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Tiivistelmd ~ Sammandrag

Sdhkdn kaanisen laitteiston (1), joka kéisittdili automaattisia
valvonta- ja ohjauslaitteita (2, 3, 4), yllidipidon apulaite mah-
dollis:aa tdmidn sihkOmekaanisen laitteiston (1) etdvalvonnan.
Tamd Jaite kdsittdd hallintayksikdn (5), joka on liitetty toi-
saalta automaattisiin valvonta- ja ohjauslaitteisiin (2, 3, 4)
ja toisaalta yleiseen puhelinverkkoon (8) t&éhdn yleiseen puhe-
linverkkoon sopivalla modeemilla (7), joka on vuorostaan lii-
tetty hallintayksikkddn (5) normalisoidulla nelijohtimisella
sarja- tai virtasilmukkaliitd@nn#dlld (13), edelld mainitun ylei-
sen puhelinverkon ollessa liitetty ainakin yhteen ulkopuoliseen
videotelevalvontapddtteeseen (12), joka on varustettu ndppdi-
mistdl13d (10), ndyttoruudulla (9) ja kirjoittimella {11) ja
joka piidte on sovitettu sellaiseksi, ettd silld voidaan suorit-
taa etlikyselyjd hallintayksikkddn (5) yleisen puhelinverkon

(8) vidlitykselld.
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Apulaite sdhkomekaanisen koneiston huoltoa varten, joka

laite kisittaid automaattiset valvonta- ja ohjausvalineet

Tami keksintd koskee sdhkdmekaanisen laitteiston,
joka kasittaa automaattisia valvonta- ja ohjauslaitteita,
yllapidon apulaitetta mainitun sihkémekaanisen laitteiston
toiminnan valvomiseksi ja hallitsemiseksi ja mainitun sah-
kdmekaanisen laitteiston toimintaan liittyvan informaation
tuottamiseksi, kasittden:

- vilineen mainitun yll&pidon apulaitteen kytkemi-
seksi mainittuihin automaattisiin valvonta- ja hallinta-
laitteisiin,

- ainakin yhden ulkoisen valvontavideopaadtelait-
teen,

- joukon hallintayksikkdja, joista kukin kdsittaa
vidlineen automaattisista valvonta- ja hallintalaitteista
tulevan informaation jatkuvaksi analysoimiseksi ja kdsit-
telemiseksi sekd videopdatelaitteesta tulevien kyselyiden
analysoimiseksi ja mainitun informaation ldhettamiseksi
videopaatelaitteeseen,

Tami laite soveltuu erityisesti, mutta ei yksin-
omaan, erillisiin sihkémekaanisiin laitteistoihin kuten
hisseihin, liukuportaisiin, hihnakuljettimiin, energianja-
kelupisteisiin, ilmastointi- tai tuuletuspisteisiin ja
muihin sen kaltaisiin, joiden toimintaa ohjataan klassil-
lisella relevalvonta- ja ohjauskaappityyppisella kaapeli-
ohjausautomatiikalla tai ohjelmoitavalla teollisuusvalvon-
talaitteen tyyppiselld ohjelmoidulla ohjausautomatiikalla.

Koska edelld mainitut laitteistot toimivat puoli-
automaattisesti tai tdysin automaattisesti, niitda on val-
vottava jatkuvasti.

Kdaytdnndssa laitteiston tyypistd riippumatta erote-
taan yleensa kaksi valvontatasoa: toiminnan valvonta, jon-
ka useimmiten suorittaa paikan p&ddlla kayttohenkildkunta,
joka on kokonaan tai osaksi vastuussa laitteiston toimin-

nasta, ja tekninen valvonta, jonka suorittaa yllapitohen-
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kildkunta, joka vastaa laitteiston korjaamisesta tai sen
kunnossapidosta.

Naiden kahden valvontatehtdvan suorittamiseen kay-
tetdan valvontalaitteita, jotka vdlittdvat automaattisesti
kdyttohenkildkunnalle kaiken tiedon laitteiston toiminnas-
ta, ja ylladpidon apulaitteita, joiden tehtdvand on hankkia
ja valittda tietoja, joiden avulla ylladpitohenkildkunta
voi suorittaa tydnsd tarkasti ja nopeasti.

Koska yllapitokeskukset ovat yleensd maantieteelli-
sesti etddlla ndistd laitteistoista, on osoittautunut tar-
peelliseksi ldahettdd namd tiedot etddltd. Tahdn on kaytet-
ty erityisliitdntdja, joiden toisessa pddssd on tietokone,
tai tietojenkdsittelypddtteeseen kytkettyja kiinteita pu-
helinliittymia.

Eraiat tunnetut laitteet suorittavat samanaikaisesti
molemmat edelld mainitut valvontatehtavat. Jotta nama
laitteet vastaisivat turvallisuusvaatimuksia, niissa on
periaatteessa kdytettdva kiinteitd tiedonsiirtolinjoja,
jotka paattyvat keskustietokoneeseen, joka suorittaa jat-
kuvasti laitteistoja koskevia kyselyja. Ndihin laitteisiin
tarvitaan monimutkainen infrastruktuuri ja ne saavuttavat
nopeasti kyllastyspisteensd, kun valvottavien laitteisto-
jen lukumaara nousee suureksi.

On olemassa myds sellaisia valvontalaitteita, jotka
suorittavat tietojen etadsiirron automaattisesti yleisen
puhelinverkon kautta.

Nimd yksinkertaiset ja huokeat jarjestelmdt eivat
kuitenkaan anna teollisuuskdytdn sanelemia turvallisuus-
takeita. Todetaankin siis, ettd kun molemmat valvontateh-
tavat suoritetaan samanaikaisesti, joudutaan turvautumaan
joko kalliisiin ja vaikeasti ké&ytettaviin laitteisiin tai
epialuotettaviin ja suorituskyvylt&&n huonoihin laittei-
siin.

Huomioitavien turvallisuusvaatimusten ja sdhkolait-
teiden, joiden huolto joudutaan yleensa takaamaan samanai-

kaisesti, suuren lukumddran vuoksi on osoittautunut valt-
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timattdmiksi suorittaa namid kaksi edella mainittua valvon-
tatehtivii tdysin toisistaan riippumattomina.

Spie-Batignolles’in nimissd olevassa FR-patenttiha-
kemuksessa 2 564 651 kuvataan erdstd elektronista sovitin-
laitetta sihkdenergian jakelutaulujen kaukovalvontaa ja
-ohjausta varten, johon liittyy ohjausjarjestelmd. Tama
laite kidsittdi mikroprosessorilla varustetun keskusyksi-
kdn, joka on liitetty normalisoidun nelijohtimisen liit&n-
nin avulla ylldpitolaitteistoon. Tama laitteisto soveltuu
kuitenkin erityisesti energianjakelutauluihin. Se ei myods-
kidin sovellu suorittamaan minka tahansa sahkomekaanisen
laitteiston teknista etavalvontaa.

