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Układ centralnego sterowania urządzeń telekomunikacyjnych,
zwłaszcza łącznic telefonicznych

Przedmiotem wynalazku jest układ centralnego
sterowania urządzeń telekomunikacyjnych, zwłasz¬
cza łącznic telefonicznych.

Znane są układy sterowania stosowane w insta¬
lacjach telefonicznych, w których wszystkie funk¬
cje sterujące spełnia jedno urządzenie sterowania
centralnego. Pomiędzy tym urządzeniem, a teleko¬
mutacyjnymi urządzeniami łączeniowymi istnieje
łącze. Urządzenia telekomutacyjne skonstruowane
są, stosownie do ich różnych zadań, funkcji i dzia¬
łania — jako elementy rozczłonowane i odosob¬
nione. Są to takie urządzenia jak na przykład pola
sprzęgające (sprzęgacze), przyłącza abonencie, iden¬
tyfikatory, zewnętrzne i wewnętrzne zespoły po¬
łączeniowe, odbiorniki impulsów, rejestry i tym
podobne.

Urządzenie sterowania centralnego, wyposażone
w centralną pamięć informacji i centralną pamięć
programów, ma za zadanie odbiór informacji od
wyżej wymienionych telekomutacyjnych urządzeń
łączeniowych, logiczne ich opracowanie według
programu i przekazanie jako rozkazów sterujących
do odpowiednich telekomutacyjnych urządzeń łą¬
czeniowych.

Urządzenie sterowania centralnego według zna¬
nych rozwiązań jest zwykle tak skonstruowane, że
wyżej wymienione funkcje wykonuje kolejno w
najkrótszych odstępach czasu. Rozwiązanie takie
ma tę zaletę, że pokrywa całkowity koszt urządzeń
telekomutacyjnych dla wszystkich funkcji logicz-

i»

90

25

nych instalacji telefonicznych oraz dzięki dużej
szybkości działania stanowi jedno urządzenie łącz¬
nicy telefonicznej, co obniża znacznie koszty w po¬
równaniu z systemem sterowania zdecentralizowa¬
nego. Zaleta ta rekompensuje zastosowanie w urzą¬
dzeniu sterowania centralnego kosztownych i wy¬
sokiej jakości elektronicznych elementów łączenio¬
wych z ekstremalnie krótkimi czasami przełącza¬
nia.

Wymagana duża szybkość działania urządzenia
sterowania centralnego ulega jednak zredukowaniu
przez czas trwania przesyłu informacji z wyżej
wymienionych urządzeń teletamuitacyjnych do
urządzeń sterowania centralnego i z powrotem.
Z tego powodu należy specjalnie starać się o to,
aby zastosować właściwe łącza, dobrać prawidłowy
sposób transmisji oraz wyselekcjonować właściwe
urządzenia nadawcze i odbiorcze o odpowiednio
krótkich czasach przełączania, a telefcoinutacyjne
urządzenia łączeniowe dostosować pod względem
szybkości działania ido dużej szybkość1! działania
urządzenia sterowania centralnego.

Znany jest również sposób wykonywania łącz
jako wielożyłowych i transmisji informacji w oby¬
dwu kierunkach (od i do urządzenia sterowania
centralnego) z zastosowaniem kodów równoległych.
Zgodnie z innym znanym sposobem transmisji in¬
formacje przekazywane są przez niewielką ilość żył
łącza z zastosowaniem kodów szeregowych, przy
odpowiednio dużej częstotliwości przesyłu. Układy
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realizujące te sposoby zaopatrzone są w zespoły
przyłączające, które przyłączają poszczególnie tele-
komutacyjne urządzenia łączeniowe, jeśli to ko¬
nieczne ^- jedno po drugim, do urządzenia stero¬
wania centralnego. Znany jest również system,
zgodnie z którym: zamiast wykorzystania takich ze-
społów dołączających, jak wyżej, transmisja infor¬
macji w obydwu kierunkach odbywa się teletrans¬
misyjnym systemem czasowym.

Wymienione wyżej znane rozwiązania mają tę
wspólną wadę, że łącza i systemy transmisji oraz
nadajniki, znajdujące się w poszczególnych teleko-
jmutacyjnych urządzeniach łączeniowych, muszą być
pod względem ich szybkości działania dostosowa¬
ne do pracy urządzenia sterowania centralnego,
a więc odznaczać się wysoką jakością, a zatem są
kosztowne.

Znane są również rozwiązania układu teletrans¬
misyjnego, w których pole łączeniowe jest ipodzie-
lone na szereg członów indywidualnie współpra¬
cujących iz pamięcią buforową. Człony te są wy¬
konane na przykład jako telekomutacyjne urządze¬
nia łączeniowe. Pamięci buforowe wykorzystuje się
tam w tym celu, aby przejmowały one oddawane
przez urządzenie sterowania centralnego informacje
w znacznie krótszym czasie niż mogłyby to zreali¬
zować człony indywidualne odnośnie pola łączenio¬
wego. Urządzenie sterowania centralnego jest po¬
łączone z pamięcią buforów^ tylko w ciągu bardzo
krótkiego czasu, podczas gdy dla transmisji prze¬
jętych informacji do pola łączeniowego niezbędny
jest znacznie dłuższy czas, w którym urządzenie
sterowania centralnego jest połączone w tym sa¬
mym celu z Wieloma innymi pamięciami buforo¬
wymi poszczególnych członów pola łączeniowego.
Pamięci buforowe są jednak drogie, tym bardziej,
że każdy człon pola łączeniowego musi być wypo¬
sażony w pamięć.

Siane są również układy teletranismis^jne* posia¬
dające pamięci włączone pomiędzy zespołami indy¬
widualnymi, wykonanymi jako urządzenie teleko-
mnitacyjne, a zespołem centralnym. Pamięci te słu¬
żą do akumulowania i przetwarzania informacji
i są one wspólne dla Wielu zespołów indywidual¬
nych. W układzie istnieje jedno połączenie pomię¬
dzy, zespołem centralnym i pamięciami oraz drugie
połączenie pomiędzy pamięciami i zespołami indy¬
widualnymi, przy czym połączenia te są realizowa¬
ne przez łącza pierwszego i drugiego rodzaju.

Powszechnie znane są i takie układy teletransmi¬
syjne, które zawierają' zespoły centralne i zespo¬
ły indywidualne, 'przy czym zes$>ół centralny jsta-
nowi zazwyczaj urządzenie sterowania centralnego,
a zespoły indywidualne — telekomutacyjne urzą¬
dzenia łączeniowe, takie jak na przykład pola
sprzęgające (sprzęgacze) z szukaczami liniowymi
i urządzeniami naśtawczymi, przyłącza abonenckie,
identyfikatory, zewnętrzne i wewnętrzne zespoły
połączeniowe, odbiorniki impulsów, rejestry i tym
pódobnel Z zespołami indywidualnymi połączone są

' urządzenia buforujące i/lub przekodowujące, które
pośredniczą przy transmisji informacji w obydwu
kierunkach pomiędzy zespołami centralnymi i in¬
dywidualnymi. W celu czasowego dopasowania wa¬
runków pracy zespoły indywidualne przekazują in¬

formacje przez łącza pierwsz^g^ *ródtóju, a InfbiM
macje od zespołów centralnych przenoszone są
przez łącza drugiego rodzaju.

W układach omówionego wyżej typu zespołom
5 indywidualnym pierwszego rodzaju (nadajnik im¬

pulsów zliczających) odpowiadają pamięci robocze
pierwszego rodzaju, a zespołem indywidualnym in¬
nych rodzajów (wybieraki przyporządkowane róż¬
nym stopniom wybierania) odpowiadają; indie urzą-

10 dzenia 'pełniące funkcje pamięci roboczych (zespoły
nastawcze, przyporządkowane poszczególnym stop¬
niom wybierania). Dla wielu grup zespołów indy¬
widualnych tego samego typu przewidziano w ukła¬
dzie wiele rodzajów centralnych pamięci buforo-

15 wych, które są przeznaczane do wybranej trans¬
misji informacji między zespołem*centralnym i wy¬
branym zespołem indywidualnym.

