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1.0GOLNE ZAGADNIE MAUTOMATYKI 1'PORMAROW ™
1.1. Postep i rozwj techniki

681.326/.327 Urzadzenia sterowania MERA—PIAP_

i kontroli, Pamieé¢ eng .
New in control. i jedziny techniki sterowania | j. Control Eng. 1981 Vol. 38 nr 1+
s. 69, 2 fot.

Firma Dallas Semiconductor, we wspoipracy z AMP Inc., przedstawita Cybercard — nowa wsuwalng
karte pamieciowg, model DS 6417, Jest to pamigé trwasa, typu SRAM, o pojemnosci 4 min bitéw i
wymiarach 3,37 x 2,125 cala (ok. 85 x 53 mm). Dzieki nowatorskiemu rozwigzaniu uktadu scalo-
nego oraz zastosowaniu nowego materiatu stopowego do wykonania stykow, karta ta wytrzymuje do
50 tys. wsunigé/wysunigé. Krétke scharakteryzowano budowe i zalety uzytkowe tego nowego
elementu pamieci, ktérego cene w dostawach dia OEM (pierwotny producent sprzetu komputero-
wego) ustalono na 250 dol. za 100 elementéw. Z kolei Frigichip sq scalonymi, termoelektrycznymi
pompami ciepinymi wykorzystujacymi efekt Peltiera dla ochtadzania lub grzania. Firma Melcor
opracowala rodzing tego rodzaju elementéw, o znaczeniu CP 1.0-XX-08. Podano nieco informaciji o
budowie oraz krétko scharakteryzowano tego rodzaju pompy cieplne, a takze podano mozliwosci ich
wykorzystywania w rozmaitych aplikacjach niskopragowych, m.in. dla ochtadzania w przenosnych
chiodziarkach, urzadzeniach elektropneumatycznych, aparaturze pomiarowej, medycznej, laborato-
ryjnej itp., zaréwno w zastosowaniach militamych, kosmicznych i cywilnych, tak profesjonalnych jak
i komercyjnych. Najwigkszy z elementéw.tej serii, 0 wydajnosci ,,pompowania” 21,4 W ciepta, ma
wymiary 30 x 30 mm. Ceny jednostkowe — pomigdzy 5,2 a 19 dol. za sztuke. W obu przypadkach
podano adresy kontaktowe do producentow.

Rudnicki Z.. 37789/91 ¢

681.1/.5(047.6} Sprzet automatyki MERA—PIAP
—~ nowosci eng
Control products preview. Nowosci z dziedziny sprzetu automatyki, Control Eng. 1881 Vol. 38 nr 1

s. 71,74, 76, 78, 80, 82, 84, 86, 88, 90, 92, 94, 101, 16 tot.

Wielostronicowe zestawienie notek informacyjnych o nowych wyrobach aparatury kontrolno-pomia-
rowej oraz. osprzetu do zastosowant w ukltadach sterowania. Wstepnie oméwiono trzy urzadzenia: ~
zasuwowy zaweér wraz z regulatorem serii 64, firmy VAT Inc; — rejestrator PC-108 M DAT, firmy
Sony, w ktérym dla wiernego i doktadnego rejestrowania sygnatéw analogowych, pochodzacych z
rozmaitego rodzaju urzadzer pomiarowych, zastosowano technike DAT — cyfrowej rejestracji sygna-
tow po uprzednim ich przetworzeniu w technice PCM (impulsowe] modulacji kodowej); ~ przeply-
womierz kanatowy 3240. W krétkich charakterystykach kazdego z tych przyrzadéw zamieszczono
m.in. zwiezte informacje o budowie i zasadzie dzialania, zakresach pomiarowych oraz moziiwosci
zastosowari. Ponadto zamieszczono ponad 40 bardzo krétkich informaci, opracowanych né pod-
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stawie nadestanych materiatéw technicznych i firmowych, o ndwoécia rzetowych w nastepujg-
cych dziedzinach: silniki 4 napgdy oraz uktady ich sterowania; sterowniki i regulatory procesowe;
zawory wraz z nastawnikami; w;lﬁwietlacze, podzespoty i elementy elektryczne, aparatura badawcza,
systemy komputerowe wraz z ich urzadzeniami -peryferyjnymi; anatizatory; hydraulika z pneuma-
tyks; przeptywomierze; przetworniki i kondycjonery sygnatéw; sterowniki programowaine; systemy
zbierania danych; czujniki wraz z przetwornikami; przekazniki i przekgczniki; osprzet sieciowy;
zasilacze; uktady scalone i komputery pakietowe; liczniki i wykaczniki czasowe. Bardzo zwiezte
informacje umozliwiaja zorientowanie sie w charakterze wyrobu. Kazda notka zaopatrzona jest w
adres producenta, co umozfiwia.zainteresowanym dotarcie do #rddta obszerniejszych informacji w
celu blizszego zapoznania sie z danym wyrobem.

Rudnicki 2. 37790/91 2
681.326.001.6/.7 Urzadzenia sterujace MERA—PIAP
— rozwdéj eng

Kompass E. J.: 1991: a pivotal year for changes in control. Rok 1991 kiuczowym rokiem dia zmian w
sterowaniy, Control Eng. 1991 Vol. 38 nr 1s. 117.

W petfach sterowania ze sprzezeniem zwrotnym nadal najbardziej rozpowszechnione jest stosowanie
analogowe;j regulacji P1D. Prawie wszystkie przemystowe obwody automatycznego sterowania bazujg
na analogowym sygnale pradowym 4—20 mA. Ponadto dtugos¢ petli regulacyjnych pomiedzy czuj- -
nikiem pomiarowym a nastawnia przekracza zwykle trzydzieéci metréw. Dzieje sie tak mimo, iz od
trzydziestu juz lat znane s komputerowe uktady sterowania, od ponad pietnastu lat upowszechniane
s§ rozproszone systemy sterowania cyfrowego, a powszechnie wiadomo, 2e im dluzsze s3 petle
regulacyjne tym bardziej rosnie ich podatno$¢ na zaktécenia elektryczne i uszkodzenia mechaniczne.
Przedstawiono krétka charakterystyke aktualnego stanu rozwoju techniki regulacji oraz opinie o
przyczynach naturalnego oporu przed pefnym upowszechnieniem sie technik cyfrowych w tej dzie-
dzinie. Za najwainiejszg przyczyne tego stanu jest uwazany fakt, iz wiekszo$é organéw wykonaw-
czych w uktadach sterowania nadal ma charakter analogowy (dopiero obecnie zaczynaja sie pojawia¢
nowe rozwigzania cyfrowych organéw wykonawczych). Zbiega si¢ to z nasileniem dziatari majgcych
ustanowi¢ i spopularyzowaé nowe, miedzynarodowe normy dla miejscowej magistrali cyfrowej, ktéra
2astgpi¢ ma transmisje sygnatéw analogowych 4—20 mA. Przewiduje sie réwniez zmierzch techniki
regulacji opartej o algorytm PID, uzieki upowszechnieniu sie coraz szybszych procesoréw oraz roz-
wojowi specjalizowanego oprogramowania do zdstosowari regulacyjnych, a zwiaszcza systemow
ekspertowych.

Rudnicki Z. 37792/81 3
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621.38-181.48.001.6/.7 *a Mikroelektronika MERA-PIAP
— rozwdj eng

AS

—— iy i el R Ml R

L]
Kosub D.: Continuing R&D paying dividends, Korzyéci ptynace 2 kontynuacii prac badawczo-rozwo-
jowych, Des. Eng. 1991 nr6s. 9, 1 fot.

Newralgicznym punktem w mikroelektronice jest technologia. Coraz wyzisze wymagania, jakie sta-
wiane s3 elementom, powodujg koniecznoé¢ statego rozwoju technik ich wytwarzania i wprowadza-
nia nowych rozwiazari. W ciggu najblizszych 10 lat przewiduje sig zintegrowanie funkgji elementéw
elektronicznych i optycznych, niezbedne w celu zwiekszenia ich szybkoéci, poczawszy od kompute-
réw osobistych a skoficzywszy na telekomunikacji mikrofalowej. Artykul omawia prace kilku
ofrodkéw kanadyjskich pracujacych gtéwnie nad elementami dla telekomunikacii. Prace ich opieraja
si¢ na komputerowych technikach projektowania, ktére obecnie s3 juz zintegrowane w takim stopniu,
e pozwalaja na postugiwanie si¢ nimi przez wielu uZytkownikéw jednoczeénie, Umoiliwia to
Znaczne usprawnienie prac poprzez poigczenie potencjatu wielu oérodkéw, zajmujacych sie
réznorodnymi zadaniami, w jeden program badawczy. Stosowanie symulacji komputerowej w
procesie projektowym pozwala znacznie skrdcic¢ prace nad nowymi pomystami, co skutecznie obniza
Koszty, a jednoczesnie pozwala nowosciom szybciej wejsé na rynek. W artykule oméwiono takze
prace nad nowymi materiatami, zastosowanymi w mikroelektronice. Zastapienie krzemu arsenkiem
galu pozwala na znaczne zwiekszenie szybkosci procesoréw, co ma poustawowe znaczenie w
technice. W ostatniej czesci artykul omawia wspdiprace joint venture w dziedzinie mikroelektroniki
firm kanadyjskich i amerykariskich.

Fijatkowska K. 37766/91 4

1.4. Stownictwo, normalizacja, typizacja

681.327.8 Transmisja danych MERA-PIAP
389.6 Normalizacja eng

AIAG supports adoption of international ED! standards. AIAG popiera przyjgcie miedzynarodowych
norm EDI. Manufact. Autom. News 1991 Vol.5nr6s. 7.

Grupa Dziatania Przemystu Motoryzacyjnego (AIAG) na konferencji migdzynarodowej skupiajgcej
producentdw samochodéw oraz komitety za;mu‘ace sie maedzynarodowa transmisjg danych, dora-

dzata podjecie intensywnych dziatast w celu standaryzacu transmisji danych (ED!). Ooecnie normy |
EDIi sg rézne na réinych kontynentach Cztonkowie AIAG proponuja oparcie wytycznych norm na :
normach EDIFACT {(komitetu ONZ ds. ttansmisji danych) poczynajac od 1994 roku. Rowniez w

Europie i Japonii trwajg prace nad dostosowsaniem lokalnych norm do EDIFACT. Europejska grupa
producentéw samochodéw ODETTE planuje uzywanie norm ERIFACT od 1994 roku. Normy EDI
umozliwiajg partnerom ciggta wymiang informacji 0 zaméwieniach, dostawach, ptatnoéciach itg.

Perz M. 37818/91 5.
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1.5. Organizacja, zarzadzanie, ekonomika

681.31/.39 Sprzet komputerowy MERA—PIAP
339.187.6 Leasing ger

- -
Michel A.: PC-Leasing. lnwvestition ohne Reue. Leasing komputeréw PC. Inwestycia bez Zalu.

Computer Persanlich 1991 nr 4 s, 106—107, 2 wykr.

Najnowsza technika jest droga, a zasada ta dotyczy réwniez sprzetu komputerowego. Koszt duzego
nowoczesnego systemu stanowi w budzecie szczeg6lnie matych firm tak znaczacy pozycjg, ze nie
zawsze moga one pozwolié sobie na zakup. Istnieje jednak mozliwos¢ przejecia sprzetu w uzytko-
wanie nie placac za niego gotéwka — mozna go dzierzawié. Czy ta alternatywe jest realnym rozwigza-
niem? Przedstawiony artyku! traktuje o problemach leasingu spzeur komputerowego na rynku
niemieckim i krajéw EWG. Dane do niego autor zaczerpnat z najnowszych opracowar Instututu
Badania Rynku {Marktforschungs—Institut Frost & Sullivan}.

Pilat Z 37804/91 [

339.14 Rynki zaopatrzenia i zbytu MERA—PIAP
658.62:681.52 Wyroby z branzy automatyki eng -
Blickley G. J.: Looking for new markets. W_poszukiwaniu_nowych rynkéw. Controt Eng. 1991

Voi. 38 nr 1s. 13.

Obecna recesja gospodarcza dotyczy prawie wszystkich gatezi przemystu amerykariskiego, choc nie
zawsze obciazone s3 one w jednakowym stopniu. Na podstawie jesiennej wystawy ISA i zwigzanej z
nia konferencji oraz zastyszanych tam opinii, mozna swwierdzi¢, Ze recesja ta nie zaznaczyta sie
jeszcze ostro w branzy aparatury kontrolno-pomiarowej, a zwtaszcza urzadzeft automatyki przemy-
stowej. Jednak konieczne jest poszukiwanie nowych rynkéw zbytu dla produktéw tej branzy — duze
nadzieje wigzane s3 z przemianami zachodzacymi w paristwach Europy Wschodniej oraz, chociaz
jeszcze w mniejszym stopniu, w ZSRR. Postulowano konieczno$¢ wypracowania nowych metod
handlu z tym regionem i zalecono wiele cierpliwosci w 1ej dziatalnosci. Wskazano zwiaszcza na duze
potencjalne moziiwosci eksportu aparatury zwigzanej z badaniem i ochrong $rodowiska naturalnego w
tej czesci Europy. Podano szacuricwwe kwoty przewidywane na cele ochrony $rodowiska w réznych
panistwach postkomunistycznych i poréwnano je z wydatkami USA w tym zakresie. Na przyktadzie
dziatalnoéci firmy Honeywell w tym regionie $wiata wskazano na trudnosci, jakie dla firm zachodnich
niesie wspoipraca z krajami Europy Wschodniej, a zwiaszcza w ZSRR. Nie pominieto jednak
Kkorzyscl, jakich firmy zachodnie mogq spodziewad sie w przysztosci w tej czeéci Europy, wymaga-
jacej gruntownego oczyszczenia swoj érodowiska naturalnego oraz speinienia konsumpcyjnych
pragnient i dazes zamieszkujacych je spoleczerstw. Dtugotrwate przyszte korzyici przedsigbiorstw
amerykariskich wymagaia teraz odrobiny cierpliwodci i sprytnej strategil oraz wiasciwego planowania
w tej dziedzinie. - .

Rudnicki Z. 37784/91 7
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681.322:658.61/.514 Produkcia wspomagana MERA-PIAP
"" komputerowo eng
608.3.0044 . Ochrona patentowa
3
Ledgerwood B. K.: Patent squabbles continue. Przedtyzaiacy sie spér o patent. Control Eng. 1991

Vol. 38 nr 1s. 118.

W drugiej potowie lat sze§cdziesigtych brytyjska firma Molins Ltd opatentowata opracowzne dla
swoich potrzeb rozwigzanie systemu wytwarzania czesci do produkowanych przez"siebie maszyn i
urzadzeri technologicznych dla fabryk papieroséw. Obecnie tego rodzaju rozwigzania okrestamy ter-
minem elastycznych systemow produkeyjnych — FMS. Krétko opisano na czym polegato rozwigza-
nie firmy Molins, ktéra m.in. odsprzedata swoje licencje patentowe kilku duzym firmom amerykari-
skim. Jednak kilka lat temu grupa producentéw urzadzer stosowanych w FMS zakwestionowata
waznosé tego patentu, powotlujac sie na wezedniejsze opracowanie przez firmg IBM i spopularyzo-
wane, choé w do§é waskim gronie, rozwigznie komputerowo sterowanego systemu do automatycz-
nego wytwarzania pakietéw dla wiasnych komputer6w serii 360. Zwigile opisano réwniez i ten drugi
system oraz poréwnano oba rozwigzania, starajac si¢ uwypuklié cechy zbiezne dla obu systemoOw, ze
zwréceniem jednak réwniez uwagi na istniejace migdzy nimi réznice. Ten spér o waznoéé bad# nie,
patentu firmy Molin Ltd rozstrzygany jest obecnie na drodze sgdowej.

