Softwareentwicklung in Chemnitz

Als die Mitarbeiter des VEB Elektronische Rechenmaschinen (VEB Elrema) in den Jahren 1963 bis 1966 die EDVA Robotron 300 (R300) entwickelten, gab es bereits in anderen Ländern Ansätze zur Entwicklung von Systemsoftware und deren Auslieferung mit den Rechenmaschinen. Folgerichtig wurde für die R300 in Chemnitz ebenfalls eine Reihe von Hilfs-, Test- und Übersetzungsprogrammen entwickelt und mit dem Rechner zur Verfügung gestellt.

Für die Entwicklung des Nachfolgesystems ab 1968 – zunächst unter der Arbeitsbezeichnung R400 – war klargeworden, dass Software als Entwurfssoftware, Testsoftware, Dokumentationssoftware und Systemsoftware eine bestimmende Rolle im Entwicklungsprozess einnehmen musste. Im VEB Elrema wurden deshalb in den Jahren 1968 und 1969 Entwicklungsbereiche für diese Softwarekomplexe aufgebaut. Die Mitarbeiter dieses Bereiches wurden zum größten Teil direkt nach ihrem Hoch- oder Fachschulabschluss mit für damalige Verhältnisse guten Arbeits- und Lebensbedingungen angeworben. Da die Grundlagen der Entwurfs- und Systemprogrammierung bis dahin kaum an den Ausbildungsstätten gelehrt wurden, mussten die erforderlichen Kenntnisse und Erfahrungen im Wesentlichen in der Entwicklungsarbeit selbst erworben werden. Vorteil dabei war, dass Teamfähigkeit, Kommunikationsfähigkeit, Verlässlichkeit usw. von vornherein unverzichtbar waren.
Mit der Zusammenarbeit der Länder des RGW auf dem Gebiet der Rechentechnik ab 1969 wurde die Entwicklungsarbeiten in die Entwicklung des ESER integriert. Die Entwicklung der Systemsoftware für die ESER-Anlagen erfolgte im Rahmen des ESER auf der Grundlage eines zweiseitigen Vertrages zwischen der UdSSR und der DDR.
Für die ESER-Rechner war als Systemgrundlage die IBM/360-Architektur festgelegt worden.  Für die einzelnen Entwicklungsbestandteile der ESER-Systeme war ein Entwicklungsaufwand erforderlich, der mit zunehmender "Hardwarenähe" einen wachsenden Eigenentwicklungsanteil aufwies (ausführlich dargestellt in [2]). Man kann davon ausgehen, dass Entwurfssoftware, Testsoftware und Dokumentationssoftware überwiegend in Eigenentwicklung entstanden, weiterentwickelt und gewartet wurden.
Die Systemsoftware hatte der festgelegten Architekturgrundlage zu genügen; es war zu ihrer Bereitstellung ein aufwändiger Entwicklungsprozess nötig.
Zielforderungen waren dabei

· Anpassung an die Hardware-Eigenschaften der ESER-Rechner, insbesondere für die im Kombinat Robotron entwickelte, produzierte und vertriebene ESER-Technik
· Herstellung der Softwareprodukte einschließlich der Softwarequelltexte (*), deren Dokumentation und Verteilungsdatenträger für den kommerziellen Vertrieb, frei von Schutzrechten anderer Firmen (Es standen – im Unterschied zu Parallelentwicklungen in Amerika, Fernost und Westeuropa – keine Softwarequelltexte zur Verfügung.)
· Uneingeschränkte Möglichkeit zur Systemanpassung und Fehlerbehebung
· Herstellung landessprachlicher Programmkommentierungen und landessprachlicher Dokumentation, insbesondere in russischer und deutscher Sprache

· Gewährleistung höchster Sicherheitsanforderungen und Qualitätsmaßstäbe für die Arbeit der Multiprogramm-Rechenmaschinen

· Aufbau einer Umgebung zur Entwicklungstechnologie

· Sicherung eines kompetenten und professionellen Entwicklungsbeitrages für die Betriebssyteme im ESER

· Konsequente Sicherung der Operationsprinzipien und Schnittstellen der als Basis ausgewählten IBM/360-Architektur

· Umfassender Test aller Entwicklungsergebnisse in der DDR (auf ESER- und Prototyp-Anlagen) und im Bereich der MRK Rechentechnik

Der Entwicklungsprozess stellte deshalb eine sehr interessante und anspruchsvolle Arbeit dar; das  oft zitierte "Abkupfern" machte nur einen kleinen Teil der Mühe aus. 
Dass die o.a. Zielforderungen, auch in der Zusammenarbeit mit Entwicklungsabteilungen in der UdSSR, konsequent umgesetzt wurden, zeigt sich darin, dass im Verlaufe der Entwicklungsarbeiten der Anteil eigenentwickelter Lösungen ständig anwuchs und dass diese eigenentwickelten Lösungen erfolgreich zum Einsatz gebracht wurden.

