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无触点集中
一
分散目标远动系毓

拯辑桔构的研究
”

林 文 震

摘 要

本文研究了无触点集中
一
分散 目标远动系就的握辑黯构

�

文中提出了采用筒单的系枕变

籍构来发送和接收信息的耀辑精构方式
�

对被控制点及一部分比较重要或变化比蛟频繁的被

控制目标的信息
,

保留了循环传会
,

而对大部分变化比较
�

漫的被按制目标则采用 目标有变化时

才传送信号的方式
,

这样就提高了系抗的平均动作速度
,

同时也减小系抚的失步概率
�

文中采

用环节的复合利用及筒化的握辑单元楼路来突现达种系梳的握辑桔构
�

例如用两个分配器和

一个筒单的退辑单元
“

和
”

筏路粗成了很筒化的选点自动程序骗菇器
,

同时这两个分配器又复

合利用兼祖成目标信号接收矩障式分配器等
,

因而可以使得这种系航同时又具有较高的极筒

化度
�

由无触点开关元件粗成时简划分制分散 目标远动系扰
,

在目前已翘出现了一些不同

的系枕桔构方式
�

探尉这种系就最合理的拮构方式
,

是远动学中一个有意义的裸愚
�

合

理的拮构方式
,

可以使系就具有较高的平均动作速度和较小的系就失步概率
,

以及较高的

拮构可靠度和极曹化度
�

本文首先粽述一下 由具有矩形磁滞迥楼的磁芯及晶体管祖成的

分散 目标远动系就
,

然后提出我们所研究过的一些系扰的逞辑桔构
,

以及此较合理的拮构

方式
�

一
、

同步脉冲串送大循环式系杭�

图 � 为同步脉冲串送分裂分配器大循环式系兢 �‘〕
�

这种系挽的优点是拮构最曹单
,

所用元件最省
,

缺点是
� �

�

任一 兀�� 的毅备发生故障而停井工作时
,

由于同步脉冲不能再

往下发送
,

将使以下各 兀� 点都受到影响而停业工作 � �
�

动作速度比较漫
�

这些缺点在

系抗的容量越大时就显得更严重
�
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振声
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二
、

