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远动系统主要由远动装置和远 动 通 道 组

成
。

远动装置经历了与电子计算机大体相同的

发展过程
,

即
:

第一代
,

以继电器和 电子管为

主的有触点远动装置
;
第二代

,

以磁性元件和

晶体管为主的无触点远动装置
;
第三代

,

以小

规模和中规模集成 电路为主的远动装置 ; 现在

正向以大规模集成电路和微处理机为主的第四

代远动装置过渡
。

随着对远动系统要求的提高和 计 算机 的

发展
,

六十年代以来
,

远动系统中越来越多地使

用计算机
。

这样作确实提高了监控水
.

平
,

但是

由于价格昂贵
,

一般只在调度端使用计算机
。

这就要求各执行端的数据都要送到调度端来集

中处理
,

使整个系统的可靠性在很大程度上依

赖于调度端的计算机
。

由于远动系统的规模越来越大
,

要求越来

越高
,

上述集中型控制系统不能满足要求
。

小

型计算机的出现促使控制系统向分级分散控制

方向发展 ; 远动系统的执行端也逐步用上 了计

算机
,

系统性能与可靠性均有明显的提高
。

但

小型计算机的价格仍然是影 响远动系统广泛应

用计算机的主要障碍
。

微处理机的出现和应用使远动系统的面貌

为之一新
,

传统的控制装置正被迅速取代
。

几

年来
,

美国
、

日本
、

西欧陆续研制 了多种新型

控制系统
。

它们既不同于模拟控制
,

又不同于

计算机控制或直接数字控制
,

而是以微处理机

为基础 的智能终端
,

结合数据通信技术和人机

接口技术的新型控制系统
,

操作灵活
,

通用性

强
,

可靠性高
,

成 本低
,

并集中了模拟和数字

控制的优点
,

克服了模拟控制系统的局限性和

集中型计算机控制系统的缺点
,

可说是开创了

一代新的过程控制系统
。

这些系统主要有
: 1 9 7 5年5

、

6月伺几乎同

时发表的
“
东乏 T O S D IC 一2 00

”
与

“
横 河

C E N T U M ” 总体分散的新型过程控制系统 ,

其后 日立
、

富士通
、

北辰等公司也研制了类似的

产品
; 1 9 7 5年 n 月美国霍尼威尔公司与 日本山

武公司合作研制成功T D C S一 20 00 总体分 散 型

控制系统
;
英国通用 电气公司 ( G E C ) 的一家

子公司G E C一 E LLI O T 过程 自动化公司于1 9 7 6

年完成 了 T E L E P A CE 数字地址式远动系统
,

当执行端带有微处理机时
,

可成为智能终端
。

’

1 9 7 8年 2 月 日本三菱公司发表了以微处理

机为基础 的新型远动系统M E LF L E 又
。

该系统

的主要特点是
:

.

能够灵活地应付系统功能的多

样性
,

以及容易扩展
、

增设
、

变更等优点
,

其

可靠性更高
,

价格更便宜
,

技本更先进
、
下面

作一简要的介绍
。 ·

、 几
、

二
、

‘

新型远动系统
M E LF L E X的概况

运动系统的结构

月

新型远动系统的构成一般有两种方式
,

如

图 i所示
:

一种是有计算机作 支 持 的 系 统
,

C A SC 方式 ( C o m p u 忱r A id ed S u Pe r v iso ry

co nt ro l ) , 另一种是以计算机为基础的 系

统
, e B Se方式 ( c o m p u te r B a se d S u p e r 丫iso ry

c o nt ro l )
。

虽然两者各有其优缺点
,

但 是 从

可靠性的角度来说
,

前者使故障分散化了
,
不 (
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易出现影响全系统的故障
,

能够缩短系统安装

调整的时间
,

以及设备能够分阶段投入运行
。

从以上 几点考虑
,

M E L F L E x 系统采用C A SC方

式
,

对位于计算机前沿的远动装置
,

以微处理

机为主来构成
。

.

