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PRZEDMOWA 

Celem normy jest ujednolicenie podstawowych parametrów technicznych urządzeń telemechaniki cyfrowej , przeznaczonej 
do zastosowań w energetyce, z uwzględnieniem dotychczasowych doświadczeń krajowych i zagranicznych oraz i stniejących 

opracowań międzynarodowych o rganizacji energetycznych. 
Przy opracowaniu no rmy wykorzystano następujące materiał y: 

a) projek t zaleceń lEC - TC 57, 
b) normę niemiecką DIN 19244 dotyczącą protokołu komunikacyjnego dla urządzeń te lemechaniki , 
c) ma teriały firmowe firm y SIEMENS RFN , 
d) materiały firmowe firm y LANDIS GYR Szwajcaria, 
e) prace naukowo-badawcze Instytut u Automatyki Syste mów Ene rgetycznych we Wrocławiu. 
Norma niniejsza powinna przyspieszyć prace w zakresie modernizacj i i rozwoj u krajowych urządzeń te lemechan iki d la 

potrzeb energetyki, a ta kże przyczynić się do osiągnięcia przez te urządzen ia standardu zgodnego z aktualnymi trendami 
i za leceniami międzynarodowymi. 

l. WSTĘP 

1.1. Przedmiot normy. Przedmiotem normy są pod­
stawowe wymagania funkcjonalne oraz telegramy ko­
munikacyjne dla urządzeń telemechaniki cyfrowej prze­
znaczonych do stosowania w energetyce. 

1.2. Zakres stosowania normy. Postanowienia normy · 
na leży stosować przy opracowywaniu i uruchamianiu 
produkcji nowych urządzeń telemechaniki , projektowa­
niu sieci telemechanik i, a także przy modernizacji ukła­
dów telemechaniki dotychczas stosowanych w energe­
tyce. Odstę pstwa od postanowień niniejszej normy są 
dopuszcza lne dla urządzeń telemechaniki , które zostały 
wdrożone do produkcji przed opracowaniem normy. 

1.3. Określenia 

1.3.1. system telemechaniki - przest rzennie rozłożo­

ny zestaw urządzeń i środków technicznych. umożliwia­

jący wzajemną ich komunikację oraz przekazywanie in­
formacji o stanie nad zorowanych obiektów. 

13.2. ur~dzenie telemechaniki - zespół środków 

technicznych. przeznaczony do zbierania, przetwarza­
nia, nadwania i odbioru informacji przekazywanych po­
między źródłem i ujściem informacji. 

133. stacja obiektowa telemechaniki - urządzenie , 

którego zadaniem jest pobieranie informacji z urządzeń 
zainstalowanych na obiekcie i przekazywanie jej w od­
powiedniej formie do stacji centralnej oraz odbiór na­
dawanych przez stację centralną sygnałów regulacyj­
nych i sterujących i przekazywanie ich do urządzeń 
wykonawczych. 

1.3.4. stacja centralna telemechaniki - urządzenie, 

którego zadaniem jest kierowanie nadzorowanym syste­
mem telemechaniki , pobieranie informacji ze stacji 
obiektowych, przekazywanie do stacji obiektowych roz­
kazów oraz przekazywanie odebranych informacji 
w odpowiedniej formie do urządzeń zewnętrznych. 

1.3.5. moduł - autonomiczny podzespół telemecha­
niki , realizujący określony, chara kterystyczny pakiet 
funkcji logicznych, umożliwiających dostosowanie pa­
rametrów sygnałów zewnętrznych do wewnętrznej 

struktury urządzenia . 

1.3.6. słowo- umowna sekwencja bitów. którą trak­
tuje się jako wydzie loną jednostkę danych. 

1.3.7. telegram telekomunikacyjny - zbiór słów prze­
kazywanych między stacją obiekto\\'q a centralną w celu 
realizacji określonego zadania. 

13.8. kanał transmisyjny- zespół środków technicz­
nych umożliwiający przesłanie informacji pomiędzy sta­
cją obiektową a centralną . 

13.9. układ sprzężenia z procesem - moduł lub 
zespół modułów, zapewniający komunikację z nadzoro­
wanym obiektem (procesem) poprzez odbieranie lub 
wysyłanie do niego określonych sygnałów. 

2. WYMAGANIA OGÓLNE 

2.1. Struktury sieci telemechaniki. Urządzenia teleme­
chaniki powinny umożliwiać tworzenie sieci telemecha­
niki, w podstawowych strukturach (rys. l) oraz w struk­
turach miesza nych (rys. 2). 
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2.2. Funkcje telemechaniki. Urządzenia telemechaniki 
powinny umożliwiać zbieranie na obiektach energetycz­
nych różnorodnych da nych pomia rowych i sygnali za­
cyj nych i przekazywanie ich w sposób niezn iekształco­

ny do stacj i centra lnej oraz pnekazywanie ze stacji 
centra lnej do stacj i obiek towych sygnałów sterujących 
i regulacyjnych z wymaganą szybkością i wiarygod­
nością . 

2.2.1. Rodzaje zbieranych danych pomiarowych. 
Z podstacji ob iektowej do stacj i centralnej mogą być 

przekazywane wa rtości pomiarowe wielkości elek trycz­
nych i nieelektrycznych, w szczególności : 

a ) moce czynne i bierne genera to rów, linii , tra nsfor-
ma torów, 

b) prądy na liniach i tra nsforma torach , 
c) napięcia na szynach zbiorczych , częstotliwość , 

d) poziom y wod y w zbiorni kach elek trowni wod-
nych, 

e) numery zaczepó w tra nsfo rma to ró w, 
f) wartości liczbo we liczników energii elektrycznej , 
g) pom1a ry c i ś nie nia, tempera tury i przepływu, 

h) pom1a ry meteoro logiczne, 
i) pom1a ry związane z ochroną środowis ka. 

2.2.2. Rodzaje zbieranych danych sygnalizacyjnych. 
Ze stacji obiektowej do stacji centralnej mogą być prze­
kazywane między innymi następujące informacje jedno­
lub dwubitowe: 

a) stany pracy generato rów (np. praca genera torowa , 
praca pompo wa, rezerwa wirująca , wyłączenie ) , 

b) sta n położenia wyłączników, odłączników, roz­
łączników i uziemników, 

c) sygnały działania za bezpieczeń , 

d) stan załączenialwyłącze nia lo ka lnych układów 

a uto ma tyki , 
e) sta ny pracy urZ4dzeń pomocniczych na obiekcie, 
f) sta n położenia zawo ró w, 
g) sygnały a la rmowe. 
2.2.3. Rodzaje sygnałów sterujących. Urządzenia tele­

mecha niki po winny umożliw iać przekazywanie ze stacji 
centralnej do stacji obiekto wych następujące rodzaje 
sygnałów sterowniczych: 

a ) sygnały impulsowe z indywidualnie programowa­
nym czasem ich wykona nia na stacji obiektowej, prze­
znaczone do załączania i wyłączania urządzeń obiekto­
wych, 

b) sygnały długotrwałe dla wymuszania działania 

w okreś lonym kierunku , wybra nych elementó w nasta w­
czych na obiekcie, na czas niezbędny do osiągnięcia 

pożądanego sta nu (np. sygnały typu wyżej/niżej). 
2.2.4. Rodzaje sygnałów regulacyjnych. Urządze nia 

telemecha nik i po winny umożl iwiać przekazywa nie ze 
stacji centra lnej do stacji obiektowej nas tępujące rodza­
je sygnałów regulacyjnych o raz wartości nastawiają­

cych , p rzeznaczonych do regulacj i p rocesów na obiek­
CJe : 
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a) sygnały a nalogowe d o zdalnej regulacj i procesów 
ciągłych, 

b) wartości cyfrowe (nastawiające) do zadawania po­
ziomów odniesienia regulowanych wielkości , np. mocy 
czynnej. napięc ia itp. 

c) wartości cyfrowe do wybierania stopni regulacji 
ręcznej (telepolecenia). 

2.3. Kategorie informacji. Urządzenia te lemechaniki 
powinn y wyróżniać następujące ka tegorie info rmacj i, 
uszeregowane wg priorytetu ich przekazywania: 

a) zdarzenia spontaniczne trwałe i chwilowe, związa­
ne z wystąpieniem na obiekcie sta nów a la rmowych , 
przekroczeniem ustalonych limitów pomiarowych , 
zmianą stanu elementów łączeniowych, zadziałania za­
bezpieczeń itp. oraz ala rmów własnych urządzeń tele­
mechanik i, 

b) informacje sporadyczne obiejmujące sygnały ste­
rownicze, regulacyjne i nastawiające, 

c) informacje przekazywane na żąda nie dotyczące 

dowolnej grup y po miarów lub sygnali zacji , 
d) informacje przekazy~ane cyk licznie wg cykli usta­

lonych w stacji centra lnej, dotyczące pomiarów wiel­
kości analogowych i stanów liczników. 

2.4. Zdalne programowanie pracy. U rządzenia teleme­
chaniki powinny mieć możliwość zdalnego odczytu sta­
nu s tacji obiek towej oraz programowa nia jej pracy 
w zakresie na stępujących da nych: 
. a) przyporządkowania poszczególnych po miarów do 
wybranych cykli odczytowych (szybkich , średnich i wol­
nych), 

b) ustalania limitów górnych i dolnych d la poszcze­
gólnych pomiarów. których przekroczenie jest trakto­
wane jako zdarzen ie spontaniczne , 

c) usta lenie przedziału n ieczułośc i zmia n po miarów 
(histereza), 

d) b lokowanie odczytu wybranych pomiarów i sy­
gnalizacj i. 

2.5. Cykle odczytowe i dopuszczalne opóźnienia prze­
kazywania informacji. Urządzenia telemechaniki powin­
ny zapewniać średni e czasy przekazania info rmacji 
z miejsca ich nadania do urządze nia odbio rczego, od­
niesione do każdej stacji obiektowej o pojemnośc i 

128 baj tów w prostej gwiaździstej sieci telemechaniki 
typu punkt-punkt i transmisji kanałami 200 Bd, nie 
dłuższe niż: 

a) 4 s dla pojedynczych zdarzeń spontanicznych, li­
czone od chwili ich pojawienia się na wejściu urzą­

d zenia nadawczego, 
b) 8 s cykl aktu~ li zacji w stacji odbiorczej , dla do­

wolnie wybranej grupy 16 po miarów szybkiego ś ledze­

nia, 

c) 12 s dla g rupy dowo ln ych infor macji wywoływa­

nych na żądanie i rozmiarze grupy d o 32 baj tów, 
d) 16 s cykl ak tua lizacji d la wybranej grupy 16 po­

miarów normalnego ś led zenia (ś redniego) , 

e) l min dla pozostałych pomiarów i wartości licz­
nikó w ene rgii elektrycznej . 

Przy większej il ości informacji (pomiarów) danego 
rodzaju na leży podzielić je na kilka mniej szych bloków 

celem umożliwienia krótkiego czasu przesyłania infor­
macji priorytetowych (zdarzeń). 

2.6. Dopuszczalna niejednoczesność odczytów. Aby 
uniknąć niebila nsowania się po miarów na skutek nie­
jednoczesności ich odczytu , wewnętrzny cykl odczytu 
wszystk ich pomia rów podłączonych do stacji obiekto­
wej p owinien być równomie rni e sterowany z zegara 
czasu rzeczywistego i powinien wynosić nie więcej niż 
5 s. Odczyta ne wartości pomiarów o ra z sta nów liczni­
ków energii elektrycznej w równ ych minutach zega ro­
wych dla zachowania konsystencji danych, powinny być 
umieszczane w odpowiedniej pamięci , s kąd w ustalo­
nyc h cyklach zega rowych powinny być przekazywane do 
stacj i centralnej. 

Sta ny liczników energii e lek trycznej, odczytywane 
w równych półgodzinach zega rowych, powinn y być do­
datkowo zapa miętywa ne w pamięci przez o kres kolej­
nych 30 min. 

2. 7. Pojemności sieci telemechaniki 
2.7.1. Stacja centralna. Pojemność adresowa urzą­

dzeń telemechanik i powinna umożl iwiać obsługę adre­
sową przez stację centralną d o 256 stacji obiektowych . 

