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MULTILOG II:
Messen und Steuern
mit einem Gerat

MeBdaten erfassen, die anfallenden
Daten auswerten, in deren Abhéngig-
keit Steuerungsprozesse auslésen und
sémtliche Parameter flir eine spétere ,
Analyse aufbereiten und registrieren.
Das war die Aufgabenstellung, die zur
Entwicklung des modularen Erfas-
sungs- und Steuerungssystems MULTI-
LOG Il gefiihrt hat.

Betriebs-Software

Die meisten Funktionen sind durch
Cursorfunktion anwahlbar und werden
mittels einer Taste ein-, aus- oder um-
geschaltet. Zahlenwerte, z. B. Intervall-
zeiten, werden im Klartext als ent-
sprechende Zahl eingegeben. Grenz-
werte werden entsprechend der ge-
wahlten Umrechnungsart in ihren phy-
sikalischen Werten eingegeben. Auf
Tastendruck werden alle programmier-
ten Parameter in einen Festwertspei-
cher tibernommen, so daB das System
auch nach einem Stromausfall sofort
wieder betriebsbereit ist.

Zu Protokollzwecken lassen sich frei

MULTILOG I

formulierbare Texte mittels eines ein-
gebauten Bildschirmeditors erstellen,
die in den Datensatz eingefiigt werden
kénnen.

Da alle anfallenden Daten in jedem
Subprozessorsystem getrennt zur Ver-
fligung stehen, wurde die Organisation
des Datentransfers zum Host-Rechner

so gestaltet, daB prinzipiell fir jeden

Subprozessor ein getrenntes Datenfile
verwaltet werden kann. Das gewahr-
leistet eine bessere Ubersicht in der

| weiteren Verarbeitung der aufgenom-

menen Daten. So konnen z. B. Refe-

Systemaufbau

MESSTECHNK

renzdaten nur zur Kontrolle aufge-
zeichnet und nach Beendigung der
MeBreihe zur Datenreduzierung ge-
lI6scht werden. AuBerdem ist es mog-
lich, fir Zusatzkommentare ein ge-
trenntes Datenfile zu fuhren.

Betriebs-Arten
Um moglichst allen Anforderungen

-gerecht zu werden, beinhaltet das

MULTILOG Il verschiedene Betriebs-
arten. Sie unterscheiden sich in der Art
des Datensampling und/oder in der Art
der Triggerung.
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Slow- Betrieb:

In dieser Betriebsart kénnen alle ange-
wéhlten Kanéle, sowohl analoge als
auch digitale, erfaBt, gesichtet und fir
Steuerungszwecke ausgewertet wer-
den. Die erfaBten Daten stehen an-
schlieBend zur Datentibertragung auf
einen externen Host-Rechner bereit.

Die zu erfassenden Kanale werden
mittels der Bedientastatur iber Menues
ausgewahlt. In diesen Menues kénnen
symbolische Namen, Abtastraten und
Verstarkung programmiert werden.

Die Programmierung der Kanéle kann
vom Bediener auch wahrend des
Datenerfassungsvorgangs geéandert
und somit den Betriebsbedingungen
angepaft werden, und zwar ohne daB
hierdurch der MeBablauf unterbrochen
wird.

Die Erfassungsintervalle liegen in fol-
genden Bereichen:

0,1 sec bis 6000 sec in Schritten
von 0,1 sec, bzw.

0,01 sec bis 600 sec in Schritten
von 0,01 sec,

wobei der Grundtakt 0,1 bzw. 0,01 sec
jeweils fur einen A/D-Wandler festzu-
legen ist. Innerhalb des Grundtakt-
Bereichs ist fir jeden Kanal die Fest-
legung des Erfassungsintervalls indi-
viduell méglich..

Die erfaBten MeBdaten werden in Grup-
pen von 32 Kanélen, d. h. auf jeweils ein
A/D-Wandlermodul bezogen, auf dem
Monitor dargestellt. Eine Umschaltung
zwischen den dargestellten Kanélen ist
mittels Cursor auch wahrend des Be-
triebs moglich.

Im Slow-Betrieb kénnen Grenzwerte

in Form eines »Fensters« programmiert
werden, so daB digitale Steuerfunk-
tionen bei Uberschreiten des oberen,
bzw. Unterschreiten des unteren,
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Grenzwertes ausgelost werden kénnen
(Hysterese-Funktion). Dadurch ist ein
automatischer Test- und Uberwa-
chungsbetrieb moéglich, und zwar
unter Protokollierung der angefallenen
Daten einschlieBlich samtlicher Ein-
stellparameter.

Die gesamten Daten werden fortlaufend
in einen Pufferspeicher transferiert und
stehen zur Ubernahme auf den exter-
nen Host-Rechner zur Verfligung.

Fast-Betrieb:

Diese Betriebsart ist zum Erfassen von
schnellen Vorgangen vorgesehen. Dazu
werden die relevanten Kanéle mit einer

Abtastrate von max. 15 KHz (bei einem

Kanal pro A/D-Wandlermodul) abge-
fragt und die Daten im Speicher abge-
legt. Bei der Verwendung von mehreren
Kanalen (max. acht) pro A/D-Wandler-
modul verringert sich die maximale
Abtastrate entsprechend.

Die Erfassungszeit ist abhédngig vom
vorgegebenen Sampling-Intervall und
der Speicherkapazitét des jeweiligen
Moduls. (max. Kapazitét je Modul ca.
420 KByte). Das Sampling wird Uber
den Triggereingang gestartet und kann
je nach Programmierung entweder bis
zum Erreichen der Speichergrenze
oder bis zum Unterschreiten der Trig-
gerschwelle fortgesetzt werden.