Timin keksinndn tavoitteena on yksinkertaistaa ja/-
tai tehdid yleisemmin sopivaksi ndiden tunnettujen laittei-
den kayttd, jolloin minka tahansa puoliautomaattisesti tai
automaattisesti toimivan sdhkSmekaanisen laitteiston tek-
ninen valvonta voidaan suorittaa ylldpidon apulaitteen
avulla, joka toimii yleisen puhelinverkon avulla ja voi-
daan liittdi jo olemassaolevaan laitteistoon ja jonka
avulla saadaan parannetuksi ndiden laitteistojen toiminnan
laatua, yllapitohenkildkunnan tydolosuhteita ja huoltome-
netelmia.

Keksinndn mukaiselle sihkémekaanisen laitteiston
ylldpidon apulaitteelle on tunnusomaista, ettd jokainen
hallintayksikkd on kytketty valvottavaan sahktmekaaniseen
laitteistoon ja ettd mainittu ylldpidon apulaite kasittaa
lisdksi pilottihallintayksikon, joka mahdollistaa jokaisen
hallintayksikén ja videopdatelaitteen vilisen kommunikoin-
nin yleisen puhelinverkon ldpi, ja modeemin, joka on toi-
saalta kytketty mainittuun pilottihallintayksikk&dn ja
toisaalta mainittuun yleiseen puhelinverkkoon.

Tamin laitteen mukaan on mahdollista, kysymyksen
ollessa misti tahansa t#lla laitteella varustetusta sdhko-
mekaanisesta laitteistosta, saada pyynndsta yksinkertai-
sesti ja nopeasti ja mistd tahansa yleiseen puhelinverk-

koon kytketystd videotelepaatteestd seuraavat tiedot:
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reaaliajassa laitteiston toimintaraportti,

tarkka syy laitteiston pysdhtymisiin,

padivdmddrdt ja kellonajat, joina sellaiset tapah-
tumat kuten edelld mainitut pysdytykset ovat tapahtuneet,

tapahtumaluettelo kronologisessa jdrjestvksessa,

tilastotiedot, joiden avulla huoltotoimenpiteet
voidaan sovittaa laitteiston kdyttSolosuhteisiin,

kaikki tiedot, joiden avulla voidaan arvioida
laitteiston toiminnan laatua.

Tdllainen valvontatapa ei vaadi mitddn erityistda
infrastruktuuria ja sitd voidaan tistd syystd kayttda
varsin vdhdisin kustannuksin monenlaisiin sdhkOmekaanisiin
laitteistoihin, joiden toiminnan tilasta voidaan tdlldin
joka hetki ja kaikin tarvittavin turvallisuustakein olla
selvilla.

Keksinndén erdidn edullisen suoritusmuodon mukaan hal-
lintayksikén laitteet, jotka analysoivat ja kdsittelevidt
sdhkdmekaanisen laitteiston automaattisten ohjaus- ja
sddtdlaitteiden vilittdmid tietoja, on liitetty ndihin au-
tomaattisiin laitteisiin joko normalisoidulla nelijohtimi-
sella sarjaliitdnndllid, kun nd3md automaattilaitteet k&dsit-
tivit ohjelmoitavan teollisuusvalvontalaitteen, tai
on/ei -1iit&nndlld ja tulo- ja l&htOsovitinpiirilld, kun
nimd automaattilaitteet kdsittdvdt relevalvonta- ja ohjaus-
kaapin.

Keksinndn erddn hyvdksi todetun suoritusmuodon mu-
kaan ylldpidon apulaite kdsittdd useita hallintayksikkdjd,
joista kukin on liitetty yhteen valvottavaan sdhk&mekaani-
seen laitteistoon ja ndmd@ hallintayksik&t on liitetty pi-
lottihallintayksikdn vdlitykselld yleiseen puhelinverkkoon,
joka vuorostaan on liitetty ainakin yhteen ulkopuoliseen
videotelevalvontapdatteeseen.

Keksinnon cridn toisen edullisen suoritusmuodon
mukaan, kun uscista hallintayksikOistd kukin on liitetty

vhteen valvottavaan sdhkOmekaaniseen laitteistoon, ndihin
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hallintayksikdihin kytketty pilottihallintayksikkd muodos-
tuu elektronisesta piiristd, joka on samanlainen kuin mai-
nittujen hallintayksik&iden piiri ja se on liitetty mainit-
tuihin hallintayksikdihin diffuusiopiirin vdlitykselld, jo-
ka toimii galvaanisena eristdj&nd pilottihallintayksikon
ja hallintayksikdiden vdlilld ja keskittad vastaavat lii-
tinnit yhteiseen modeemiin, joka on kytketty yleiseen
puhelinverkkoon.

Keksinndn muita tunnusmerkkejd ja etuja selviad
vield seuraavasta selityksestd.

Liitteend olevissa piirustuksissa, jotka esitetddn
keksintdd rajoittamattomina esimerkkeind:

kuvio 1 on kokonaiskaavakuva erddstd keksinndn
mukaisesta laitteesta;

kuvio 2 on synoptinen kaavakuva, joka esittdd crdiin
keksinndn mukaisen laitteen toimintaa;

kuvio 3 on kokonaiskaavakuva erddstd keksinnon
mukaisecsta laitteesta tapauksessa, jossa sdhkdmekaaninen
laitteisto on varustettu ohjelmoitavalla teollisuusvalvon-
talaitteella;

kuvio 4 on kokonaiskaavakuva erddstd keksinndn mukai-
sesta laitteesta tapauksessa, jossa sdhkdmekaaninen lait-
teisto on varustettu relevalvonta- ja ohjauskaapilla;

kuvio 5 on kokonaiskaavakuva erddstd keksinndn mu-
kaisesta laitteesta tapauksessa, jossa useita hallintayk-
sik®itd on liitetty samaan modeemiin yhden pilottihallin-
tayksikon kautta;

kuvio 6 on kaavakuva erdin keksinndn mukaisen lait-
teen hallintayksik&sta;

kuvio 7 on diagrammi, joka esittdd liitdntdjd ja
on/ei tulo- ja l&hté- ja erotuskorttien ja erddn keksinndn
mukaisen laitteen yhden hallintayksikén vdlilla;

kuvio 8 on kaavakuva on/ei tulo- ja ldhtdkortista;

kuvio 9 on kaavakuva tulo- ja l&dhtderotuskortista;

kuvio 10 on kaavakuva diffuusiopiirista;
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kuvio 11 on synoptinen kaavakuva, joka esittdd erddn
keksinndn mukaisen laitteen hallintayksikodn ohjelmointi-
ohjelmiston jdrjestelyd, Jja

kuvio 12 on synoptinen kaavakuva, joka kuvaa erddn
keksinnén mukaisen laitteen eri toimintavaiheita.