Rudnicki Z. 37793/91 8

3. KONSTRUKCJA ELEMENTOW
3.1. Sterowania i automatyki

3.1.1. Elektrycznej . .

3.1.1.1. urzadzenia

621.316.57.004.11 Wytgczniki MERA-PIAP
— opis eng

Inductive and capacitive proximity switches. Induk cyjne i jemnodciowe wylaczniki zblizeni

Des. Eng. 1991 Nr 6. 10, 14, 15, 1 fot.

Artykut podaje szczegétowy opis i zasade dziatania pojemnosciowych i indukeyjnych wytacznikow
zblizeniowych, stosowanych dia réznych materiatéw, metalowych i niemetalowych. Zasada polega na
wprowadzeniu czujnika w postaci oscylatora, ktérego pojemnodé lub indukeyjnosé zmienia sig
wtedy, gdy-w poblizu przesuwa sie jakié materiat (np. zmienia si¢ poziom materiatu sypkiego,
wypekniajacego pojemnik). Wywotana tym zmiana pradu jest wzmacniania oraz przetwarzana na
sygnat cyfrowy, ktéry stuzy do uruchomienia wytacznika. Czujniki indukcyjne stosuje sie wowczas,
gdy materiatem jest metal. W przypadku niemetali {np. plastik, szkto, drewno itd.) stosuje sig czuj-
niki pojemnoéciowe dziakajace na tej samej zasadzie. Sposéu dziatania takiego wytqcznika zalezy oa
rodzaju materiatu, szybkodci przesuwania itp. Artykul szczegétowo analizuje wpltyw weszystkich

-1 -
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czynnikdw na dokfadno$é pomiaru i punktu oraz czasu zadziarania nika, Autor udowadnia,
2e pomimo pewnych klopotéw, jakie sprawia wrazliwo$é na zaktocenia i zmiane warunkéw otocze-
nia, czujnik ten znacznie przewyzsza stosowane dotychczas wytgczniki mechaniczne.

Fijatkowska K. 37763/91 9

621.318.5.004.11 Przekazniki MERA—PIAP
— opis eng

Capriotti B.: Electromechanical relays: factors to consider before buying. PrzekaZniki elektromecha-

niczne: czynniki, ktére warto rozwazy¢ przed zakupem. Electron. Des. 1991 Vol. 39 nr 14,
s. 97—100, 1 sch. 2 wykr.

Rynkowa oferta przekaznikéw réznych firm jest bogata, jednakze przed zakupem nalezy rozwagzy¢
szereg parametréw, aby element realizowat niezawodnie swoje zadanie oraz spetniat wymogi kons-
trukeyjne. Waznym parametrem jest przyktadowo prad zatgczenia zestyku przekaznika, ktéry zalezy
od typu obciaZenia. Prad ten dla obcigzenia pojemnosciowego 20—-400-krotnie przekracza prad nomi-
nalny. W takich sytuacjach wymagane jest specjaine pokrycie zestyku przekaznika. Kryterium wy-
boru jest takze funkcja zestyku w uktadzie. W zaleznoscei od funkcji zestyku wybiera sig przekazniki
z zestykami normalnie otwartymi, normalnie zamknietymi, przetacznymi i z mechanicznym podtrzy-
mywaniem. Inne parametry jakie nalezy wzigé pQd uwage to: wytrzymatosé zestyku wyrazana
zazwyczaj liczbg zakaczen, konstrukcja mechaniczna, oraz parametry srodowiskowe.

Zakotski J. 37808/91 10
621.3.087.92.004.14 Przetworniki pomiarowe MERA-PIAP
-~ zastosowanie eng

Fiamming T., Kirsten J.: Undersampling reduces data ecquisition costs. Prébkowanie ograniczone
zmniejsza koszty przetwarzania. Electron Eng. 1891 Vol. 63 nr 775, 5. 39, 40, 43, 1 sch. 3 wykr.

Przedstawiono zarys teorii ograniczonego prébkowania w zastosowaniu do przetwarzania sygnatéw o
ograniczonym p'aémie, gdzie prazki widma sygnatu wejéciowego catkowicie mieszcza ‘sie pomiedzy
harmonicznymi czestotliwosci Nyquista. Twierdzenie to pozwala w efekcie na zastosowanie wolnych,
tanich przetwornikéw do przetwarzania sygnatéw o duzej czestotliwosci granicznej, lecz waskim
pasmie czestotliwodci. Opisany przyktad dotyczy wykorzystania 12-bitowego przetwornika prébku-
jacego MAX 167 firmy MAXIM,

Zakolski J. 31B128 1
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621.313-133.3.004.1 1/.‘%'4..5 Sitniki skokowe MERA-PIAP
— opis | zastosowanie eng
Crnosija P. i in.: Optimal closed-loop control of 'a hybrid step shotor with chopper drive. Qptymalne
j ietei petli sprzeZenia zwrotn, o h owych silnikow sko ch. Robotics .
a. Computer-Integrated Manufact. 1991 Vol. 8 Nr 35, 187—192 7 wykr. wzory bibliogr. 15 poz.

Wraz 2 rozwojem technik elektronicznych | mikroprocesorowych pojawita sig koncepgja silnika
skokowego sterowanego impulsowo, ktérego najwigkszg zaletg jest to, e mose on skutecznie praco-
waé w otwartych torach sterowania. Dzisiejsze zastosowania tych silnikéw to napedy zegaréw, druka-
rek, gramofondéw, maszyn do szycia, obrabiarek, ale takze spotyka sig je w samolotach i rakietach
oraz, oczywiscie, w robotach. Znajdujg one zastosowanie w liniach elastycznego wytwarzania (FMS),
gdzie Fatwos¢ sterowania stanowi ich podstawowg zalete. Moga stuzyé, we wspbtpracy ze zintegro-
wanym programem, do obstugi robotéw, obrabiarek, transporteréw, itd, stanowigcych gniazdo ob-
rébcze. Wprowadzenie do sterowania tych silnikéw uktadéw z zamknigtg petla sprzgzenia zwrotnego
spowodowato znaczne poprawienia ich wtasciwosci. Nastapito zwigkszenie ich mocy, nawet do 50%,
istotne zwigkszenie predkosci oraz doktadnosci pozycjonowania. Silnik pracujacy w takim uktadzie
wymaga sprzeZenia zwrotnego od predkosci i potozenia, W artykule podano charakterystyki mo-
mentu napedowego, model matematyczny uktadu sterowania oraz wyniki badari symulacyjnych,
przeprowadzonych na modelu silnika ISKRA MDD 0202. Przedyskutowano dwa rozwigzania stero-
wania silnika. Pierwsze, to wprowadzenie stake] czasowej, odpowiadajacej fazie pracy, drugi, to wpro-
wadzenie statej czasowej wyprzedzenia w fazie wytgczenia. Wyznaczono charakterystyki napedu dla
obu tych metod. Stwierdzono, ze obie daja zwigkszenie mocy oraz, ze efekt rofnie ze wzrostem
| napigcia zasilania,

; . .

Fijatkowska K. 37767/91 12
' 3.1.1.2. elementy
621.37/.38.004.14 Elementy elektroniczne MERA-PIAP
— zZastosowanie eng

Bursky D.: 3.3 V systems finally gain acceptance, Systemy 2 napieciem 3.3V zyskujg ostateczng,
akeeptacje rynku. Electron, Des. 1991 Vol. 39 nr 13 s. 18.

Obecnie rynek zdominowany jest przez elementy scalone zasilane napieciem +5 V. Stan ten utrzy-
muje si¢ pomimo przyjecia w_nowym standardzie JEDEC napiecia zasilania +3.3 V., Nowy standard
napigcia zyskuje ostatnio na popularnosci, szczegdinie w popularnych na rynku komputerach prze-
nodnych typu laptop, gdyz daje on oszczednosé energii zasilania. Uktady o zmniejszonym napieciu
zasilania oferujq obecnie znane firmy, takie jak Intel, Advanced Mico Devices i Texas. S to migdzy
innymi mikroprocesory 386SX, pamieci statyczne CMOS RAM i dynamiczne DRAM. Firma ATT
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oferuje biblioteki standardowych elementéw logicznych, NCR — prog wanine uktady logiczne,
National Semiconductor — stapdardowe uktady logiczne.

Zakolski J. 37749/91 . 13
621.38.049.002.2.004.14 Uktady scalone MERA-PIAP
— budowa i zastosowanie eng

Leonard M.: Controlier chip links portables to Ethernet. Uktad kontrolera komunikacyinego tworzy
interfejs sieci Ethernet dla komputeréw przenosnych. Electron. Des. 1991 Vol. 39 nr 13 5. 43—45,
48, 1 fot. 2 sch. .

Firma National Semiconductor opracowata uklad scalony sterownika magistrali Ethernet —
DP 83902 STNIC (serial network interface controller), ktéry zastepuje dwa dotychczas stosowane
uktady DP 8390 i 83910. Zastosowanie elementu spowoduje ograniczenie pob ru mocy o 400% i
redukcje zajetosci powierzchni plyty drukowane] o 20%. Element integruje obwody warstwy
fizyczne] magistrali oraz uklady sterujgce dostepem do nognika danych MAC (Medium Access
Control) zgodnie ze standardem |EEE 802.3. Uktad wyposazonoc ponadto w dwa ukiady DMA
sterujgce przekazem do lokalnej pamigci kontrolera i do pamieci systemowe;j.

2akotski J, 37751/91 ! 14
681.32:621.377-181.48.004.14 Mikroprocesory MERA~PIAP
— zastosowanie eng

Trapp M.: Learn the fundamentals of digital filter design. Podstawy projektowania fiitréw cyfrowych.

Electron. Des. 1991 Vol. 39 nr 14, s. 83, 84, 86, 90—-92, 95, 2 sch. 3 wykr.

Przedstawiono podstawy teoretyczne filtréw cyfrowych. Opisano typowe realizacje filtréw rekuren-
cyjnych i nierekurencyjnych i wynikajace stad struktury. Filtry te mogg by¢ realizowane przez
szybkie mikroprocesory, mozna je takze zrealizowaé¢ w oparciu o programowane uktady logiczne
(PLD). Mikroprocesorowe filtry charakteryzujg sie wigkszg elastycznoscia, gdyz struktura filtru jest
realizowana programowo, jednakze pewna elastyczno$¢ wykazujg takZze programowaine uktady
logiczne, s3 natomiast znacznie szybsze. W artykule przedstawiono projekt logiczny filtru cyfrowego
opartego na elementach programowanych firmy Lattice takich. jak 22V 10, 20R 10, 10V8.

Zakolski J. 37806/91 - 16
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621.38.045,002.2.004.1 Uktady scalone MERA—-PIAP
ﬁ} — budowa i zastosowanie eng
1.322 M Komputery )

Goodenough F.: Mixed-signal library uses breadboard and simulation. Biblioteki uktadow analogo-

wo-cvfrowych wspomagajg projektowanie i symulgg Electron. Des. 1991 Vol. 39 ar 14, s. 159, .
160, 162, 163, 1 sch. 1 tabl.

Firma Advanced Linear Devices opracowata biblioteki analogowych uktadéw scalonych w wersji do
montazu na ptycie i jako fragmentu struktury uktadu scalonego. Projektant. moie za pomoca
specjainego oprogramowania, np. PSpice firmy Micorsym Corp., projektowaé i symulowaé dziatanie
uktadéw scalonych ztozonych 2z czesci cyfrowej i analogowej, Projekt moze byé podzielony na bloki
i kazdy z blokéw moze zosta¢ zintegrowany w postaci uktadu scalonego. Wykorzystujac na tym
etapie wspdine zbiory masek oraz innych narzedzi projektowania mozna znacznie obnizyé koszty
produkdji uktadu.

Zakolski J, 37807/91 16

3.1.6. Opartej na innych dziataniach

681.7.068.004.14 Swiattowody MERA-PIAP
— zastosowanie eng

Leonard M.: FDDI reaches beyond the backbone. FDDI wykracza poza dotycheczasowe obszary
zastosowari. Electron Des. 1991 Vol. 39 nr 12 5. 53, 54, 56, 62, 64, 66, 1 fot. 4 rys.

Jak dotad magistrale Swiattowodowe wedlug standardu FDDI wykorzystywene byly jedynie w
sieciach komputeréw duzej mocy. Przepustowosé sieci éwiattowodowsj (100 Mbit/s) byta zbyt duza
dia przecigtnego uzytkownika, a wysoka cena urzadzen sieciowych takze ograniczata rozwdj zasto-
sowari. Rozwéj technologii i spadek cen w technice $wiattowodowej (cena jednej karty FDDI ok.
350 dolaréw) spowodowaty ostatnio znaczne rozszerzenie zaméwieri na nowy sprzet. W biezacym
roku National Semiconductor wprowadzita na rynek rodzine elementéw DP 83200 realizujgcg stan-
dard FDD!, podobnie Advanced Micro-Devieces — elementy Supernet FODI i Motorola — 68800.
Standard FDDI pozwala na w peini transparentng komunikacie z urzadzeniami 7-warstwowego
systemu OSL. Istniejg réwniez ukfady interfejsowe do taniej magistrali wykonywanej na bazie pary
skregcanej, «co spowoduje dalszg obnizke kosztow.

Zakolski J. 37763/91 17
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681.7.068.004.14 Swiattowody — zastosowam MERA—PIAP
621.318.56 PrzekaZniki mocy eng

Gosch J.: Optical devices transmit/receive 120 mW, of electrical power over 10-m fiber. Lrzadzenia_
optyczne przekazuja moc 120 mW za posrednictwem $wiattowodu o dtugosci 10 m. Electron. Des.
1991 Vol.'39 nr 13s. 36, 1 fot.

Przekazywanie energii za posrednictwem $wiattowodu moze by¢ przydatne w urzadzeniach pomiaro-
wych pracujgcych w $rodowisku o duzym poziomie zakiocert lub gdy w gre wchodzg wysokie
napigcia. “Zachodnioniemiecka firma Siemens, opracowujaca przektadnik pradowy dla napieé
400 kV, zaprojektowata urzadzenia optyczne przekazujace za posrednictwem $wiatfowodu moc
120 mW. Firma zapowiada opracowanie technologii przesytania mocy tego rzedu na odleg}oéé
kilkuset metréw, :

Zakolski J. 37750/91 18 ,
681.7.068.004.14 Swiattowody — zastosowanie MERA-PIAP
681.3.05 Przeksztatcanie danych eng

Mills A.: FDDI networks over copper. Interfejs porpiedzy Swiatiowodem (FDDI) i kabiem trans-
misyjnym. Electron. Eng. 1991 Vol. 63 nr 774 5. 65, T sch.

