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Мікропроцесорні пристрої !l...Системи упіввління в харчовій прочие'
ловості : Навч. посібник / І.В.іlльпЬрін, Є.Л.Ка)іендро, А.П.Ле.фнпк. -
К. : ІСДІ), 1994. - 140 с.

Твхвологlчвї кампілекси іаФЧово! Ііронисдовост! іараіЕтеризу-
юу:ься вцсоков сіи8діністю. якв ііроявля8ться в наявност! значної
кlдіькостї ступювlв цореробм сиромщ та напївїїродіуктів, устшовок
И агреі'атlв юзйко! аЗІшочної дфтухЕїост! . числешїщ ємносий та
дапаміяного обладнання. В8бевдіечоЕня необхідного 8сор:Еиііонту
дродухЦ;! та ІІ Високо! яісост! пов'язфо !з значіівмни витр8т8ми
сировинїв та едоргетищиі ресурсів. в сучасних уиіав&і першочергов8
значоніїя иалlгь Іфоблеии зценлиешя пктоііих витрат сіфовини,
шергІІ, витрат кlііцрвого Іфодукту. ІІв8вав! в&ІІачї можуть
розв'я8уватись ]іпцв аа умов ВХК)скояаленіи удравлїЕия технологічними
комшексамів та оіфешиік ' устфош8иік (лрйцес8ми) на основ! !х
!втвнсіlфlкацlІ тв аптиііlв8цїі робо-іих рехщlВ. Цо, в свою чорту, ви
цагав рдвиирення @гшщlонатяих можливостей скстеіі уцравлїшя. тоб-
сг0 8вбезпечоння .ве дlлькси виісон8ння Іфостхх задач вимlрюважя
ТеХНОЛОГІЧЕИХ аИIННИІ$ . 8ВТОМ81ШЧПЮІ СИГ'На.ПIВ8Ц!! 118рдІІВТрlВ.
програмно-логlчногю упрашіlіиія. е В вншодЕввння та пїдтрим81іня
наІІкраріи :(Oпі:им&льші) техвологічних рвхшlв оІфвии устщовок ва
даних умов. координ8цЇ!(увгоаЕк8шя) Іі роботи в моим
техналагЇчних каюиексів.

[фи автоматизації тешалогlчнпх їїроцесів харчових віфобниітв
необхlшо вр8хйвув8ти ряд сд9щфічвж осоодїивосlоВ. в першу чергу
дм-їпу в шцроісому дlша8ані покавникlв якості сировини. м! задіехать
вїд уиіов вврощув8віїя та 8ферlгайня. що вики'ав опер81ивно вкїнюваш
РДйіій робот:и оіфвмкх устшовок '.І техвологlшиіх коюлексlй в
ЦїлоіІУ. Тштн чпнон. виннкав оа-8ктіівн& й8обііднїсть розробки та
впрфв8Діженвя систоіі управлінпія. як! реалізують скl18;1н!. 8л'оритнк
адаптації .коююноацїї збуреньР 8вфон8тичііого рвгулі)в8ння.
оптимІ38ЦlІ та !нпіе.

ІЬ сучасвоііу. етапі науково-тешlчlІога іірогресу в харчовій
промисловості 8втом8тидація ВЦРобвицтва посідав одіно з головних
місць. Ісвулlгь 9бчктввнї умови дпя створ8ніня автоматизованиііс тех-
но.погlчних комплвксlв як суііїсно фушщlоїїуючих т8хналагічного
обівкта та системи удр8влlюїя нпм. Визв8чидись кулька головних нвії-
рямкїв ра8вктку автомаіизацї! внрабництв8Р серед псих н8обіlдио
вlдзнЬчитш їїршlиїи їїІІгограцlї . ТЕІ розподїленого уїфавліиїя .

У Н&вч&ііфноіф посібнику висвітлено. цитмння використання мікродро
цесорноі техатіки . в системах &вllомати?аці і.технологічйих. процесів; Вй-
кліаддно основи мікропроцесорної техаіікй. 0пис8}Іо основні іш&ічні хв-

В
ту:l::0то Нввевено прдоли та #уііЕl(уваlїняА8гТПокремих койтролбрів. Роз-гііяну!lо основи будови та {іуніаіійажя ДСУТІІ.

Призначений .для студентів техн.олоГічних. і механічних спеці&льн9е
теИ вузів. Иояе бути . коЬйсний ддя спеціалістів у газіузі автоматизації
тежологїчніих процесів.