Kuvion 1 kokonaiskaavakuvasta ndhddén, ettd sdhko-
mekaanisen laitteiston 1, joka kdsittdd automaattisia
sd4td~ ja ohjauslaitteita, toisin sanoen automaattisen
laitteen 2, jossa on ottoja 2a, kuten antureita 3, ja
antoja 2b, kutcen aktivaattorcita 4, ylldpidon apulaitce
kdsittdd pddasiassa:

hallintayksik®n 5, joka selitetddn yksityiskohtai-
sesti tuonnempana ja joka on liitetty automaattisiin
siitd- ja ohjauslaitteisiin 2 normalisoidulla RS422 tai
RS232C sarjaliitidnnilld 6, joka kdsittdd neljd johdinta
(kaksi ldhetysjohdinta ja kaksi vastaanottojohdinta) sil-
loin kun siihkdmeckaanista laittcistoa ohjataan ohjelmoita-
van teollisuusvalvontalaitteen avulla tai kun sidhkdmckaani-
nen laite on varustettu on/ci ~-tyyppiselld relevalvonta-
ja ohjauskaapilla;

modulaattori-demodulaattorin 7, jota nimitetdadn
selityksessd tdstedes modeemiksi. Tdmd modeemi on stan-
dardityyppinen ja sopii liitettdvdksi autokommutoituun
yvleiseen puhelinverkkoon 8, toisin sanoen se mahdollistaa
hallintayksikén 5 liittdmisen yleiseen puhelinverkkoon 8,
johon se on liitetty tavallisen puhelinlinjan 15 ja aina-
kin yhden (ei esitetyn) autokommutaattorin avulla;

ulkopuolisen videotelevalvontapddtteen 12, joka on
sovitettu liitettdvdksi suoraan yleiseen puhelinverkkoon
8 puhelinlinjan 16 ja ainakin yhden (ei esitetyn) auto-
kommutaattorin avulla.

Hallintayksikk® 5 on liitetty modeemiin 7 normali-
soidulla nelijohtimisella RS232C sarja- tai 0-20mA virta-

silmukkaliitdnndlld 13.
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Hallintayksikkd 5 on liitetty on/ei -tyyppisella
1iitdnnidllid 17 virransy6ttdelimiin 19, jotka syottdvat
vaihtojidnnitteilld 24V, 110V ja 220V ja taajuudella 50 Hz,
jannitteelld 110V ja taajuudella 60 Hz, ja tasajannit-
teilld 5V, =12V - +12V ja 24V.

Hallintayksikkd 5 kdsittdd laitteita sihkomekaani-
sen laitteiston 1 automaattisten valvonta- ja ohjauslait-
teiden 2 lihettidmien tietojen jatkuvaa analysointia, ka-
sittelyd ja sdilyttdmistd varten sekd laitteita videotele-
valvontapiddtteestd 12 tulevien kyselyjen analysoimiseksi
ja edelld mainittujen tietojen lihettdmiseksi siihen kuvi-
na. Nimi laitteet selitetddn yksityiskohtaisesti tuonnem-
pana.

Hallintayksikkd 5 on myds liitetty normalisoidulla
RS232C sarja- tai 0-20mA virasilmukkaliitdnndlld 21 lait-
teisiin 14 cdelld mainittujen tietojen tallentamiscksi
paikallisesti ja ndppdimistddn 23, jolla voidaan niinikddn
paikallisesti keskustella hallintayksikén 5 kanssa. Tal-
lennuslaitteina 14 on edullisesti kirjoitin, jolla voidaan
editoida pdivamddrilld ja kellonajalla varustettuna teks-
tina kaikki tieto, josta on paikallisesti esitetty pyynto.
Tdmid paikallinen kysely void-an suorittaa joko kdyttadmdlla
ndppdimistsd 23 tai hallintayksikdn 5 paikallisten kysely-
ja ndyttdlaitteiden 20 avulla, jotka on liitetty tamén
yksikon tuloihin ja 1ldhtdihin on/ei -tyyppiselld liitdn-
nilli 18. Paikalliset kysely- ja ndyttdelimet 20, jotka
selitetidin yksityiskohtaisesti tuonnempana, mahdeollistavat
lisdksi hallintayksikén 5 toimintaraporttien paikallisen
ndyton.

Kirjoitin 14 tallentaa my&s sdhkOmekaanisen lait-
teiston 1 viat sitid mukaa kun ne ilmenevdt.

Videotelepddte 12 kdsittdd ndyttdruudun 9, ndppdi-
mistdn 10 ja kirjoittimen 11 ja silld voidaan esittdd
etikyselyjd hallintayksikkddn 5 yleisen puhelinverkon 8

vidlitykselld ja vastaanottaa kuvina sdhkdmekaanisen
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laitteiston 1 automaattisten valvonta- ja ohjauslaitteiden
lihettidmit tiedot, jotka hallintayksikkd 5 on etukidteen
analysoinut ja kdsitellyt. Tdamd pddte on klassillista
tyyppid ja sellainen voidaan hankkia keltd tahansa alan
erikoistuneelta jidlleenmyyjdltd. Se toimii seuraavasti:
tietojen ndyttd kuvina tapahtuu (ei esitetyn) katodiputken
avulla, jota ohjaa (ei esitetty) elektroninen kortti eli
niin sanottu videokortti, joka muuttaa yleiseen puhelin-
verkkoon kytketyn (ei esitetyn) modeemin ldhettdmdt sig-
naalit kuviksi. Kysely l&hetetddn hallintayksikk&dn 5 nap-
pdimists114 10, jossa on alfanumeeriset ndppdimet, funk-
tionidppdimet tai rei'itysndppiimet. Jollakin cnnalta midrd-
tylld koodilla pddstddn kommunikoimaan hallintayksikdn 5
kanssa ja saadaan haluttaessa cdelld mainitut tiedot ku-
vina.

Kuvion 2 synoptinen kuva esittdd kaavamaisesti
keksinndn mukaisen laitteen sellaisena kuin se on kuvattu
kuvion 1 yhteydessd, toimintaa. Tdmdn laitteen toiminta
selitetddn tuonnempana.

Kuviossa 3 on esitetty erddn keksinntn mukaisen
laitteen yleiskaavio, jossa sdhkOmekaanisen laitteiston
1 automaattiset valvonta-~ ja ohjauslaitteet 2, 3, 4 kdsit-
tividt ohjelmoitavan teollisuusvalvontalaitteen 25. Tdmd
ohjelmoitava teollisuusvalvontalaite 25 on liitetty hal-
lintayksikk®édn 5 liitdnndlld 6a, joka on samanlainen kuin
kuvion 1 yhteydessd kuvattu liitdntd 6 ja se kdsittdd
lisdksi ohjelmointipddtteen 26.

