mZugezunehmender Automa-
tisiering von Entwicklungs-
und Fertigungsablaufen hat man

haufig MeRprobleme, etwa

wenn gleichzeitig mehrere Be-

dingungen erfillt sein missen:

O Es fallen sowohl analoge als
auch digitale Daten an, die in
frei programmierbaren Zeit-
intervallen erfaBt werden
mussen

O Es mussen parallel Abtastun-
gen im Hz- und im KHz-Be-
reich moglich sein

O Gemessene Daten missen
fir Steuerungsprozesse aus-
gewertet werden und Steuer-
vorgange auslosen

O Daten miissen mitsamtlichen
zugehorigen Parametern zur
Weiterverarbeitung auf einen
handelsublichen Computer
Ubertragen werden kénnen.
Alle Vorgange missen rekon-
struierbar sein.

Alle diese Forderungen kénnten

die Balinger mitdem neu entwik-

Hardware mit kom-
plexem Verwaltungs-
aufwand

kelten ,Multilog I’ erfillen: Biszu
128 analoge und 48 digitale Ein-
gangskanale lassen sich mit ei-
ner Abtastrate von bis zu 100 Hz
(alle Kanéle gleichzeitig) erfas-
senund schalten max. 16 digitale
Ausgénge in Abhangigkeit von
den verschiedensten (program-

mierbaren) Bedingungen. Dar-
Uber hinaus kdnnen in der ,Fast’-
Betriebsart mehrere Kanéle mit
einer Abtastrate bis zu 15 kHz re-
gistriert werden, wobei man al-
len Kanalen symbolische Namen
zuordnen kann, was zweifellos
die Ubersicht erleichtert.

Eine sinnvolle Auswertung der
anfallenden Daten ist aber erst
dann moglich, wenn sie fertig
umgerechnet in physikalischen
Wertenvorliegen. Mitdem Geréat
kannman jedem Moduleine Um-
rechnungsfunktion  zuordnen:
AuBer den Standardumrech-
nungen, z. B. in Spannung oder
Temperatur, ist es moglich, kun-
denspezifische Umrechnungs-
routinen zu implementieren
(z. B. Druck, Drehzahl usw.). So

aufbereitete Daten kann man
dann schon beim Erfassen tber
den eingebauten Monitor sich-
ten.

Naturlich fordern die genannten
Maoglichkeiten einen geratein-
ternen  Verwaltungsaufwand.
Uber ein digitales Bussystem
sind dabei bis zu vier A/D-Sub-
prozessoren, ein Digital- und Ti-
mingprozessor und ein das ge-
samte System verwaltender Ma-
sterprozessor miteinander ver-
bunden.

Jeder der sechs Prozessoren
verwalteteineneigenen System-
speicher mit einer Kapazitat von
je 512 KByte. Davon stehen als
Datenspeicher, je nach Ausfiih-
rung, bis zu 420 KByte zur Verfi-
gung. Jeder A/D-Subprozessor
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Die vielfiltigen Moglichkeiten des Geriits erfordern einen
klaren Aufbau und einen komplexen geriteinternen Ver-

waltungsaufwand

verwaltet seinerseits bis zu vier
programmierbare  Verstarker-
module, die jedes bis zu acht
analoge Eingange besitzen. So-
wohl die digitalen Ein-/Ausga-
betreiber als auch das Timing
des gesamten Systems steuert
ein weiterer Prozessor. Die Kon-
trolle des Systems und der Da-
tentransfer zum externen Host-
Rechner werden vom Master-
prozessor mit einem ebenfalls

Betriebs-Software
baut auf Menues

etwa 420 KByte umfassenden
Datenpuffer durchgefihrt.

Das System ist in einem 19”-
Einschub mit einer Hohe von
6 HE(ca.270 mm)undeinerTiefe
von ca. 490 mm untergebracht.
Die Bedienung erfolgt Uber die
eingebaute Funktionstastatur.
Allerdings zur Eingabe von sym-
bolischen Namen fiir die Mel3ka-
néle und zur Kommentartext-Er-
stellungisteine vollstandige AS-
Cll-Tastatur notwendig, die zu-
satzlich an der Frontplatte ange-
schlossen werden kann.

Auf der Rickseite des Gerats
sind die digitalen und analogen
Module untergebracht. Zur ex-
ternen Triggerung ist eine BNC-
Buchse vorgesehen. AulRerdem
ist eine Buchse fiir einen han-
delsiiblichen Zusatzmonitor vor-
handen. Die  angebotenen
Schnittstellen (Centronics, IEC-



Bus IEEE 488, RS 232/V 24) sind
ebenfalls dort.

Ein System mit solcher Komple-
xitdt mufd sich auch von seinem
Benutzer ohne lange Einarbei-
tungszeit bedienen lassen. Des-
halb hat man einen Menueauf-
bau gewahlt, durch den man in
logisch aufeinanderfolgenden
Schritten geflihrt wird.

