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FRSTE ERFAHRUNGEN MIT DEM AuTOPATCH-BETRIER

Die am 2, Mirz 1981 erfolgte Umstellung auf das neue Betriebssystem JCS/VS 8
stellt, obwohl auf den ersten Blick gar nicht ersichtlich, einen bemerkens-
werten Einschnitt in der Entwicklung der Hybridrechentechnik an der Teehwischen
Universitdt Wien dar. Elnerseits markiert sie den letazten Sehritt in der Um—
stellung auf ausschlieBlichen AutoPATCH-Betrieb fir hybride Beniitzer, anderer—
seits 1st damit ein erster &GuBerst wichiiger Schritt in Richtung hybrides
Time-Sharing gesetat worden,

Die Entwicklung nahm in den letsten 15 Monaten einen stiirmischen Verlauf. Es
tst namlich noch nicht lange her, daB der Hybridrechner an der Technischen
Universitdt Wien ausschlieBlich in der komventionellen Art hindisch program—
miert werden konnte. Am 19,11.1979 wurde die Iieferung und Imstallation

der AutoPATCH-Erwet terung der Hybridrechenanlage von der Firma EAI erfolgreich
abgeschlossen. Die vertraglich vereinbarten Letstungstests konnten im Jinner
1980 erfolgreich beendet werden. Unser hybrider Sprachprozessor HYBSYS wurde
bis Ende Februar 1980 "AutoPATCH-féhig" gemacht und ab 1. Mdrz 1980 kownten
am Rechner im Sommersemester neben den Windisch gesteckten Schaltungen beretts
hybride Simulationen mit dem AutoPATCH-System in einer maschinenunabhingigen
Syntax vom Terminal aus programmiert werden. In der Ubergangsphase bis Ende
Junt stand allerdings nur ein erster Testsatz von analogen Makros zur Ver-—
figung (z.B. gab es wur 12 Integrierer und 6 Summierer). Doch konnten schon
mit dieser winimalen Konfiguration wichtige Betriebserfahrungen gesammelt
werden,

In den Sommerferien wurde der Ubergang auf einen ausschlieBlichen AutoPATCH~
Betrieb vorbereitet. Dazu waren auch weitgehende Hardwaremodifikationen not—
wendig. So wurden 32 zysdtzliche Konstantengeber (CDACs) entwickelt und einge-—
baut und als Ersatsz fir die langsamen Servopotentiometer wurden 80 digitale
Potentiometer unter Verwendung der neuesten Technologie von uns selbst ent-
wickelt und implementiert, sodaB nurmehr alle 120 Koeffizienteneinhelten
digttal setzbar sind, Zur Steuerung der individuellen Zeitkonstanten der In—
tegrierer war es auch notwendig, das Interface wn 64 zusdtzliche Kontroll-—
leltungen zu erweitern.

Das neue AutoPATCH~System, dessen Makros yun die gesamte verfigbare Schalt—
kapazitdt ausmitzen und die auch qualitativ gegeniiber dem Testbetrieb erweil-
tert (Anzahl und Art der Makros) wurden, konnte am EAI Users' Group Meeting
im September 1980 bereits vorgestellt werden. Seit 1. Oktober 1980 ist ein
ausschlieBlich AutoPATCH-orientierter Hybridbetrieb eingefiihrt.

Obwohl iber den reinen AutoPATCH-Betrieb erst Daten iber einen verhdltnis—
maBig kurzen Zeiltrawnm sur Verfigung stehen, ist es doch interessant, die filr
den Tatigkeitsbericht des Bundesministeriums fir Wissenschaft und Forschung
erhobenen Daten iiber den Einsatz der Sprachprozessoren in den Jahren 1979
und 1980 zu vergleichen:




Verwendete Prozessoren Verwendete Prozessoren
in % der Programme in % der CPU~Zett
88% FORTRAN 77% FORTRAN
1979 10% Assembler 13% Assembler
1% HOT 10% HOT
61% FORTRAN 20.8% FORTRAN
1880 11% Assembler 8.5% Assembler
28% HYESYS 78.7% HYBSYS

Das hervorstechendste Ergebnis ist wohl, dal HYBSYS zunehmend in FORTRAN ge-
schriebene Beniitzerechtzeilprogramme ersetzt. Da von unserem Jobaccounting-
system bisher nur die CPU~Zeilt, aber nicht die Finschaltzeit, d.h. die Zeit,
die von etnem Beniitzer wéhrend seiner Simulationsldufe am Terminal verbracht
wird, ermittelt werden konnte, lieferm die angefiihrten Zahlen noch gar kein
richtiges Bild iber die tatsdchliche Vervendungsintensitdt von HYBSYS. Tat~
sdchlich st der Prozentsatz von HYBSYS unter den verwendeten Sprachprozesso-
ren, gemessen an der Einschaltzeit, weit tiber 90%. Seine Interpretereigen—
schaften bedingen aber auch, daB ein relativ groBer Teil der Finschaltzeit
durch Nachdenken des Bewiitzers verstreicht und daher ein hybrides Time—
Sharing-Verfahren weltere enorme Durchsatzsteigerungen fir hybride Simulationen
erwarten LdBL.

W, Kleinert

EXPERIENCES WITH AUTOPATCH

The new operating system JCS/VS 8 which 1s running since March 1981 represents
an tmportant landmark in the development of hybrid computation at the Technical
University of Vienna. It is the last step on the way to a complete autopatch
system and at the same time a very important step towards hybrid time-sharing.
It has not been such a long time that the hybrid computer at the Technical
Untversity of Vienna could be programmed only in the conventional marual way.
In November 1973 the installation of the autopatch extension was successfully
completed by EAI, Acceptance tests were completed in January 1380. Our hybrid
interpreter HYBSYS was adapted for autopatch by February and from March 1980
on the autopatch system could be used by teyminal users programming hybrid
simulations in a problemeoriented syntax, where at first there was only a

test set of analog macros. Extensive hardware modifications were necessary

to complete the transition, 32 additional CDACs and 60 digital potentiometers
were developed and implemented. 64 control lines had to be added to the inter—
face. The new autopatch system could be presented at the FAI Users' Group
Meeting in September 1980,

The table at the top of the page shows job accounting data comparing 1979 to

1980, The first column gives the percentage of programs using different
processors. The second column gives the percentage of CPU~time used by different
processors. The most outstanding result is that HYBSYS jobs more and more replace
real-time user jobs written in FORTRAN. But this ig only an account of the
CPU~time and not of the actual time a user spends at the terminal using the
interpreter HYBSYS. Regarding the actual time HYBSYS is active in more than 90%
of the time. Comsidering that the user spends a lot of time at the terminal
without responding immediately a hybrid time-sharing system will certainly
inerease the throughput for hybrid simulations.




aktuelle mitteilungen

OFENUNGSZEITEN

Da sich aufgrund der grofReren Leistungsfihigkeit des neuen Be-
triebssystems JCS/VS 8 héhere Anforderungen an den Operatorbe-
trieb ergeben und zur Zeit nur zwei Operatoren an der Hybrid-
rechenanlage beschdftigt werden kénnen, mufiten die UOffnungs-~
zeiten um zwei Stunden reduziert werden. Die Hybridrechenanlage
ist nun von
Montag bis Freitag
von

g8 Uhr bis 18 Uhr
gedffnet.

RECHENZEI TRESERYERUNG

Rechenzeit zur Beniitzung des AutoPATCH-Systems mit dem Prozessor
HYBSYS kann fiir die angegebenen Uffnungszeiten auller Montag von
8 bis 14 Uhr, wo Hardware- und Systemwartung durchgefihrt wird,
beim Operator reserviert werden. Ebenso ist bei Verwendung spe-

zieller Hardware sowie fir interaktive graphische Jobs eine Re-
servierung vorzunehmen,.

TERMINALRESERVIERUNG

Flir die Benilitzerterminals, die zum Editieren von Programmen und
Daten sowie zurProgrammvorbereitung zur Verfligung stehen, kdnnen
beim Operator Reservierungen vorgenommen werden.

CLOSED~-SHOP-BETRIER

Closed-Shop~Programme werden nach Méglichkeit, auf jeden Fall aber
einmal innerhalb von 24 Stunden gerechnet.



Neues BETRIEBSSYSTEM JCS/VS 8

Anfang Mirz 1981 18ste das neue Betriebssystem JCS/VS 8 das'System
JCS/TS 7 ab., Nihere Informationen befinden sich auf den Seiten 11

bis 22.

DIE VERWENDUNG VON HYBSYS 1M BETR1EBSSYSTEM JCS/VS 8

Generell bringt das neue Betriebssystem keine Anderungen fiir den
HYBSYS-Beniitzer mit Ausnahme der zu verwendenden Steuerkarten
(/HYB). Von der M®glichkeit, Programme am Terminal zu entwickeln
und von dort zu starten, sollte jeder HYBSYS~Beniitzer Gebrauch
machen. Dabei kann die Deklaration der Modellgleichungen auf einem
Source File (mit den entsprechenden Steuerkarten) vorbereitet .
werden. Erst nach Fertigstellung der Deklaration wird HYBSYS ge-
startet und es entfdllt die Belegung einer Batch-Partition.

Ein weiterer Vorteil besteht darin, daB die Modellglelchungen auf
der Deklarationsebene zuginglich bleiben.

Genauere Angaben bezliglich der jeweils geltenden HYBSYS-Release
(Steuerkarten, Districts, Neuerungen, Fehler) sind dem HYBSYS-
Bulletin zu entnehmen.

HYBSYS=-BULLETIN

Das HYBSYS-Bulletin ist eine Informationsschrift, die in Ergén-
zung zum HYBSYS-Manual alle notwendigen Angaben zur Bedienung von
HYBSYS enthdlt. Vom HYBSYS-Bulletin erscheint bereits die dritte
Ausgabe und es wird allen HYBSYS-Beniitzern , sowie auf Anfrage, zu-
gesandt.

PERSONELLES

Seit Beginn des Jahres 1981 ist Frau Irmgard Husinsky wieder an
der Hybridrechenanlage tdtig (halbtags) und tbernimmt wieder die
Redaktion des INTERFACE. Dipl.Ing. Dietmar Solar hat seit Jinner
1987 einen Ganztagsposten an der Hybridrechenanlage.




DRUCKSORTEN FUR BENUTZER DER HYBRIDRECHENANLAGE

Titel Preis
Benlitzung des Betriebssystems JCS/VS 8 -
Terminalbeniitzung -
JCS/VS & User Manual 50.-
HYBSYS~Manual , 50.-
Graphische Grundsoftware 25,
EAI-Assembler I
Grundlagen der Assemblerprogrammierung 50.~
EAI-Assembler II
Hinweise zur fortgeschrittenen Programmierung 50.-
Das Interpolations-~ und Plotterpaket IPP1
Teil I: Allgemeine Beschreibung 50.~
Das Interpolations- und Plotterpaket IPP1
Teil II: Programmbeschreibungen : 50.-

GDP1 Programmpaket zur graphischen Darstellung
von Losungen gewdhnlicher Differentialgleichungen
Teil I: Allgemeine Beschreibung 50.-

GDP1 Programmpaket zur graphischen Darstellung
von Ldsungen gewbhnlicher Differentialgleichungen
Teil II: Programmbeschreibungen 50.~

POINT: Programmpaket zur numerischen Integration -~

Ferner gibt es Kurzbeschreibungen fiir alle Bibliotheksprogramme.

PROGRAMMBERATUNG
Programmberatung wird von allen Mitarbeitern der Hybridrechenanlage
nach Bedarf und Mdglichkeit durchgefihrt.

BEN
Am 3. Miarz 1981 wurde anléaf8lich der Betriebssystemumstellung eine
Benlitzerversammlung der Hybridrechenanlage abgehalten, die grofies
Interesse fand. Die Beniitzer wurden sowohl tiber die organisatori-

~sche Durchflthrung der Betriebssystemumstellung als auch {iber die
neuen Méglichkeiten, die Verdnderungen und Erweiterungen, die das
neue System bringt, und den Terminalbetrieb informiert. Anschliefiend
wurden spezielle Beniltzerwilinsche diskutiert.



RH3

RH/7

kurse

HINwEISE FUR FORTRAN-PROGRAMMIERER AN DER
HYBRIDRECHENANLAGE

und

SOFTWAREUNTERSTUTZUNG FUR DIE BENUTZUNG DES
PACER 600 ALs PLOTTER SYSTEM

Termin: Oktober 1981
Vortragender: Dipl. Ing. F. Bléser

Die folgenden Kurse werden nach Vereinbarung abgehalten:

RH1
RH2
RH6
RHS
RH11

RH13
RH14

RH16

GERATETECHNIK EAI PACER 600

BENUTZUNG DES BETRIEBSSYSTEMS JCS/VS 8

EAI AssEMBLER

EINFUHRUNG IN DAS HYBRIDE AuTOPATCH-SYSTEM

ASSEMBLER-PROGRAMMIERUNG FUR FORTGESCHRITTENE
MIT UBUNGEN

BEDIENUNG DES HYBRIDEN Prozessors HYBSYS
ZUR SIMULATION DYNAMISCHER SYSTEME AM
AuToPATCH-SysTeM, TeiL 1 Bzw. TEIL 2

PROGRAMMENTWICKLUNG AM TERMINAL

Ndhere Auskiinfte und Anmeldungen zu den Kursen telephonisch
oder persénlich bei Herrn M. Schandl (1040 Wien, GuBhaus-

strafle 27-29, 4. Stock, Zimmer 1404/05, Tel.: 65-37-85/803DW).




FAT CompuTER Users’ Group MeEeTing IN WIEN

An der Technischen Universitit Wien trafen am 8. September 1980 65 Teilnehmer aus
12 verschiedenen Lindern zum EAI Computer Users' Group Meeting 1980 ein.

Das Meeting wurde durch o. Univ. Prof. Dr. A. Weinmann er&ffnet. Nach dem Mittag-
essen wurde das vor einem Jahr installierte PACER 600 AutoPATCH-System von

Dr. W. Kleinert vorgefiihrt. Anschliefend stellte Dipl.Ing. D. Solar den von ihm
entwickelten Interpreter HYBSYS zur Unterstiitzung von hybriden Simulationen mit
dem AutoPATCH-System vor.

Am Abend fuhren alle Teilnehmer zum eigentlichen Veranstaltungsort, dem Alpen-
hotel G8sing, ungefdhr 120 km von Wien entfernt, wo sie die ndchsten zwel Tage
verbrachten. Es wurden 25 Vortrdge gehalten, die sich mit Themen wie Simulationen
@an hybriden Systemen (im medizinischen, industriellen, sportlichen Bereich}),

RTOS, ECSSL, EAI 2000, neue Software filr PACER 600 Systeme etc. beschiftigten.

In zwei EAI Sessions berichteten Mitarbeiter von EAI iiber ihre Produkte, es wur-—
den zwei Filme {iber Power System Simulation und Power Plant Training Simulator
pridsentiert, und es gab Diskussionen zwischen EAI und den Mitgliedern der Users'
Group.