Hallintayksikkd 5 kdsittdd laitteita 27 sdhkOmekaa-
nisen laitteiston 1 vikailmoitusten sdilyttdmiseksi pino-
muistina, laitteita 28 tdmdn laitteiston tilaa koskevien
sanomien sdilyttidmiseksi samalla tavoin, laitteita 29 ti-
lastotietojen sdilyttdmiseksi, laitteita 30 laitteistoa
koskevien yleistietojen tallentamiseksi, laitteita 31
televalvonta- ja telemittaustoimintojen suorittamiseksi,
clektronisen telepostin 32, joka mahdollistaa videotele-

pdditteen 12 ndppliimistdlld 10 kirjoitettujen tekstien
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automaattisen kirjoittamisen kirjoittimella 14, ja lait-
teita 33 edellid mainittujen sanomien varustamiseksi
paivamdidrdlld ja kellonajalla.

Hallintayksikdn 5 paikallisten kysely- ja ndytto-
laitteiden 20 avulla voidaan keskustella paikallisesti
vikasanomicn tallentavien laitteiden 27 kanssa ja tilasto-
sanomia tallentavien laitteiden 29 kanssa aktivointi-
elinten 35 vdlitykselld ja visualisoida sdhkdluminesens-
sidiodien 34 tai (ei esitettyjen) releiden avulla laitteen
toimintaraportteja kuten esimerkiksi "vahtikoira", "yhteys
ohjelmoitavaan teollisuusvalvontalaitteeseen 25 poikki"
tai "yhteys yleiseen puhelinverkkoon 8 poikki".

Kuviossa 4 on esitetty erddn keksinndn mukaisen
laitteen kokonaiskaavio, jossa sdhkSmekaanisen laitteis-
ton 1 valvonta- ja ohjauslaitteet 2, 3, 4 kdsittdvat
relevalvonta- ja ohjauskaapin 40.

Timi relevalvonta- ja ohjauskaappi 40 on liitetty
kuvion 3 yhteydessd kuvattuun ohjausyksikkdsdn 5 on/ei
-tyyppiselld 1iitdnn&lla 6b ja tulo- ja l8htosovitinpii-
rilli 41. Tama tulo- ja lihtdsovitinpiiri mahdollistaa
minki tahansa tyyppisen puoliautomaattisesti tai tdysin
automaattisesti toimivan sihkomekaanisen laitteiston val-
vonnan kuvioon 1 yhteydessd kuvatulla laitteella.

Kuvio 5 esittdi erdstd keksinndén mukaisen laitteen
hyvidksi todettua suoritusmuotoa, jossa useita hallinta-
yksikk6jd 5, joista kukin on liitetty yhteen valvottavaan
sihkdmekaaniseen laitteistoon 1, on kytketty yhteen pilot-
tihallintayksikk&én 45 diftuusiopiirin 42, joka selitetddn
yksityiskohtaisesti tuonnempana, vialityksella.

Pilottihallintayksikk® 5 on liitetty modeemiin 7 nor-
malisoidulla nelijohtimisella RS232C sarja- tai 0-20mA
virtasilmukkaliitdnnidlld. Kukin hallintayksikkd® 5 on lii-
tetty toisaalta diffuusiopiiriin 42 liitinndlld 46, joka on
saman tyyppinen kuin liit&ntd 13, ja toisaalta sahkdmekaa-
niseen laitteistoon, jota se valvoo, kuvion 1 yhteydessa

kuvatulla 1liitdnndllad 6.
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Tdmd pilottihallintayksikkd 45 mahdollistaa liitta-
misen yleiseen puhelinverkkoon 8 yhden ainoan modeemin 7
ja yhden ainoan puhelinlinjan 15 avulla.

Tdmd pilottihallintayksikkd 45 keskustelee kerral-

5 laan vain yhden hallintayksikdén 5 kanssa. Kuitenkin kun
ulkopuolisesta videotelevalvontapddtteestd 12 ei ole ldhe-
tetty mitdidn kyselyd, se valvoo syklisesti liitdntdjd 6,

46 laitteistoihin 1, jotka ovat sen hallinnassa, ja ilmoit-
taa kaikista ndiden liitdntdjen katkoksista.

10 Diffuusiopiiri 42 toimii lis&ksi tdydellisena gal-
vaanisena eristdjdnd pilottihallintayksikdén 45 ja kunkin
hallintayksikdn 5 valills.

Seuraavassa selitetddn yksityiskohtaisesti hallinta-
vksikkd 5 kuvioon 6 viitaten. Tdmd hallintayksikk® kdsittda

15 8085 -tyyppisen mikroprosessorin 50, jonka vdyld 51 on lii-
tetty 2764 -tyyppiseen 8Ktavun REPROM-muistiin 52,
2764/6264 -tyyppinen RAM/REPROM muistisarjaan, joista kukin
sisdltdd 8Ktavua, ja joka voidaan kytked katkaisimien 60
avulla joko RAM-muistiin tai REPROM-muistiin, ja 6264

20 -tyyppiseen 8Ktavun RAM-muistiin 54.

Muisteihin 53 sydtetddn virta jannitteelld +5V sydttd-
johdon 55 kautta, joka tulee virransydttélaitteista 19
silloin, kun ne on kytketty REPROM-muistiin, tai sydtt&joh-
don 56 kautta, joka tulee alkaliparistosta 57, esimerkiksi

25 litiumparistosta, kun ne on kytketty RAM-muistiin.

Mikroprosessori 50 on lisdksi kytketty 8259A IT-
kontrolleriin 58, joka vuorostaan on liitetty vdyldan 51
ja kolmijohtimiseen ajastimeen 59 (8253-5 -tyyppinen ajas-
tin), sitten kolmeen USART 8251A komponenttiin 65, Jjotka

30 vuorostaan on liitetty védylddn 51 ja sovitinkomponenttei-
hin 66, 67, 68 ohjelmoitavan teollisuusvalvontalaitteen
25 RS422 tai RS232C tyyppiseen liit&ntddn 6a tai modeemin
7 RS232C tyyppiseen tai 0-20mA virtasilmukkaliitdntddn 13

ja kirjoittimen 14 ja nidppdimistdn 23 liitdntddn 21.

.....
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Mikroprosessorin 50 vdyld 51 on liitetty myos
kvartsikelloon 70 ( 32,768 Hz), joka toimii alkaliparis-
tolla 57, sekd rinnakkaisvidyld&n 71, joka voidaan kytkead
kohdassa 71a sovitinpiiriin 41 kolmen 8255 komponentin 72
avulla. Ensimmiinen ndistd komponenteista 72 on liitetty
kahteen desimaalikooderiin 72, kun sen sijaan kolmas kompo-
nentti on kytketty neljddn on-ei -13dht&on 74 ja neljaan
on-ei -tuloon 75.

Edellid kuvatut komponentit muodostavat keskusyksikon
5 laitteet, jotka analysoivat jatkuvasti, kdsittelevdt ja
tallentavat paikallisesti tiedot, jotka tulevat ohjelmoi-
tavasta teollisuusvalvontalaitteesta 25 tai relevalvonta-
ja ohjauskaapista 40, joka ohjaa valvottavan sdhkbmekaani-
sen laitteiston 1 toimintaa, analysoivat videotelepddttees-
ti 12 tulevat kyselyt ja ldhettdvdt siihen edelld mainitut
tiedot ja suorittavat paikallisesti kyselyjd hallintayksik-
kd6n 5 ja nidyttividt paikallisesti tdmédn hallintayksikon
toimintaraportit.