Centralne sterowanie znanych łącznic telefonicz¬
nych czyni niezbędnym łączenie urządzeń teleko-

20 monikacyjnych w możliwie duże kompleksy. Ste¬
rowane centralnie łącznice powinny być dogodnie
rozmieszczone w miejscowościach o dużej liczbie
abonentów i dużej gęstości ruchoi, dzięki czemu jest
opłacalne4 ponoszenie znacznych nakładów ziwią-

25 zanych z instalacją urządzeń niezbędnych dla
wprowadzenia tego sterowania. Najbardziej eko¬
nomiczne są takie rozwiązania, gdy abonenci w
miejscowościach o małym zagęszczeniu sieci abo¬
nenckich ponoszą * koszt obliczany dla przeciętnie

30 długich' łączył abonenckich.
Celem wynalazku jest zrealizowanie sterowania

centralnego urządzeń^ telekomunikacyjnych, zwłasz¬
cza łącznic telefonicznych, które nadawałoby się do
sterowania' w znanych • systemach teletransmisyj-

35 nycih oraz które odpowiadałoby warunkom pracy
w warunkach rozgałęzionego układu łączności te¬
lefonicznej.

Cel ten został osiągnięty w układzie centralnego
sterowania zwłaszcza łącznic telefonicznych, w któ-

40 rym indywidualne zespoły, najkorzystniej wszyst¬
kich rodzajów, zostały skupione w zamkniętych
grupach lokalnych. Każda z grup zespołów indyr
Widualnych zaopatrzona jest w uniwersalne urzą¬
dzenie buforujące i/lub przekodowujące. Grupy po-

45 siadają również własne pola stykowe, które za po¬
średnictwem odpowiadających im łącz, umożliwia¬
ją połączenie zarówno z łączami abonenckimi jak
i polami stykowymi innych grup ta, że łącza abo¬
nenckie i/lub pośrednie, przyłączone do tego sa-

so mego pola stykowego, przełączane są tylko przez
te pola stykowe.

Zgodnie z wynalazkiem urządzenia buforujące
iAub przekodowujące poszczególnych grup funk¬
cjonalnie podobnych zespołów indywidualnych po-

55 łączone są z zespołami centralnymi, zwłaszcza'
z urządzeniem sterowania centralnego, przez od¬
dzielne linie przesyłowe (zwłaszcza linie danych lub
linie przesyłowe w ruchu dalekosiężnym).

Dzięki wynalazkowi zatem możliwe jest uzyska-
80 nie połączenia'z zespołem centralnym każdej z grup

zespołów indywidualnych przez jedno wspólne dla
inich wszystkich łącze drugiego rodzaju.

Zaletą rozwiązania według wynalazku jest, że
umożliwia ono podzielenie dużej centralnie stero-

65 warnej łącznicy telefonicznej na częściowe łączni-
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ce o mniejszych wymiarach i dzięki temu utworze¬
nie względnie wąsko ograniczonych obszarów abo¬
nenckich z względnie niewielkimi przeciętnymi
długościami łączy abonenckich. Podział na małe
łącznice częściowe jest dlatego tak ekonomiczny,
że urządzenia buforujące i/lufo przekodowujące,
służące do dopasowania zespołów indywidualnych
i zespołu centralnego, są przyporządkowane okreś¬
lonym grupom i zbudowane uniwersalnie, przez co
współpraca między zespołami każdej grupy i ze¬
społem centralnym wymaga tylko jednego wspól¬
nego przewodu transmisji danych. Przewód trans¬
misji danych jest częścią składową łącza drugiego
rodzaju.

Ilościowe zwiększenie łącznicy da się następnie
łatwo przeprowadzić przez 'późniejsze dołączenie
nowych łącznic częściowych, gdyż każda z mich,
niezależnie od innych, współpracuje z urządzeniem
sterowania centralnego. Można także zwiększyć
funkcjonalnie łącznicę na specjalne żądanie tylko
częściowo, to znaczy tylko w niektórych z jej
łącznic częściowych. W ten sposób -można na przy¬
kład wykonać w nich dodatkowe połączenia kon¬
ferencyjne, połączenia kolejne, połączenia zwrot¬
ne, itp.

Należy również podkreślić małą przydatność na
zakłócenia łącznicy będącej przedmiotem wynalaz¬
ku. Dzięki temu, że nie 'utworzono grup indywi¬
dualnych zespołów tego samego rodzaju (na przy¬
kład grup identyfikatorów, rejestrów, itp.) z przy¬
porządkowanymi każdemu z nich urządzeniem bu¬
forującym i przekodowującym, przy których awarii
wszystkie indywidualne zespoły danej grupy były¬
by unieruchomione, natomiast utworzono stosow¬
nie do funkcji uniwersalne grupy zespołów indy¬
widualnych różnego rodzaju, przy uszkodzeniu
urządzenia buforującego i przekodowującego, przy¬
porządkowanego tej grupie, wypada z ruchu tylko
łącznica częściowa wchodząca w skład tej grupy.
W ten sposób rozwiązano w szerokim zakresie pro¬
blem podatności na zakłócenia łącznic centralnie
sterowanych, przy czym zakłócenia, które wystę¬
pują między zespołami indywidualnymi a zespołem
centralnym, odnoszą się tylko do małej części łącz¬
nicy centralnie sterowanej.

Przykład wykonania wynalazku został przedsta¬
wiony na rysunku, na którym fig. 1 przedstawia
schemat łącznicy telefonicznej, a fig. 2 — schemat
ideowy przedstawionego na fig. 1 urządzenia ste¬
rującego ASI pola roboczego AF1.

Pola robocze AF1 do AFll przedstawione na
fig. 1 isą częściami składowymi jednej większej
łącznicy. Każdemu z nich jest indywidualnie przy¬
porządkowane urządzenie buforujące i przekodo¬
wujące ASI do AS11, nazywane dalej — „urzą¬
dzeniem sterującym pola roboczego".

Urządzenia sterujące pól roboczych ASI do AS11
łącznicy telefonicznej są połączone łączem drugiego
rodzaju U2 z dwoma urządzeniami centralnego
sterowania ZS1 i ZS2. Układ -podwójnego urządze¬
nia centralnego sterowania służy w znany sposób
nie tylko do zwiększania niezawodności działania
tej łącznicy, biorąc pod uwagę możfliwość złego
działania lub ewentualnie uszkodzenia jednego
z urządzeń centralnego sterowania, ale także do

stwierdzania błędnego działania przez porówna¬
nie obydwóch informacji, niezależnych od siebie
i doprowadzonych z dwóch różnych urządzeń cen¬
tralnego sterowania.

Ponieważ nie ma to istotnego znaczenia dla zro¬
zumienia wynalazku, w dalszym ciągu opisu mówi
się tylko o pojedynczym urządzeniu centralnego
sterowania.

Do łączy drugiego rodzaju są przyłączone także
człony transmisji danych Dl, D2 i tak dalej. Two¬
rzą one każdorazowo wraz z drugim, indywidualnie
przyporządkowanym członem transmisji danych, na
przykład Dl' i łączem średniczącym, linię przesy¬
łania danych umożliwiającą wymianę informacji
pomiędzy pojedynczym oddalonym polem robo¬
czym, na przykład AFF i urządzeniem sterowania
centralnego ZS1 i 2S2. Człon transmisji danych D2
należy do jednego z dwóch torów przesyłania da¬
nych i do jednego z dalszych nie zaznaczonych od¬
dalonych pól roboczych. Jest też możliwe stosowa¬
nie wspólnej linii przesyłania danych dla szeregu
pól roboczych znajdujących się w tej samej odda¬
lonej mniejscowośoi.

Pole robocze w każdym przypadku układa się
z wielu różnego rodzaju urządzeń lokalnych, na
przykład składające się z pojedynczych łączników
krzyżowych sekcje KG1 do KG4, KGF1, KGF2
łączeniowe połączone między sobą w stopniach łą¬
czenia A i B łącznicy, która jest trzystopniowym
polem stykowym. Każdej sekcji łączeniowej, na
przykład KG1, jest przyporządkowane własne urzą¬
dzenie sterujące, na przykład ST1, które wprowa¬
dza rozkazy odbierane z urządzenia sterującego pól
roboczych.