以
」

.
. ’

的变化 (变化检出 )
,

而且作为人机 接 自设

备
,

一般包括了中规模系统所拥有的设备
,

例

如监视盘
、

控制台
,

打字机等
。

M E L FL E X 系

统实现了中规模以下的远动系统
。

当然
,

若要

向具有计算机的大规模系统扩展也是容易的
。

匕 2
、

M E L F L E X 系统的构成

〔月沁方式
:

有计算机支持的远动系统

cBsc 方式 : 以计豹:机为丛础的远动系统

图 1 运动系统构 成方式

麦麦麦
一次数数 通通通 传输控制制

’’

接接 论处理理 道道道道道道道道道道口口口口 控控控 过程I / O 接口口

制制制制制制制制制制制制制

巨巨巨
入书L接 I」」」 现场设备

’’

-
.

调度端(主控蜘一十一 ‘一卜
洲、“

系统构成的基本思想是根据系统的规模将

专用功能分散化
,

以实现
:

1 ) 对分散 目标系统易于实现分级控 制 管

理 ;

2 ) 提高扩展
、

增设
、

变更的灵活性
;

3 ) 将故障限制在局部位置
,

防止出 现 影

响全系统的故障
;

、

4 ) 可有效地构成各种规模的系统
;

。

5 ) 能适应功能的多样性
。

硬设备由标 准组件构成
,

并赋于它适用于

专用功 能的程序
,

以组成专用功能的部件
。

在

系统 中将这些专用功能部件结合起来
,

形成具

有所需功能的装置
。

标准部件及装置结构如图

3 所示
。

图 2 远动系统功能图 (C人 SC 方式 )

_
1

图 2进二步说明了c A S C方式的功能
。

调度

瑞 (l曳控站 )
‘

的功能有
:

.

通道控制
,

一次数据

处理 ( 遥信获态变化的检出
,

一

遥测标度变换
,

上下限比较
,

数据格式的变换等 )
,

与上级计算

机接 口
, 一

人机接 口 (与监视盘
、

控制台的接 口

状态变化
、

.

操作数据
、

时标数据等的记录 )
。

执行端 ( 被控站 ) 的功能有
:

传输 控 制
,

与

现场设备的过程1 / O 接 口
。

从执行端的角度来

着
,

它与调度端形成一对一通信
,

这意味着它

的
“
传输控制

”
功能与调度端的 “通道控制

”

功能是有区别的
。

这种系统的规模取决于系统所能处理的数

据总量
,

响应能力; 以及数据处理的水平
。

如

图 2 所示
,

具着计算机的大规模系统
,

数据处

理水平高
,

例如二次级据处理能检出遥信状态

尚尚速输入输输
出出控制D MMM

:::存储器M EEE

限限限
数数字址输入入入 通 {舀接 口口口

姗姗}跳跳DDD IIIII L IIIIIIIII

数数字见输出出出 中断ITTT

DDD OOOOOOO

模模拟址采样样样 摸拟星输入入入 时钊IT III

开开关A XXXXX A lllllll

模模拟见输出出出 控制器C CCC
...

A OOOOOOO

总总线延长长
BBB EEE

.r
|

图 3 远动装置结构图

3
、

功能部件间的连接方式

卜
功能部件间的连接为疏松连接 ( 非紧密连

接 )
,

它能适应系统的规模
,

结构非常简单
。

以此为基础采用下面两种方式
。
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数字 量愉出

M E
:

存储
.
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‘

通 信线路接 白 T W
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M D
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调制解调器 D L
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D l: 数宇量输入 S T
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系统打字机接口
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1 ) 过程输入 / 输出级以数据总线连接
,

2
’

) 公共总线连接
。

如图4 ( a )
、

( b ) 所示
,

在中规模 以 下

的系统中
,

大多数由1一 3个装置来构成系统
。

在这 种情况下
,

数据总线连接的价格较 低
,

而

且系统容易实现分级结构
,

从而达到负载的平

衡
。

下面简要介绍一下适用于大型远动
二系统的

公共总线连接方 式
。

1 )
!