同步井送大循环式系杭尸
��

这种系扰的筒化桔构如 图 � 所示
�

它的优点是拮构也此较筒单 �此外
,

当任一 兀� 点

殷各本身发生故障时
,

其他各 兀� 点的工作不会受到影响
,

因而可靠性较高
�

缺点是
� �

�

各 兀� 点分配器路数的总和很大
,

使用的元件数 目较多 � �
�

动作时简较慢
,

系抗失步的概

率较高
�

石
�
一

髯
一

戛
一

�
,

霆露
万刀一 , � 刀一 � �

卜
刃

图 �
�

但是这些缺点并不是不可克服的
�

首先是第一个缺点
,

如果采用矩障式分配器或采

用文献「� �中略加改变的昆数
一
分配式精构

,

就可部分得到克服
�

系抗的传送速度虽然比

较慢
,

但可以满足 目前某些工业部阴的要求
�

然而
,

大循环式系枕的动作速度较低
,

失步概率较大
,

特别是当系兢的容量较大时
,

将

显得更为严重
�

为此
,

我们曾对各种系枕的桔构方式进行了研究
�

我佣采用了筒单的变

拮构方式
,

自�除了保留部分信号循环检查和传送
,

同时又采用了类似于已有的有接点系

兢 �� � 〕目标有变化时才传送信号的方式 � 并且在敲备的拮构上进行环节的粽合利用和采用

筒化的逞辑搔路
,

从而使得在耀辑桔构上实现了具有较高的平均动作速度和较小的失步

概率
,

与此同时
,

也实现了具有较高的拮构极商化度的系就桔构方式
�

三
、

变化
一

存倩
一

等待程序传送式系杭 �

这种系就的粘构图如图 � 所示
,

它的作用原理如下 �以一个具有 �� 个被控制点而

每个被控制点豹有 �� 个被监祝 目标的系兢为例�
�
在稠度端

, � 向分配器和 � 向分配器

沁� 一� 的翰出揍粗 �
‘ , �’ ,

丫
, ,

’ , �
‘

粗成一个选点自动程序福嫣器
,

而 � 向分配器又和

� 向分配器 从 � 一�
‘

则粗成矩障式分配器
�

选点 自动程序福礴器不断地按照表 � 的电

砺程序福排出电嫣
,

它们速同同步脉冲通过通信道被传送至各个被控制点
�

在每一个被

控制点上有一个裸碍器 � ,

一个存储
一
等待环节 � 一� 及一个 目标分配器

�

存储
一
等待环节

系用以存佬被控点 目标状态发生变化的变化信息
,

当任一被控点的 目标状态发生变化时
,

它便在 � 中存储进信息
“ � ” �

泽码器 � 不断地徉出从通道上传来的选择敲点的电码
,

然

后翰出一脉冲至存储器 � 中
�

如果 � 中有信息存储 � 郎敲点 目标的状态有变化 �
,

贝��� 中

便输出一脉冲通过通信道传送至稠度端
�

稠度端收到 � 中所传来的脉冲 时
,

便通过触发

器 � 将 � 向分配器的 灿 �
’

一�
‘

投入工作�使矩障式分配器与敲被控制点对应的部分动

作 �
,

同时使福碍器停止工作
�

当 � 向分配器的 沁 �
’

一 �
‘

投入工作时
,

它的第 �
‘

路便

传送一个正极性脉冲以代替同步脉冲传送到敲被控制点上
,

击使敲点的 目标分配器投入

工作 �在图 � 中画出了传送第 �个被控点的信号 �
�

传送其他各点的信号
,

是在福嫣器蝙出选择各敲点的电码以后进行
,

其作用过程和原

理仍同上
�

传送各点的控制命合
,

�� 在合上各敲点的控制开关 瓦刀 后进行
�

福嫣器在福

完一个相应的电嫣后停止工作
,

以下的过程和传送远距离信号相同
�
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这种系枕拮构方式的优点是大大提高了动作速度
,

因为它传送一个信 号 最长 的动

作时简仅仅是福嫣器一个工作循环时简加上被控点的 目标分配器一个 工作循 环时 简
�

在本冽中
,

它相当于 � 又 �� 十 �� 一 �� 路分配器的动作时简
,

这个时简较之大循环式系

枕 �� � �� 一 � �� 路的动作时简精短了将近 � � �
�

当系枕的容量扩大时
,

精短的程度就

越显著
�

例如当有 �� 个被控制点而每个点有刊 个被控制 目标时
,

传送信号的最长动作

时简为 � �� 路分配器的动作时简
,

它较之大循环式系扰 �� � 路分配器的动作时简精短了

叼民

这种系就因为每个被控点都是由单独的同步脉冲及单粗合电嫣起动的
,

因此具有较

小的失步概率
�

它的失步保护 �自�拒艳执行
一
反镜保存信息 �枝路枯构也很筒单 �觅图 ��
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磁芯 �� 的翰出反缓 � � �
�

在这种系扰拮构方式中
,

采用了环节的复合利用及曹化的新遥辑拔路
‘
�

在稠度端
, �

向分配器与 � 向分配器祖成矩障式分配器作为目标分配器
,

同时又兼作榻嫣器
,

而在执行

端
,

磁芯 �
’, �

’

… �’ 粗成分配器
,

同时又兼作泽确器
�

此外
,

在本文的各个系扰桔构方式

中
,

远距离信号与远距离控制信号是分别由两个不同须率或不同脉冲相位的通道传送
,

而

通过两个不同频率或不同脉冲相位的通道
,

远距离信号与远距离控制�� 复合利用分配器

的磁芯�如 图 � 所示 �
�

这样
,

一方面既可节省了大量的元件
,

另一方面
,

又可很容易进一

步提高系就 � 的平均动作速度
,

而不使系扰的拮构变得复杂
�

粽上所述可以看出
,

系枕 � 同时又具有较高的
“

极篙化度
”