Їл.' 20. Таба. 15. Бібліогр.: 12 назв.
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Інтогр8цlя виробни-чиїх процесів і управління дозволяв нв тіль-
ки жорстко зв ' язати окремі пlдрозділііі виробництва. мlнімїзув8ти
матеріальні та виробничі .втрати. забезпечити максимально
використвіпи ввутрішїіїх Лсорозі ен9ргІ! # а й забезпечити узгодпс8не
улр8влЇнІlя всіма ресурсами виробнщтв8: фінггнсовими. виро6Ішчими .
м8торІ8льіпіюі. ТРудовими. розробка тв впроваДрсення інтегрованих
систем упр8влlння потребує затрат значних коштів та багато часу,
хоч це - нгlйдоскон8лііиі: системи.

ПРинішп розподіленого упр8влііпш базується на виіlСорист8ннї
твої\псих в8собїв Різного щшу та призначення. як! максима.}їьно на-
блпісенї до об' акта управлїїшя та Узгоафсено ФУюсціонують за Раху-
нок їх обчдіі8шя в меремс!. Де дав моясдїивїсть, по-перше, впрова-
джувати склаліі системи поотапно та. по-друге, своєчасно отріфіу-
ввш тв обробля'ш велику кlлькЇсть різномаііїтної їнформ8ц!! . Розра-
ховувати техніко-ековомїчнї показники Роботи окремих лвнок та
виробництва в цілому, розраховувати та р88.)іїзув8ти н8обхїднї
упр8вляючї дїі на 015'єкт. Всї цї фуюсцІ! виконують суч8сн! автомв-
тизоввнї системи управлїжя тохіїологlчними процесами (АСУТП) . тех-
нїшою бабою який в мїкропроц8сорнї ПРистро! та Е0М. Тому сьоголїі
такі системи називають щв розподїленими мЇкроіїроц8сорними АСУТП.
ЦІ системи мають значно ширше функцїональнї мохимвостї , с
лиДФіно-машіііпїими. тобто пріплипові Рїш8нііія з управління техно-
логї-зими Іфоцос8ми чк компїзїексвми приймав людина (ОПЕРаТОР 8бо

керівник) на основ! н8дЕІноі системою оп8р8тивноі ІнформаЦІЇ.
Oсташїм часом Іфоцес створешя АСУТП намагаються спростити за

рахунок використання готовиїх моДУлїв. якї вііконують зідан! Функції
(твк званий їндустрІ8льний метод створ81шя ДСУТП). одним з
наїірямкїв такого підходу є розробка та впров8фс8ння іцюграмно-тех-
но'пмх коьЕішексів з готовим набором техіїїчішх ї ЩюгР8мних
засоб .Ів .

Таким чиїїом. використання суч8сімх мїкропроцвсорнип пристроїв
І засобів обчислюв8льноі твжіки в сисч'ямах УПР8влїння Різного
призначення потребує вивчввня як принштпів добудови ІІих систем. тж
І самих технічішх засобів.

І ОСНОВИ ПОБ#дОВИ ТА Ф#НЕіІД(МУВЛіГІЯ АСУТ

1.1. 0СІІОВНІ ТЕРМІНИ 'І'Д ВИЗНДЧЕЮ{Я

Тохнологїчне обл8дїаішя І реалlзов8юй на ньому технологічній
процес мав назву т (Т0у} .АСУТП При-
значена для розрахунку ї реалізації уїір8Вляючих дій ва Тоу згідно з
Прийнятим КРl1l9Рlєм УПР8вл;іЩ8 - показником. що характеризує якість
Роботи ТОУ ї приймає рїзнї значенїїїя залежсііо вїд упр8вляючих
дlЯ. Oптішальіим називають таке утфавління, за якого досяі'аеться
максимально 860 мінімально значешя критерїю при обов"язковому ви-
конаЇшї !їдаих показників. що називають обмеженнялди.

Залежно вїд задач, як! вирішує конкретна АСУТП. крит8рlя-
иіхї Управління мо:суть бути економічн! (наїфиклад.прибуток ) . техніко-
окономічнї (ПРОДУктивнїсть. коВфІЦЇент корисної дїі ! таке !нше )
а(50 тохїlїко-тежологїчнЇ (вихід продукцї І , вїдхилвння керр паньтх

змlюшх від заданій значень ї таке їндііо) показїмки. Наприклад, сис-
твмв уііравлlішя повинна так міняти упр8вляюч] дїі . ЩО(5 Зробити мі-
німальною собївартість продукції (критврїй) при І! кількості не ме-
тій від планової І задание показііиках якості (обмеж8шя).