Dienstag abend war die Moglichkeit gegeben, an einer von drei Working Groups teil-
zunehmen, in denen Fragen an EAI iiber die Themen ECSSL und RTOS, EAI-PDP-Connec~-
tions und Hard- und Software ausgearbeitet wurden. Diese Working Groups wurden zum
ersten Mal abgehalten und das Interesse der Teilnehmer war sehr grof. Es wurde vor-
geschlagen, zukiinftig das Arbeiten in kleinen Diskussionsgruppen liber spezielle,
genau abgegrenzte Themenbereiche zu f8rdern und wihrend eines Meetings Sfter zu
ermbglichen. FEinige  der Teilnehmer ergriffen die Mdglichkeit, an Hand von selbst
vorbereiteten Beispielen on-line iiber ein graphisches Terminal unter Verwendung
des Interpreters HYRSYS mit dem PACER 600 AutoPATCH-System zu rechnen.

Durch die Abgeschiedenheit des Veranstaltungsortes Gosing wurde der Kontakt zwischen

den Benutzern und zwischen EAI und Benutzern geftrdert.

P L T T e P e e e e e e i e e o b o Bt

Das diesjahrige EAT Computer Users' Group Meeting wird vom 15.-18. September 1981
in Glasgow, Schottland, stattfinden. Der Veranmstaltungsort ist das Hotel Lomond

Castle, das am See Loch Lomond, in der N#he von Glasgow, liegt. Das Meeting

wird von Anne MacKinnon organisiert.

E.Wittek




10

DARF I1CH BEKANNTMACHEN?: IMACS

IMACS, die International Association for Mathematics and Computer in
Simulation, ist eine der groRen internationalen Vereinigungen, die es sich
zum Ziel gesetzt haben, den wissenschaftlichen Erfahrungsaustausch zu for-
dern. Dies geschieht einerseits durch die Veranstaltung von — speziellen
Problemstellungen gewidmeten ~ Symposien und des allgemeinen, alle drei
Jahre stattfindenden Kongresses, andererseits durch die Herausgabe wissen~
schaftlicher Publikationen in Form von Tagungsberichten und der viermal
jdhrlich erscheinenden IMACS-Transactions. Dem raschen Austausch von In-
formationen dient der in zwangloser Form erscheinende Newsletter, den alle
Mitglieder von IMACS erhalten.

Im Gegensatz zu anderen derartigen Vereinigungen (wie z.B, IFAC) gibt es beil
IMACS sowohl eine pers®nliche Mitgliedschaft von einzelnen Personen, als
auch eine solche von Institutionen. Die persdnliche Mitgliedschaft kann ent-
weder eine sogenannte Grundmitgliedschaft sein (bfr - 300.~- jdhrlich, das
sind etwa 8S 150.~), die zum Bezug des Newsletter sowie zu PreisermidBigungen
bei IMACS-Publikationen und einigen IMACS-Veranstaltungen berechtigt, oder
aber eine Vollmitgliedschaft (bfr 800.~ j#hrlich), die dariiber hinaus auch
den kostenlosen Bezug der IMACS-Transactions einschlieft., Fiir Firmen und
Institute sind spezielle Regelungen vorgesehen.

Fiir alle Anfragen sowie zur Entgegennahme von Antrigen auf Mitgliedschaften
steht gerne zur Verfiigung

Prof.Dr. I. Troch

Technische Universitdt Wien

GuBhausstraBe 27-29

A~1040 Wien

PUBLIKATION SIMULATIONSTECHNISCHER ERGEBNISSE

Meist ist fiir den Naturwissenschaftler, Techniker usw. die Simulation nur
Mittel zu dem Zweck, Ergebnisse auf dem eigenen und eigentlichen Arbeitsge-
biet zu erhalten. Dennoch ist es h#ufig so, daR im Verlauf derartiger Unter-—
suchungen =~ quasi als Nebenprodukt — auch interessante Ergebnisse auf dem
Gebiet der Simulationstechnik anfallen:

Dies k¥nnen z.B. mathematische, algorithmische, usw. Varianten bekannter
Verfahren sein, die flir eine spezielle Problemklasse besonders gut geeignet
sind, sowie auch Erfahrungen bei der Anwendung verschiedener Verfahren auf
eine solche. Eine Publikation dieser "Nebenergebnisse" gemeinsam mit den
anderen Resultatén ist meist nicht m¥glich.

Gerade Benutzer der Hybridrechenanlage werden relativ hdufig in die oben ge-
schilderte Lage kommen und es sei darum darauf hingewiesen, dafl viele der-
artige Ergebnisse in der wissenschaftlichen Zeitschrift der International
Association for Mathematics and Computers in Simulation, den IMACS~Trans-—

actions, verdffentlicht werden k&nnen. Manuskripte (vorzugsweise in englischer

Sprache) kdnnen an jedes Mitglied des Editorial Board gesandt werden, ins-—
besondere iibernimmt gern die Weiterleitung

Prof.Dr. 1. Troch
Technische Universitdt Wien
GuBhausstrafle 27-29

A-1040 Wien




NEUEs BETRIEBSSYSTEM JCS/VS 8

Anfang Mdrz wurde an der Hybridrechenanlage ein neues Betriebssystem, JCS/VS 8,
installiert. Es 16st das seit Dktober 1976 laufende System JCS/TS 7 ab und

bringt in erster Linie die erforderliche Leistungssteigerung, die der rapiden Ent-
wicklungst&tigkeit an der Hybridrechenanlage sowohl auf dem Gebiet der Hard-

ware als auch der Software Rechnung tragt.

JCS/VS 8 ist eine Eigenentwicklung der Abt., Hybridrechenanlage und . wurde nach
mehr als zweljéhriger Entwicklungszeit in seiner Version .1 fertiggestellt.
JCS/VS 8 ist fast vdliig aufwdrtskompatibel =zum alten System (siehe auch
Seite 18], arbeitet aber intern vbllig virtuell, um die Leistung auf einem
Kleinrechner wie dem PACER 4100 zu bewerkstelligen, d.h. neben dem virtuellen
Massenspeicherkonzept (50 Districts) gibt es virtuelle Terminals, virtuelle
Files und virtuelle Systemprozessoren, die unabh&ngig von der Anzahl der pa-
rallel arbeitenden Benutzer arbeiten.

JCS/TS 7 JCS/VS 8
2 Systemlevel 2 Systemlevel
2 User Level, inklusive 8 Batch User Level{Pro-
der Terminal User gramme) und
8 Terminal User {(Time
, Sharing)
27 Districts 5C Districts
3 Terminals 9 Terminals

Wichtigste Leistungsunterschiede

Im Multiprogramming werden maximal 18 Level - 18 Henltzer {User} und zweil
Systemaktivit&ten {Supervisor und System Manager) - parallel bedient. Die
Anzahl der Level richtet sich nach der jeweiligen Anforderung. Dabei ermig-
licht dynamisches Cycling eine effektlve CPU-Aktivitat. Sobald ein Exeku-
tionslevel untdtig (Idle) ist oder logisch warten muB, wird ein Cycle zu
ginem anderen Task erzwungen.

Das Input/Output System arbeitet unmabh&ngig von anfallendem Input/Dutput,
indem es Kernspeicherpuffer benlitzt, die die Information spoolen. AuBerdem
werden Card Reader Input, Line Printer- und Oata Plotter Output und Output
einer dritten Spool Device gespoolt und k&nnen daher ohne Einschrénkung von
allen User Tasks parallel durchgefiihrt werden.

11
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Organisation der Systemaktivitédten in JCS/VS 8
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Systemunterstdtzte Peripheris in JC3/VS 8

Das zur Verflgung stehende Memory wird auf das System und die Benltzeraktivi~
t&ten aufgetellt.
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Das System selbst belegt inklusive aller System Tasks 32K. Weitere 128K
stehen den 8 User-Programmen zur Verflgung, wobel es vier Memory-Banke
zu je 32K gibt, die jewells einenlvolle 32K) oder 2 User aufnehmen konnen.

g4 k

it e sy

56 & o USER JOB 55 %

USER JOB
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bk _%/7//////// USER J0B L 48k
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AP IA I

40 k " USER JOB USER 0 V/ Fr{//
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A0 w

32K

24k SCURCE
PROCESSOR

BATTH
14w | PROCESSOR

COPERATING
SYSTEM

BASIC MEMORY

EXTENCED “EMORY {*80 k]

Memory Aufteilung in JCS/vsS 8

Abgebaut wurde der Zugriff zu einer Festkopfplatte [langst nicht mehr rentabsl)
und zu variablen Card Codes und flUr Lochstrelfen Ein/Ausgabe.

Hauptziel war,ss, daB jeder von seilnem Arbeltsplatz aus die Programmentwick-
lung per Terminal ohne Systembelegung  durchftihrt und von dort aus die An-
welsungen zur Programmexekution gibt. Das Source Processing wird von JCSS0P,
einem System Tssk, betrieben, der fir alle 8 Terminal User insgesamt nur 7K
Worte bendtigt, wobel ss keinerlei Limitierung der angesprochenen zu editie-
renden Flles gibt.

Insgesamt bringt das nsue System nicht nur eine snorme Leistungsstelgsrung,
sondern auch elns betrdchtliche Durchsatzsteigerung.

UBERBLICK UBER DIE EIGENSCHAFTEN DES SYSTEMS

0 Real-Time Hybrid: Das System unterstiitzt voll den AutoPATCH-Betrieb mit
HYHESYS und Ghernimmt alle entsprechenden hybriden Systemoperationen.

0 Multiprogramming: Oas System hat 2-18 gleichzeitig aktive Exekutionslevel.
Acht LLevel sind durch User Jobs frei programmierbar, und ein Level ist fUr
Systemprogramme mit beschrénktem Kernspeicherplatz, die durch Overlays aus-
getauscht werden kénnen (Supervising).

o Batch Processing: Der Card Reader ist immer ready und liest jeden Job so-
fort ein. Die Aufteilung der Jobs auf die User Partitions zur Exekutilon
im Kerngpeilcher erfolgt automatisch, kann aber auch h&ndisch gestsuert

i3



werden. Jeder Job wird auf einen File gelegt und kann daher 6fter exskutiert
und editisrt werden, ohne nsu elngelesen werden zu mlissen,

0 Source Processor: Dieser ermbglicht parallel zum Batch-Betrieb an maximal 8
Terminals das Erstellen, Editieren und Vorbereiten von Programmen und Un-
terprogrammen sowle die Bearbeltung von Daten. So kdnnen beliebige Karten-
stapel verarbeitet und Uber eine Option als File zur Verfigung gestellt
werden. Samtliche Funktlonen wirken virtuell auf die Informationen des Files
und bentitigen daher kein Memory. Es konnen vom Terminal direkt Jobs zur Exe-
kution freigegeben werden. )

o Districts: JCS/VS 8 liefert bis zu 50 virtuelle Massenspeicher. die
logisch den vorhandenen Massenspelchern zugeteilt werden. Diese Districts
sind flexibel dimensilonlerbar. So kann man auch mit einer einzigen Platte mit
21 offenen Files arbeiten. Die Districts sind zylindrisch aufgebaut, also
ohrne Anfang und Endg, und sind laufend belegbar. Die Districttransfers sind
interruptgesteuert.

o Peripherie: S&mtliche peripheren Gerdte sind Uber Kernspeicherpuffer lau-
fend aktiv und sind durch logischse Units programmierbar, die vom System den
tatsdchlichen Ger&ten zugeordnet werden, Austausch und Umorganisation der
Ger&dte sind jederzeit mdglich. Alle Units sind ASCII-standardisiert und werdsn
interruptgesteuert: Card Reader, zwei Printer, Data Plotter, Betriebsvi-
deokonsole, acht weitere Terminals Uber VZ24.

o Spooling: Line Printer, Data Plotter und eine dritte Spool Device werden im
Scratch/Spooling Verfahren - bedient. S&mtlicher Dutput ‘@if diesen Gerdtem wird
auf Files gelegt. Nach dem Ende der Exekution des Jobs 1st der File automa-
tisch oder h&ndisch abrufbar. Mehrfaches Spoolen elnes Files ist miglich,
ohne den Job neu zu rechnen., Das Spoolen bringt kurze Exekutionszeiten und
die Moglichkeit, die betroffenen Gerate zugleich von mehreren Exekutionsle-
veln anzusprechen, -

o Datenschutz: Es kdnnen Files schreibgsschiitzt werden, oder ss wird nur einem
bestimmten Benlitzer der Zugriff zu einsm bestimmten File gestattet. Ferner
ist der Datsenschutz eines bestimmten Files durch die Programmierung méglich.

0 Job Accounting: Es wird vom System automatisch die Aktivitadt jedes Jobs kaontrol-
liert und aufgezeichnet: verbrauchte CPU-Zeit, Anzahl der Aufrufe der einzelnen
Prozessoren, Filezugriffshaufigkeit, Kernspeicherbelegung, Fehlerabbritfcha,
sowle der gesamte Betrisbsmittelverbrauch auf jedem einzelnen Input/Dutput-
Ger&t. Das Job~Accounting l&uft automatisch mit und wird durch eigene Unter-
stltzungsprogramme kontrolliert und ausgewertet. Es bsesteht die Miglichkeit
der Rechenzeilt-und Betriebsmittelbeschrénkung fir jeden einzelnen Job (Pro-
grammsperre oder- Programmabbruch}.

o Oynamische Memoryeinteilumgs Die Memoryeinteilupg flUr die acht User Partitions
wird je nach Jobanforderungen neu erstellt.und wdhrend des Rechenbetriebs
laufend verdndert. Vollautomatische Kontrolle und Programmschutz sind selbst-
versténdlich.

0 Run-Time-Messages: Hunderte Systemmeldungen und Fehlermeldungen sind auf
elnem eigenen Systemfile resident und werden gegebenenfalls zum Run-Time-
Zeitpunkt dem Benlitzer am Terminal bzw. dem Job mitgeteilt., Ebenso wird der
Dperator auf der Systemkonsole informiert. Je nach Problem wird der Job
abgebrochen oder weitergerechnet., Alle Meldungen sind programmierbar.

0 Supervising: UOber System Overlays sind Kontrollmoduln flr den Dperator
verfigbar, die dis Kontralla und dis Funktion des Betriebes gewdhrlei-
sten. So kann eine stdndige optische Kontrolle der laufenden Aktivitaten
erfolgen. Jobs k8nnen manuell gestartet, gestoppt oder abgebrochen werden.




Datum und Tageszelt wsrden angszaigt. Es kdrnsn Wartepositionen im Programm mit
Meldungen an den Operator (z.B. flr Bandwechsel] programmisert werden, die be-
statigt werden missen, ehe das Programm fortsetzt. Es gibt die Moglichkelk,
Programme zu tracen. Ferner sind folgende District-Operationen vorgesehen:
File-~Transport, automatisches L&schen und Platzoptimierung auf Oistricts, manu-
elles L8schen, Closen, Schiitzen und Umbensnnen von Files. Ein Systemgenerator
ermiglicht die Kontrolle der Systemparameter, Dokumentation der aktuellen Kon-
figuration und der System Release und die tempordre Verdnderung von Systempa-
rametsrn. Eine Kontrolle Uber alle Jobnummern gewdhrleistet ein weiterer Dverlay.