AMD, Chipcom, DEC, Motorola i Syn Optics opracowaly zestawy elementéw, ktore umozliwiajg
bezpodrednie dotaczanie kabla transmisyjnego wykonanego na bazie pary skrecanej w ekranie do
kabla $wiatfowodowego. Na styku nastepuje przeksztatcenie 5-bitowych znakéw zakodowanych w
systemie 4B/5B-FDDI1 {éwiattowéd) na strumiert danych szeregowych w kodzie NRZ!, przekazy-
wanych z szybkoscia 125 Mbodéw (para skrecana). Obnizenie kosztéw interfejsu do 350 dolaréw
oraz spadek ceny $wiattowodu spowoduja wedtug prognoz szybki' rozwéj tej techniki zaréwno w
sieciach publicznych jak i przemystowych sieciach lokalnych.

Zakolski J. 37747/91 ’ 19
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%
3.2. Element6w pomiarowydh
3.2.1. Wielkoci elektrycznych

681.32:621.377-181.48.004.14 Mikroprocesory — zastosowanie MERA-PIAP
681.2 Przyrzady pomiarowe eng

Bailey S. J.: Recorders and Indicators exert a cohesive force in onine quality. Potaczenie
rejestratoréw i wskaznik i niesienia j i rwadii zonych na biezgco. Control
Eng. 1991 Vol. 38 nr 1 5. 57—60, 4 fot.

W odpowiedzi na rosnace zapotrzebowanie coraz szybszego uzyskiwaniz biezacych informadii o
przebiegu proceséw, oferowane sq przyrzady taczace rozmaite, czesto dos¢ wyrafinowane funkcje
rejestracji, wskazywania oraz ostrzegania. Duig funkcjonalnosé tego rodzaju aparatury kontrolno-po-
miarowej osiggnigto m.in. dzieki wbudowaniu w przyrzady indywidualnych mikroprocesordw.
Aparatura tego rodzaju bardzo utatwia obserwacje i nadzér nad prowadzonym procesem, umozliwia-
jac np. ostrzeganie o zaistnieniu minimalnych, nawet chwilowych odchylert od normy. Witaénie dzieki
mikroprocesorom osiggane sa juz predkosci pomiarowe rzedu 30 pps (punktéw na sekundg), biezaca
obrébka statystyczna zbieranych danych, wielokanatowa sygnalizacja stan6w alarmowych, Rejestro-
wane s3 juz sygnaty o czestotliwosciach do 20 kHz, przy rozdzielczosci zapisu rzedu 16 punktéw
na mm. Zestawiono i krétko oméwiono wiele jeszcze innych unikatowych lub nieosiggalnych do
niedawna cech dzisiejszych przyrzadéw rejestrujaco-wskazujacych. Po ogéinej charakterystyce obec-
nego stanu techniki w tej dziedzinie, przedstawiono kilka konkretnych rozwigzart tego rodzaju apara-
wry — nowosci oferowanych przez producentdw liczacych sie w tej branzy. W tym szczegétowym
oméwieniu zwrdcono uwage na ogéing charakterystyke, budowe i przeznaczenie danego przyrzadu, z
uwypukleniem jego cech szczegdlnych, odrézniajgcych go od innych wyrobéw 2z tej dziedziny.
Zwr6cono tez uwage na udogodnienia ptynace' z motliwosci podtgczania ich do komputeréw oso-
bistych oraz na istniejgce na rynku specjalizowane oprogramowanie, tworzenie w ten sposéb obwo-
déw pomiarowych, na przyjete rozwigzania uktadéw do wylapywania, rejestrowania i interpreto-
wania ultraszybkozmiennych zdarzert, na zalety odpowiednie] wizualizacji wykonywanych pomiaréw
oraz ich rejestracji. Wskazano na rozmaite udogodnienia w wykorzystywaﬁiu tego rodzaju aparatury
w praktyce przemystowej.

Rudnicki Z. 37787/91 ) 20
621.316.9.002.2 R . Kompatybilnoéé slektromagnetyczna MERA—PIAP
' — badanie eng

Chase offers PCB scanner for EM emissions. Firma Chase o;eruie skaner emisji pola elektromagnetycz-

nego, Electron, Eng. 1991 Vol. 63 nr 774 5, 25, 1 fot, 1 sch.

Firma Chase opracowata skaner stuzgcy do badania emisji poll; elektromagnetycznego w zakresie od
10 MHz do 75C MH2. Skaner wykonano w postaci fatrycy czujnikdw 32 x 40, Prxesuwajac urzadze-

nie ponad hadang plyta drukowang mazna obserwowaé_na skranie komputera. kolorowa mape
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" zakl6ced. Skaner komunikuje sie z komputerem za posrednictwem inteﬁgjsu \EEE 488. Mozna tez

podigczyé réwnolegle analizator widma.

Zakoiski J. 37746/91 21

3.2.2. Wielkos$ci mechanicznych

621.317.39.084.2:531.787.004.14 Czujniki cisnienia MERA-PIAP
— zastosowanie eng

Goodenough F.: Airbags boom when IC accelerometr sees 50 g. Zadziatanie poduszki powietrznef

nastepuje ady scalony accelerometr wykryje przyspieszenie 50 g. Electron Des. 1991 Vol. 39 nr 15,
s. 45, 46, 49-51, 54, 56, 6 fot. 2 rys. 2sch. ™~

Firma Analog Devices opracowata accelerometr (przyrzad do pomiaru przyspieszenia) — ADXL50.
Wykonany w jednej strukturze dziata na nieco podobnej zasadzie jak krzemowe czujniki ci$nienia.
Uktad daje liniowg zmiane napiecia w funkcji przyspieszenia i moze by¢ wykorzystany zaréwno w
techriice samochodowej — wyczuwa nadmieme pryspieszenia i uruchamia poduszke powietrzng —
jak réwniez do wykrywania nadmiemych przyspieszeri i wstrzaséw w urzadzeniach mechanicznycH;
co moze byé sygnatem informujgcym o awarii sprzetu. W artykule opisano budowe czujnika oraz
podano schematy aplikacyjne.

Zakolski J. 37810/81 22

4. UKLADY | ZASTOSOWANIA
4.1. Automatyki i sterowania

681.51.004.14 Systemy automatyki MERA-—PIAP
— zastosowanie eng

New AS/RSs will operate in closed-loop enviroments. Nowe systemy automatycznego magazyno-
wania i dystrybucji beda dziataé w sposéb automatyczny. Manufact. Autom. News 1991 Vol. 5 nr 6
s. 7-8, 1 sch. ¢

W systemach automatycznego magazynowania istnieje caty szereg réznych rozwigzan, zaleznie od

o wielkosci | skomplikowania, generalnie jednak system skiada si¢ z wielowarstwowych regatéw i

urzadzen transportujacych material 2z miejsca na regale do-wydawania. Komputer steruje, -radzoruje i
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zapamietuje 'v'vgiystkieé:?hﬁﬁéi*w'y—kéﬁyﬁin? W systemie. Przecigtna cena systeru wynosi 67 tys.
dolar6w, (dotychczas dostarczono 6700 takich systemdw). Od czasu wprowadzenia tych systeméw
przed dwudziestu laty, nastapity w nich zasadnicze zmiany techniczne. Producenci systeméw mogli
wprowadzi¢ do ich sterowania mikrokomputery i stacje robocze dzieki wydajnym mtkroprocesorom
(Intel 80386 i 804B6) i réwnolegtemu przetwarzaniu danych. Wprowadzenie PLC pozwolifo na
zastapienie nimi zwyklych wytacznikéw kraficowych oraz na doktadniejsze sterowanie ruchem.
Réwniez oprogramowanie rozwineto sig pozwalajac na tworzenie modutdw sterujacych, wymagajg-
cych tyiko niewielkich modyfikacji w celu zastosowania ich w konkretnym przypadku, Zwykle
oprogramowanie zawiera réwniez program autodiagnostyki.

Petz M. 37819/91 23

6. TECHNOLOGIA WYTWARZANIA APARATURY POMIAROWES | URZADZEN AUTOMATYK!
6.4. WylLrane zagadnienia materiatowe

669.01.001.7 . Metalurgia MERA-PIAP
— postgp eng

World's largest magnesium producer celebrates 75th anmversary Osiagniecia w_metalurgii stopéw
magnezu. Des, Eng. 1981 Nr 65, 5.

Artykut podaje osiagniecia kanadyjskiej firmy Dow Magnesium w dziedzinie metalurgii stopéw
magnezu. Firma ta, specjalizujaca si¢ w tym zakresie od 75 lat, wytwarza ok. 35% Swiatowej
produkeji stopéw magnezu. Ma ona na swym koncie opracowanie rodziny stopéw magnezu z
aluminium takich jak AE, AZ91 7 innych, stosowanych w budownictwie. Drugq dziedzing
zainteresowania firmy jest kompozycja na bazie magnezu przeznaczona do odiewnictwa {matryce
odlewnicze). Materiaty opracowane w firmie charakteryzuja sig duzy odpornoécia na podwyzszone
temperatury, wysokg wytrzymatosciz | sztywnodci. Znajdujg one takie zastosowanie w takich
dziedzinach, jak astronautyka, wojsko, i motoryzacja. Firma zajmuje sie takie opracowyweniem
stopéw o obnizonej zawartoéci domieszek elaza.

Fijatkowska K. 37757/91 24
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7. KOMPUTERY | 1ICH ZASTOSOWANIE™ - r
7.1. 2astosowanie komputsréw i minikomputersw

681.322.001.6/.7 Komputery MERA-PIAP
— rozwéj eng

Babb M.: Fast computers open the way for advanced controls. Szvbkie komputery toruia droge
nowym uktadom requlacji. Control Eng. 1991 Vol. 38 nr 1s. 46—47, 49, 51, 2 fot. 1 sch.

W ciggu ostatnich lat postep w zakresie $rodkéw automatyzacji ukierunkowany byt przede
wszystkim na wzrost efektywnoséci wykorzystania rosnagcych predkosei | mocy obliczeniowej coraz
nowszych generacji komputeréw oraz na wykorzystywaniu ich przy rozwigzywaniu coraz bardziej
ztozonych probleméw regulacyjnych., Rozwdj w tej dziedzinie doprowadzit do powstania gotowych
oprogramoWvari do coraz szerszego stosowania oraz przygotowania zestawdw sprzetu przystosowa-
nego do konfigurowania i instalowania przez przeszkolony ale juz nie specjalistyczny personel.
Oméwiono cztery rézne zagadnienia zwigzane z rozwiazywaniem ztozonych probleméw sterowania
w oparciu 0 nowoczesny szybki sprzet komputerowy. Pierwsze z nich dotyczy sterowania procesami
o wielu zmiennych, wywodzacego sie z przemystu petrochemicznego ale znajdujacego obecnie wiele
zastosowan w innych dziedzinach przemystu chemicznego. Oméwiono i ogdlnie wyjasniono zasade
dziatania dwéch gotowych, uniwersalnych systeméw produkeyjnego sterowania takimi procesami,
oferowane przez amerykariskie firmy Setpoint i Dyrpmic Matrix Control. Przedstawiono nowy
system ekspertowy, opracowany w Os$rodku Badart Kosmicznych NASA, ktéry dzigki nowatorskiemt
wykorzystaniu techniki modelowej, znacznie lepiej nadaje sie do zastosowan praktycznych. Trzecim
omawianym zagadnieniem jest HPC {Horizon Predictives, Control), oferowane przez firmé- Honeywell
bedace gotowym urzadzeniem sterujgcym o wielu wejsciach i jednym wyjéciu, do stosowania w
trudnych przypadkach sterowania petiami, w*kt6rych wykorzystywanie tradycyjnych algorytmow
PID nie daje pozadanych rezultatéw. HCP samoczynnie generuje testowe sygnaly zaktocajace
kontrolowany proces, a nastepnie tworzy wiasny, predykcyjny model sterowania w oparciu o
samoczynnie dokonywang analize reakcji obiektu. Najoryginalniejsza nowoscia demonstrowang na
wystawie ISA w pazdziemniku 1980 roku byto oprogramowanie sieci neuronowej ANN, propago-
wanej przez kalifornijskg firme Heuristics, co ma by¢ ‘znacznie efektywniejsza altematyws dia
dotychczasowych systeméw sterowania P1D.

Rudnicki Z. 37785/91 25
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681.32:621.377.001.6/.7 Procesory MERA—PIAP
- rozwdj ger

Heyer J.: Unterschiede zwischen 80286 und 80388SX. Sind SX-PCs besser als ATs? . Roznice miedzy
8 i 8038 : : : eli AT? -Computer Persdnlich 1991

INOUSIE o ML Y

Od ponad oémiu lat procesor 80286 panuje na rynku bedac sercem najpopularniejszych w tym czasie
komputeréw osobistych typu AT; wydaje sie jednak, ze jego era dobiega korica. Nastepcy bedzie
procesor 80386SX lub jego nowsza wersja 80386SL. Juz w dwa lata po pojawieniu sie na rynku
pierwszych komputeréw AT, firma Intel wypuscita 32-bitowy procesor 80386. Jego zalety w
poréwnaniu z dotychczasowym 80286 byty bezsprzeczne — m.in. 32-bitowa szyna adresowa dajaca
dostep do 4GB pamigci i wirtualny tryb pracy dajacy mozliwodé emulacji wielu procesoréw 8086.
Mimo to procesor ten nie znalazt uznania u szerokiego grona klientéw. Powéd tkwit w cenie. Nie
chodzito tylko o koszt samego procesora, ale przede wszystkim o urzadzenia wspéipracujace (np.
karty graficzne, kontrolery dyskéw). Dostosowanie ich do wspGipracy z 80386 powodowato, ze cena
calego komputera znacznie przekraczata cene modeiu AT. Intel rozwigzal ten problem wprowa-
dzajac na rynek w 1988 roku procesor 80386SX. Niektdrzy nazywaijg go procesorowym obojnakiem
- przy w peini 32-bitowej architekturze wewnetrznej moze on, dzigki 16-bitowej organizacji
zewnetrznej szyny adresowej, wspétpracowad z peryferiami wykorzystywanymi w komputerach AT.

Pilat 2. 37795/91 ' 2%
681.322.001.6/.7 . Komputery MERA—PIAP
— rozwéj ger

Mayer S.: Vier 3865X/20-PCs. Weiter, hoher, schneller. Cztery komputery PC typu 386SX/20. Dalej,
wyzej, szybciej. Computer ~Peesdnlich 1991 nr 4 5.30, 32, 34, 3641, 11 fot. 6 tabl, 16 wykr.