�

以下还可以看出
,

它较之

系就 � 仅在每一个被按制点上多使用 �一� 路的分配器
�

但是在这样的系枕桔构方式中
,

程序福嫣选点占用了较长的时简
,

而且当系就的容量

越大时
,

占用的时简就越长
,

因而它的平均动作速度还是不够高
�

可以采取精短电礴长度

�包括 同步脉冲在内�的措施来精短福嫣时简
�

但是
,

这种多脉冲祖合电嫣的总福嫣时简

�电礴总长度 �显然不可能有很大的精短
,

因此需要对系就拮构方式和信号传送方式作出

有效的改进
�

四
、

变化
一

存倩
一

等待程序传送系杭�

这种系枕的拮构示于图 � 中
,

它的作用原理如下
�
在稠度端

, � 向分配器工作在阴路

「「一一竺二二二二�同 步步
���

��� �丁丁二二二二二 僧号号
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不断循环状态
,

每一循环开始时都有一同步脉冲发送到通信道上
,

如果合上任一个选点

控制开关
,

例如第二个选点控制开关 兀���
,

刻在同步脉冲之后隔一拍出现第二个选点脉

冲 �如图 � 所示
,

用实拔划出的表示出现脉冲
,

用虚袋划出的表示不出现脉冲 �
�

闪 �
�

� �
�
� � �

�

� � � �

竿州洲口冬巩
一

匕习 选息掀冲 目标脉冲

图 �
�

第二个选点脉冲一方面通过触发器 � �

将 � 向分配器投入工作
,

一方面拯过通信道传

送到各被控制点
�

各个被控制点的选点分配器从通信道上收到同步脉冲后便开始投入工

作
�

第二个选点脉冲被传送到第二个被控制点时
,

便和选点分配器第 � 路的翰出一起将

第二个控制点的目标分配器投入工作
�

稠度端的 � 向分配器投入工作后
,

就通过触发器

� �

将 � 向分配器发送同步脉冲的输出回路切断
,

而使 � 向分配器停止发送同步脉冲
,

同

时也将它本身的翰入回路通过 ‘�一 加以切断
�

这时
,

如果合上任一个 目标的控制开关
,

例

如第二个 目标的控制开关 局
� ,

�� 将在选点脉冲之后隔一拍出现第二个被控制 目标的控制

脉冲� 图 � �
�

这时
,

第二个被擦制点正好是 目标分配器第 � 路工作
,

而后者和从通信道传

来的第二个控制脉冲一起通过 ‘�� 动作第二个被控制 目标
�

传送信号的过程
,

我俏现在仍以传送第二个被擦制点的信号为例来加以税明
‘

任一

目标的状态发生变化时
,

将与前一系扰一样在存储器 � 中存进信息
“ � ” ,

当选点分配器第

二路有翰出时
, � 便翰出一脉冲

,

后者通过通信道传送到刹度端而起动 � 向分配器
�

� 向

分配器被起动后
,

便封阴了其本身的翰入及同步脉冲的翰出回路
,

同时与 � 向分配器粗成

相应的远距离信号接收矩障分配器
�

在这样的系就桔构方式中
,

当某一被痊制点工作时 � � � 或 � � �
,

必填有保存其以下

各点存储器 � 中所存尉的信自
、

及防业多点同时向稠度端传送信号或多个被控制点同时接

收一个控制 命令的措施
,

否�� 便会使各点信号传送的程序紊乱或使控制命合筷动作
�

例

如
,

当第二个和第三个被控制点的 � 同时有信息存储时
,

第二个和第三个被控制点就可能

同时起动而使信号传送程序紊乱等等
�

因此必镇采取各种阴敛措施
,

例如切断通信道
,

或

者发送阴纹脉冲等等
�

这样的系枕拮构其优点是动作速度很快
,

传送一个信号所需的最长时简仅为 州句分

配器 �路数等于被控制点的点数 �一个工作循环的动作时简加上 � 向分配器一个工作循环

的动作时简
�

例如当有 �� 个被控制点而每点有 �� 个目标时
,

则传送一个信号最长的时

简为 �� 十 �� 路分配器的动作时简
�

因此
,

这种系就的动作速度较快
�

此外
,

这种系抗的

桔构相当筒单
,

它所需的元件数仅较系扰 � 略多
�

稠度端的半套装置也采取了环节的复

合利用
,

�� 句分配器借助于阴 �� 一 和 ‘卜 兼作选点分配器