System Traps: Das System JCS/VS bilgtet selbst intern eine Reihe leistungs-
#8h1ger Funktionen, die mnemonisch im Assembler kodiert werden k&nnen
(z.B. Hybrid-, File=- und Input/Output~Programmierung).

Options: Zahlreiche textfreundliche Options kdnnen zusammen mit den Steuer-
karten einzelne Funktionen des Jobablaufs steuern. Alles Kommandos und Texte
zur Steuerung sind informationsfreundlich und werden versténdlich ausge-
schrieben.

Compiler: Es sind FORTRAN IV, Assembler, Core Image Generator und der An-
schluf an den hybriden Prozessor HYB3YS verflgbar.

File Control: Diese ermdglicht die Kontrolle und Manipulation von Files auf
Districts parallel zu Batch Usern von Jjedem Terminal aus.

Bootstrap: Ober Bootstrap kann das System JCS/VS automatisch geladen und ge-
startet werden {Hardware-PACER-Bootstrap-Prozedur). Das System ist ladbar von
‘Card.Reader, Maving Head Disk oder Magtape .und generiert bzw. l&dt sich

zum GroBteil selbst, je nach Systemkonfiguration.

Doppelte Integer Genauigkeit: wird durcheine entsprechende Software (ein-
schlieBlich variables Format}erméglicht.

Software zur Unterstitzung von hdufig gebrauchten Programmstrukturen: 8it-
Manilpulationen, Wort-, Halbwort-und Viertelwort-Manipulationen, Packen und
Entpacken. Alle Routinen sind FORTRAN-aufrufbar.

Kontrollprogramme existisren zur Job-, System- und Funktionskontrolle,
sowie fur Save-Ldufe und Dumps. Es gibt Software zum Fusionisren von Db-
Jjekts zu einem Sammelfils und zum Modifizieren fertiger Programme auf
Maschinencodeebene und viele weitsre Unterstitzungsprogramme.

Plotter Software: Zur Steusrung des Data Plotters oder eines graphischen Bild-
schirms gibt es FORTRAN-aufrufbare, CALCOMP-kompatible, geschwindigkeitsgere-
gelte, bewegungsoptimierte leistungsféhige Software. Es besteht die Miglichkeit
der Softcopy einer an einem graphischen B8ildschirm ersteliten Zeichnung am
Data Plotter auf Tastendruck.

Terminalunterstdtzung: JCS/VS 8 berlcksichtigt die Mixed Hardware
der Terminal-Typen scwie wahlweise System Scho oder Local Echo; Rubout von
Ziffern und Suchstaben wird systemm&Big unterstiitzt.

Virtuelle Oaten: Es kinnen von FORTRAN aus Datenfalder virtuell angelegt und
so Memory-Flatz gespart werden.

Virtuslles System: JCS/VS 8, Batch Processor, Source Processor und File
Controller sind reentrant.

Terminal Identification: StandardmdBilg wird Terminal I/0 auf das Gerédt. gelegt,
an dem sich der Benltzer befindet, unabh&ngig von der programmisrten Terminal
Device. .Alle Terminals sind stédndig an das virtuelle System angeschlossen.

A. Blauensteiner
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ANDERUNGEN UND VERBESSERUNGEN FUR DEN FORTRAN-PROGRAMMIERER

DURCH DIE UMSTELLUNG AUF DAS BETRIEBSSYSTEM JCS/VS 8

Im Zuge der Umstellung auf das neue Betriebssystem JCS/VS 8 wurden in der
Systemsoftware zahlreiche Anderungen und Verbesserungen durchgefiihrt, Fiir
den Benutzer ergibt sich daher die Notwendigkeit, seine Programme auf das
neue System bzw. die neue Systemsoftware umzustellen. Die folgenden Punkte

sind dabei zu beachten:

Core Image--Programme

Core Image-~Programme, die im System JCS/TS 7 (d.h. vor Anfang Mirz) gebunden
wurden, kbnnen nicht mehr gerechnet werden und miissen neu erzeugt werden.
Objekt-Programme sind, sofern sie nicht von den folgenden Anderungen betroffen
sind, kompatibel, sie sollten jedoch sicherheitshalber ebenfalls neu iiber-

setzt werden.

Bindrkarten

Die Eingabe von Bindrkarten ist nicht mehr mdglich. Zur Ubertragung der Daten
von der Digitalrechenanlage zur Hybridrechenanlage miissen Magnetbinder ver-
wendet werden. Programmbeschreibungen fiir die entsprechenden Routinen sind in

der Programmberatung erhidltlich.

Zweiter Drucker

Als zusdtzlicher Drucker steht der Matrixdrucker TALLY TI1612 zur Verfiigung.
Der Drucker kann mit der FORTRAN-Device-Nummer !6 angesprochen werden. Er
verfiigt tiber 6 verschiedene Schreibdichten, die programmgesteuert gewihlt
werden kdnnen, wodurch es z.B., mdglich ist, auf dem an der Hybridrechenanlage
{iblichen 80~Spalten—Papier bis zu ]36 Zeichen/Zeile (exkl. Vorschubzeichen)

auszugeben. Programmbeschreibungen zum Setzen der Schreibdichte sind erhdltlich.
Bei Verwendung dieses Druckers muB auf der /RUN-Steuerkarte die Option

SPOOLING angegeben werden (z.B. /RUN,SPOOLING).

FORTRAN~-Device~Nummern

Die FORTRAN-Device~Nummern fiixr die wichtigsten Ein/Ausgabe~Einhkeiten sind im
System JCS/VS 8 wie folgt:




Eingabe Ausgabe

Card Reader 15 -
Line Printer - 15
Print Device (TALLY) - 16
Terminal 3 (Graphic Display) 20 20
Nodevice 14 14

Ausgabe auf Terminals

Die Ausgabe mit einer FORTRAN-WRITE-Anweisung erfolgt nun auf allen Ausgabe-
einheiten in gleicher Weise wie am Line Printer: Das erste Zeichen wird als
Vorschubzeichen angesehen, das den Zeilenvorschub regelt. Zuldssige Vorschub-

zelchen sind:

+ kein Vorschub
.+ ndchste Zelile
$ eine Leerzeile

- zwel Leerzeilen

-—

neue Seite

Am Terminal bedeutet dabei der Vorschub auf eine neue Seite, daR der Bildschirm-

inhalt gel&scht wird.

Bei der Ausgabe auf einem Terminal ist zu beachten, daR die Ausgabe von Leer-
zeichen als Zeichenkette das Léschen von eventuell vorhandenen Zeichen in den
entsprechenden Spalten bewirkt, wdhrend das X-Format nur den Cursor bewegt

und vorhandene Zeichen nicht ldscht.

H-Format

Das AbschlieRen des H-Formats in einer FORTRANFORMAT -~Anweisung durch einen
Apostroph ist nicht mehr mglich. Die Anzahl der Zeichen des Strings muB ent-
weder genau angegeben werden, oder der String muR durch zwei Apostrophe be-

grenzt werden:

z.B. FORMAT (24H BETRIEBSSYSTEM JCS/VS 8)
FORMAT (' BETRIEBSSYSTEM JCS/VS 8')

Library=-Routinen

Die JCS/TS 7 Routinen INTEG und STRING sind durch die Routinen INTIO und

TEXTIO (mit gednderter Parameterliste) zu ersetzen.
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Die Routinen LINES und CLEAR (friiker PAGE) wirken auch auf Terminals und haben

als zusitzlichen Pavameter die FORTRAN-Davice-Nummner .

Mit der neuen File-Routine POSI kapn gepriift werden, ob ein bestimmter File
auf einem District existiert. Dadurch kann vermieden werden, daB beim Positio-
nieren eines Files dieser File neu (mit nicht definiertem Inhalt) errichtet

wird, falls es ihn aus irgendeinem Grund nicht gegeben: hat.

Neug Systemroutinen

Zusdtzlich zur Routine SYS®34, die bei jeder Fingabe vor dem Carriage Return
einen Beistrich einfilgt, steht jetzt die Routine SYS$73 zur Verfiigung, die

den Aufruf von SYS@34 riickginglg macht.

Die Routine &5Y8022 liefert denm Jobnamen, der auch auf der Titelseite des
Line Printer Ausdrucks und in dev Kennzeichnung von Plotterzeichnungen auf-

scheint.

Auf der /RUN~Steuerkarte kann die Option NAME=namexy angegeben werden

(z.B. /RUN,NAME=FILEG]). Der Aufruf dev Routine SYSP74 unmittelbar am  Be-
ginn eines Programns lieferi den in der NAME~Option angegebenen Namen.

Mit der NAME-Option und der Routine SYS{i74 kann so etwa der Name eines Daten-~

files an ein Frogramm thergeben werden.

F, Bléser




TIME~SHARING IM BETRIEBSSYSTEM JCS/VS 8

Das Betriebssystem JCS/VS 8 ist fiir 8 Batch User (Programme) und 8 Termimal
User (Time-Sharing) ausgelegt, wobei diese {6 User Level und 2 System Level
(Supervisor und System Manager) parallel bedient werden (siehe Seite 11).
Zusidtzlich zu den gerade rechnenden Programmen k&nnen also bis zu 8 Benutzer
im Time~-Sharing~Betrieb arbeiten, ohne einen User Level und damit Memory zu
belegen.

Flir den Time~Sharing-Betrieb, der fiir die Programmentwicklung via Terminal ge-
dacht ist, stehen der Source Processor JCSSOP und der File und District Con-
troller JCSCON zur Verfiigung. Diese beiden Betriebssystemprogramme sind re=
entrant, sie kdnmen von allen Terminal Usern aufgerufen werden. Aulerdem
kénnen vom Terminal aus Source Files zur Exekution in die Batch Queue gestellt
werden.

Bezinn einer Terminal-Session

Am Terminal kann jederzeit (vor, wdhrend und nach einer Terminal-Session) mit
CTL Q@ (CONTROL-Tastein Verbindung mit Q) abgefragt werden, ob das Terminal
on-line ist. Man erhdlt in diesem Fall eine entsprechende Nachricht mit der
Systemversionsnummer, der Terminalnummer, dem Datum und der Uhrzeit:

JCS/VS 8.1.xx * TERMINAL ON~LINE AS Ti 8!/mm/dd hh.mm

Eine Terminal-Session wird durch Eintippen von CTL I gestartet. Das System
meldet sich mit

HELLO, WHO ARE YOU 7

und verlangt anschlieBend die Eingabe der Jobnummer des Benutzers. Danach wird
sofort der Source Processor aktiviert.

Source Processor JCSSOP

Der Source Processor JCSSOP ermdglicht das Generieren und Manipulieren von
Source Files. Ein Source File unterteilt sich in Source Lines, die maximal
je 80 Zeichen enthalten kbnnen, wobei die Informationen in den Source Lines
Daten filir einen Programmlauf, ein Programm oder Steuerbefehle sein k&nnen.

Ein Source TFile kann also auch die Informationen fiir einen ganzen Job (vom
/JOB— bis zum /END-Steuerbefehl) enthalten. Soll ein bereits existierender
Kartenstapel auf einem Source File abgespeichert werden, so braucht nur eine
Karte

/SOURCE nameso

vor den Kartenstapel gelegt werden und das ganze Kartenpaket am Card Reader
eingelesen werden. Das Betriebssystem erzeugt dann aus den nachfolgenden Loch-—
karten (bis inkl. der /END-Karte) einen Source File mit dem Namen nameso.

Source Processor~Befehle, die generell mit dem Zeichen "\' beginnen, k&nnen
immer dann eingetippt werden, wenn sich der Source Processor mit
SOP:

gemeldet hat. Bei jedem richtigen Befehl wird das Befehlswort wiederholt, bei
fehlerhafter Befehlseingabe wird

S0P COMMAND FAILED

ausgeschrieben. Mit der Taste DELETE k&nnen falsche Zeichen gel&scht und somit
Tippfehler korrigiert werden.
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Nach dem Einstieg in den Source Processor muB immer zuerst der District festge-
legt werden, auf dem sich der zu bearbeitende Source File befindet, Fiir die
Benutzer stehen zum Abspeichern die Districts 20-24 zur Verfiligung. Neben der
oben erwdhnten Generierung eines Source Files durch Einlesen eines Kartenpakets
kann ein neuer Source File natiirlich auch durch Eintippen der einzelnen Lines

am Terminal erzeugt werden. AuBerdem ist es mdglich, aus mehreren Source Files
bzw. aus mehreren Teilen verschiedener Source Files einen neuen File zu generie-
ren.

Viele Befehle von JCSSOP beziehen sich nur auf einen eingeschridnkten Bereich
des Source Files. Dieser Bereich umfaBt nach der Positionierung eines Source
Files den gesamten File., Der Bereich kann durch Angabe der entsprechenden Line-
Nummern eingeschrinkt werden und im Extremfall eine einzige Line umfassen. Der
Bereich kann aber auch in der Weise eingeschrinkt werden, daf die Informationen,
die in der ersten bzw. letzten Zeile des Bereichs stehen, angegeben werden.

In einfacher Weise kann ein einmal gesetzter Bereich inmerhalb eines Source
Files nach vorn oder nach hinten verschoben werden.

Beim Listen werden ilblicherweise alle Source Lines des gesetzten Bereichs aus~
gegeben. Es kann aber auch eine Maskierung vorgenommen werden, wobei nur jene
Lines gelistet werden, die eine bestimmte Zeichenkette (z.B. einen Variablen-
namen) enthalten.

Zum Andern eines Source Files gibt es die verschiedensten Befehle. Es k&nnen
einzelne Lines geldscht, geHdndert oder hinzugefiigt werden. AuBerdem k&nnen
alle Lines eines Bereichs gel&scht, durch neu einzutippende Lines ersetzt oder
an eine andere Position innerhalb des Source Files verschoben werden. Zusidtz-—
lich ist das Ersetzen einer bestimmten Zeichenkette durch eine andere (auch
unterschiedlich lange oder leere) Zeichenkette mdglich.

Ein spezieller Befehl erlaubt das Abschicken einer Nachricht an die Operators
Konsole. Erst wenn der Operator die Meldung zur Kenntnis genommen hat, kann in
JCSS0P weitergearbeitet werden.

Soll ein Programm gerechnet werden, so kann mit dem Befehl

\BATCH:nameso

der Source File nameso vom angewdhlten District zur FExekution in die Batch
Queue gestellt werden. Der Source File muB mit der /JOB~Line beginnen und mit
/END abschlieBen und dazwischen Steuerbefehle und alle von den aufgerufenen
Prozessoren und Programmen benftigten Informationen (z.B. FCORTRAN-Programm,
LOAD~Karten, Daten) enthalten. Sind diese Informationen auf eigenen Source-
Files gespeichert, sc miissen diese Source Files durch die INPUT-Option

INPUT:namess=d
auf den entsprechenden Steuerbefehlen angegeben werden,

Ein Beisgpiel dafiir wire etwa /FOR,INPUT:HAUPT=24.