Пїд час роботи АсуТП виконує основні ї Донор-іlжгlІ !нєlюрм8цїйні
та УПРВвляючї ФУнкцІЇ. 9дl39г!!І.!РIИ!!!! АСУТІІ спрямовагїі на досяг-
нення ефективного управління ТОУ, 8 ддцдмїжаї! - на забезпечення не-
обхідної якості Функціонування технlчнїп засобів системи. !ддЕIШе-
мдЦ!8!!1.фlНЦЦlІ ПРизн8чонЇ для збору ї обробки інформації , подання
ї ї обслуговуючому персоналу або передачі в !іші системи. !!!Р9вляю-
чі.ДВЕIИц!! забезпечують визначеюія та ре8лї38цію необхїДіих УЩ)дв-
ляю:их Дїй.. Наприклад. Функції збору їнформацїї від Т0У налокать до
основних їнформ8цїйіїих, 8 збору Інформації їцю стан технічних засо-
бів автоматизації - до допомїхпііп. основні упровляючї фуюсЦlІ - цо
розрахунок та, передача уіїр8вляючиіх дїй на ТОУ, 8 допомїжаїї - управ-
ління переходом на резервнЇ пристро! при вияву вїдкюви основних ї
тому подібне. З8 рахунок допомїяаїих фуіжцїй суттєво пїЮІщувться
мівучїсть такої окладІЇо! системи як АСУТП.

З8лвжаіо . . від того. як! основи! ФуіпЩlї виконується автома-
тично. Розрізняють так! тзпм фушіїонуваішя АСУТП:

їН@lІlМецl8!!И!, при якому автоматичпїо виконується збір. оброб-
ка їімюрм8Ц!] , розрахунок ТЕП І нвдвння їнформацlІ оператору .в виз-
начав ! Реалізує Ущ}8вляючї дїі оператор;
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локальна-8втоматичіlий, дрк якоііу автоматищо виісонЗіються Ін-
формаційні фунісц!! , а таков інгішіїі лок8льногр регулпв81шя техноло-
гічіиі змlнних, рїш8шя по оптиц8льному управлінню Іфиам88 ! реа.пІ-
зуІз оператор:

Іфк якоіф автом8ткішо виконуєть-
ся Їнформ8цїйнї функції та. фувюІlї лок8ліьвагр рогузіпвання. 8 таков
розраховумься рвкомеіиовані. Значення уІїравляю(шх дій по ойтвмїза-
ц!! Т0У, реалізація аптимвльного уїзравлішlя їїолягав на оператора :

8еll9ИдlИIВЦВв Ігри якому 8втоілаткчно висоІlуі)ться вс! !ІІІорІ18-
цїйії та удр8вляючї фушЩlІ.

Розв"язання 88дач уїфавлїшя ТОУ у довноііУ обсязі можливе ва

умови вз88модІ! окремих складових частин ДСУТІІ. . якї мають назву
'за68зп8ч81шя" . Oсновнї тшш 38бездочень:

- І!!®рl4ФцlФц9 !9Ф9дцдч9$ц8 (13) . тобто сукупшїсть інфориаціі+що
пербробляеться,та ІІршІІдпїв !І оргщїзацїі у снствіії ;

- тохІІlчіїв 38б8Вп8ч8ння(ТЗ) як сукуішість н8обіїДЕшх' тохніч
Ііих засобів 8втом8ти38цїі ;

.: оргаіїїзецїйне В ф9ВВ 39щ8 (03) ЯК сукулвість- необхідно! до-
кументец! ! та ііришіипlв оргавїзацlї роботи систе14и:

- ІІроГРФЦЦ9; ;!ед9ФЦеЧ9дВ8(]В) - що явив собою сукупінїсть .всіх
програм:

- оперативний персонал (0П)- що бере. :участь в ІтїравлlнІІ!.
118йоутт8вїіпа вїдмїшіlсфь АСУТП від автоматичних систем реіулю-

ваіїня полягав у застосуванні упр8вляючоі. обчиоливально! техніки Н

вlдповlдіїим прогр81шиіі 38безпечешяи як $8в068 обробки їяформ8Ц!!.