,

因而精构也很筒单
,

使用元

件数很省
�

但是这种系扰拮构方式有比较致命的弱点
,

郎选点信息传送的抗扰度不高
,

不

容易用少数的元件实现选点分配器的失步保护
�

如果采用复杂的元件来实现保护措施
,

以达到可靠的保护 目的
,

它将使系就变得复杂
,

而所使用的元件数也将增加 �此外
,

它还有

以下和系抚 � 一样的一个缺点 �
�

斜对着这种缺点
,

我佃又研究了下一种方式的程序传送

系扰
�
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五
、

变化
一

存储
一

等待程序传送系杭 �

这种系枕的筒化桔构图如 图 � 所示
�

它的作用原理如下
�
稠度端程序分配器工作在

不断循环状态
,

郎不断地在每一工作循环开始时向各个被控制点发送一同步脉冲
,

而各个

被控制点的程序分配器�� 在通信道传送来同步脉冲后开始动作
�

如果任一被痊制点例如

第二个被控制点的 � 中有信息存储时
,

则当程序分配器的第二路工作时
, � 便翰出一脉

冲
,

这脉冲一方面通过通信道传送到稠度端停止程序分配器工作
,

另一方面又起动孩被控

点的辐嫣器
�

辐嫣器被起动后便福出一电嫣
,

后者通过通信道传送到稠度端
,

而稠度端的

禅嫣器�� 洋出传送来的电礴
,

使矩障式分配器与第二个被控点 目标分配器相对应的部分

起动
�

传送任一个控制命合时
,

�� 合上稠度端蒸控制点的控制开关
,

例如传送第二个被控

点的控制命合时
,

合上孩点的控制开关 兀从
�

这样
,

程序分配器的第 � 路便翰出一脉冲以

代替被控点 � 中翰出的脉冲
,

后者一方面停业程序分配器工作
,

一方面通过通信道起动第

二个被控点的福码器
,

使其向稠度端传送莎点的电礴来动作稠度端的裸码器
.

习
信号

K ol丫丫 宁Ko
x

R n o

盯育圃硬叁卜月画稼芬配露

翻度端 执行端

这种系就传送一个信号的最长动作时固是程序分配器
、

洋嫣器和 目标分配器各工作

一个循环所需的时简
.
例如

,

当有 20 个被控制点而每点有 40 个被控 目标 时
,

采用

磷 一 20 的电码
,

锋碍器的拍数为 6拍
,

因此最长的动作时简仅较系扰 D 延长 6 路分配器

的动作时简
,

故这种系枕拮构方式同样具有较高的平均动作速度
.

在这种系就的精构方式中
,

在传送信号时
,

程序分配器只是用来避免有多个被控点同

时向调度端发送电礴
.
实际上

,

如果将通信道切断以保存 Z 中信息
,

并将远距离控制部分

另加糯嫣选点
,

则可将程序分配器省去不用(对越式分散目标系挽而言)
.

在这种系扰拮构方式中
,

选点是靠粗合电嫣来实现的
,

因此郎使在程序分配器失步时

也能选出正确的点
,

传送正确的信号
.
当福磷器和泽礴器之简

、

两端目标分配器之简失步

时
,

nlJ 和系扰 c 一样
,

反镜保护措施将起作用
.
因此这种系抗拮构方式同样具有较小的失

步概率
.
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这种系扰的缺点是所使用的元件较前面各种系就略多
,

并和系枕 C 一样
,

必须有当一

个被控点起动时保存其他各个被控点 Z 中存储的信息的阴敛措施
,

而这将使系抗变得比

较复杂
.
本系扰所使用的新环节

: 福满器和裸码器
,

前者实际上只是一个分配器
,

而 后者

RlJ 是采用和系枕 c 相类似的一种新式祥砺器 [4l
,

它的拮构很筒单
,

因而这种系杭的拮构卖

际上是并不很复杂的
,

有使用和发展前途
.

以上我们衬渝了 C ,

D

,

E 三种变化
一
存储

一
等待程序传送式系兢

.
必须指 出

,

以 上考

虑动作速度时都只假定在某一动作时简简隔内
,

只有一个被擦点的 目标状态有所变化
,

这

可能是符合某些工业部阴的客观实际情况的
.
但是无谕如何

,

这种假定是有其局限性的
.