Das FORTRAN-Programm ist in diesem Fall auf dem Source File HAUPT auf Distriet
24 abgespeichert. Der File HAUPT darf aber auBer dem Programm keine Informa-
tionen enthalten, da der gesamte File als Eingabe fiir den FORTRAN-Compiler ge-~
nommen wird. Nach der /FOR~Line muR dann sofort der ndchste Steuerbefehl
(etwa /BUILD) folgen, da nach der Ubersetzung aller Lines des Files HAUPT mit
der Verarbeitung des nichsten Steuerbeféhls im urspriinglichen, in die Batch
Queue gestellten File weitergegangen wird.

20




JCSS0P~Befehle: Steuerlines FORTRAN-Programm

(Source File SCOMF (Source File HAUPT
auf District 23): auf District 24):
/JOB,USER=jnr REAL X (5@)
NDISTRICT:23 /FOR, INPUT: BAUP T=24 .
\BATCH: SCOMF /BUILD .
LOAD,D2] UP .
/RUN STOP
/END END

In entsprechender Weise k¥nnen auch Daten, die sich auf einem Source File
befinden, bei der Exekution eines Programms {(durch Angabe der INPUT-Option
beim /RUN-Befehl) verwendet werden.

Sobald ein Job, der in die Batch Queue gestellt worden ist, auf einem User
Level mit der Exekution beginnt, erfolgt eine Meldung am Terminal. Entspre-~
chende Meldungen erfolgen auch beim Starten eines Progzessors (FORTRAN-Com-
piler, Assembler, Gore Image Generator) und beim Starten eines Benutzerpro-
gramms. Arbeitet ein solches Programm mit Ein/Ausgabe auf einem Terminal, so
wird automatisch die Ein/Ausgabe auf jenes Terminal verlegt, von dem der Job in
die Queue gestellt worden ist, unabhingig davon, welche Terminal Device Nummer
programmiert ist. Beli Ein/Ausgabe am Terminal ist es jedoch notwendig, fiir die
Zeit der Exekution des Programms die Eingabe fir JCSSOP bzw. JCSCON (auf dem
Terminal User Level) zu sperren, da sonst sowohl das Programm als auch der
Source Processor oder Fila Controller zur selben Zeit Eingabe erwarten. Das
Sperren geschieht durch Anpabe der Option TERMINAL beim /RUN-Befehl (z.B.
/RUN, TERMINAL) und wirkt filir die Dauer der Programmexekution (bis zum ndchsten
Steuerbefehl). Beim /FOR— und /BUILD-Befehl ist diese Option nicht sinnvoll,
da diese Prozessoren standardmifig keine Terminaleingabe erwarten, es kann
also wdhrend dieser Zeit ohne weiteres weiter an Programmen editiert werden.

File und District Controller JCSCON

Der File und District Controller JCSCON ermbglicht Manipulationen mit Files
auf den Districts. Er wird vom Source Processor aus durch Eintippen von CTL C
aktiviert. Die Eingabe eines Befehls kann immer erfolgen, wenn sich der File
Controller mit

SELECT TASK:

am Terminal gemeldet hat. Die Befehle werden durch Eintippen des Anfangsbuch-
stabens eingegeben. Der File Controller schreibt dann den vollen Befehlstext
aus. Falsch eingetippte Zeichen von Filenamen oder District—Nummern kénnen mit
DELETE gel&dscht werden.

Mit JCSCON kdnnen Filelisten aller Files eines bestimmten Districts erstellt
werden. Es werden dabei unter anderem die Grbfe, das Generierungsdatum und

der Typ der einzelnen Files ausgegeben, Zusitzlich werden Informationen iiber
den District selbst geliefert, wie z.B. die Anzahl der eingetragenen Files und
der freie Platz auf dem District.

Es kénnen mit dem File Controller einzelne Files auf einem District gelbscht
werden oder umbenannt werden. AuBerdem besteht die Miglichkeit, einen File
mit einem Schreibschutz und/oder einem Zugriffsschutz zu versehen., Damit
kann vermieden werden, dal der File iiberschrieben wird, bzw. sichergestellt
werden, daf der File nur von Jobs mit der gleichen Jobnummer wie der, unter
der er errichtet wurde, angesprochen werden kann.
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Durch Eintippen von CTL I kann vom File Controller aus wieder der Source Pro-
cessor JCSSOP aktiviert werden, wobei alle gesetzten Informationen {(District,
Source File, Bereich, etc.) voll erhalten sind,

Beendigung einer Terminal-Session

Eine Terminal-Session kann standardmiBig maximal 2 Stunden dauern. Danach wird
die Session automatisch beendet, wobei die laufende Aktivitdt des JCSSOP oder
JCSCON noch durchgefiihrt wird und erst zu dem Zeitpunkt abgebrochen wird, zu
dem die ndchste Eingabe vom Benutzer erwartet wird.

Sowohl der Source Processor als auch der File Controller kdnnen vor Erreichen
des Zeitlimits durch Eintippen von CTL O beendet werden. Am Terminal wird

THANK YOU, GOOD BYE !

ausgeschrieben. Damit ist der Time~Sharing-Betrieb fiir den betreffenden User
beendet. Ein Benutzerprogramm mit Ein/Ausgabe auf dem Terminal kann aber |
selbstverstidndlich weitergerechnet werden. Daher sollten Benutzer, die den i

|

JCSSOP nur zum Starten eines interaktiven Programms (mit dem \BATCH-Befehl)
verwenden und wdhrend der Exekution des Programms nichts im JCSSOP oder
JCSCON rechnen k&nnen, den Terminal Level durch CTL O freigeben.

Abschliefend sei darauf hingewiesen, daf genaue Beschreibungen des JCSSOP und
JCSCON in der Programmberatung erhiltlich sind. Fiir die Benutzerterminals, |
die zum Editieren von Programmen und Daten sowie zur Programmvorbereitung |
zur Verfligung stehen, k&nnen beim Operator Reservierungen vorgenommen werden.

F, Bldser

QUEST unp DIALOG LI TERATURDATENBANKEN

Es wurde bereits mehrmals in den friiheren Exemplaren von INTERFACE auf die Mtglichkeit des Zugriffs

zu Literaturdatenbanken an der Abt. Hybridrechenanlage hingewiesen. Mit 198! haben wir die ausschlief-
liche Betreuung von Kunden der Universitdt und der Techniachen Universitit {lbernommen, die friiher

auch von der Usterreichischen Gesellschaft flir Sonnenenergie und Weltraumforschung, ASSA, wahrgenom-—
men wurde. Um einen kurzen Uberblick {iber die Aktivitdten im ersten Quartal [98] zu geben, seien im

folgenden die in diesem Zeitraum betreuten Institute aufgefiihrt.

Institut Thema

Ingtitut flir Feinwerktechnik Réumliche Peositionierungssysteme
Positionsbestinmung

Institut fiir Hochfrequenztechnik Laser Phase Locked Loops
Coatas Loops .

Institut flr Technische Mathematik Darstellung, Struktur und asymptotisches Verhalten be-
stimmter Funktional-Differentialgleichungen

Institut fllr Angewandte Informatik und Schichtenmodelle virtueller Betriebssystemarchitektur

Systemanalyse

AuBerdem wurde auf dem Gebiet der Satellitendynamik recherchiert.

Weitere Institute haben bereits die Bewilligung zur Durchflhrung von Suchldufen erhalten.

Flir ndhere Informationen wenden Sie sich bitte an die Abt. Hybridrechenanlage des EDV-Zentrums der

Techniachen Universitdt Wien, Tel.: 65-37-85/901 DW.

H. Hummer




TesTeEN voN HYBSYS-Makros mMiT HILFE DES

OverRLAYS CHECK

Es war naheliegend, nach Erweiterung des hybriden Prozessors HYBSYS in Richtung
auf die automatische Erstellung von Schaltverbindungen mit Hilfe der Switch Matrix:
ein Testprogramm fiir den Analogrechner zu schaffen, das diese komfortable Soft-
ware zum Priifen der Analogrechenelemente niitzt.

Wie bereits im Artikel "HYINFO - Aktuelle Informatiomen fiir Hybridbenilitzer"
(INTERFACE 8) beschrieben, wurde die Evidenz {iber Fehler dieser Elemente bisher

mit Hilfe der Benlitzer und deren Eintragungen in eine Fehlerliste gefiihrt.

Die Behebung der Fehler wurde dann durch Mitarbeiter der Hybridrechenanlage durch-
gefilhrt. Das Erkennen der Fehler durch die Beniitzer erfolgte somit mehr oder
weniger zufdllig, je nach der Zahl der beniitzten Rechenelemente und der Benlitzungs-
frequenz des Rechners. Die Hybridrechenanlage filhrte zusdtzlich mit Hilfe fest
verschalteter Steckbretter Tests durch. Da allerdings fiir jeden dieser element~
spezifischen Tests ein eigenes Steckbrett erforderlich war und die Tests selbst
sehr zeitraubend waren, da man sie nicht wirkungsvoll automatisieren konnte,

und da auBerdem wihrend der Testzeiten kein normaler Rechenbetrieb filir andere
Hybridbeniitzer miglich war, wurde in der Praxis nicht so oft geprift, wie wiin—

schenswert gewesen wire,

Um diese Situation zu bessern, wurde ein HYBSYS~(Overlay geschrieben., Dieser ver-
wendet die allen HYBSYS—Beniitzern zur Verfligung stehende Software zur Erzeugung
von Overlays, deren Verwendung im HYBSYS-Manual genau beschrieben wird.
Die Priifung erfolgt durch den Vergleich analog erzeugter Lisungen mit digital
errechneten Vergleichsfunktionen bei den zu priifenden HYBSYS-Makros.
Die Zahl der gesetzten Diskretisierungspunkte POINTS in HYBSYS wird mitbe-
riicksichtigt, und es werden mit dieser Zahl gemittelte Durchschnittswerte der
Differenzen zwischen den beiden Funktionen an den Stiitzstellen und der an die-
sen Stellen aufgetretenen absolut gréften Abweichungen gebildet und mit den
Fehlerschranken CEPS und DEPS verglichen. CEPS bezieht sich dabei auf den Mittel-
wert der Differenzen, DEPS auf die absolut grdfRte Abweichung.
Diese Variablen sind normale digitale HYBSYS-Parameter und kdnnen vom Beniitzer
ausgelesen und verdndert werden. Der Overlay CHECK erlaubt folgende Syntax:
a)  CHECK
b) CHECK varl,varz,vara,...,varn l €£n <10

var, analoge Variable im Sinne von HYBSYS
c) CHECK iopl’iOPZ’iOPB""’iOPn 1l ¢gn g 10

iopi Operationscode eines Makros im Sinne von HYBSYS
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Ad a) Es werden alle Makros in der gesetzten Schaltstruktur gepriift,

Ad b) Es werden die den Variablennamen var, in der gesetzten Schaltstruktur
zugeordneten Makros gepriift.

Ad c) Es werden alle Makros in der gesetzten Schaltstruktur gepriift,die ei-

nen der Operationscodes iop],...,iopn haben.

Es gilt dabei jene Auswahl aus der Menge aller in HYBSYS definierten
Makros, welche mit dieser Testmethode sinnvoll gepriift werden kénnen, und,

falls dies gutrifft, bereits in den Test aufgenommen wurden.

Dabei handelt es sich derzeit um folgende Makros:

INT Integrierer SQRT Quadratwurzel
5™ Summierer ABS Absolutbetrag
MULT Multiplizierer SIN Sinus

SQR Quadrierer cos Cosinus

DIV Dividierer

In der Argumentliste von CHECK diirfen Variablennamen und Operationscodes

nicht gemischt auftreten, damit ein mehrfaches Priifen ein und derselben .
Makros in einem Aufruf von CHECK verhindert wird.

Wird in der Parameterliste ein Operationscode iop in einer Liste von Variablen

var, festgestellt, erfolgt die Meldung
UNDEFINED VARIABLE iop

Wird in einer Liste von Operationscodes eine Variable var angefiihrt, so erfolgt

die Meldung
UNDEFINED OPERATION wvar

Die fehlerhafte Zeile wird bis zur Position des Fehlers ausgeschrieben, und
an dieser Stelle kann mit der Eingabe fortgefahren werden.
Wird 1in einer Variablenliste eine Variable var vom Typ DIGITL im Sinne von

HYBSYS angefiihrt, erfolgt die Meldung
VARTABLE NOT TYPE ANALOG wvar

Gibt es eine in der Argumentliste angefiihrte Variable in der gesetzten Schalt-

struktur nicht, so erfolgt die Meldung
UNDEFINED VARIARBRLE wvar
Gibt es einen angefiihrten Operationscode nicht, so erfolgt die Meldung

UNDEFINED OPERATION iop




Nicht im Test implementierte, in der Schaltung aber aufrretende Makros werden
bei ihrem Anfiihren in der Argumentliste von CHECK ohne Fehlermeldung akzeptiert
und beim Testen Ubergangen.

Wird ein Operationscode angefiihrt, der im Test implementiert, in der Schaltung

aber nicht enthalten ist, erfolgt die Meldung
PATCHING DOES NOT CONTAIN MACRO iop

Es wire denkbar, beim Priifen der Makros mit Testfunktionen zu arbeiten, welche
die Priifung des zu behandelnden Makres z.DB. bei beliebigen gerade gesetzten
Eingangsverbindungen des Rechenelementes erlaubten. Dies hdtte den Vorteil,
daf die gerade bearbeitete Schaltstruktur nicht durch den Test zerstdrt werden
mifte., Durch derartige Anforderungen wiirde das Programm aber wesentlich
kompliziert werden, und CHECK wurde in seinen Funktionen daher auf die Hard-
ware-Testschaltung MACTST ausgerichtet, iiber die bereits in INTERFACE 15/16
unter dem Titel "68@~Elemente Test mit AutoPATCH~HYBSYS" berichtet wurde.

Fiir jeden Makro, der bei der Priifung Abweichungen in mindestens einem der beiden
Testkriterien liefert, welche die mit CEPS und DEPS vorgegebenen Grenzwerte

iiberschreiten, wird eine Meldung
var iop fl £2 BAD ELEMENT

ausgeschrieben, wobei £1 und {2 die ermictelten Fehler des gepriiften Elementes

mit den Schranken CEPS und DEPS bedeuten.
Wurden CEPS und DEPS nicht vor aer Verwendung von CHECK deklariert, wird ein

Hinweis in Form einer entspreéhenden HYBSYS~Fehlermeldung ausgeschrieben.
In diesem Fall wird mit internen Defaultwerten § gearbeitet, alle gepriiften

Makros mit ihren Testergebnissen werden ausgeschrieben.

Die Vorgangsweise beim Verwenden von CHECK ist folgende:

USDSTR=y; Speichern der bearbeiteten Schaltung x auf
STORE %3 Digtrict ¥y

ggg?ﬁigég%; Holen der Testschaltung MACTST von District 19
DECLAR PAR:CEPS=c,DEPS=d; Deklarieren der Fehlerschranken mit Wertzuweisung
PREPAR; Routen der Testschaltung

GET,OV,CHECK; Holen des CHECK—~Overlays

CHECK SIN,CO0S; Priifen der Sinus~ und Cosinusmakros

CHECK U5,U6,U7,U8; Priifen der U5 bis U8 zugeordneten Makros
USDSTR=y ; Wiederherstellung der urspriinglich

GET,x; bearbeiteten Schaltung

PREPAR;

Da aus der graphischen Darstellung der von den eventuell defekten Rechenele~
menten gelieferten Funktionen Riickschliisse auf die Art der Fehler gezogen

werden kinnen, kann man die digital berechnete Referenz~ und die Fehlerfunk-
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tion auch zeichnen. Diese werdem von CHECK unter den fest definierten Namen
DIG und FEL behandelt, und sie sind vom Beniitzer als DACF~Funktionen dieses

Namens zu deklarieren, falls er sie verwenden will.