Рис. І .І Структура централізовано! АСУТП

РотноиУ н8пряішУ вїд ЕОН на вїдповїдіїЇ локвльнї пункти упр8в.лїння
(Л]У) кахною ТЛ пород8вться Інформація по упр8влїнню У вигляді по-
рад операторам, вмlни завдань р8гулятор8м локальниїк систем автома-
тизації 860 683тсер8;Иїх упР8вляюціих дій на вжонавчї мехаііІзми .
розташовані нв т81нологlчномУ обл8Ді181шї . у т8кlЯ системі ,ППУ яв-
ляе собор йит автоматизації . на якому розт8шдв8н! всї ПРИ.;вади, Рв-
гулятори. орг8нїи упр8вліюй вжонав-ипии механізмами та !чіпі засоби
автом81:л38цї! .

ліво іфизн8чониВ в основному дш перетворення сш'нвлЇв від дат-
чіш!в в іlиФРовУ ФОРМУ та звороного перетворення щіфровоі !нформ8-
Цї! вїд Е0М У вlДповїдні сш'на.м- що передаються на локальна РогУ-
лятори 8бо випєон8вЧЇ ;мехаїїїзми .

Н8 ЦІШ розташований також пристрій зв'язку в оперативним пер-
соналом (1]30П) . Це рїзном8нїшї дііспніеї . ДРУКУючї Іфистроі, вїдпо-
вїдна ксі18вІ8тур8 Упр8влїння та Інші пристрої р щ0 38безпочуш'ь опв-
Р8тоР8 !Іформ8ЦІвп Іфо ДРотік8нпія іфоцосу ї надають мокімвість
втручання в уІІр8влїння ТОУ.

Досвід впровадпюння та оксіілу8т8ц] ! центР8зіІзов81іих ДСУТП вия-
вив ІІ основе! недоліки:

1 .2. 1ИЕ]ТРАЛІ30ВДШ ТА Р08П0дІЛЕЕІІ '(ДШІШ]ТРДЛ30ВДЮ ) 'ДСУТП

Перш! АСУТП почали вїїроваДФ[Уватись У ХаРчовУ ІІроміисловїсть УК-
Р8Інііі в 70-х Роках. у зв'язку з вїДцосно ве.твой вартістю уяр8вля»"
чих ЕОМ задача уіФ8влїння всіма тохнологїчним-іи ІЗРОЦвсани виробнїицт-
ва пока.ііадалась на олег ЕОМ. яка розташовуввлась у центральному ХІис-

потчерськомУ Їинктї(цІШ) пїліривмства. Щаб покр81ити ТЕП рабом
заводу. така Е0М повинна .була забезпечити збір та обробїсу Іізфорн8-
ц] ї Практично з усіх виробннчип лаііок ї упр8вляти всіма осношіими
тежологічішми ііроцвс8ми (діяв. Рис. І.І).

ВІД дат-іикlв. якї вимірюють дійсні вивчення змlіпїііх їфоцвсУ на
кожиіїл твхнологїчдіїй ланці (тл) . через пристрій зв'язку 3 0б'Веток
(1130) на центральну ЕОМ поступав вся нвобхїДРї8 ІнфоіжаЦlя. У зво

6
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низька ювучlсть системи. тому що Ігри вїДщов! ' Щонтр8льно!
Е(Ж весь технологї'!ний процес став ІФ8ктично таким,що не управляються;

в8дпщі витрати к8авльно!' продукЦЇ І Дядя з&бозпфч8юія зв'язку
всіх локальііих 38собЇв 8втомати38цї ! з центральною ЕОМ:

значні втрати часу на впров8Хи8ння такої складної системи !
немояимвїсть поетііпного влади системи:

складною! в органІ38Цї! управління Т0У в Реальному масштабі
часу внаслідок значних вlДст8н8Я ТЛ вlд цдП Ї великих витрат машин-
ного часу на обробку тако! кlлькостї !нформ8Ц!!.