Die meisten Funktionen sind
durch Cursorfunktion anwahlbar
und werden lber eine Taste ein-,
aus- oderumgeschaltet. Zahlen-
werte, z. B. Intervallzeiten, gibt
man im Klartext als entspre-
chende Zahl, Grenzwerte ent-
sprechend der gewahlten Um-
rechnungsart in ihren physikali-
schen Werten ein. Auf Tasten-
druck werden alle programmier-
ten Parameterin einen Festwert-
speicher Gbernommen, so dal
das System auch nach einem
Stromausfall sofort wieder be-
triebsbereit ist. Zu Protokoll-
zwecken lassen sich frei formu-
lierbare Texte mittels eines ein-
gebauten Bildschirmeditors er-
stellen, die in den Datensatz ein-
gefuigt werden konnen.

Da alle anfallenden Daten in je-
dem Subprozessorsystem ge-
trennt zur Verfigung stehen,
wurde die Organisation des Da-
tentransfers zum Host-Rechner
so gestaltet, da® prinzipiell fir
jeden Subprozessorein getrenn-
tes Datenfile verwaltet werden
kann. Das bringt bessere Uber-
sichtin die weitere Verarbeitung
der aufgenommenen Daten. So
lassen sich z. B. Referenzdaten
nur zur Kontrolle aufzeichnen
und nach Beendigung der Mel3-
reihe zur Datenreduzierung 16-
schen. AuRerdemist es moglich,
fur Zusatzkommentare ein ge-
trenntes Datenfile zu fihren.

Verschiedene Be-
triebs-Arten moglich

Um moglichst vielen Anforde-
rungen gerecht zu werden, bein-
haltet das Gerat verschiedene
Betriebsarten. Sie unterschei-
den sich in der Art des Daten-
sampling und/oderin der Art der
Triggerung.

Slow-Betrieb: In dieser Be-
triebsart kénnen alle angewahl-
ten Kanale, sowohl analoge als
auch digitale, erfal3t, gesichtet
und fiir Steuerungszwecke aus-
gewertet werden. Die erfa3ten
Daten stehen anschlieRend zur
Datenlbertragung auf einen ex-
ternen Host-Rechner bereit. Die
zu erfassenden Kanale werden
mit der Bedientastatur iber Me-
nues ausgewadhlt. In diesen Me-
nues konnen symbolische Na-

men, Abtastraten und Verstar-
kung programmiert werden. Die
Programmierung der Kanaéle
kann vom Bediener auch wah-
rend des Datenerfassungsvor-
gangs geandert und somit den
Betriebsbedingungen angepal3t
werden, und zwar ohne dal hier-
durch der Mef3ablauf unterbro-
chen wird.

Die Erfassungsintervalle liegen
in den Bereichen:

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

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

wobei der Grundtakt 0,1 bzw.
0,01 s jeweils fir einen A/D-
Wandler festzulegen ist. Inner-
halb des Grundtakt-Bereichs ist
fir jeden Kanal die Festlegung
des Erfassungsintervalls indivi-
duellmoglich. DieerfalRten Mel3-
daten werden in Gruppen von 32
Kanalen, d. h. auf jeweils ein A/
D-Wandlermodul bezogen, auf
dem Monitor dargestellt. Eine
Umschaltung zwischen den dar-
gestellten Kanalen ist mit dem
Cursor auch im Betrieb mog-
lich.

Im Slow-Betrieb konnen Grenz-
werte in Form eines ,Fensters’
programmiertwerden, sodal di-
gitale  Steuerfunktionen bei
Uberschreiten des oberen bzw.
Unterschreiten des unteren
Grenzwerts auslosen (Hystere-
se-Funktion). Dadurchistein au-
tomatischer Test- und Uberwa-
chungsbetrieb moglich, und
zwar unter Protokollierung der
angefallenen Daten einschlieR-
lich samtlicher Einstellparame-
ter. Die gesamten Daten werden
fortlaufend in einen Pufferspei-
cher transferiert und stehen zur
Ubernahme auf den externen
Host-Rechner zur Verfligung.
Fast-Betrieb: Diese Betriebs-
art ist zum Erfassen von schnel-
len Vorgangen gedacht. Dazu
werden die relevanten Kanéle
mit einer Abtastrate von max.
15 kHz (bei einem Kanal pro A/
D-Wandlermodul)  abgefragt
und die Datenim Speicher abge-

Die analogen und digitalen Mo
Schnittstellen sind von der Riickseite zugédnglich
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legt. Bei der Verwendung von
mehr Kanalen (max. acht) pro A/
D-Wandlermodul verringert sich
die maximale Abtastrate ent-
sprechend.

