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Hybridrechenanlage bekommt AutoPATCH-Erweiterung !

Nach einer mehr als eineinhalb Jahre dauernden Planungs- und
Vorbereitungsphase konnte Anfang Oktober das Bundesministe-
rium fir Wissenschaft und Forschung die Genehmigung zur Ver-
tragsunterzeichnung Uber eine AutoPATCH-Erweiterung der Hybrid-
rechenanlage EAI PACER 600 an der TU Wien erteilen.

Noch heuer wird EAI den hybriden Compiler ECSSL liefern, der
vorerst auf der CYBER 74 laufen soll. Die analoge 192 x 320
Schaltmatrix soll samt den dazugehdrigen Controllern im Friih-
Jahr 1979 installiert werden. Die Implementierung der gesamten
AutoPATCH-Software --das sind neben dem hybriden Compiler vor
allem der blockungsfreie Schaltungserstellungsalgorithmus (CSP =
Connection Statement Processor) sowie die Programmoduln zum
Laden und Testen der Matrix —am PACER 600 wird in Kooperation
mit der Firma EAT von der Abteilung Hybridrechenanlage des
EDV-Zentrums der TU Wien durchgefiihrt werden.
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Die Abbildung zeigt das Ablaufdiagramm einer hybriden Simulation
unter Verwendung des TU AutoPATCH Systems. Die Problemeingabe
erfolgt lUbher Karten oder Terminal in der gleichungsorientierten
LESSL-Syntax. Der Compiler lbersetzt, reduziert und ordnet

die Gleichungen und fihrt eine Zuordnung der Gleichungsstruk-

turen zu den AutoPATCH "Macros' (einem neuen Typ analoger

Rechenelemente, wobel mehrere Verstirker und Logikelemente

zu einem ""Macro" zusammengefaBt sein koénnen) durch. Das Er-
gebnis der Compilation ist ein Datenfile mit der Struktur der
Schaltung, zu dem das an der Hybridrechenanlage entwickelte
Programmsystem HYBSYS (siehe INTERFACE Nr., 11) Zugriff hat.,
HYBSYS verarbeitet die Schaltstruktur zu direkten Schaltbe-

fehlen fir die Schaltmatrix und generiert alle anderen not-
wendigen Informationen zum Einstellen des Analogrechners.

Die Durchfihrung eines statischen oder dynamischen Tests so=-

wie einer optimalen on-line Skalierung kann ebenso auf Wunsch
des Benutzers erfolgen wie das automatische Zeichnen des
Schaltplanes oder die automatische Laufiiberwachung der hybri-

den Simulation inklusive graphischer Dokumentation.

Aus finanziellen Griinden kann vorerst die geplante Ersetzung
der Logik durch einen PLP (= Parallel Logic Processor) nicht
durchgefihrt werden, es wird aber alles fiir seinen nachtridg-
lichen Einbau vorbereitet. Noch nicht entschieden wurde iiber
andere Ersatzméglichkeiten fiir die parallele Logik, wie deren
Simulation durch einen extrem schnellen sequentiellen 3-
Adressrechner oder den Aufbau von Hardwarelogikmoduln., Vor-
erst ist daran gedacht, das AutoPATCH-Steckbrett mit festver=~

drahteten Logikprogrammen fiir Standardanwendungen auszustat-

ten.

Uber den weiteren Ausbau des AutoPATCH-Systems durch eine
time-sharing-fidhige Software fiir hybriden Multi-Userbetrieb

und eine spezielle, an der TU zu entwickelnde Hardware werden

wir in einer der ndchsten Ausgaben des INTERFACE berichten.

At the beginning of October, after more than one and a half years of planning and
preparation, ihe Austrian Ministry for Science and Research consented to the signing
of the contract for an AutoPATCH-expoansion of the BAD PACER 600 installation ot the
Hybrid Computation Centre of the Technical University of Vienpa. The hybrid cnmpilef
ECSSL will be supplied by EAI this year, the switch matrix will be installed in spring
1879, The disgram shows the program meduls of the AutoPATOH software at the TU Vienna.

W. Kleinert




EAI Users Group MeeTing 1978

In Barcelona trafen einander im Oktober 49 Beniitzer von EAI-Rechen-
anlagen aus 9 europdischen Lindern und den USA. Die Teilnehmer berich-
teten lUber den Betrieb und die Entwicklungen an ihren Rechenanlagen.
Dabei zeigte sich das Bestreben, vorhandenen Devices den Zugriff von
mehreren Rechnern zu erméglichen. Dadurch, sowie aus Griinden der
Entlastung einer CPU fir Real-Time Prozesse wurden wieder Rechner-
koppelungen vorgestellt. Konkretisiert wurden diesmal bereits Pline
fiir den Einsatz von Microprozessoren, deren zunehmende Bedeutung un-
Ubersehbar ist, wenngleich die Anwendungen unterschiedlichster Art

sind,

Die TU Wien prdsentierte einen Film tiber den grundlegenden Aufbau
des Betriebssystems JCS/TS 7 und einen Uberblick tiber die bevor-
stehende, weltweit erstmals projektierte Installation eines EAI
AutoPATCH-Systems sowie die damit zusammenhingende, zum Teil
bereits durchgefiihrte, zum Teil in Arbeit befindliche Entwicklung
auf den Gebieten der Hard- und Software.

EAT berichtete tiber ihre Produkte sowie {iber die Verteilung der etwa

750 installierten Hybridrechner, wobei besonders der hohe Anteil an

Installationen an Universitidten und 4hniichen Institutionen auffiel,

A, Blauensteiner



aktuelle Mmitteilungen

OFFNUNGSZEITEN:

Die Hybridrechenanlage ist von

Montag bis Freitag
‘ von
8 Uhr bis 20 Uhr

gebffnet. Die Closed-Shop-Eingabe ist zu jeder vollen Stunde.

PERSONELLES,

Anstelle von Herrn Helmut Hummer, der in den nidchsten 8 Monaten
den Zivildienst absolviert, ist Frau Elisabeth Berger als
Programmiererin an der Hybridrechenanlage angestellt.

Herr Hummer ist jedoch nach Vereinbarung (fidr Benilitzerauskilinfte)

erreichbar.




NEU: 4-QUADRANTEN-DCA'S

VORTEILE DER VERWENDUNG VON DCA’S

Seit Juli 1978 ist der Analogrechner EAI 68¢ mit 20 4-Quadran-
ten-DCA's ausgeriistet. Sie befinden sich in den Potpositionen

¢ - 19, Die bisher schon vorhandenen 2-Quadranten-DCA's belegen
jetzt die Potpositionen 2¢ - 39.

Diese 4-Quadranten-DCA's sind digital setzbare Potentiometer,
die sowohl auf positive als auch auf negative Werte gesetzt

werden kdnnen, wdhrend die 2-Quadranten-DCA's hardwarebedingt
nur auf positive Werte gesetzt werden konnen. Beide Arten von

DCA's flihren intern eine Vorzelchenumkehr durch.

Diese Vorzeichenumkehr wird jetzt von den entsprechenden Rou-
tinen der Hybrid Linkage Software berticksichtigt, sodaff die in
den Unterprogrammen angegebenen Potentiometerwerte tatsédch-
lich den Werten entsprechen, mit denen multipliziert wird. Bei
den 2-Quadranten-DCA's miissen diese Werte also immer negativ
sein. Gegeniiber den Servopotentiometern bringen die DCA's fol-
gende entscheidende Vorteile:

- das Setzen eines DCA (FORTRAN-Aufruf) dauert nur ca. 17 usec

(Servopotentiometer bis zu 2 sec!)

- DCA's k&nnen unabhidngig vom Mode des Analogrechners gesetzt
werden,

MASSENSPEICHERERWEITERUNG GEPLANT:

Im November 1978 wird anstelle der defekten Fixed Head Disk
eine weltere Dual-Magnetplattenspeichereinheit mit einer fest
eingebauten und einer auswechselbaren Platte (je 1143K Worte)
installiert werden. Das wird eine Vergréflerung der Districts
im Betriebssystem JCS/TS 7 mit sich bringen und somit mehr
Platz zum Abspeichern von Daten- und Programmfiles fir die

Benutzer.



kurse

Folgende Kurse werden im Wintersemester 1978/79 an der Hybrid-

rechenanlage abgehalten werden:

RH1 GERATETECHNIK EAI PACER 600

Zentraleinheit, Interruptsystem, I/0 System (inklusive
Interface, Analogrechner und AutoPATCH)

Dauer: 3 Tage

Termin: 1979/01/15 bis 1979/01/17

Vortragender: Dipl.Ing. W. Kleinert

RHZ BENUTZUNG DES RETRIEBSSYSTEMS JCS/TS 7

Optimale Ausniitzung der M&glichkeiten des Systems, System-
struktur

Dauer: 1 Woche

Termin: 1978/11/13% bis 1978/11/17

Vortragende: Dipl.Ing. A. Blauensteinerund Dipl.Ing.F.Bléser

RH5 PROGRAMMIERUNG IN HOI

mit Ubungen

Dauer: 2 Tage

Termin: 1978/11/30 bis 1978/12/01
Vortragender: Dipl.Ing. W. Kleinert |

RH6 EA1 ASSEMBLER

mit Ubungen

Dauer: 1 Woche

Termin: 1979/01/22 bis 1979/01/26
Vortragender: Dipl.Ing. F. Bloser

RH7 SOFTWAREUNTERSTUTZUNG FUR DIE BENUTZUNG DES PACER 600
ALS PLOTTER SYSTEM

Dauer: 2 Tage
Termin: 1978/11/07 bis 1978/11/08
Vortragender: Dipl.Ing. EF. Bléser




RHI

EINFUHRUNGSKURS IN DIE HYBRIDE PROGRAMMIERUNG

Dieser Kurs wird nach Bedarf, mindestens aber alle zwel
Monate fiir wissenschaftliche Benilitzer, die keinerlei
Vorkenntnisse auf dem Gebiet der hybriden Programmierung
besitzen und an einer méglichst raschen Problemldsung
interessiert sind, abgehalten. Der Kurs ist als Anregung
zum Selbststudium gedacht.

Dauer: Z Tage

Vortragender: D. Solar

Ndhere Auskiinfte bei Herrn D. Solar (1040 Wien,
GuBBhausstralle 27-29, 4.Stock, Zimmer 1401,

Tel.: 65-37-85/747 DW).

Der genaue Kursort sowie die Kurszeiten werden noch rechtzeitig
im Schaukasten der Hybridrechenanlage sowie durch eine Aussen-
dung von Einladungen bekanntgegeben.

Ndhere Auskiinfte und Anmeldungen zu den Kursen telefonisch oder
persdénlich bei Herrn M.Schandl (1040 Wien, GuBhausstralie 27-29,
4.5tock, Zimmer 1404/05, Tel.: 65-37-85/803 DW).