Alkaliparisto 57 turvaa sdhkokatkoksen sattuessa
virransydtén hallintayksikkdon 5, RAM-muisteihin 53
tallennettujen tietojen sdilymisen samoin kuin pitda kellon
70, joka varustaa pdivdykselld ja kellonajalla ndma tiedot,
toiminnassa.

Kooderipyorid 73 kdytetddn keskusteluun pilottihal-
lintayksikdn 45 ja kunkin siitd riippuvan hallintayksik&n
5 valilld. Lihddt 74 mahdollistavat laitteen toimintaraport-
tien paikallisen ndytén ("vahtikoira", yhteydet automaat-
tisiin valvonta- ja ohjauslaitteisiin 2, 3, 4 tai modeemiin
7 poikki), kun tulot 75 vuorostaan mahdollistavat laitteen
paikalliset kyselyt.

Kuvio 7 esittdid liitintdji keskushallintayksikodn 5
ja sovitinpiirien v#1illd, jotka mahdollistavat tdmin hal-
lintayksikoén liittimisen valvottavan laitteiston 1 rele-
valvonta- ja ohjauskaappiin 40 (katso kuvio 4). Tdssd ta-
pauksessa ei kdytetd liityntdd ohjelmoitavaan teollisuus-

valvontalaitteeseen 25. Hallintayksikon 5 rinnakkainen
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tulo- ja lihtovdyld 71 on liitetty tulo- ja ldhtdsovitin-
piiriin 41. T&m8 sovitinpiiri, joka on esitetty yksityis-
kohtaisesti kuviossa 8, mahdollistaa pddsyn kuuteentoista
on/ei -tuloon 16, joiden irtikytkentd tapahtuu releilld 87
ja suodattaminen RC-suodattimilla 85. Sovitinpiiri 41
mahdollistaa myds kahdeksan vapaan potentiaalil&hddn 84
hallinnan, jotka on varastoitu muistiin 86 ja joiden irti-
kytkentd tapahtuu releilld 87.

Kuten kuviossa 7 on esitetty, sovitinpiiri 41 voidaan
1liittd3 on/ei -1iitidnndllid 88 erotus- ja multipleksointi-
korttiin 80, jossa on kuusitoista tuloa ja kahdeksan 1ld&htdd,
jotka mahdollistavat pddsyn kuuteenkymmeneen nelj&én on/ei
-tuloon 81 ja kahdeksan vapaan on/ei -potentiaalildhddn 82
ohjauksen, joiden irtikytkentd tapahtuu releilld. Tdmd ero-
tus- ja multipleksointikortti, joka on esitetty yksityis-
kohtaisesti kuviossa 9, suorittaa sovitinpiirin kuudentois-
ta tulon 83 multipleksoinnin hallintayksikoén 5 neljédn tulon
ja 1ldhdén 75, 74 kanssa.

Kuviossa 10 on esitetty yksityiskohtaisesti diffuu-
siopiiri 42. Tdmd diffuusiopiiri 42 mahdollistaa yhden
hallintayksikkdjen 5 sarjan liittdmisen yhteen pilottihal-
lintayksikkd6n 45, jollainen on kuvattu kuvion 5 yhteydessi,
sovitinkomponenttien 90, liitoskomponenttien 92, jotka ka-
sittdvit yhteen suuntaan johtavia diodeja 95, ja napojen
91 avulla RS$232C -tyyppisten tai 0-20mA virtasilmukkalii-
tintbjen valitykselld.

Seuraavassa kuvataan kuvioiden 11 ja 12 ja erdstd
sihkbmekaanista laitteistoa, joka muodostuu ohjelmoitavalla
teollisuusvalvontalaitteella ohjattavista liukuportaista,
koskevan esimerkin avulla keksinnon mukaisen ylldpidon apu-
laitteen toimintaa.

Hallintayksik®én 5 ohjelmointiohjelmisto on jérjes-
tetty (kuvio 11) monitchtiivimonitorin ympdrille, joka hal-
litsce kuuttatoista tcehtividd tai ohjelmanosaa ja kahdecksan

ohjauksen aliohjelmaa (eli handleria).
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Ohjelmisto kdyttdd tauluja, jotka kdsittavdat sen
toimintaan tarvittavat tiedot. Ne ovat:

taulut, jotka sisdltdvit ohjelmoitavasta teollisuus-
valvontalaitteesta 25 tulevat tiedot,

tapahtumapinot (laitteiston toimintaraportit ja
viat),

taulut, jotka sisdltivit kirjoitettaval Lai ndy-
tettdvdat sanomat,

vastaanotettujen tietojen ja muistiin tallennetta-
vien tapahtumien vastaavuustaulut.

Vastaanotettujen tietojen taulukkoja on kaksi:
vdlittomdsti vastaanotetut tiedot ja aikaisemmin vastaan-
otetut tiedot, ja tdmd sen vuoksi, ettd ndin voidaan saa-
da selville toimintatilojen muutokset.

Ndmd taulukot sisdltdvdt ohjelmoitavan teollisuus-
valvontalaitteen 25 sisdisid bittejd, jotka hallintayksikkd
5 lukee suoraan.

Lisdksi on kaksi tapahtumapinoa: vikojen (AAI viat:
pysdhdys ja toimenpide) ja raporttien (ASI raportit:
pysdhdys ilman toimenpidettd).

Ndmd kaksi pinoa on jdrjestetty 128 tapahtumaksi,
joista kukin kdsittdd kahdeksan oktettia.

Kukin tapahtuma on jdrjestetty seuraavalla tavalla:

7 6 5 4 3 2 1 0

paivd

Kuukausi

Vuosi

Tunti

Minuutti
Sckunti

Vara

sSanoman numero
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Tulostettavat sanomataulukot on jdrjestetty persk-
kdisiksi 36 merkin teksteiksi.