2.7.2. Stacja obiektowa. Ko nstrukcja stacj i obiekto­
wej powinna umożliwiać elastyczne dobieran ie jej po­
jemności informacyjnej w zależności od wielkości ob­
sługiwanego obiektu i realizowanych na tym obiekcie 
s terowań dyspozyto rskich , co najmniej w na s tę pujących 

za kresach: 
a) pomia ry wielkości analogowych z konwersją 8-bi­

tową w liczbie od 16 do 128 sztuk, 
b) pomia ry wi e lk ośc i a na logowych z konwersją 

!l -bitową w li czbie od 2 do 16 sztuk. 
c) pomia ry cyfrowe l- i 2-baj towe od 2 do 8, 
d) sygna lizacja dwustanowa od 16 do 512, 
e) sygnały zabezpieczeń cechowane dokładnym cza­

sem od 8 d o 128, 
f) rozkazy sterownicze impulsowe od 8 do 128, 
g) rozkazy sterownicze długotrwałe od 8 do 128 

( te lepo lecen i a), 
h) sygnały regulacyjne szybkie od 2 do 4 , 
i) wa rtości nastawiające od 2 do 64. 
j) sta ny liczników energii elektrycznej w liczbie od 

2 do 32 sztuk . 
Łączna ilość informacj i możliwa do praktycznej ob­

sługi dla pojedynczej stacji obiektowej przy jej maksy­
ma lnym wyposażeniu powinna wy·nosić przynajmniej 
1024 bajtów. 

Ze wzg lędu na występujące na obiektach rozprosze­
nie urządzeń po miarowych , obiektowa stacja teleme­
chaniki powinna umożliwiać podłączen ie do niej. 4 d o 8 
oddalo nych od niej do kilkuset metrów, obiektowych 
urządzeń po mia rowych, pełniących rolę podstacji lo ka l­
nych o małej pojemnośc i , insta lowanych np. przy po­
szczególnych blokach elektrowni. 

2.7.3. Retransmisja. Stacja telemecha niki , pełniąca 

funkcje stacji centra lnej dla niższego poziomu sieci tele­
mecha niki , powinna mieć możliwość retransmisji zapro­
gramowanych wstępn ie zbiorów danych z podporząd­
kowanych jej stacji obiektowych, do stacj i centralnej 
wyższego poziomu, zgodn ie z wywołaniami tej stacji. 
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2.8. Wymagania komunikacyjne 
2.8.1. Zasady komunikacji. Komunikacja między sta­

cją centra lną a podłączonymi do niej stacjami obiekto­
wymi powinna się odbywać na zasadzie wywołan ia i od­
powiedzi zgodnie z protok ołem komunikacyjnym 
przedstawionym w rozdz. 3. Stacja obiektowa nie może 
przekazywać żadnych komunikatów do stacji centralnej 
bez wywołani a jej przez tę stację . Cykle odczytowe 
stacji centra lnej muszą spełni ać warunek wg 2.5. 

2.8.2. WieJodostępność stacji obiektowej. Stacja obiek­
towa powinna umożl iwi ać n iezależną komunikację 

z dwiema stacjami centra lnymi różnych szczebl i, z za­
chowa niem bezkoli zyj nej pracy i zast rzeżonych obsza­
ró w s te rowań i regulacj i, oddzielnie dla każdej stacji 
ce ntralnej . 

2.8.3. Szybkość transmisji. Urządzen ia telemecha nik i 
powinny umożliw iać transmisję informacji przy dowol­
nie wybranych szybkościach w zakresie 50, 100, 200, 
600 i 1200 bodó w. 

2.8.4. Niezależność komunikacyjna. Stacja cent ral na 
musi za pe wniać jednoczesną obsługę wszystk ich do niej 
podłączonych kanałów oraz umożliwiać stosowa nie 
zróżnicowa nych szybkości transmisyjnych w poszcze­
gólnych kanałach. 

2.8.5 . Rezerwacja kanałów komunikacyjnych. Powi ą­

za nie między stacją cen tra lną a stacją ob ie ktową po­
winno być wykona ne za pomocą dwóch dupleksowych 
kanałów tra nsmisyjnych, z automatycznym wyborem 
ka nału sprawnego. Stacja powinna zapewniać praw idł o­

wą pracę p rzy istnieniu tylko jednego kanału tra nsmi­
syJnego. 

2.8.6. Dokładność generatorów. Dokładność zestroje­
nia generatorów tak t ujących transmisję oraz stabil ność 
ich często tliwośc i powinny zapewniać odchyłki p rze pły­

wnośc i bina rn ych od wartości nominalnych nie gorsze 
ni ż ±o,O l%. U rządzenie telemechaniki powinno m ieć 

gniazdo kontrol ne do pomiaru częstotliwości genera to­
ra ta ktującego z oznaczoną jego częstotli wośc ią po­
miarową nominalną o wartości zalecanej 100 kHz lub 
l MHz. 

2.8. 7. Powiązanie z urządzeniami telekomunikacyjny­
mi. Połączen i e urządzeń telemechan iki z s i ecią teleko­
munikacyj ną lub kanałami telegraficznymi zewnętrz­

nych urząd zeń telekomunikacyjnych powinno być wy­
kona ne za pomocą ga lwanicznie oddzielonych obwo­
dów wejśc iowych i wyjściowych w układzie czterodrutu, 
o nas tępujących pa rametrach sygnałów liniowych: 

a) sygnały wyjśc iowe nadaj nika, sta n l = - 20 mA, 
sta n O = +20 mA wymusza ne na obciążen iu nie więk­

szym od 1200 n, 
b) sygnały wejśc iowe odbiornika w za kresach sta nów 

l = -5 mA do - 30 mA i sta n O = +5 mA do +30 mA , 
impedancja wejściowa odbiorn ika nie większa od !50 n. 

Obwody lini owe urządzeń telemechaniki powi nny 
być odporne na długotrwałe zwarcia oraz powin ny być 
zabezpieczone przed indukowa nym i zakłóceni a mi im­
pulsowymi o ampli tudzie do 500 V .i czasie trwa nia do 
l ms. 

2.8.8. Modemy. U rządzenia te lemecha niki powinn y 
być przystosowane do zamontowa nia wewną t rz urzą-

dzenia modemu komunikacyj nego o para metrach zgod­
nych z wymaga niami CCI1T. 

2.9. Układy sprzężenia z procesami oraz parametry 
sygnałów zewnętrznych 

2.9 .1. Wymagania ogólne. U kłady sprzężenia z proce­
sem powinny być wykonane w postaci modułów funk­
cjonalnych, umożliwiających elastyczne programowanie 
pojemności urządzeń telemechaniki w zależnośc i od 
potrzeb. 

Obwody sygnałów zewnęt rznych powinny mieć gal­
wa niczną sepa rację mi<;dzy sobą oraz między logi ką , 
urządzen ia, o wytrzymałości izo lacj i nie mniejszej n iż 

500 V. Obwody te nie powinn y uszkadzać si ę pod wpły­

wem długo trwałych zwarć w przewodach połączeń 

zewnętrzn ych oraz przy występowan i u zakłóceń impul­
sowych o a·mpl itudzie do 500 V i czasie trwa nia do l ms. 

Zastosowa nc w tych u kładach elementy do ko mutacji 
sygnałów zewnę t rznych powinny gwa rantować bezawa­
ryj ne wykonanie co naj mniej 8 X l 07 cyk li komuta­
cyj nych . . 

2.9 .2. Moduł wejscwwy sygnałów analogowych. 
W przypadku stosownia na wejśc iach urządzeń teleme­
chaniki prze tworników pomia rowych, prze twarzających 

przemienny prąd i napięci e na znorma lizowa ny sygnał 

prądu stałego, moduł wejść ana logowych powi nien 
umożl iwi ać przyłączenie do niego sygnałów o para­
metrach wg tabl. l oraz przetworzenie ich na postać 

cyfrową 8 łub li-bitową uzupeł nioną bitem zna ku do­
datniej ł ub ujemnej wa rtośc i pomiaru. 
Dokładność przetworzenia sygnału ana logowego na 

postać cyfrową nie może być gorsza niż 0,5% + I bit 
d la konwersj i 8-bitowej oraz 0,1% + ! bit d la konwersj i 
Ił-b i towej i przy dopuszczalnym zn iekształceni u sygna­
łu wejśc iowego składową zmienną w zakresie 50 :· 
lO 000 Hz. o wartośc i do 2o/c wa rtości zna mionowej 
sygnału. 

Układy wejściowe sygnałów a nalogowych powinn y 
być odporne na nie mniej niż 3-k rotne trwałe prze­
kroczenie granicznych wartości sygnału pomiarowego 
oraz chwilowe lO-krotne przekroczenie o czasie trwa nia 
do l s. 

Tablica l 

Sygnał Zakres zmian 
Rczystancja (R) 

wejściowa modułu 

Napięcie stale ±5V R :;?: 2 MO 
Napięcie stałe ± 10 V R :;?: 2 M!l 

Prąd stały ± l mA R ~ 2500 n 
Prąd stały ± 5 mA R ~ 500 n. 
Prąd stały ± 10 mA R ~ 250 n 
Prąd stały ±20 mA R ~ 125 n 

W przypadku jeże li ź ródłem info rmacji pomiarowych 
są prze kładnik i pomiarowe, wówczas wartośc i znam io­
nowe prądów i napięć wyprowadzonych z przekładni ­

ków pom iarowych do urządzeń przetwarzających po­
winny wynosi ć: 

1: = l A lub 5 A, U: = 100 V 
Obwody wejśc iowe dla tych sygnałów muszą speł­

niać dodatkowe wymagania bezpieczeństwa zgod nie 
z obowiązującymi przepisami. 
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2.9.3. Moduł wejść sygnalizacyjnych powinien umożli­
wiać przyłącze nie dwustanowych sygnałów wejściowych 

w grupach p o 8 lub 16 sygnałów. Sygnały te będą 
poda wa ne w postac i galwa nicznie od dzielo nych zesty­
ków, zasilanych od strony ź ródła sygnałów na pięc iem 

stałym o wartośc iach 24 V , 48 V, 60 V z możliwością 

uziemienia bieguna doda tniego. 
Obciążenie prądowe zestyku przy napięciu nominal-

nym nie większe niż 200 mA . 
Pa rametry logiczne sygnałów: 

O - zestyk ro zwa rty, 
l - zestyk zwa rty. 
Moduł powinien być wyposażony w układy fi ltrujące 

drga nia (odbicia) zes tyków s terujących . P rogra m obsłu­

g i modułu powinie n zapewniać wykrywalność zmiany 
któ regokolwiek sygnału , przy czym min ima ln y czas 
trwa nia sygnału w zmienio nym sta nie wię kszy niż 5 s. 

Indywidualny adres sygnału o raz jego nowy sta n po­
winien być prze kaza ny w cyklu zgodn ym z 2.5 . 

2.9.4. Moduł wejść sygnałów zabezpieczeń powinien 
umożliwiać obsługę sygnałów zgodnie z 2.9 .3 z nastę­

pującymi zmia nami i uzupełnie niami : 

a ) układ powinien wykrywać i zapamię tywać w bu­
fo rze zm iany sta nu sygnałów wejśc iowych o min imal­
nym czasie trwa nia zmia ny ni e mniejszym niż 50 ·ms. 

b) każda zmia na któregoko lwiek sygnału powinna 
być cechowa na czasem jej wystą pienia z rozdzie lczością 

czasową lO ms, 
c ) układ powinien mieć bufor umożliwiający zapa­

miętanie co naj mniej 16 nas tępujących po sobie szyb­
kich zmia n sygnałów, opróż niany w mia rę p rzekazywa­
nia tych zdarzeń d o stacj i centra lnej. 

2.9.5. Moduł wejść cyfrowych sygnałów pomiarowych 
powinien umożliwiać podłącze nie wartośc i pom iaro­
wyc h zadawa nych w formie cyfrowej w d owo lnym ko­
d zie bina rn ym o długości 8 lub 16 b itów. 

Pa ra metry sygnałów wejśc i owych: 

O - zestyk o twarty lub tra nzystor w sta nie zatka­
nym , 

l - zestyk zwa rty lub tranzysto r w sta nie nasyco­
nym . 

Zasila nie zestyków od st ron y modułu napięciem d o­
wo lnie wybra nym z trzech możliwych 5 V, 12 V, 24 V. 
Synch roni zacja odczytu sygnałem strobującym od stro­
ny źródła in fo rmacji. 

2.9.6. Moduł wejść zliczających powinien zapewnić 

obsługę impulsujących licznikó w energii elektrycznej 
o następujących pa ra metrach im pulsów: 

a) długość impulsów od 20 ms do 50 ms, 
b) częstotliwość impulsowania d o 15 imp/s , 
c) źródł em sygnału będą ga lwa nicznie oddzielo ne ze­

styki zasila ne od stro ny licznika napięci em zmiennym 
50 H z o wartośc i 100 V lub 220 V i obc iążeniu prą ­

d owym zestyków do 200 m A (w przypadku stosowa nia 
ele ktronicznych liczni ków e nergii należy przewi dzieć 

możliwość wykorzystania impulsów stałop rądowych) , 

d ) sygnał w postac i zestyku no rmalnie o twartego, 
tzn. zwiera nego na czas trwa nia impulsu , 

e) pojemność zliczania od O do 9 999 999. 