Sportowey walczg o rekordy i medale. Producenci sprzetu komputerowego szczegding uwage kierujg
na wszelkiego rodzaju testy, analizy poréwnawcze wykonywane przez uznanych ekspertéw, organi-
zacje lub czasopisma zajmuijace sie problematyka techniki mikrokomputerowej. Taki wiaénie test dla
komputeréw pracujgcych z procesorem 803B6SX i zegarem 20 MHz przeprowadzita redakcja
Computer Personlich. Poc uwage wzieto cztery mouele: Fast 386SX, Trinology TSAT-SX2,
Panatek 3865X/20C oraz NCR PC386SX/MC20. Podstawowe dans techniczne zebrano w tabelach, a
czgsé parametrow przedastawiono w formie wykresow,

Pilat Z. 37796/91 27
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681.322.004.14 Komputery MERA-PIAP ~
— zastosowanie ger
Plieg! W.: Modutarer 486-PC. Tunning ab Werk, utowy ko r : rajanie

maszynerii. Computer Persdnlich 1991 nr g s. 42, 44, 46, 47, 2 fot. 3 tabl. 8 wykr.

Kierowcy czuja czesto niedosyt z powodu zbyt matej mocy silnikow ich pojazdéw. Podobnie jest z
uzytkownikami komputeréw osobistych. Regulacje | przerébki silnikéw samochodowych zmierzajace
do zwiekszenia ich mocy to doskonaty interes dla réznego rodzaju specjalistycznych firm i warszta-
téw. Konstruktorzy firmy AST, jednego z czotowych amerykardskich producentéw komputerow,
postanowili wziaé te sprawe we “wlasne rece przy opracowywaniu nowej serii maszyn o nazwie
Premium. ldeg byto danie uzytkownikowi mozliwosci zmiany we wiasnym zakresie mocy oblicze-
niowej posiadanego komputera, dopaso'yvujac ja do przewidywanego zastosowania. Wymaganie to
spetniono wykorzystujac’ wiasny model architektury systemow 32-bitowych. Zgodnie z ta koncepcja
na plycie gtéwnej komiputera znajdujg sig tylko gniazda na ptyty rozszerzenia, tacza komunikacyjne
oraz kontrolery dyskéw. Procesor wraz z pamiecia znajduje sie na osobnej ptycie. Moze by¢ ona
wymieniana podobnie jak inne ptyty rozszerzenia. Dzigki temu uzytkownik moze nie tylko rozbudo-
wywaé system, modyfikowa¢ jego konfiguracje, ale réwniez zmienia¢ moc obliczeniowa. Na uwage
zastuguje fakt, ze jako jednostka centraina moze by¢ wstawiana nie tylko karta zbudowana na
procesorach rodzirty 386 i 486, ale takze phyta typu AT.

Pilat Z. 37797/91 . 28
. ]
681.322.001.7 Komputery MERA—PIAP
— ulepszenia ger

Kruppe U.: Piano pianissimo. Bardzo ciche Piano. Computer Personlich 1981 nr 4 s. 4853, 4 fot.
3 tabl. 8 wykr.

Piano to nazwa nowego komputera typu laptop oferowanego przez niemieckiego dystrybutora, firme
Hofer. Firma ta w istocie nie jest producentem sprzetu komputerowego, lecz wykonuje prace, ktére
w odniesieniu do samochodéw okresla sie czesto stowem ,,podrasowanie”. Cafa elektronika po-
chodzi z modelu ST3600 firmy Chicony, ktory nie znalazt specjainego uznania wiréd uzytkownikow
i sprzedaje si¢ po prostu zle. Firma Hofer wprowadzita do tego urzadzenia zmiany w dwdch
istotnych punktach. Po pierwsze — zdecydowanie wyciszono jego prace, po drugie — catkowicie
zmieniono wyglad zewnetrzny komputera. Jesli doda sie do tego spore mozliwosci abliczeniowe
{procesor 80C286 2z koprocesorem 80287 przy zegarze 20 MHz) oraz niewygGrowang ceng
(6400 DM), to mozna wrézyé modelowi Piano dobra przysztosé na rynku komputeréw typu laptop.

Pilat Z. 37798/81 29
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661.322.008.14 Komputery MERA—PIAP
— zastosowanie ger
Tai T.: Cleverer Newoomer.ZQlemComputerPersénlich 1991 nr 4 5. 5455, 1 fpt.
1 tabl. ’
L 4

Jesli jakakolwiek nowa firma chee dzi¢ wejsé na rynek komputeréw typu laptop, musi zaoferowad
uzytkownikom cof istotnie nowego w poréwnaniu z istniejacymi rozwigzaniami. Firma tajwariska
Modem Computer wzigta sobie te zasade gleboko do serca. Jej komputer-notes Walkom daje
uzytkownikowi wiele mozliwotci niespotykanych w dotychczas sprzedawanych urzadzeniach tego
typu. Najwazniejsza wydaje sig rozbudowa notesu o dodatkowe moduty. Sg juz dostepne na rynku
modemy oraz kontrolery transmisyjne w standardzie Ethemet do pracy sieciowej. W przygotowaniu
s3 moduty wspétpracy z telefaxem, emulacji terminala 3270, rejestratora mowy itp. Bardzo ciekawg i
wygodng funkcja, szczegbinie dla uzytkownikdw systeméw przekazywania danych na odlegtoéé DEO
(Datenferniibertragung) jest automatyczne wiaczanie notesu wsp6lpracujgcego z modemem w
momencie jego wywotania. Po zakoriczeniu sesji komunikacyjnej notes samaczynnie wylacza sie.
Motzliwe jest réwniez automatyczne wlaczanie notesu o zaprogramowanej porze dnia. Obecnie na
rynek skierowano model Walkom NP-902 oparty na procesorze 80286 (z koprocesorem 80287,
zegarem 16 MHz). Wkroétce ma sie ukazaé model Walkom NP-803 — Z procesorem 80386SX.

Pilat Z. 37799/91 30
681.326.3/.7 Urzadzenia sterujace, MERA—PIAP
kontrolujace i monitorowe eng

PC monitor for statistical process control. Mor'\itoring komputerowy do statystycznego sterowania
procesami. Des. Eng. 1991 Nr 6 5. 6.

Statystyczne sterowanie procesami obrébki danych moze by¢ realizowane i sterowane za pomocy
komputera PC, wyposazonego w system sieciowy AutoNet Data Aquiéition System. System ten
prowadzi, w czasie rzeczywistym, monitoring, anaiize i sterowanie danymi przekazywanymi z
koficéwki andlogowej (np. miemika) do przetwornika cyfrowego. System ten korzysta z wyspedjali-
zowanego jezyka VMCL (Virtual Machine Calculation Language). Uzywajac jezykéw wyizszego
poziomu, takich jak Basic, C lub PASCAL mozna budowac programy wykorzystujace dane, ktdre s3
woéwezas buforowane na potrzeby programu. Monitorowanie na biezaco wynikéw pomiaréw oraz ich
obrdbka statystyczna pozwala na wprowadzanie korekt, lub wyciaganie wnioskéw na biezgco, co
znacznie usprawnia proces. Wszystkie dane moga by¢ automatycznie przesytane poprzez system
sieciowy do centralnej bazy danych.

Fijatkowska K. 37761/91 31




v > ,72: ]

/ \
681.32:621.377-181.48.004.14 ‘Mikroprocesory — zastasowanie _MERA-PIAP
681.3.06 Organizacja pamigci eng

Hafeman D., Zeidman B.: Memory architectures compound RISC’s gains. Parametry systemu z mikro-

procesorem RISC zalesa od architektury pamieci, Electron. Des. 1991 Vol. 39, nr 13 5. 7174, 78,
82, 3 sch.

W artykule poddano analizie wptyw architektury pamieci systemu mikroprocesorowego typu RISC
na parametry uzytkowe systemu. Mikroprocesor RISC stawia szczeg6inie wysokie wyimagania na czas
dostepu do pamieci operacyjnej i pamieci programu, co powoduje wzrost kosztéw. Optymalizacie
kosztéw mozna uzyskad poprzez zastosowanie pamigci typu cache oraz przeplatanie adreséw. Dzigki
tym zabiegom mozna uzyskaé duzg szybkoéé pracy systemu bez kosztownych szybkich ukladéw -
pamieciowych. .

Zakolski J. 37752/91 2 "
681.327.001.6/.7 Urzadzenia pomocnicze MERA-PIAP
- rozwoj eng

De Jager G.: Boost serial-data throughput with DMA?omrolled ports. Wprowadzajac mechanizmy
DMA osidga sie zwiekszenie przepustowosci interfejsu_szeregowego. Electron. Des. 1991 Vol. 30
nr 135. 91-94, 96, 98, 100, 102, 3 rys. 2 sch. -

Mala stosunkowo {115 kbodéw) przepustowosé interfejséw szeregowych komputeréw typu IBM-PC
stata sie obecnie waskim gardtem. Utrudnione jest przesytanie duzych zbiorow i obrazow grafi-
cznych. W artykule przedstawiono projekt karty interfejsu szeregowego dla IBM-PC z wykorzysta-
niem ukladu PC 16552C firmy National Semiconductor. Przeanalizowano budowe interfejsu
zaréwno dla magistrali Micro Channel (MCA) jak i magistraii komputeréw typu AT {ISA i EISA), ze
szczeg6lnym uwzglednieniem mechanizméw DMA, a nie jak dotad wolnych przerwarn systemowych,

2Zakolski J. 37754/91 . 33
681.32:621.377-181.48.004.14 Mikroprocesory — zastosowanie MERA—PIAP
621.313:62-51 Sterowanie silnikiem eng

Goodenough F.: Microcontroller powers small motors. Mikrokontroler steruje praca siinika
elektrycznego. Eledtron. Des. 1281 Vol. 39 nr 135, 149152, 3 sch.

Motorola opracowata uktad 68HCO5H? stanowiacy inteligentny uktad mocy na bazie znanego
mikrokontrolera 68HC05. Uktad jest wyposazony w mostek tranzystoréw mocy typu MOSFET, co
pozwala na bezposrednie sterowanie silnikiem elektrycznym. Czestotliwos¢ przetgczania sygnatu
PWM moze wynosi¢ 32 kHz, co pozwala_na wyeliminowanie nieprzyjemnego dla uszu dzwieku
wystepujacego Zwykie przy sterowaniu praca silnika, Mozliwe sg nastepujace tryby pracy {wybierane
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poprzez odpowiedmig kombinacjie bitéw w rejestrze): przewijanie w lewo, przewijanie w prawo,
hamowanie oraz wytgaczenie silnika. Cena hurtowa elementu moze wynosi¢ okoto 5 dolaréw.

Zakolski J. 37756/91 ' . 34 ; J

7.3. Oprogramowanie

681.322:76.001.6/.7 Grafika komputerowa MERA-PIAP ;
— rozwdj ger |

Barth M. i in.: Software unter Windows 3.0. Grafisches Kraftfutter. Sofiware pod systemem Windows f

3.0. Graficzna pasza tresciwa. Computer Personlich 1991 nr 4 s. 6, 13, 16—20, 22, 24, 25, 20 fot. . f

12 tabl. 6 wykr. |

Grafika w systemie operacyinym Windows odgrywa bardzo istotng i wcigz rosnaca role. Jej jakodé
jest czesto jednym z podstawowych kryteribw oceny programéw wspomagajacych projektowanie
oraz programéw prezentujacych obrazy. Rowniez systemy baz danych coraz czedciej s3 rozbudowy-
wane o bardzo zaawansowang grafike. Postep w tej dziedzinie jest bardzo szybki — nie ma miesigca,
aby nie pojawit sie na rynku oprogramowania nowy, interesujacy produkt wykorzystujacy
mozliiwosci graficzne systemu Windows. Artyku! przedstawia po dwa najnowsze programy 2 trzech
wyzej wymienionych grup. Sq to Corel Draw 2.0 {producent ~ Corel Systems) i Designer 3.01
{Micrografx), Charisma 2.01 (Micrografx) i Powerpoint 2.0 {Microsoft) oraz Omnis 6 {Micro Partner)
i Superbase 2 (Precision Software). W opisie szczegding uwage zwrécono whanie na mazliwodci
graficzne programow.

Pilat Z. 37794/91 ) 33
681.3.06 Organizacja pamigci MERA—PIAP
ger

Tai T.: Datenretten leicht gemacht. t-atwe do wykonania odzyskiwanie danych. Computer Personiich
1991 nr 4 5. 56--57, 3 fot.

Bledy odczytu, omytkowo wykasowane zbiory, zagubione sektory — z tymi problemami uzytkowni-
cy komputeréw spotykaja sie dosyé czesto. fth skutkom moine zaradzi¢ za pomooy odpowiedniego
oprogramowania narzedziowego, dostarczanego m.in. wraz z systemami Norton Utilities fub
PC—Tools. Nie zawsze jednak odzyskiwanie danych odbywa sie w sposéb automatyczny. Potrzebna
jest czesto $wiadoma wspéipraca operatora z programem odtwarzajacym dane. Aby taka wspodpraca
byta mozliwa uzytkownik musi zrozumied sens, mozliwodci i sposoby odzyskiwania danych. W tym
celu powinien on przede wszystkim poznad zasady argsnizacji daryelr na nonikach informacii:
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dyskietkach i dyskach twardych. Wtedy odzyskiwanie danych jest faktycznie czynnobcia tatwg,
szybka i niezbyt ktopotiiwa.

Pilat Z. 37800/91 . 36
681.3.06 Systemy operacyijne MERA—PIAP
ger

Tai T.: Am Anfang war der Sektor. Na poczatku by' sektor. Computer Personlich 1991 nr4
s. 5864, 9 fot. 3 tabl. 2 wykr.

Spoéréd oferowanych obecnie na rynku system6w oprogramowania narzedziowego dla kompute-
réw PC niewgtpliwie najpopulamiejszymi sg Norton Utilities i PC—Tools. Ich najnowsze wersje zo-
staty przetestowane w redakgji Computer Persnlich pod katem przydatnosci zawartych w nich
programéw do odzyskiwania utraconych, zamazanych danych. Zwrécono réwniez uwage na wygode
pracy z obydwoma pakietami oprogramowania — systemy menu, wspétpraca z myszg itp. W tabeli
zebrano podstawowe parametry abu systemow,

Pilat Z. 37801/91 37
3 -
681.3.06 Oprogramowanie MERA-PIAP
ger

Wevers H. J.: Arts&Letters 3.0: Kunst in Wort und Bild. Arts&Letters 3.0: sztuka w stowie i obrazie.
Computer Personlich 1991 nr4 s, 72-73, 4 for.

Arts&Letters trudno jednoznacznie 2akwalifikowad do jakiejkolwiek grupy oprogramowania. Zawiera
on w sobie zaréwno elementy charakterystyczne dla programéw wspomagajacych projektowanie, jak
tez przetwarzajacych obrazy, teksty czy wreszcie operujgeych na arkuszach kalkutacyjnych. Do opro-
gramowania tego typu uzywa sig czesto pojecia ,,oprogramowanie grafiki wektorowej’’ (Vektor-
grafik—Software}, co jest o tyle uzasadnione, ze faktycznie operowanie wektorami przy tworzeniu
obrazu jest wyréznikiem tych systemow. Nowa wersje Arts&Letters przygotowano g+6éwnie z myslg o
umozliwieniu, pracy pod systemem operacyjnym Windows 3.0. Przy okazji niejako wprowadzono
wiele poprawek i uzupetnier, ktérych domagali sie uzytkownicy poprzednich wersji {m.in. wigksza
liczba krojéw pisma, mozliwose dofaczania do 5 kB tekstu ASCil z innego zbioru, operowanie na
réznych formatach danych, osobny modut do tworzenia wykres6w i tabel).