Urządzenia lokalne składają -się na zespół sprzę¬
gacza stopnia O łączenia łącznicy z jego urządze¬
niem sterującym STc. Możliwe jest także zesta¬
wienie tych sprzęgaczy z własnym urządzeniem ste¬
rującym pola roboczego z większej ilości urządzeń
lokalnych. Urządzenia lokalne są następnie przy¬
porządkowane pojedynczo następnym zespołom łą¬
czeniowym, na przykład VS1, dla zestawienia po¬
łączenia wewnątrz utworzonej z pól roboczych AF1
do AFll łącznicy a następnie zespołom przekaźni¬
kowym, na przykład RS1 i ES2 i łączom pośred¬
niczącym (miejscowym albo międzymiastowym) po¬
między łącznicami położonymi w równych miej¬
scach dla połączeń wychodzących lub przychodzą¬
cych, albo też dla jednych i drugich łącznie.

Do tych urządzeń lokalnych zaliczają się także od¬
biorniki sygnałów wybiorczych, na przykład WSI,
które służą do przejmowania informacji wybiorczej
wysyłanej przez abonenta, wysunięte sekcje łącze¬
niowe, na przykład KGv i wysunięte 'sprzęgacze
jednostopniowe, na przyfcład fct. Każdy z nich wy¬
posażony jest we własne sterowanie, na przykład
STv i STt. Te wysunięte sekcje łączeniowe i isprzę-
gacze spełniają rolę odpowiednio do działania wy¬
stępujących w konwencjonalnych łącznicach więk¬
szych i mniejszych reduktorów łączy abonenckich.

Poza tym lokalne urządzenia mogą być rozmiesz¬
czone jako pojedyncze lufo połączone razem w gru¬
py, nie pokazane na rysunku, indywidualne dla
każdego abonenta układy przełączy abonenckich.

Wszystkie te urządzenia lokalne pola roboczego,
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na przykład AF1, są połączone siecią łączy pierw¬
szego rodzaju, ina przykład Uli z odpowiednim
urządzeniem sterującym pola roboczego, na przy¬
kład ASI. Każde urządzenie lokalne zawiera urzą¬
dzenie przyłączające, które może być sterowane
przez urządzenie sterujące pola roboczego.

Jeżeli w urządzeniu lokalnym zaistnieje potrzeba
przyłączenia, urządzenie przyłączające podaje do
urządzenia sterowania pola roboczego impuls przy¬
łączenia, który po zidentyfikowaniu w tym urzą¬
dzeniu powoduje przekazanie rozkazu przyłączenia
do odpowiedzialnego urządzenia lokalnego.

Zespoły łączeniowe złożone ze stopni łączenio¬
wych A, B i 0 większej liczby pól roboczych AF1
do AF11 zgrupowanych w jednej miejscowości two¬
rzą jedno wspólne pole stykowe, które jedynie
z powodów me pozostających w związku przyczy¬
nowym z grupowaniem pól stykowych (jak na
przykład niezawodność, możliwość rozbudowy i za¬
gadnienie obciążeń ruchowych) dzielone jest na za¬
kresy działania szeregu urządzeń sterujących pól
roboczych. To pole stykowe jest skonstruowane ze
sprzęgaczy połączonych w kilka, zwykle w trzy
stopnie powiązane ze sobą łączami pośredniczący¬
mi. Do wejść pierwszych stopni łączeniowych
(fig. 1:A) są przyłączone tego samego rodzaju
łącza abonenckie, pośredniczące, oraz wszystkie
wejścia i wyjścia niezbędnych dla zestawienia po¬
łączenia i ich kontrola członów łączeniowych. Wyj¬
ścia sprzęgaczy pierwszego aż do przedostatniego
stopnia, jakie są przyłączone pojedynczo do wejść
sprzęgaczy uszeregowanych każdorazowo według
kolejnych stopni, są ze sobą połączone parami
w łych uszeregowanych stopniach łączeniowych.

Charakterystyczną cechą ukształtowania tego ro¬
dzaju pola stykowego jest to, że z wejścia z pola
stykowego są osiągalne wyjścia każdego sprzęgacza
poprzez co najwyżej jedną pojedynczą drogę połą¬
czeniową. Przez to, przy wyszukiwaniu dróg połą¬
czeniowych od wejść pola stykowego, już przez
wybór jednego z tych wyjść jest jednoznacznie
określona droga połączeniowa poprzez pola stykowe
dla żądanego połączenia. Pole stykowe, patrząc od
strony wejść w kierunku wyjść jego sprzęgaczy,
jest ukształtowane wachlarzowato. Prócz tego dwa
wejścia pól stykowych mogą być połączone ze sobą
alternatywnie różnymi drogami, przy czym dzięki
każdorazowym połączeniom łączy pośredniczących,
począwszy od obu wejść pola stykowego poprzez
połączone na stałe wyjścia sprzęgaczy, dostępne są
w coraz większej liczbie wspólne wyjścia sprzęga¬
czy, lub po dwa ostatnie stopnie łączenia, należące
do różnych pól roboczych.

Pola robocze, na przykład AF1, mają więc po
trzy stopnie łączenia, których sprzęgacze są w ten
sposób połączone łączami pośredniczącymi, że każ¬
demu wyjściu sprzęgacza od pierwszego do przed¬
ostatniego stopnia łączenia A i B jest pojedynczo
trwale przyporządkowane wejście sprzęgacza od
drugiego do ostatniego stopnia łączenia B i C. We
wszystkich polach roboczych AF1 do AF11 i AFF,
wyjścia sprzęgaczy stopnia łączenia C są przynaj¬
mniej czzściowo niepołączone. W polach roboczych
AFJ do AF11 część tych wyjść jest połączone po-
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jedynczymi parami z łączami pośredniczącymi ZLC
prowadzącymi do tego pola roboczego.

Oba równolegle działające urządzenia sterowa¬
nia centralnego ZS1 i ZS2 mają przyporządkować

5 ne po jednym rejestrze rozkazów FS1 i FS2. Urzą¬
dzenie centralnego sterowania dowiaduje się z ta¬
kiego rejestru rozkazów, według jakiego programu
ma być przetwarzana informacja przekazana już
w urządzeniu sterowania pola roboczego i odebra-

10 na w urządzeniu sterowania centralnego. Obu urzą¬
dzeniom sterowania centralnego przyporządkowany
jest prócz tego wspólny akumulator informacji
ZJS, którego łączna pojemność wykorzystywana
jest przez obydwa urządzenia sterowania central-

15 nego, stosownie do każdorazowego zapotrzebowania.
Sieci łączy drugiego rodzaju U2 przyporządko¬

wany jest zespół FS do wprowadzania i wyprowa¬
dzania informacji, poprzez który są osiągalne bez¬
pośrednio urządzenia sterowania centralnego ZS1

20 i ZS2. Przy pomocy zespołu FS możliwe jest zba¬
danie funkcjonowania urządzenia centralnego i
zmiana zawartości pamięci rejestru rozkazów PSI
i PS2 (wprowadzać albo gromadzić).

Ponadto sieci łączy drugiego rodzaju przyporząd-
M kowane jest urządzenie sterowania pola roboczego

ASE, które przy zakłóceniu pracy jednego z urzą¬
dzeń sterujących pól roboczych ASI do AS11,
przejściowo może być przyłączone w ich miejsce.
Urządzenia sterowania pól roboczych są więc mię-

30 dzy sobą jednocześnie i wzajemnie wymienialne.
Na fig. 2 przedstawiono schemat szczegółowy po¬

kazanego na fig. 1 urządzenia sterującego pola ro¬
boczego ASI. Urządzenie to jest połączone łączem
pierwszgo rodzaju, na przykład Uli z urządzeniami

35 lokalnymi, na przykład z urządzeniem sterującym
ST1 sekcji łączeniowej KG1, oraz łączem drugiego
rodzaju U2 z pokazanym na fig. 1 urządzeniem ste¬
rowania centralnego.