Układy zli czające impulsy muszą być zabezpieczone 
przed zanika mi zasilania pod stawo wego . Z e względu na 
zastosowa nie na pięcia , o bwody wejściowe muszą speł­

niać wymagania bezpieczeń stwa dla obsługi technicznej 
t ych urządzeń . 

2.9.7. Moduł wyjść sygnałów analogowych powinien 
za pewniać przetwa rzanie sygnałów cyfrowych 8- lub 
II -bitowych z d oda tkowym b item znaku dla d oda tniej 
lub ujemnej wa rtośc i pomiaru . na sygnały a na logowe 
o nas tępujących para metrach: 

a) prąd s tał y o cha rak terze wymuszonym 1 mocy 
sygnału ~ 62.5 m W , 

b ) za kres zmia n sygnału d obiera my w za kresach 
+ 5 m A, +lO m A , ±20 mA, 

c) dokładność p rzetwa rza nia nie powinna być gorsza 
n iż 0 .5% d la wartośc i 8-bitowych i O, l o/o dla wartości 
Ił-bitowych . 

Moduł powinien mieć możliwość ze rowa nia jego sta ­
nu odpowiednim sygnałem kasującym. 

2.9.8. Moduł wyjść sygnalizacyjnych powinien zapew­
niać wyprowadzenie do zewnętrznych urządzeń wizua li­
zacyj nych 8-bitowych lub 16-bitowych grup info rmacji 
z możliwością wprowad za nia , wspó lnej dla kilku grup, 
akustycznej i o ptycznej sygna lizacji zmia ny sta nu 
k tó regokol wie k bitu . 

Sygnały wyjśc iowe stanowią ga lwa nicznie oddzielo ne 
zestyki mecha niczne lub elekt ro niczne o obc iążaln ości 

prądowej d o 200 mA , z prezentacją "o·· w postaci 
zestyku o twa rtego i " l " w postac i zestyku zwa rtego 
z moż li wością wyb o ru przez użyt kowni ka prezen tacj i 
od wro tnej. 

2.9.9. Moduł wyjść sygnałów sterujących powinien za­
pewniać de kod owa nie adresu sygnałów ste rujących na­
dawa nych w ukłazi e "jeden z n" , gdzie n może przyjmo­
wać wartości 8 , 16 , 32, 64, 128 i 256. 
Wyjście sygnałów wyko na ne powin no być w postaci 

ga lwa nicznie oddzielo nego zestyku norma lnie o twarte­
go o obciąża ln ości do l A przy zasilan iu napięc i em 

stałym do 60 V pod awa nym od strony urządzeń stero­
wa nych . 

Czas trwa nia sygnału s terującego powinien być regu­
lo wany przez użytkownika w przed zia le od 20 ms do 
2 s. Moduł powinien zapewniać kontro lę sta nu pracy 
zestyków, uniemożliw iającą jednoczesne wykona nie 
d wóch różnych rozkazów. 

2.9.10. Moduł wyjść sygnałów cyfrowych, powinien 
umożliwiać równoległe wyprowadzenie 16-bitowych 
grup sygnałów cyfrowych , z możl iwośc ią progra mowe­
go wyboru adresu obsługiwanej grupy info rmacj i 8- lub 
16-bito wej. 
Sygnały wyjśc iowe po wi nny być wyprowad za ne za 

pomocą t ra nzysto ró w z o twa rtym ko lekto rem zasila­
nych od stro ny urządzeń zewnę t rznych na pięc iem + 5 V 
lub + 12 V. 

Sta ny logiczne sygnałów: 

O - t ran zystor zatka ny, 
l - t ran zystor na sycony. 
Każdorazowo , po wczyta niu nowej informacji poda­

wa nej na wyjście modułu , powinien być ge ne rowany 
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dodatkowy sygnał strobujący umożliwiający przepisanie 
tej informacji do urządzeń zewnętrznych. 

2.9.11. Moduł sprzężenia z komputerem. Każda stacja 
telemechaniki powinna być wyposażona w odpowiedni 
moduł umożliwiający sprzężenie jej z lokalnym kompu­
terem na stacji. Za pomocą tego modułu. komputer po­
winien otrzymywać wszystkie dane dotyczące nadawa­
nych i odbieranych informacji w danej stacji telemecha­
niki , a także powinna istnieć możliwość wprowadzenia 
do stacj i telemecha niki dan ych operacyjnych generowa­
nych przez komputer. 

P a rametry modułu sprzężenia z komputerem powin­
ny być zgodne z międzynarodowym standardem inter­
fejsu równoległego dla systemów pomiarowych przyję­
tym w PN-83/T-065 36 (lEC - publikacja 625) lub 
opcjonalnie interfejsem szeregowym wg standardu V.24 
(RS-232C), do wyboru przez użytkownika. 

2.10. Zegar czasu rzeczywistego. D o rejestracji do­
kładnego czasu wybranych zdarzeń na obiekcie stacje 
telemechaniki powinny być wyposażone w wewnętrzny 
zegar czasu rzeczywistego. z rezerwą zasilania w przy­
padku zaniku zasilania podstawowego. 

Parametry zegara: 
a) synchronizacja czasu. ze stacji cen tralnej z pro­

gramową korekcją opozmen transmisyjnych lub 
z zewnętrznego sygnału czasu, np. z radiowej stacji 
sygnałów czasu DCF 77, 

b) roŻdzielczość czasu nie gorsza niż 2 ms , 
c) dokładność czasu nie gorsza niż 2 X 10-6, 

d) cykl zegara 24 h. 
2.11. Układ restartu. Urządzenia telemechaniki 

muszą mieć specjalne układy samoczynnie przywracają­
ce urządzenie do poprawnej pracy, po włączeniu zasi­
lania lub jego chwilowych zakłóceniach oraz zabezpie­
czające przed możliwością wygenerowania w okresach 
zakłóceń jakichkolwiek błędnych sygnałów na obwo­
dach wyjściowych urządzenia, a także przekłamania lub 
wyzerowania danych. zawartych w rejestrach i pamię­
ciach wewnętrznych urządzenia . 

2.12. Kontrola stanu urządzeń 

2.12.1. Ndzór pracy urządzeń. Urządzenia telemecha­
niki powinny być wyposażone w odpowiednie układy 
kontrolne i zestaw sponta nicznie lub cyklicznie działają­
cych programów testujących sta n urządzenia , wykrywa­
jących możliwe błędy lub niesprawnośc i urządzenia 

niezwłocznie sygna lizujące ich pojawienie się. 

Dotyczy to między innymi: 
a) poprawności odbioru telegramów komunikacyj­

nych i stanów kanałów transmisyj nych , 
b) poprawnośc i działania układów odliczania czasu 

zaprogramowanych cykli wykonywania poszczególn ych 
zadań, 

c) poprJwnośc i przetwarzania prze tworników ana lo­
gowo/cyfrowych i cyfrowo/a nalogowych, w stosunku 
do wewnętrznego kalibrowanego źródła odniesienia. 

d) poprawności wskazań zegara czasu rzeczywistego , 
e) nadzo ru stanu kontaktów układów sterujących 

orąz stan u izolacji i impeda ncj i obwodów przekaźników 
wykonawczych w obwodach wtórnych obiektu z blo-

kadą wykonania rozkazu w przypadku wykrycia me­
prawidłowości , 

f) a ktua lnego stanu wyposażenia urządzenia w ukła­
dy wejściowe i wyjściowe, 

g) stanu napięć zasilających . 

2.12.2. Sygnalizacja stanu urządzeń. Błędy i niespraw­
ności działania poszczególnych układów urządzenia 

telemechaniki powin ny być sygnalizowane na zewnątrz 
urządzenia czytelnym zestawem lampek alarmowych 
i sygnałem akustycznym podlegajqcym kwitowaniu 
przez obsługę. Zbiorczy sygnał niesprawności powinien 
być wyprowadzony w postaci zestyku do zdalnej sygna­
lizacji alarmowej. 

Ze względu na ciągły charakter pracy urządzeń prak­
tycznie bez stałego nadzoru technicznego, stacja obiek­
towa powinna mieć dodatkowo wewnętrzny rejestr alar­
mów oraz program automatycznie zgłaszający do stacji 
centralnej wszystkie pojawiające się alarmy lub odstęp­
stwa od stanu normalnego oraz podający na żądanie 
stacji centralnej pełny status urządzenia obejmujący 

informacje o aktualnym wyposażeniu stacji, progra­
mach pracy i stanie poszczególnych jej elementów. 

2.13. Zasilanie urządzeń. Podstawowym napięciem 

zasilającym urządzenia telemechaniki powinno być 

220 V/50 Hz. Urządzenia powinny być niewrażliwe na 
zm iany tego napięcia w gran icach: 

a) zmiany statyczne + !O% , 
b) zakłócenia dynamiczne -20% ~ 500 ms, 

+30% ~ 5 ms, 
-50% ~ 5 ms , 

c) zmiany częstotliwości ~ + 3% . 
Pornocnic zym napięciem do buforowego zasilania re­

jestrów i pamięci urządzenia oraz układów alarmowych 
. powinno być napięcie stałe 24 V z tolerancją ±20<;c, 
z możliwością uziemienia bieguna dodatniego. Urządze­
nie telemechaniki powinno być zabezpieczone przed 
przypadkową zmianą polaryzacji. 

Ze wzg lędu na trudności konserwacyjne nie zaleca s ię 
stosowania akumulatorów buforowych instalowanych 
wewnątrz urządzeń telemechaniki. 

2.14. Uziemienie. U rządzenia telemechaniki powinny 
mieć zacisk ochronny umożliwiający pewne uziemienie 
metalowej konstrukcji urządzenia, linką o wytrzyma­
łości elektrycznej 20 A. 

2.15. Odporność na zakłócenia elektromagnetyczne. 
Urządzenia telemechaniki powinny być niewrażliwe na 
występujące na obiektach energetycznych silne zakłóce­
nia elektromagnetyczne typu impulsowego o natężeniu 
do 100 V / m i czasie trwania do I m s. 

2.16. Zakłócenia radioelektryczne generowane przez 
urządze nia telemecha niki powinny odpowiadać pozio­
mowi N określonemu w PN-69/E-0203 1. 

2.17. Wymagania klimatyczne. Urządzenia telemecha­
niki powinny poprawnie pracować w na stępujących wa­
runkach klimatycznych otoczenia: 

a) temperatura 10° C -7- 40° C, 
b) wilgotność względna 15% -7- 80% (bez kondensa­

cj i). 
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2.18 . Wymagania konstrukcyjne. Konstrukcja urzą­

dzeń telemechaniki powinna spełniać następujące wy­
magama: 

a) powinna być wykonana w postaci modułowej 
umożliwiającej łatwe dostosowanie jego wyposażenia 
do potrzeb użytkowników, 

b) powinna być montowana w pyłoszczelnych sza­
fach zamykanych na klucz. przystosowanych do moco­
wania do podłoża lub przy mniejszych rozmiarach , 
przystosowa nych d o zawiesza nia na stoja kac h lub ścia­
nach , z doprowad zeniem kabli od spodu , 

c) nie powinno się stosować wentylatorów. W wyjąt­
kowych przypadkach d opuszcza s ię stosowa nie wenty­
lacji wymuszo nej p od warunkiem , że użyte wentylato ry 
spełniają wymaga nia bezpiec zeń stwa przeciwpoża rowe­

go , typ użytych wentylatorów gwarantuje nieprzerwa­
ną ich pracę co najmniej przez 30 000 h , a szafy tele­
mechaniki mają ła two wymienne filtry powietrza. 

2.19. Wymagania eksploatacyjne. Urządze nia te leme­
cha niki powinny być wyposażone w układ y kontro lne 
umożliwiające loka lne sprawdze nie na miejscu wszyst­
kich funkcji omz kontrolę telegra mów odbiera nych 
i nadawanych przez urządze nie . . 

Stacja obiektowa po winna być doda tk owo wyposażo-· 

na w czujniki przek roczenia dopuszcza lnej tempera tury 

Wszystkie rozkazy , wywołan ia i odpowiedzi przesy­
łane między stacją nadrzędną a podrzędną powinny 
mieć postać te legramów, tzn. sekwencji słów o określo­

nym formacie zwa nym w dalszej treści ramką. Przesył 

ramek powinien być zabezpieczony przed ich utratą , 

a także ZI}iek ształceniem treści, z odpornością kodową 

na za kłócenia odpowiadającą odległości Hamminga nie 
mniejszą niż 4. 