Pilat Z. 37802/91 38
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"681.3.06 Systemy operacyjne MERA-PIAP
681.322:76 Grafika komputerowa ger
Fichtner M.: Startschuss fir den Gipfelstirmer. Strzat startera dia atakujacvch szezvt. Computer

Persénlich.; 1991 nr 4 s. 74--75, 6 fot.

* System operacyjny Windows ma wreszcie powaznego konkurenta; jest nim Ensemble, produkt ame-
rykariskiej firmy Geoworks. W numerze 23/90 Computer Personlich przedstawiono wersje § tego
systemu. Obecnie na rynek wehodzi juz oficjalna wersja dystrybucyjna oznaczona numerem 1.0. Za
oceanem Ensemble zbiera od kilku miesigcy bardzo pochlebne recenzje a na targach Comdex uznano
go za najlepszy produkt software’owy 1980 roku. Program jest dostarczany na siedmiu dyskietkach
5 1/4” lub czterech 3 1/2”. Instalacja jest bardzo prosta, nie wymaga prawie w ogéle ingerencii
operatora — nawet rodzaj karty graficznej rozpoznawany jest autbmatycznie. Pozytywna note nalezy
wystawié organizacji dialogu, konwersacji z operatorem. W poréwnaniu 2 Windows 3.0 zwraca sig¢
uwage na nieco ywygodniejsza i bardziej rozbudowang grafike oraz przede wszystkim — na znacznie
szybsze procedury  systemowe (do 20%). Biorgc pod uwagg niewygérowang ceng
(ok. 400—480 marek) nalezy sig spodziewac, #e system znajdzie wielu zwolennikéw.

Pilat Z. 37803/91 39
681.3.06,004.14 Oprogramowanie — zastosowanie MERA-PIAP
681.1/.5621.3.08 Systemy automatyki i pomiaréw eng
Control software review. Przegigd nowoéci w oprogramowaniu _na potrzeby systemow sterowania.

Control Eng. 1991 nr 1 Vol. 38 s. 108, 109, 4 for.

Kilka krétkich notatek z firmowych materiatéw informacyjno-technicznych dotyczacych
specjalistycznego oprogramowania na potrzeby komputerowych system6w automatyki i pomiaréw.
Streamer 3.1 opracowany zostal przez firme Keithley MetraByte do wiasnych systemdw automatyki
i zbierania danych. Oprogramowanie to, ktorego koszt wyniosi 275 dolaréw, umotliwia przetwarzanie
analogowo-cyfrowe oraz bezposrednie | w czasie rzeczywistym zapisywanie danych wprost na
twardym dysku. Datagate, opracowany przez Square D Co./Crisp Automation Systems modut
oprogramowania, utatwia przekazywanie danych pomigdzy réznymi poziomami sterowania. Jest to
przydatne przede wszystkim do dwukierunkowej wymiany danych pomiedzy bazq danych a
interfejsem SQL {Standard Query Language). Datagate jest réwniez dogodnym narzedziem do
programowania i konfigurowania systeméw. Firma John Fluke oferuje oprogramowanie
9100A—020 TLC (Test Language Tester), ktore umozliwia uzytkownikom systemu testowania
cyfrowego 9100A na wszechstronne sprawdzenie, za pomocg komputera osobistego pracujacego pod
MS—DOS, programéw przygotowanych do tego systemy. Podano nieco informacji na temat spasobu
programowania systemu 9100A. Zamieszczono réwniez adresy kontaktowe producentow.

Rudnicki Z. 37791/91 . 40
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681.3.06.001.3 Systemy operacyjne MERA-PIAP
— opisy, poréwnania eng

Buchstab V. C.: Insights into software. Przeglad oprogramowania. Des. Eng. 1991 Nr 6 s. 18.

Autor przedstawia szereg interesujacych systemow, ktérych szczegotowe opisy znale¢ mozna w tzw.
Reader Service Cards, wysytanych na zadanie przez Design Engineering: system operacyjny UNIX,
wersja Open Desktop, opracowana przez Santa Cruz Operation Inc.; system 0S/2 3.0 z Microsoft

réw typu RISC; system do stacji komputerowych typu SPARC, o nazwie Microstation, opracowany
przez Integraph Corp, i Bentley Systems inc. zunifikowany UNIX dia komputerfw SunSoft
Hewlett—Packard, wsp6pracujacy z DOS-em, oprogramowanie transponujgce programy uZytkowe
pomiedzy niekompatybilnymi. programami i zbiorami dla komputeréw HP, IBM, Mac, Sun, NeXT i
DEC; system MCAE dia 386/486 VGA umotliwiajacy przenoszenie zbioréw ze stacji komputero-
wych, pracujacych pod réznymi systemami operacyjnymi {np. UNIX/Open Desktop) na standardowy
PC, wyposazony w kartg VGA 256; system pozwalajacy przegladac rysunki wykonane w AutoCAD,
bezposrednio z innych programow,

Fijatkowska K. 37764/91 41
681.3.06.001,13 Systemy operacyjne, MERA-PIAP
Obrogramomnie eng

— funkcjonowanie

MSDS~!| spearheads Gould—AM! European thrust. MSDS I wspomaga atak na Europe firmy
Gould—AMI. Electron. Eng. 1991 Vol. 63 nr 774 s. 9, 1 sch.

Firma Gould—AMI zaangazowata sig na rynku europejskim wprowadzajac nowa wersjg oprogramo-
wania wspomagajgcego projektowanie komputerowe cyfrowo-analagowych uktadow ASIC—MSDS 11,
Zmieniono filozofie dziatania systemu zwiekszajac role kiienta na’etapie projektowania. Stato sie to
mozliwe dziéki wprowadzeniu do systemu projektowania oprogramowania Saber/CADAT, opracowa-
nego przez Analogy Inc. i Racal Redac. System zapewnia symulacje uktadu analogowego nawet na
poziomie tranzystonw, w zaleznosci od przyjetego rozmieszczenia, Brane s takze pod uwage elementy
pasozytnicze. Oprogramowanie dziata na komputerach Mentor/Apollo i Sun.

Zakolski J. 37745/91 42
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681.324 "Sieci kompurerowe MERA-—PIAP
518.876.5 Symulacja eng
" Shanmugan K. S.: Modelling and simulating networks. Modelowanie i symulacia sieci. Electron. Eng.

1991 Vol. 63 nr 774 5. 57, 1 fot.

Firma. Comdisco opracowata Srodowisko programowe umotziiwiajgce symulacje pracy w sieci kompu-
terowej. Modelowanie struktury oraz algorytméw pracy sieci realizowane jest poprzez wprowadzanie
na ekran odpowiednich obiektéw. Program pozwala na tworzenie wielopoziomowych systeméw
hierarchicznych, a wieg jest przystosowany do symulacji siedmiowarstwowego modelu 1SO/OSI. Po
ukoriczeniu graficznej definigi modelu nastgpuje kompilacia do opisu w jezyku ,.C". Symulacja
zdarzeri oparta jest na metodzie Monte Carlo, przy czym parametry symutacji okreéla uzytkownik.
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7.4. Urzadzenia peryferyjne

681.327.54°11.004.11 Drukarki igtowe ’ MERA-PIAP
— opis ger

Gilthuber A.: Hochgeschwindigkeits—Nadeldrucker. Sticheleien mit Druck. Drukarki igtowe o duzej

predkosci. igraszki z drukiem. Computer Persén[ich 1991 nr 15, 34—41, 9 fot. 5 tabl. 6 wykr.

W .artykule przedstawiono cztery najnowsze drukarki igtows charakteryzujace sie¢ bardzo duig
szybkoscia druku (ponad 500 znakéw/s): Oki Microline 393 Elite, C.ltoh CI—5000, OTC 850XL, i
Seikosha SBP—10. W przeprowadzonych testach szczegding uwage zwrGeono na szybkodé i jakose
druku oraz pewno$¢, niezawodnodé dziatania sprzetu. DuZy nacisk poloiono na wiabciwodc
ergonomiczne, takie jak tatwos¢ obstugi, dostep do elementéw regulacyjnych, natezenie hatasu przy
pracy. Podstawowe dane techniczne drukarek przedstawiono w-postaci tabeli. Wyniki préb prze-
konuja o duzych jeszcze moiliwodciach rozwoju drukarek igtowych i stawianie ich na pozydji
przegranej w konkurengji z drukarkami laserowymi jest przedwczesne.
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681.3.06.004.11/.74 Systemy operacyjne MERA—PIAP
— opis i zastosowanie eng

Unattended backup subsystem.ﬂiﬂﬂzﬂ'mwmms. Eng. 1991 Nr6s. 7.

Firma Avex Intemnational przedstawia niestrzezony system. archiwizowania dla systemow UNIX.
Interactive UNIX i RS6000 UNIX. Oferta Avaxa zawiera hardware i software umozliwiajacy
kopiowanie baz danych o pojemnosci 5 GB na tadme. W odréznieniu od standardowych systemoéw
kopiujacych, ktére zawierajy procedury zabezpieczajgce caty baze podczas wykonywania na nigj
wszelkich operagji, oferowany system dokonuje zabezpieczed sekwencyjnie, w odniesieniu do jej
fragmentéw. Dzieki temu cata baza nie jest blokowana w czasie operacji i czas dostgpu do niej jest
znacznie krétszy.
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621.396.963:621.38.001.13 Oscyloskopy cyfrowe MERA-PIAP
— funkcjonowanie eng

Montgomery S.: Understanding digital—scope display techniques. Techniki wyswietiania obrazu w
gscyloskopach cyfrowych. Electron. Des, 1991 Vol. 39 nr 13s. 115118, 121, 3 tab. 4 wykr.

Zrozumienie parametréw oscyloskopow cv}rowych jest konieczne, gdy: utatwia poprawng
interpretacje wyswietlonego obrazu przebiegu szczegdinie, jedli poddaje si¢ obserwacji sygnaty
bardzo szybkie. Przedstawiono ograniczenia techniki wyswietlania obrazy w oscyloskopach
cyfrowych — obraz bedzie juz znieksztatcony, jesli czestotliwodc prébkowania jest bliska czesto:
tliwoscei Nyqui_sta. Dodatkowym 2rédiem Znieksztateer jest interpolacja wykresu na ekranie. Ich
wplyw na jakoéé¢ obrazy zalezy od wyswietlanego przebiegu. Kolejny probiem to kompresja obrazu
Przy zmianie skaii czasu. Kompilikacji algorytmu kompresji obrazu musi towarzyszyc¢ zastosowanie
szybkiego procesora, w przeciwnym razie spada szybkos¢ krelenia obrazy na ekranie.
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8. JAKQSC | NIEZAWODNOSE™
8.3. Diagnostyka techniczna

621.38.049.001.4 Uktady scalone MERA-PIAP
— testowanie eng

Fenton J.: Don't take your ASIC prototypes for granted. Nie przvimui beg sprawdzenia prototypéw
uktaddw ASIC. Electron, Des. 1991 Vol. 39 nr 15, s. 76—78, 5 fot.

Uktady scalone ASIC sg tak zloZone, ze nie nalezy oczekiwaé spetnienia wszystkich wymagad
jakosciowych juz w fazie prototypu (prototyp wymaga skrupulatnego sprawdzenia). Powinny byé
sprawdzone przebiegi czasowe na wyjéciach uktadu, szczegéinie w warunkach obcigzenia pojemnos-
ciowego, poziom przenikéw wzajemnych, temperatura elementu w warunkach normalnych i wplyw
jej zmian na prace ukradu. Wazne s3 takze marginesy czasowe poszczegdinych sygnaldw w ukladzie,
Sprawdzenia wymagajg takie parametry statopradowe, takie jak prady uptywu, napiecia progowe,
prad i moc pobierane przez uktad. Uktad testujgcy powinien mieé odpowiednio duig pamigé,
odpowiednia liczbe kanat6éw i przyjmowaé rézne formaty wektoréw testujgcych. Tester powinien
byé&.tez tatwy w obstudze, umoziiwia¢ modyfikacje wektordw i obserwacje diagraméw czasowych.
Wymagania takie speinia przyktadowo tester LV500 firmy Tektronix.
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9. ROBOTY PRZEMYSLOWE | $ZTUCZNA INTELIGENCJA ‘
338.45:62/691.002.1/.2 Roboty przemystowe ’ MERA—PIAP
338.14 Rynki zbytu eng

1BM to make robots with Sankyo. 1BM bedzie wytwarzat roboty 2 firma Sankyo. Manufact. Autom.
News 1891 Vol. 5 nr6s. 5.

Firmy IBM i Sankyo Seiki rozpoczety wspéiny program wytwarzaniaisprzedety robotéw przemysto-
wych, zwkaszeza na rynku USA. IBM przekaze firmie Senkyo wytwarzanie ,hardware’u” roboto-
wego, np. manipulatoréw, a sama skoncentruje sie na oprogramowaniu i wspomaganiu innych prac.
Firma Sankyo, kt6ra do t8j pory uruchomita okoto 5 tys. systeméw robotowych w Japonii, bedzie
firma stowarzyszong z IBM Robot Systems (na rynku amerykariskim pod nazwg Sankyo Seiki
America),

Petz M, 37816/91 ’ a8
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338.45:62/69].002.1/.2 “"Roboty przemystowe . "MERA—PIAP
51.001.57 Modele matematyczne eng

Milacic V. R., Popov B. N., Covic N. D.: Mathematical model of an industrial robot with articulated
configuration and six degrees of freedom. el mate rob: rze

i i I Robotics a. Computer—Integrated Manufact, 1991 vol. 8
ar3s. 143-148, 2 fot. 8 sch. wzory bibliogr. 4 poz.

Wsoébtczesne roboty stanowia ztozony mechatroniczny produkt o hierarchicznej strukturze, zawiera-
jacy trzy systemy: sterowanie, pomiar parametréw kont:;olnych oraz serwomechanizmy napedéw.
Kazdy stopieri swobody wymaga oddzielnego serwonapedu, ktéry analizuje i przetwarza sygnaty z
uktadu sterowania na cyfrowy sygnat sterujacy silnikiem. Artykut przedstawia analize wptywu
obciazenia na cyfrowo sterowany uktsd napedowy robota przemystowego o szeéciu stopniach swo-
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338.45:62/69).002.1/.2 Roboty przemystowe MERA-PIAP
681.3.06 Oprogramowanie eng

Lenarcic J., Umek A.: A Pascal program for automatic generation of robot kinematic equations.
m w jezyku Pascal i rownania kinematyki r . Robotics a. Computer—Integrated
Manufact. 1991 Vol. 8 nr 3 5. 149—155, 2 rys. 1 tab, wzory bibliogr. 8 poz,

W artykule przedstawiono nowy program, wykonany w jezyku Pascal stuzzcy do symbolicznego
wyprowadzania rownan kinematyki robota, Program ten, nazwany SyK, moze generowad réwnania
Wyznaczajace potazenie, orientagje, predkaéc katowa i postepowa oraz przyspieszenia kagtowe i
liniowe. Pozwala takie wyznaeral macierze Jakobi'ego i Hessa do rekurencyjnego rozwigzywania
2adania prostego i odwrotnego. Program jest opracowany dia konkretnego manipulatora, co
umoiliwito jego znaczne usprawnienie, poprzez zminimalizowanie ilokci operacji wielokrotnego



338.45:62/69).002.1/.2 Roboty przemystowe MERA—PIAP
681.51 Systemy sterowania . eng
Dentsoras A. J., Aspragathos N. A.: Modelling the dynamic characteristics of a robot arm joint,
Modelowanie charaktervstyk dynamicznych przequbu ramienia robota, Robotics a. Computer—Inte-
grated Manufact. 1391 Vol. 8 nr 3s. 1567—161, 4 rys. wzory bibliogr. 24 poz.