Pokazane na fig. 2 urządzenie sterowania po¬
la roboczego może być włączone przez urządzenie
lokalne, na przykład przez urządzenia sterowania
ST1 sekcji łączeniowych. Przy pomocy identyfika¬
tora Jd urządzenie sterujące pola roboczego jest
w stanie pod wpływem kilku jednocześnie następu-

45 jących impulsów przyłączeniowych, które są włą¬
czane poprzez styki 'przyłączające, na przykład .an,
przekazać odpowiedni rozkaz przyłączenia na odpo¬
wiadającym temu impulsowi przyłączeniowemu
przekaźnik przyłączający, na przykład Mo.

50 Obwody przyłączające są doprowadzone pojedyn¬
czo do każdego urządzenia lokalnego do urządze¬
nia sterowania pola roboczego. Styki przyłączające,
na przykład an, urządzeń lokalnych, na przykład
ST1, mogą być wykonane w postaci matryc współ-

55 rzędnych. W ten sposób można zredukować znacz¬
nie liczbę obwodów przyłączających, w korzystnym
przypadku do dwukrotnego pierwiastka kwadra¬
towego z liczby indywidualnych zespołów obsługi¬
wanych przez urządzenia sterujące pola roboczego.

99 Przekaźniki przyłączające, na przykład Mo urzą¬
dzeń lokalnych są ułożone według matrycy stero¬
wania obejmującej wszystkie urządzenia lokalne.

Pirzy pomocy styków mo odpowiednich przekaź¬
ników przyłączających Mo zostają skutecznie po-

65 łączone zarówno zespoły nadawcze s, jak też ze-



9
88 702

10

społy odbiorcze E urządzeń sterowania ST1 pól
stykowych. W tym miejscu zwraca się szczególną
uwagę na to, że zespoły nadawcze s i zespoły od¬
biorcze E urządzenia ST1 sterowania pól styko¬
wych są wielokrotne oraz informacje z urządzenia
sterującego pola roboczego i do tego urządzenia
przesyłane są poprzez łącza pierwszego rodzaju
Uli przy pomocy kodu równoległego. A więc łą¬
cza (połączone z zespołami nadawczymi s i zespo¬
łami odbiorczymi E są wielokanałowe. Wszystkie
każdorazowo przekazywane informacje są równo¬
cześnie przykładane do przewodów wielokanałowe¬
go łącza Uli. Ponieważ łącza pierwszego rodzaju,
na przykład Uli, nie są stosowane dla znacznych
odległości i mogą zostać wprowadzone względnie
tanie zespoły nadawcze i odbiorcze ze względu na
wykorzystanie przesyłu kodem równoległym, przy
którym zespoły te w pełni czynią zadość wymaga¬
niom odnośnie prędkości przesyłu informacji, sto¬
sunkowo znaczna Mczba nie tylko obwodów łączy
pierwszego rodzaju, ale także zespołów nadawczych
i odbiorczych dla przyłączenia i przekazywania in¬
formacji nie powoduje zbyt wielkich nakładów na
urządzenia łączeniowe. W danym wypadku zespoły
nadawcze i odbiorcze są przekaźnikami elektroma¬
gnetycznymi względnie ich stykami. Jest też moż¬
liwe zastosowanie do tego celu innych urządzeń
łączeniowych tego samego rodzaju.

Rrzed opisem zasady działania urządzenia stero¬
wania -pola roboczego powinny być najpierw okreś¬
lone definicje niektórych pojęć. Informacje prze¬
kazywane są zarówno od urządzeń lokalnych do
urządzenia sterowania centralnego, jak też w kie¬
runku odwrotnym. W każdym przypadku urządze¬
nie sterowania centralnego służy tutaj jako człon
pośredniczący. Przekazywanie informacji od urzą¬
dzenia lokalnego do urządzenia sterowania cen¬
tralnego będzie w dalszym ciągu opisu oznaczane
jako „odczyt". Przekazywanie informacji w kierun¬
ku odwrotnym to znaczy od urządzenia sterowa¬
nia centralnego do urządzenia lokalnego będzie
oznaczone jako „zapis". Odpowiednio do tego,
w urządzeniu sterowania pola roboczego tworzy się
kryteria „odczyt" i „zapis". Kryterium „odczyt" od¬
powiada stanowi urządzenia pola roboczego, kiedy
nastąpi wezwanie ze strony członu lokalnego, na
-przykład poprzez styki przyłączeniowe an od urzą¬
dzenia sterowania ST1 sekcji łączeniowej i jeśli
są zakończone wszystkie przebiegi łączeniowe po¬
przednich przebiegów funkcjonalnych. W przeciw¬
nym przypadku, gdy nie ma miejsca wezwanie od
strony urządzenia lokalnego, stanowi urządzenia po¬
la roboczego odpowiada kryterium „zapis", które
wyraża gotowość urządzenia sterowania pola robo¬
czego do przyjęcia informacji, iktóre w danym
przypadku istnieją w urządzeniu sterowania cen¬
tralnego i są przekazywane do tego urządzenia ste¬
rowania pola roboczego. -

Poza tym może wystąpić przypadek, że ani nie
nastąpiło wezwanie ze strony urządzenia lokalne¬
go, ani urządzenie sterowania pola roboczego nie
jest gotowe do przyjęcia informacji. Stan taki może
zaistnieć wtedy, kiedy urządzenie sterowania pola
roboczego nie ukończyło przetwarzania informacji.
W tym przypadku urządzenie sterowania pola ro¬

boczego nie jest gotowe do żadnej wymiany in¬
formacji z urządzeniem sterowania centralnego.
W urządzeniu sterowania pola roboczego tworzy
9ię kryterium „blokada".

Tak jak przedstawiono na fig. 1, i jak to już było
opisane, przewiduje się dwa urządzenia sterowania
centralnego. Stosownie do tego przewiduje się łą¬
cze drugiego rodzaju również 'podwójne. Ponadto
w urządzeniach sterowania pól roboczych przewi¬
duje się również w części podwójne urządzenia
i obwody prądowe, służące do przesyłu informacji.
Dla jasności nie zaznaczono tego na fig. 2. Poza
tym przewidziane są w różnych miejscach układy
porównawcze również nie pokazane na rysunku.
Dzięki temu możliwe jest nadzorowanie prawidło¬
wości przesyłania i przetwarzania informacji.

Ponadto przy wystąpieniu zakłócenia w jakim¬
kolwiek miejscu w centralnych drogach przesyłu
informacji, praca łącznie może być mimo to wy¬
konywana. Ponieważ te zalety dublowania zespo¬
łów centralnych są znane, stosowanie tej zasady
zostało wspomniane w opisie przykładu wykonania
tylko w kilku miejscach.

Od urządzenia sterowania centralnego ZS1 prze¬
biega do wszystkich urządzeń sterujących pól ro¬
boczych wspólne łącze U2. Wszystkie urządzenia
sterujące pól roboczych kolejno i cyklicznie podają
informacje czy każdorazowo znajduje się w stanie
„odczyt", „zapis" czy też „blokadia". Do tego każde
urządzenie sterowania pola roboczego ma urządze¬
nie przyłączające GA. To urządzenie przyłączają¬
ce GA przyporządkowane jest odbiornikowi adre¬
sów AjE. Aby więc, przy cyklicznym sprawdzaniu
stanu urządzeń sterowania pól roboczych przez
urządzenie sterowania centralnego, przyłączało się
tylko jedno urządzenie sterowania pola roboczego,
każde przyłączenie (powodowane jest przez wysy¬
łanie z urządzenia sterowania centralnego odpo¬
wiedniego adresu (adres ten nie może być utożsa¬
miony z opisanymi dalej adresami urządzeń lokal¬
nych) każdego urządzenia sterowania pola robo¬
czego. Ten przesył adresów z urządzenia sterowa¬
nia centralnego do urządzenia sterowania pola ro¬
boczego w celu tymczasowego przyłączenia tego
ostatniego do łącza U2 drugiego rodzaju może na¬
stępować w różnoraki sposób. Możliwe jest przy¬
porządkowanie do łącza U2 linii adresowej. Urzą¬
dzenie sterowania centralnego wysyła przez wyma¬
gany przeciąg czasu przyłączenia adres odpowied¬
niego urządzenia sterowania pola roboczego. Po¬
czątek i koniec przyłączenia są stwierdzane w pro¬
sty sposób przez zapoczątkowanie i zakończenie
przesyłania adresu przez tę linię adresową.