Vom Institut flr Technische Mathematik werden folgende Kurse

abgehalten:

2:% PROGRAMMIEREN VON ANALOGRECHENANLAGEN
Grundlagen und Anwendungsméglichkeiten des Analogrechners
mit praktischen Ubungen an den Rechnern EAI-188 und
EAT-680
Termin: 1979/01/29 - 197%/02/02

AH3

AHL HYBRIDE SPRACHEN UND VERFAHREN

Grundprinzipien und Einsatzgebiete des Hybridrechnens,
aufbauend auf Vorkenntnisse {iber Analogrechnen, wie ‘
sie in den Kursen AH1 und AH2Z vermittelt werden. Simu-
lationssprache CSMP, hybride Programmiersprache HOT,
FORTRAN-Hybrid~Ergédnzungen.

Termin: 1979/02/19 - 1979/02/ 23

Auskiinfte und Anmeldungen zu den Kursen bei Dipl.Ing. Frank
Rattay (Klappe 899), Institut fir Technische Mathematik,
Gullhausstrafle 27-29, 1040 Wien).
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Neue ASSEMBLER~SKRIPTEN:

Zur Programmierung im EAI-Assembler sind nun zwei Skripten
erhdltlich:

EAI Assembler I

Grundlagen der Assemblerprogrammierung
Dieses Skriptum ist eine Uberarbeitung des bis-
herigen Assemblerskriptums und dient zum Erler-
nen des Assemblers im Rahmen des Betriebssystems
JCS/TS 7. Viele Beispiele machen die Anwendung
der einzelnen Befehle deutlich.

EAI Assembler II

Hinweise zur fortgeschrittenen Programmierung
Dieses Skriptum ist neu und enthdlt Hinweise zur
Ausniitzung sdmtlicher Eigenschaften des EAI Assemb-
lers fir eine optimale und effektive Programmierung
in Hinsicht auf Kernspeicherplatzersparnis, Rechen-
zeitreduzierung und Programmilbersichtlichkeit.
AuBerdem wird auf spezielle Programmstrukturen, die
innerhalb des Betriebssystems JCS/TS 7 méglich sind,

sowie auf Interruptprogrammierung eingegangen.

Durch umfassende Befehls- und Stichwortverzeichnisse haben

sich die Skripten zum Nachschlagen flir den Assemblerprogrammierer
bewdhrt. Anhand von Programmbeispielen wird die praktische An-
wendung des Assemblers demonstriert.

Die Skripten sind zum Preis von je S 40,-- in der Programmbe-
ratung erhdltlich.

I. Husinsky




fragen ? probleme ?

Fiir Auskiinfte und Unterstiitzung bei Problemen steht Ihnen téglich die Programm-
beratung zur Verflgung. Hei tieferliegenden Fragen bzw. Schwierigkeiten bitten
wir Sie, sich direkt an den zust&ndigen Mitarbeiter bzw. dessen Vertreter zu

wenden:

BETRIEBSSYSTEM

Betriebssystem, Systemcorganisation Blauensteiner Bliser

Prozessoren, Compiler Blavensteiner Kleinert

JCSRTL, JCSLIB Bloser Blauvensteiner

CYBER-Datenverbindung Blavensteiner Bloser

Rechnerverbindungen ({iber Datentréger) Bloser Blauensteiner

ANWENDERSOF TWARE

Programmbibliothek, Software-

organisatien Hu sinsky Bl&ser

Graphische Software Bloser Husinsky

USER~Files {Utilities),

FORDIN-Arithmetik Husinsky Blauensteiner

Terminalprogrammierung Husinsky Blausnsteiner

CSMP {Digitale Simulaticn) Hummer Solar

Statistik Solar Husinsky

POINT-Integrationspaket Bl8ser Oberhuber
(Institut fir
Numerische Mathematik)

HYBRIDE PROGRAMMIERUNG

Hybride Analysen Solar Hummner, Berger

AutoP ATCH Solar Kleinert

HYBSYS, HYSMPK Solar Husinsky

Hybrid Linkage Hummer, Berger Solar

HYINFO, EAI 680 Fehler Hummer, Berger Solar

Kurs RH 9 Solar Husinsky

BENOTZERINFORMATION

Cokumentation, Manuals Husinsky Blauensteiner

INTERFACE Husinsky Klainert

LITERATURDIENST

RECDN Hummer Bloser

BETRIEBSMITTEL

Ansuchen, Vergabe, Accounting Husinsky Schandl

TECHNISCHER BETRIEB

Operating, Closed-Shop, Reservie-

rungen, Steckbrettvergabe, Kurs-

anmeldungen, Schaukasten Schandl

Kondraschew




[ MACS SYMPOSIUM

Vom 27. bis 29.September 1978 wurde an der Technischen Universitédt Wien
unter der Patromanz von IMACS (International Association for Mathematics
and Computers in Simulation) ein Symposium Uber "Simulation of Control
Systems” abgehalten. Die wissenschaftliche Vorbereitung wurde von

a.o.Univ.Prof.0r.1. Troch
o.Univ.Prof.0r.A. Weinmann
Cipl.Ing.W. Kleinert

wahrgenommen. Hauptschwerpunkte dieser Veranstaltung waren Probleme
der Modellbildung und Redundanz, was u.a. auch in den Themen der {singes-
ladenen) Hauptvortrdge zum Ausdruck kam:

R.Tomovics, Universitdt Belgrad:
Control of Large Systems

J.P.Landauer, EAI Inc. West Long Branch:
Dynamic System Engineering Using Hybrid Computers

E. Pavlik, Karlsruhe:
Interdependence of Process Model and Simulation Tool

H. Rzehak, Hochschule der Bundeswehr Minchen:
Redundancy in Hardware and Software cof Process Computers

D, Heppner, Rechenzentrum TU Braunschweig:
Comparative Study of Various Computer Structures

Eine sehr kurzfristige Absage des Vortragenden der Erdffnungssitzung
(Frcf, R. YICHNEVETSKY, Rutgers University) war die Ursache, daB an
Stelle eines wissenschaftlichen Erdffnungsvortrages (Ldfficult Prob-
lems in the Simulation of Optimal Control Systems) eine zwanglose Vor-
mittagsparty stattfand. DBie sehr angenshms &uBere Atmosph&are des Kon-
taktraumes der TU Wien ermiiglichte nicht nur ein Kennenlernen der
Tagungsteilnehmer untereinander, es wurden vielmehr bereits hier man-
che wissenschaftliche Diskussicnen begonnen und Erfahrungen ausgs-
tauscht,

Tn 44 Einzelvortrdgen wurden vor allem praktische Aspekte der Modell-
bildung und Simulation behandelt, wobei Schwerpunkte der Anwendungen
auf den Gebisten der chemischen Prozesse, Reaktortechnik, Elsktrotach-
nik und Biologie lagen. Im einzelnen wurden folgende Vortrage gehalten:

1. THEORETICAL ASPECTS OF MODELLING 1.2 Design of Large Systems
AND SIMULATION ' E. Toczylowski (Politechnisches Institut
1.1, Pulse Mpdulated Control Svystems Warschau) :

Large Scale Steady State Process Simula-

R.Dillmann, P.M. Frank, K,A. Turban tion in Design of Supervisory Control

(Gesamthochschule Duisburg):
Mathematical Model of PFM Controllers and F. furuta, H. Kajiwara, T. Dkutani,
Its Simulation K. Tsuruoka, T, Miyasugi, T. Yoshicda
. R~ {Tckyo Institute of Technologyi:
$.G. Tzafestas (Universitdt Patras): Simulation in Computer A1§Zd Oesign for
Pulse Width and Pulse Frequency Meodulated Large Complex Systems
Control Systems Film on the Control of a Double Inverted
Pendulum
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1.3, Miscellaneous Theoretical Aspects

R. Petrovic, A. Senborn, M. Vujosevic
fInstitut fir Automation Belgrad):
A New Algorithm for the Near Optimum Spares
Allocation Subject to Multiple Constraints

A. Kuzucu, A. Roch (Ecole Politechnique
Fédérale da Lausanne):
Suboptimal Feedback Control of Nonlinear
Systems

E. Eitelberg (Universitdt Karlsruhe):
Numerical Solution of Stiff Systems with a
Diagonal Splitting Method

V.G. Bzljakov (Niischotmash Moskau):
Methods of Evaluating the Equivalent Speed
of Analog Processars

2. SOFTWARE FOR_SIMULATION DF CONTROL SYSTEMS

2.1 Data Transmission and Handling

G. Dieterich (Standard Elektrix Lorenz AG,

Sturtgart): :
A Vector Space Approach to Synchronous Data
Transmissicn
Part 1: Theory - Leading to a Leaming
Receiver

K. Hanauer {Universit&t Karlsruhe):
A Vector Space Approach to Synchronous Data
Transmission
Part 2: Simulation on & Hybrid Computer

F. Bouille fUniversitg& Pierre et Marie Curie,
Paris):
Contribution to the Simulation of Data Base
Access Control

G. voehr (Technische Universitdt Wien):
Simulation of a System that is Described by
a Statistic Nonlinear Differential Equation

2.2 Software for General Control Systems

5. Wiegele [Technische Universit&t Minchen):
Computer Assisted Learning of Methods and
Problem Solving in Control Engineering

B, Danev, A.,L. Kukleva (Bulgarische Akademie
der Wissenschaften):
Transformation of Control System Mathema-=
tical Models

W. Gitt, H.J.Merrmann (Physikalisch~Technische
Bundesanstalt Braunschweigl:
Determinaticn of Locus Curves for Model
Parameters and Contrel Lay-Outs by Digital
Simulation with Optimization

2.3 Software Aspects for the Simulation of

Specific Conirol Systems

P. Till, G. Tsamis (HTBLVA Wien % und ELIN
Wien}:
Computer Simulation of Thermal Systems by
Network-Analysis Programs

R. Mezencev, R. Lepeix (Eccle Nationale
Supérisure de Mécanigue Nentes}:
Hybrid Simulation of a Nonlinear Hydro
Fneumatic Damper for Ships

G. Delory, H. Ghestem (Universitdt Lille}:

Programmed Driving Sequential Machines by
Whole or Fractional Control

3. MODELLING ANDSTIMULATION OF SPECIFIC SYSTEMS

3.1. Electrical Englnearing

C. Welsang, H. Jaschek (Universitat Saar-
bricksn):
Multiconductor Transmission Line Macro-
modelling to Simulate the Behaviour of a
High Terision DC Line Unit

H. Theuerkauf (Ludwigsburg):
Digital Simulation of Convertor-Fed
A~C-Drives Using Modular Models

3.2 Chemical Processes

K.H. Fasol, M. Gronau (Ruhr-Universitdt Bochum):
Modelling and Simulation of a Chemical-
Process Plant Blast-Supply System

A. Evers (Technische Universitit

Twente Enschedel:
Dptimal Control and Sensivity Analysis of a
Chemical Process

3.3. Nuclear Engineering

A. Hoeld, D. Beraha {GRS mbH Garching}:
A Nonlinear Oigital Simulator for BWR
Nuclear Power Plants Within the Scope of the
Application of the Optimal Digital Control
Methods .