Das seit 1968 in Chemnitz aufgebaute Team, welches durch Teams  der Kooperationspartner LfA und Robotron Projekt Dresden ergänzt wurde, hat in den Jahren bis 1990 eine wesentliche Rolle bei der Entwicklung der Betriebssysteme für die ESER-EDVA gespielt*. Für die in der zweiten Hälfte der 80er Jahre laufenden Konzipierungsarbeiten der EDVA der ESER-Reihe 4 stellte der vorhandene Fundus an Betriebssystemlösungen eine stabile Weiterentwicklungsgrundlage. Es konnte dafür auch auf ein inzwischen erfahrenes Team an Softwareentwicklern gebaut werden:
	Beschäftigte

	1970
	1975
	1980
	1985
	1989

	Betriebssystementwicklung in Chemnitz
	75
	110
	120
	120
	120

	Software im Kombinat Robotron gesamt
	490
	510
	830
	780
	498

	FuE Kombinat Robotron gesamt
	6300
	6340
	8330
	6980
	6310

	davon in Themen
	4900
	5040
	6342
	5980
	5780


	


 (Zweite Zeile nach Recherchen d. V., dritte bis sechste Zeile aus [1])
Es entstand in den Jahren von 1968 bis 1970 zunächst das Betriebssystem DOS. Dieses Betriebssystem wurde durch das Kombinat Robotron auf der R21 (Nachfolgesystem der R300) eingesetzt. Die R21 war noch keine ESER-EDVA, folgte aber bereits der IBM/360-Architektur, so dass das DOS nach entsprechender Anpassung als Betriebssystem DOS/ES auf ESER-EDVA einsetzbar war. Dieser Weg wurde jedoch in der DDR nicht als Hauptentwicklungsweg weiter beschritten, da die Entwicklungskapazitäten auf  EDVA mittlerer Leistungsfähigkeit mit den dafür erforderlichen leistungsfähigeren Betriebssystemen konzentriert wurden. Das DOS-Betriebssystem wurde jedoch, später insbesondere durch andere Mitgliedsländer der MRK Rechentechnik, für kleinere ESER-EDVA weiterentwickelt und in neueren Ausgaben bis zur Aussonderung derartiger Rechner eingesetzt.
Für ESER-EDVA wurden durch das Chemnitzer Team  folgende Betriebssystem-Softwarepakete federführend entwickelt:
	Bezeichnung des Betriebssystems
	Bezeichnung des Entwicklungs-projektes
	Entwicklungs-zeitraum
	gedacht für ESER-EDVA des VEB Kombinat Robotron
	Umfang

	OS/ES, Ausgabe 4
	OC-4 EC
	1969 - 1972
	EC 1040
	2 Mio Anweisungen

	OS/ES, Ausgabe 6.0
	OC-6 EC
	1972 - 1977
	EC 1055
	2,6 Mio Anweisungen

	OS/ES, Ausgabe 6.1., 4. Modifikation 
	OC-6.1 EC
	1977 - 1978
	EC 1055.M
	4 Mio Anweisungen

	SVM/ES
	CBM EC
	1978 - 1981
	EC 1055.M 
	

	OS/ES, Ausgabe 6.1.,

8. Modifikation
	OC-6.1. EC
	1978 - 1982
	EC 1055

EC 1055.M

EC 1056
	6.3 Mio Anweisungen

	SVS 7.0

SVM 3.0


	Betriebssystem-komplex  

OC-7.0 EC
	1982 - 1984
	EC 1055

EC 1055.M

EC 1056
	7,5 Mio Anweisungen

	SVS 7.1

SVM 3.3
	Betriebssystem-komplex  

OC-7.1 EC
	1985 - 1986
	EC 1055

EC 1055.M

EC 1056
	

	SVS 7.2.

SVM 3.5.
	Betriebssystem-komplex 

OC-7.2 EC
	1986 - 1987
	EC 1057
	

	MVS/ES Ausgabe 2.0.
	
	1987 - 1988
	EC 1057

(auch vorgesehen für die geplante Nachfolge-entwicklung EC1150)
	


Flankierende und zusätzliche Softwareentwicklungen in Chemnitz waren
· das Programmsystem Einheitliche Technologie