Nowoczesne techniki robotowe wymagajg wysokich doktadnosci pozycjonowania koricéwki manipu-
latora, ktére daje si¢ uzyska¢ za pomocg uktadu sterowania. Niestety, wigkszo$¢ tych uktadéw,
nawet postugujacych sie dynamicznymi modelami obliczeniowymi, nie jest w stanie uwzglednic
wptywu przypadkowych zaklGceri, ktére majg niejednokrotnie decydujagcy wplyw na realnie
uzyskiwane doktadnosci. Stosowane obecnie uktady sterowania o wysokiej precyzji oparte na
modelach liniowych sq niewystarczajgce, dlatego autorzy uwazajq, ze przysztosé robotyki wymagaé
bedzie rozwijania zagadnieri zwigzanych z opisem proceséw nieliniowych, jakie zachodza w parach
kinematycznych robota, a w szczeg6lnosci wystepowaniemn luzéw. W artykule opisano model
dynamiczny manipulatora uwzgledniajacy elastycznodé i ttumienie, a takze nieliniowe luzy w parach
kinerr'xatycznych mechanizmu, Poszczegbine cziony potraktowano jako sztywne, za$é pary
kinematyczne zdefiniowano jako obrotowe. Zaprezentowany ogéiny model posiada wiele stopni
swobody. Przyktadowe obliczenia dotycza ptaskiego robota o dwdch cztonach. W opracowywanym
modelu pofozono gtéwny nacisk na opisanie zjawisk dynamicznych, towarzyszacych istnieniu luzéw,
zagadnieniu mato dotychczas poznanemu. Dynamiczne réwnania ruchu modelu budowane sq za
pomocy techniki iteracyjnej. Algorytm automatycznie wigcza nieliniowe cztony opisujgee ztacza. Na
podkresienie zastuguje fakt, ze uzytkownik przedstawionego programu moze, na podstawie wynikéw
badari symulacyjnych, oceni¢ wptyw charakterystyk dynamicznych ztacz juz w trakcie

projektowania robota, : .
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338.45:62/69§.002.1/.2 Roboty przemystowe MERA-PIAP
519.876.5.001.5 Symulacja — badania eng

Janocha H., Papadimitriou l.: Simulation of the dynamic behavior of robots in an extreme
environement. Symulacja zachowania sie robota w_$rodowisky _ekstremalnym, Robotics a.
Computer—Integrated Manufact. 1991 Vol. 8 nr 3s. 163—169, 5 rys. 1T wykr. wzory bibliogr. 8 poz.

Ekstremalnym naz;'wa sie zwykle takie $rodowisko, w ktérym panuje np. wysoka temperatura,
wysoka radioaktywnos¢é, wysokie ciénienia itp. Istnieja silne tendencje, aby przy pracach w takich
warunkach cztowieka zastepowal automat. Artykut zajmuje sie zastosowaniem robotéw do pracy na
podmorskich platformach wiertniczych (gtebokosé, na_ jakiej pracuje robot, wynosi od 260 do
700 m). Analizie poddano dynamiczne oddziatywanie pomigdzy robotem i otaczajacym
$rodowiskiem {woda) oraz pomiedzy robotem i jego baza odniesienia (platforma). Dynamiczny
model takiego robiota rézni sig od dotychczas spotykanych rozwigzal przede wszystkim koniecz-
noicig uwzglednienia w obcigzeniach sity oporu wody wystepujaca podczas wykonywania ruchéw
przez poszczegblne cztony oraz ciénienia hydrostatycznego, W artykule podano algorytm dla modelu
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dynamiki uwzgledniajacego te zjawiska oraz wyniki badan symulacyjnych. Poréwnano zachowanie
sie robota podczas pracy pod wodg oraz na powietrzu. Wyniki badari symulacyjnych stanowic beda
podstawe wiedzy o jego zachowaniach dynamicznych, niezbgdng przy projektowaniu jego posa-
dowienia oraz uktadu sterowania, zapewniajacego wymagang doktadnos$é. Szczegblinie ten ostatni
problem okazat si¢ wainy, poniewaz, jak stwierdzono, sprzezenia dynamiczne podczas pracy robota
pod wodg s3 znacznie silniejsze niz podczas pracy na powietrzu.s
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339.45:62/69).002.1/.2.004.14 Roboty przemystowe MERA—PIAP
— zastosowanie eng

621.791 Spawanie

Potkonjak V., Krstulovic A.: Robotic welding system with parallel degrees of freedom. Robotowy
uktad spawainiczy 2 modutami réwnolegtymi. Robotics a. Computer—integrated Manufact. 1991
Vol. 8 nr 35, 171-174, 3 rys. 3 wykr. wzory bibliogr. 6 poz.

Zgrzewanie punktowe stato sie pierwszym przemystowym zastosowaniem robotéw. Zgrzewanie i
spawanie majq szereg wspdinych probleméw, jednak tym, co zasadniczo rézni obie te technologie jest
specyfika ruchu narzedzia podczas zgrzewania, Ruch ten polega na szybkim dojéciu do okre§lonego
punktu, w ktérym ma zostaé wykonana zgrzeina, a nastepnie zatrzymaniu si¢ | wykonaniu zgrzeiny,
po czym cykl sig powtarze. Z podobnym programem' ruchu mozna si¢ spotkac przy spawaniu duzych -
elementéw kratownicowych (np. konstrukcje mostowe), gdzie krétkie spoiny rozmieszczone sg w
duzych odlegfosciach. W obu tych przypadkach rozwigzaniem s3 roboty portalowe, czesto nadmia-
rowe (majace dodatkowe, réwnolegte segmenty umosliwiajace tatwiejsze dojécie i wiasciwg
orientacj¢ narzedzia). W artykule przedstawiono opis modelu i schemat uktadu sterowania takiego
robota oraz wyniki symulacji. Wykazujg one, 2e w poréwnaniu z uktadem nieredundantnym, uktad
moze realizowaé wyzsze predkosci ruchu robota.
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338.45:62/69].902.1/.2 -Roboty przemystowe MERA—PIAP
65.015.13 Organizacja przebiegu pracy eng

Cuvillier J,, Houedec D., Richard J.: How to make use of images contact areas to foresse the slip of an

object grasped by a robot's claw. Wykorzystanie obrazu powierzchni kontaktu do przewidywania

poslizqu przedmiotu umieszczoneqo w pazurkowym chwytaku robota. Robotics a. Computer-inte-
grated Manufact. 1991 Vol. 8 nr 3s. 175-179, 6 wykr. wzory bibliogr. 5 poz.

Operowanie przez robota delikatnyrﬂ przedmiotami albo nacisk kontrolowang sitg, stosowanie do
okreslonych warunkéw chwytania, wymaga mozliwosci wyznaczenia wartosci sity, jaka wystepuje
pomigdzy przedmiotem i chwytakiem robota. Okreslenie tej sity umozliwia oszacowanie ryzyka



™
wyéliznigcia sig przedmiotu z uchwytu. W artykule opisano rozwiazanie tego problemu w przypadku
dwupazurkowego chwytaka. Obraz powierzchni kontaktu przedmiotu z uchwytem moze byé
okreSlony przez vukiad elementarnych punktdw kontaktu, w ktérych sg okreslone ich wspétrzedne i
wzajemne oddziatywania (sity). W przypadku umieszczenia na chwytaku szeécioosiowego czujnika
'mozna wyliczy¢ warunki posiizgu na kazdej powierzchni styku. Stosunkowo fatwe do wyznaczenia
jest ryzyko wysliZniecia sie przedmiotu wzdtuz powierzchni styku z chwytakiem. Znacznie
trudniejsze jest wyznaczenie tego ryzyka w przypadku, gdy poslizg ma posta¢ obrotu, Wowczas
konieczne jest okreslenie poloZenia i orientacji jego osi, ktéra zalezy od chwilowej geometrii
powierzchni chwytaka. Artyku! podaje analize tego problemu i algorytm jego rozwigzania, ktére

pozwala na bezpieczne manipulowanie delikatnymi przedmiotami, a takze chwytanie z kontrofo-
wanym naciskiem.
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338.45:62/691.002.1/.2 Roboty przemystowe MERA—-PIAP
65.015 Analiza pracy eng

Potkonjak V.: New approach to the application of redundant robots. Nowe podejécie do aplikacji
rucotéw redundantnych, Robotics a. Computer—Iintegrated Manufact. 1991 Vol. 8 nr 3s. 181185,
2 rys. 2 tab. 1 sch. 12 wykr, wzory bibliogr. 7 poz.

DuzZe roboty uzywane s3 zwykle do operowania cigzkimi przedmiotami, co nie wymage na ogdt
nagtych zmian predkodci, a wiec nie podiegajg one duzym przyspieszeniom. Z drugiej strony, ruchy o
duzych przyspieszeniach spotyka sie przy manipulowaniu lekkimi elementami, ale wowczas stosuje
sig na ogét mate roboty. W prostych zastosowaniach obydwa te przypadki traktuje sie zwykle
oddzielnie, je$li jednak zadanie wymaga uwzgl'ednienia elastycznoéci, sensbwne wydaje sie opraco-
wanie jednego rozwigzania dla obu tych przypadkéw. Artykut stawia to zadanie w spos6b nastepu-
jacy: jak zapewnié duzemu robotowi, ktéry nie zostat obliczony na duze przyspieszenia, mozliwosé
pracy szybkiej. Propozycjg rozwiazania jest tu dodanie dodatkowych nadmiarowych stopni swobody
w celu poprawienia whasciwosci robota. Te redundantng konfiguracje wyposaiono w specjaine
oprogramowanie do realizacji zadari przyspieszonych. W artykule podano szczegdétowy opis modelu
matematycznego zadania odwrotnego kinematyki wraz ze schematem aigorytmu jego rozwiazywania
oraz wyniki badari symulacyjnych robota o szeéciu stopniach swobody, rozszerzonego nastgpnie o
dwa dodatkowe cztony.
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338.45:62/69].002.1/2 Roboty przemysiowe MERA-PIAP
65.015.12 Organizacja miejsca pracy eng

Moon K. §., Kim K., Azadivar F.: Optimum continuous path operating conditions for maximum
productivity of robotic manufacturing systems. Optymalizacia iu_cigatego to
skania _maksimum__efektywnosci _ zrobotyzowanych systemow rodukcii. Robotics a,

Computer—Integrated Manufact. 1981 Vol.8 nr4 s. 183-199, 1 fot. 3rys. 2 tab. 5 wykr. wzory
bibliogr. 4 poz.

Proces odtwarzania ciaglej Sciezki przez narzedzie robota (np. koricéwki spawalniczej) polega na
wyznaczeniu potozenia i orientacji narzedzia w kolejnych punktach toru, metody interpolagji linii
przejscia pomiedzy tymi punktami, a nastepnie przetransformowanie tych informacji na potozenia
odpowiednich cztonéw robota (tzw. zadanie odwrotne), w wyniku czego robot bedzie mégt
zrealizowac zadany tor z pewng doktadnoscia. Biorge pod uwage ztozonosé tego procesu, efektywne
odtworzenie zadanego toru nie moze by¢ idealne. Zminimalizowanie tego bledu jest przedmiotem
wielu prac z dziedziny robotyki, poniewaz od jego pozytywnego rozwiazania zalezy doktadnoss
procesu technologicznego obstugiwanego czy wykonywanego przez robota, a co za tym idzie —
jakos¢ produktu. Z problemem tym mozna sobie poradzi¢ dwojako, badz przez zwigksznie gestosci
punktéw weztowych na écieice, bad? przez zwigkszenie doktadnosci sterowania. Zwiekszenie
gestosci punktéw jest niekorzystne, poniewaz wydtuza proces technologiczny. W artykule opisano
elgorytm, polegajacy na dobraniu ilosci punktéw weztowych sciezki, metody interpolacyjnej oraz
poziomu sprzezenia dla ukfadu sterowania, do wymagane] doktadnosci (dopuszczalnej odchy#ki),
Metode zastosowano do robota PUMA SGQ, uzytego do spawania cylindra, o $rednicy 200 mm, do
plytyi spoina katows wewnetrzna. Mode! symulacyjny wykonano w jezyku FORTRAN, we
wspék?’zednych jednorodnych, z zastosowaniem algorytmu Paula do interpolacji toru. Podano wyniki
symulacji, takie jak: czas przejécia z punktu do punktu we wspéirzednych lokalnych, wielkosé
odchylenia od toru w funkdji dtugosci spoiny, dia réznych wartosci parametréw k, m, iq, ktére
oznaczajq odpowiednio: ilo$¢ punktéw, metode interpolagji i typ sterowania.

Fijatkowska K. 37783/91 56
338.45:62/69).002.1/.2 Roboty przemystowe MERA-PIAP
881.3.06 Oprogramowanie eng

Duelen G., Schréer K.: Robot calibration—method and results. Kalibrowanie robota — metoda i

wyniki; Robotics a. Computer—Integrated Manufact. 1991 Vol.8 nr4 s, 223-231, 4 rys, 2 tabl.
wzory bibliogr. 20 poz.

Kalibracja robota, w ujeciu zaprezentowanym w artykule, polega na identyfikacji parametréw robota
w kazdym jego zastosowaniu, wzgledem stanu przyjetego jako wyjsciowy. Chodzi tu o uwzglednienie
wszelkich czynnikéw dodatkowych, jakie moga pojawiac si¢ w procesie aplikacji robota (np.
dodatkowe elastycznosei, czy luzy, albo zmiany mas itp.). Dazy si¢ mianowicie do tego, by przy
pozomie zmieniajgcej sie nieco konfiguracji uzyska¢ te same parametry uzytkowe robota (np.
doktadno$¢ pozycjonowania). Zdaniem autoréw artykuty, z sumarycznego bredu mozna oddzieli¢
czesé mozliwg do»wyznaaenia,a.nastepnieqskomﬂensowaé i3 programowo, uzyskujac.w-ten sposéb
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“poprawienie parametréw uZytkowych “robota. Wartykulé przedstawionio cprogramowanie, kiére )

umozliwia, wprowadzanie tego rodzaju korekt, obejmujacych nastepujace zjawiska: elastycznosé
cztonéw i przegubdw, nieosiowo$é i luzy przektadni oraz wszelkie zmiany efektywnych wartosci
parametréw Kinematycznych, dynamicznych oraz sprzezed. Podano wyniki analizy identyfikacji
szeécioosiowego robota w postaci odchylek pozycjonowania oraz wyniki korekty, jakg przeprowa-
dzono w ramieniu robota {czton nr 2), na podstawie tej analizy.
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338.45:62/69].002.1/.2 Roboty przemysiowe MERA-PIAP
519.87 Modele matematyczne eng

dla badari operacyjnych

Miadenowa C.: Mathematical modelling and control of manipulator systems. Modelowanie matema-

tvezne i sterowanie systeméw roboiowych. Robotics a. Computer—Integrated Manufact. 1991 Vol. 8
nr 4-s, 233—242, 3 rys. 4 tabl. wzory bibliogr. 16 poz.