M CyR. de Keyser, A.R. van Cauwenbarghe
(University of Ghent):
Simulation and Self~Tuning Control in a
Nuclear Power Plant

H. Jaschek, M. Seiermann (Universitit Saar-
briicken}:
Modelling and Simulation of a Nuclear Powar
Plant with & Boiling Water Reactor

3.4 Transportation Systems

R, Melsinger (MBB Minchenl:
Analog Simulation of Magnetically Levitated
Vehicles on Flexible Guideways

U.M. Rao, D.P, Atherton, R. Balasubramanian

(University of New Brunswick, Canada}l:
Simulation and Estimation Studies of a
Satellite Attitude Control System

P, Kimmel (Universitdt Stuttgart):
Hybrid Memory for Automatic Air Traffic
Control

P. Grepper {Swiss Federal Institute of
Technology Zirich):
A Simulation and Control Study of a Trans-
port Aircraft during Helical Appreach and
Strajght-In Landing

J. Homola {Rddy Letov National Enterprise Praglh
Application of Simulation Methods in Air-
craft Engineering
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3.5 Biolopy
W. Hofmann (Universitdt Salzburg):
Multicompartment Modsls for the Hybrid
Simulation of the Indoor Natural Radiation
Environment and the Resulting Dose Distri-
bution in Man

J.A. Spriet, G.C. Vansteenkiste (University of
Ghant and Brussels]):
A New Approach towards Measurement and
Tdentification for Control of Fermentation
Systems

S, tobodzinski, W. Pilimann {Technilsche
Universitadt Wien):
Simulation of the Aorta by Means of an
Adaptive Model

J, Morawski, K. Wiklik (Institute of Sport,

Warschau):
The Applications of Analog and Hybrid
Simuylation in Sports

3.6, Various Industrial Processes

Ww. Drexler, W. Rademacher, L. Willner (Betriebs-
forschungsinstitut Dlsseldorf):
Design of & Sub-Optimum Control System and
Hybrid Simulation of & Tandem Cold-Rolling
Mill

0. Franke (Hochschule der Bundesweshr Hamburgl:
Modelling and Simulation of Righ-Temperature
Creep-Stress Oynamics in the Process of Soli-

dification, witn Application to Steel Casting .

S

L. Blach, R. Wasniowski, T. Wisniewski (Tech-
nische Universitdt Wroclaw):
Mathematical Model and Algorithms of Optimal
Control of Coal Milling Process in the Bill
Mill

3,7 Miscellaneous Applications

A.K. Kippo, P. Uronen (University of Ouluy,
Finniand}:
Simulation of a State-Controller for a

Recovery Boiler

K. Barra, I.I. Lepsenyil (Universitdt Budapestl}:
Stochastic Simulation and Automation of a
Production Line

Y. Ercan, Y. Goegucsg, Y. Paker (Unfversitét
Ankaral:
Modelling and Time Optimum Control of a Two
Capacity Thermal System with Heat Englnes
and Pumps

B. Danev, S.P. Patarinsky, G.V. Tzvetkova (Bul-

garische Akademie der Wissenschaften):
Manipulators Control Systems Design via
Successive Simulations

G. Gunawardene, M.J., Grimble (Sheffield Poli-
technic):
Development of a Static Model for a Sendzimir
Cold Rolling Mill

Der GroBteil dieser Vortr&ge wurde in dem bei North-Holland erschienenan
Proceedings-Band dieses Symposiums ver&ffentlicht, von einigen Vortragen
wird eine erweiterte Fassung in "Mathematics and Computers in Simulation”

(Transactions of IMACS) erscheinen.

AbschlieBend sei darauf hingewiesen, daB es sich hier einmal mehr gezeigt
hat, wie glnstig die zentrale Lage Wiens fir eine derartige Veranstaltung

ist: Von den 116 Tagungsteilnehmern kamen B aus Obersee, 18 aus Jugoslawien,
Polen, UdSSR, CSSR und Ungarn, 12 aus Osterreich, 43 aus der BRD, 18 aus
Belgien und den Niederlanden, und weltere 21 aus Frankreich, England, der
Schweiz, Schweden, Finnland, Italien,

Griechenland und der Tlrkel.

Als fiir die Crganisation Hauptverantwortliche mdchte ich nicht versaumen,
auch an dieser Stelle allen damit befaBten FPersonen meinen Dank dafir aus-
zusprechen, daB diese Tagung in den R&umen der TU Wien durchgeflihrt werden

konnte.
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ARBEITSWEISE UND VERWENDUNG
DER REP-0OP Timer

AN DFR HYBRIDRECHENANLAGE

1. DER MANUELLE REP-OP TIMER DES ANALOGRECHNERS

Der Analogrechner EAL 680 ist mit einem an sich recht flexiblen "Rep-op Timer"
flr repetitive und iterative Rechencperationen ausgestattet. Bei diesem "Rep-op
Timer" handelt es sich im Kern um eiren Dezimalz&hler mit einem jeweiligen Be-
reich von 00D bis 999, Abb.1 zeigt das Blockscheltbild des "Rep-op Timers",
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Abb.1: Blockschaltbild des EAI-680 Rep-op Timers

Der Eingeng am linken oberen Rand, der mit ”106 pps crystal” bezeichnet ist,
kommt von der zentralen 1MHz-Clockfrequenz des Analogrechners. Diese wird in
eine Kette von kaskadierten Oezimalzdhlern ("DC") geflihrt., Jeder dieser De-
zimalzahler gibt einen Ausgangsimpuls nach jeweils 10 Eingangsimpulsen; da-
durch ist die Ausgangsfrequenz jedes Dezimalzihlers genay zehnmal langsamer
als diejenige des vorhergeschalteten. Diese Pulsraten ("zentrale Frequenzen")
haben eigene Ausginge am Logikteil des Steckbretts und werden ndufig fUr die
Synchronisaticn bei Oatenilbertragungen vom und zum Digitalrechner benltzt.

Das "TS" (Time Scale) Signal wird durch entsprechende Schaltungen in Abh3ngig-
keit von der gewdhlten Zeitbasis (NS, FS, NM, FM) aus den zentralen Frequenzen
abgeleitet. So erscheint z.B. in "Normal Seconds” die Frequenz 16° am TS-
Ausgang, in "Fast Milliseconds" hingegen 105.

Normalerweise ist der TS-Ausgang intern mit dem Z&dhlereingang (CI, "Carry In")
des Rep-op Timers verbunden. Dieser z&hlt die CI-Impulse, bis deren Anzahl mit
dem Wert des entsprechenden Z&hlradschalters auf der 680-Konsole (bereinstimmt.
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Wird dieser Wert erreicht, erzeugt die Decoderlogik des Z&hlers ein Ausgangs-
signal, das den Z&hler wieder auf # setzt und das dreistufige nachgeschaltete
Zustandsregister auf den ndchsten Zustand setzt: von A nach B, von B nach C, von
C nach A (falls am Z&hlrad flir C der Wert @ eingestellt ist, springt das
Register gleich von B nach Aj.

Der Rep-op Timer wird noch zus&tzlich durch die Eingénge SKP (Skip)} und RUN
kontrolliert.

Der SKP Eingang wirkt gerade so, als ob der Z&hler bereits den eingestellten
Wert erreicht h&tte: also Ldschen des Z&hlers und Setzen des Zustandsregisters.
Dies kann mitunter vorteilhaft verwendet werden, wenn das Ende eires Operate-
Zyklus nicht durch eirme vorgegebene Zeit, scndern eine andere Bedingung (z.B,
Nulldurchgang einer analogen Variablen) bestimmt werden soll.

Der RUN-Eingang gewdhrleistet den cben beschriebenen Betrieb des Timers,

wenn er auf logisch "1" liegt. Wenn er logisch "B" 4ist, 18scht er alle zen-
tralen Freguenzzahler (UC), den 3-Oekaden Z&hler des Rep-cp Timers und das
Zustandsregister, das in diesem Fall auf den Zustand "A" zurlickspringt. Wie
die Abb.1 zeigt, ist der RUN-Eingang normalerweise nur dann gesetzt, wenn die
PP-Orucktaste an der Console gedriickt ist. Der Run-Fingang wird hiufig zur
Synchronisation eines repetitiven Betriebes des Analogrechners vocm Digitaltell
her {z.B, durch 2ine Controlline) verwendet.

Fir die h&ufigste Betriebsart des Analogrechners - den repetierenden Operate-
iC-Betrieb der Integrierer zur Erzeugung eines schnell ablaufenden stehenden
Bilds von ZustandsgrdBen am Oszillographen - sind also keinerlei Steckverbin-
dungen am logischen Steckbrett ndtipg. Es geniligt, den Rechner bei Hand oder
vom Digitalrechner her in den "PP-Mode™ zu bringen. Die Steuerung der
Integrierer erfolgt durch Standardverbindungen ("normally clcsed contacts"),
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Abb.Z: Mede Register und Mode Control Logik

Der Rep-op Timer Ausgang A gibt standardméBig die IC-Zeit der Integrierer an,
die Summe von B und C (=not A} die Uperate-Zeit. Wie aus Abb.2 ersichtlich,

ist der Steuereingang "OP" normalerweise unbesteckt und wirkt daher wie eine
logische "1". Will man mit einem Hold-Intervall rechnen, so muB entweder der
Rep-op Timerausgang "C” auf ORH (Override hold) oder das invertierte C~Signal
auf den Eingang "DP" gelegt werden. Dabei ist zu beachten, daB in diesem Fall




die Zeitkonstanten nur NS oder FS betragen sollten, da die Integrierer unseres
Analogrechners mit mechanischen Relays (Schaltzelt>1ms) in Hold gebracht werden,
deren Kontakte bei dauerndem Umschalten im zeitlichen Grenzbereich durchbrennen.

Uer Rep-op Timer am EAI 880 ist also im allgemeinen fir "normalen” Repetitiv-
betrieb beim reinen Analogrechnen recht gut geeignet. Er besitzt aher zwel,zum
Teil gravierende Nachteile. Erstens ist die maximal einstellbare Rechenzeit
(Operate) mit 200 Sekunden begrenzt, was in manchen Anwendungsf8llen zuwenlg
ist und nur mlt zus&tzlichen Schaltungen (Z&hler, Direktansteuerung des CI-Zin-
ganges) hehoben werden kann. Der zweilte, weit groBere Nachteil besteht darin,
daB der Rep~op Timer nur handisch auf bestimmte Werte gesetzt werden kann.
Uleser Nachteil wiirde sich natlrlich besonders auf den geplanten AUtgPATCH-
betrieb &uBsrst stdrend auswirken. Aber auch schon jetzt muB der Rep~op Timer
in manchen Hybridprogrammen, so z.8. beim Arbeiten mit der interaktiven auto-
matischen Skallerungssoftware HYBSYS, durch die Realtime Clock'ersetzt werden,
die dann wiederum in-anderen Teilen des -Programms ahgeht.

2, NEUENTWICKLUNG: DIGITAL SETZBARER ABCD-TIMER

Ausgehend von diesen Problemen der Rechenpraxis ist an der Hybridrechenanlage
eine neue hybride Hardware entwickelt worden: der ABCOD-Timer. Es handelt sich
dabei um einen voll software-unterstiitzten, &uBerst flexiblen, digital setz-
baren 12-bit Bin&r Z&hler (0 bis 4095) mit Ein- und Ausgingen, die am Logikteil
des Analogrechnsrs abgegriffen werden kdnnen (logische Trunks 10-15). Der
ABCD-Timer kann sowohl neben, oder auch als Ersatz flr den normalen Rep-op
Timer eingesetzt werden.