Тому на наступному етапі з'явилпїся багатоРІвнвв! Розподїлонї
ДСУТП. Н8 харчовій пїдЕіри8мствах н8Ябїльш поіпиР8н8 ;Іворївнев8 ї8Р8Р-
хїчна структура таіаіх систем. Н8 верхньому Рlвнї в Центральному
пункта УІіравлїння (ІХІіу) знмодиться мін!- 860 мїкроЕОМ. ЩО коорЛИ-
нув роботу всїє! системи. Н8 юіжьомУ Рївнї ІВРВРх!! (нв ЛІЗУ) розт8-
шованї упр8вляючі обчислювальні Пристрої . якї Управляють ЛРоц8с8ми
в окремих апаратах. ланпсвх,. вlддїлвяїЇях .

Найбільш пошиР8н8 в Промисловості розподїлен8 АСУТЛ Із струк-
ТУРаХ) тилу 'ізїркаяР 3811Ров8Ддсують також структуру типу вкlльцен
("пвч'ля") 8бо 'магістраль' (;ПІв. Рис. ' 1.2).'

При побудова АСУТП у вигляді "зїрюі' кожен ЛІУ зв"яз8}пМ ]мло
з Іліє. тому цо наііііростіш8 структура. Але управляюч8 ЕОМ на ІлІУ по-
винна висонув8ти значн! роботи по зв'язку з Усіма ЛІвУ. Крам того.
ускл8;цш8ться годача м8ршрутиз8цїЇ !нформац! ! дпя зв'язку мїк ЛІЗУ.
У раз! вїфюви цонтральнаі ЕОМ цей зв"язок втр8чаеться. І тоді сис-
тема нв вабвзпечуе вирійіеюія задач коордіш8цїі Роботи окрвіюп ланос
виробіїицтв8 .

для Розподїлвніп АсуТП тіпіу 'кільце' потрібні спецїальнї ПРис-
Роі Управління 'кlльцон' УК. В таїсих системах відсутня проблема
м8ршрутіізацїі . тому що ІснУЄ вДФпїиВ шлях передачі Інформації . Дле
вїДФІова хоча б одного Із УК призвоДФіть до втрати вз8ємозв'язку мїх
окремими ЛІУ ї ІК]У.

В АСУТЯ з м8гїстр8льною стРУктУРою вс! ЛУжти упр8влlніїя по-
в'-язані ЕДИМ з ОЛїіш загальним каналом передачі ІіlЕІюрмації . В скс
темі моно зима;Итись спецї8лЇзоваюМ пристрій Упр8вдінlіlя магїст-
р8лізію УМ 8бо д8цонтралїзов8нї пристрої на когаюму з ЛЗУ. В .остан-
ньому Разі хмвучіс:рь системи дростаеР тому що вІДІмов8 ОЛюго з та-
ішх Пристроїв нв вюСликав вїдиови системи в цілому. Таксі системи
лег"їсо н8рощуються, алв при велїлсих відстанях мlя окремими ]П]У ЗРос-
тають труднощі у передачі їііформацlї.

в-)

Рис.І.г. СтРУктУРе розпоДlл8нип АСУТІІ:
а) таііУ "зїрк8"і б) тиху "кільцеяв в) типу 'н8гlстр&ль"

2.4-?54 9
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Вгїроваііхеішя розподlлених систем знlмав практично вс! перера-
ховане вище недоліки центр8лївов8них. У розподїл8нїй систвмї кожаїою

ТЛ управляв окромий Л]У. розт8шоваюій безпосередньо біля тохноло-
гічїного оал8Лї8ння, 8 н8 ІІІІУ п8рвдаеться лише найважливіша інформа-
ція. тому значно скорочуються витрати кабельної продукцї! на вв"я-
зок мlж ]П]У ! ІІіУ. У разі відмови ІШУ кожен їз ]П]У продовісув управ-
ління відповїдною ТЛ,. а при відмові Л]У решта ТЛ лишається упр8вля-
емими. що суттєво пїдвіщуе ямвучість такої систеіт.

З іншого боку. 38пров8тсвння розподїлеіїіп АСУГП потробув бїль-
шіп витрат на розробку програм, як! повинні 38аезпечити обмін .Їн-
форм8Цї8ю в системі складної структури .

вором та технічними засобами. Oстаннїм часом для цього
використовує'ться перев8хаїо дисшіе!. за допомагав яіщх надввться
можливість використовувати рїзномаіїlтнї мнамосхвіш. в тому числі
ЛІн8мї\ші. сумїЩ8нї з сигнвлї38ЦІ8ю п8род8в8рlйних та аварійних
ситуацій: гlстограми та графіки зміни тежологїчнщ пар81іетрїві
т8біпщ! для порївняльного ан8лїзу зндчень п8раііотрів І т.д.