Opis ruchy ciata sztywnego jest bardzo popularnym problemem w mechanics. W robotyce najczedciej
stosowana jest metoda opisu zaproponowana przez Denavita i Hartenberga. Metody macierzowe sg
wygodne dla obliczert komputerowych i znalazfy powszechne zastosowania do opisu kinematyki i
dynamiki systeméw robotowych. Rozwigzywanie réwnari ruchu polega wéwczas na wykonywaniu
szeregu operacji na macierzach, gtéwnie dodawania i mnozenia. Zmniejszenie iloci operacji.ma
bardzo istotny wptyw na czas wykonywania obliczeri. Fakt ten jest m.in. przyczyna odchodzenia od
stosowania wspétrzednych jednorodnych na korzydé klasycznych uktadéw tréjwymiarowych,
Problem ten byt réwniez podstawa do wprowadzenia, zaprezentowanej w artykule nowej koncepcji
opisu mechaniki ciata sztywnego. Polega ona na zastapieniu macierzowegd opisu obrotu opisem za
pomocy wektora. Udowodniono, na podstawie teorii grup Lie, Ze istnieje czeéciowy izomorfizm
pomiedzy specjalng ortogonalng grupg macierzy SO(3) i wektoréw 2 R3. Macierze opisujace
mechanike robota naleza do tego wiaénie typu i mogg by¢ wobec tego zastapione wektorami. Taka
operacja pozwala znacznie zmniejszy¢ ilosé operacji obliczeniowych na modelu, a w konsekwendji
znacznie zwiekszy¢ jego szybkosé, W artykule opisano model kinematyki i dynamiki bazujacy na
zapisie wektorowym oraz podano wyniki poréwnania uzytej] metody z innymi {macierzowymi)
metodami stosowanymi dotychczas udowadniajac, Ze jest t0 metoda nadajaca sig szczegbinie do
stosowania do obliczel w czasie rzeczywistym.

Fijatkowska K, 37779/91 58
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10. WYBRANE ZAGADNIENIA'OSPRZETU 1 WYPOSAZENIA SAMOCHODOWEGO

681.32:621.377-181.48.004. 14 Mikroprocesory — zastosowanie MERA-PIAP
629.113 Samochody eng

Leonard M.: Multiplexed buses unrave! auto wiring. Szyny multipleksowane rozwiazuja problem
okablowania_w_samochodach. Electron. Des. 1991 Vol. 39 nr 15 s. 83—85, 87—90, 1 fot. 6 rys.

2 tabl.

W artykule omo6wiono aktualny stan techniki i perspektywy rozwoju magistral samochodowych
stosowanych w USA, Japonii i Niemczech. Magistrale te taczg mikroprocesorowe sterowniki nadzoru-
jace prace poszczegblnych czesci samochodu i eliminujg niezbedne do niedawna okablowanie samo-
chodu. Przyjeto konfiguracje liniowa magistrali, a wymiana informacji realizowana jest niezaleznie, z
rézna szybkoscia na trzech niezaleznych poziomach: A, B i C. Na poziomie A szybko$é transmisji
wynosi ok. 1000 bodéw, na poziomie B — 10—100 kbodéw. Komunikacja na poziomie C obsfuguje
najwazniejsze systemy w samochodzie, takie jak sterowanie silnikiem i sterowanie hamulcami.

Zakolski J. 37811/31 59

11. ZINTEGROWANY KOMPUTEROWO SYSTEM PRODUKCJI (CIM)
11.1. Zagadnienia ogéine

681.322:658.51/.5614 Projektowanie wspomagane MERA—PIAP
komputerowo eng

Kim S. J., Suh N. P., Kim S. G.: Design of software systems based on axiomatic design. Projektowanie

systemow oprogramowania na bazie projektowania aksiomatvczneqo. Robotics a. Computer—Integra-
ted Manufact. 1991 Vol. 8 nr 4 s. 243—255, 10 rys. wzory bibliogr. 18 poz.

Komputerowo wspomagane wytwarzanie (CIM) coraz szerzej wkracza do przemystu, Jest to postep
nieunikniony, choé¢ w chwili obecnej jeszcze kosztowny. Aktualnie znany i uzywany jest szereg
systeméw, takich jak: SADT, YDM, Object--Oriented Software i inne. Pruce nad tymi systemami sq
kosztowne, a ich uniwersaino$¢ nie jest jeszcze dostateczna, co sprawia, ze ich uzytkownik wcia?
jeszcze musi drogo ptaci¢. Niemniej jednak istnieje wyraZna tendencja do ujednolicarma systemow
tego typu, wzajemnego dopasowywania juz istniejgcych tak, by ich efektywny koszt byt coraz
mniejszy. Artyku} proponuje ujednolicenie zatozeri w pracach nad oprogramowaniem przez przyjecie
pewnych aksjomatow. Podejscie takie polega na rozpoznaniu pewnych wspélnych elementéw
projektowania, tj.: niezaleznych dziedzin {zadowolenie konsumenta, funkcjonalnoéé, wymagania
fizyczne i technologiczne itp.); powigzat miedzy nimi, ktére musza by¢ uwzglednione w procesie
projektowania; charakterystyk, bedacych parametrami.-w.poszczegéinych dziedzinacn (wymagania
(4
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funkcjonalne, parametry projektowe, zmienne procesowe); wzajemnego zazebiania sig
poszczegdinych dziedzin celem wyznaczenia wspoinych parametréw; szans na satysfakcjonujacg
wspéiptace podczas poszczeg6inych faz procesu projektowego. W artykule opisano zaloZenia i
schemat systemu, ‘opracowanego zgodnie z powyzszymi wytycznymi oraz przyktad oprogramowania
do projektowania uzebrowanych elementéw plastikowych.

Fijatkowska K. 37778/91 60
681.5 Technika sterowania MERA—PIAP
automatycznego eng

Kim 8. H.: Coordination of multiagent systems throught explicit valuation of action. Koordynacia

systemow wieloczynnikowych poprzez bezposrednia zmiane dziatania, Robotics a. Computer—inte-
grated Manufact, 1991 Vol. 8 nr 4 s, 265—291, 9 rys. 5 tab. 1 wykr. wzory bibliogr. 55 poz.

Kiedy uktad zawiera wiele wsp6ipracujgcych ze sobg skfadnikdw, czesto jego efektywnosé bardziej
zalezy od jakosci wspdipracy miedzy nimi, niz od ich indywidualnych motliwoéci. Dzieje sig tak
zwykle wtedy, gdy ,interes” kazdego z nich koliduje z ,interesem’” catosci. Potrzeby sterowania
catym ukladem narzucajg koniecznoé¢ koordynadji ,intereséw” indywidualnych i indywidualnych
zachowann w celu prawidtowego “hunkcjonowania catosci., Tworzenie systeméw o bardzo duiej
ztoronosci rodzi potrzebe opracowania specjalnych metod sterowanis nimi, zapewnisjgcego
maksymaing efektywnosé ich dziatania. Dotyczy to w réwnym stopniu funkcjonowania fabryki, co
dziarania sieci telekomunikacyjnej, czy pojedynczego robota. Wszystkie one charakteryzujg si@
wystepowaniem szeregu wzajemnie sprzezonych czynnikéw decydujgcych o ich pracy. W artykule
zdefiniowano pojgcie ,,czynnika" jako wektora skfadowych decyzyjnych. Wektor ten nie jest w petni
niezalezny, istniejq pewne ograniczenia majace wptyw na zachowanie sig uktadu i jego sktadowych.
Zaproponowano systern sterowania struktura polegajacy na globalnym analizowaniu stanu i
ograniczert poszeczegélnych czynnikéw, a nastepnie analizowaniu kaidego z osobna, celem uzyskania
optymalnych jego wartosci. Algorytm metody oparto na teorii gier.

Fijatkowska K. 37776/91 . 61
681,322:658.51/.514 . Produkcja wspomagarns MERA-PIAP
komputerowo eng

Bartos F. J.: CIM for all seasons, with more of the parts in place, CIM na kazdg okazje. Control Eng,
1991 Vol 38 nir 15, 5455, 1 fot.
Od lat znane 53 i powszechnie stosowane systemy automatyzacji produkdji, oferowane przez wiele
firm. Wiekszoé¢ dotychczasowych rozwigzan z tej dziedziny umozliwiata jednak czesciowe tylko
rozwiazanie zagadnienia automatyzacji procesu, przy czym najczesciej zintegrowane byly naj-
wazniejsze, podstawowe elementy skladowe systemu sterowania. Stworzenie i uruchomienie
kompietnego systemu -wymagato przy tysm zaangazowania wyspecjalizowanych firm lub specjalistéw.
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Najistotniejsze” dla zaprojektowania~ udanégo uktadu instalacji automatyki procesowe] jest
zapewnienie jak najpetniejszego zintegrowania rozmaitego sprzetu, pochodzacego od réznych
dostawcéw i producentéw, z uwzglednieniem wszelkich potrzeb uzytkownika oraz zapewnieniem
wiatciwej wymiany i informacji zaréwno migdzysprzetowej jak i z operatorem. Takie wtatnie
wytyczne przyjeto w firmie Telemecanique przy opracowaniu CIMTEL — uniwersalnego systemu
automatyzacji do szerokiego stosowania 2aréwno do sterowania produkcyjnymi procesami ciggtymi
jak réwniez procesami wielko- i matoseryjnymi. CIMTEL jest kompletnym systemem, ktérego
motliwoéci sprzetowe, programowe, komunikacyjne i serwisowe pozwalajg na realizacje wielu
rozmaitych zagadniert z zakresu zintegrowanej komputerowo produkgji CIM {Computer Integrated
Manufacturing). Szerzej oméwiono zestaw oprogramowan narzedziowych tego systemu, oznaczonych
ogélnym symbolem X—tel zwracajgc m.in. uwage na istniejgce w nim rézne grupy programéw oraz
ich przeznaczenie, Ponadto scharakteryzowano zastosowane w CIMTEL magistrale tacznoéci na
réznych poziomach zarzgdzania-systemem. Wreszcie skrétowo przedstawiono zastosowany sprzet
komputerowy, ze wskazaniem jego podstawowego przeznaczenia w strukturach CIM.

Rudnicki Z, 37786/91 62
681.5 Technika sterowania MERA-PIAP
automatycznego eng

658.52.011.56 Produkcja zautomatyzowana

taduzinsky A. J.: The origin of the cell control species. Geneza réznych rodzajow_sterowania
komgrkowego. Control Eng. 1991 Vol. 38 nr 1 s. 65—67, 3 fot. 1 rys.

Wi&ciwe potaezenie informacji ze sterowaniem moze by¢ decydujace dia istnienia fabryki a nawet
poméc w jej rozwoju. Zalezy to w duZej mierze od udanej adaptacji odpowiedniego systemu stero-
wania gniazd. Dzigki osiagnietemu obecnie rozwojowi tech[giki komputerowej mozliwe jest groma-
dzenie i przetwarzanie informacji bezpoérednio produkeyjnych, a nastepnie przesytanie ich w
dowolne miejsce celem wykorzystania do lepszego sterowania procesem w czasie rzeczywistym bads
efektywniejszego prowadzenia wszelkich interesow przedsigbiorstwa. Réwniez mozliwe jest sprawne
przesytanie odpowiednich informacji w kierunku przeciwnym, dzigki czemu dziaty produkcyjne
mogy sprawniej reagowa¢ na réine zjawiska zachodzace w sferze biznesu. Wiasnie systemy
komputerowej interpretacji, oparte na tych dwéch zatozeniach, uzyskaty miano sterowania gniazd
{cell control). Przedstawiono jedynie krétkie wprowadzenie w zagadnienia sterowania gniazd, po
szersze wyjasnienia odsytajgc do wezedniejszych publikacji na ten temat. Wskazano, jak przyjecie
jednego badZ innego systemu komputerowego wplynie na mozliwosci oraz sprawno$é przyjetego
konkretnego rozwigzania sterowania gniazd. Poréwnano system oparty na prostym sterowniku
logicznym z innym, w ktérym wykorzystano komputer klasy ,work station”. Przy tym wszystkie
powyzsze zagadnienia omawiane s3 na przyktadach konkretnych rozwigzan tego rodzaju sprzetu,
oferowanego przez réinych producentéw. Poza sprawami sprzetowymi przedstawiono réwniez
specjalistyczne oprogramowanie narzedziowe, ulatwiajgce tworzenie sterowania gniazd, a w tym
sterowanie wspétpracg réznych podsysteméw, mogacych wchodzié w sktad .gniazda”, Podsyste-
mami takimi mogq byé np. obrabiarki numeryczne, roboty przgemystowe, systemy wizyjne,
pojedyncze sterowniki logiczne itp. .

Rudnicki Z..37788/91 £3.



681.322:658.51/.614 Produkcja wspomagana MERA-PIAP
komputerowo eng

U.S. auto and electronics industries lead march to factory automation. Przemyst ssmochodowy i
elektroniczny USA prowadza w drodze do automatyzacji fabryk. Manufact. Autom. News 1991
Vol. 5 nr6 s. 56, 2 tabl.

Obecne zastosowania komputeréw w automatyzacji 53 rozproszone, ale zauwaza sie tendencje do
integrowania wielu funkcji w ramach CIM. Wiele dotychczasowych systeméw jest zbudowanych na
kombuterach uniwersalnych, natomiast roSnie udzial rozwigzah specjalizowanych. Gléwnymi
powodami stosowania komputerowej automatyzacji jest dazenie do zwigkszenia wydajnosci,
standaryzacja produkcji, wspétpraca miedzy producentami, ale réwniez wplyw klientéw, stowa-
rzyszen 1 agencji rzgdowych. Duze przedsigbiorstwa — w przemyéle lotniczym, obronnym, elektro-
nice, samochodowym — stosujg automatyzacje w celu rozwoju swoich wyrobéw, skrécenia czasu
produkcji, poprawy jakodci. Obnizajace sie ceny sprzetu i oprogramowania umozliwiajg szersze
stosowanie tych rozwigzari réwniez przez mate i Srednie firmy. W ciagu nastgpnych 5 lat przewiduje
sig wieksze rozpowszechnienie automatyzacji (udziat proceséw zautomatyzowanych) z 55% do 65%
. w przemysle samochodowym, z 52% do 62% w elektronicznym, z 34% do 45% w obronnym.
. | Najwigkszy skok jest spodziewany w przemy$le przetwérczym — 2 3% do 34%. Najszybszy rozwdj

| ] nastapl w sferze CAD/CAM, mnigjszy w dziedzinie sterowania gniazdami {z duzym udziatem systemu
1 UNIX i LAN).
Petz M. 37817/91 64

11.2. Podsystemy komputerowego wspomaéania projektowania (CAD), wytwarzania {CAM),
planowania (CAP}

681.322:6568.51/.514 Produkcja wspomagana MERA-PIAP
komputerowo eng

Mittal R. O., Cohen P. H., Gilmore B. J.: Dynamic modelling of the fixture-workpiece system. Model
dynamiczny uktadu przedmiot—mocowanie. Robotics a. Computer—integrated Manufact. 1991
Vol. 8 nréds, 201-217, 5 rys. 12 tab. 9 wykr. wzory bibliogr. 20 poz.