AAI tekstien taulukko (pysihdys ja toimenpide)

kdsittdd 51 tekstii, jotka kysymyksen ollessa liukuportais-
ta ovat seuraavat:

TURVARELEEN KYTKEYTYMINEN
OIKEA ALATASANNELEVY

VASEN ALATASANNELEVY

OIKEA YLATASANNELEVY

VASEN YLATASANNELEVY

VIKA OIKEASSA ASKELMARULLASSA
VIKA VASEMMASSA ASKELMARULLASSA
OIKEA KAIDE RIKKI

VASEN KAIDE RIKKI

OIKEA KAIDE POIS PAIKALTAAN
VASEN KAIDE POIS PAIKALTAAN
OIKEA KAIDE VETAA

OIKEA KIRISTINVAUNU

VASEN KIRISTINVAUNU
ALALASKUOVI

YLALASKUOVI

TARKASTUSKOSKETIN

TURVARELEEN DISKORDANSSI
MOOTTORIAKSELIN PAAN SUOJUS
VIKA OIKEASSA KETJUPYORASSA

VIKA VASEMMASSA KETJUPYORASSA
TOIMINTAJARRU EI PAINU ALAS

TOIMINTAJARRU EI NOUSE
APUJARRU EI PAINU ALAS
APUJARRU EI NOUSE
MOOTTORIN LAMPOTILA
YLINOPEUS

KULKUSUUNNAN KAANTYMINEN
KYTKIMET EIVAT MENE PAALLE
TULIPALO

KETJU POIKKI
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AAI VIKA KAYNNISTYKSESSA

AAI RELEVIKA SAAI-XSAAI-RAR-UFS
AAI VIKA VAIHERELEESSA

AAI VIKA CEM TAI 48 V AEM

AAI VIKA SYOTOSSA C.P.I.

AAI VIKA SYOTOSSA 48 V AEM

AAI PYSAYTYSPAINONAPPI

AAI VIKA KIIKUSSA

OLJYPUMPUN LAMPOTILA

OLJYPUMPUN PINNAN TASO

HAIRIO CDI

VIKA KATKONAINEN KAYNTI
PYSAYTYSPAINONAPPI YLAKOTELOSSA
PYSAYTYSPAINONAPPI ALAKOTELOSSA
PYSAYTYSPAINONAPPI AEM
PYSAYTYSPAINONAPPI P.I.

Vara

Vara

Vara

ASI tekstien (pysdytys ilman toimenpidettd) taulu
kdsittdd 32 tekstid, jotka samassa esimerkissd ovat
seuraavat:

YLLAPITO-OHJAUS

NORMAALIOHJAUS

NOUSUKAYNTI PAIKALLINEN

NOUSUKAYNTI VALI

LASKUKAYNTI PAIKALLINEN

LASKUKAYNTI VALI

KAYTTOPYSAYTYS

SAATOPYSAYTYS

KATKOS 380 V PEF

PALAUTUS 380 V PEF

KATKOS 48 V TAME

PALAUTUS 48 V TAME
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ASI HATAPYSAYTYS ALHAALLA

ASI HATAPYSAYTYS YLHAALLA

ASI SISAANMENO OIKEA ALAKAIDE
ASI SISAANMENO VASEN ALAKAIDE
ASI SISAANMENO OIKEA YLAKAIDE
ASI SISAANMENO VASEN YLAKAIDE
ASI OIKEA ALATASANNELEVY

ASI VASEN ALATASANNELEVY

ASI OIKEA YLATASANNELEVY

ASI VASEN YLATASANNELEVY

ASI VETO OIKEA KAIDE

ASI VETO VASEN KAIDE

ASI LAUKAISU RELE RASI

vara

vara

vara

vara

vara

vara

vara

Hallintayksikkd 5 suorittaa kyselyjd ohjelmoita-
vaan teollisuusvalvontalaitteeseen 25 ja sen sisdisid bit-
tejd ja sen tuloja luetaan sen omasta toiminnasta riippu-
matta. Ohjelmoitavan teollisuusvalvontalaitteen 25 ohjelma
asettaa kuitenkin mddrdtylld tavalla erddt sen sisdisistd
biteistd yksittdisten tapahtumien pinoamisen muistiin kdyn-
nistdmiseksi.

Siirto tapahtuu 2400 baudin nopeudella.

Kun jdnnite kytketddn, mikroprosessori 50 tunnis-
taa liukuportaan nimen, jolloin koodi mahdollistaa lukemi-
sen ja se vuorostaan kirjoittamisen videotelepddtteelld 12.

Keskustelu videotelepddtteen 12 kanssa mahdollis-
taa liukuportaiden toimintaraportin ja tapahtumapinon lu-
kemisen, tekstin ldhettdmisen telepostiin, joka teksti
kirjoittuu tulostimella 14, tilastollisten sanomien kon-

sultoimisen ja pdivittdmisen.
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Normaalitoiminnassa jokainen AAI tapahtuma kirjoit-
tuu kirjoittimelle 14 heti esiintyessdan.

Pyynndstd on mahdollista editoida kunkin pinon
kymmenen viimeistd tapahtumaa.

Pyynndstd voidaan my¢s editoida tilastotiedot.

Edelleen pyynndstd voidaan editoida ylldpitovai-
heessa ilmennyt viimeinen vika (AAI) ja viimeinen pysdy-
tys (ASI).

Kiytetyt ohjauksen aliohjelmat ovat:

ohjauksen aliohjelma 1: vastaanotto videotele-
pddtteelld 12;

ohjauksen aliohjelma 2: ldhetys videotelepddt-
teelld 12;

ohjauksen aliohjelma 3: vastaanotto ohjelmoitavassa
teollisuusvalvontalaitteessa 25;

ohjauksen aliohjelma 4: ldhetys ohjelmoitavasta
teollisuusvalvontalaitteesta 25;

ohjauksen aliohjelma 5: vastaanotto ndppdimistddn 23;

ohjauksen aliohjelma 6: ldhetys kirjoittimella 14.

Ohjauksen "lidhetys" -aliohjelmat l&hettdvat puskuri-
muistissa olevia merkkeja.

Ohjauksen "vastaanotto" -aliohjelmat tallentavat
puskurimuistiin vastaanotetut merkit.

Kidytetyt tehtdvat ovat:

tehtdvd 1: videotelepddtteen 12 ndyttéruudun 9
hallinta,

tehtivid 2: videotelepididtteen 12 nédppdimistdn 10
hallinta,

tehtdvid 5: kirjoittimen 14 hallinta,

tehtdvd 8: ajastusten hallinta

tehtdvid 10: raporttimuutosten hankinta;

tehtdvd 15: liitdnndn hallinta ohjelmoitavaan teol-

lisuusvalvontalaitteeseen 25.
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Kuvio 12 esittdd kaavamaisesti ja edelld olevaa
selitystd vastaten keksinnén mukaisen laitteen eri toi-
mintavaiheet.

Edelld olevasta kdy ilmi, ettd keksinnén mukainen
ylldpidon apulaite mahdollistaa mink& tahansa puoliauto-
maattisesti tai tdysin automaattisesti toimivan sdhkéme-
kaanisen laitteiston reaaliaikaisen valvonnan mistd ta-
hansa maantieteellisestd paikasta, jossa jokin standardi-
tyyppinen videotelepddte, kuten esimerkiksi kauppanimelld
MINITEL tunnettu, on liitetty yleiseen puhelinverkkoon.

Keksinnon mukaisen laitteen etuna on lisdksi se,
ettd se on joustava- ja helppokdyttdinen ja silld saadaan
optimoiduksi edelld m&&ritellyn kaltaisten laitteistojen
yllapitotoimenpiteet.