Wymiana ra mek odbywać się powinna w sposób 
asynchron iczny, w ruchu półdupleksowym z kwitowa­
niem każdej ad resowa nej ramki . 

3.2. Foramty ramek 
3.2.1. Wymagania ogólne. Dla celów ko munikacji 

między urządze niami telemechaniki usta la s ię trzy typy 
fo rma tó w ra mek: 

a) ramka krótka o stałej długośc i , 

b) ramka długa o zmiennej długości. 

c) znacznik w postaci pojedynczego znaku . 
Usta lo ne formaty ramek są zgodne z zaleceniami 

lEC-TC57 dla protokołów klasy FT I.2 z odległością 
Ha mminga d = 4 i umożliwiają tworzenie w nich czło­
nó w, wg określonych warstw zdefiniowanych przez ISO. 

Ra mka w swojej ogólnej postaci składa s ię z nagłów­

ka, bloku informacyjnego ora z znaku k ońca ramki 
(tabl. 2). 

Tablica 2. Ogólna postać ramki 

f' ole nagłówka ramki 
(warstwy: fizyczna. sieciowa i 

Nagłówek części informacyjnej 

Kierunek 
t ra nsmi~ji 

(warstwy wvż~ze 

Treść informacji 

wg !SOl 

Za bezpieczen i e informacji 

Zakończenie ramki 

wewnątrz sza fy telemechan iki oraz czujnik o twa rcia 
drzwi. Zadz iałanie tych czujnikó'A' powi nno uruchamiać 
procedury a la rmowe zgodne z 2.1 2.2 . 
Pożąda ne jest wyposażenie stacj i w odpowiedn i b lo k 

z szeregowym gniazd em V.24, umożliw iający podłącze­

nie ko mpute ra IBM klasy PC w cha rak te rze układu 

diagnostycznego p odczas uruchamia nia stacji lub jej 
okresowej konserwacji. 

3. TELEGRAMY KOMUNIKACYJNE 

3.1. Wymagania ogólne. Komunikacja między urzą­
d zenia mi te lemecha niki powinna odbywać się wg za­
sad y wywoła nie - odpowiedź (Master-Sla ve), ze s tałym 

przypo rządkowaniem funkcj i stacji wywołującej 

(Maste r) do stacji centra lnej _ da nego szczebla . 

tra osportowa) 

Pole 
in fo rmacyjne 

3.2.2. Ramka krótka (KRR), składa się z pięciu ko-
·· Jejno nada wa nych bajtó w (tabl. 3): 

a ) baj t sta rto wy zawsze o wa rtości lOH . 
b ) bajt fun kcyj ny F, 
c) bajt ad resowy A. 
d ) bajt sum y ko ntro lnej K obejmują cej bajty A i F , 
e) bajt sto pu zawsze o war,tośc i 16H. 
Li tera H doda wa na na koń cu liczby o znacza zapis 

heksadecyma lny. 
Każdy tra nsm ito wa ny bajt powinien być o pa trzony 

d od a tko wym b item startu zawsze o wa rtośc i ,.0" , a za ­
koń czony doda tk owymi dwo ma bita mi , mia no wicie , bi­
tem P uzupeł niającym bajt d o pa rzystej liczb y jedynek 
o raz bi tem sto pu o wa rtości za wsze ,. l " . Ta k uzupeł­
nione baj ty tworzą II -bito we zna ki kolejno nadawane 
w li nię począwszy od bitu sta rtu zna ku startowego. 

Tablica 3. Format ramki krótkiej (KRR) 
08 Dl 0 6 D5 D4 D3 D2 Dl 

l l l o l o l o l l l o l o l o l o o - bajr srarru JOH 

l l p l l 1 F 1 l o - baj r f unkcyjny F 

l l p 27 l 26 l 25 l 24 l 23 l 22 l 21 l 20 o - bajr adresowy A 

l l p l l l 
K 

l l l l o - baj r konrrolny K 

l l l o l o l o l l l o l l J l l o o - bajr sropu 16H 

l bir srarru bir sropu J J 
bir parzyswści 

25 24 23 2] 

'------- biry informacyjne -----' 
i' 
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Ramka KRR jest przeznaczona do wywołań, syn­
chronizacji oraz potwierdzeń. 

3.2.3. Ramka długa (DLR). Ramka ta o zmiennej 
długośc i złożona jest z następujących po sobie bajtów 
(tabl. 4): 

a) bajtu startu o wartości heksadecymalnej równej 
zawsze 68, 

b) bajtu L oznaczającego liczbę przekazywanych baj-
tó w danych użytkownika, w zakresie O do 255, 

c) powtórzenia bajtu L, 
d) powtórzenia baj tu startu o wartości 68H, 
e) bajtu funkcyjnego F , 
f) L = O do 255 określa liczbę bajtów danych użyt-

kownika , 
g) bajtu sumy kontrolnej K, 
h) bajtu stopu o wartości l6H . 
Powyższe bajty są opatrzone bita mi startu, parzy­

stośc i i sto pu odpowiednio jak d la ramki krótkiej. 
Litera H dodawana na końcu liczby oznacza zapis 

heksadecymalny. 
Ramka długa jest przeznaczona do przekazywania 

wszelk iego rodzaju danych użytkowych oraz organiza­
cyjnych. 

3.3. Definicja bajtów L, A. Bajt L okreś la liczbę 

baj tów użytkownika zawartych w danej ramce. Liczba 
ta może zmieniać się od O do 255 bajtów. Format 
bitowy bajtu L zgodny z tabl. 4. Bajt A określa numer 
stacji telemecha niki, zawierający się w przedziale liczb 
od O do 255. Stacja centralna w swych telegramach 
ok reś la adres stacj i odbiorczej . W telegramach stacji 
obiektowych zawarty jest adres własny stacj i obiekto­
WeJ. 

Adres o numerze O powinien być zarezerwowany dla 
stacj i cen tra lnej najwyższego poziomu w sieci, nato­
miast adres o numerze 255 jest zareze rwowany do 
przekazywania komunikatów do wszystkich podległych 
stacji jednocześnie. Odbiór takich komunikatów nie 
wymaga kwitowan ia. Format bitowy jest zgodny 
z tabl. 3. 

3.4. Definicja bajtu F. Bajt F zawiera info rmacje , 
które określają kierunek transmisji (od/do stacji pod­
rzędnej), typ obsługi ramki oraz pełni fu nkcje kontrolne 
i zabezpieczające przed utratą lub dublowaniem kom u­
nikatów. Format baj tu F wysyłanego w kierunku wy­
wołania jest przedsta wiony w tabl. 6, gdzie: 
FCB licznik kolejności ramek (0,1) zmienia swój stan 

Tablica 4. Format ramki długiej (DLR) 
D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 Dl 

o o o - bajt startu = 68H 

p 2) 20 o -bajt L = o --;- 255 

p o -bajt L = o --;- 255 

o o o - bajt startu = 68H 

p F o - bajt funkcyjny F 

p 2' 20 o - bajt adresowy A 
A = O --;- 255 

p Nagłówek bloku info rmacyjnego o l 
blok danych 
użytkownika 

w liczbie L = o --;- 255 
Dane użytkowe 

-' 
bajtów 

p o 
p Suma kon trolna • o - bajt kontrolny K 

o o o - bajt stopu = 16H 

27 :t' 25 r 23 22 2 1 jJ l bit startu bit 
stopu bity informacyjne 

bit 
parzystości 

3.2.4. Format znacznika (ZNR). Znacznikiem tym jest 
pojedynczy bajt o wartości E5H (tabl. 5) jest przezna­
czony do pozytywnego kwitowania przez stację pod­
rzędną odebranych telegramów. 

na przemian dla kolejnych nowych wywołań typu żąda­
nie/odpowiedź lub wysłanie ramki l potwierdzenie. Je­
że li na wywołanie bra k jest odpowiedzi w określonym 
czasie, wówczas jest ono powtórzone z ta kim samym 
bitem FCB. 

Tablica 5 . format znacznika (ZNR) 
D8 Dl D6 D5 D4 D3 D2 Dl 

o o o o - znacznik = E5H 

bit stopu J J 
bit parzystości '------ bity informacyjne -----.1 

L bit startu 
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FCV okreś la ważnosc bitu FCB, jeże li FCV = O, to 
funkcja zmiany wartośc i bitu FCB nie jest ważna , dla 
FCV = l funkcja ta jest ważna. Komun ika ty , nie wy­
magające żadnych potwierdzeń, nie zmien iają stanu 
licznika FCB i d la takich ko munika tów FCV = O. 

ACD żądan i e dostępu d o jednej z dwu klas d ostar­
czanych da nych , da ne klasy l to zda rzenie sponta nicz­
ne lub da ne o wysokim prio rytecie, klasa 2 dotyczy 
danych cyklicznych lub da nych o nisk im prio rytec ie. 

Tablica 6. Format bajtu F w kierunku wywołania 

D8 D7 D6 DS D4 D3 D2 D l 
kierunek 
wywołania 

sc- so 
Re zer- l FCB FCV 

w a 

Wobec wymaga nia . że stacja obiektowa powinna 
mieć moż l iwość konta ktu z dwoma stacja mi centra lny­
mi , rezerwowy bit 08 może być wyko rzysta ny d o wy­
ró żnia nia I z 2 stacj i centra lnych wywołujących stację 

obiek tową (np . FCI = O PDM , FC2 = I ODM). 
P rzeznaczenie bitó w funk cyjnych dla bajtu F w kie­

runku wywołania przedsta wio no w tabl. 8. 
Forma t baj tu F otrzymanego z kierunku odpowied zi 

przedsta wi ono w ta bl. 7 , gd zie: 
DFC kontrola. przepływu da nych DFC = O oznacza , 

że dalsze komunika ty mogą być przyjmowa ne, 
DFC = l oznacza, że kolejny komunika t do stacji od­
powiadającej może spowodować przepełnienie jej bu­
forów. 

' N 'r k ·· umer un CJI 

23 
t 

22 
l 2' ł 20 

AC D = O bra k żąda nia dostępu dla przekaza nia d a­
n ych klasy l. 

AC D = I żąda nie dos tę pu dla przekaza nia da nyc h 
klasy l , tym samym stacja podrzędna informuje stację 

nadrzędną o potrzebie przekazania jej posiadanych da­
n ych klasy l . 

Bi t reze rwo wy może być ewentua ln ie wykorzysta ny 
d o ok reś l enia sta nu interfejsu pomiędzy blo kiem komu­
nikacyj nym a blokiem o biektowym (procesowym) urzą­
dzenia telemecha niki . 

P rzeznaczenie bitów funk cyjnych dla baj tu F w kie­
runku odpowied zi przedstawio no w tabl. 9. 

Tablica 7. Format bajtu F w kierunku odpowiedzi 

NR 
FUNKC JI 

o 

l 

2 

3 

4 

5 

6, 7 

8 

9 

lO 

Ił 

12, 13 

14 , 15 

D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D l 
kierunek 
odpowiedzi 
sc- so 

Rezer- o ACD D FC Numer fu nkcji 

w a 2) 
l 

22 
l 2' l 20 

Tablica 8. Funkcje bajtu F w kierunku wywołania 

FUN KCJ A 

TYP R A MKI PRZ EZNACZEN I E FUNKCJI 

Wysłan ie komuni katu z oczekiwanie m potwier- Zero wa nic b lok u komunikacyjnego 
dze nia 

Wysłan ie kom uni ka tu z oczekiwanie m potwier- Zerowanie bloku p rocesowego 
d ze nia 

Wysła n ie ko munika tu z oczekiwan iem potwier- Zerowanie dla dupleksowych procedur transmi-
d ze n ia syjnych 

Wysłanie komunikatu z oczek iwanie m po twier- Dane użytkownika (rozkazy. wartośc i nas ta-
d ze nia wiające , telepo lecen ia) 

Wysłanie komu ni ka tu bez oczekiwa nia odpo- Da ne użytkownika (rozkazy do wszystkich. 
wied zi synchronizacja) 

Rezerwa 

Rezerwa dl a specja lnych po trzeb 

Wywołani c z żądaniem dostępu Oczekiwa na odpowiedź ze specyfikacją żąda-

nego dostępu 

Wywołanie z oczekiwaniem odpowiedzi Żąda ny sta tus b lo ku komunikacyjnego 

Wywołani c z oczekiwa niem odpowiedzi Żąda ne dane klasy l (zd arzenia) 

Wywołani e z oczekiwaniem odpowiedzi Żądane da ne klasy 2 (pomiary cykliczne, dane 

s po rad yczne) 

Rezerwa 

Rezerwa dla po trzeb specjalnych 

BIT 
FCV 

o 

o 

-

l 

o 

-

-

o 

o 
l 

l 

-

-
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Ta blica 9. Funkcje bajtu F w kierunku odpowiedzi 

NR 
FUNKCJI 

TYP RAMKI 

o Potwierdzenic 

l Potwierdzenie 

2, 5 

6. 7 

8 Odpowiedź 

9 Odpowi edź 

lO 

Ił Odpowiedź 

12. 13 

14 . 15 

3.5. Reguły przekazywania. Przekazywanie telegra­
mów między u rządzenia mi te lemechan iki spełn iać po­
winno następują ce reguł y : 

R l - W czasie bra ku transmisj i m iędzy stacjami 
(sta n cisz,), na lini i telekomuni kacyj nej wyst<; pować po­
winien sygnał odpowiadający poziomowi " l '' logicznej . 