ІііЦК)Рмація. яка вішористовУ8ться ' в АСУТІІ. ввоДпіться. в
основномУе за допомогою вїднїовїдних компа.іїексїв твхнlчних засобів,
якЇ зв'язан! мїх собою лlнlями зв'язку: дат'!ики. пвротворювачі.
вторіпшї прилади, Е0М та Ін . Частш18 інформації вводфіться
оп8р8тор8ми(т81ііолог8ми) за даними лабораторниlх аналlзlв чїії в Ро-
зульт8т! поп16ре;Пїіх розр8хункїв. У звіязку з щш виіпшають
Додомїиіі вимоги щодо заб8зп8ченііїя необхідної точності тдхнологlч-
ноі інформації ї часто окремо вцдlляють метрологїчн8 забезпечення
ж СУКУпііїїсть робіт. провктних рішень . технічниіх те програмних
засобів. якї 38б8зпечуі)ть необхідні показіїики точності виконання
ФУЇїкцій системи, реалізованих на основі вимlрюв8льно: ІнформаЦ! І.

І .З. ІІіФОРІІАДІ РКЕ ЗАШЗІЕІЕ}ЦИ

Інформвцїйнв забезпечення (13) АСУТП містить характеристики
сигналів. лесі х8ракторизують стан об 'єкта управління (технологічно-
го процесу чи компн18ксу в Цілому); опис принІфіпів (ІФ8ВИ)І)
клйсифікації та кофванпїя інформації ї п8релїк класифікацїйниіх
ознак: оїшс масивів Інформац!! , фірми докумвнтїв та вїдвок8дрїв,
нормативно-довІдкову(умовно-лостїйіу ) Інформацію. яка використову-
ються при робота системи. Т81аїм чііном. ІЗ визначав способи та
конкретна (Форми !.нформаційного вїдображ8ння стану 0б'єкта
УПР8влїішя як у вигляді окремих даній. так ! у вигляду докум8нтlв
для надамїя Іх спеціалїст8м. як! беруть учесть в процбсї
упр8влїнІІІя .

ПРИ створенні АСУТП в Розділі "ІнформацІЇіно забезпечення"
розв'язуються така звдвчї : оргднІзацїя їнформацїяних масивів тв
визначення технологій обробки Інформацій ї обгрунтування вибору 683
даних; розподіл вшсористовування видів їнформац!! мlх базами да:
них: визначення процедури доступу до Іїіформацїї та !] корекція;
визначення системи кодуваніізя та ксзіасифїк8ц! ! даіїих; Формуваюїя форм

документов іа макетов предст8вл8ніЕїя Їнформацїі , яка виводиться на
друк; склвданїїїя мвкотїв предст8влення різних видів Їнформ8ЦІї . на
алфавітно-цифровому та графічному ]пїсплеях .

Інформаційне вдбезпеч8ння включає також частину програмного
забезпечення, що використовується для орг8нї38ц] Ї даімх на носіях
!нформацїlР Пристроях вводу-виводу . та зябезії8чув доступ . за
присвоєним !прям та номером.

В8ж;живою складовою ІЗ е органl38lІїя обміну між людиною-оп8Р8-

і .4. ТЕіап ізіш

До цього вцІІу 38688п8чеши АСУТП ходять коюшокси тохнЇ'ших
38собїв. канали зв'язку мїж ійїми. 8 також конструкторське та
8ксплуат8ційн8 докум8нтацїя ! прооктнї рішення, ПРизначвн! для
заб8зп8ч8яня іір8ЦезД8тностї системи. Таким чином. камплвкс
тохнїчшх Засобів включая тр8ДИЦЇйііі засоби автоматизації (датчики,
перетворювач! , виконавці мехаіїїзми. вимlрпв8льн! при.)їзди . допомЇжні
пристро!) р а також Е0М, засоби вlдображенїіїя інформації . передачі та
обробки сигналів. В складі твхнlчноі структури .доУТІІ мохсуть виділя-
тись базова ЕОМ. перифвРlйн! Пристрої, 8п8р8тур8 порвд8чі даіікїх, а
також окремі підсистеми: вводу та виводу аіівлогових(н8п8рервних )
сиї'налїв, вводу та пиво;И ДискР8тних сиїчналlв. Часто Ц! ПIДсіїст8ми
об'вднуються в с8мостlИІу І'руду (ііристрої зв'язку з об'актом).

