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CAMAC System—-Controller 330
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Zusammenfassung

Der System=Controller 330 regelt den Datenverkehr zwischen
den Rechmern 3%20/330 und dem vertikalen Datenweg (Branch-
Highway) des CAMAC=-Systems. Der Controller erlaubt den Ane
schlufl ven jeweils 7 CAMAC-Rahmen, die Je uber einen Crate-
Controller Typ A1 betrieben werden. An die Rechner kdnnen an
nur einer Scihnittstelle bis zu 8 System~Controller 330 ange-
koppelt werden. Das Gerdt erlaubt nicht nur den programmge-
steuerten Betrieb, sondern kann auch nit den Zentralspeichern
der Rechner 320 K und 330 durch direkten Kernspeicher-Zugriff
(pMA) verkehren,

Eine automatische Alarmmuster-leseoperation, Prioritieruvng
und Adrefbildung ermdglichen es, der Zentraleinheit die
Stationsnummer des Moduls mitzuteilen, der den Alarm ge-
liefert hat.

Das Geradt entspricht den Spezifikaticnen der EURATOM~Berichte
EUR 4100 und LUR 4600 und hat die Abmessungen eines CAMAC-IToduls
8-facher Breite. Der System-Controller 330 ist fiir eine Versor-
gung von 4+ 5 V ausgelegt, er kann aber leicht auf + 6 V unge-
stellt werden. Die Frontplattse enth#lt neben der Anschlulstecier
filir das Branch~Highway-Kabel verschiedene Anzeigenlampen fir
Signale von Branch, Rechnerschnittstelle bzw., SC-Funktionern.

Wirkungsweise

Der ?ystemmController besteht aus 3 Teilen (siehe Blockschalte
bild).

- Der Bus-Driver, der rechnercpezifisch ist, paffit die Schnitt-

stellensignale der Zentraleinheit 320/330 denen der System-
Contreoller internen Schnittstelle an.

- Die zweite Funktionseinheit ist die “interne Logik", in der
die Fidhigkelt des Gerdtes festgelegt wird. Durch Hinzufligen

weiterer Funkitionsgruppen in dieser Epene, kana der Konmlort
des Gerttes gesteigert werden.
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~ Der Branch-Driver als dritter Teil, rcalisiert die CAMAC-
Schnittstelle des Branch-Highways. Seine Eigenschaften
sind im wesentlichen durch die Spezifikationen IEUR 4600
gegeben, Der Datenverkehr im System-Controller erfolgt
Uiber 2 Bus-Strecken. VWdhrend der obere Bus in seinen
Signalen dem Rechner-Bus @bnlich ist, beinhaltet der
untere die Signale des Branch-Highways. Zusdtzlich be-
finden sich in beiden Bus-Strecken Signale zur zeitlichen
Koordinierung zwischen den runktionsgruppen.

Der Betrieb mit dem System-Controller kann in 3 Haupt-
gruppen unterteilt werden:

- Operationen, die nur an den System=-Controller gcrichtet
sind und keinen Branch-Zyklus ausldsen (wie Adressierung
des Controllers, Versorgung von Baugruppen im Controller,
Statusworte lesen usw.),

- Operationen, die programmgesteuert Branch-Operationen aus-
1l6sen (wie Schreiben, Lesen und Steuern),

- QOperationen, die nach Versorgung autonome Transfers, sowohl
auf dem Branch als auch auf dem Rechner-Bus ausldsen (z.B.
Ubertragung eines Datenblocks durch die Blocksteuerung).

Bei allen Operationsarten lbernimmt der Bus-Driver die Um=
schaltung aur Iingabe- oder Ausgaberichiung und schickt die
Daten und Steuersignale nach Verstiarkung je nach FlulBrichtung

auf den Rechner-Bus oder auf den internen System-=Controller-
Bus,

Der programmgesteurte Betrieb nit dem System~Controller er-
folgt mit den Rechner-Zin-Ausgabe-Befehlen(Siehe Bild 1).

- Adresse aus ADA
- Befehl aus BFA
= Datun aus DTA

- Datum ein DTE

Vor jeder Ausgabe oder Eingabe nufl der gewlnschte System-
Controller cdurch einen Befehl /DA adressiert werden, Dabei
wird die Nummer des System=Controllers, die Adresse der Bau-
gruppe, die fir die folgende Operation zustdndig ist und die
Nummer des Crate~Controllers ausgegeben, Im nachfolgenden Be~
fehl BFA ist der CAlAC-Defehl M-NAF untergebracht., Dabei be-
deuten: M-=liodebit, kennzeichnet eine 16- oder 24=-Bit--Ubertra-
gang.