Im folgenden soll die Hardware ndher beschrisben werden.
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Abb. 3: Blockschalthild des ABCD~Timers
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Abb. 3 zeigt das Blockschaltbild des ABCD-Timers. Er ist in der Hauptsache

auf einer Play-pack Karte aufgebaut, einem Controller im EAI Norm-Format,

der die gesamte Steuerlogik fUr den PACER 10D Bus enth&lt und auf nicht
bestlckten IC-Sockeln Platz flir den Aufbau eirer Steuerlogik enthilt. Die
strichliert umrandeten Teile befinden sich auf einer ebenfalls nsu geschaf-
fenen Interfacekarte im Monitor Input Chassis des Analogrechners, Zwischen
beiden Karten wurde ein 6 m langes Flachbandkabel verlegt., Die Datenlber-
tragung Uber dieses Kabel wurde mit (in Abb., 3 nicht eingezeichneten) inte-
grierten unsymmetrischen Lteltungstreibern (SN75123) und -empféngern [SN75124)
durchgefihrt und die Signalleitungen ordnungsgemif angepafit, Diese, in IBM

360 Systemen verwendete Schaltungskcmbination ermbglicht Obertragungsgeschwin-
digkeiten auf diese Distanz von 25 Mbit/sec, was natlrlich mehr als ausrei-
chend ist., Die Ausgénge A, B, C, D sind bereits mit der internen G80-Clock
synchronisiert, Das "Herz” des ABCD-Timers ist ein 12bit Binidr-Z3hler

(3 x SN74191), der als "Down”-~Counter geschaltet ist, Kontrolliert wird dieser
Zahler durch den Eingang "EC" {Enable Count), der wiederum durch den Zustand
des 3ignals ENABLE definiert ist. Dieses Signhal ist nur dann logisch "1", wenn
sowchl das Start/Stop FF lUber DF-Word am Digitalrechner als auch der Eingang
RUN 88D am Logikteil des Analogrechners auf "1" gesetzt sind, Letzteres ist
auch bei Nichtbestecken der entsprechenden Trunk~Buchse der Fall. Ist ENABLE
logisch "@", dann stoppt der Z&hler und wird mit dem ersten Wert (RA = 2,

RB = @) des 4-stufigen 12bit Registers geladen.

Das mit IC's ces Typs SN74LSB70 aufgebaute Register erlaubt gleichzeitiges
Lesen und Schreiben. (Das Schreiben erfolgt durch die WRITE Logik und benti-
tigt eine Seqguenz DO, DF.) Die Adressen RA und RB werden dekodiert, und am
Analogrechner ist das Signal A gesetzt. Wird nun ENABLE = 1, dann beginnt
der Zahler zu arbeiten. Er z&hlt mit einer durch CLOCK bestimmten Freguenz.
Diese kommt aus einem 8 x 1 Multiplexer (SN74151), der je nach dem Zustand
des mit DF-Word setzbaren (lock Select Repisters eine der siehen Frequenzen,
die durch Z&hler von der zentralen PACER 100 Clock abgeleltet werden, oder
elne beliebige Frequenz, die vom Analogrechner kommt, (CI G80) anwihlt.

Erreicht der 12bit 78hler den Wert Null, sa wird der 2hit Adresszanler um 1
erhtht und der n&chste Wert aus dem 4 x 12 bit Natenregister geladen. Ist
dieser Wert gleich Null, so wiederholt sich der Vorgarg heim nédchsten 5 MHz
Clockimpuls, Das 2bit Zustandsregister, des den Decoder steuert, wird aller-
dings nur dann getriggert, wenn der neugeladene Zihlerwert ungleich Null ist
(MIN* = 1), Ist zum Deispiel der Timer auf die Werte 10, 0, 10, 0 geladen,
dann ist der Ausgang "A" am Analogrechner 10 Zeiteinheiten lang "1". Er bleibt
es auch noch flr weitere 200 ns. Dann wird fUr 10 Zeiteinheiten der Ausgang
"C" aktiviert, B und D bleiben die ganze Zeit Null. Hat das Adressregister
den Wert 3 erreicht, beginnt es wieder bei Null, der Timer arbeitet also
zyklisch., Zu jedem Zeitpunkt ist es miglich, den laufenden Wert des Zustands-
registers und des Zahlerstandes vom Uigitalrechner auszulesen. Das erlaubt
die Erzeugung von programmgesteuverten Impulsfolgen variabler L3nge aus den
Ausgdngen A bis 0, wobei das Datenregister immer wieder wahrend des Z&8hlens
mit neuen Werten geladen wird.

Es s0ll noch darauf hingewiesen werden, daB wegen der Vérwendung von unter-
schiedlichen Logikfamilien {die Interfacekarten verwenden TTL bzz. Low-
Power Schottky, der Analogrechner RTL-Schaltkreise) die Ausginge des ABCD-
Timers nicht mit mehr als je 3 Eingdngen belastet werden sollten. Gegebenen-
falls missen sie mit einem Undgatter zwischengepuffert werden.




Geplant ist noch die folgende Erweiterung der Hardware: Nach Setzen eines
bestimmten Bits im OF-Word wird die Z&hlfreguenz noch einmal mit einem
8-stelligen Bindrzahler, der separat mit einem beliebigen Wert geladen werden
kann, geteilt. Die Z&hlfrequenz erscheint in diesem Fall auch auf der Buchse
"D" am Logikteil des Steckbretts. Diese Erweiterung srlaubt es, ohne weiteren
Aufwand, auch hei allgemeinen Zeittransformationen der analogen Variablan
eine feste Anzahl von Datenpunkten zur Diskretisierung analoger Variabler

(= Darstellung hybrider Variabler) unabhingig von der gewdhlten 7eitkonstan-
ten zu verwenden.

SOFTWAREUNTERSTUTZUNG DES ABCD-TIMERS

Beim digital setzbaren ABELD-Timer kénnen also maximal vier verschiedens Werte
gesetzt werden (z.B. 5, 10, 15, 0) ind eine bestimmte Frequenz (z.B. 109)
gewdhlt werden. Darauf werden die Ausgdnge A, B, C, D repetierend am Analog-
rechner jeweils auf "1" gesetzt, also in unserem Beispiel A 5 msec, B 10 msec,
€ 15 msec lang, der Ausgeng 0 wird nie gesetzt.

Wie bereits oben erwdhnt stehen dem Beniitzer des ABCD-Timers eine Reihe von
Unterprogrammen aus dem erwziterten Hybrid-Linkage Package zur Verfligung
{LOAD,D9 HYBRID). Die Subroutine TIMFR mit dem Aufruf

CALL TIMER (IFRQ, IA, IB, IC, ID)

setzt das Start Flip Flop zuriick, wdhlt eine der 8 Frequenzen und l&dt die
Datenregister auf die Werte IA bis ID. Mit

CALL TSTART

wird der Timer gestartet, der ab dann unabh&ngig vom Oigitalprogramm repetie-
rend lduft. Mit

CALL TSTOP

kann der Timer in den Zustand "A" versetzt und gestoppt werden. Die Subroutine
TSTATE mit dem Aufruf

CALL TSTATE {INR, IVAL)

liefert die Information, welcher Timer-Zustand (INR = 1,...,4) gerads auf
welchen Wert (IVAL = 0,...,4095]) abgearbeitet ist. Mit

CALL TLOAD (INR, IVAL)

wird das Datenregister des Timers INR auf den Wert IVAL gesetzt, der Ablauf
des Timers wird dabei aber nicht verdndert. SchlieBlich wird mit

CALL TIMING (N, IFIELD, IFRQ)

eine Impulsfolge durch ein {2-dimensionales) Feld IFIELO {4,N) von je N Werten
auf den Ausgéngen A bis 0 mit bestimmter Frequenz erzeugt. Die entsprechenden
Buchsen befinden sich am Logikteil des Steckbretts unmittelbar neben den

A/0 SAMPLE CONTRDL Buchsen.

TR
1@ 1(8) 12((J—CI &62
13@ 14@ 15@--— RUN E87

Genauere Angaben Uber die Softwareunterstiitzung des ABCO-Timers kiinnen den
Kurzbeschreibungen entnommen werden.

W. Kleipert
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MODEMVERBINDUNGEN AN DER HYBRIDRECHENANLAGE

HYBRIDRECHENANLAGE

WAHLLEITUNG

MODEM e AN NN NS ——  MODEM

A ety SCHNITTSTELLE V,24  —=—f— =X~

SWITCH PANEL

TERMINAL PACER 10 TERMINAL BELIEBIGE
CPuU

Ein Modem (Modulator-Demodulator), wie er jetzt auch an der Hy-
bridrechenanlage zur Verfigung steht, ermdglicht die Dateniliber-
tragung auf Fernsprechleitungen, bei unserem Gerdt mit der Ge-
schwindigkeit von 300 Baud. Dadurch werden keine besonderen Anfor-
derungen an die Giite der Ubertragungsleitung gestellt und daher
kénnen das interne Telephonnetz der Technischen Universitiét

sowie, unter Berticksichtigung der postalischen Bestimmungen,

auch das Gffentliche Wdhlnetz verwendet werden.

Die Ubertragung erfolgt im biniAren Frequenzmodulationsverfahren

und asynchron, wobei das Frequenzband der Fernsprechleitung

in zwei voneinander unabhidngige Kandle A und B aufgeteilt zu

denken ist (Duplexbetrieb). Wir arbeiten halb-duplex, d.h. es

kann immer nur eine Station senden oder empfangen. Die rufende
Station sendet auf Kanal A(1080Hz), die gerufene auf Kanal B(1750Hz).

Die Schnittstelle zwischen Modem und Datenendeinrichtung
(Terminal, Controller) entspricht der CCITT Norm V.24 (Spannungs-
interface). '
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TECHNISCHE EINRICHTUNGEN AN DER HYBRIDRECHENANLAGE

Das im letzten INTERFACE beschriebene Switch Panel erméglicht
die Anschaltung des Modems an die V.24 Schnittstellen ver-
schiedener Geridte.

Es sind zwei Schaltwege m&glich:

- Terminal: zur Zeit ist ein EAI Video C101 angeschlossen

~ PACER 100 CPU: zur Benlitzung des Rechners durch externe
Datenendstellen

TECHNISCHE EINRICHTUNGEN DER GEGENSEITE

Die Gegenstation mufl Uber einen kompatiblen Modem verfligen
und kann daran ein

-~ Terminal oder einen

- Rechner

mit entsprechender Schnittstelle betreiben.