R 2 - Każdy znak ma jeden bit startowy (= 0), osiem 
bitów informacyjnych, bit pa rzys tośc i i jeden bi t sto­
pu (= l ). 

R 3 - Między kolejnymi zna ka mi two rzącym i da ną 

ramkę nie dopuszcza s ię żadnych stanów ciszy, tzn . 
żadnych jałowych bitów. 

R 4 - Po utrac ie synchron izacji jest konieczna mi­
nima lna liczba 33 bitów stanu ciszy przed wysłaniem 
kolejnej ra mki. Jako ut ratę synchron izacji rozumie się 
negatywny wynik procedury sprawdzającej wymienio nej 
w R 6. 

FUNKCJA 

PRZEZNACZEN IE FUNKCJ I 

Po twierdzenic pozytywne (ACK) 

Potwierdzenie nega tywne (NACK komuni ka t nic przyjęt y z po-
wodu wykrytych błędów lub zajęte łącze itp.) 

Rezerwa 

Rezerwa do celów specjalnych 

DanL' uż~ tkownika 

Odpowi edź negatywna NACK (Ż<1da ne da ne n1e są osiąga l ne) 

Reze rwa 

Status blok u komunikacyjnego lub żądanie dostępu 

Rezerwa 

Rezerwa do specja lnych potrzeb 

R 5 - Bity da nych są nadzorowa ne przez 8-bitową 
sumę kont ro lną. Suma ko ntrolna jest a rytmetyczną su­
mą wszystkich bajtów da nych użytkown i ka. bez 
uwzg lędn i enia przenies ienia i bez bitów sta rtu i stopu . 

R 6 - Urządzeni e odbiorcze sprawdza: 
a) w każdym znaku ramk i: bit startu , bi t stopu i bit 

pa rzystości ( u zupełni ający do pa rzystośc i ) , 

b) w każdej ramce: znaki sta rtu , sumę kontro lną 

i zna k stopu. 
Dla ramk i DLR doda tk owo jest sprawd zana iden­

tyczność d wóch baj tów L oraz czy łączna liczba odeb ra­
nych znaków jest równa L + 6. Po wyk ryciu błędu, 
ra mka jest odrzucana, przy brak u błędu jest przekazy­
wa na do użytkownika (tzn. do wyższej wa rstwy proto­
k ołu obsług i telegramu ). 

3.6. Zastosowanie ramek. Wykorzysta nie ram.' 1
' 

w procesie komunikacji m iędzy urządzeniam i teleme­
cha niki jest przedsta wione schematycznie w tab l. 10. 

Tablica 10. Zastosowanie formatów ramek 

Kierunek wywołan i a Rozkazy. wartości Zapytania Wywoła ni a knn trolnL' -
na stawiające Telegramy o rganiza - Synchronizaqa 
Pa rametry C~Jne 

·-
Kierunek Pomiary Tekgramy o rga m za- Pokwitov.a nia z i n for- Pokwitowania bez do-
Od powiedzi Sygna li zacja cyjne macją doda tkową datkowych informacji 

Parametry 

DLR 
.. 

S fR KRR ZN R 

START 68H START 6t\H START !OH E5H 

L L F 

L L A 

START 68H START 68H K 

F F STOP !6H 

A A 

- Nagłówek -- części -info rmacyjnej 

1-
Nagłówek -części 

~ 
Informacyjnej -

- Dane - K 

- Użyt kowe - STOP l6H 

K 

STOP l6H 
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W tabl. 10 ramka długa mająca tylko nagłówek częsc1 

informacyj nej bez danych użytkowych została oznaczo­
na jako ramka s terująca (STR). 
Poni żej są zestawio ne możl iwe pary ra mek w kie run­

ku wywołanie/odpowiedź . 

Ra mka strony wywołującej 
wiadającej 

l. KRR 
2. KRR 
3. K RR 

ZNR 
K RR 
STR 

4. KRR D LR 
5. STR ZNR 
6. STR - K RR 

ramka strony odpo-

7. STR 
8. STR 
9. DLR 

10. D LR 
II. D LR 
12. D LR 

STR 
D L R 
ZNR 
KRR 
STR 
D LR 

Przykłady sekwencji ramek bez zakłóceń i z zakłóce­

niami transmisyjnymi przedstawiono w załączn i ku l . 
3.7. Nagłówek bloku informacyjnego. Do czasu usta­

len ia p rzez lEC kom itet TC-57 za leceń dotyczących 

struktury nagłówka dla bloku informacyjnego ramki , 
przyjmuje s ię go w postaci jak w tabl. 11. 

a) nagłówek ramk i wywołującej 

b) nagłówek ramk i odpowied zi 
W ra mce odpowiedzi sześć bajtów tworzących stały 

b lok sygnałów regulacyj nych n ie występuj e . Występują 

zatem tylko dwa pierwsze bajty (Rl i NRI ). 
Przypo rządkowanie treści bajtów RI dla różnego ro­

dzaju informacji przedstawiono w tabl. 12. 

Tablica ll . Format nagłówka bloku informacyjnego ramki wywołującej 

NRI 
29 l 28 

27 l 26 

27 l 26 

z l 
214 

27 l 26 

z l 
21 4 

Nr 
rodzaju 

informacji 

o 
l 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

s 
9 

lO 

I ł 

12 

13 

14 

15 

16 

17 

18 

19 

20 28 

29 

30 

3 1 

RI 
B 24 l 23 l 22 

NR l 

l 25 l 24 l 23 l 22 

l 
25 

l 
24 

l 
23 

l 
22 

l 
21 3 

l 
212 211 210 

l l 

2> 22 
l 

25 
l 

24 
l 1 

l 
213 

l 
212 

l 
211 

l 
210 

CRC l 

CRC 2 

l 21 l 20 

l 21 l 20 

l 
21 

_l 
20 

')9 28 
l l 

21 20 
1 _l 

l 
29 

l 
28 

i" 

,_ 

RI - rodzaj informacji 
NRI - numer informacji lub bloku 

B 

')' 

informacyjnef(o 
- O - numer informacji 

l -numer bloku informacyjnego 

Stały blok szybkich ~ygnałó 11 

regulacyjnych 
(4 X 8 lub 2 X /6 bitÓ11) 

CRC l . 2 - 16 bitów zabezpieczeń 
k odowych 

Tablica 12. Z naczenie bitów RI - rodzaj informacji 

TRESĆ INFORMACJ I 

RAMKA WYWOŁUJĄCA RAMKA ODPOWIEDZI 

Synchronizacja czasu Rezerwa 

Wywołani.: zdarzeń Zdarzenia sygnalizacyjne 

Rezerwa Zdarzenia z czasem wystąpienia 

Rezerwa Zdarzenia pom1arowe S-bi towe 

Rezerwa Zda rzenia pomiarowe 11 -bitO\\C 

Rezerwa Rezerwa 

Rozkazy !->terujące impulsowe Ro: zcrwa 

Wartości nastawiające/ regulacyj n c Rezerwa 

Tclcpolecenia Rezerwa 

Rezerwa Rezerwa 

Wywoła nic bloku pomiarÓ 'ń' S-bitowych Blok pomiarów S-bitowych szybkich 

Wywołanic bloku po mia rów śred nich Blok pomiarów 8-bi towych średn ich 

Wywołanic bloku po miarów wolnych Blok pomiarów S-bitowych wolnych 

Wywołani c bloku pomiarów Ił -bitowych Blok po mia rów l i -bitowych szybkich 

Wywołanie bloku pomiarów średn ich Blok po miarów li -bitowych ś red nich 

Wywołanic bloku pomiarów wolnych Blok pomiarów Ił-bitowych wolnych 

Wywołanic li czników Blo k licznikó w, wartości bieżące 

Odczyt licznika z bufora s o jak wyżej , lecz wartości z ostatniej półgodziny zegarowej 

Wywoła nie blok u sygna lizacyjnego Blok sygna lizacji 

Odczyt czasu Czas w stacji obiektowej 

Rezerwa Rezerwa 

Odczyt stanu stacji Stan wyposaże111a stacji 

Odczyt programu pracy Żądany blok para metrów stacj i 

Zmiana programu stacji Rezerwa 



BN-90/ 3250-0 l 13 

Bity NRI - numer info rmacji. Bity te przeznaczone 
są do identyfikacji numeru bloku danych (O -7- 255) 
lub adresu indywidua lnego danych (0 -7- 1023), przeka­
zywanych do lub od stacji cent ralnej. 

3.8. Struktury bloków informacyjnych. F ormaty blo­
ków informacyjnych dla pod stawowych grup danych , 
obejmujących: zdarzenia sygna li zacyjne z czasem, zda­
rzenia sygna li zacyj ne bez czasu , zdarzenia p o mia rowe , 
pomiary cyk liczne, s terowanie, wartośc i nas tawiające 

( regulacja), licznik i, synchroni zację czasu oraz ładowa­
nic i odczyt progra mów pracy (obsza ró w pa mięci) po­
winny być w mia rę zwarte i jedno rodne. 

Dla szczególnie ważnych danych (rozkazy, wartości 
nastawiające i regulacyjne) powinno być wprowadzone 
d odatkowe zabezpieczenie kodowe (dwa bajty CRC), 
podnoszące d ystans l-Iamminga do wa rtości d = 6. 
Zgodnie z zaleceniami lEC-T C 57 zabezpieczenie to po­
winno być wykonane za pomocą sekwencji kont rolnej 
wykorzystującej wielomia n generacyjny 

x i6 + xi4 + xi2 + xii + x9 + xs + x7 + x4 + x + 1 = g(x) 

W ygenerowa ne przez tę sekwencję 16 bitów powinno 
być przedstawione w inwersj i. Pro pozycje struk tur blo­
ków informacyjnych dla podstawowych grup danych 
przedstawio no w załączniku nr 2. 

Załączniki 2 
Info rmacje dodatko we 

KONI EC 

ZAŁĄCZNIK l 

Przykłady sekwencji ramek transmisyjnych dla stacji telemechaniki pracujących w konfiguracji wieJopunktu liniowego 
(ograniczone do 8 kolejnych faz) 

Oznaczenia: 

adres stacj i ob iektowej. 
oznaczen ie ra mki j ednobajtowej tzw. znacznik , 
ramka krótka, 
ramka o zm iennej długośc i , 

bit licznika ko l ej n ości ra mek. 