N-Stationsnurmer (Modulplatz im Crate)
A-Subadresse
F-Funktionscoede

Durch ein oder zwei DTA (Datum aus), wird eine 16 bzw,
24 Bit-Information ausgegeben, Ein bzwe. zwei DTE (Datun
ein), bewirkca eine 16 bzw. 24 Bit-Informationseingabe.
Die Reihenfolge der Befehle an den System~Controller ist
zwingend,

Bei Retirieb mit nur einem System-Controller geniligt eine
einmalige Adressierung ‘durch ADA, der im Controller abge-
spcichert wird, so dall z.B. beliebig viele BFA, DTA, DIE
hintereinander gegeben werden konnen,

Die durch ADA, BFA, DTA ausgegebenen Informaticnen werden
von angesprochencn Daugruppen entsprechend der CAMAC-Struke-
tur auiberecitet und durch den Branch-Driver auf den Branch-

LN
Highvay zu den entsprechenden Crate-Controllern gesendet.

Bei auftretonden Modulalarmenwisd aufgrund des Sammelalarmes
BD (Branch Danand) vom BraoncheDriver eine automatische Alarme-
Lescoperation (Gl-=Operation) gestartet. Das empfangene Alarm-
muster wird von der Bausmruppe Alarm-Adrefgenerator prioritiert,
maskiert und eine periphnere Organisationsaniorderung (¥0A) an
den Rechner gestellt. :

Nach jeder abgesetzten POA muBl der Controller durch den Befehl
ADA "POA freigeben® flr weitere periphere Organisationsanforde-
rungen freigeschaltet werden.

Der System«<Controller iibergibt zusammen mit der periphoeren
Organisaticnsinferderung das System=Controller-Nummernbit
an den Rechner. Damit ist bekamnt, welcher System~Controller

sich gemeldot hat,

Durch Lesen der entsprechenden Statuswerte kann mm die Ur-
sache der anforderung ermittelt werden (Siehe Bild 2).

Im Statuswort 1 kennzeichnet das Bit 6 den Branch-Alarm und
Bit 7 die SC~Anzeige, Ist im Iinken Byte nur Bit 6 gesetzt,
dann braucht kein welteres Statuswort gelesen wverden,; denn

Ym o

im rechien Dyte steht rechtsbindig dusl die Alarmadresse.
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- X=Fehler unterfebv“cnr. 2w

Sollte Bit 7 gesetzt sein oder Bit ¢ und Bit 7, dann muB zu-
sdtzlich noch Statuswort 2 gelesen werden, wi eine Aussage
Uber die Ursachen der Anfordsimmg zu erhalten. In diesem
Statuswort sind Anzeigen » Zeltfehler, AdrPSSLerfehler,
itzlich werden noch der Zustand
des Q~Signals und die on~line~Cratcs angezeigt.

Das Statuswort 3 dient zur Irnittlung des letzten angespro-
chenen loduls, Im linken Byvie ist die Crate~lummer, im reche-
ten Byte die Modul-Nummer untergebracht.

gvnktionserweiterunqen

Die IFunktions gruppo Blocksteuerung erlaubt eine optionelle
Erveiterung des CAlMACeSycton-Controllers und ermdglich einen
direkten KernspelcherZUéxifi (DMA) .

Die Blocksteuerung wird im prowrammgauteuortcn Betrieb mit
den bendtigten Parametern vers orgt, wie 2.,B. AnLcnr sadraesse
des A?bcl-_pblCﬂofd reiches, NAF-Befehl, Betriebsar

Daraufhin beginnt sie Jje nach Betriebsart entweder nach Ver-
sorgung oder durch ein externes Ereignis autonom zu arbeiten.
Daoel konncn zwel Datenflulrichtungen unterschieden werden:

- DMA-Eingabe (vom Mocdul zum Arbeitsspeicher)
- DMA-Ausgabe (vom Arbeitsspeicher zum Modul)

Die Datenflulrichtung wird durch den NAP—Befanl vorgegeben,
In beiden Richtungen 1ist dwc Datenbreite auf 16 Bit festge-
legt, wobel durch die Arbeitsspeicheradresse und den Cr,
NAF-Befehl die Quelle und das Ziel vorgezeben erde Bei der
Ausgabe ist die Quelle imzer der Arbeitsspeicher, das Ziel
kamn Jje nacihh Betriebsart 1, mehrere odule oder allc IModuzle
eines Rahuens sein, an die hintereinsnder oder gleichzelitig
ausgegeben wird. Es kénnen auch mehrere oder alie angeschlos-
senen Ranmen angesprochen werden.