· das Programmiersystem Assembler 2
· das Grafische Kernsystem GKS/ES

Die unterschiedlichen Betriebssysteme werden durch folgende Eigenschaften  charakterisiert:
OS/ES, Ausgabe 4
Es handelte sich hierbei um ein Multiprogramm-Betriebssystem mit einer festen Anzahl von ausführbaren Aufgaben (MFT) oder einer variablen Anzahl von ausführbaren Aufgaben (MVT). Zur Gewährleistung der Kompatibilität mit Rechnern geringer Leistungsfähigkeit war außerdem eine Variante mit nur jeweils einem ausführbaren Programm (PCP) vorgesehen. Zum Betriebssystem gehörten eine Reihe von Dienst- und Verwaltungsprogrammen, ein Sortier-/Mischprogramm, ein Assembler sowie Compiler für einige gebräuchliche Programmiersprachen.
OS/ES, Ausgabe 6.x
Zusätzlich zum MFT und MVT war ein Steuerprogrammvariante für die Steuerung eines virtuellen Adressraumes (SVS) vorgesehen; das PCP war nicht mehr vorhanden. Erstmals wurde ein Aktivitätenprogramm realisiert, um eine effektive Lauffähigkeit der Verarbeitungsaufgaben unter den speziellen Bedingungen der durch das Kombinat Robotron bereitgestellten Geräte zu sichern  Dabei ist besonders eine Reihe von Maßnahmen zu nennen, die für EC 1055.M eine effektive Arbeit in einer virtuellen Maschine des parallel bereitgestellten Betriebssystems SVM/ES ermöglichen. Außerdem wurde der Matrixmodul (MAMO) der EC 1055.M unterstützt. Um Programmierung und Service besser zu unterstützen, wurden zusätzlich zu den bisher vorhandenen Standardvarianten optimierte Varianten Assembler 2, Compiler für unterschiedliche Programmiersprachen und Sortieren/Mischen 2 als zusätzlich erwerbbare Pakete bereitgestellt. 
SVM/ES
Das System virtueller Maschinen SVM/ES wurde in erster Linie bereitgestellt, um mit dem integrierten Programmier- und Testsystem PTS eine unter den ESER-EDVA des Kombinates Robotron  ausreichend leistungsfähige Möglichkeit für die dialogorientierte Arbeit verschiedener Anwender (Teilnehmerbetrieb) mit der EDVA zu geben. 
SVS 7.x

Mit dem SVS 7.x  wurden ESER-EDVA der Reihe 3 des ESER, insbesondere die EC 1057, unterstützt. Die Arbeit wurde für ESER-EDVA weiter optimiert; die Arbeit unter SVM speziell unterstützt. Ab SVS 7.1. stand zusätzlich für den Teilnehmerbetrieb das TSO SVS 2.0 zur Verfügung.
SVM 3.x

Es handelt sich hierbei um die Weiterentwicklung des SVM/ES insbesondere für die ESER-EDVA der Reihe 3.
MVS/ES, Ausgabe 2.0

Dieses Betriebsystem, welches zusätzlich zum SVS für die ESER-EDVA der Reihe 3 entwickelt wurde, steuert mehrere virtuelle Adressräume und ist dadurch besonders zum Betrieb von EDVA mit großem verfügbaren Realspeicher geeignet. Außerdem wurde die Doppelprozessorausführung der EC 1057 unterstützt. Das auch im SVS verfügbare TSO ist in diesem Betriebssystem integriert. Die Jobverwaltung ermöglicht einen Mehrrechnerbetrieb. Zusammen mit SVS und SVM war durch dieses Betriebssystem der Weiterentwicklungsweg für die Betriebssystemunterstützung im ESER, Reihe 4, gegeben.
Programmsystem Einheitliche Technologie
Das Programmsystem Einheitliche Technologie (PSET) diente zur Entwicklungsunterstützung, Variantenverwaltung und Dokumentation bei der Betriebsystementwicklung unter den Bedingungen der national und international arbeitsteiligen Entwicklung.
Programmiersystem Assembler 2

Der Assembler 2 wurde für die verschiedenen Betriebssysteme als optimierte Programmier- und Übersetzervariante gegenüber dem statndardmäßig verfügbaren Assembler bereitgestellt. Er war als Zusatzpaket zum Betriebssystem separat erwerbbar.
Grafisches Kernsystem

Das Grafische Kernsystem GKS/ES wurde der international standardisierte Umfang des GKS-ISO-Standards zur Nutzung auf der ESER-Gerätetechnik , insbesondere mit dem Grafischen Subsystem EC 7945, zur Verfügung gestellt.
[1]  Gerhard Merkel: VEB Kombinat Robotron, Sitz Dresden, ein Kombinat des Ministeriums für Elektrotechnik und Elektronik der DDR. Eine Gemeinschaftsarbeit der Arbeitsgruppe Industriegeschichte mit dem Stadtarchiv Dresden. Ohne weitere bibliographische Angaben.

[2]  Hanns-Georg Jungnickel: Beiträge zur DDR- Geschichte des EinheitsSystem der Elektronischen Rechentechnik (1968-1990). Arbeit mit Prototypunterlagen. 
Unter: http://www.eser-ddr.de/prototyp_doc.html

*) Die erworbenen soliden Kenntnisse in der Systemsoftware wurden auch dahingehend anerkannt, dass ein großer Teil des Entwicklungsteams nach der politischen Wende in eine Tochtergesellschaft der IBM Deutschland übernommen wurde, in welcher das erworbene Wissen in Deutschland und  westeuropäischen Länder angewendet wurde. Diese Gesellschaft, inzwischen eine Teilgesellschaft von IBM Deutschland, ist noch heute in Chemnitz ansässig.
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