A 
ZNR 
KRR 
DLR 
FCB 
ACD bit żądania dostępu d la przekazania danych priorytetowych. 

l. Sekwencje ramek bez zakłóceń 
1.1. Sekwencja bez danych cyklicznych w odpowiedzi bez danych o zdarzeniach 

Typ ramki 
Faza 

wywołanie SC 

l 
,-----_____,Ar~ 
l KRR (A = l) l 

odpowiedź SO 
Treść ramki 

Zapytanie o dane o ~darzeniach w s tacji 
o adresie A = l 

--- ------- -------- ----- -- ---- ---------~------- ----------------- - ----------------- - ------ -- - --- --- --- -------------- -- --
. !-----_ Fotwierdzenie odbioru bez dodatkowych 

2 l ZNR l infonnacj i 
(nie ma żadnych zdarzeń) 

--------------------------------------~~--- -- ------------- -- ---- -------- ---- --- ----------------- ---- ----- ------

3 l KRR (A= 
2

) l j ak w fazie~ lec~= 2 

- --- - - --------- ------- - --- ------------~~-------------- - -- ------ ----------------------------------------------

4 l ZNR l jak w fazie 2 

- -- -- - -- ---------- - ------ ------------~~--------- --------- ----- - ----------------- ---- ------------ ----- -- ------

5 l KRR(A = 
3

) j jak w fazie l, lecz A= 3 

----------------- - - ------ --- -------- - -~~------------ -- - ---- ----- ----- --- ----------------- -------- ------- ---- --
6 T ZNR l j ak w fazie 2 

--- -------- ------------ -- ------------~~---- --.---- - -- - - -- - ---- - -- -- ---- -------------------------------- ----- ---
7 l KRR(A = 

4
) [ jak w fazie l , l ecz A = 4 

--------------- --- --- -- -- - ------------~~- - -------- --- -- -- -- ------ ---- ------- -------T------------- ----- ------ ---

8 1 ZNR l jak w faz i e 2 

~ 
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1.2. Sekwencja bez danych cyklicznych w odpowiedzi i z danymi o zdarzeniach 

Typ ramki 
Faza 

wywołanie SC odpowiedź SO 

.------,--------
1 l KRR(A=l) · l 

--------------------------------------~~------- -------- - ----- --

2 l ZNR l 
----------- - --- ---------------------~~----------- -------------

3 l KRR (A = 2) f 
---------------------------------- ----~~------------- -------- --

4 l DLR(A=2) l 

-------------------------------------~~-- ----- -------- ---------
5 l KRR (A = 2) l 

---------- - - ------- - -----------------~~-----------------------
6 l DLR ( A = 2) l 

---------- - -- -------- -- ------ - ------~~------------------------
7 l KRR (A = 3) l 

---- ------ --- - ------------- -----------~~--- --------------------
8 l ZNR l 

/ 

Treść ramki · 

Zapytanie o zdarzenia w stacji A = l 

Fotwierdzenie bez dodatkowych informacji 
(brak zdarzeń) 

Zapytanie o zdarzenia w stacji A = 2 

Dane zdarzenia z żądan iem dalszej obsługi 
(bit ACD = l, istnieją dalsze zdarzenia) 

Zapytanie o zdarzenia w stacji A= 2 

Dane zdarzenia bez żądania dalszej obsługi 
(ACD = O) 

Zapytanie o zdarzenia w stacji A·= 3 

Fotwierdzenie bez dodatkowych informacji 
( brak zdarzeń) 

1.3. Sekwencja z danymi cyklicznymi w odpowiedzi danymi o zdarzeniach 

Typ ramki 
Faza 

wywołanie SC odpowiedź SO 

l 
...----------.--~ 
l STR (A = l) l 

------ ---------------------~ ~--- --- -_--- ---------------

2 T DLR (A = l) l 
---- ---- ---- ----- -- ------~~------------ - ------ - --- -

3 1 STR (A = 2) l 

----- -- - - ---- ---- -- -------~~----- - -- - -------- - --- --
4 1 DLR (A = 2) l 

-- - -- -- - - -- - ----- --------~~---------- ---- ---- ----- -
5 1 KRR (A = 2) l 

---- ---- ----- -- - - - - --- ----~~--- ---- ---- -- -- -- - - -----
6 1 DLR(A = 2) l 

------- -- -- - -- -- - - ---------~~------- --- --- ---- ---- ---
7 1 STR (A = 3) l 

- -- ------ --- --------------~~----- ---- - - ------- - -- - -
8 r DLR (A = 3) l 

Treść ramki 

Wywołanie danych cyklicznych w s t ac ji 
o adresie A = l 

Dane cykliczne bez żądania dalszej obsługi 
(bit ACD = O) 

Wywołanie danych cyklicznych w stacj i A = 2 

Dane cykliczne z zadaniem dalsze j obsługi 

zdarzeń (bit ACD = l) 

Zapytanie o zdarzenia w stac ji A= 2 

Dane zdar zen ia bez żądania dalszej obsług i 
(bit ACD = O, brak dal s zych zdarzeń ) 

Wywołanie danych cyklicznych w stacj i A = 3 

Żądane dane cykliczne ze stacji A = 3 
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1.4. Sekwencja z synchronizacją w wywołaniu oraz ze zdarzeniami danymi cyklicznymi 

Typ ramki 
Faza Treść ramki 

wywołanie 5C odpowiedź 50 

l 
...----------,tii/Jr------
1 KRR (A = 255) l 

Synchronizacja do wszystkich A = 255 

---- - ------~~---------- -- ---- --- ----

2 1 l Bez kwitowania (pauza 33 bity ) 

3 l 5TR ( A = l) l Wywołanie danych cyklicznych (A= l) 

-------- - -------- -- -- ---- -~~------------ - ------- - -- ---- -------------------- ---------- ------------

4 1 DLR (A = l) l 

-- ---- - - - ------------ -----~~----- --- ------- --- ------
5 1 KRR (A = l ) l 

-- -- ----------------------~~---------------- -------
6 1 DLR (A = l ) l 

----- -- - - --- -- - - -- ------ -~~--------------- - ~ - - ----
7 1 5TR ( A = 2 ) l 

----- - -- -- -------- ---- -- --~~------------ - -----------
8 1 DLR(A=2) l 

----

\ 

Dane cykliczne z żądaniem dalszej obsługi 
(bit ACD = l) 

Zapytanie o zdarzenia s t acj i A = l 

Dane zdarzenia bez żądania dal s zej obsług i 

(b i t ACD = O) 

Wywołanie danych cykl icznych stacj i A = 2 

Żądane dane cykliczne A = 2 

1.5. Sekwencja z zerowaniem bloku komunikacyjnego procesowego 

Typ ramki 
Faza Treść ramki 

wywołanie SC odpowiedź 5 0 

r-----_,-~ 
l l KRR ( A = l) l Zerowani e bloku komunikacyjnego 

---- --- --- ---- ----- --- ---- - - - - -------~ 

2 l l Bez kwitowania 
(oczekiwanie na rozpoczęcie pracy) 

3 l KRR (A = l ) l Zapytanie o status bloku komunikdcyj nego 

-- -------------------- -- -- · - - - --------~~----- --- - --------------
4 l ZNR l Kwitowan i e z bitem PI = O (gotowy) 

----------- --- --- -- ------- ---- --- - -- --~~--- ------ --- - - ------ - - - -
5 l KRR (A = l) l Ze r owanie bloku procesowego 

--- ------- ------------ ------- - -------~~------ ---------------- -
6 l ZNR l Fotwie rdzenie bez dodatkowych informacji 

----- -- -- - --- -- - -- -- -- --- --- -- ---- -~~~---- ---- ---- - ------- --- -
7 l STR ( A = 2) l Wywołanie danyc h cyklicznych A = 2 

-- ----- --- -------- -- --- - --- -------- --~~----------- ------ ------
8 l DLR (A = 2 ) l Dane cykliczne A = 2 

----

l 
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1.6. Sekwencja z wysłaniem rozkazu sterującego 

Typ ramki 
Faza 

wywołanie SC odpowiedź SO 

l 
....-------...-~ l DLR ( A = l ) l 

-- -- --- ---- ------ ----------~~-------- --- -- -- --------

2 1 ZNR J 
- --- -- -- -- -------- -- -- -----~~------------- --- ------- -

3 1 KRR (A = l) l 

- - ---------------- ------ - --~~- ---- --- -- ------ -- - ---- -
4 1 DLR(A=l) l 

- - --- ------- ---- ------ - - --~~--------- - - - - -- - - ----- --
5 1 STR (A = l) l 

- - --- -- - -- ----- --- ----- ----~~----- -- - --- ------ - -----
6 1 DLR (A = l) l 

- -- -- ----------------------~~----- ------- ---- ------- -
7 1 STR ( A = 2) l 

- - ---------- - ------ -- - - ----~~---- - - --- - --- ---- ---- ---
8 1 DLR (A = 2) . l 

-----
2. Sekwencje ramek z zakłóceniami 
2.1. Sekwencja z zakłóceniem wywołania 

Typ ramki 
Faza 

wywołanie SC odpowiedź SO 

l 
.-------.,.-------
1 S TR ( FCB = O) l 

---- -------- --------------~~---------------------- - ---

2 1 DLR l 
---------------- -- --------~~------ - - - - -- - -- - ------- ---

3 1 S'l'R (FCB = l) l 
-, 

________ ____ ____ :~~,- --------- --- - -- ---- -- -- --- --- -- -

4 ''--· .__l _ ______ ___, 

5 l STR ( FCB = l ) J 
------- - --- - --------- -----~--- ------ - - ---- - ---- - - - ---------

~~-~--------~ l DLR l . 6 

-- -- ---- --- -- - - - -- -- - - - - -~~---- - -- ------- - - --- - - - -- - -
7 1 STR (FCB = O) l 

--- ------ ------ - - - -- ------~~----- -- - -- -- - - ----- ------

8 1 DLR l 

------

Treść ramki 

Wysłanie rozkazu do A = l 

Potwierdzenie bez dodatkowych informacj i 

Zapytanie o zdarzenia 

Dane zdarzenia bez żądania da l szej obsługi 
(ACD = O) 

Wywołanie danych cyklicznych A = l 

Dane cykliczne bez żądania dals zej obsługi 
(ACD = O) 

Wywołanie danych cyklicznych A = 2 

Żądane dane cykliczne 

Treść ramki 

Wywołanie danych (bit FCB = O) 

Żądane dane (w pamięc i stacji obiektowej 
bit FCB = O) 

Wywołanie danych (bit FCB = l) 
TRANSMI SJA ZAKŁÓCONA ! 

Określony czas oczekiwania na odpowiedź 

Powtórzenie wywołania (z FCB = l) 

Żądane dane (w pamięci stacji obiektowej 
bit FCB = l) 

Wywołanie danych (bit FCB = O) 

Żądane dane (w pamięci bit FCB = O) 
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2.2. Sekwencja z zakłóceniami odpowiedzi 

Faza 

l 

2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

Typ ramki 

wywołanie SC 

r----..,.-~ 
l K.RR ( FCB = O) l 

odpowiedź SO 

----------------- ---- - ----~------- ------- ------ ------------

1 DLR l 
---------------- - -------------~:---~=- ------------ --- ------ -------

1 KRR ( FCB = O) l 
------- -- -- ---------------~~------- ------ ----- ------ -

1 DLR l 

-- --- -- -------------------~~---- -------- - ---- --------

1 STR ( FCB = l ) l 

--- ------- ----- ------ - - ---~~------------------ - ---- -

1 DLR l 
-------------- --- --- -----~~------------- ----------- -

1 STR ( FCB = O) l 

---- ---------- ---- ---------~~---------- ------ --------

1 DLR l 

~ 

2.3. Sekwencja z zakłóceniem rozkazu 

Typ ramki 
Faza 

wywołanie SC odpowiedź SO 

,-------_.,..---------
1 l STR _(FCB = O) l 

---- ----------- -------- --------- ------~~---------------------------

2 l DLR l 
------- ---- ----------------- - -- - - ----~~------- --- --- - --- - -- -- -- - -

3 l DLR ( FCB = l ) l 
-------- --- ------------ ---- - - -------~~---- --- ---- -------- ------ -

4 l l 

5 l DLR ( FCB = l) l 

6 

-- ----------- - ------------~ - --- ---- ----------- -- ------ ----

----~~~--------~ l ZNR l 
---------- - - -- - - ----------~~-------------------------

17 

Treść ramki 

Wywołanie zdarzeń (FCB = O) 

Dane zdarzenia (w pamięci stacj i bit FCB = O) 
(TRANSMISJA ZAKŁÓCONA!) 

Powtórzenie wywołania (FCB = O) 

Powtórzenie odpowiedzi w pamięci bit FCB = O 

Wywołanie innych danych (FCB = l) 

Żądane dane (w pamięci FCB = l) 

Wywołanie kolejnych danych (FCB = O) 

Żądane dane (w pamięci stacji obiektowej 
FCB = O) 

Treść ramki 

Wywołanie danych (bit FCB = O) 

Żądane dane (w pamięci stacji obiektowej 
bit FCB = O) 

Wys łan ie rozkazu 
(TRANSMISJ A ZAKŁÓCONA! ) 

Oczekiwanie na potwierdzenie 

Powtórzenie rozkazu (w pamięci FCB = l ) 

Pokwitowanie rozkazu (w pamięci FCB = l) 

7 l STR (FCB = O) l Wywołanie kolejnych danych 

----------- -------------- - --------- --~~------------ ---- ---- - - - -- --- -- ---- ----- --- - --- - - - --- - ---- - ---------- -- --
8 l DLR l Żądane dane (w pamięci bit FCB = O) 

--------
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2.4. Sekwencja z zakłóceniem pokwitowania 

Typ ramki 
Faza 

wywołanie SC odpowiedź SO 

~--------~~ 
l l STR (FCB = O) l 

----------------- ---------------------~~-------- ------- -------- ---

2 l DLR l 
---------- ------------------------~~--------------------------

3 l DLR (FCB = l) l 
----------- -- ------------------------~~-- ---- - -------------------

4 r ZNR l 
----------- ------------------------~~----------:---------------

5 l DLR (FCB = l) l 
----------- -------------------------~~--------------------------

6 r ZNR . l 
------------ ---------- ---------------~~------- ---- - ---- -------- --

7 l KRR ( FCB = O ) l 
----------- -- _·_- --------------------~-::..::.::..::. --------------.------------

8 l DLR l 
----

Treść ramki 

Wywołanie danych (FCB = O) 

~ądane dane (w pamięci bit FCB = O) 

Wysłanie rozkazu (FCB = l ) 

Fokwitcwanie (w pamięci bit FCB = l) 
(ZAKŁÓCENIE TRANSMISJI!) 