功能部件间可否通 信
,

由 公共总线控

制器来控制
。

一

2 ) 控制方式
,

根据功能部件特性所规定

的操作l牙间顺次接通
,

以及根据各功能部件 的

负载特性的周期查询方式
。

3 ) 数据交换方式
,

采用广播 传 输 方 式

(只发熬出数据
,

而不要求应答 )
,

‘

以及应答确

认方式两种
。

采用以上方式后
:

a) 能够省去来自功能部件的
l

通道办用 控

制程序
,

简化了功能部件间的通⋯信
,

‘

使通道的

使用管理变得容易
。

b) 根据简单负载的周期查询方式
,

用 简

单的硬件构成通道控制器
,

‘

减轻公用部分的压

力
。

c) 由于数据发送方式中有了广播传
·

输
,

1 对N 通信能够高速而又简单
。 ’

一

在远动系统中
,

通常是上行数据义表示执

行端状态的数据 ) 要求即时性
,

向调度端连续

反复传送
。

科于数据 (调度端发出的控制指令 )

则是把控制时产生的有效信息送出
一

丢
。

对 于

大型远动系统
,

数据输入 / 输出装置必须 向多

个数据处理装置传输数据
。

适应远动泵统这些

特性的通道控制方式是负载查询方式
,

广播传

月

闷
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陈

输方式
。

4
,

高可靠性

在制造的各道工序中
,

在严格保证质量的

前提下
,

用单一装置就能充分满足一般控制系

统对可靠性的要求
。

可是
,

对于要求有更高可

靠性的控制系统
,

则采用下述双重结构
。

( 1) 双雄结构的基本形式
a ) 装置内公用部分的微处理机和存 储 器

双 重化
。

b ) 由多手装置构成系统时
,

公用音挤分 双

重化 (公共总线
,

公共总线接 口
,

公共总线控

制器 )
,

以岌重要的功能部件双重化
。

( 2 ) 以上述双重结构为基础
,

将典型的

双皿结构分别示于图
·

5
、

图 6和图了
。

a ) 在单一装置的结构中
,

公用部牛及宜

要部件的双重化如图 5 所示
。

b) 在数据总线连接的结构中
,

部分 双 重

化以及全部双重如图 6 所所示
。

C ) 在公共总线连接的结构中
,

公共 总 线

的双重化以及必要部 分的双重化如图 7所 示
。

( a )
.

以备机为基础的双重化控制方式
,

切换控制助以丰动为主
。

另外硬件的组装基本上是
J

息线化结构
,

所

以当功能变更
、

增设时
,

插入相应的组件
,

把

只读存储器 中的程序更换为新的程序是很方便

的
,

与改造配线盘相比要容易得多
。

人
机器一
计劝:机

远远远远远远远远动信息息
工工作作作作作 户O 装置置

远远动洁息息息息息息息息息息

处处理装狡狡狡狡狡狡狡狡狡狡狡
远远远远远远远远动信.0,,

III/ 0 装置置

l专
输
‘蔽畜

近

(a) 部分二巫化

传输道信

人
机器~计算御L

切切切切 远动信息息

换换换换 处理装粉粉

〕〕下下下下下下下下

关关关关关关关关关 远远远远动信息息

处处处处理装笠笠

(b ) 全部二亚化

|
|lesesesweseseeseeeseses.�
es

图 0 多个传 输通道连接 时装迁的二重 化
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卜
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* 1
.

实际所需线路分支
* 2

.

调制解调器 (M l))

作为单重使 用
,

有时也

把线路接口 (L l) 作为二

重使用
,

图
‘

7 公共总线连接多个装 皿的二重化

·

图 6 单一装置 的二重化

5
、

扩展
、

增设
、

变更

卜

M E LFL E X 把过去的布线逻辑
,

按照要求

的功能在各组件间连接
,

并设计制造了新的功

能组件
,

而且将相运功能所需 的程序写入微处

理机组件或只读存储器组件中
,

在微处理机的
.