Dazu muf wie folgt vorgegangen werdent

USDSTR=Y;

STORE, %5

USDSTR=193

GET,MACTST;

DECLAR DACF:DIG,FEL; Deklarieren der Referenz- und der Fehlerfunktion
DECLAR PAR:CEPS=c,DEPS=d;

PREPAR ;

GET, OV, CHECK;

CHECK SQR!: -~ Priifen z.B. des Quadrierers SQRI

PLOT SQR!,DIG,FEL; Zeichnen von SQRI, der Referenz- und der Fehler-—.
USDSTR=y ; funktion
GET, x3

PREPAR;

Die pach dem PREPAR~Befehl bei der Verwendung von DIG und/oder FEL ausgeschrie—
bene Fehlermeldung

NO CONNECTION TO g;g DEFINED

hat in diesem Fall nichts zu bedeuten. Erfolgt die Meldung

NO FREE MACRO iop
ist die Programmberatung aufzusuchen.

Mit einer der obigen Command-Folge dquivalenten Vorgangsweise erhdlt man
bei Priifen eines SQRT-und eines SQR~Makros folgende Zeichnungen, die mit

GRAFIC=3 und Driicken der COPY-Taste auf den Plotter ilibertragen wurden.

CHECK MACRD SORYT MIT MACTST

g C=ECK HACRD SUR MIT MACYSTY

6.67 0.83 .60

0.50

0.33

¥

™

H
| . s ,
D - . [~} BT A . i
-1l -0.7% -0.50 -0,28 0.GO .25 0,50 G5.7% 1,30 -1.0C «],7% -0.50 -0.25 .80 .28 0.50 ¢.75 4,00

SQUARER. DIGITALE FUNKTION UND DIFFERENZ SCUARE ROOT. DIG. FUNKTION UND DIFFERENZ

H. Hummer
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Die NEUKONZEPTION DES TERMINALNETZES DER HYBRIDRECHENANLAGE

UND DIE NEUE UMSCHALTBOX

In INTERFACE 11 wurde unter dem Titel "Switch Panel zur Realisierung ver-
schiedener Rechnerverbindungen mit vorhandener Hardware' eine Umschaltbox be-
schrieben, die an der Hybridrechenanlage zum Betrieb von Terminals an Controllern
benutzt wurde, wobei die Anzahl der Terminals gréfer war als die Anzahl der Con-
troller.Damit wurde die Bildung verschiedener Terminalkonfigurationen mit Ver-

bindungen zu anderen Instituten und Rechnern ermdglicht.

Die Einrichtung erlaubte allerdings nur den Aufbau vorgeplanter und vorverdrah-
teter Konstellationen mittels Vierstufenschaltern. Einer der Hauptnachteile
dieses Konzepts bestand in der Uniibersichtlichkeit und St8ranfilligkeit der
diskreten Verdrahtung im tdglichen Betrieb, und zwar insbesondere wihrend der
in letzter Zeit durchgefiilhrten Ger#teumstellungen im Maschinenraum,, widhrend

derer die Kabelbdume unetrwartet hohen Zugbelastungen ausgesetzt waren.

Die Verbindungen von der Schalteinrichtung zu den Terminals und den Controllern
wurden durch je ein vierpoliges Kabel pro anzuschlieBender Einheit hergestellt,
und Erweiterungen oder Anderungen erforderten somit jeweils mechanische Umbauten
der Schalttafel und die Verlegung neuer Leitungen, die sternfdrmig zu den An-
schluBkabeln gefiihrt wurden. Die geringe Flexibilitdt war ein weiterer Nachteil.
Trotzdem hatte sich das Gesamtkonzept beim Testbetrieb und bei rasch durchzu-~
filhrenden Anderungen am Terminalsystem gut bewihrt, und insbesondere bei St&r-

fdllen konnte rasch Abhilfe durch Umkonfigurationen geschaffen werden.

Da im jetzt neu installierten Betriebssystem JCS/VS 8 alle Terminals virtuell
betrieben werden, d.h. von der Softwareseite her losgeldst von den Hardwareeigen-—
schaften des jeweiligen Gerites, und fiir den Programmierer daher sehr komfor-
tabel mit den gleichen Softwarebefehlen zu programmieren sind, sollten Zhnliche
Eigenschaften der Hardware auch in eine neue Konzeption des Terminalnetzes und
der Umschaltbox beil gleichzeitiger Ausmerzung alter Fehleranfdlligkeiten ein-

flieBen.

Das alte Konzept der sternfdrmig zu den Terminals laufenden Leitungen wurde
durch eine 50-polige Flachbandleitung ersetzt, die als Ringleitung durch alle
R&ume verlegt wurde, in denen Anschliisse von Terminals derzeit erforderlich sind
oder erforderlich werden k®nnten. An diese neue Leitung sind maximal 24 Ter-—

minals anschliefibar.
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Busleitung (verléngerbar] P\\

Umschaltbox

Platznummerinkabel

Normstecker

Digitalrechner

Terminals

An den derzeit erforderlichen Terminalaufstellungspldtzen wurden in das Kabel
Steckerleisten eingepreBt, die Zugang zu den im Kabel gefiihrten Leitungen ge-
statten., Auf Wunsch k&nnen an beliebigen Stellen weitere solcher T-Abzweigungen
eingefligt werden. Die eigentliche Verbindung zum Terminal besteht in einem 2-3m
langen Kabel, das an der Terminalseite eine Miniatursteckverbindung mit Renk-

verschluB und auf der Seite des Flachbandkabels eine Federleiste trigt.

Durch die AnschluBbelegung der Federleiste wird das Verbindungskabel einer be-
stimmten, an der Umschaltbox bezeichneten Platznummer zugeordnet.

So k&nnen die Terminals &rtlich beliebig umgestellt werden und erscheinen bei
Mitnahme ihres auf die Platznummer “programmierten' AnschluBikabels fiir den
Programmierer vom softwaremdBigen Ansprechen her unveridndert.

Werden mehrere auf gleiche Platznummern programmierte Anschluffkabel an die Flach=-
bandleitung angeschlossen, so kann ein und dasselbe Terminal z.B. beim Testen an
verschiedenen Stellen aufgestellt werden, ohne daB das Programm gedndert werden
miifite. Da die Datepanschliisse der Terminals selbst verschledene Beschaltungen auf-
weisen und normalerweise terminalspezifische AnschluBkabel erfordern,wurden am
anderen Ende dieser AnschluBlkabel Miniatursteckverbindungen mit RenkverschluB
montiert, die das Gegenstlick zu den Steckverbindungen jener Xabel darstellen,
welche an das Flachbandkabel angeschlossen sind.

Die Steckerbelegung der Miniatursteckverbindungen wurde nach einer selbst defi-
niertea Norm vorgenommen, in die auch die Kabelfarben einbezogen wurden.

Damit wurde die beliebige Austauschbarkeit der Terminals von der Beschaltung der
Signaliibertragung her erreicht.

Der GroBteil aller bisher aufgetretenen Fehler konnte durch dieses ilbersichtliche

Konzept ohne besonderen MeBaufwand gefunden werden.




FEin anderes Flachbandkabel fiihrt von der Umschaltbox zu den Controllerm des
Rechners und zu Fremdrechneranschlissen wie CYBER und VAX. Mit den Flach-
bandkabeln wurde auBerdem eine an die Rechnerstromversorgung angeschlossene
Netzleitung verlegt, die Stdreinstreuungen und Spannungsschwankungen durch das
An~ und Abschalten rechnerfremder Geridte verhindert; vorher hatten sclche Effekte
zum zeitweiligen Flackern von Schirmbildern an Terminals gefiihrt. Beide be-

sprochenen Flachbandkabel fiihren in die Umschaltbox.

An der Vorderseite der Umschaltbox befinden sich die verschiedenen Gruppen von

Elementen wie Steckbuchsen, Stecker und Anzeigen. Die Gruppe der Steckbuchsen ist

mit den Controllern des Rechners verbunden und tridgt entsprechende Nummerierungen.

Die Gruppe der Stecker, die jeder fiir sich an kurzen Kabelstiicken hingen, fir
die es im unteren Teil der Umschaltbox ein Ablagefach gibt, trédgt Bezeichnungen,
die ihre Zuordnung zu den bereits besprochenen platzmidBig programmierten Ter-
minal-AnschluBstiicken an das Flachbandkabel festlegen. Die Gruppe der Anzeigen
besteht aus 24 Leuchtdioden, die an die Steckbuchsen dér Controller angeschlos-
sen sind und iliber eine Ansteuerungsschaltung das Vorhandensein von Signalen auf
den Datenleitungen anzeigen, die der RS 232 C Norm entsprechen. Eine Uberwachung
des Datenverkehrs auf den Sende— und Empfangsleitungen ist damit leicht mdglich.
Durch Stecken einer Kabelbuchse in einen Einbaustecker wird an der Umschaltbox
eine Verbindung Controller-Terminal aufgebaut. Sonderfdlle wie Fremdrechner
(CYBER, VAX) und Modems besitzen sowohl Kabel~ als auch Einbausteckbuchsen-
pesitionen, da sie je mach Konfiguration im Datenverkehr wie Controller oder
Terminals an den AnschluBpunkten erscheinen milssen. Zudem enth#lt die Umschalt-
box noch Testbuchsen und Stecker, die ein komfortables Einschleifen von MeBge~
riten und Signalen in beliebige Verbindungen, die Vertauschung von Signalleitun-
gen flir bestimmte Zwecke, diverse Pegelilberwachungen und Auftrennen der Signal-

wege ermdglichen.

Fir das laufende Jahr ist eine Erweiterung der Umschaltbox geplant, die die

Schaltung zusdtzlicher Verbindungen mit den vorhandenen Kabeln ermdglichen soll.

H. Hummer

H. Stallbaumer
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COMPUTERUNTERSTOTZTER UNTERRICHT IM HURSAAL ¥

Zur Erweiterung der didaktischen Méglichkeiten im Rahmen der
Lehrveranstaltungen des Instituts flir elektrische Regelungs-
technik, Vorstand Prof. Dr. A. Weinmann, wurde ein direkter
Informationsaustausch zwischen der Hybridrechenanlage und einer
mikroprozessorgesteuerten Videoanlage im Hérsaal X durch die
Erstellung einer Ubertragungsanlage ermbglicht, die in einem
friheren INTERFACE-Artikel bzgl. der Hardware und der periphe-
ren Firmware besprochen wurde. Der vorliegende Beitrag soll
grundlegenden Uberlegungen sowie der Problemformulierung im

Dialog Vortragender - Hybridrechner gewidmet sein.

Die wesentliche Einsicht, die als notwendige Basis fiir jede
weiterflhrende Beschdftigung mit Problemstellungen der Rege-
lungstechnik anzusehen ist, besteht darin, daf der Student den
weitreichenden EinfluB des Prinzips der Riickkopplung begreift
und flr die Losung spezifischer Aufgaben anzuwenden lernt. Die-
ser Einflufl der Rlickkopplung, der auch schon in einfachster

Form fir den Lernenden sicherlich einige liberraschende Effekte
zeigt, muB aus einer statischen Betrachtungsweise von Vergleich
und Aﬁpassung gerlickt unl dynamisi=rt werden. Es sollte gelin-
gen, den Blick des Adressaten dafiir zu schidrfen, daf in vielen
Fdllen das dynamische Verhalten eines apparativ gesehen HuBler-
lich offenen Systems durch seine inneren Rickkopplungen bestimmt
wird und dafl das Auftrennen auch :wur einer einzelnen Signalkette
tiefgreifende Anderungen im Verhalten des betrachteten Systems
zeigen wird. Dieser Ansatz zeichnet bereits den Weg geeigneter
Wissensvermittlung im regelungstechnischen Unterricht vor.

Er mufl folgende Komponenten umfassen:
1) Vermittlung der begrifflichen Grundlagen (rationaler Einstieg)

2) phénomenologische Behandlung dynamischer Effekte (emotionaler
Einstieg)

3) Vertiefung des Wissens durch Abstraktion und rechnerische EBr-
fassung der Vorgidnge (kognitive Phase)
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Der Erfolg dieser Bemihungen wird sowohl von der fachlichen und
persdnlichen Qualitit des Lehrenden als auch in hohem Mafle von
den eingesetzten Unterrichtsmitteln bestimmt. Es kann folgender
Forderungskatalog flir ein geeighetes Lehrmittel aufgestellt

werden:

1) unmittelbare Verfligharkeit an beliebiger Stelle des Unterrichts-

geschehens
2) Anschaulichkeit und Anpassungsfdhigkeit

3) Darstellungsméglichkeit aller wesentlichen Behandlungswelsen

fiir Regelsysteme in Signal-, Frequenz- und Parameterraum

4) leichte Bedienbarkeit

Dies sind im wesentlichen die gleichen Forderungen, die ein In-
genieur an ein modernes Entwicklungsinstrumentarium stellt.

Es wurde daher ein interaktives Simulationssystem mit verschie-
denen Videoausgingen geschaffen, das in Verbindung mit dem uni-
versitdren Hybridrechner eine Visualisierung regelungstechnischer
Vorgidnge gestattet. Besonderes Augenmerk wurde darauf gelegt,
dafl die Handhabung dieser Einrichtung die Konzentration auf den
Vortrag nicht allzusehr beeintrdchtigt. Es wurde daher von Sel-
ten der Software ein Dialogkonzept verwirklicht, daR die Wahl
zwischen vier verschiedenen Entscheidungsstufen erméglicht, die
sich im Hinblick auf die Eingriffsmbglichkeiten und daher auch
hinsichtlich der Komplexitdt des Dialogs unterscheiden. Diese

vier Entscheidungsstufen kénnen folgendermalen beschrieben werden:

1) Abarbeiten programmierter Systemstrukturen mit fixem Para-

metersatz bei freier Wahl der Darstellungsweise

2) wie 1), erweitert um die Mdglichkeit beliebiger Anderung der
Systemparameter

3) wie 2), erweitert  Dbezliglich einer gréferen Freiheit in der

Gestaltung der Bildschirminhalte

4) wie 3), erweitert um die Mdglichkeit der Anderung der System-

struktur; Mdglichkeit der Kreation eigener Beispiele.