EINSATZMOGLICHKEITEN

Wir haben derzeit die M&glichkeit, als Terminal Verbindungen
zu folgenden Rechnern herzustellen:

CYBER 74 TU Wien (NOS/BE)

CYBER 73 Uni Wien (NOS/BE)

ITEL AS/5 Frascati /Italien (RECON-Informationssystem, siehe
auch INTERFACE Nr.,10)

Diese Verbindungen sind nur fur die rechenzentrumsinterne Be-
niitzung gedacht,

Umgekehrt besteht die Méglichkeit flir alle Terminalstationen mit
entsprechender Schnittstelle (die bisher z.B. nur mit CYBER 73/74
gearbeitet haben), sich auch an die Hybridrechenanlage anzu-
schalten. Dieser Anschlufl erfolgt allerdings nicht automatisch
durch Anwahl der Telefonnummer eines Multiplexer-Boards, son-

dern wird nach vorheriger Vereinbarung handvermittelt, Dieser
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Einsatz ist fiir Hybridbenutzer interessant, die eine bereits
vollstdndig vorbereitete Simulation von einem entfernt auf-
gestellten Terminal (z.B. mit Hilfe der digitalen Unter- |
stlitzungssoftware HYBSYS) steuern wollen. Dazu eignet sich

natirlich am besten ein Terminal mit graphischer Ausgabem&g-~
lichkeit, auf dem man die Ergebnisse on-line zeichnen kann.
Bei Verwendung entsprechender Software konnen diese Ergeb-
nisse auch durch die COPY-Option wahlweise auf den Data
Plotter kopiert werden (siehe INTERFACE Nr. 10).

Ebenso ist die Benutzung digitaler interaktiver Programme
(z.B. Source Processor) denkbar. Nihere Auskiinfte erteilt

Herr Hummer.

H. Hummer

DATENVERBINDUNG IN DIE WIENER STADTHALLE

In der oben geschilderten Weise konnte Mitte Oktober beim
Kongress WID '78 der Osterreichischen Arztekammer und der
Osterreichischen Dentistenkammer eine Patenfernverbindung
zwischen der Wiener Stadthalle und der Hybridrechenanlage
hergestellt werden. Dies ermdglichte das Arbeiten mit Pro-
grammen, Daten und graphischer Ausgabe bei einer Vorfiihrung

~der rechnergesteuerten Unterstiitzung bei kieferorthopiddischen

Problemen.




RECHNEN MIT INTERRUPTUNTERPROGRAMMEN

Da im Betriebssystem JCS/TS 7 einige Anderungen bezliglich des
Rechnens mit Interruptunterprogrammen durchgefithrt wurden, seil

hier eine neue kurze Anleitung gegeben.

Interruptunterprogramne unterscheiden sich syntaktisch nicht von
anderen Unterprogrammen, sie werden jedoch nicht vom Programm
(softwaremdlRig), sondern nach einer Aktion der Hardware (General
Purpose Interrupt Eingédnge (GPI) am Analogrechner) exekutiert.

Sie konnen also den Programmablauf am Digitalrechner zwischen be~-
liebigen Operationen zu nicht vorher definierten Zeitpunkten unter-

brechen.

Die Interruptunterprogramme miissen im System JCS/TS 7 statt des
normalen FORTRAN-Ricksprungs RETURN einen Aufruf der System-

routine RETURN (d.h. CALL RETURN} enthalten. Soll ein Interruptunter-
programm nicht nur durch Interrupts, sondern auch Uber CALL-
Statements aufgerufen werden kdnnen, so mull zusdtzlich-ein Riick-
sprung RETURN programmiert werden. In diesem Fall ist die Steuerung
der Rilickspriinge, eventuell tber COMMON-Variable, genau zu Uber-
legen. Verwendet ein Interruptunterprogramm weitere Unterprogramme,
die auch das Hauptprogramm verwendet, kann es durch den normalen
Bindevorgang des Core Image Generators (CIG) zu Exekutionsfehlern

kommen.

Beispiel:
Steuerkarten Aktionen des Programms

/FOR HP

EXTERNAL IUP _ B

CALL HYBRID 2 /BUILD
" CALL INTER (3,IUP) P IN Hp

CALL SI E“*“m“ Up LOAD UP

CALL UP N LOAD IUP

END

/FOR UP
SUBROUTINE UP
RETURN

END

/FOR IUP V normaler Einsprung

SUBROUTINE IUP
CALL UP

CALL RETURN
END

ﬁ Einsprung durch Interrupt
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Da UP nur einmal zum Hauptprogramm geladen wird, konnte im Falle,
daf I1UP die Exekution von UP unterbricht und z.B. selbst UP auf-

ruft, die erste Rilicksprungadresse von UP zum Hauptprogramm Uber-

schrieben werden. Dies wiirde zu einer Endlosschleife von IUP-Auf-
rufen fihren.

Durch Verwendung der Steuerkarte

SPECIAL,D. NAMEXX
beim Bindevorgang des Programms durch den CIG werden alle vom
Programm NAMEXX bendtigten Unterprogramme auf den durch nach-
folgende LOAD-Karten spezifizierten Files noch einmal geladen,

unabhéngig davon, ob sie bereits fiir das Hauptprogramm geladen
wurden.

Werden in einem Hauptprogramm mehrere Interruptunterprogramme ver-
wendet, die SPECIAL gebunden werden miissen, kénnen die Objekt-
programme unter einem Sammelnamen lbersetzt werden. Dieser Name
ist dann auf der SPECIAL-Steuerkarte anzufithren.

Dal mehrere Interruptunterprogramme denselben Satz an Unter-
programmen verwenden diirfen, ist deshalb méglich, weil Interrupt-

unterprogramme einander definitionsgemif nicht unterbrechen kdnnen,

Als Beispiel sei die Steuerkartenreihenfolge fiir das SPECIAL-
Binden von INTERS angegeben. MAINCI ist das neu zu erstellende
exekutable Programm, PRO das vorher abgespeicherte Objektprogramm
und FILET...FILEX gespeicherte, von PRO und INTERS benétigte Unter-
programme. lie Skizze daneben zeigt den korrekten Exekutionsablauf

des vorigen Beispiels.

Steuerkarten Aktionen des Programms

/BUILD MAINCI

IN PRO Hauptprogramm [:=3HP
LOAD,D, FILE1 o /BUILD
. == €
: bendtigte J?w ] IN HP
LOAD,D. FILEX Subroutinen > TUp == LOAD UP
SPECIAL,D. INTERS Interruptroutine L* SPECIAL IUP
LOAD,D. FILE1 j LOAD UP
,, im IUP bendtigte up | 0

LOAD,D. FILEX Subroutinen




Interruptunterprogramme missen immer SPECIAL gebunden werden,
denn es gibt zumindest Systemunterprogramme, die von HP und

IUP gemeinsam aufgerufen werden.

Werden im Hauptprogramm und Interruptunterprogramm Programme
des Hybrid Linkage Programmpaketes aufgerufen, miissen die ent-
sprechenden LOAD-Karten sowohl beim Hauptprogramm als auch beim

Interruptunterprogramm eingefiigt werden.

Die Programme der Run-Time-Library (JCSRTL) und der System
Library (JCSLIB) werden automatisch sowohl zum Hauptprogramm
als _auch zum SPECIAL-gebundenen Unterprogramm geladen.

Nur in Sonderfdllen kann man bei der Beniitzung von Interrupt-
unterprogrammen die SPECIAL-Steuerkarte sparen. Dies wire z.B.
m8glich, wenn sichergestellt ist, daB Unterbrechungen des Haupt -
programms durch Interruptunterprogramme nur in Programmteilenwie

1 CONTINUE oder STOP oder CALL WAITSL(I)
GOTO 1 (Sonderbe-
deutung im
hybriden
FORTRAN)

moéglich sind. Im letzten Fall diirfte natiirlich keines der In-
terruptunterprogramme das Unterprogramm WAITSL verwenden.

Bel Beachtung der gegebenen Hinweise k®nnen in Interruptunter-
programmen hybride Unterstitzungsprogramme, I/0 sowie Massen-
speicher- und Datentransfers unbeschrinkt durchgefiihrt werden.
Generell ist folgendes filir das Binden von Programmen bezliglich
der Rechenarithmetik zu beachten: es dirfen exklusive immer nur

das Hauptprogramm oder die Interruptunterprogramme

- FPP-Real rechnen (Normalfall) bzw. Complex oder mit doppelter
Real-Genauigkeit (also mit LOAD, D9 DC/FPP},

- NONFPP-Real rechnen (also mit LOAD, DS NONFPP) bzw. Complex
oder mit doppelter Genauigkeit (sowohl Real als auch Integer,
also mit LOAD, D9 DC/NON).

H. Hummer
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GRAPHISCHE DATENVERARBEITUNG

EINSATZ AN DER HYBRIDRECHENANLAGE

Die Tatsache, dal an der tlybridrechenanlage der TU Wien schon seit langem
gin Data Plotter zur Verflgung steht, hat immer wieder dazu gefihrt, dal
Benutzer die Ergebnisse von Berechnungen nicht, wie sonst leider sehr oft
blich, in langen, unibersichtlichen Tabellen, sondern in Form von Uber-
sichtlichen Kurven, Histogrammen, etc. mithilfe dieses Plotters dargestellt
haben. Aus solchen Zeichnungen lassen sich quantitative und qualitative
Informationen gewinnen, die den Ansprlchen der Computer-Benutzer oft viel
mehr entgegenkommen als seitenlange Tabellen. Seilt langerer Zeit 1ist es
aulerdem mdglich, an der Hybridrechenanlage ein Graphic Display Terminal

zu henutzen, mit dessen Hilfe eine gewlsse Interaktivitdt zwischen Benutzer
und Computerprogramm errgicht werden kann. Besonders geeignet ist dieses
Graphic Displey auch flr die Frogrammentwicklung, da die graphische Aus-
gabe auf dem Bildschirm nicht nur schneller ist als auf dem Plotter, son-
dern auch eine Papierersparnis mit sich bringt.

Der graphischen Datenverarbeitung ist also an der Hybridrechenanlage immer
schon groBe Aufmerksamkeit geschenkt worden. Im Zuge der laufenden Ver-
besserung der Grundsoftware flr den Plotter und das Graphic Display wurde
eine software-mdfige Hard Copy-Mdglichkelt flir Bildschirmzeichnungen ge-
schaffen, bel der beliebige Zeichnungen auf dem Display auf Wunsch des Be-
nutzers durch Tastendruck auch auf dem Plobter ausgegeben werden. Mit der
Entwicklung und Implementierung des IPPY1 (Interpolations- und Plotterpaket
flir eindimensionale Probleme) wurde den Benutzern ein umfangreiches Pro-
grammpaket flr die graphische Darstellung von Funktionen und ebenen Kurven
zur Verflgung gestellt. Im Frihjahr dieses Jahres wurde schlieBlich eine
vorldufige Version des IPPZ (Interpolations- und Plotterpaket flr Flachen)
implementiert, Flr die n3chste Zeit ist eine schnelle graphische Ausgabe
dber einen Fernsehbildschirm geplant, wobei es mdglich sein wird, einzelne
Punkte und Linden wieder zu 16schen, ohne das restliche Bild zu zerstdren.
Beim Graphic Display Terminal mit Speicherrdhre kann ja nur der ganze Bild-
schirm geldscht werden.