Х8раістеристиіи названих твхнїчніп засобів розглядаються в
Інших навчально дисімшїн8х(з основ автоглатйки. обчисловально!
техники) . тому розгліядати тут !х нвдоцlльно І немоісівїво. Зазнашмо
лиїпв, що темні\та структура багато в чому визначав властивості сїіс-
томи в цілому, зокрема показніпи офзктивності процесу ІІ
функціонуваішя.

Іо 2к



СПИОК літЕРНУРИ
І. ІВкропроцдсєорн. кк. Кн.І. АРхит8ктурд и іц)ооктирование

микроЗВІ1 . Организация внчислительіди процессов / П.В.Н8стеров.
В.Ф.Шаііьгюі. В.Л.Горбунов и др. і Под ред. Л.Н.Преснухин8.т М. : Вцсів.
пк. . 1986.- 495 с.

2. 1Іикропроцессорьі.-В З ю{. Кн.2: Средстве сопряхеюія.
Контролфуише и информационно-управляпцие систвмііі / В.Д.Вернер.
Н.В.Ворбьеб. А.И.Горячев и др. : Под ред. Л.Н.Лроаііухіша.- М.: Вцсш.
вї{. , 1986.- 383 с.

З. Микропроцоссорц.-В З кн. КН.З.' Средства отл8дпше л8(5ор8тор-
ійіЯ практикум и звдачніпс / Н.В.Воробьов. В..В.Горбунав, А.в.Горяч8в и
др. : Ііод ред. Л.Н.Преснухжа.- К.: Внсш. шк.. 1986.- 351 є.

4. Воршиіїин 0.Е. Лримонени8 міїкроііроцессоров л.іїя автоматизации
технологичесісиіх процессов.- Л. : Знергоатомиздат. 1986.т г08 с.

5. Кал8беков Б.Д. Міїкропроцессорн и іхх применение в системах
пореД8ІІи и обработки сигналов.'- М. : Радио и связь. 1988. 368 с.

6. Микропроцоссоріш0 автоматические системи рогу.іііірования.
Oсновн теории и злементн: ' Учет. . пособие/ В.В.Солодовіиков,
В.Г.Коньков, В.А.Суханов. 0.Е.Шевяков; Позі рвд. В.в.Со.подовюшов8.-
М. : Внсш: шк. , 1991 .- 255 с.

7.Б8сманов А.С.. lійіроков Ю.Ф. Микроіфоцессорц и
ОДнокрист8льн618 микроЗВМ: Ном8юш8тура и фанк иіон8льнне возмохаїости/
ПОД роД. В.Г.Домрач8в8.- М.: Знврг08томиздаІ'. 1988.- 1г8 с.

8. ХвоЩ С.Т. , В8рлішскиЯ Н.И. . Попов Е.А.. Микропроцессори и
микроЗВМ в системах автоматического улравлвіщя:. Спр8вдчник.- Л. :М8-
шиностроеюю. 1987.- 640 с.

9. Романенко В.Д., Иі'н8тенко Б.В. Адаптивное управ.ленин
техііалогическими процессами на базе микроЗВМ: Учет. пособие.-К. : Вьиц8
ш1{. . 1990. - 334 с.

Іо. Міпфопроцессорн в химичоскоІІ проьшпленности / Р. И.Б8тнрев
Б.Ф.З8рецкий, М.М.Злонаогвн и др.- М. :ХІпуия, 1988. 136 с.

ІІ. ,Автом8тизиров8нноо управлвіие технологическиміії Іфоцесс8ми :
Учеба. посол./ЗО'гов Н.С.. На38ров О.В.. П8теіпш Б.В. . Яковлев В.Б. і
Под ред. яковлвв8 в.Б. - Л. : Издательство л8lппп'радского уішверсите-
та, 1988ґ224 с.

12. Н8прасник М.В. Імкропроцессорн .и імкрозВМ: Учедн. пособие
для тож.- М..: Внсш.РК., 1989. -' 192 С

+

+

$

змі ст

в(ЛУП. .
ї. основи добудови тд фуніаиаіувАімя л(нтп

і..І. Основні терміни тв вїїзїївчення.
1 .2. Централlзов8ні та розподlл8н! (децентр8лІ-

зован! ) АСУТП. . . .
1.3. 1ііформlзіІІяне 38аезпоченїїїя. . . . . .. .. . ' ' ' ' '.
1.4. Технічне забезпечення. ..
1.5. Органlзац!!Не 38б8зпвчення. . ;. . ..
І .б. Програмне забедпе'чення. . . . . . '.