Powtórzenie rozkazu bez zmiany bi.tu FCB = l 

Fokwitcwanie w pamięci FCB = l 
(niezmieniony FCB blokuje powtórne 
wykonanie rozkazu) 

Wywołanie zdarzeń (FCB = O) 

~ądane zdarzenia (w pamięci FCB = O) 

ZAŁĄCZNIK 2 

Przykładowe formaty ramek wybranych informacj i przekazywanych między urządzeniami telemechaniki 

Formaty te mogą w przyszłości ulec pewnym modyfikacjom uwzględniającym ewentualne standard y między­

narodowe, które powinny być opracowane przez l EC TC-57. 
Nie przytoczone w załączniku 2 formaty ramek, związane ze zdalnym programowaniem stacj i ob iektowej 

i kontrolą stanu wyposażenia stacji, pozostawia się d o uzgodnienia pomiędzy producentem urządzeń i użytkowni­
kiem. 
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l. ZDARZENIA 

1.1. Wywołanie zdarzeń, ramka STR (SC - > SO) 

Wywołanie zdarzeń odbywać się może ramką krótką (KRR) lub ramką sterującą (STR), w zależności od sytuacji 
transmisyjnej. . 

Zerowy numer informacji oznacza oczekiwanie na dowolne zdarzenie przekazywane wg priorytetów SO. 

STOP PARITY D7 D6 D5 D4 D3 D2 Dl DO START 

l l o l l o l o o o o 

l l o o o o l o o o o 

l l o o o o l o o o o 

l l o l l o l o o o o 

l p o l l FCB FCV = l l l o l l l o o 

l p 27 
l 

26 
l 

z s 
l 2" l za 

l 
22 

l 
21 

l 
z o o 

l l o l o l o l o l o l o l o l l o 

l o o l o l o l o l o l o l o l o o 

l p 27 
l 

26 
l 

25 
l Z" l 

za 
l 

z2 
l 

z1 
l 

z o o 

l p z l z 14 l z13 l z 12 
l 

211 
l 

z1o 
l 

z9 
l za o 

l p z7 
l z 6 l zs l Z" l 

za 
l 

z2 
l 

z1 
l 

z o o 

l p z l z14 l z13 l z 12 
l 

z u 
l 

z1o 
l 

z9 l za o 

l p CRCl o 

l p CRC2 o 

l p SUMA KONTROLNA o 

l l o l o l o l l l o l l l o o 

1.2. Zdarzenie sygnalizacyjne bez czasu (SO - > SC) 

STOP PARITY D7 D6 D5 D4 D3 D2 Dl DO START 

l l o l l o l o o o o 

l l o o o o o o l l o 

l l o o o o o o l l o 

l l o l l o l o o o o 

l p o l o ACD DFC l l o l o l o o 

l p 27 
l 

26 z s 
l Z" l 

23 l z2 
l 

z1 
l 

z o o 

l p z9 
l 

za B = O o l o l o l o l l o 

l p z7 26 25 Z" l 
23 

l 
z2 z1 

l 
z o o 

l p RE- RE - RE- RODZAJ STAN o ZERWA ZERWA ZERWA SYGNALIZACJI 

l p SUMA KONTROLNA o 

l l o o o l o l l o o 

BAJT STARTU = 68H 

L = LICZBA BAJTÓW DANYCH 

L (POWTÓRZENIE) 

BAJT STARTU = 68H 

BAJT FUNKCYJNY 

ADRES STACJI 

RODZAJ INFORMACJI RI = l 

NUMER INFORMACJI 
--------, 

l 

BLOK SZYBKICH 
SYGNAŁÓW 
REGULACYJNYCH 

--- ----- ..J 

16-BITOWE ZABEZPIECZENIE KODOWE 

BAJT STOPU 

BAJT STARTU = 68H 

L = LICZBA BAJTÓW DANYCH 

L (POWTÓRZENIE) 

BAJT STARTU = 68H 

BAJT FUNKCYJNY 

ADRES STACJI O DO Z55 

RODZAJ INFORMACJI 

NUMER INFORMACJI 

STAN 10 = ZA~CZONY 
O l = WY CZO!fi 
11 = NIE KRESLONY 
00 = NIEOKRESLONY 

BAJT STOPU = 16H 



20 Załącznik 2 do BN-90/3250-0 l 

1.3. Zdarzenie sygnalizacyjne z czasem (SO - > SC) 

STOP PARITY D7 D6 DS D4 D3 D2 Dl DO START 

l l o l l o l o o o o 

l l o o o o o l l l o 

l l o o o o o l l l o 

l l o l l o l o o o o 

l p o l o ACD DFC l l o l o l o o 

l p 27 
l ?!' 25 24 

l 
23 

l 
22 

l 
21 

l 
20 o 

l p 29 
l 

28 B = O o l o l o l o l l o 

l p 27 26 25 2" l 
23 

l 
22 21 

l 
20 o 

l p RE - RE- RE - RODZAJ STAN o ZERWA ZERWA ZERWA SYGNALIZACJI 

l p MILISEKUNDA o 27 l 26 l 25 2" l 23 l 22 21 l 20 

l p SEKUNDA MILISEKUNDA o 25 
l 

24 23 22 
l 

21 
l 

20 29 l 28 

l p GODZINA MINUTA o 21 20 25 l 2" l 
23 22 l 21 l 20 

l p DZIEŃ MIESIĄCA GODZINA o 2" l 23 l 22 1 21 l 20 24 l 23 l 22 

l p SUMA KONTROLNA o 

l l o o o l o l l o o 

1.4. Zdarzenie pomiarowe (SO - > SC) (8- lub H-bitowe) 

-

BAJT STARTU = 68H 

L = LICZBA BAJTÓW DANYCH 

L (POWTÓRZENIE ) 

BAJT STARTU = 68H 

BAJT FUNKCYJNY 

ADRES STACJI O DO 255 

RODZAJ INFORMACJI 

NUMER I NFORMACJI 

STAN l O = ZAŁĄCZONY 
O l = WYŁACZO!'Y)' 
11 = NIEOKRESLONY 
00 = NIEOKRESLONY ---- ----., 

l 

l 
l 

CZAS ZDARZENIA 

l 
---- __ __ _J 

BAJT STOPU = 16H 

Dotyczą przekroczenia limitów górnych lub dolnych lub skoku po m1 a ru o +1- programowaną wa rtość . 

STOP PARITY D7 D6 D5 D4 D3 

l l o l l o l 

l l o o o o o 

l l o o o o o 

l l o l l o l 

l p o l o ADC DFC l l 
l p 27 

l 
26 

l 
25 

l 
2" 

l 
23 

l 
l p 29 l 28 B = O o 

l 
o l 

l p 27 l 26 
l 

25 
1 

24 
l 

23 
j 

l p 2 7 26 25 2" 23 

l p z RE- RE- RE- RE-
ZERWA ZERWA ZERWA ZERWA 

l p SUMA KONTROLNA 

l l o o o l o 

D2 Dl 

o o 

l o 

l o 

o o 

o l o l 
22 

l 
21 

l 
o l l 

l 
22 l 21 

l 
22 l 21 l 

210 l 29 

l 

l l 

DO START 

o o 

o o 

o o 

o o 

o o 

20 o 

l o 

20 o 

20 o 

28 o 

o 

o o 

BAJT STARTU = 68H 

L = LICZBA BAJTÓW DANYCH 

L (POWTÓRZENIE) 

BAJT STARTU = 68H 

BAJT FUNKCYJNY 

ADRES STACJI 

RODZAJ INFORMACJI 

NUMER INFORMACJI 

WARTOŚĆ POMIARU 

Z - ZNAK O = + 
l = -

BAJT STOPU 



Załącznik 2 do BN-90/3250-0 l 

2. POMIARY CYKLICZNE I SYGNALIZACJA 

2.1. Wywołanie informacji cyklicznych sporadycznych (ramka sterująca STR) (SC - > SO) 

STOP PARITY D7 D6 DS / D4 D3 

l l o l l o l 

l l o o o o l 

l l o o o o l 

l l o l l o l 

l p o l l FCB FCV = l l l 
l p z7 

l 
z6 z s Z" 

l 
z3 

l 
l p z9 

l 
za B Z" l 

z3 
l 

l p z7 
l 

ze 
l 

z s 
l 2" l 

23 
l 

l p z7 
l 

z 6 
l 

z s 
l Z" l 

z3 
l 

l p z l z 14 l z13 l zl2 
l 

z11 
l 

l p z7 
l z 6 l zs l Z" l 

z3 
l 

l p z l zl" l z13 l 212 l z11 l 

l p CRC l 

l p CRC 2 

l p SUMA KONTROLNA 

l l o o o l o 

2.2. Pomiary cykliczne 8-bitowe 

STOP PARITY D7 D6 DS D4 D3 

l l o l l l l o l l 
l p z7 l 26 l 25 

l 
2~ 

l 
23 

l 
l p 27 

l 
26 25 2" 23 

l 

l l o l l l o l l 
l p o l o ACD DCF l l 
l p z7 

l 
z6 

l 
25 

l 
2" 

l 
23 

l 
l l o l o B = l o l l l 
l p 27 

l 26 l 25 
l 

2 ~ 
l z3 l 

l p POHI AR l 
27 

l 
26 

l 
z s l 

2~ l 23 l 

l p POMIAR 2 
27 

l 
26 

l 
z s 

l 
2~ l 23 l 

l p POMI AR 3 
27 

l 26 l z s 
l 

2~ l 23 l 

l p POMIAR 4 
27 

l 
26 

l 
25 

l z• l 23 l 

l p POMIAR S 
27 

l 
26 

l 
25 

l 
2 ~ l 23 l 

l p POMIAR 6 
27 

l 
z6 

l 
z s 

l 
z • l z3 l 

l p POMIAR 7 
z 7 

l 
26 

l 
25 

l Z" l 23 l 

l p POMIAR 8 
27 

l 
26 

l 
25 

l 2" l 
23 

l 
l p Z s l z1 l z6 l z 5 l z. l 

POMIAR l 
l p 27 l 26 l z s 

l 2" l 23 l 
l p ITD. 

l p SUMA KONTROLNA 

l l o l o o l l o l 

DZ Dl 

o o 

o o 

o o 

o o 

o l l l 
z2 

l 
21 

l 
z2 

l 
z1 

l 
z2 

l 
z1 

l 
22 

l 
z l 

l 
21o 

l 
29 

l 
z2 

l 
z1 

l 
z1 o 

l 
z9 

l 

l l 

DZ Dl 

o l o 
22 

l 21' l 

22 
l 

21 

o l o 

o l o l 
22 

l 21 l 

o l l l 
22 

l 
2 1 

l 

z2 
l 

z l l 

z2 
l 

21 
l 

z2 
l 

21 
l 

z2 
l 

21 
l 

z2 
l 

z l 
l 

z2 
l z l l 

z2 
l 

z l l 

z2 
l 

21 l 
z3 l z2 l 
z2 l 21 l 

l l l 

DO START 

o o 

o o 

o o 

o o 

o o 

z o o 

z o o 

z o o 

z o o 

ze o 

z o o 

ze o 

o 

o 

o 

o o 

DO START 

o o 

20 o 

20 o 

o o 

o o 

20 o 

o o 

20 o 

20 o 

20 o 

20 o 

20 o 

z o o 

z o o 

20 o 

20 o 

Z1 o 

20 o 

o 

o 

o o 

BAJT STARTU = 68H 

L = LICZBA BAJTÓW DANYCH 

L (POWTÓRZENIE) 