Nach Beendigung der Datenaufnahme
stehen die Daten im Pufferspeicher,
entsprechend dem Slow-Betrieb,zur
Ubernahme auf einen externen Rechner
zur Verfligung.

Misch-Betrieb (Slow- und
Fast-Betrieb kombiniert):

Der Misch-Betrieb ermdglicht eine
Kombination von Slow- und Fast-
Betrieb und bedarf mindestens zweier
analoger Erfassungsmodule. Hierbei
ist ein Modul auf kontinuierliche Erfas-
sung programmiert. Das zweite Modul

ist in Bereitschaft zum schnellen Erfas-

sen (mit den o. a. Méglichkeiten). Die
Triggerung erfolgt durch Erfiillung einer
vom Anwender programmierten Ver-
kniipfung aus den analogen Schwell-
werten und den anliegenden digitalen
Signalen.

Start-/Stop-Betrieb
(in Verbindung
mit dem Slow-Betrieb):

Mit Uberschreiten der programmierten
Triggerschwelle werden alle vorge-
wahlten Kanéle im jeweils vorgegebe-
nen Intervall erfaBt. Bei Unterschreiten
der Schwelle wird die Erfassung unter-
brochen.

Der Start-/Stop-Betrieb erméglicht es,
die Datenaufzeichnung auf relevante
Zusténde zu begrenzen.

Pre-Trigger-Betrieb
(in Verbindung mit dem Slow-
oder Fast-Betrieb):

Dieser Betrieb bietet die Moglichkeit,
kontinuierlich Daten in einen Ring-
speicher aufzunehmen. Bei Auftreten
einer Triggerbedingung bleibt die Vor-
geschichte im Ringspeicher erhalten.
Die Nachgeschichte wird im Slow-
Betrieb weiter erfaBt.

Im Fast-Betrieb wird die Nachge-
schichte erfaBt, bis der gesamte Spei-
cher vollgeschrieben ist.

Triggerung

Die manuelle Triggerung erfolgt durch
Betétigen der Start-/Stop-Taste.

Die externe Triggerung erfolgt durch
ein Signal am Triggereingang, dessen
Schwellwert im Bereich von +/—10 Volt
programmmierbar ist. Dadurch kénnen
auch analoge Signale zur Triggerung
herangezogen werden.

Bei der digitalen Triggerung werden
wéhrend des MeBvorgangs laufend die
anliegenden Werte mit den program-
mierten Schwellwerten verglichen. Bei
Zutreffen der programmierten Trigger-
bedingung(en) wird der MeBvorgang
gestartet. Treffen die Triggerbedin-
gungen nicht mehr zu, wird der MeB-
vorgang gestoppt.

Steuerung

Wie bei der digitalen Triggerung kénnen
im Rahmen einer logischen UND-/
ODER-Verknupfung neben dem Trig-
gersignal auch digitale Ausgange

(max. 16) gesteuert werden. Somit ist
es moglich, die gemessenen Daten zur
ProzeBsteuerung heranzuziehen.




Technische Daten

bis 128 analoge
und 48 digitale Eingangskanéle (24V, TTL)

max. 16 digitale Ausgangskanale (24 V,TTL)

MeBeinschiibe 1) programmierbare MeBverstérker
fur 8 analoge Kanéle
MeBbereich: +/—50-100-200-500mV,
1-2-5-10V
Genauigkeit: 0,2%
2) programmierbare TemperaturmeB-
verstarker fur 8 Kanéle
NiCr-Ni Bereiche: 300-600-1500K
PtRh-Pt 10% Bereiche: 300 - 600-1500 K
FeKonst. Bereiche:200-400-1000K
Pt-100 Bereiche: 100-200- 500K
Fehler bei allen Temperatur-
meBverstérkern: +/—0,5K

Abtastrate max. 100 Hz alle Kanéle gleichzeitig
und 15 KHz bei max. 4 Kanélen
5 KHz bei max. 8 Kanélen
usw.

12 Bit (A/D-Wandler), Sample/Hold
Linearitatsfehler: . LSB

420 KByte Spooler
420 KByte digital
420 KByte pro Analog-Modul (max. 4)

3) EinbereichsmeBverstarker fur 8 Kanale
Strom MeBbereich: 0 bis 20 mA

Bedienung Uber eingebaute Tastatur in Menue-Technik
AnschluB einer externen Tastatur méglich
(ASCII)

5" Bildschirm

Triggerung manuell
extern: tber Analogsignal +/—10V
(programmierbar)
analog: Uber Schwellwerte
(UND-/ODER-Verkniipfung)
| digital: Uber Triggerwort
(UND-/ODER-Verkntipfung)

Steuerungslogik | Die 16 frei programmierbaren digitalen
Ausgénge kénnen durch UND-/ODER-
Verknipfung der digitalen Eingédnge bzw.
analogen Grenzwerte bedient werden.
Die ODER-Verkntpfung ist auf 4 Ebenen
moglich.

Spannung MeBbereich: +/— 1V
Spannung MeBbereich: +/—10V
Genauigkeit bei allen

EinbereichsmeBverstarkern: 0,2%

4) MeBverstérker nach Vorgabe
(kundenspezifisch)

5) MeBverstérker ftir DMS fur 4 Kanale
(geplant)

serienmaBig: serielle Schnittstelle
i parallele Schnittstelle
(Centronics)
Option: IEEE-488
Abmessungen (B, T,H) Tischmodell: 520 x500x 300 mm
19"-Version: 6 HE (500 mmT)

m ca. 25 bis 35 kg, je nach Ausbaustufe

| Manfred Feist Vertrieb PLZ-Gebiete 1-5:
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