38гіит81іня Ішя самоперевlрі<и. . . . . ' . ' ' -.г. И}Н0ВИ МІКР0ПР01ИС0РНОІ ТЕ](ЮКИ. . . . . . ' '.
г.І . З8г8льн! положеюїя.
2.2. Склад ! структура мікропроііесорних систем .
2.3. Способи Їфедстрвлоння !тіцюрмвцlТ для Іт. .
г.4. Архитектура мlкропроцесоре . . . - . ' --
г.5. Структурно сх'ма одЇокрист8льного

мlкропроІІесора. . . - . .
2.6. П8м'ять мїкропроцесорних систем. . . . . . ' . --
г.7. Системе вводу-виводу. . . . . ..
г.8. Система команд мїкропрои8сора.. ..

Запіитанlіія для с8моп8ревlрки .
З. СИСТЕМ АВТСМАТИЗАЦІІ }Ц БАЗІ МІКРОІПЮІЕСОРІлт

КОІПРОЛЕРІ В .
3.1 . склад. структура І класифікацїя мїкроіїро-

цдсорііих кентролерlв. . . . .. ..' ' ..
З8пїит8ння для с8моперевlріси.. ..

З .г.ПҐюрраіеов8ні контролери логічного типу "ГШЇ'
3.2.1 . Пригн8(ІеІІня т8 темні'!ні мохсгііївос'г! .
з .г .2. техііічіі І характеристики..
З.Г.З. Будови [ІКЛ.
3.2.4. ЛрограІІування контролера.....'
3.2'.5. Порядок роботи з Пилі. . . ...

З8тіт81шя д.ля с8мопвревlрки. - . . . . . ' ' ..

З
.5
5

6
Іо

Іг
Іг
14

16
16
18
20
26

#
#
ві

.27
31
.зг
зз
45

46

46
49

.50
бі

54
6г

.63

138
139



3.3. МІкроіфоцесорюій контролер Л0М]КОКГ..
3.3.1 . Призначення та область застосування..
3.3.г. Функціон8льн! мов)прості......-'''''-..'.
3.3.3. Т'вхн!'інї х8рактеристіііаі. . ' . - ' '.
3.3.4. Склад і структура Ломїконту.;. ..'.'-'.'.
3.3.5. Реюіми роботи Ламlконту.
3.3.6. Прогр8мув8нІІя.а.е..гвв.+вврвв

3.3.6.ї . Структура програми користувача. . . ..
3.3.6.2. Технологічна мова Ломlконту МІКРаК. ..
3.3.6.3. Рекоменд8ці ! щодо складання програми

користувача . - . . .
Заїіитаііня для самоперевlрки . . . ..

3 . 4. Кlкропроцвсорний контролер РЕНІ К01{Г
РІ 1 0-Р122 . .

3. 4. 1 . Признгічення та область;і38стсьсув8ннЯ. . . . . ..
3.4.2. ФlзичіІІа струкІ'ур8.....''''''.
3.4.3. Oєновн! технічні хврактвристии. . ..
3.4.4. Віртуальне структура. ....
3.4.5. Твхіlодагlчне програмув81жя. . . ... ' ' '' '' ' '.
3.4.6. Пріікл8д програмуваюїя на Рємlконт! . . ..

З8питаігія для с&модвревlрки.
3 .5. Мїкропроцесорниіі контролер Р]НІК0НТ РІКО. .

3.5.1. 1іризно'іеішя І загальна х8ракт8ристикд. . ..
3.5.2. Основи! властивості......-'''.....''.....
3.5.3. Основи! технічн! характеристики. . . . . . . ' ..
3.5.4. Склад. конструкція та основні п8р8мвтрк.
3 .5.5. Принщіші програмування. . . . . . ' ' ' ' '.

Затітажя для самоlіерввlрки. . . . . . . . . . ' ' '.
Автом8тизованї робочі місця технолог8'-оператора...
СПІ€0К літЕРАтУРИ

.65
65
66
68
.69
72
.74
.74
.76

85
89

90
.90
91
.93
94

105

113
114
114

118
ІЇ9
Ї21
134
135
!38

4

140

г
І

&й
з#

И

#