Z drugiej strony możliwe jest także przysyłanie
adresu odpowiedniego urządzenia sterowania pola
roboczego, które ma być przyłączone do łącza dru¬
giego rodzaju lub odłączone od niego poprzez samo
łącze. Odbiornik adresów każdego urządzenia ste¬
rowania pola roboczego musi pozostawać stale
w połączeniu z łączem U2 drugiego rodzaju. Przy¬
łączenie i odłączenie urządzenia sterowania pola
roboczego przez jego urządzenie przyłączające GA
jest ze strony urządzenia sterowania centralnego
w każdym przypadku powodowane w taki sposób,
że adres odpowiedniego urządzenia sterowania po-
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Ja roboczego wysyłiny jest z dodatkowym kryte¬
rium „łączenie" albo „odłączenie" łączami U2 dru¬
giego rodzaju od urządzenia sterowania centralnego
do wszystkich urządzeń sterowania pól roboczych.
Przy tym zapewnione jest, żeby adresy z każdo¬
razowym kryterium dodatkowym nie były zamie-
nialne z pozostałymi informacjami przesyłanymi
łączami U2. Tylko urządzenie przyłączające odpo¬
wiedniego urządzenia sterowania pola roboczego
reaguje na nie w pożądany sposób.

Jeżeli spowodowane zostanie przyłączenie
(względnie odłączenie) do urządzenia centralnego
sterowania jakiegoś urządzenia isterowania pola
roboczego poprzez łącze drugiego rodzaju U2, to
reaguje tylko odbiornik adresów odpowiedniego
urządzenia sterowania pola roboczego i występuje
(względnie wyłącza) bramki koincydencyjne G16,
G17, G18 i G19 urządzenia przyłączającego GA.

Kryteria „odczyt", „zapis" i „'blokada" są wy¬
twarzane w zespole AB sterowania programowego
urządzenia sterowania pola roboczego, kryterium
„odczyt" jest przekazywane przez wyjście L ze¬
społem AB sterowania programowego, a kryterium
„zapis" przez wyjście S tego sterowania. Kryte¬
rium „blokada" polega na jednoczesnym przeka¬
zaniu obu kryteriów „odczyt" i „zapis". Jest także
możliwe, by kryterium „blokada" znamionowało
brak obu kryteriów „odczyt" i „zapis", albo prze¬
widziany był dla tego stanu trzeci obwód sygna¬
łowy.

Te kryteria „odczyt", „zapis" i „blokada" są po¬
dawane do urządzenia sterowania centralnego.
Zawsze kiedy urządzenie sterowania centralnego
poprzez urządzenie przyłączające GA powoduje
przyłączenie urządzenia sterowania pola roboczego
do łącza U2 drugiego rodzaju, odbiera ono jedno
z tych trzech kryteriów. Dla przesyłania tych kry¬
teriów łącze U2 drugiego rodzaju może być wypo¬
sażone w oddzielne łącze. Jest jednak także możli¬
we podawanie tych kryteriów do urządzenia stero¬
wania centralnego przez łącza U2 drugiego rodzaju.

Na fig. 2 jest zaznaczony jeden z dwóch końco¬
wych podzespołów D toru przesyłania danych. Jak
wynika z fig. 1 możliwe jest zdalne sterowanie
urządzenia sterowania pola roboczego AFF przez
urządzenie sterowania centralnego. W tym przy¬
padku jest celowe włączenie do gałęzi łącza U2
drugiego rodzaju, prowadzącej do sterowanego
zdalnie urządzenia sterowania pola roboczego, toru
danych, którego końcowe podzespoły są oznaczone
na fig. 1 jako Dl i Dl\ Sam sposób działania łą¬
czy przesyłania danych nie jest przedmiotem wy¬
nalazku i nie będzie dlatego dalej szczegółowo
omówiony.

Jeśli w urządzeniu sterowania pola roboczego
wystąpi kryterium „zapis", to do urządzenia ste¬
rowania centralnego przesyłane jest odpowiednie
kryterium skoro tylko urządzenie sterowania cen¬
tralnego 'spowoduje w opisany już sposób przyłą¬
czenie urządzenia sterowania pola roboczego po¬
przez jego urządzenie przyłączające GA. Jeśli urzą¬
dzenie sterowania centralnego w iswoiim akumula¬
torze informacji ma zgromadzoną informację, któ¬
ra ma być przesłana do .odpowiedniego urządze¬
nia sterowania pola roboczego, to podejmuje ono

następnie jej przesył do odpowiedniego urządzenia
sterowania pola roboczego w sposób opisany dalej
szczegółowo. Jeżeli jednak nie występuje żadna
tego rodzaju informacja, to urządzenie sterowania

5 pola roboczego znów odłączone zostaje od łącza U2
drugiego rodzaju przez urządzenie przyłączające
GA.

Jeśli natomiast w urządzeniu sterowania pola
roboczego wystąpi kryterium „blokada", kiedy
urządzenie sterowania centralnego spowoduje przy¬
łączenie tego urządzenia sterowania pola robocze-
go, to niezależnie od tego, czy do urządzenia ste¬
rowania pola roboczego są przesłane informacje
z urządzenia* sterowania centralnego czy też nie,
urządzenie sterowania centralnego powoduje pod¬
łączenie w opisany sposób odpowiedniego urządze¬
nia sterowania pola roboczego.

Jeśli natomiast w urządzeniu sterowania pola ro¬
boczego wystąpi kryterium „odczyt", to jest ono
przesyłane przy przyłączeniu urządzenia sterowa¬
nia pola roboczego do urządzenia sterowania cen¬
tralnego zarówno przez bramkę G15 jak i G17.
Wtedy urządzenie sterowania centralnego zwraca
kryterium do urządzenia sterowania pola robo¬
czego, które rozpoczyna wysyłanie odpowiednich
informacji z urządzenia sterowania pola roboczego
poprzez łącze U2 do urządzenia sterowania Cen¬
tralnego. Informacje są przesyłane w kilku odcin¬
kach. Każda informacja cząstkowa jest oddzielnie
wprowadzana i potwierdzana przez osobne kry¬
teria. To, i polegający na dzieleniu na odcinki
przesył informacji zostanie następnie bliżej wy¬
jaśniony.

Każda informacja jest dzielona na kilka infor¬
macji częściowych. Wszystkie informacje są zako¬
dowane w systemie binarnym, to znaczy nie tylko
informacje z jednej strony przesyłane łączem Uli
i z drugiej strony łączem U2, ale także informacje
zapamiętywane i przetwarzane w urządzeniu ste¬
rowania pola roboczego. Konwersja w urządzeniu
sterowania pola roboczego jest dokonywana w ce¬
lu dopasowania przesyłu informacji łączami pierw¬
szego rodzaju, na przykład Uli, kodem równole¬
głym, do przesyłu informacji łączami drugiego ro¬
dzaju U2, kodem szeregowym.

Informacje są przesyłane łączami pierwszego ro¬
dzaju przy pomocy przekaźników elektromagne¬
tycznych i łączami drugiego rodzaju przy pomocy
elektronicznych podzespołów łączeniowych, na przy¬
kład tranzystorów. Wielka szybkość działania tych
ostatnich pozwala nie tylko na zmniejszenie czasu
przesyłu centralnymi łączami U2 drugiego rodza¬
ju, ale także umożliwia przesył informacji kodem
szeregowym, dzięki czemu potrzebna jest niewielka
liczba kanałów przesyłowych. Natomiast w łączach
pierwszego rodzaju informacje są przesyłane linia¬
mi wielożyłowymi. Ponieważ rozciągają się one na
stosunkowo krótkie odległości i w związku z tym
nie powstają wysokie koszty ze względu na dużą
liczbę żył można osiągnąć odpowiednie czasy prze¬
syłu w wyniku przesyłu informacji za pomocą ko¬
du równoległego przy zastosowaniu przekaźników
elektromagnetycznych lub irównoważnyeh podzespo¬
łów łączeniowych. Przy użyciu toru przesyłania
danych, łącza drugiego rodzaju rozciągają się na
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stosunkowo duże odległości, na przykład w obrę¬
bie dużego miasta lub obszaru cantralL węzłowej.
Jednak ze względu na zastosowanie elektronicz¬
nych organów wysyłających i przyjmujących, któ¬
rych czas łączenia jest mniejszy niż przy przekaź¬
nikach elektromagnetycznych 104 do IG5 razy, można
w nich przesyłać informacje kodem szeregowym,
co pozwala w korzystniejszy sposób znacznie ogra-
'niczyć nakłady na łącze U2 drugiego rodzaju, cho¬
ciaż ten sposób przesyłu informacji jest powolniej¬
szy, aniżeli sposób przesyłu kodem równoległym.