On selvda, ettd keksintd ei rajoitu tdssd kuvattui-
hin ja piirustuksissa esitetlyihin esimerkkeihin ja ndi-
hin esimerkkeihin voidaankin tehdd lukuisia jdrjestelyjd
keksinndn alasta poikkeamatta.

Videotelepddte esimerkiksi voitaisiin korvata jolla-
kin mikrotictokoneella, joka olisi adaptoitu liitettdvdksi
yleiseen puhelinverkkoon.

Tamd pddte voisi myds olla liitetty hallintayksik-
kddn kiintedn puhelinliittymdn avulla. Diffuusiopiiri voi-
si myds olla liitetty toiseen diffuusiopiiriin, joka vuo-
rostaan olisi kytketty toiseen sarjaan hallintayksikko-
jd, jotta yleiseen puhelinverkkoon saataisiin liitetyksi
yhden ainoan modeemin kautta suurempi mddrd hallintayksik-

kojd.
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Patenttivaatimukset

1. Siahkdmekaanisen laitteiston (1), joka kasittaa
automaattisia valvonta- ja ohjauslaitteita (2, 3, 4) yl-
lapidon apulaite mainitun sidhkomekaanisen laitteiston (1)
toiminnan valvomiseksi ja hallitsemiseksi ja mainitun
sihkdmekaanisen laitteiston (1) toimintaan liittyvan in-
formaation tuottamiseksi, kasittaden:

_ vilineen mainitun yllépidon apulaitteen kytkemi-
seksi mainittuihin automaattisiin valvonta- ja hallinta-
laitteisiin (2, 3, 4),

- ainakin yhden ulkoisen valvontavideopaatelait-
teen (9, 10, 11),

- joukon hallintayksikkdja (5), joista kukin ka-
sitt4di vialineen (50) automaattisista valvonta- ja hallin-
talaitteista (2, 3, 4) tulevan informaation jatkuvaksi
analysoimiseksi ja kisittelemiseksi sekd videopédatelait-
teesta (9, 10, 11) tulevien kyselyiden analysoimiseksi ja
mainitun informaation ldhettémiseksi videopdatelaittee-
seen,
tunnettu siita, etta jokainen hallintayksikkd (5)
on kytketty valvottavaan sihkomekaaniseen laitteistoon
(1) ja ettd mainittu ylldpidon apulaite kasittaa lisadksi
pilottihallintayksikon (45), joka mahdollistaa jokaisen
hallintayksikoén (5) Ja videopastelaitteen (9, 10, 11) va-
lisen kommunikoinnin yleisen puhelinverkon (8) lapi, ja
modeemin (7), joka on toisaalta kytketty mainittuun pi~-
lottihallintayksikksdn (45) ja toisaalta mainittuun ylei-
seen puhelinverkkoon (8).

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen laite, sahkoéme-
kaanisen laitteiston (1) automaattisten valvonta- ja oh-
jauslaitteiden (2, 3, 4) kasittdessa jonkin ohjelmoitavan
teollisuusvalvontalaitteen (25), t unn e t t u siita,
ettid tama ohjelmoitava teollisuusvalvontalaite on liitet-

ty normalisoidun nelijohtimisen sarjaliitdnnan (6a) avul-



10

15

20

25

30

35

20 d7349

la hallintayksikén (5) laitteisiin (50) sdhkomekaanisen
laitteiston (1) automaattisista valvonta- ja ohjauslait-
teista (2, 3, 4) tulevien tietojen analysoimiseksi.

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen laite, sdahkome-
kaanisen laitteiston (1) automaattisten valvonta- ja oh-
jauslaitteiden (2, 3, 4) kdsittdessd jonkin relevalvonta-
ja ohjauskaapin (40), t unne t t u siitd, ettd tama
relekaappi (40) on liitetty on/ei -liit&nndn (6b) ja tu-
lo- ja lihtdsovitinpiirin (41) kautta hallintayksikdn (5)
laitteisiin (50) sdhkomekaanisen laitteiston (1) auto-
maattisten valvonta- ja ohjauslaitteiden (2, 3, 4) lahet-
tadmien tietojen analysoimiseksi.

4. Jonkin patenttivaatimuksista 1-3 mukainen lai-
te, tunnettu siitd, ettd hallintayksikké (5) ka-
sittdid mikroprosessorin (50), joka on ohjelmoitu analy-
soimaan jatkuvasti valvottavan sahkomekaanisen laitteis-
ton (1) automaattisten valvonta- ja ohjauslaitteiden (2,
3, 4) lahettamia tietoja, kdsittelemddn, sdilyttdamaan ja
tallentamaan niita tietoja, analysoimaan ulkopuolisesta
valvontapddtteestd (12) tulevat kyselyt ja lahettamaan
siihen mainitut tiedot kuvina.

5. Patenttivaatimuksen 4 mukainen laite, t u n -
nettu siitd, ettd hallintayksikko (5) on liitetty
nelijohtimisen normalisoidun sarja- tai virtapiiriliitén-
ndn (21) kautta kirjoittimeen (14) valvottavasta sdahkome-
kaanisesta laitteistosta (1) tulevien tietojen tallenta-
miseksi.

6. Patenttivaatimuksen 4 tai 5 mukainen laite,
tunnettu siitd, ettd hallintayksikkd (5) kdsittaa
lisdksi kellon (70) tapahtumien, jotka hallintayksikkd
(5) sdilyttdd pinoina muistissa ja joita voidaan konsul-
toida ulkopuolisella valvontap&d&dtteella (12), varustami-
seksi paivdyksella ja kellonajalla.

7. Jonkin patenttivaatimuksen 1-6 mukainen laite,
tunnettu siitd, ettd pilottihallintayksikko (45)
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muodostuu elektronisesta piiristd, joka on samanlainen
kuin mainittujen hallintayksikkojen (5) piiri, ja etta
tdmd pilottihallintayksikkd (45) on liitetty mainittuihin
hallintayksikdihin (5) diffuusiopiirin (42) kautta, joka
toimii galvaanisena eristdjdnd pilottihallintayksikén
(45) ja mainittujen hallintayksikkdjen (5) vdlilld ja
vastaavien liitdntdjen (46) keskittdjdnd modeemiin (7).

8. Patenttivaatimuksen 6 mukainen laite, t u n -
nettu siitd, ettd hallintayksikkd kdsittdd lisdksi
alkalipariston (57), joka turvaa hallintayksikdn (5) sdh-
kdvirran katketessa hallintayksikk&édn (5) sdilytettyjen
tapahtumien sdilymisen ja ndiden tapahtumien varustamisen
paivaykselld ja kellonajalla.

9. Jonkin patenttivaatimuksista 1-8 mukainen lai-
te, tunnettu siitd, ettd sovitinpiiri valvottavan
sihkomekaanisen laitteiston (1) relevalvonta- ja ohjaus-
kaapin (40) ja kunkin vastaavan hallintayksikdn (5) véa-
1i113 kdsittda on/ei tulo- ja lahtokortin (41), joka saa
aikaan kuusitoista on/ei tuloa, joiden irtikytkenta ta-
pahtuu releilld (87), ja hallitaan kahdeksaa on/ei-1l&h-
td4, joiden irtikytkentd tapahtuu samoin releilla (87).

