkami i robotami, buforowania danych, analizy koloréwoﬁci, w inteligentnych
klawiaturach i systemach zabezpieczajacych.
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11.3. Systemy elastyczne — FMS

65.011.56 Automatyzacja produkcji MERA-PIAP
681.5 Technika sterowania ger
automatycznego

Dungem O., Freyberger F., Schmidt G.: Eine mbdulare Grundsteuerung fiir flexible Montagezellen.
Modutowe_sterowanie podstawowe dia elastycznych_gniazd montizowych. Automatisigrungstech.
Praxis_1980 Vol. 32 nr 1s. 2229, 2 fot. 4 rys. 2 tabl. bibliogr. 14 poz.

Dia_gniazd montazowych celowy jest podzial sterowania catkowitego na sterowanié podstawowe
zwigzane z.urzadzeniami produkcyjnymi oraz sterowanie koordynujace gniazd. Wychodzac z analizy
zastosowania sensoréw przy procesach montazu opracowano koncepcje pozwalajaca na konfiguracje
sterowania podstawowego Z niezaleznych- modutéw. Rozpatrzono problemy. integracji z punktu
widzenia techniki komputerowej i informatycznej. Centralny interfejs sterowania podstawowego jest
niezalezny od urzadzert produkcyjnych ze wzgledu na stosowanie standardowych narzedzi w
gniazdach. Kazdy modul sterowania podstawowego'::zawiera mechdhizm do systematycénego
wykrywania uszkodzers i informowania o ich zaistnieniu, co pozwala rfa przyjecie zatozenia, ze praca
gniazd bedzie tolerowaé uszkodzenia. Przy uwzglednieniu opracowanych zasad 2fealizowano w
Iaboratonum prototypowe gniazdo montazowe dla rodziny matych przekaznikéw. '
Wydszga S. 36721/90 103
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681.322:658.51/.514 Produkcia wspomagana MERA~-PIAP
komputerowo ger

Barz E.: Betriebsautomatisierung mit flexiblen Fertigungssystemen bis hin zur rechnerintegrierten
Fertigung. to ja_zoktadu za elastyczn:

zintegrowanej komputerowo. Fertigungstach. u. Betrieb 1980 Vol. 40 nr 4 s, 201204, 5 fot. 2 sch.
bibliogr. 2 poz.

Firma MAZAK produkujaca maszyny do obrébki skrawaniem przeszta od zrobotyzowanych, oddzie-
lonych od siebie centréw produkeyjnych do elastycznych systermntw, ktdrych caty szersg uruchomio-
no dia rdinych wyrobdw czy technologii {wiercenie, spawanie, obrobka blach, czy tei linia kotnierzy,
skrzyn przektadniowych itp.). Transport materiatu, wyrobdw, narzedzi i magazyny sg zautomstyzo-
wane. Tam, gdzie tadowanie duzych czesci do uchwytéw nie moie by¢ automatyczne, robi to opera-
tor przy uyciu zdainego sterowania i kolorowego monitora graficznego. Oprogramowanie obshugujgce
ten caly system jest bardzo bogate, m.in. dzieki potaczeniu CAD i CAM po zaprojektowaniu-kazdej
czedci nastepuje sprawdzenie, czy moiliwe jest jej wykonanie na istniejacych meszynach i urzadze-
niach. JeZeli nie, zalecane jest przeprojektowanie. G¢6wny komputer z fabryki w Japonii jest potgczo-
ny {3czem satelitarnym z komputerem w fabryce w USA.
4
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11.4. Systemy otwerte w tym MAP/TOP

i
681.5 . Technika sterowania MERA—PIAP
automatycznego ger
061.41 Wystawy migdzynarodowe

’.
Frith K. F.: INTERKAMA 89: Informationsangebot und Informationbedarf. INTERKAMA 89: oferty
i zapotrzebowanie na automatyke. Automatisierungstech. Praxis 1890 Vol. 32 nr 1. 5-6.

Wystawa INTERKAMA 89, ktéra odby!a si¢ w patdzierniku 1989 roku w Diisseldorfie (RFN) byta

zbiorem ofert sprzetu informatycznego na zapotrzebowanie ulytkownikéw. Podstawowy temat

wystawy zostal okreSlony przez hasto: ,,z inteligentnymi, potgczonymi siecig elementami do wydaj-

nych systemdw automatyki i pomiardw”. Dodatkowy element dialogumiedzy producentami a uzyt-

kownikami zostal wprowadzony przez seminaria organizowane podczas kongresu, ktéry odbywal sie

jednoczesnie z wystawa, Ogélnie nasuwajq sie nastepujace-konkluzje: duza przysztoséé rokuje ,,otwar-
ta" komunikacja danych”. Na INTERKAMA—ie.89 reprezentowane byly wszystkie typy magistral

danych. Tendencja rozwojowq systemu magistral denych jest stosowanie ,,inteligentnych’” urzgdze i

systemdw, Dazy si¢ do komfortowej obserwacji i obstugi proceséw oraz systeméw automatyki. Pro-

jektowanie i konfigurowanie systeméw automatyki realizowsne jest ze wspomaganiem komputerowym;
to samo dotyczy, wykonywania dokumentacji wstepnej i koricowej. Stwierdza sig staly wzrost stosowa-
nia mikroprocesoréw w urzadzeniach pomiarowych i analitycznych.
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i 66.011.56 Automatyzacja produkei MERA-PIAP
© 881.327.8 Urzadzenia do ger
:: transmisji danych

3 Systemibergreifende Kommunikation von PROFIBUS zu KIAP. Komunikacja przekraczajaca system z
%+ PROFIBUS do MAP. Automatisierungstech, Praxis 199Q Vol. 32 nr 1 s. 40—41, 2 rys. bibliogr. 2 poz.