Als zusdtzliche Erleichterung fiir den Vortrag wurde ein Pro-

gramm eingefligt, das es gestattet , Beispiel- und Darstellungs-
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ketten zu einem bestimmten Thema vorzubereiten und zu editieren,
die dann wihrend des Vortrages schrittweise abrufbar sind. Trotz-
dem besteht jederzeit die Modglichkeit,auf die oben erwidhnten
Entscheidungsebenen unterschiedlichen Freiheitsgrades umzustei-
gen, wenn eine Zwischenfrage noch eine speziellere Darstellungs-
weise erfordert, als sie im automatischen Ablauf vorgesehen war.
Jedoch wurde mit Absicht auf eine stoflifreie Rickkehrmglichkeit
in den automatischen Programmablauf verzichtet, da unzuldssige
Parameterinderungen (bezliglich der weiteren abgespeicherten Bei-

spiele) nicht ausgeschlossen werden kénnen.

An jeder beliebigen Stelle der Vorfilhrung kann der Ausdruck eines
Protokolls veranlaft werden, das alle System- und Darstellungspa-
rameter enthidlt. Dies setzt den Benutzer in die Lage, genaue Un-
terlagen fir die nachtrdgliche Evaluation des Unterrichtserfol-
ges zu besitzen, um eventuelle Anderungen im didaktischen Auf-

bau vornehmem zu kénnen.

Der momentane Stand des Programmpaketes umfafit alle gebrduchli-
chen Darstellungshilfen zur Untersuchung linearer kontinuier-
licher Systeme mit konzentrierten Parametern. Der modulare Auf-
bau erméglicht beliebige Erweiterungen. Als nidchster Schritt
sind Problemlésungen zur Behandlung diskreter linearer Systeme
mit konzentrierten Parametern sowie Spektralbereichsmethoden
nichtlinearer Systeme mit separierbarer Nichtlinearit#t und

die Darstellung der Systembewegungen in der Phasenebene vorgesehen.

M, Haider

Institut fur
elektrische Regelungstechnik




BERECHNUNG DER SKALIERUNG 'ABHANGIGER VARIABLEN'

UND BERECHNUNG DER MASCHINENKOEFFIZIENTEN

Filr die Skalierung sind die Verst&rker des Analogrechners als parallele Prozesso-
ren mit relativer Festkommaarithmetik zu betrachten, deren Ausgadnge auf das In-
tervall (-1,+1) beschriénkt sind. Diese Verst&rker sind nach Zuordnung zu den auf-
tretenden Problemvariablen entsprechend dem zu lisenden Problem miteinander verbun-

den. Wegen des beschrankten Wertebereichs treten die einzelnen Problemvariablen mit

unterschiedlicher Skalierung an den Verstdrkerausgdngen auf. Die Skalierung der
Verstarkereingsnge muB dabei vor Durchflihrung der jeweiligen Operation der Skalie-
rung des Ausgangs angepaBt werden, um eilne mdglichst hohe Rechengenauigkeit zu er-
zielen. Dazu werden in der Regel an den Verstarkereingéngen anliegende Maschinen-
koeffizienten verwendet, die eine tatsachliche Umskalierung der Eingénge bewirken.
Diese Koeffizienten sind ebenfalls auf das Intervall (-1,+1} beschrankt, kdnnen
aber bei bestimmten Verstdrkertypen {z.B. Integrierer} mit einem zusdtzlichen Fak-
tor multipliziert werden {Eingangsverstarkung, Feedbackverstarkung}. Bel einigen
Verstdrkertypen ist eine derartige Umskalierung nicht notwendig, da sie keine Er-
h8hung der Rechengenauigkeit bringt. In diesem Fall pflanzt sich die Skalierung

bis zum nichsten auftretenden Maschinenkoeffizienten fort (z.B. | x{tHrmaxix(TI) ],
: IES £ 37

Das im letzten INTERFACE beschriebene Skalierungsverfahren ("Automatische Dn-line-
Skalierung”, INTERFACE 15/16,pp.33-43) setzt voraus, daB aus den bei jeder Itera-
tion erhaltenen Skalierungsfaktoren die Maschinenkoeffizienten berechnet und

auch eingestellt werden kBnnen. Diese beiden Voraussetzungen., Berechenbarkeit und
Einstellbarkeit, sind fiir das Funkftionieren einer automatischen On-line-Skalierung
grundlegend.

Berechenbarkeit:

Beziiglich der Berechenbarkeit sind die beiden folgenden Yariablen-Merkmale ent-
scheidend:

Skalierungsunabhdngigkeit: Die Skalierung des zugehdrigen Verstdrkerausganges
ist unabhéngig von der Skalierung seiner Eingange,
d.h. sein Skalierungsfaktor ist frei wahlbar.

Skalierungsabhangigkeit: Die Skalierung des zugehdrigen Verstarkerausganges
h&ngt direkt von der Skalierung seiner Eingé&nge ab,
d.h, sein Skalierungsfaktor muB aus der Skalierung
selner Eingénge berechnet werden.

Bei einer Schaltung, die nur skalierungsunabhingige Variable enthé&lt, ist die
Reihenfolge der Berechnung der Maschinenkoeffizienten beliebig und damit wvom
speziell gegebenen Problem unabh&ngig, da alle Skalierungsfaktoren "gpleichzeitig”
zur Berechnung bereitstehen.

Enth&lt die Schaltung skalierungsabhéngige Variable, so muB zun&chst deren Skalie-
rung aus der Skalierung ihrer Eingénge berechnet werden, um anschlieBend die Be-
rechnung der Maschinenkoeffizienten bei den skalierungsunabh&ngigen Variablen

zu ermdglichen. Oie Skalierung der Cinginge der abh&ngigen Variablen mu8 dabei

zum Zeitpunkt der Berechnung bereits bekannt sein. Daraus ist leicht ersichtlich,
daB bei algebraischen Schleifen, die nur aus abhdngigen Variablen bestehen, die-
selbe Schleife flr die Skalierungsfaktoren geldst werden muB. Diese Notwendigkeit
entfallt jedoch, wenn jede auftretende algebraische Schleife zumindest eine skalie-
rungsunabhé&ngige Variable enth&lt.
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Einstellbarkeit:

Die aus der jeweiligen Skalierung berechneten Koeffizienten kdnnen theoretisch
jeden beliebigen reellen Wert annehmen., Die tatsdchlichen Schwankungen dieser
Koeffizienten wahrend des Skalierungsverfahrens hdngen von der Startskalierung,
der Konvergenzgeschwindigkeit und der mit der jeweiligen Skalierung erzielten
Rechengenauigkeit ab, -Bezliglich letzterem spielen die Komplexit&t des Systems
(insbesondere Nichtlinearit&dten) und die Genaulgkeit, mit der die Maschinenko-
effizienten eingestellt werden kdnnen, eine wesentliche Rolle.

Hinsichtlich der Mdglichkeiten, den einstellbaren Koeffizientenbereich zu regu-
lieren, ist zwischen drei Verstarkergruppen zu unterscheiden:

Integrierer: Die Einstellbarkeit kann mit der Eingangsverstérkung (1,10,100), der
lokalen Zeiteinheit (NS,FS,NMS,FMS), der globalen Zeiteinheit (N3,
FS,NMS, FMS) und der globalen Zeittransformation (BER) gesteuert
werden. Diese MBglichkeiten unterscheiden sich durch ihren Einfluf
auf andere Maschinenkoeffizienten:
-~ Eine Anderung der Eingangsverstarkung bewirkt nur eine Anderung
des dazugehdrigen Maschinenkoeffizienten.
~ Eine Anderung der lokalen Zeiteinhelt bewirkt eine Anderung samt-
licher am Eingang des Integrierers anliegenden Maschinenkoeffi-
zienten (Ausnahme IC).
- Eine Anderung der globalen Zeittransformation bewirkt eine Ande-
; . rung aller an Integrierern anliegenden Maschinenkoeffizienten sowie
eine Anderung der Maschinenzeit.

Summierer. (end andere lineare Verstdrker): Die Einstellbarkeit der Maschinenko-
effizienten kann mit der Eingangsverstépkung und einem Feedback-Ko-
effizienten fb (0<fb%1) gesteuert werden.

- Eine Anderung der Eingangsverstirkung bewirkt nur eine Anderung des
dazugehdrigen Maschinenkoeffizienten.

- Eine Anderung des Feedback-Koefflizienten bewirkt analog zur lokalen
Zeittransformation bei Integrierern eine Anderung aller Eingangs-
koeffizienten.

Nichtlinears und andere skalierungsabh&ngige Verst&rker: Bei dieser Gruppe Rkdnnen
keine allgemein gliltigen Aussagen getroffen werden, die Einstell-
barkelt der Koeffizienten ist flr jede Dperation speziell zu behan--
deln.

Eine Variable ist dann skalierungsunabh&ngig, wenn ihr Verstirker an den Eingéngen
Koeffizienteneinheiten besitzt und die bei beliebig vorgegebener Ausgangsska-
lierung auftretenden Maschinenkoeffizienten eingestellt werden kdnnen. S0 ist

z.B. eln Summierer mit Koefflzienteneinheiten und Eingangsverstarkung 1 an allen
Eingdngen sowie einer Koeffizienteneinheit in der RiUckfiihrung immer skalierungs-
unabhéngig, da die Maschinenkoeffizienten bei beliebiger Ausgangsskalierung

immer eingestellt werden kéinnen:

Xy ®OSXg o X5 sxi E R
« z =82 . 2 sz ER (£ 8)
1
- . le . b 0 < fh € 1
n i -1 <mc, € 1
87




Bei vorgegebenen Skalierungsfaktoren sxy und sz kann der Koeffizient fb immer

so gewshlt werden, daB alle mcy im verflgbaren Intervall liegen. Gibt man aus
Griinden der Rechengenauigkeit eine untere Schranke € fiir fb an, so kdnnen die Ko-
effizienten nur dann eingestellt werden, wenn sti/sz].el$1 gilt, d.h. |sz|

muB gréBer oder gleich |sxs.e| sein und die Variable ist nur mehr teilweise ska-
lierungsunabhingig.Werden an den Eingéngen zusdtzlich Relays zur Anwahl einer
Eingangsverstédrkung 1 oder 10 verwendet, so vergrofert sich der fir die Skalie-
rung von z zul&ssige Bereich auf [sx;.€}/10,=].

Multiplizierer mit Feedback-Koeffizienten sind immer teilweise skalierungsunabh&n-
gig, da die Skalierung der Ausgénge immer kleiner oder gleich dem Produkt der Ein-
gangsskalierung sein mufd:

sz
fb =
X1 Sx,loq)(z
0< fb £ 1
%2
Wird sz groéBer als 8X,  8Xo s0 mufl3 sz = 8%y - 8X., gesetzt werden.

Bei Schaltungen flr Absolutbetrag. oder Quadratwurzel treten keine
Koeffizienteneinheiten auf. Sie sind vollstdndig skalierungsabhangig und ihre
Skalierung mu® aus der Skalierung der Eingange berechnet werden (sz=[sx| bei

z = |x| oder sz = Y Isx[' bei z= {[x]']).

Die Eigenschaft der Skalierungsabhéngigkeit wird durch die verwendete Hardware
festgelegt und flhrt im weiteren auf das Problem der Berechenbarkeit. Die im
AUtoPATCH-System verwendeten Makros wurden im Rahmen der vorhandenen Hardware
so konzipiert, daBf grédtmdgliche Skalierungsunabhingigkeit erreicht wird, sodaB
auch Probleme mit sehr unglinstiger Anfangsskalierung am Analogrechner aufge-
bracht und anschlieBend mit dem Skalierungsverfahren optimal skaliert werden
kénnen:

- Alle Integrierer sind mit zus&tzlichen Controllines zur automatischen
Anwahl der lokalen Zeiteinheit sowie Relays an den Eingdngen zur Anwahl
der Eingangsverstérkung (1 oder 10) ausgestattet.

- Alle Summierer sind mit Feedback-Koeffizienteneinheiten versehen, die
Eingangsverstérkung ist jedoch mit 1 festgelegt.

- Alle Multiplizierer besitzen Feedback-Koeffizienten, Cividierer besitzen
am Eingang des Zahlers eine Koeffizienteneinheit.

- Alle {Ibrigen Makros sind skallerungsabhangig.
Dieses Makrokonzept ist von der vorhandenen Hardware wesentlich mitbestimmt
und kann noch picht als endgliltig angesehen werden. Besonders bezilglich der
Rechengenauigkeit hat sich gezeigt, daB bei den Summierern die Moglichkeit

der Anwahl verschiedener Eingangsverstirkungen an allen Eingd&ngen notwendig
ware.

D. Solar
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Die VERWENDUNG VON

DiGgITaLLy CoNTROLLED Function GEneErATORS (DCFGs)

IN HYBSYS am BeispieL EINEs USER OVERLAYS

Der Prozessor HYBSYS unterstiitzt die Verwendung von DCFGs, doch ist diese

noch nicht in der endgiiltig vorgesehenen Weise mdglich, DCFGe haben unter allen

auf die Skalierung der DCFGs, da diese von der automatischen Skalierung in

HYBSYS ausgenommen sind.

Der Benutzer muB derzeit noch zusdtzliche Vorkehrungen treffen, um die Mglich-

keiten der DCFGs in HYBSYS wvoll ausniltzen zu k¥nnen.

Laden eines DCFGs

Komponenten eine gewisse Sonderstellung. Diese Sonderstellung bezieht sich
|
|

Die DCFGs k&énnen je nach Bedarf auf zwei verschiedene Arten mit der gewilinschten
Funktion geladen werden.
a) mit Hilfe des Overlays LDFUN:

LDFUN fname:

oder
LDFUN fname;
ladet die DCFG-Variable fname mit der Funktion F(X), die mit bis zu 50
Stiitzpunkten definiert werden kann.

Der Eingabedialog l#uft folgendermaSen ab:

X SF, (2E!5.6) sfx Skalierungsfaktor der Abszisse
sfx,sff,s sff Skalierungsfaktor der Ordinate
X(I) F(I) (2E15.6) xi unskalierte Abszissenwerte
x1,£1,% fi unskalierte Funktionswerte

xend xend <xl zeigt Ende der Liste
. 1€ 0 $ 50 der Stiitzpunkte an
xn, fn,d

xend, 2

END

Falls LDFUN mit ":" aufgerufen wird, werden sowohl die eingegebenen Stiitzpunkte
als auch die ausgew#hlten Stiitzpunkte (maximal 16), auf die der DCFG dann tat-
sdchlich gesetzt wird, auf der angesprochenen graphischen Device geplottet,
wobei die Achsenbeschriftung dem aktuellen Skalierungsfaktor der Abszisse

Rechnung trigt (siehe auch HYBSYS User Manual, Version 4 M/A, Kap. 11.4).
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b) mit Hilfe eines User—~Qverlays:

Der Prozessor HYBSYS erlaubt und unterstiitzt durch sein Overlaykonzept die
Verwendung von vom Benutzer geschriebenen FORTRAN- oder Assembler-Programmen,
die speziell als User—Overlays gebunden werden (siehe HYBSYS User Manual,
Version 4 M/A, Kap. 11.6). Mittels eines User—Overlays, der entsprechende
DCFG~Routinen aus der Library aufruft, kdnnen DCFGs mit den gewilinschten
Funktionen geladen werden, wie das im folgenden angefiihrte Beispiel demon-
striert (siehe auch INTERFACE 13, "Die Verwendung von digital setzbaren Funk-

tionsgeberd')..