控制下
,

按新要录宝内功能工作
。

对于多种功能的变更
,

要求设 计 新 的 程

序
。

在成批生产中
,

M E L F L E X 力求使远动系

统的专用功能标准化
,

功能变更时更换插件即

可
。

对于用户的特殊要求
,

则用软件来实现
。

( 1 ) 新功能的扩展

对原有系统进行扩建
,

由公共 总 线 来 连

接
,

以及由数据 总线来连接新功能的装置〔参

看图 4 ( b )
、

( “ ) 〕
。

这样
,

随着新功能的

增 加
,

对原有功能的变更被限制 在 最 小 限度
‘

以内
。

因此
,

开始时对系统的总体设计是很重

要的
。
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《之) 各功能部件内的增设与变更

把所需的组件插入功能部件的空格里
,

把

所需功能的程序写进去
,

把已调整 好 的 R O M

与原有的R OM交换
。

这是事先考虑到系统的扩展
、

增 设
、

变

更
,

而月需要在不妨碍原有功能的情况下实现

双重化
。

这对于发展变化中的系统是完全必要

的
。

( 1 ) 微处理机部件

以三菱生产的 M 5 8 7 1 0 ( C PU ) 为 中心
,

与外围大规模 集成电路组装而成
,

可 配备 R O M

( 4 K 字 )
, R A M ( z K 字 ) ,

I咐加功能是

( a ) 定时器
,

( b ) 断电检出
,

( 。 ) 八 级 中

断处理
,

一

( d ) 实时同步信号
。

微处理机部件方块图如图 8 所示
。

( 2 ) 存储器部件 ( M E )

存储器部件有磁芯存储器和半导体存储器

两种
。

磁芯存储器的容量是 SK 字
。

半导体存

储器的容量
, R O M 是 S K 字

,
R A M是两K 字

、,

( 3 ) 通信线路接口组件 ( LI )

这个组件的功能是把微处理机经抵速总线

高连总线 低速淤伦 电源异常
介介介 t

外部插入

一 t下了
、

C卜1 0 5
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驱动器 淤
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表 1
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过程 I /0 组件简况

模拟全输入
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!二竺{二一{

一
一!

} }
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’ 牛0
.

S V ~ 士 S V }
} 4 1 士 0

.

艺为
.
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中
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卜

~

群哭岑一
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鲤

一⋯
二竖生二{

‘0 。点/ 秒 }
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}
邓石
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缘
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30 V 以下 川 ~ 汤m A Z m s

数量字输入

】) I
一S V 以 下
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0 1 ~ 1 s m A
0

.

0 1 ~ 0
.

0 4m s

光 电卡片机

输入

晶体管输入

所加 「匕压
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肠

送来的数据进行并 / 串变换
,

并把串行数据送

到传输通道
;
还能把传输通道来的串行数据变

换成并行数据传给微处理机
。

发送码字的形成

及接收码字的检出均在微处理机中进行
,

但接

收数据的位同步
、

.

字同步
、

句同步等则 由硬件

来完成
。

一个微处理机能处理速率为]2 。0比特

/ 秒的4路传输通道发送与接收的信息
。

· ,
‘

( 令) 输入 / 输出组件 ( 工/ 0 )

l/ 0 组件包括
:

接收外来的信 号 并 送 入

微处理机的输入组件
,

以及把微处理机的数据

送琴止外部的输出组件
; 输入组件与输出组件均

分为瘾拟量和数字量两种
。

模拟量输入组件包

括
:一带输入放大器和 A D 变换器的模拟量 输 入

组件夕川 )
‘

; 可扩展的模拟量输入 多 路 采 样

并攀的组件 ( A X )
。

A D 变换器的输入范围可

由微处理机来改变
,

’

因此根据输入 电 平 的 大

小
,

尽可能使冰D 变换器满刻度
,

这可实现高

精度转换 , 另外还可作为标度变换使用
,

以减

轻微处理机 的负担
。

数字输入组件有光 电卡片机绝缘式输入
‘

、

半导体高速非绝缘式输入两种
。

·

‘

模拟量输出组件备有电压输出及电流输出

两种
,

数字量输出组件则根据有无绝缘及瞬变

处理来 区别
。

上述组件的概略说明见表 1
。

7
、

基本装置

卜

M E L FL E X
‘

的基本装置如图 4 中 ( a ) 一

( C ) 所示
。

它
咭

包括 :
小型远动装置

,

远 动 信

息输入 / 输出装置
,

远动信息处理装置
,

监视

控制装置
,

数据记录装置
,

监视装置
,

以及执

行端远动装置等七个装置
。

根据系统规模的不

同
,

将各基本装罩进行组合
,

以达到系统的积

木化
。

各装置的结构如图 4 ( a ) 一 ( 。 ) 所

示
,

下面就各装置的功能作一说明
。

( 1 ) 小型远动装置

主要适用于小规模的定时数据收集装置
,

还有执行端远动装置
,

远动通道
,

数据交换定

型化的监视盘
、

控制台与接 口
,

以及打字记录

等功能
。

传输通道能够处理每秒 1 2 0 0比特 以下

的收发线路各一对
。

( 2 ) 远动信息输入 / 输出装里

以多个传输通道的处理为主要功能
,

每个

装置 能处理每秒 1 2 0 0比特的收发线路各 4 对
。

若是侮秒 60 叶匕特
,

则可连接 8 个 执
.