MOGLICHKEITEN UND ANWENDUNGEN

Einen guten Uberblick Uber Moglichkeiten und Anwendungen der graphischen
Datenverarbeitung gab der Kurs "Computer Graphics-State of the Art Techni-
ques and Applications”, der von Dr. Stephen R. Levine von den Lawrence
Livermore Laboratories {(Kalifornien) im Juni in Minchen gehalten wurde.

Im folgenden soll ein kurzer Bericht Uber diesen Kurs gegeben werden.

Bei der graphischen Datenverarbeitung werden u.a. computergesteuerte
Zeichengerdte (Plotter und grofe Zeichentischel flr die Ausgebe, Digitali-
siertische fir die Datenerfassung und graphische Bildschirmgerate mit
Lichtstift, positionierbarem Fadenkreuz u.d. fUr die interaktive Verar-
beitung eingesetzt. Die Anwendungen umfassen Management Informationssysteme,
computerunterstitzte Entwurfstechnik (u.a. flr Autos, Schiffe und Flug-
zeuge), Geb&ude- und StaAdteplanung, Simuletionen flr Trainlngszwecke, auto-
matische ProzeB- und Fertigungssteuerung, Verarbeitung von kartographischen
Daten, Entwurf integrierter Schaltungen, Fluglberwachungssysteme und
Computerkunst, um nur sinige zu nennen. (Gerade auf dem letztgenannten Ge-
biet wurden von Herrn O.Putz vom Institut fiir zeichnerische und malerische
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0. Putz: Strukturwandlung

Darstellung der TU Wien, Vorstand Prof. R. Gdschl, schon Arbeiten an der
Hybridrechenanisge durchgeflnrt.} Die Finsatzgebiete der graphischen Da-
tenverarbeitung werden immer mehr, wobei besonders der Miglichkeit der
interaktiven Verarbeitung eine grofe Bedeutung zukommt. Neue Anwendungs -
miglichkeiten bieten sich dort, wo gewisse Kontroll- und Bedienungs funk-
tionen durch einen Bearbeiter erforderlich sind und wo vollautomatische
Verarbeltungskonzepte versagen.

HARDWARE-MOGL I CHKE I TEN

Wahrend sich dis Anwendung der graphischen Datenverarbeitung in der Ver-
gangenhelt hiufig auf die Benutzung eines Plotters beschrénkte, da inter-
aktive grephische Bildschirmgeréte zu teuer, die Bildgenerierung zu lang-
gam und dig Rechner zuwenlg leistungsfénhig waren, fTlUhrt die Verbilligung




der Hardware sowie die VergroBerung des Angebots an Ger&ten und speziellen
Softwarepaketen zu einer immer breiteren und sté&rkeren Nutzung der gra-
phischen Datenverarbeitung. FUr beinahe jeden Zweck staeht heute ein ge-
eignetes Ger&t zur Verfligung. (Das bedingt aber umgekehrt auch, daB man
sich vor der Anschaffung eines Ger&ts oder eines kompletten graphischen
Datenverarbeitungssystems genau Uber die geplante Verwendung im klaren sein
muB.) Die Palette der angeboctenen Ausgabegerdte reicht von Plottern (in
den verschiedensten GriBen), elektrostatischen Druckern Uber Kathoden-
strahlrdhren, SpeicherrShren und Plasma Panel Displays bis zu speziellen
Gerdten fir die Ausgabe auf Dias, Film oder Mikrofilm. Selbstverstandlich
gibt es Plotter, bei denen man software-mé&Big unter bestimmten Schreib-
stdrken bzw. Farben auswdhlen kann, ebenso kdnnen Darstellungen auf Bild-
schirmgerdten auch in Farbe und irn einer Vielzahl von unterschiediichen
Intensitdtsstufen srfolgen.

UNTERSTUTZUNG VERSCHIEDENARTIGER HARDWARE

Prableme kdnnen sich bei der Koppelung verschiedenartiger Gerdte ergehen,
und zwar nicht so sehr bei der Hardware wie bel der Scftware. Hei einem
genau spezifizierten Anwendungsbereich kann unter Umst&nden auf ein fer-
tiges Programmsystem zurlckgegriffen werden. Im Normalfall hat man ein
anwendungs unabhéngiges graphisches Grundsoftwarepaket zur Verflgung, auf
dem dann eine hithere Softwars aufbaut. (Den Programmpaketen IFPP1 und
IPP2 wurde die Grundsoftware der Firma CalComp zugrunde gelegt, die sehr
weit verbreitet ist.) Man ist ibrigens gerade bemiht, diese Grundsoft-
ware international zu normen.

Stehen verschiedenartige Ausgabegerite in einem Rechenzentrum zur Ver-
fiigung, so ergibt sich das Problem, wie die Grundsoftware diese Gerate
unterstltzt. Hier kann man z.B. nach dem Prinzip des kleinsten gemein-
samen Nenners vorgehen und jede Ausgabe auf das Ziehen einer Linie zurick-
fhren. In diesem Fall braucht nur die elementarste Routine zum Verbinden
zweier Punkte auf das betreffende Gerédt zugeschnitten sein, da alle an-
deren Routinen {zum Zeichnen von Achsen, Texten, etc.] auf diese Raoutine
zurlickgreifen. Der Nachteil besteht darin, daB man nicht von speziellen
Eigenschaften des Gerdts Gebrauch machen kann. Eine andere Mglichkeit
besteht darin, einen Zwischenfile (Display File) anzulegen, der von den
verschiedensen Interpretern fiir die verschiedenen Ausgabegerdte verarbeitet
werden kann, fier kinnen spezialle Gerdteeigenschaften ausgenltzt werden,
doch ist diese Vorgangsweise im allgemeinen langsamer.

SOFTWARE TECHNIKEN

Zahlreich wie die Gerdte flr die graphische Datenverarbeitung sind auch die
angewandten Techniken. Sie reichen von einfachen Verfahren fir die néherungs-
weise Darstellung einer Linie durch Punkte in einem Punktraster Uber Verfahren
zur Zeichengenerierung bis zu verschiedenen Transformationen der darzustellen-
den Objekte. Im Bereich der grephischen Darstellung dreidimensionaler Dbjekte
kommt dem Problem der verdeckten Linien und der verdeckten Fldchen sowie der
Perspektive eine groBe Bedeutung zu. Spezielle Verfahren existieren z.8.

auch zur Vermeidung von gezackten Linien bei Raster Displays {Anti-~Aliasing)l,
zur Erzeugung “"falscher” Intensitdtsstufen auf Gerdten mit nur zwei In-
tensitdtsstufen {Dithering), zur Darstellung von Lichtreflexionen auf einer
Oberfl&che sowie zur Erzeugung von Schatteneffekten. Allerdings sind eine
Vielzahl der Verfahren nur bei einer bestimmten Gruppe von Ausgabegeraten
anwendbar.




BuBerst wertvoll war die Veranschaulichung der diversen Verfahren anhand wvan
Cia- und Filmvorfihrungen. Sie sollten die verschiedenen Anwendungsbereiche
der graphischen Datenverarbeitung aufzeigen und die Verwendung der beschrie-
benen Verfahren demonstrieren.Besonders interessant waren farbige Echtzeit-
simulationen fiir die Pilotenausbildung, wie sie tatsdchlich von einigen
Luftfahrtgesellschaften verwendet werden. Start-, Flug- und Landemandver
knnen so beliebig oft treiniert werden, wobel etwa auch die Sichtverhdlt-
nisse flr den Piloten variiert werden kfnnen {(z.B. Nebel, Nachtflug, etc.’.

Beispiele fir den Einsatz der graphischen Datenverarbeitung
in Stadteplanung und Maschinenbau, (DOie Bilder sind Repro-
duktionen von einem Mikrofiche aus den Kursunterlagen.)

ZUKUNFTIGE ENTWICKLUNG

Was die Zukunft der graphischen Datenverarbeitung betrifft, so wird die
Entwicklung schnellerer und billigerer Hardware sowie besserer und kom-
fortablerer Software dazu fithren, daf die graphische Datenverarbeitung

in noch weiterem Umfang als hisher in Industrie, Wissenschaft, Technik und
Verwaltung Anwendung findet. Eine besondere Bedeutung kdnnte der graphischen
Datenverarbeitung in ferner Zukunft zukommen, wenn die Haushalte an Kabel-
netze angeschlossen sind. Wenn man, wie heute schon verschiedentlich
prophezeit wird, das TV-GBerdt in Verbindung mit einer Tastatur als Bild-
ﬁchirmtermimal eines GreBrechners flr diverse Dienste verwenden kann, so
15t ®s auch denkbar, Graphiken beliebiger Art abzurufen und auf dem Fern-
sehachirm darzustellen.

FORSCHUNGSPROJEKT AN DER TU WIEN

Szit 1877 lduft am Institut fUr Datenverarbeitung, Vorstand Prof. R. Fier, das
vom Fonds zur Firderung der wissenschaftlicher Forschung und vem Gewerbefonds
unterstltzte Projekt "Grephische Datenverarbeitung” (Kontaktperson: J. WeiB, Klappe
787). Die dafir zur Verfigung stehende Anlage besteht aus einem vollausgebauten
SIFMENS 330 Zentralrechner mit Standardperipherie und einer groBen Pslette von
graphischen Peripheriegerdten. FUr die graphische Eingabe gibt es einen Digitizer,
Joy Stick und eine Rollkugel, fir die Ausgabe einen vierfirbigen Bildschirm [mit
Lightpen und Tastatur}, ein Graphic Display und einen Vierfarbenplotter. Unter-
stitzt werden diese Gerdte mit dem interaktiven Softwaresystem GM3300 Version 3,
Gie Forschungsschwerpunkte umfassen unter anderem gerdteunabhingige sraphische
Systeme, [ialogunterstltzung, intelligente graphische Terminals, Umschlisselung
von Vektor- in Rasterdarstellungen, dreidimensicnale Dateneingabe und -manipula-
tion. AuBerdem besteht eine Mitarbeit bei den Softwarenormiesrungsbestrebungen

von SIGGRAPH (Special Interest Group for Computer Braphics der ACMI.

F. Bliser
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ANALOGE SIMULATION DER MECHANISCHEN VORGANGE

BEIM LAUTEN EINER GLOCKE

Fortgeschrittenenpraktikum fdr hybride Analegrechner
Gruppe Mak, Ringhofer

Ahnlich dem im letzten INTERFACE vorgestellten Praktikumsbelspisl der rein
analogen Simulation des Schwingungsverhaltens eines Autos bei der Fahrt ilber
gine Teststrecke soll auch diese Simulaticn in erster Linie als Ubungsauf-
gabe zur Anwendung der Kompanesnten des Analogrechners gesehen werden. Beil
diesem Beispiel wurde eine vom Analagrechner gestesuerte figlirliche Darstel~
lung der bewegten Glocke am Oszillographen gefordert, die neben dem Erlernen
gewisser programmiertechnischer Besonderheiten den Vorteil eines einfachen
und schnellen Erfassens der in Echtzeit programmierten Bewegung bietet.