Die Erfassungszeit ist abhangig
vom vorgegebenen Sampling-
Intervall und der Speicherkapa-
zitdt des jeweiligen Moduls
(max. Kapazitat je Modul ca.
420 KByte). Das Sampling wird
Uber den Triggereingang gestar-
tet und kann je nach Program-
mierung entweder bis zum Errei-
chen der Speichergrenze oder
bis zum Unterschreiten der Trig-
gerschwelle fortgesetzt werden.
Nach Beendigung der Datenauf-
nahme stehen die Daten im Puf-
ferspeicher entsprechend dem
Slow-Betrieb zur Ubernahme
auf einen externen Rechner zur
Verfliigung. -
Misch-Betrieb (Slow- und
Fast-Betrieb kombiniert): Der
Misch-Betrieb ermoglicht eine
Kombination von Slow- und
Fast-Betrieb und bedarf minde-
stens zweier analoger Erfas-
sungsmodule. Hierbeiistein Mo-
dulaufkontinuierliche Erfassung
programmiert. Das zweite Mo-
dul ist in Bereitschaft zum
schnellen Erfassen (mitden o. a.
Maoglichkeiten). Die Triggerung
erfolgt durch Erfullen einer vom
Anwender programmierten Ver-
knipfung aus den analogen
Schwellwerten und den anlie-
genden digitalen Signalen.
Start-/Stop-Betrieb (in Ver-
bindung mit Slow-Betrieb): Mit
Uberschreiten der program-
mierten Triggerschwelle werden
alle vorgewahlten Kanéale im je-
weils vorgegebenen Intervall er-
faBt. Bei Unterschreiten der
Schwelle wird die Erfassung un-
terbrochen. Der Start-/Stop-Be-
trieb ermaoglicht es, die Daten-
aufzeichnung auf relevante Zu-
stdnde zu begrenzen.
Pre-Trigger-Betrieb (in Ver-
bindung mit dem Slow- oder
Fast-Betrieb): Dieser Betrieb
bietet die Mdglichkeit, kontinu-
ierlich Daten in einen Ringspei-
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cher aufzunehmen. Bei Auftre-
ten einer Triggerbedingung
bleibt die Vorgeschichte im
Ringspeicher erhalten; die
Nachgeschichte wird im Slow-
Betrieb weiter erfa®t. Im Fast-
Betrieb wird die Nachgeschichte
erfal3t, bis der gesamte Speicher
vollgeschrieben ist.

Triggerung, Steue-
rung und MeRBein-
schiibe

Die manuelle Triggerung erfolgt
durch Betéatigen der Start-/
Stop-Taste. Externe Triggerung
geschieht durch ein Signal
am Triggereingang, dessen
Schwellwert im Bereich von
+10V programmierbar ist. Da-
durch kénnen auch analoge Si-
gnalezur Triggerung herangezo-
gen werden. Bei der digitalen
Triggerung werden wéhrend des
MeRBvorgangs laufend die anlie-
genden Werte mit den program-
mierten Schwellwerten vergli-
chen.BeiZutreffenderprogram-
mierten Triggerbedingung(en)
wird der MeRvorgang gestartet.
Treffen die Triggerbedingungen
nicht mehr zu, wird der MeRvor-
gang gestoppt.

Wie bei der digitalen Triggerung
kénnen im Rahmen einer logi-
schen UND-/ODER-Verknip-
fung neben dem Triggersignal
auch digitale Ausgdnge (max.
16) gesteuert werden. Somit ist
es moglich, die gemessenen Da-
ten zur ProzeRsteuerung heran-
zuziehen.

Alsanaloge Eingangsmodule hat
man verschiedene program-
mierbare Verstarker fir unter-
schiedlichste Anwendungen zur
Verfiigung, z.B. zum Messen
von Strom, Spannung, Tempera-
tur (Pt-100, Thermoelemente
NiCr-Ni, FeKonst.). Die digitalen
Ein- und Ausgangsmodule sind
als Einheiten zu 8 Kanélen fur
Spannungen von 24V oder fir
TTL-Pegelerhéltlich. Die Module
sind durch Optokoppler galva-
nisch getrennt; 24-V-Hilfsspan-
nung wird den Modulen extern
zugefuhrt.

Durch die Flexibilitat des ,Multi-
log II’ lassen sich die verschie-
densten Einsatzmoglichkeiten
fir dieses Gerat ableiten: Pro-
zeB-Steuerung in der Fertigung
und Automatisierung in Chemie,
Biologie, Elektronik, Umwelt-
technik, Warme-/Kalte-Technik,
Qualitatssicherung und Materi-
alprifung oder Kunststofftech-
nik.

Sonderdruck aus ,industrie-elektrik + elektronik” 1/87, Seiten 6 + 7, Dr. Alfred Hiithig Verlag GmbH, Heidelberg