BAJT STARTU = 68H 

BAJT FUNKCYJNY 

ADRES STACJI 

RODZAJ WYWOŁYWANEJ INFORMACJI 

NUMER WYWOŁYWANEJ INFORMACJI (BLOKU) 
--------, 

l 
l 
l 

BLOK SZYBKICH 
SYGNAŁÓW 
REGULACYJNYCH 

l 
--- __ _ _ J 

16 - BITOWE ZABEZPIECZENIE KODOWE 

BAJT STOPU 

BAJT STARTU = 68H 

L = LICZBA BAJTÓW DANYCH 

L (POWTÓRZENIE) 

BAJT STARTU = 68H 

BAJT FUNKCYJNY 

ADRES STACJI 

RODZAJ INFORMACJI 

NUMER BLOKU INFORMACJI 
--- -- --.., 

l 

l 

l 

WARTOŚCI POMIARÓW 
GRUPA l 

l 
l 

l 
l 
l 
l 

---- ____ J 

ZNAKI POMIARÓW 0 = + 
l = --- ---- -- .., 

l 

l 

MAX 14 GRUP POMI AROWYCH 
PO 9 BAJTÓW 

l 
l 

- -- ___ _ J 

BAJT STOPU 

21 
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2.3. Pomiary cykliczne li-bitowe 

STOP PARITY D7 D6 DS D4 D3 D2 Dl DO START 

l l o l l o l o l o l o o 

l p 2' l 
26 

l 
z s l 2~ 

l 
23 

l 
22 

l 
z l 

l 
z o o 

l p 2' l . 26 z s 2~ 23 
l 

22 
l 

z l 
l 

z o o 

l l o l l o l o l o l o o 

l p o l o ACD DCF l l o l o l o o 

l p 2' _t 
z s 

l 
z s 

l 
2~ 

l 
23 

l 
22 

l 
21 

l 
z o o 

l l o l o B = l o l l l l l o l l o 

l p 2' l 
26 l z s 

l 2" l 
23 

l 
22 

l 
21 l z o o 

l p 2' 26 z s 2" 23 22 
l 

21 
l 

z o o 

l p z RE - RE- RE- RE- 210 z9 
l 

ze o ZERWA ZERWA ZERWA ZERWA l 
l p o 

l p o 

l p ITD . o 

l p o 

l p o 

l p SUMA KONTROLNA o 

l l o o o l o l l l l o o 

2.4. Przekazanie bloku sygnalizacji (na żądanie stacji centralnej) 

STOP PARITY D7 D6 DS D4 D3 D2 Dl DO START 

l l o ! l l o l l o l o o o 

l p 2' J 
26 

l 
25 

l 2" l 
23 

l 
22 

l 
z l 

l 
z o o 

l p 2' l 
26 25 2" 23 

l 
22 

l 
z l 20 o 

l l o l l l o l l o l o o o 

l p o l o ACD DCF l l o l o l o o 

l p 2' 
l 

26 
l 

25 2" l 
23 

l 
22 

l 
z l 

l 
z o o 

l l o l o B = l l l o l o l l l o o 

l p 2' l 26 l 25 
l 2" l 

23 
l 

22 
l 

21 
l 

20 o 

l p A a l A, l As l As l A, l A3 l A z l At o 

l p A16 J A ts J AH J Al3 l A12 l Au l Ato J Ag o 

l p Sa l s , l s6 
1 Ss 1 s, l s3 l Sz 1 s l o 

l p o 

l p o 

l p SUMA KONTROLNA o 

l l o l o o l o l l l l o o 

BAJT STARTU = 68H 

L = LICZBA BAJTÓW DANYCH 

L (POWTÓRZENIE) 

BAJT STARTU = 68H 

BAJT FUNKCYJNY 

ADRES STACJI 

RODZAJ INFORMACJI 

NUMER BLOKU INFORMACJI 
- - ----- -r 

WARTOŚĆ l POMIARU 
Z - ZNAK POMIARU 
o = +, l 

___ __ ___ , 
l 
l 

POMIAR 2 
l 
l __ ______ J 

--- ------, 
l 
l 

MAX 112 POMIARÓW 

__ __ ___ _ J 

BAJT STOPU = 16H 

BAJT STARTU = 68H 

L = LICZBA BAJTÓW DANYCH 

L (POWTÓRZENIE) 

BAJT STARTU =· 68H 

BAJT FUNKCYJNY 

ADRES STACJI 

RODZAJ WYWOŁYWANEJ INFORMACJI 

NUMER WYWOŁYWANEJ INFORMACJI ( BLOKU) 
- - ------~ 

l 

SYGNALIZACJA STANU 
STACJI OBIEKTOWEJ (ALARMY) 

l 

- --- -- --1 

BAJTY SYGNALIZACYJ NE 
MAX 250 BAJTÓW 

-- ------.J 

BAJT STOPU 
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3. Rozkazy sterujące impulsowe (SC - > SO) 

STOP PARITY D7 D6 DS D4 D3 D2 Dl DO START 

l l o l l o l o o o o 

l l o o o o o l o l o 

l l o o o o o l o l o 

l l o l l o l o o o o 

l p o l l FCB FCV = l o l o l l l l o 

l p 27 l 26 z s 2" l 23 l 22 
l 

2 1 
l 

z o o 

l p 29 l z s B = O o l o l l l l l o o 

l p 27 26 z s 2" 23 22 21 l 20 o 

l p RE- RE- RE- RE- RE- RE- ZAŁ. /WYŁ. o 
ZERWA ZERWA ZERWA ZERWA ZERWA ZERWA l 

l p CRC l o 

l p CRC 2 o 

l p SUMA KONTROLNA o 

l l o o o l o l l o o 

BAJT STARTU = 68H 

L = LICZBA BAJTÓW DANYCH 

L ( POWTÓRZENIE) 

BAJT STARTU = 68H 

BAJT FUNKCYJNY 

ADRES STACJI 

RODZAJ INFORMACJI RI = 6 

NUMER ROZKAZU 

10 - nmZONY 
Ol - CZONY 
11 - KAS ANIE DO USTALONEGO STANU 
00 - REZERWA 

16-BITOWE ZABEZPIECZENIE KODOWE CRC 

BAJT STOPU 

4. SYGNAŁY NASTAWIAJĄCElREGULACYJNE (8-, 11-, 16-bitowe) (SC - > SO) 

23 

Mogą być wysyłane pojed ynczo lub w blokach po k il ka j ednocześnie ( wyróżnie n ie b item B długośc ią bloku 
danych). 

STOP PARITY D7 D6 DS D4 D3 D2 Dl DO START 

l l o l l l l l o l l l o l o l o o BAJT STARTU = 68H 

l p 27 
l 2 6 l 25 

l 2 " l 
23 

J 
22 

l 
21 

l 
20 o L = LICZBA BAJTÓW DANYCH 

l p 27 l 26 l 25 l 2" l 
23 

l 
22 

l 
2 1 

l 
20 o L (POWTÓRZENIE) 

l l o 1 l 
l 

l l o 
l 

l l o l o l o o BAJT STARTU = 68H 

l p o l l l FCB FCV = l l o l o l l l l o BAJT FUNKCYJNY 

l p 27 
l 26 l 25 2" l 

23 
l 

22 
l 

21 
l 

20 o ADRES STACJI 

l l o l o l B = l o l o l l l l l l o RODZAJ INFORMACJI RI = 7 

l p 27 
l 26 l z s 

l 2" 1 
23 

l 
22 

l 
21 

l 
20 o NUMER BLOKU WARTOŚCI NASTAWIAJĄCYCH 

---- ----., 
l p 2 7 2 6 l z s 

l 2" l 
23 

J 
22 

l 
21 

l 
z o o WARTOŚĆ SYGNAŁU l 

l p z 214 1 213 l zl2 l z11 l 21o 
l 

29 
l 

ze o Z - ZNAK , O = +, l = -
____ ____ ..J 

----- ---, 
l p o 

WARTOŚĆ SYGNAŁU N 
l p o __ _____ _ J 

l p CRC l o 
16 - BITOWE ZABEZPIECZENIE KODOWE CRC 

l p CRC 2 o 

l p SUMA KONTROLNA o 

l l o o l o l l o l l l l l o o BAJT STOPU = 16H 
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5. Odczyt stanu liczników (S-dekadowych) 

STOP PARITY 07 D6 DS D4 D3 D2 Dl 

l l o l l l l l o l l l o l o l 
l p 27 

l 
26 

l 
25 

l 2" l 
23 

l 
22 

l 
21 

l 
l p 27 

l 
26 l 25 l 2" l 23 l 

22 
l 

21 
l 

l l o l l l o l l l o 
l 

o l 
l p o l o ACD DCF l l o l o l 
l p 27 

l 
26 25 2" l 

23 
l 

22 
l 

21 
l 

l l o l o B = l l l o l o l o l 
l p 2 7 l 26 25 

l 2" l 
23 

l 
22 

l 
21 l 

l p GODZINA MINUTA 
21 

l 
20 25 

l 2" l 
23 22 

l 
21 l 

DZIEŃ MIESIĄCA GODZINA 
l p 

2" 23 2 2 21 20 2" 23 

l p RE- RE- RE- RE- z D RS ZERWA ZERWA ZERWA ZERWA 

l p DEKADA 2 DEKADA l 
23 l 22 l 21 l 20 23 

l 22 l 21 l 
l p DEKADA 4 DEKADA 3 

l l l l l l 

l p DEKADA 6 DEKADA s 
l l l l l l 

DEKADA 8 DEKADA 7 l p 

l l l l l l 
l p 

l l l l l l l 
l p 

l l l l l l l 
l p 

l l l l l l l 
l p 

l l l l l l l . 
l p 

l l l l l l l 
l p SUMA KONTROLNA 

l l o o o l o l l 

DO START 

o o 

20 o 

20 o 

o o 

o o 

20 o 

o o 

20 o 

20 o 

22 o 

ER o 

20 o 

o 

o 

o 

l o 

o 

o 

o 

o 

o 

o o 

BAJT STARTU = 68H 

L = LICZBA BAJTÓW DANYCH 

L (POWTÓRZENIE) 

BAJT STARTU = 68H 

BAJT FUNKCYJNY 

ADRES STACJI 

RODZAJ INFORMACJI RI = 16 

NUMER BLOKU INFORMACJI 

Z - ZNAK LICZNIKA O = +, l = -
D - RODZAJ ZLICZANIA O = BINARNE, l = DZIESIĘTNE 
RS - WSKAZNIK WYZEROWANTA 

O = BEZ ZEROWANIA 
l = UCZNIK ZOSTAŁ WYZEROWANY OD OSTATNIEGO 

ODCZYTU 
ER - WSKAZNIK BŁĘDU O = BEZ BŁĘDU, l = BŁĄD 

-------- , 

STAN LICZNIKA l 

---- --- -~ 

STAN LICZNIKA n 

n = max 32 

___ _ ____ ..J 

BAJT STOPU = 16H 

INFORMACJE DODATKOWE 

l. Instytucja opracowująca normę - Instytut Ene rgetyki - War­
sza wa. 

2. Normy · związane 

PN-83/T -{)6536 Sys te m interfejsu d la programowanej a pa ra tury po­
mia rowej. Przesył info rmacji baj ty-szeregowo. bity-równo l egłe 

PN-69/ E-{)203 1 Przemysłowe za kłóce ni a radioelektryczne. D o pusz­
czalne poziomy 

3. Normy i dokumenty międzynarodowe 
R FN DIN 19244- 1986 Fe rnwirkeinrichtungen und Ferwirksysteme 
lEC Publica tio n 625- 1- 1979 lnterface Systems for prog ra mmable 

meansuring equipme nt (byte seria l b it para llel) Pa rt 1: Functional 
spec ifica tions, Electrica l specifica tions, Mecha nica lł speci fications, 
System a plica tio ns a nd requireme nts for the desig ner and user 

l EC Publication 625-2-1980 Pa rt 2: Code and forma t conventio ns 
CCITT V.24 Lis t of Detlnitions for intercha nge Circuits between 

Da ta-Termina l Equipment and Data C irc u it-Termina ting 
Equipment . Geneva. 1964 

CCITT V .28 E lectrica l Characteristi cs fo r unba lanced D ouble­
-Current l nterchangc C ircui ts. G eneva . 1972 

CCITT V.IO Elcetri ca l C ha racteristics for unbala nced D ouble­
-Current lnterchange Circuits for generał Usc with Integrated 
Circuit Equipment in the fie ld of D a ta Communica tio ns. G e neva , 
19 76 

4 . Autorzy projektu normy - mgr i nż . B. Rud nicki. mgr inż . 

M. J aworski , mgr inż. W. Kołosowsk i . mgr inż. J. Pio t rowsk i, mgr 
inż. K. Guźla. 