Simuliert soll das Anl&uten einer Glocke werden, d.h. daB auf die sich zu-
ndchst in Ruhe befindlichs Glocke zeitweise eine (Ober den Glockenstrang
wirkende Kraft ausgelbt wird, die dann die Bewegungen von Glocke und Kldappel
hervorruft. Das Zweimassensystem kann als Doppelpendel aufgefadt werden und
genlgt folgenden Gleichungen:

2 2. . 22
(m,i% + moa }ctp,I + am252¢zcos(¢1 -¢zl+am252¢251n[¢1 ¢21 +

171

{m,ls1 + mza}gsinqb1 = f{t) ("
%5+ [y {¢p, ~d.) -as 0 sin (4, - 0.) + si = 0 (2]
19, + asy9,00s(, ~ ¢ by sin (¢, = ¢,) + s gsing,

Dabel bedesuten

my» m2 Masse von Glocke, Kloppel

11, 12 Tragheitsradien bezliglich der Aufhdngepunkte Aq, AZ
f(t) Zugkraft am Strang (f{t) = 0 oder f{t) = c)

3 Erdbeschleunigung

Die anderen Parameter von (13, {2) sind aus Abb.1 ersichtliche Abmessungen

v 7/!;’/}//

Abb. 1: Glocke mit Kl8ppel upd mechanisches Ersatzsystem
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Die Zugkraft kann mittels eines Handschalters abwechselnd 0 oder c
gesetzt werden, wodurch die unged&mpfte Glockenbewegung angeregt wird.
Um den StoBvorgang beim Anschlag des Kliippels an die Glocke zu verein-
fachen, wurde angenommen, dal die Bewegung der Glocke vom Stof unbeein-
fluBt bleibt, wéhrend sich die Relativgeschwindigkeit vom Kldppel zur
Glocke umkehrt:

e Y R L PR I

Es ergibt sich

¢2 neu 2¢1 B ¢2 alt ' (33}

-

T~ der Analogschaltung 138t sich der Ubergeng i Lt ¢2 in einfacher
Weise dadurch erreichen, daf der Integrierer, der ¢ lieég?%, kurz in den
IC-Zustand geht, wohel $ nach {3) als neuer An%angswert Ubergeben
wird., Das lcgische Signa%r¥ﬁ? die Kloppelanschlaghedingung erhd8lit man durch
Abfrage von

|¢1 _(le <d

mit geeignet gewdhltem d (d wurde durch Handpot sclange variiert, bis der
Anschlag des KlOppels am Oszillographen korrekt war).

Als Skalierungshilfe wurde auch ein CSMP-Pregramm geschrieben. Dazu missen
zundchst die impliziten Gleichungen (1) und (2) explizit nach ¢, bzw. 37
aufgeldst werden, da die auftretenden algebraischen Schleifen wohl wvom
Analogrechner, nicht aber vom CSMP verarbeitet werden krnen. AuBerdem
h&tte gine reine CSMP-Simulation noch den Nachteil einer komplizierten
Programmierung des StoBvorganges und es wilirds eine Rechengeschwindigkeit
regsyultieren, die eine Echtzeitsimulation kleinerer Glocken nicht erlaubt.

Cem Display der Glocke liegt =ins nsgative Kosinusschwingung zugrunde, die
im cberen Teil abgeflacht ist.

|

_ r@’ o>
= =O
~

Abb. 2Z: Darstellung der Glocke aus abgeflachter negativer Kosinusfunkticn




r Glocke bendtigte
s ruhenden Klippels

Zeitrampe verwendet werdsn. Oig Parameterdarstellung d
lautet {verschoben):

(x\ {0y
\v/ \-t/

Fir den Kldppel kann die bereits flr die x-Ablenkung de
-

Um einen Punkt (x,v] um den Winkel ¢ um den Ursprung zu drehen, 1laBt sich
die Transformation

(x\ - fcas¢ —sim¢\/x\
\y/ ksin¢ cos¢}\y}

verwenden. Bei der Darstellung der um ¢, gedrehten Glocke ist natirlich
zuerst eine Paralilelverschiebung der Glocke so vorzunshmen, dalB der DOreh-
punkt A, in den Ursprung fa&llt. Bei der Darstellung des schwingenden
Kloppels mul3 noch bheriicksichtigt werden, daB der Auvfhdngepunkt A_ bereits
die Drehbewegung der Glocke mitmacht und daher die Gerade, die dén Kldppel
symbolisiert, durch die folgende Gleichung gegeben ist:

[ %\ _(asin ¢} (cose, -sin,) (OJ

Ky/ ) —aCm5¢1j Ksin¢2 cos¢2}

rl

Das Gesamtbild am Oszillographen wurde durch abwechselndes Aufschalten wvon
Glocke und Kléppel mit einer Frequenz von 100 Hz erzieit, wodurch vom Be-
trachter eine einheitliche Bawegung wahrzunehmen war.

Das Bedspiel wurde unter anderem mit folgenden Daten gerechnet:

m, = 1200kg a =38, = O.6m i,L = [0.9m g = 9.81m.8ec
m, = 2DDkg 5, = C. Bm iy 0® 0. 8m c o= 200N
©. Rattay
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BILDHAFTE DARSTELLUNG EINES LAUFKRANS
AN OSZTLLOGRAFHEN

Belsplel asus dem Fortgeschrittenenpraktikum
flir Analogrechner [(Gruppe Jereb G., Nehfort A.)
F. Breitenecker

Insgitut TUr Technlsche Mathematik

Technische Universitdt wien

£inen wesentlichen Moment beil der Behandlung
tecnmisch-physikalischer Frobleme bildet die an-
schauliche Darstellung der Methoden und Ergeb-
nisse, Sie 1ist vor allem fur den Nichtfachmann
wichtig, der oft mit Zahlan oder technischen
Ausdriicken nichts anzufangen welf . sich

jedoch durch prakiische Beispiele oder eins
Demonstration gerne Uberzeugen 13Bt. An der
Hybridrechenanlage wurde von Herrn Breltenecker
gin Verfshren zur optimalen Steuerung eines
Laufkrans antwickelt [1]. Zur Uemenstration’
dieses Verfahrens wurde von den Verfassern
eineg analoge Schaltung erstellt, die am
Dazillographenschirm gin realistisches B11ld
dieses Laufkrans erzeugt. Alle wesentlichen
Funktlonen sines natirlichen Laufkrans (Fahren
der Katze, Pendsln des Grelfers, Heben, Senken,
Offnen und SchlieBen des Greifers} kbnnen -
durch andersz Schaltungen gesteuert ~ nachvoll-
zogen werden. Da zusdtzlich zur optimalen
Steuerung eine Handsteuerung exdstiert, kann
man sehr leicht das optimale Verfahren mit
elgenen Versuchen vergleichen.

Darstellung am Oszlllographenschirm

Um ein beliebiges Bild am Oszillographenschirm
darzustellen, verwendet man folgende Methode:
Man generiert Ablenkspannungen, die den
Leuchtpunkt des Oszillographen entlang den
Konturen des Bildes flhrsn. Diesen Vorgang
wlederholt man gtwa 50mal pro Sekunde und er-
h&lt dadurch ein stehendes, flimmerfreies Bild.
Teile des Bildes k&nnen sich bewegen, wenn man
die Zeichnung in jedem Curchlauf stwas verdn-
dert. Dies Geschwindigkelt dieser Bewegung soll
rwit 80 grof sein, daB das Auge 1hr mihelos
folgen kann.

Das Bild

Das Bild besteht aus wvier Tellen: Schienen,
Laufkatze, 3eil und Greldfer. Oie Schienen wer-
dan nicht verdndert, Die Laufkatze kann sich
Uber die Schienen bewagen. Segil und Greifer
missen ihr folgen, wobel auBerdem belde um den
Aufhd&ngepunkt gedreht werden kdnnen. Dieser
leuchtet ZJ4r besondersn Markierung etwas
stidrker, Oic Ldnge des Seils kann verdndert

warden. Der Grelfaer kann gedffnet und ge-
schlossen warden. Der Drehpunkt des Greilfers
lauchtet abenfalls stwas stdrker.

Laufkatze

Aufhangepunkt
| i ]

™~ gail

™ Breifer

Prinzip der Erzeugung der Ablenkypannungen

Am einfachstsn darzustellsn 1st eilne senk-
rechte odar waagrechte Linigs. Diese erhdlt
man, lndem man einen Integrisrer Uber einen
konstanten Setrag integrieren 1l4Bt. Oie L&nge
dar Linie 1st abhdnglg von dissem Betrag und
dar Integrationszeit.

WiBhrend eines vorangshendsn IC-Intervalls er-
scheint am Beginn der Linie ein stérker
lauchtandsr Punk%. Wiederholt man diese
"Zaichnung” mindestens 5Cmal in der Sekunds,
80 erhdlt man eine stsehende Linie.

MBchte man sowohl elne waagrachte als auch
sine senkrechta Linie zeichnen, kann man
elnen zwelten Integrierer verwenden, Cie IC-
Zelt des einen Integrierers wird als DP-Zeit
des anderen verwendet, und umgskehrt.

Will man eine Figur zeichnen, die aus ssnk-
rechten und waagrechten Linlen besteht, so
mu@ man disse Linien "aneinanderfigen”, d.h.
man mud z.B. zyerst nur einen Integriersr
integrieran lassen, dann diessn in HOLD ver-
setzen und den nachsten weiterintegrieren
lassen. Auf disse Art kann man eine Treppe
zelchnen, Flr eine geschlossene Figur ist es

Schieng
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zusHtzlich notwendlg, daB beide Integrierer

~8owohl in positiver als auch in negativer

Richtung integrieren k&nnen.

5

O

Pa
. Ps Pg
b Lo

Mit p, und p, wird die Integrationsrichtung
umgeschaltet, mit p_ bzw. p_. der Integrierer
in einen dem HOLD eftsprechenden Zustand ver=
getzt. Mit p, und p_, werden die Integriersr
in IC-versetzt. Eing Ablaufsteuerung sorgt
fiir dle Erzeugung der logischen psegel.

Die Schaltung fir die Darstsllung besteht aus
zwel Tellen: Zeichnung der Schiene und Katzs,
Darstellung von Seil und Greifer.

Jeder dieser Telle besteht aus zweil Inte-
grierern mit zugehdrigen Summiersn und
Schaltern, der zweite snthalt zus&tzlich auf-
grund der bendtigten runden Kontursn zwei
Transformationsschaltungen. Die Auggangs-
spannungen dieser beiden Teile werden addiart.

Zeichnung von Schiene und Katze

Zur Darstellung veon Schienz ung Katze sollen
mglichst geschlossene, symmetrischa Flguren

Eszelchnet warden.

Daher werden Schiene und Katze nach folgendem
Flan gezeichnet

Endpunkt
12 / 13
11 / _ t1g
3 4 1) 9 A ST 8, 76
1 5
Ausgangspunkt

Ois Zahlen geben die Zustdnde in der Reihen-
folge an, wie sie durchlaufen werden. Wahrend
elnes Zustandes wird eine Linie gezeichnet.

Diz Lénge der Linie richtet sich nach der Dauer
des Zustandes. Der Ablauf einer bestimmten Zeit

ist daher das Kriterium flr den Ubargang von
einem Zustand zum n3chsten. (Dis Schiene wird
Zur €rhdhung der Helligkeit doppelt gezeich-
net), Flr die Dauer der Zusté&nde werden vier
Zeitkonstanten 14 bendtigt. Flr die Ablauf-
steuerung wird ein Vier-bit-Bindrzidhler ver-
wendet .