Z powyższego opisu wynika już, że informacje
dzielone są na szereg informacji częściowych, któ¬
rych przesył łączami U2 drugiego rodzaju podej¬
mowany jest wycinkami, przy pomocy sterowanych
kryteriów. Przesył informacji łączami pierwszego
rodzaju, na przykład Uli jest prowadzony przy
użyciu kodu równoległego. Wszystkie informacje
częściowe są jednocześnie przesyłane do urządze¬
nia sterowania pola roboczego łączami wielożyło¬
wymi Uli. W akumulatorze informacji JS wydzie¬
lona jest dla każdej z czterech informacji przej¬
ściowych część akumulatora JS1, JS2, JS3, 1S4. Tak
samo w akumulatorze rozkazów BS przewiduje się
dla każdej z czterech informacji częściowych, część
tego akumulatora BS1, BS2, BS3, BH4. Różniące
się oznaczenia akumulatora informacji JS i aku¬
mulatora rozkazów BS oznacza także to, że w sto¬
sunku do urządzenia sterowania centralnego chodzi
w- pierwszym przypadku o informacje „odczytywa¬
ne" a w drugim o rozkazy „zapisywane". Pojęcia
tę będą używane w dalszym ciągu opisu.

Każda informacja składająca się z szeregu in¬
formacji częściowych i każdy rozkaz składający się
z szeregu rozkazów częściowych dla przesyłu łą¬
czem U2 drugiego rodzaju są uzupełniane przez po¬
danie długości i adresu (dotyczy to adresów urzą¬
dzeń lokalnych, które nie mogą być utożsamiane
z adresami urządzeń sterowania pól roboczych).

Na początku przesyłania informacji lub rozka¬
zów jako pierwsze przesyłane są dane o długości.
Wyrażają one jaki ilościowy rozmiar ma przesyła¬
na następnie informacja lub rozkaz. Jeżeli łączna
zawartość takiej informacji lub rozkazu zamiast
w czterech informacjach lub rozkazach częścio¬
wych może być wyrażona w mniejszej ich liczbie,
to przesył informocji lub rozkazów ogranicza się
do mniejszej liczby informacji częściowych lub roz¬
kazów. Przez uprzednie podanie długości każdora-
rozowo odbiornik, a mianowicie urządzenie stero¬
wania pola roboczego lub urządzenia sterowania
centralnego, dowiaduje się kiedy przygotowany jest
jakiś przesył informacji lub rozkazów.

Prócz tego z każdego rodzaju przesyłu wynika¬
ją dane adresowe. Podaje się więc zawsze, z któ¬
rego urządzenia lokalnego przychodzi informacja,
lub dla którego urządzenia lokalnego przeznaczony
jest rozkaz.

Było już podane, że każda informacja dzieli się
na szereg informacji częściowych. Największy za¬
kres informacji jest określony przez cztery infor¬
macje częściowe. Wynikające bezpośredni z in¬
formacji częściowych, przy przesyłaniu ich łączem
"K2 drugiego rodzaju, dane adresowe mogą dodat-
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kowo zająć okres odpowiadający zakresowi jednej
lub dwóch informacji częściowych. Dane długości,
poprzedzające dane adresowe, zajmują w przedsta¬
wionym przykładzie wykonawczym maksymalnie

5 zakres taki jak jedna informacja częściowa.
Dane długości, dane adresowe i maksymalnie

cztery informacje lub rozkazy częściowe są aku-
mulowane w równych grupach binarnych elemen¬
tów kodu w urządzeniach sterowania pola robocze-

10 go i przetwarzane oraz przesyłane z tego urządze¬
nia lub do tego urządzenia. Przetwarzanie to może
się ograniczać do zmiany kodu z równoległego na
szeregowy i odwrotnie i może tworzyć jeden wspól¬
ny proces wraz z akumulowaniem. Wymieniona gru-

15 pa binarnych elementów kodu jest w dalszym ciągu
określona nazwą „bit". Pierwszy bit, zawierający
dane długości, drugi i trzeci — dane adresowe, oraz
w podanym wyżej przykładzie wykonawczym mak¬
symalnie cztery — dalsze bity zawierające infor-

20 macje względnie rozkaz, tworzą każdorazowo
wspólnie jedno „słowo". Przesył słowa łączem U2
drugiego rodzaju jest sterowany przy pomocy kry¬
teriów pomocniczych. Te pomocnicze kryteria są
to „odczyt" L, „zapis", S, „blokada" L + S — jak

25 to już było opisane poprzednio oraz „potwierdze¬
nie" C.

Został już omówiony sposób w jaki informacja
odczytywana dla urządzenia sterowania centralnego
jest przesyłana od zespołu lokalnego, na przykład

*0 od urządzenia ST1 sterowania pola stykowego do
urządzenia sterowania pola robaczego na fig. 2.
Ten przesył wyprzedza wezwanie poprzez styk
przyzewowy an. Wezwanie to identyfikowane jest
przy pomccy identyfikatora Jd. Wynikiem tego

** jest adres podzespołu lokalnego ST1. Adres ten jest
zarówno utrzymywany przez identyfikator Jd
w pogotowiu do przekazania przetwornikowi kodu
CU1 jak też wykorzystany do tego, aby wzbudzić
przekaźnik przyłączający Mo przyporządkowany

40 podzespołowi lokalnemu ST1 poprzez matrycę ste¬
rowniczą w postaci współrzędnych. Przy pomocy
styku m/o tego przekaźnika włączane są zarówno
zespoły nadawcze s jak też zespoły odbiorcze E
lokalnego podzespołu ST1. Przez wielką liczbę ob¬

li wodów prądowych łączy Uli pierwszego rodzaju
są podawane równocześnie do akumulatora infor¬
macji JS urządzenia sterowania pola roboczego
wszystkie występujące w urządzeniach lokalnych
informacje, przy użyciu kodu równoległego. Infor-

50 macje te zostają przyjęte przez części JS1 do JS4
akumulatora informacji, na skutek czego, przez
zwolnienie odpowiedniego przekaźnika Mo, zostaje
odłączone ponownie sterowanie sekcji łączeniowej
STl.

55 Informacja, odpowiednio do gromadzenia w czę¬
ściach JS1 do JS4 akumulatora informacji, jest
dzielona na kilka bitów. Z akumulatorem infor¬
macji jest poza tym związana informacja określa¬
jąca ich ilość — dane długości przyłożono do jed-

60 nego z dwóch wejść bramki G4. Pojedyncze, zgra-
madzone w akumulatorze informacji bity, są po¬
dawane każdy na jedno z wejść bramek G5, G6r
G7 i G8. Bramki G4 do G8 wyrażają tutaj symbo¬
licznie, że każdorazowo wymieniona, doprowadzo-

W na do ich wejść informacja może być dopiero
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wtedy przekazana, kiedy do wejścia bramki, za
każdym razem drugiego, zostanie doprowadzony
odpowiedni sygnał wysyłki. Te sygnały są kolejno
przy pomocy szczotki przełącznicy V przyłączone
do różnych bramek od Gl do G12 tak, że kolejno
następuje przesyłanie pojedynczych bitów, a mia¬
nowicie najpierw dane o długości, następnie adresy
(danych urządzeń lokalnych) i informacje względ¬
nie adresy.