W procesach bardzo doktadnego frezowania zjawiska dynamiczne, jakie przebiegaja pomiedzy
przedmiotem obrabianym, narzedziem i uchwytem, zaczynaja odgrywaé istotng rolg. Artykud
przedstawia ‘symulacyjne podejécie do problemu polegajgce na przebadaniu zachowania sie takiego
uktadu w warunkach dynamicznych. Autorzy zajmujg sie problemem wplywu miejsca i powierzchni
styku przedmiotu z uchwytem na uzyskiwang dokladnoéé. W artykule przedstawiono oprogramo-
wanie nazwane DADA (Dynamic Analysis and Design System), majace charakter CAD, umazliwiajace
sutomatyczne generowanie réwnari dynamiki na podstawie danych wejiciowych, numeryczne
rozwiazanie _nieliniowego._modelu. dynamiki oraz _graficzng. prezentagie_ wynikéw. _symulacii.
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W artyKule opisano strukturg modelu oraz przedstawiono wyniki symulacji zachowania sie Uktadu
przedmiot—uchwyt w pigciu réznych konfiguracjach punktéw lokacyjnych. Badania symulacyjne
pozwolity na okreslenie wielkosci sit zacisku. Poprzez wiaczenie do modelu dynamiki nieliniowych
réwnart ruchu, opisujgcych zjawiska elastycznosci, mozliwe stato si¢ przebadanie wplywu
odksztatcalnosci przedmiotu, uchwytu oraz narzedzia na drgania uktadu. Podano réwniez wyniki
badan uzyskiwanych doktadnosci procesu obrébki.

Fijatkowska K. 37782/91 65
681.322:658.51/.514 Projektowanie/produkcja MERA—PIAP
. wspomagane komputerowo eng

Stantsikopoulos M. M., Diplaris S. C.: Coordinate tolerancing in design and manufacturing. Tolero-

wanie_wspbtrzednych w_projektowaniu i produkcii, Robotics a. Computer—integrated Manufact.

1991 Vol. 8 nr 4 5. 218—222, 3 rys. 2 wykr. wzory bibliogr. 8 poz.

Wymiarowanie i tolerowanie czeéci podczas procesu projektowania nie zawsze odbywa sig wzgledem
tego samego uktadu wspétrzednych co jego péZniejsze wykonywanie (wspotrzedne obrabiarki). Dla
potrzeb wytwarzania wspétrzedne projektowe musza by¢ przetwarzane do ortogonainego systernu
danych wynikajacych z poszezegéinych zastosowari. Problem ten jest szczegdlnie wazny w zintegro-
wanyth systemach wytwarzania, gdzie musi istnie¢ jednorodno$é danych wszystkich etapéw pro-
dukcji, od projektowania do wykonania i kontroli jakosci. Bardzo wazne jest transformowanie
uktadéw tolerandji dla. poszczegdinych etapéw cyklu projektowo-produkcyjnego tak, aby zachowana
zostata warto$¢ koicowa dopuszczalnych odchylek. W artykule zaprezentowano oprogramowanie
umogiiwiajace liniowe transformowanie tolerancji do dwu- lub tréjwymiarowych systeméw
wytwdrczych. Zadania takie charakteryzuja sie niejednoznacznoscia rozwiazan. Przyjeto wigc zasade,
Ze o przyjeciu danego rozwigzania decyduja wymagania i mozliwosci procesu technologicznego
{wytwarzania}), na drugim miejscu stawiajac wymagania minirhalizacji kosztow. Zaprezentowane
oprogramowanie OPTOL spefnia te warunki, zapewniajgc uzyskanie maksymainych doktadnosci,
przy jak najiepszym wykorzystaniu parku maszynowego.

Fijatkowska K. 37781/91 66
1.51.004.14 Systemy automatyki MERA—PIAP

— zastosowanie eng
658.52.011.56 Produkcja zautomatyzowana-

Cesarone J.: QEX: an in—pmges quality control expert system, QEX — system ekspertowy do stero-

wania jakoscia. Robotics a. Computer—Integrated Manufact. 1891.Vol. 8 nr4 s, 257—264, 8 rys.
2 tab. wzory bibliogr. 14 poz.

Komputsrowo wspomagane wytwarzanie wymaga wielu powiazaft pomiedzy procesami, takimi jak
obrébka,-kontrola, €zy- nawet-pakowanie-gotowych-wyrobéw. Jednak -nie moins-mbwic-o-zintegro-
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waniu procesu wytwarzania, dopdki nie Tstniejé automatyczna Faczno$é informacyjna pomiedzy ~

procesami. Wigkszos¢ takich polgczert polega obecnie na’' wiaczaniu ludzkiej oceny i decyzji,
doswiadczenia i intuicji. Petna automatyzacja procesu wytwarzania wymaga zrealizowania acznosci
w pelni zautomatyzowanej, skomputeryzowanej i coraz bardziej inteligentnej. Jest to trudne zadanie,
ale istniejg juz systemy ekspertowe do jego realizacji. W artykule zaprezentowano taki system o
nazwie QEX (Quality EXpert} stuzacy do obrébki i intepretacji pomiaréw. Jest to program zbierajacy
dane z elementu pomiarowego, kodujacy ja na posta¢ nadajacy sie do przechowywania w pamieci
oraz wykonujacy szereg analiz na zbiorach takich danych {np. obrébka statystyczna). Jest on sto-
warzyszony z systemem ekspertowym opracowanym wczeéniej — VP—Expert, stuzacym do analizy
statystycznej wynikow pomiaréw zawierajgcym 15 funkgji statystycznych. Oprogramowanie napisane
jest w jezyku FORTRAN. Istnieje mozliwoé¢ monitorowania na biezaco wynikéw przedstawionych
w postaci wykreséw, badZ wydrukéw z drukarki lub plottera.

Fijatkowska K. 37777/91 &7

681,322:658.51/.514 Produkcja wspomagana MERA-PIAP
komputerowo eng

629,735 Samoloty

Computers electronically pre-assemble airplanes. Samoloty wstepnis montowane przez komputery,
Des. Eng, 1991 nr6s. 7 1 fot.

W artykule opisano szczegbly wspotpracy w dziedzinie projektowania, badart i produkeji nowego
samolotu Boeing 777 pomiedzy firma Boeing, produkujacg samoloty, a kanadyjskim oérodkiem
Wichta. Samolot ten jest wspdinie pro)ektowany przy uiyciu komputerowego systemmu CATIA
{Computer Aided Three—Dimensional Interactive Application). Realizacfa zadania opiera sig na
istnigjacych obecnie oraz nowo tworzonych stanowiskach komputerowych pracujgcych w ujedno-
liconym systemie CAD. System ten, oprécz prac projektowych, zawiera takze moiliwoéé rozwiazy-
wania zagadniet montazowych, co jest szczeg6linie wazne ze wzgledu na fakt, Ze poszczegéine czedel
samolotu wykonywane bedg w réznych fabrykach. ’

Fijatkowska K. 37759/91 €8
681,322:658.51/.514 Projektowanie wspomagane MERA-PIAP
komputerowo eng

Buchstab V., C.: Addresmg UNIX, RISC, MIPS and other power issues. System adresowy UNIX-a,

procesor RISC, wysok ﬂbkoﬁé i inne oslggmgcta wykorzystywane w technikach CAD/CAM, Des.
Eng. 1991 nr6s. 1718, 1 fot.

Gwahtowny rozwdj komputerowych technik projektowania, jaki ma miejsce w ciagu ostatnich lat,
doprowadzit do stopniowego wykrystalizowania sig standardowego wyposazenia sprzgtu oprogra-
mowania zorientowanega na najogéiniej pojety proces wytwarzania. W zakresie sprzetu pojawity sie
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sieci komputerowe, sktadajdce sie z komputera gFéwnego, jak dotad najczesciej opartego 0 procesor
Intel 386 lub 486 (obecnie oferuje sig szybsze procesory typu RISC osiagajqce do 100 MIPS) oraz
szeregu terminali. Spotyka sie coraz czedciej tzw, workstations, czyli stanowiska komputerowe do
obstugi pewnej grupy zadar, korzystajace ze wspdlnej bazy danych, pracujace w uktadzie sieciowym.
Systemy oprogramowania typu CAD/CAM, wymagajgee duzych zasobéw pamieci i duzych szybkosci,
coraz czeéciej projektuje si¢ dia pracy podsystemem operacyjnym UNIX. Oparte na nim stanowiska
komputerowe wyposazone sg 2wykle w tzw. X—Windows system z karta VGA. Systemy te bardzo
dobrze wspdtpracuja z procesorami typu RISC. UNIX jest systemem operacyjnym tatwym w
obstudze oraz lepiej od innych wykorzystujgcym pamigeé, co zdaniem autorg zapewni mu w
przysztosei nad nimi przewage (np, nad DOS-em).

Fijatkowska K. 37765/91 69
-
62:681.7.069.24.004.14 Technika laserowa MERA—PIAP
— zastosowanie eng

Model building is easy using “desktap manufacturing”. Budowa modelu jest tatwa przv_uzyciu
~biurkowei technoloaii”’. Manufact. Autom. News 1991 Vol. 5 nr6s. 4, 1sch,

Firma DTM Corp. (USA) uzywa metody nazwanej SLS {selektywne laserowe spiekanie) do tworzenia
tréjwymiarowych modeli prototypéw. Metoda SLS uzywa systemu CAD/CAM i technologii laserowej
przeksztakcajac réznego rodzaju proszki w brydy w ciagu kilku godzin. Pod dziataniem promienia
lasera proszki migkng i spiekajg sie tworzac twardy materiaf. Obecnie uzywa sie nastepujacych
proszKgw: PCV, nylon, weglany, ABS i woski. Trwaja badania laboratoryjne nad materiatami
ceramicznymi, metalami i kompozytami. Model jest budowany warstwami. System sktada sie z
dwéch cylindréw i ukladu wyréwnywania proszku. Do cylindrﬁ, w ktérym wykonuje si¢ zadang
czeé¢ jest podawana odpowiednia do utworzenia jednej warstwy ilo$¢ proszku i uruchamiane jest
dziatanie lasera odtwarzajacego ksztatt warstwy. Promieri lasera dostarcza odpowiedniej energii do
zwiazania ze sobg kolejnych warstw, Takie systemy budowy prototypéw sa szeroko stosowane w
przemysle samochodowym, eiektronicznym, medyczno-dentystycznym itp. Wartoéé tych systeméw
na rynku amerykariskim w 1992 roku ocenia si¢ na okolo 1,6 miliarda dolaréw, przy catkowitej
wartosci rynku budowy prototypéw i modeli w 1991 roku wynoszacej 5 miliardéw.
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621.395.001.6/.7 Telefonia o MERA~PIAP
— rozwdj eng

Telephone system boats compact size and advanced features, System telefoniczny o matych rozmia-
h i

zszonych charakte: kach. Des. Eng. 1991 nr6s. 5.

Artykut prezentuje osiagniecia firmy Northemn Telecom z Toronto, ktéra specjalizuje sie w sieciach
telefonicznych, zar6wno matych, jak i wielkich rozmiaréw. Firma oferuje nowy produkt —
Meridian 1 Option 11, ktéry jest systemem komunikacji przeznaczonym dla biznesu. Jest to
uniwersalny system o malych rozmiarach, wygodny i tatwy w uiyciu, Istnieje mozliwosé jego
rozszerzania, zaréwno pod wzgledem diugosci linii, jak i pojemnosci. System ten ma budowe
modutowa, mozliwe jest dowolne konfigurowanie sieci, np. system moze zawierad 96 linii do
przesytania rozméw i danych, 16 Yaczy migdzymiastowych i 6 wejsc teleksowych. Przez rozszerzenie
gtownej szafy mozina uzyska¢ 224 linie gtos/dane, 32 tacza miedzymiastowe i 6 wejsé teleksowych.
System ten jest w pelni zintegrowany w przetwarzaniu cyfrowym gfosu z {SDN (Integrated Services
Digital Network).
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681.324.001.6/.7.004.14 Sieci komputerowe MERA-PIAP
— rozwdj i zastosowanie eng

The client/server revolution in distributed systems. Rewolucja kiient/obstugujgey w systemach roz-
proszonych. Manufact. Autom. News 1891 Vol.5nr6s. 8,

Modele rozproszone przeksztatcaly si¢ przez lata stajac sig coraz bardziej z+okone w misrg rozwoju
techniki + wymaga rynku. Podstawe, na ktérej modele bedg budowane w latach 90, tworzy trzy
zasady: 1. rozproszone obliczanie pozwala na zastosowanie oprogramowania pracujacego w réznych
systemach, a opgjonalnie na pracg na wspdinych zbiorach i wspéing ,,odpowiedzialnosé” za proces;
2. zasada klient/obstugujacy dzieli odpowiedzialnosé miedzy klienta, postugujacego sig koricdwka
uzytkownika, a obstugujacego, ktéry przejmuje do sieci czeéé zadari poprzednio wykonywanych na
PC lub stadji roboczej uzytkownika. Z kolei obstugujacy moze byc podtaczony do superobstugi na
duzych komputerach, ktbra steruje dostepem do centrainej bazy denych i speinia wigksze wyma-
gania procesowe; 3, przetwarzanie wspélpracujgce jest procesem, w kidrym wiels procesorow
wykonuje podzielone zadania. Wymaga to aktywnej komunikacji w procesie we wspélnym jezyku- |
Sledzenia danych rozrzuconych wewnatrz systemw. Prace nad przetwarzaniem wspélpracujacym
twajj obecnie raczej w mniejszych firmach, Jednak réwniez duze firmy, takie jak IBM daza w tym
kierunku zdajac sobie sprawe, 2e po 2000 roku moze to by¢ giéwne pole walki konkurencyjnej.
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11.5. Systemy magistral micjscowych

681,327.8.004.14 Magistrale danych MERA—-PIAP
— zastosowanie eng

Wolfe R.: Building real-time’ distributed VXI instrumentation systems. Tworzenie fozproszonych

systemow laboratoryinych na bagie magistrali VXI. Electron. Eng. 1991 Vol. 63 nr 776 s. 21, 22, 24,
27,1 fot. 3 rys,

Obserwuje sig rozwdj rynku modutéw magistrali VX!. Magistrala ta bedaca pochodna znanej
magistrali VME jest szczeg6lnie dobrze akceptowana przez posiadaczy systemow z magistralg VME,
jecz w odréznieniu od ww. jest przystosowana do realizacji pomiaréw laboratoryjnych. Opracowano
juz moduty dostosowane do wspotpracy z interfejsami GPIB, EISA—PS—2, SUN, IBM—RS/6000.
W zakresie oprogramowania, oprécz DOS i UNIX, opracowano réwniez systemy czasu rzeczywistego.
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