Wobec ciagtego postepu w dziedzinie automatyzacji produkeji staje sie niezbedna mozliwoéé przeka-
zywsnia informacji migdzy poszczegéinymi systemami magistral. Jest to mozliwe w systemie
PROFIBUS (norma DIN 19245), umozliwiajacym przytaczanie do magistrali miejscowej réznych
urzgdzert produkowanych przez réine firmy. Realizowane jest to w warstwie 7. w istotnych punktach
okresionych w normie MAP—MMS (Manufacturing Message Specification). Elementem sprzegajacym

: migdzy warstwami jest specjalny ,,przyrzad przéjéé sieGiowych”™ (Netziibergangsgerat).
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11.5. Systemy magistral miejscowych

681.324 - Systemy komputerowe MERA-PIAP
061.41 Wystawy miedzynarodowe, ger

PROFIBUS auf der Hannover—Messe Industrie. PROFIBUS na Targach Hanowerskich Przemyst.

Automatisierungstech. Praxis 1990 Vol. 32 nr4s. 211-212.

Podczas Przemystowych Targéw Hanowerskich (Hannover—Messe Industrie ‘90, mej 1990) duza
uwage poswigcono magistrali miejscowej PROFIBUS. Centralnym punktem jest ukkad symulujacy
system przemystowy z otwarta komunikacja miedzy réznymi urzqdzemaml dziewieciu partneréw.
Z zastosowaniem aktywnych uzytkownikéw magistrali i przy predkosci przekazywania 500 kbit/s
pokazano wtadciwoéci okreslone w normie PROFIBUS DIN 19245V, cz. 1. Inne eksponaty
demonstrujg znaczenie urzadzert do testowania i diagnozy, jak te2 funkcji zarzadzania systemem. Przy
pomocy konfiguratora systemu wykazano, w jaki sposéb moga by¢ zdefiniowane parametry magistrali

“i obiekty komunikacji odniesione do uzytkownika.
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681.327.8 Urzadzenia do MERA-~PIAP
transmisji danych ger

061.41 Wystawa miedzynarodowa

Enget H. O.. FELDBUS—Normung 1990. Normalizacia __magistral _mieiscowych 1990,
Automatisierungstech, Praxis 1990 Vol. 32 nr 6 s. 271--277, 3 rys. bibliogr. 14 poz.
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Na wystawach INTERKAMA 89 i 1ISA—Show 89 zademonstrowano po raz pierwszy, e jest moziiwa
realizacja magistrali miejscowej niezaleznej od broduoen;a wsp6tpracujgcego sprzetu. System komuni-
kacji okreSlony jako ,Unified Fieldbus’ (,zunifikowana magistrala miejscowa™), faczacy réine
przyrzady zewnetrzne znanych producentow, charakteryzuje sie licznymi zaletami w stosunku do
konwencjonalnej techniki analogowej. Normalizacja miedzynavrodowal magistrali miejscowej nie jest
jeszcze zrealizowana ale mozr:a oczekiwad, ze nastapi to w ciagu kilku lat. W artykule oméwiono stan
normalizacji na poczatku roku 1990 oraz przedstawiono problemy zwijzane z normalizacia nowej

technologii.
Wydiga $.36739/80 ’ j08
681.327.8.001.6/.7 Urzadzenia do transmisji MERA-PIAP

danych — rozwdj ger

Kriesel W. i in.: Féidbus als Mehrebenenkonzept. Magistrala miejscowa jako koncepcia wielopoziomo-
-w@, Messen Steuern Regeln 1990 Vol. 33 nr 4 5. 150—153, 4 sch. bibliogr. 13 poz.

fS/frowe przekazywanie informacji dla automatyzacji proceséw technologicznych przeksztateito sie w
‘odrebng dyseypling o rosnacym znaczeniu Powstajg normy magistral, zardwno w poszczegéinych
‘krajach jak.i migdzynarodowe, jednak ze wzgledu na duig réznorodnod¢ zadar takiej magistrali nie
mo}na myéle¢ o stworzeniu jednego uniwersainego rozi:viazania. Nalezy dazy¢ raczej do stworzenia
elasfycznej struktury, ktéra moze byé komponowana z duzej ilosci cyfrowych systeméw <transmisyj-

nych. Taka zaproponowana struf(tura moze by¢ pomostem mieazy informatykq a automatyks, ponie-
waz mozna jq przytaczy¢ zargwno do komunikacii biurowej {sieci LAN), jak i do globalnycj sieci prze-
kazywania d‘anych (WAN). Struktura ta obejmuje trzy typowe poziomy, ktdre w razie potrzeby mogq
by¢ dotgczane lub odiaczane: poziom koordynacii procesu, poziom podstawowy i poziom procesowy.
Warianty realizacji struktur liniowych bad# pier!cieniowy’ch pokazano na przykladach zastosowars.
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