Przełącznica V jest sterowana przez zespół AB
sterowania programowego. Od tego zespołu stero¬
wania programowego jest w stanie spoczynku po¬
przez bramki G15 i G17, 'podawane do urządzenia
sterowania centralnego kryterium ,^zapis" S. Jak
już wiadomo, oznaczo to dla 'urządzania sterowa¬
nia centralnego, że urządzenie sterowania pola ro¬
boczego jest gotowe do odbioru rozkazów z urzą¬
dzenia sterowania centralnego. Jeżeli natomiast
oprócz informacji w urządzeniu sterowania pola
roboczego znajduje się adres urządzenia lokalnego
i dane długości, to znaczy adres w identyfikatorze
Jd a informacja wraz z daną długości w akumu¬
latorze JS informacji, są spełnione wszystkie wa¬
runki do przesyłania informacji do urządzenia ste¬
rowania centralnego. Przez zapamiętanie adresu,
danej długości i informacji dostarczone są wszyst¬
kie dane do sterowania zespołem AB sterowania
programowego.

Na podstawie tych danych zespół AB sterowa¬
nia programowego rozpoznaje, że informacja może
być przesyłana z urządzenia sterowania pola ro¬
boczego do urządzenia sterowania centralnego. Od
tego momentu przejmuje inicjatywę zespół AB ste¬
rowania programowego. Zgłasza on do zespołu ste¬
rowania centralnego gotowość przesyłania infor¬
macji z urządzenia sterowania pola roboczego do
urządzenia sterowania centralnego w ten sposób,
że przez bramki G15 i G17 wysyła do urządzenia
sterowania centralnego kryterium „odczyt". Powo¬
duje to w cyklu przyłączeniowym urządzenia przy¬
łączającego GA odpowiedniego urządzenia stero¬
wania pola roboczego, przyłączonego do łącza U2
drugiego rodzaju, że urządzenie sterowania cen¬
tralnego odbioru najpierw kryterium „odczyt" L.

Oznacza to dla urządzenia sterowania centralne¬
go, że powinno ono przejąć informację od dopiero
co przyłączonego urządzenia sterowania pola ro¬
boczego. Skoro tylko urządzenie sterowania cen¬
tralnego przez przyłączenie do wolnego miejsca
pamięci ZS jest gotowe do odbioru, to przejmuje
ono dane długości podane już z urządzenia stero¬
wania pola roboczego do łącza U2 drugiego rodza¬
ju. Bramka G4 urządzenia sterowania pola robo¬
czego w celu przekazania dalej danych długości,
zostaje wprowadzona w stan przepuszczania, skoro
tylko zespół AB sterowania programowego ustali,
że w urządzeniu sterowania pola roboczego są
zgromadzone i gotowe do przekazania dane dłu¬
gości, adresy i informacje częściowe. A więc dane
długości występują już w łączu U2 drugiego ro¬
dzaju, kiedy urządzenie sterowania centralnego
spowoduje, przy pomocy urządzenia przyłączające¬
go GA, 'przyłączenia urządzenia sterowania oola
roboczego.

Urządzenie sterowania centralnego odbiera prze¬
syłane z urządzenia sterowania pola roboczego łą¬
czem U2 drugiego rodzaju dane długości. Skoro
tylko je przyjmie, poprzez łącze U2 drugiego ro-

5 dzaju, względnie przez oddzielne łącze przesyłu
kryteriów, urządzenie sterowania centralnego prze¬
syła do urządzenia sterowania pola roboczego kry¬
terium „potwierdzenie" Q. Na podstawie tego ze¬
spół AB sterowania programowego wysyła, w opi¬
sany już sposób, kryterium „blokada" do urządze¬
nia sterowania centralnego.

Następnie zespół AB sterowania programowego
podaje do przełącznicy V impuls załączający. Po¬
woduje to przełączenie jej szczotki o jeden sto¬
pień. Przez to bramka G4 zostaje zablokowana dla
przekazania dalej danych długości, a bramka Gl
jest wysterowana przepuszczająco dla przekazania
adresu z identyfikatora Jd do przetwornika kodu
CU1. Skoro tylko łączenie jest zakończone, zespół
AB sterowania programowego wyłącza kryterium
„blokada i włącza kryterium „odczyt". Powoduje
to, że urządzenie sterowania centralnego przyjmu¬
je podane przez bramki Gl, G13 i GIS na łącze U2
drugiego rodzaju, dane adresowe. Bezpośrednio po
wykonaniu tej czynności urządzenie sterowania
centralnego przesyła potwierdzenie łączem U2 dru¬
giego rodzaju, przez przepuszczającą bramkę G16,
do zespołu AB sterowania programowego. Urzą¬
dzenie sterowania centralnego odebrało adres.
Adres ten może być przesyłany w postaci jednego
albo dwóch bitów.

W ten sposób z urządzenia sterowania pola ro¬
boczego pola do urządzenia sterowania centralne¬
go po adresie będą przekazywane, w postaci na¬
stępnych bitów, informacje częściowe. Ponieważ da¬
ne długości zostały poprzednio zgromadzone w prze¬
łącznicy V, można ustalić właściwy koniec 'przesy¬
łu informacji w urządzeniu sterowania pola robo¬
czego. Ponieważ dane długości były przesyłane
również do urządzenia sterowania centralnego, to
samo dotyczy urządzenia sterowania centralnego.
Po odbiorze ostatnich informacji częściowych jed¬
nego słowa, urządzenie sterowania centralnego
zwraca po raz ostatni kryterium „potwierdzenie"
do sterowania programowego urządzenia sterowa¬
nia pola roboczego. Ponieważ przez przesył na
wstępie danych długości ilościowy rozmiar przesy¬
łanych informacji był gromadzony nie tylko w
urządzeniu sterowania pola roboczego, ale także
w urządzeniu sterowania centralnego, możliwe jest
w prosty sposób obserwowanie prawidłowego prze¬
biegu przekazywania informacji.

Jeśli po przesłaniu informacji częściowej nie na¬
stąpi przesłanie sygnału potwierdzającego z urzą¬
dzenia sterowania centralnego do urządzenia ste¬
rowania pola roboczego to, w sposób nie poka¬
zany, to ostatnie ogłasza po upływie określonego
czasu alarm. Również w przypadku, gdy urządze¬
nie sterowania centralnego otrzymało w miejsce
spodziewanego kryterium „odczyt", kryteria „za¬
pis" lub „blokada", mimo, że urządzenie sterowa¬
nia centralnego nie otrzymało jeszcze wszystkich,
określonych przez dane długości, informacji czę¬
ściowych, zostanie ogłoszony alarm. W pierwszym
z tych dwóch przypadków była zapotrzebowana za
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mała ilość informacji z urządzenia sterowania cen¬
tralnego, a w drugim przypadku była do tego urzą¬
dzenia podana za mała ilość informacji.

W podobny sposób jak informacje przekazywane
są rozkazy z urządzenia sterowania centralnego
do urządzenia sterowania pola roboczego. Zostało
już stwierdzone, że urządzenie sterowania pola ro¬
boczego, które jest gotowe do odbioru rozkazów,
utrzymuje w stanie gotowości przez bramkę G15
kryterium „zapis" na bramce G17. Skoro tylko więc
urządzenie sterowania centralnego powoduje opisa¬
nym już sposobem poprzez urządzenie przyłącza¬
jące GA przyłączenie się odpowiedniego urządze¬
nia sterowania pola roboczego do łącza U2 drugie¬
go rodzaju, odbiera ono kryterium „zapis" S. Za¬
łożono, że urządzenie sterowania centralnego ma
dla urządzenia sterowania pola roboczego określo¬
ny rozkaz.

Urządzenie sterowania centralnego wysyła więc
przez bramkę G16 sygnał potwierdzenia Q do ze¬
społu AB sterowania programowego urządzenia
sterowania pola roboczego. Znak potwierdzenia
odebrany przez bramkę G16 przez zespół AB ste¬
rowania programowego jest przetwarzany przez
ten zespół w celu utworzenia rozkazu, który jest
przesyłany do przełącznicy V. Ramię przełączają¬
ce v przełącznicy jest wtedy jeszcze w położeniu
spoczynkowym. Po rozkazie zostaje przesłany po¬
nownie bit danych o długości, który jest kierowa¬
ny przez bramki G19 i G14 na prawe wejście
"bramki G3. Przewodząca bramka G3 przesyła dane
długości do przełącznicy V. Dzięki temu zostaje
w przełącznicy V zapamiętana informacja, po ilu
kolejnych przełączeniach jej szczotki v powinno
być zakończone przesyłanie rozkazu.