10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen laite, t un -
nettu siitd, ettd on/ei 14ht6- ja tulokortti (41) on
liitetty irtikytkentd- ja multipleksauskorttiin (80),
joka mahdollistaa releilld irtikytketyn (64) on/ei -tulon
(81) saannin ja (8) on/ei -14dhddn (82) hallinnan.

11. Jonkin patenttivaatimuksista 1-10 mukainen
laite, tunnet tu siitd, ettd videopadtelaite on
jokin mikrotietokone (12), joka voidaan liittda yleiseen

puhelinverkkoon (8).
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Patentkrav

1. Hjalpanordning for underhdllet av elektromeka-
niska installationer (1) som omfattar automatiska medel
for kontroll och styrning (2, 3, 4) for att kontrollera
och styra funktionen hos elektromekaniska installationer
(1) och f6r att leverera information &ver funktionen hos
dessa elektromekaniska installationer (1) omfattande:

- medel for att ansluta hjadlpanordningen for un-
derhdllet till automatiska medel for kontroll och styr-
ning (2, 3, 4),

- minst en yttre videotelekommunikationsterminal
fér 6vervakning (9, 10, 11),

- flera ledningsenheter (5) var och en omfattande
medel (50) fo6r att oavbrutet analysera och behandla in-
formation levererad av de automatiska medlen for kontroll
och styrning (2, 3, 4) och f6r att analysera frdgor har-
roérande frdn videotelekommunikationsterminalen (9, 10,
11) och sdnda namnd information mot denna,
k@annetecknad av att varje ledningsenhet (5)
ar ansluten till en elektromekanisk installation for
dvervakning och av att hjdlpanordningen f&r underhdllet
dessutom omfattar en styrenhet for ledningen (45) medelst
vilken varje ledningsenhet (5) stdr i kommunikation via
ett allmdnt telefonndt (8) med videotelekommunikations-
terminalen (9, 10, 11), och ett modem (7) anslutet & ena
sidan till styrenheten fér ledning (45) och & andra sidan
till namnda allmanna telefonnat (8).

2. Anordning enligt patentkravet 1, varvid de au-
tomatiska medlen f&r kontroll och styrning (2, 3, 4) hos
den elektromekaniska installationen (1) omfattar en in-
dustriell programmerbar kontrollenhet (25), k @d n n e -
t ec knad av att denna industriprogrammerbara kont-
rollenhet ar ansluten via en mellanliggande normaliserad

serieférbindelse (6a) med fyra ledare, till medlen (50)
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for ledningsenheten (5) for att analysera information
levererad medelst de automatiska medlen for kontroll och
styrning (2, 3, 4) hos den elektromekaniska installatio-
nen (1).

3. Anordning enligt patentkravet 1, varvid de au-
tomatiska medlen fér kontroll och styrning (2, 3, 4) hos
den elektromekaniska installationen (1) omfattar ett re-
laskdp foér kontroll och styrning (40), k @ nnetec k-
n ad av att detta reldaskdp &r anslutet via en mellan-
liggande férbindelse "allt eller intet" (6b) och en
granssnittskrets "ingdngar/utgdngar” (41) till medlen
(50) for ledningsenheten (5) for att analysera informa-
tion levererad av de automatiska medlen for kontroll och
styrning (2, 3, 4) hos den elektromekaniska installa-
tionen (1).

4. Anordning enligt ett av patentkraven 1 till 3,
k annetecknad av att varje ledningsenhet (5)
omfattar en mikroprocessor (50) programmerad for att oav-
brutet analysera information levererad av de automatiska
medlen f6r kontroll och styrning (2, 3, 4) hos installa-
tionen for 6vervakning (1), for att behandla, memorera
och konsignera denna information, for att analysera fra-
gor hiarrdrande fr&n den yttre terminalen fo6r &vervvakning
(12) och foér att skicka mot den senare namnd information
i form av bilder.

5. Anordning enligt patentkravet 4, k a nne -
tecknad av att varje ledningsenhet (5) ar ansluten
via en mellanliggande seriefdrbindelse eller normaliserad
stromslinga (21) med fyra ledare till en skrivare (14)
f6r att lokalt konsignera informationen harrérande frdn
den elektromekaniska installationen f6r &vervakning (1).

6. Anordning enligt ett av patentkraven 4 eller 5,
kadnnetecknad av att varje ledningsenhet (5)
dessutom omfattar en klocka (70) fo6r att tidsbestamma

hidndelserna memoriserade i stackminnesform av ledningsen-
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ten (5) och som kan konsulteras via terminalen utanfdér
overvakningen (12).

7. Anordning enligt ett av patentkraven 1 till 6,
kdnnetecknad av att styrenheten for ledningen
(45) bestdr av en elektronisk krets identisk med en for
ledningsenheterna (5) och av att denna styrenhet for led-
ning (45) &r ansluten till ndmnda ledningsenheter (5) via
en mellanliggande spridningskrets (42) tillfdrsakrande
galvanisk isolering mellan styrenheten f6r ledning (45)
och dessa ledningsenheter och koncentrationen av motsva-
rande foérbindelser (45) mot modemet (7).

8. Anordning enligt patentkravet 6, k @ n n e -

t ecknad av att varje ledningsenhet dessutom omfat-
tar ett alkaliskt batteri (57) som skydd vid elektriskt
matningsavbrott foér ledningsenheten (5), minneshdndelser-
na och klockdateringen for dessa handelser.

9. Anordning enligt ett av patentkraven 1 till 8,
kdnnetecknad av att granssnittskretsen mellan
reldskdpet f6r kontroll och styrning (40) hos den elekt-
romekaniska installationen f&r O6vervakning (1) och varje
motsvarande ledningsenhet (5) omfattar ett kort "ingdn-
gar/utgdngar" "allt eller intet" (41) m&jliggdrande in-
samling av sexton ingdngar "allt eller intet" frdnkoppla-
de av relder (87) och ledningen av atta utgdngar "allt
eller intet" likasd frénkopplade av relderna (87).

10. Anordning enligt patentkravet 9, k @ n n e -
t ec knad av att kortet "ingdngar/utgdngar" "allt
eller intet" (41) &r anslutet till ett kort fér frdnkopp-
ling och multiplexorbehandling (80) m&jliggdrande insam-
ling av sextiofyra ingdngar "allt eller intet"” (81) och
ledningen av &tta utgdngar "allt eller intet" (82) fradn-
kopplade av relaer.

11. Anordning enligt ndgot av patentkraven 1 till
10, kdnnetecknad av att videotelekommunika-
tionsterminalen ar en mikrodator (12) som kan kopplas
till ett allmant telefonnat (8).
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