Die Skalierung der DCFGs

Der Benutzer muR selbst auf die richtige Skalierung achten. Da dies die hdufigste
Fehlerquelle bei der Verwendung von DCFGs ist, soll hier speziell darauf hin-
gewiesen werden. Man muB in beiden oben angefiihrten Fdllem pro DCFG einen Hilfs-—
parameter deklarieren, der auf den reziproken Wert der Eingangsskalierung des
entsprechenden DCFGs gesetzt wird. Da DCFGs keinen i0-er Eingang besitzen,

miissen gegebenenfalls sogar Hilfssummierer deklariert werden, um dies zu ermdg-

lichen.

AuBerdem muB jeder DCFG selbst skaliert werden.

Dies kann mittels Wertzuweisung in HYBSYS geschehen oder aber in einem User-
Overlay, wo der Skalierungsfaktor eines DCFGs YSCAL aus dem Commonblock CDCFG
gewonnen werden kann.und mittels des Unterprogramms SXIN in die Schaltdaten
abgespeichert werden kann. Diese Mdglichkeit muB auch dann angewandt werden,
wenn ein Skalierungsfaktor eines DCFGs nicht bekannt ist. (Siehe Beschrei-

bung der DCFG-Routinen DCFG,LFGS,LFGR,LFGFD).

Achtung: AnschlieSend muB zur Berechnung der Potentiometerwerte ein SET exe-

kutiert werden.

Beispiel

- Nachstehendes Beispiel soll zeigen, wie mittels eines User-Overlays zwel DCFGs

(DF und DG) auf beliebige Funktionen gesetzt werden kdnnen. (Es wurden zwel
Sprungfunktionen FUN1, FUN2 und zwei Hysteresen FUN3, FUN4 ausgewZhlt.) PF und PG
sind jene Hilfsparameter , die auf den reziproken Wert der Eingangsskalierung

(T=10) gesetzt wurden.

Als Eingang der DCFGs wurde eine Sigezahnfunktion verwendet, die mit Hilfe des
Summierers S und des Absolutbetrages A nuf aus T erzeugt wurde. Der Summierer S!
wird fiir das Problem selhst nicht, sondern nur zum Plotten der Hysterese (PLOT DF,
DG OVER S1) verwendet. Da zur graphischen Darstellung von Hysteresen sowoh] die
aufsteigenden als auch die fallenden Abszissenwerte bendtigt werden, kann nicht

iilber T geplottet werden.




Fupktionen:

Schaltdaten:

TIME INTERVAL 1

{=,10AHELAZ, ,1AGAE+AD)

«,0967

-, 9922
=-.9950

-, 0022
817
« 0987

9054

29983
«9972

2 3994
+ 5058
+A009

PATCHING COMNECTIONS / COEFFICIENT SETTINGS

FIME TRANSFARMATINNG 10ARE+AL
MACHINE TTHE: ,2080Fe®2  NMS
POINTSS 30431
DISTANCE: 29 Mys§
VARTARLES
T <1PRAEeA2  F§  INT
8 «1RANE+n2 SuHM 31
81 L100AE 2 SuM
DF G 1BAREany DCFG
NG <180uEsay ncrEG
A w 1AANE g2 ARS 49
Ta -y 10AAEam2
TEND «IARGEaR
RETA RTLLIAT. T
K1 MYLELEE T
PF . LAGUE«q
PG s 1nANE+an
CNAC A L tAQAE+aY
Nca 4 o 1PmAE+RY
sud 3y NC4 85t L1AanEedy
ABS 4y NC4 83 _iapoAE+At
ARS 49 At4 92 109AE+M
DA 33 .tAnAE+ay
U ] nC4 L »1AQAESQY
StiM ay OC4 7 ,1ApAF+aY
sud &y Of4 49 <, 1AABE+nl
suM sy 0C4 32 o, 100AE+01
INT 4

38

IC
1a

8F
1
1
1
sF
!

INT
4

SuM

SUM

ocre
NCFG
ABS

]

51

T

81

oF
nG

o« PP
w PG




Programm:

SUBROUTLINE HYOUSRCIKTCD) FUNCTLON FUNL(X)
C FUNI=-1.
£ OVERLAY ZUM SETZEN EINES DCFG 1F(X.GT.~1.56.AND.X.LY.1.56) FUNI=COS(X)
L AUF EINE SPEZIELLE FUNKTION RETURN
0 END
INTEGER DECZHL . NARCE)
DIMENSLON H(163
LOGLCAL LER .
COMMON/CDCFG/XSCAL » YECAL , 1SCAL FUNCTION FUNZCX)
COMMON/HYST/X1HY » X2HY » LHY » IR FUN2=FLOATCINT (X)*2)
EXTERNAL FUNL,FUNZ,FUN3Z,FUNS EEEURN
L
¢ DEKODLEKUNG DER OVERLAYPARAMETER
¢
LF(IRYED.NE.1) CALL KEPEAT
CALL STNAM(NAR, IRTCD, [CTrés7240,2) FUNCTION FUNZ(X)
1 (1CY.LT.1) CALL REFEAT COMMON/HYST ZX1HY  X2HY 5 IHY » IR
(FCIRTCD.NE.1) CALL REFEAT [FCLR.EQ.1) FUNB=(X+.3)#(X+.5)
CALL STNARCK, IRTCD, ICY, 1, 7240, 2) 1F (X.GT o= e5uAND. LR EQ.-1) FUNISSORT(X+.5)
IF (ICT.LT.1> CALL REFEAT SETURN
1¥ (1KTCD.GE.O) CALL REFEAT EHD
C=DECZHL (1)
1F(1.BE.S) CALL NEXCOM
-
C GERECHNUNG DER KARDUARE-ADKESSE DES DCFS FUNCTLON FUNG(X)
£ U= INDURM CNAR L LERS COMMON/HYST/XIHY r X2HY » LHY , IK
LAM=LAMOUT (LU FUN&4=4,
C . IFCIR.EQ.-1) FUN&=(X-£.)%(X=1.)
¢ SETZEN DES DCFG AUF DIE GEWAEHLTE FUNKTION Eié”““
[
GOTOCLG, 20,30, 40) 51
10 CONT INUE
CALL DCFBCIAM, FUNL =34, 30sdsHs IER)
‘CALL NEXLCOM
¢
20 CONTINUE
CALL DCFGCLAM,FUN2,-2.9,2.9,J:Hs IER)
CALL SXINCIV,YSCAL)
CALL NEXCOM
[
30 CONTINUE
[HY=1
X1HY=~ .S
XY=, G

CAaLL DCFGB(IAA,FUNZ,~1.,1.,JsHs1ER)
CALL NEXLOMm

40 COMTINUE

[HY=3
X1HY=~-1.
XZHY=2.

CALL OCFG{IAM FUN4,-3.:3.:JrHrIER)
CALL NEXCOM

RETURN

END

F. Berger
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HYBRIDE SIMULATION EINES SCHWINGENDEN,

EINSEITIG ERREGTEN SEILES MIT HYBSYS

Die wertikale Auslenkung u=u{x,t) eines schwingenden Seiles der Linge L, das
an einem Ende festgehalten und am anderen Ende sinusfdrmig erregt wird, 148t
sich durch die folgende partielle Differentialgleichung

U = .U

mit den Anfangs= und Randbedingungen
u{l,t) = b.sinwt
u{x,®) =9
Ux(x,ﬁ) =@

beschreiben.

Anhand dieses mathematischen Modells sollen vor allem die Resonanzeigenschaften
des Seils untersucht werden. Zu diesem Zweck ist besonders das Amplitudenmaxi-
mum in der Seilmitte in Abh#ngigkeit von der Erregerfrequenz » im Intervall
[@,2] von Interesse.

In diesem Artikel wird ein besonderes Augenmerk darauf gelegt, das Aufbringen
des Modells und die Modelluntersuchung mit Hilfe von HYBSYS zu demonstrieren.

Lést man diese partielle Differentialgleichung mit der Methode der Ortsdiskre-
tisierung und wird die Linge des Seiles in acht gleiche Teile geteilt (Ax=L/8),

u
Ansatzpunkt der Erre-
gung des Seiles
L fmma L + " 1 4y }
=¢ xi X2 X3 X4 X5 X6 X7  X8=L

so erhilt man nach Diskretisierung von 3/ 8x® fiir die sieben Stiitzstellen das

folgende System gewdhnlicher Differentialgleichungen

u. - ., + u.
1-1 2u1 i+1

(Ax)?

i=1,...,7

mit den Anfangs- und Randbedingungen
u, (@) = ui(@ =@ x, = i.4x i=1,.0.,7
Ui('t) = U(xi, t)
u (t) = u(®,t)
us(t) U(Lst)

@

b.sinwt

i

]
it




Setzt man A = 64/I°a und B = A.b, so erhilt man

L - -
u1 Au2 2Au1

uz = Au, - 28u, + Au,_, im2,...,6
"o " = ' = i= sseny
ug Bsinwt 2Au7 + Au6 Aui(ﬁ) u1(¢) @ i=1 7

Bevor man mit den Deklarationen in HYBSYS beginnen kann, mu8 man das System von
Differentialgleichungen als System von Integralgleichungen erster Ordnung schrei-
ben (vergleiche mit den Schaltdaten):

t "
u., = [ uldt Aml ey ? (u. sind Summierer:
i o i i

t n oo - L+ ,
! w of (.Au2 - 2Au1)d1, ug Aui+l 2Au1 Aul—l)
t
'a Q‘r ut-;-d'r 1.2’010,6

t
= of(Bu + 2Au

A

ug + Auﬁ)dr

7

wobei der Sinus selbst mit Hilfe einer Integralgleichung erzeugt wird.
t
u = JovdT
0

t
v = Of-mudT + 1

Nun kann die Deklaration der Schaltdaten in HYBSYS erfolgen:

DECLAR PAR:A,B,W,K@=¢,K2=2;

DECLAR INT:U,V,Ul,U2,U3,U4,U5,U6,07,01',02°, U3’ ,U4',U5',06",U07";
DECLAR SUM: U2",...,U6“ U¢ Aﬁ@l

DECLAR MAXT:MAU3,MAU4 ;

DIGITL;

DECLAR MULT:A2;

DECLAR A2=K2,A;

ANALOG;

DECLAR Ul=U1";

-
.

DECLAR U7=U7';
DECLAR U2"=A*Ui,-A2*U2,A*U3;

DECLAR U6''=A*U5,—-A2*U6,A%U7;
DECLAR U@=K@;

DECLAR Ul'=—-A2+U1,A*U2;
DECLAR U2'=ay2";

DECLAR U6'=U6";

DECLAR U7'=-A2*U7,A%U6,B*U;
DECLAR UmW*V;

DECLAR V,IC=KIl,=-WxU;

DECLAR MAU3=U3;

DECLAR MAU4=U4;




Die im folgendenwiedevgegebene Liste der Schaltdaten enthdlt einige Modellerwei-~
terungen, doch werden diese Ergdnzungen in diesem Artikel nicht besprochen,
und daher wurden auch die entsprechenden DECLAR-Operationen ausgelassen.

Schaltdaten:
TIME INTERUAL ¢ ¢ 00008400, .2000E+02)
TIME TRANSFORMATION? L5074E+01
MACHINE TIME: ,1014E+03 NMG
FOINTS: 200
DISTAMCE : 51 SAY

VARIABLES

T L2000E+02 N8 INT 5 L ~.0011 L9933
U1 .S000E+01 INT 35 ~.7024 L7681
Uz L4200E+01 INT 10 -,8788 L7513
Uz . 400DE+01 INT 40 - 6910 L2655
U4 LS200E+01 INT 20 -.5732 L6985
us .5000E+01 INT is -, 8446 L6319
L LS400E4 01 INT 4% -, 5879 L2661
yy L AS00E+01 INT 50 -, 5677 L5064
ut’ LB700E+01 INT 25 ~. 4486 LA413
uze L770DE+01 INT 30 -, 4453 L5019
Uy’ L 42008401 INT 75 - .3285 .3150
Ug ! L9200E+01 INT 70 -.3913 L3790
UL’ L 7000E+01 INT 105 “. 4514 L3891
Us? LB100E+01 INT 110 -, 2717 2448
Uz L 6400E+01 INT 55 -.3459 L4727
u L 21O0E+01 INT 80 -,5868 L3863
Y L 1BUOE+DL INT 85 -.5604 L5648
uzn L 1200E+02 sum 51 ~,2341 L3419
yan . 1000E+02 suUM 41 -.1662 L2420
g L1470E+02 SUM 56 -, 2655 L2122
yg v L1140E+02 sUM 36 ~.2336 L2212
tg" . 1240E402 SUM 96 -, 1572 1942
ABDO LSO000E+01 sum 6 - 6425 L6322
A0D 1 L4700E+01 SUM 14 -, 6423 L4829
uo L1000E+01 SUM 22 .0600 . 0000
Malis -, 4000E+0L HaXT 60 ~,2689 L0016
Mal4 - 52006401 RAXT %0 -.7041 L0022
TQ L0000E+00
TEND L2000E+02
BETA S074E401
K1 L 1000E+01
A L 1000E+01
uio .0000E+00
uz2o LOD00E+Q0
u1g . 0000E+00
u40 . 0000E+00
uso LOOD0E+DO
Uet L0000E+0D
uzo L0000E+00
K2 L 20008E+01
GEW LUO0GE+0D
W L 1U00E+ 01
) L2000E+01
™ . O00VE+00
H .1000E+01
KO LO000E+00
A2 L2000E+01 MULT
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INT
INT
InT
INT
INT 1
INT 1

INT
INT
INT
sun
SUM
sum
SUM
sum
INT
sunm
INT

INT
INT

s5um
INT
INT
INT
Sum
INT
IMT
INT
sum
INT
INT
sum
sun
INT
INT
INT
sum
INT
INT
INT
SUAn
INT

sunm
INT
INT
sun

INT
INT

mULT

2
n

4
[

91
35
10
40
41

4y
20

"5¢

40

34
20
13
45

24

45

50
1%
i1s
45

&80

r
22

40
20

FATCHING CONNECTIONS / COEFFICIERT SETTINGS

CoAL ¢«
DC4 5
CorC 1
DC4 35
goac 7
bt4 10
CDAC 4
DC4 40
coal 13
bCa 20
CDALC &
pC4 15
coac 11
pC4 101
CDAC 14
DC4 SO
PC4 25
DCa 29
DC4 96
pC4 75
GC4 72
DC4 10%
DC4 110
DC4 59
DC4 35
bDCa 80
CoaL 1S
pCsa 89
bC4 B85
bC4 o1
DC4 " 53
pC4& 32
DCs B3
DC4 41
bDC4 76
DC4 99
bDCa <90
DC4a 56
bC4 58
0C4 57
Dc4 111
BC4 3¢
BC4  &é
bCca 69
PCa &V
bC4 30
DCa 98
BC4 97
bC4 93
bC4 )
DC4 7
DC4 -]
DC4 16
DC4 18
DC4a 17
DC4 21
DCa 22
A2