Skoro tylko zespół AB sterowania programowe¬
go odbierze kryterium „potwierdzenie" odłącza on
kryterium „zapis,\ Urządzenie sterowania pola ro¬
boczego najpierw przetwarza dane długości, a na¬
stępnie podaje impuls załączający do przełącznicy
V co (powoduje przełączenie jej szczotki v o je¬
den stopień. Następnie zespół AB sterowania pro¬
gramowego włącza ponownie kryterium „zapis".
Kryterium to powoduje, że zespół sterowania cen¬
tralnego zamiast danych długości wysyła teraz łą¬
czem U2 drugiego rodzaju do urządzenia sterowa¬
nia pola roboczego adres tego urządzenia lokal¬
nego dla którego jest przeznaczona dalsza infor¬
macja.

Urządzenie sterowania centralnego oddaje poza
tym do zespołu AB sterowania programowego
urządzenia sterowania pola roboczego kryterium
„potwierdzenie, przez co powoduje w sposób nie
pokazany, przy pomocy przełącznicy V, że bramka
G2 zostaje włączona przepuszczająco dla drugiego
bitu, oczekiwanego z urządzenia sterowania cen¬
tralnego poprzez bramki G19 i G14. Bit ten zawie¬
rający adres lub jego część, jest odbierany przez
przetwornik kodu CU2 i przesyłany przez bramkę
G2 do identyfikatora Jd. Jest on przy tym prze¬
twarzany przez przetwornik kodu CU2. Identyfika¬
tor Jd powoduje poprzez matrycę sterowniczą
w postaci współrzędnych włączanie przekaźnika
przełączeniowego, na przykład Mo, którego z in-
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dywidualnych zespołów, na przykład ST1, który
jest określany adresem.

W tatki sam sposób bity zawierające przeznaczony
do przesłania rozkaz będą teraz kolejno, przy po-

5 mocy kryteriów „zapis" i „potwierdzenie", przyj¬
mowane przez bramki G9 do G12, odbierane i gro¬
madzone w częściach BS1, BS2, BS3 i BS4 aku¬
mulatora rozkazów. Urządzenie sterowania cen¬
tralnego powoduje następnie w znany już, opisany

10 sposób, że przez urządzenie przyłączające GA od¬
powiednie urządzenie sterowania pola roboczego
jest ponownie odłączone od łącza U2 drugiego ro¬
dzaju.

Akumulator rozkazów BS przesyła zgromadzony
rozkaz poprzez wielką liczbę obwodów prądowych
łączy Uli do zespołów odbiorczych E zespołów
lokalnych ST1 przy zastosowaniu przesyłu kodem
równoległym. Przekaźnik E stanowi jeden z wielu
przewidzianych przekaźników odbiorczych.

20

Dla adresu urządzenia lokalnego, który dotyczy
informacji lub rozkazu, urządzenie buforujące
i przekodowujące stanowią przetwornik kodu CU1
lub CU2 w połączeniu z identyfikatorem Jd. Dla

25 dalszych bitów jednego słowa, zawierających in¬
formację względnie rozkaz, jako urządzenie bufo¬
rujące i konweter kodów służą akumulator infor¬
macji JS względnie akumulator rozkazów BS.
Konwersja ograniczać się może do przemiany
kodu równoległego na szeregowy lub odwrotnie,
przy czym może tworzyć jeden wspólny proces
z akumulowaniem. Przetworniki kodu CU1 i CU2

zawierają po stronie zwróconej do urządzeń przy¬
łączających GA elektroniczne zespoły nadawcze

„_ i odbiorcze. To samo odnosi się do akumulatora
informacji JS i akumulatora rozkazów BS.

Ponadto istnieje możliwość przesyłania między
urządzeniem sterowania centralnego i urządzenia¬
mi sterowania pól roboczych i odwrotnie jeszcze

40 innych kryteriów poza kryterium „odczyt", „za¬
pis" i „potwierdzenie", przy pomocy których prze¬
sył bitów rozpoczyna się, jest sterowrany i koń¬
czony.

Przesył informacji z urządzenia sterowania pola
45 roboczego, na przykład przesył informacji określa¬

jący wybieranego abonenta, może być dokonywany
rówTnież przy pomocy łączy U2 drugiego rodzaju
i urządzenia sterowania centralnego. Dana infor¬
macja jest wówczas przesyłana z urządzenia ste-

50 rowania pola roboczego do urządzenia sterowania
centralnego, w nim jest gromadzona i zaraz po¬
tem stąd jako rozkaz przesyłana dalej do drugiego
urządzenia sterowania pola roboczego.

Urządzenie sterowania centralnego — jak już
55 wspomniano — przetwarza przesłane mu infor¬

macje przy pomocy zadajnika programowego. Te
procesy nie mają istotnego znaczenia dla zrozu¬
mienia wynalazku i dlatego nie będą tutaj szcze¬
gółowo dalej omawiane.

60 Możliwy jest jeszcze jeden wariant przykładu
wykonania wynalazku, w którym przesył informa¬
cji łączem U2 drugiego rodzaju może być doko¬
nywany w inny sposób. Ten drugi sposób przesyłu
informacji wykorzystuje kod szeregowy. Dane dłu-

65 gości, adres i informacja względnie rozkaz są prze-
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syłane w grupach składających się z elementów
kodu 'binarnego. Dla danych długości i adresu
przewidziane jest ipo jednej takiej grupie. Infor¬
macja lub rozkaz są natomiast dzielone na kilka
grup binarnych. Zamiast przesyłać elementy kodu
binarnego jednej grupy łączem jeden po drugim,
jest możliwe we wspomnianym wariancie czynić
to jednocześnie. Przesył elementów kodu binarnego
jednej grupy odbywa się więc wtedy kodem rów¬
noległym, przy czym różne grupy są przesyłane ko¬
lejno po sobie. Przy przesyle grup łączem U2 mu¬
si być mimo tej zmiany isposobu przesyłu infor¬
macji, tak jak i poprzednio, mowa o sposobie prze¬
syłu kodem 'szeregowym.

Zastrzeżenia patentowe

1. Układ centralnego sterowania urządzeń tele¬
komunikacyjnych, zwłaszcza łącznic telefonicznych
zawierający zespoły centralne, szczególnie urządze¬
nie sterowania centralnego oraz dzielące się we¬
dług przeznaczenia, funkcji i/lub sposobu działania
urządzenia lokalne, z których każde może wystę¬
pować wielokrotnie, przy czym urządzeniami lo¬
kalnymi są w szczególności pola sprzęgające z szu¬
kaczami liniowymi i urządzeniami nastawczymi,
przyłącza abonenckie, identyfikatory, zewnętrzne

i wewnętrzne zespoły (połączeniowe, odbiorniki im¬
pulsów, rejestry i tym podobne, oraz wyposażony
w urządzenie buforujące i/lub przekodowujące prze¬
znaczone dla obustronnego dopasowania czasowe¬
go w trakcie transmisji informacji między zespo¬
łami centralnymi a urządzeniami lokalnymi, przy
czym urządzenie buforujące i przekodowujące po¬
łączone są z urządzeniami lokalnymi, łączami pier¬
wszego rodzaju, a z zespołami centralnymi łącza¬
mi drugiego rodzaju, znamienny tym, że urządze¬
nia lokalne, najkorzystniej wszystkich rodzajów, są
skupione w formie zamkniętych grup (AF1 do
AFll, AFF), przy czym każdej z grup odpowiada
uniwersalne urządzenie buforujące i/lub przeko¬
dowujące (ASI do AS11) a poszczególne wspomnia¬
ne grupy zaopatrzone są w pola stykowe, które
przez odpowiednie łącza przyłączają zarówno wła¬
sne łącza abonenckie, jak i pola stykowe innych
grup, tak że łącza abonenckie i/lub pośrednie,
przyłączane do tego samego pola stykowego, prze¬
łączane są tylko przez te pola stykowe.

2. Układ według zastrz. 1, znamienny tym, że
urządzenia buforujące i/lub przekodowujące posz¬
czególnych grup funkcjonalnych zespołów indywi¬
dualnych połączone są z urządzeniem sterowania
centralnego poprzez oddzielne linie przesyłowe,
zwłaszcza linie danych lub linie przesyłowe w ru¬
chu dalekosiężnym.

Fig. 1
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