行端 装

置
。

并且还有与另l]的装置过程输入 / 输出数据

总线连接的功能
,

以及与公共总线 连 接 的 功

能
。

在传输处理功能中
,

同步信号作为硬件处

理 ( 通信线路接 口组件 )
。

其它功能
,

如差错

控制
、

码变换
、

以及多个传输线路的处理由微

处理机承担
,

有的还有状态变化检出功能
。

( 3 ) 远动信息处理装置

本装置有监视盘
、

控制台接 口
,

·

打字记录

功能
。

监视盘
、

控制台可实现招唤遥测
,

遥信

输出的瞬变控制
,

变化检出
,

遥测 的 标 度 变

换
,

报警信号的显示
,

2 一1.0 进制变换
,

开 /

关控制
,

上下限设定
,

设定值控制的处理等功

能
。

打字记录的格式
,

变化记录
,

操作记录
,

定时记录等
。

由过程I / 0 级的数据总线与其它

装置的连接
。

( 4 ) 监视控制装置

它的处理功能 与远动信息处理装置相似
,

不同的是没有打字记录
。

它有公共总线 与其它
.

装置连接
,

主要适应于大型远动系统
。

( 5 ) 数据记录装置

它是打字记录的专用装置
,

有
厂

数据收集处
‘

理
,

打字格式的安排
,

变化
、

操作
、

定时
、

日

报等的打字记录
,

并按各自的要求记入打字机

的功能
。

与其它装置有 I/ 0 级的数据总线连接

和公共总线连接
。

( 6 ) 监视装置

它能监视公共总线连接的多个装蹬工作的

状态
,

监视公共总线上信号的状态
,

以求系统
。

管理的一元化石并有与上级计算机 接 口 的 功

能
。

.

(下转 65 页)
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压

C PU 8 0 8 0 A ( IN T E L S忱特 )

R O M 4 K 字节

R A M IK 字节

输入 (1) 阴极射线示波器脉冲
,

门信号 ;

(2) 各种给定的开关
,

操作开关
;

输出 (l) 电镀处理装置 用模拟输出
,

士 s v ;

(2 )

(3 )

动作方式

18 位数字打印机 ,

3 位程序段显示器
。

上 限和下限校正方式
,

测量方

式
,

检验方式 ;

超过测量值
,

操作误差功能
,

自动 / 手动扣
一

印方式
, P F

。

设设皿初始值值

按按钮输入入
校校验验

模模型的的的 按钮的的
校校验与分支支支 判别分支支

打打印器纸纸纸 数据打印印
进进给给给给

校校验 !的处理理
””

(计侧)))

门信号
一丁门 广门

-

—
厚度信

一

号一
、

矛犷 价 , 7
.

5一3 0秒

卜 冬
欲

显示印刷一
峨

D A 输出

图 8 输入输 出时序

周世花 译 自日刊 《自动化》 23 卷 12 号

图 2 通用流程图

卜 ( 上接57 页 )

( 了) 执行端远动装置
_

它基本上与调度端的远动信 息I / 0 装置 相

似
,

‘

但作为传输处理功能
,

它有优先传送
,

辅

助压蒯言
,

超越通信等处理功能
,

以及作为过程

I/ O 处理功能
。

在 必要时可增加就地过 程 控

制功能
,

也可以成为智能终端
。

卜
三

、

结 语

综上所述
,

以微处理机为基础 构成的远动

装置具有一定的智能
。

它适应系统功能的多样

化
,

并可灵活地应付系统的扩展
、

增设
、

变更
,

从 而 使 价 格低
‘

、

可靠性高的远动系统的实现

成为可能
。

今后
,

要进一步提高远 动装置的功

能
。

作为硬件
,

要努力降低微处理机和存储器

的价格和功耗
;
作为软件

,

应研制实的分散控

制系统的应用软条
,

为实现更理想 的远动系统

而努力
。

*

李羡清同志给本文提供了部分参考资料
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