Zaichnung_von Sell und Greifer

Dis Zsichnung des Greifers bestsht aus Kreis-
tailen und Radien dieses Kreises. Durch Trans-
formation in das Polarkoordinatenaystsm er-.
gaben sich zur Darstellung nur Radiusdnderun-
gen bal konstantem Winkel und Winkelandarungen
bei konstentem Radius. Daher kanm man zur Er-
Zpugung von r und ¢ ebanfalls die oben be-
schrisbene allgemeine Methods anwenden. Die
Seilldngs wird bestimmt durch den Anfangswert
des r-Integrierers.

Ourch Ausnutzung der vorhandsmen Symmatris-
sigenschaften erh8lt man daher folganden Plan:

Y
17
20 22 -
1
18 23 X
18
24
¢ &
Zo0
21 ¥
22
23k 19
24
18

-
~ Y
|

-

Zustand 17 wird beendet, wenn der r-Inte-
grierer Null erreicht. Durch den Anfangswert
dieses Integrierers ist daher die Seilldnge
bestimmt. Dis Drehung um den Aufhangepunkt
erfolgt in elner Transformaticnsschaltung.

Ablaufsteuerung

Die Ablaufstzuerung wurde mit der parallelen
Loglk des Analogrechners ausgeflhrt. Sie ent-
spricht einem Schrittschaltwerk, das durch
Zaitkonstanten weitergeschalten wirg. In jedem
Zustand werden die entsprechenden logischen
Pegel [(IC, HOLD, Richtung) flir die Inte-
grierer erzeugt. Das Schrittschaltwerk be-
steht aus einem 4-bit und esinem 3-bit Bindr-
z&hler und zwei Flip-Flops. Als Zeitkonstanten
werden monostablle Kippstufen verwendet.
Wahrend der Zeichnung von Katze, Seil und
Greifer wird der Weg s zugeschaltet.

|
|
;
|
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Mit einer Simulationsschaltung, die die
physikalischen Gegebenheiten nachbildet,
kann der Bewegungsablauf beim Fahren der
Katze, beim Einholen von Gut und beim Ent-
leeren des Greifers nachgebildet werden.
Eine entsprechende Anordnung wurde auspro-
blert und zeigte gute Resultate.

Die Bilder geben einen Uberblick iiber die
Mbglichkeiten der Darstellung des Laufkrans.
Ole Position der Laufkatze, die L3nge des
Seils,.der Uffnungswinkel und der Pendel-
winkel von S8eil und Greifer kdnnen dyna-
misch verdndert werden.

Literatur

{1] F.Breitenecker, H.S5chafhauser: Modell eines
Erzentladers. INTERFACE 4, 1975




PERIODENSUCHE UND PERIODENANALYSE VON
VERFNDERLICHEN STERNEN

Johann Nittmann
Institut fir Astrcnomie
Universitat Wien

1 EINLEITUNG

Einen Schwerpunkt der naturwissenschaftlichen
Forschung am Institut fiir Astronomie der Uni-
versitat Wien stellen die magnetischen Starne
dar. Diese Sterne fallen in den Spektral- -
kiassenbereich 67V - F5V und besitzen pesku-
liare Eigenschaften, deshalb auch der Kurz-
nare Ap-Sterne. Eine periodische Variation

der Intensitdt der Spektrallinien, der Hellig-
keit und eines zum Tell betréchtlichen Magnet-
feldes zelchnet diese Sterne aus. Zudem zelgen
einige dieser Sterne eilne kurzzeitige perio-
dische Helligkeits &nderung mit einer Perioden~
ldnge von ca. 2 Stunden, die der Haupthellig-
keitsperiode lUberlagert ist. Diese kurz-
zeitigen Helligkeits&nderungen klelnster
Amplitude liegen an der Grenze der Beob-
achtungsgenauigkeit. Um hier eine Periodizitdt
in den stark streuenden Daten zu finden,missen
mathematische Methoden die Perlodensuche Uber-
nehmen.

2 LAF LER - KINMAN METHODGE

£us physikalischen {berlegungen oder ander-
wartiger Information weil man meist den un-
gefdhren Bereich, in dem man elnen Trend in
gen Daten erwarten kann. Existiersn n Beob-
achtungswerte xi{iz1,n] mit dem Mittelwert

7
._1x1
X = "&5?"“” , so bildet man fir eine gew&hlte
Periode _ 5
L
. . 52 BRE [xi+1 xiJ
= - 3
o T (x;=%X)
i=1

Liegt kein Trend in den Daten vor, wird dleser
Parameter 8 22 sein. Erhalten wir aber Para-
meterwerte, cie weit unter 2 sind, so kann mit
groBer Wahrscheinlichkeit von einem Trand in
den Daten gesprochen werden. Eine genauere
Diskussion erfolgt in NITTMANN (1978},

Im ersten Computerlauf wird der gesamte ver-
mutete Periodenbereich mit grober FPericden-
schrittweite untersucht. Die dabel auf-
scheinenden Minima des Parameters 6 kdnnen in
einem zweiten Lauf weiter untersucht werden,
bis schlieBlich das abscluyte Minimum bel
kleinster sinnvoller Schrittwelte gefunden
wird. Die Berechnung, sowle die graphischa
Darsteliung der 8-Werte erfolgts an der CDC
CYBER 73, vor allem, da keine besonderen An-~
forgerungen an die graphische Darstellung ge-
stellt wurden. '

Tritt nun der Fall ein, daB mehrere Perioden
etwa glelchgute Werte besitzen, missen die
Perioden weiter untersucht werden, bzw. sine
andere Methode zur Perlodensuche angewendet
werden. Bevor wir eine Methode zur welteren
Untersuchung besprechen, soll eine zweite
Methode zur Periodensuche angefihrt werden,

3 FOURIERANALYSE NACH DEEMING

Im Gegensatz zur klassischen Fourieranalysa-~
mzthode sind bei der Methode wvon DEEMING kelne
dguidistanten Zeitwerte bzw. x-Werte notwen--
dig. Die komplexe Fouriertransformierts F{v]
einer Funktion f(t) ist

¥

Flv) = Jf[t)a

—0G

iZﬂvtdt

definlert. Diese Fourlertransformierte k&nnen
wir in der Praxlis nicht bilden, da wir erstens
nur innerhalb elnes endlichen Zeitbereiches
becbachtan ktnnen, zweitens nur zu diskreten
Zeltpunkten eine Messung erfolgen kann.
DEEMING definiert deshalb eine endliche
Fouriertransformierte FN[u) und ein "Spektral
Window"” GN[uJ

N
Fylv) = I f(t yelZ™vEx
K
ke
N
§ylv) = 12Vt
k=1

FN(v} ist nun die Faltung der wahren Fourier~
transformierten F{v) mit dem Spectral Window
6, (v), welches all die Informationen enthiitc,
die durch die Anordnung der x bzw. t-Werte in
FN(v) entstehen

+

Fylv) = FOVI%s (v) = [ Fv-v )8, [v* Jv*

-0

Enthdlt 6, (v) einen Peak an der Stelle v, und
existiert ein Peak an der Stelle v, im "Power-
spektrum”, =0 werden an den Stellen v_+ ¥

und v -v_ zwel welitere Peaks im "Powerspek-
trum” SufsCheinen,

i
|
|
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Abbildung 1

Abb.% zeigt das Fourierspektrum von Radial-
geschwlindigkelitmessungen des Ap-Sternes

HD 222801, Die Periode von 3.74 Tagen ist

leicht asuffindhar. Die Verwendung eines Plotters
mit der notwendigen Softwareunterstitzung ist
von prundlegender Bedeutung fir die Anwendung
dieser Methode. Beides konnte an der Hybrid-
rechensnlage des EQV-Zentrums der Technischen
Universitsdt Wien gefunden werden.

4 SPLINEGLATTUNG UND FOURIERANALYSE

Erhalten wir bei der Anwendung der beiden vor-
hin besprochenen Feriodensuchmethoden kein
eindeutiges Ergebnils, so mUssen die Datsn
weiter untersucht werden, Hierflr wurde vom
Autor die reichhaltige Software, die an der
Hybridrechenanlage zur Verflgung steht, ver-
wendet [(Interpolations- und Plotterpaket
IPP1). Die durch die beiden obigen Perioden-~
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guchmethoden gefundenen Periodesn sollen zu-
ndchst graphisch dargestellt werden., Eine
Splinegléttung soll der erste Schritt siner
welteren Untersuchung sein. Als zwsiter
Schritt soll des Fourierspektrum der Perlods
und der Splinegidttung gleichzeitig in siner
Zeichnung geplottet werdsen.

Die Splineglé&ttung nach Sp&th bletet die Mog-
lichkeit der Wahl des Glattungskoefflzienten.
Durch die Verwendung eines Graphic Display
{Tektronix 4DD6) kann eine rasche inter-
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aktive Anderung des Gldttungskoeffizianten
durchgefihrt werden. Durch den Vergleich der
Fourierspektren der MzBwerte sowie der
Gidttungskurve konnte die GriéBe der Strouung
erkannt werden. Hochfreguente Amplituden im
Fowerspektrum der Splinefunktion konnten nur
von der Datenanordnung verursacht werden. Um

hier sicher zu gehean, wurde auch das "Spektral

iindow” der Periode geplottet. Abb.2 und
Abb.3 zeigen verschiedene Testdaten, die mit
dieser Methode untersucht wurden. Die Test-
daten wurden mit Hilfe des Unterprogrammes
MLAREN {2ufallszahlengenerator) erzeugt.
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Mit diesen drei Methoden wurden neue Hellipg-
keitsmessungen des Ap-Sternes HD 224801 unter-
sucht., Abbildung 4 zeigt das Ergebnis der
207" Periode des Jornson U-Filters.
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Abbildung 4

Praktisches Belsplel:
83 Beobachtungswerte
des Johnson U-Fllters,

Feriode 2"a7™

Der Autor mochte sich beim gesamten Team der
Hybridrechenanlage fir die hilfsbereite
Unterstltzung wahrend der Test- und Produktions-
phase bedanken,

SUMMARY

The investigation of the existernce of a short
period brightness variation in magnetic stars
1s only possible with the aid of mathematical
period search methods. We applied two diffe-
rant mathematical methods, first on simulated
data then on observed data. Using the LAFLER-
KINMAN method we calculated & test parameter
for a number of trial perlods. For test para-
meters much smaller then 2 thers is a trend in
oyr data, Uaing the fourier-analysis method

of DEEMING for unequally spaced data, a second
period search method was available. From the
simulated data we found good agreement betwsan
these two independent methods. In case of no
definite period or more than one period further
analysis was necessary. For these purposes the
author used the sophisticated software of the
Hybrid Computer Centre. For the first step we
used a S5pline function for smoothing the ob-
sgrved data. Next we represented the fourier
spectra of the data and the smoothed curve
gimultanecusly in one plot, this enabled us to
distinguish between the real information in
our data and the noise.
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