在某些工业部阴
,

例如跌道运翰部阴
,

由于 目标状态变化的硕繁
,

在某一短时简简隔内
,

可

能同时有多个被监祝点的 目标状态发生变化
,

因而在考虑信号传送速度时
,

就必填考虑 同

时有若干个被控点恢次速擅动作的时简
.
这样一来

,

变化
一
等待传送式系扰的最关动作时

周将被延长若干倍
,

而使它们较之大循环式系枕快动作速度的优点就有所逊色了
.
当然

,

如果所有被监祝 目标的状态变化都很频繁
,

Rl] 对于时尚划分制系扰来魏
,

只有采用大循环

式系扰才最合理
.
但是在实际中

,

所有被监祝 目标的状态变化都很频繁的情况是不会有

的
,

比较常兑的是少数某些特殊目标的状态变化比较频繁
.
显然

,

在这样的情况下
,

对少

数特殊 目标的信号可采用不断循环传送方式
,

而对那些大部分变化少的 目标
,

BlJ 可采用变

化
一
等待程序传送

.
系扰c 只要作某些改进自p可达到这种 目的

.
参看图 4

,

如将存储
一
等

待传送环节 Z
一
H (如图 3 中虚擒所示)移接于 目标分配器的第¾ 路输出

,

并将其耀辑换路

作一些适当的改变
,

那么
,

第二个被控点在收到选择敲点的电礴后
,

目标分配器 灿 ¹ 一¾

便动作
,

它们就可以将 , 个目标的远距离信号通过另外一个颁率通道传送到稠度端
.
在

稠度端
,

这时正好是 Y 向分配器和 X 向分配器正在进行福排下一选点电礴
,

而两者所粗成

的矩障翰出
,

lllJ 可接入翰出环节进行信号的接收工作(选点电礴与信号脉冲在通道上用不

同颁率分开传送)
.
握过这样的改进就可篙单地实现 , 个 目标信号的不断循环传送

,

而

变化
一
等待传送的信号传翰过程仍同前所述

.

系就 c 翘过这样改进后
,

可以使状态变化少的目标信号不致频繁地使系抗起动
,

进行

并多信息含量很低的
“

冷
, ,

传送
,

而保持不断循环传送的 目标信号
,

不但可以保征一定速度

的传送时简
,

而且要做到这点也并不需要采用很高的电源脉冲颁率
,

就可以满足很多工业

部阴的要求
.

再者
,

郎使 目标的状态变化很硕繁
,

在最极端的踢合下
,

系扰C 也仅变成大循环式系

就
.

粽上所述
,

系枕 C 握过这样改进后就进一步提高了其平均动作速度
.

在系枕 D
, 刀 中

,

必须有当一个被控点起动时保存其他各点存储器 Z 中存储信息的阴

敛措施
,

而系扰 C Rlj 完全不需要有这种 阴皱措施
,

因而系扰 C 在拮构上比之于系就 D
,

E

都筒单
.
再者

,

在系就c 中
,

由于碉度端的x 向分配器的 从 ¹ 一¾ 又与 Y 向分配器粗成

了 目标远距离信号分配器【如前所述 ‘觅图 斗 ) 远距离信号和远距离控制是复合利用分配

器的磁芯的 ]
,

因此系就 c 具有相当高的极筒化度
.
它比系兢A 仅在每一个被控制点多用

石一7 路的分配器
,

但其平均动作速度及失步概率则比系枕 A 大为提高
.
因此它是一种更
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合理的系杭桔构方式
.

精 韶

本文所提出的各种系抗的遥辑拮构方式
,

目前虽然尚没有被采用做成完整的整套殷

备
,

但所提出的 c
,

D

,

E 三种耀辑桔构方式的系扰邃斡袋路
,

Rl] 都先后翘过多次的贰输
,

敲明是可实现的
,

在文献[斗
, , ,

61 中已对它佣的元件和环节的物理参数进行了分析与豁算
.

本文所提出的系就逞辑桔构方式
,

在褪戟拮构上部分地保存了循环传送信号方式
,

同

时又采用了类似于已有的有触点系抗 目标有变化时才传送信号的方式
,

从而使得系就的

拮构具有霄单的变精构雕型 ; 此外
,

由于复合利用环节和采用筒化的遥辑筱路
,

而使系扰

既具有较高的平均动作速度和较小的失步概率
,

又具有较高的桔构极 筒化度
.
至于拮构

可靠度阁题
,

HlJ 由于采用了较可靠的无触点元件
,

同时系扰又具有较高的极曹化度
,

因而

也具有较高的拮构可靠度
.
本文没有考虑利用不够可靠的元件和环节粗成可靠的系扰的

尚题
.

本文所提出的各种系就的耀辑桔构方式
,

实际上也适用于大容量集中目标系扰
,

这只

要将大量的 目标分成若干祖(每个祖相当于分散 目标系就的一个被控点 )却可
.
当然由于

目标的集中
,

分粗之后某些环节的拮构将比分散系枕筒化
.
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