- DD0E+ Q0
L9853IE+00
.0000E+00
. 3428E+00
LO000E+OO
.3612E+00
.0000E+0D
L3053E+00
.0000E+00
. 3524E+00
.00D0E+00
L275BE400
.0000E+00
-.2985E+00
«0000E+00
«2802E+00
S2265E400
“P912E~01
3071E+00
«317BE+00
-.3114E+00
. 3209E+D0
+301&4E+00
2 2771E400
2 1447E400
.1689E+00
259EE+00
«2299E400
.0000E+0D

1

t

i

H

L]

.1000E+01
-.4166E+00
6999E+00
«33I33EH00
. 1000E+01
4200E+00
. 8000E+0Q0
- . 5200E+0D
«1000E+01
L2721E%00
« 7074E+0D0
. 3401E400
.1000E+01
«45&1E+00
B771E+00
~.,4736E4 00
. 1000E+01
«4032E+00
.B70%9E+00
» J6EPEFDD
L1000E+01
~-+1000E+D1

.0000E+0CO

.8703E+00
-.1000E+01
-, 7777E+00

»1000E+01

«00D0E+00

i

K2

IC
10
IC
1
Ic
1
IC
1
IC
1
IC
1
IC

e
L]

R N 2 N S P | O A R R e e A kA s
m m n L)

-

-

-

Lol A (Bl 5 B T £ B N ST Y
m |

[y

34

39
19
14
44
49
24
29
74
104
109
59
54

79

B89y
84

INT

INT
INT
INT
INT
INT
INT
INT
INT
INT
INT
INT
INT
INT
INT

INT
INT

SUM

SUmM

SUM

sum

suUn

sun

sum

SUAM

naxT
HAaxT

o

41

36

24

60
20

T

U1

uz

uz

U4

us

ué

uz

u1’
uar
uzr’
us'
/A
usg’
uz'

U4H

Ué"

AGO0

A001

Lo

mal2
MaU4

[} 1] n 1t n 1 " ]

3]

Hunwpnaw

#

T0
K1
uio
Ui’
uz0
uz2*
u3o
uz’
U4d
Us~’
uso
us’
uso
us’
uzo
uz’
~U1
u2
U:',..,"
U3"
U4
USII‘
us"
~u7
A001

K1
-u
-V

U:‘-,H
Ui
~y2
u3
UJ“
uz
il ]
U4
Lt4ll
uz
-U4
#0400
Usll
U4
-ug
us
Uéil
us
-Ué
uz
A000
us
-GEW
AD0T
ué

uo
RO

u3
U4

*

£ -

*

&

*

A

Lo I o

D> D>
5

> P
4]

> >
2

.

e -
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Durch die HYBSYS—Befehle

ONLINE;
PREPAR;

wird die Schaltung auf dem Analogrechner aufgebracht und die automatische Ska-
lierung im interessierenden Bereich y(w=f bis 2) erfolgt durch die HYBSYS-~Befehle

W=2;SET;OPSCAL; SCALE ;RESCAL ;W=@,1.8,.2!SET;SCALE;

Folgende Darstellung der einzelnen ui,.die fiir w=] iber der Zeit t mit tel@,2¢]
und der Seillidnge geplottet wurde, efhilt man durch den HYBSYS~Befehl

pLOT UY,U1,U2,U3,U04,U05,U06,U7,U QVER T AND H=@,!;

wobei H eine Dummy-Variable ist und VIEWe2 gesetzt wurde.

3.60 5.4

.80

GO

0.

-1.80

-3.60

0.“8‘500 :2.50 5.00 7,50 10.00 12.50 15.00 17.50 2

r

©.5.40

Zum Studium der Resonanzeffekte wurden die Stellen x, (Seilmitte) und

%X, (=3L/8) herangezogen. Fiir die zugehdrigen Amplituéen u, und uq wurden
die beiden Maximumdetektoren MAU4 und MAU3 definierc:




MAU4 = Max L14 (t) bzw.
te (0,201

MAU3 = Max LI3 (t)
te [@, 20]

Die Plotbefehle

PLOT MAU4 OVER W=0@.,2.,0.825;
PLOT MAU3 OVER W={}.,2.,Q.025;

liefern die im folgenden wiedergegebenen Zeichungen. Zu beachten sind die 3
Resonanzspitzen in der Seilmitte, widhrend beim unmittelbar benachbarten Punkt
X5 nur mehr 2 Resonanzen zu beobachten sind.

8

v

MAUY
1.67 ?.50 3.33 17

.83

.00

MAU3
133 2,00 2.67 3.3 %.00

0.67

0.00

0.00  0.25 0.5 .75  1.00 .25  1.50  1.75 2,00

W. Kleinert
F. Berger
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aus dem praktikum

HYBSYS m1T AuToPATCH 1M PRAKTIKUMSBETRIER:

Im Sommersemester 1980 testete eine Gruppe des Fortgeschrittenen-
Praktikums den Prozessor HYBSYS mit und ohne AutoPATCH. Die Prak-
tikanten hatten zunidchst noch mit Schwierigkeiten technischer Na-
tur zu kdmpfen (z.B. starkes Rauschen von Summierern wegen ungin-
stiger Feedback-Schaltung), die dann im Lauf des Semesters berel-

nigt wurden.

Trotzdem waren die iibrigen Erfahrungen so positiv, dal im Winter-
semester 1980/81 alle Praktika unter Verwendung von HYBSYS mit Au-
toPATCH am Hybridrechner durchgefiihrt wurden. Nur die Studenten
des Einfiihrungspraktikums verwendeten wihrend der ersten acht
Wochen noch die Kleinrechner EAI-1000 (da sie ja auch einen klas-

sischen Analogrechner kennenlernen sollten), bevor sie ihre Arbei-
ten am Growdrechner fortsetzten.

Der Praktikumsbetrieb im Wintersemester 1980/81 verlief weitgehend
reibungslos. Kleinere Schwierigkeiten entstanden manchmal durch
Informationsmidngel bei der Umstellung auf neue Versionen des HYB-
SYS-Prozessors.

Die Vorteile der Verwendung von HYBSYS mit AutoPATCH sind mannig-
faltig und kénnten noch vergrodflert werden:

Verklirzte die Verwendung des AutoPATCH die Vorbereitungszeit zur
Lésung eines Beispiels wesentlich, so ermdglichte das automatische
Skalieren eine grofe Verminderung der interaktiven Arbeitszeit am
Hybridrechner. Das hatte zur Folge, daf in den Praktika mehr Pro-
bleme geldst werden konnten und gleichzeitig auch die Qualitédt der

Beispiele gehoben werden konnte. Dies traf besonders auf groflere

Simulationen physikalischer und biologischer Vorgédnge zu, wo nun
rasche Untersuchungen méglich waren und man sich ganz auf die Pro-
blemstellung konzentrieren konnte, ohne sich um programmiertech-

nische Fragen kimmern zu miissen.

Schwierigkeiten traten allerdings bei Verwendung von Schaltern auf;
eine logische 'AND'-Verkniipfung erforderte trickreiche Ersatzschal-~
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tungen. Die projektierte Integration der Logik (PBP) in naher Zu-
kunft widre daher dringend wilinschenswert, um cinerseits komplexe
Problemstellungen (z.B. Unstetigkeiten) zu untersuchen

und andererseits auch optische Aufbereitungen wieder am grolen
Rechner durchfithren zu koénnen.

Ein nicht zu libersehender Vorteil fiir den Praktikumsbetrieb ist
die Moglichkeit des raschen Wechsels verschiedener Probleme
{Schaltungen). So konnte die reservierte Rechenzeilt von Z Gruppen
parallel genutzt werden, wobel die eine aktiv rechnete, die ande-
re weitere Anderungen, Zeichnungen usw. lberlegte. Diese parallele
Arbeitsweise wird im Betriebssystem JCS/VS 8 noch effizienter

werden.

Relativ viel Zeit nimmt die Suche nach geeigneten Parameterwerten,
vor allem bei groilen Parametervektoren, in Anspruch. Einheitliches
Skalieren fiir grofe Parameterbereiche, Dateniibertragung und Zeich-
nungen hierfiir kosten viel Zeit und bringen praktisch nichts. Ei-
ne M8glichkeit, den Parameterraum rasch und interaktiv abzutasten,
um einen Bereich glinstiger bzw. interessanter Werte zu finden,
fehlt derzeit noch. Einfache "digitale Potentiometer", die die
alten Handpotentiometer ersetzen und die Betrachtung der parameter-
abhingigen Anderungen der Ldsung am Oszillographen ermdglichen,
wiirden hier Abhilfe schaffen. Eine derartige Einrichtung hitte
auch fir die Untersuchung der Abhingigkeit der Probleml&sung (z.B.
einer optimalen Steuerung) von den Systemparametern entscheidende
Bedeutung, da Empfindlichkeitsanalysen in einfacher und zweck-
miBiger Weise interaktiv durchgefilhrt werden sollen. Diese (eben-
falls projektierten) "Potentiometer™ sollten mdglichst bald in-
stalliert werden, da sie vor allem filir die Lehre grofe Bedeutung
haben,

Zusammenfassend kann gesagt werden, daB die Verwendung von HYBSYS

mit AutoPATCH im Praktikumsbetrieb die wesentlich raschere Ldsung auch

von komplexen Aufgaben bestimmter Problemklassen ermdglicht. Ge-
wisse Verbesserungen (Parametervariation, komplexe Logik) kdnnten

diese Problemklasse wesentlich erweitern.

Prof., Dr. 1. Troch
Dr. F. Breitenecker
Dr. F. Rattay

Arbeitsbereich fir
Hybridrechentechnik
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bernttzerforum

SIMULATION DES OPTISCHEN EINDRUCKES BEIM
BEFAHREN EINER BOBBAHN

Dr. F. Rattay
Inatitut fir Technischas Mathematilk
Technischs Universitdt Wiaen

An den Arbsitsberaeich fir Regelungstheorieund
Hybridrechentechnik wurde von Prof. Karner

der Wunach herangetragen, mit méglichst sin-
fachan Mitteln sine Simulation dea optischen Ein-
druckes, der beim Befahren ainer Bobbahn be-
steht, durchzuflhran.

Aus verschiedenan Modsllen, die flr die Klein-
rechner EAI 1000 entworfen wurden, war das im
folgenden beschriebene jenas, das das optische
Emof inoen des Bobfahrers - bel miglichst gsrin-
gem gerdtetschnischen Aufwand - am besten wis-
dargibt. Zundchat wurdan folgende verainfechaenda
Voragssetzungen gemacht;

1. Die Bobbahn wird dadurch baschrisben, daB
gina Parabal antlang einer vorgegabansn
Leltkurve bawagt wird.

2. Das Bild, das den Eindruck des Befahrans dar

Bann vermittelt, wird flr einen Bstrachter

erzeugt, dessan relative Lags bezlglich der

Parabel, in der sich der Bob gerads bafindat.

unverandart bleibt.

Den Zusammenhang zwischen der Gestalt der

Leitkurven und dem Aktivitdten des Bahnbe-

nidtzsrs mit dem daraus resultisrenden

Bewegungsablauf ist nicht Gegenstand dieser

Untersgchung, sondarn 28 werden die daraus

resultisrendan Daten fir die Geschwindigksit

und die Gestalt, mit der scheinbar dis Bab-
bahn auf den Fahrer zukommt, als gegeben
anganomnman.

3.

A?

Um dig Gaschwindigkeit des Bobs cptisch zu er-
fassen wurde dis Bahn dquidistant durch Parabeln
gegmentiert. Das srste vor dem Betrachter lie-
gende Stlck wurde durch sinan parabolischen Zy~-
linder angendhert, dar perspektiv dargesisllt wird.

Der dargestellte Zylipder mit zeitabhdngiger Er-
zaugendenldnga wird alsc von der durch den Bob ga-
legten Ebens ., dis sins fests Farabel P aus dar
Bahn herausschneidet, 2owia durch dis, scheinbar
auf den Betrachtaer zukommende, parabslfirmige
Begranzung P1 das ersten Segments bestimmt.

Die Darstellung wird somit durch drai externa
zaitabhingige Variaole bestimmt, némlich den
beiden Koordinaten flir dan Fluchtpunkt, die dis
Richtung und Neigung der Bahn bestimmen sowile
die durch dis Fahrgeschwindigkeit bedingte
Bewagung der herankcmmandan nédchsten Segmentbe~
grenzung. '

Lisgt F obarhalb von Pq = und nur solche Fdlle

wurden als zuldsaig angsnommen .- sind dis vol-
len Paraveln F_ und P1 gowis die beiden begren-
zanden Erzesugendsn sightbar. P iat zu P ahn-

lich und auf das r-fache Verkleinart (Abg

Zur Darstsllung am O0szillographen wurden abwech-
selnd die Parabal P, und F, erzeugt, wobel diea
Rachenzelt mit x idantifiziart und dar dynamischs
Eindruck durch schnell rapetiersndss Rechnan
arrelicht wurda.

Bildebane

<N

unkt

Abb. 1

F—— l-vt 1

Parapektive Darstellung des parabolischan
Zylinders und Ssitanansicht zum perspekti-

van Bild,
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Abb. 2.

Prinzip der analogen Schaltung zur alternieren-
den Erzeugung von y, und y, mit yq=y, fir
xE10,x*1u[x**,11, Die doppelt gezeichneten Pots
enthalten dis Eingabedaten fir den Anstieg wvon
¥, Abszisse des Fluchtpunktes der Erzeugenden
und den Verkleinerungsfaktor flr ¥y

Die speziellen Simulationsdaten waren:
flr P i y"=4, yOfD]=D, ya(01=-2, x€f0,11;
yr=20x2-1)

unc Fir Pyi vt my?=2 , y (I1C)=y,(x7)
MO TUD B3 Y77 1 ¥y TYptx

(IC12-7¢ e[
y4{IC)=-2§ relg, 1]

Abb. 2

Yoi¥y

Aus dem Seitenrid zum perspektiven Bild (Abb. 1}
wirgd flr den Verkleinerungsfaktor direkt die

Propartion
1o Azl
r 1

entnommsn, webei gilt
L: Ldnge eines Bahnsegments
v: Fahrgeschwindigkeit
t: physikalische Zeit

Das Erzeugendenpaar y., setzt sich aus OF und F1
zusammen und wird zundchst flir x€[0,x 1 darge-
stellt, dann wird der Schaltkrels flr vy, akti-
viert und yq solange ins Oisplay geflhrt, bis
zum Zeitpunkt x** ¥4?y2 wird ung dsnach wieder y;
gezsigt. Abwaechselnd werden dann das aktuelle
rund r=1 fir P erzeugt, sodaB dedurch dis
Abb. 3 entsteht, wo durch Komponentenungenauig-
keit der zweite Umschaltpunkt x** nicht exakt
herauskommt. Selbstvaerstadndlich lassen sich mit
geringem Mehraufwand auch mehrere Segmentie-
rungen der Bahn erreichen, wodurch der optische
Eindruck ncch verbessert wird. Leilder kénnen
die gezeigten Bilder (Abb. 3 und 4) nicht den
dynamischen Eindruck wiedergeben, den die Si-
mulation am Oszillographen vermittelt.
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