Bei der DMA-Lingabe ist das Ziel immer der Arbeitsspeicher,
wahrend die Quelle, aus einem oder mehreren lModuln, die nache-
einander abgelragl werden; bestehen kanne

Die Bloclksteuerung arbeitet normalerweise uolanpug bhis die
vorgegebens Blecklinze iul]ﬂifrCI shgearbeitet ist und meldet
dies durch eine peripnere Or”“nlmgn¢on5anforacrunﬂ POA an die
Zentralcinheit.
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Bei auftretendem Fehler vor Blockende, wird der Blockbetrieb
abgebrochen und dieses Ereignis ebenfalls durch eine POA dem
Rechner mitgeteilt, dabei zeigt Jje ein Bit im Statuswort &4
an, ob der Block fehlerfrel beendet, abgebrochen oder mit
Fehler beendet wurde

Durch den letzten DTA der Versorgungsbefehle wird die Betriebs-
art eingestellt. Grundsdtzlich kann der Start der Blocksteu-
erung auf zwei Arten erfolgen:

- interner Start
- externer Start

Beim internen Start beginnt die Blocksteuerung sofort nach
Versorgung mit der Blockiibertragung, die mlt maximaler Ge-
schwindigkeit ausgefiihrt wird,

Der externe Start kann in drei Arten unterteilt werden:

- Start nach LAM von einem bestimmten Modul (Blockbe-
arbeitung mit Maximalgeschwindigkeit). Sollten wihrend
der Blochubprtragung von diesem Modul weitere LAM's ge-
stellt werden, dann fihrt dies zu einer peripheren Orga-
nisationsanforderung an den Rechner,

- Start pro LAM von einem vorgegebenen Modul,
Bei diesem Betrieb wird pro Alarm eine Ubertragung durch-
gefilihrt,

Unabhingig von der Art des Startes gibt es zwei weitere
Betriebsmodi,

= Gleichbleibende Moduladressierung
- Automatische AdreBSfortschaltung

Bei der ersten Variante wird immer der gleiche Modul mit
gleichbleibender Subadresse und Funktionscode angesprochen,
wdhrend die automatische AdreBfortschaltung in 3 Gruppen
aufgeteilt werden kann:

- A inkrementieren

- N inkrementieren

- A und N inkrementieren



Ist die Betriebsart A inkrementieren angegeben, dann wird

bei der erciten Uberiragung dor gewlnschte Modul mit dem vore-
gegebenen Befehl angesprochen, Wird dieser Befehl positiv
quittiert (Q = 1), donn inkrementiert die Blockshtcuerung
selbstdndig die Subadresse 4 und giht den nidchsten Befehl

an den Modul. Die Subadressc wird solsnge inkrementiert,

bis die erste negative Quititung (Q = 0) vom Fodul ein-

trifft. In diesem Foll wird kein Datum ausgegeben oder
eingegeben, sondern die Subnmdiresse A auf O gesetzt. Dieser
Vorgang wiedoerholt sich solaznge, bis der gesamte Block ilcken-
los und fehlerfrei lbertragen ist. Sollte ein liodul 22 aufein-
ander folgende an ihn gericiitcte Befehle durchweg negativ quit-
tieren, dann wird die Blockiibertragung abgebrechen, ein ent-
sprechendes Fehlerbit im Statuswort 4 gesetzt und dieses Er=-
elignis aurch eine POA Gzm Rechner mitgeteilt,

Bei der Betriebsart N inkremcntieren, adressiert der erste
Befehl den Mcdul, dessen Stationsplatz in der Versorgung an-
gegeben wurde. Beil pesitiver Quittung wird das Datum an ihn
Ubergesben, bzwve ein Datum Uberacmmen. Daraufhin wird die
Staticnsnunmer N um eins erhdhit und dieser Platz it gleich-
bleibender Subadresse A und Funktienscode F angesprochen. Bei
negativer Quittung (Q = 0) wird die Stationsnummer wiederun
inkrementiert und der Versuch wiederholt, Imner wenn ein
Modul positiv quittiert, crfolgt cine Dateniibertragung,

bis die Blocklinge abgearbeitet ist. Erfolgen 22 negative
Quittungen nacneinander, dann wird der Blockverkehr wie

oben beschricben abgebrochen, Bei dieser Betricbhsart werden
alle Plédtze von N1 bis N22, beginnend mit dem vorgegebenen
Stationsplatz angesprochen. Im ganzen Rahmen mufl mindestens

1 Modul gesteckt sein, das den aufgezebenen Befehl quittiert,
un einen Block fehlerfrei lbertragen zu kénnen,

Es ist mdglich mehrere Blocksteuerungen simultan zu betreiben,
da ihre Anforderungen prioritiert werden. Is besteht aber auch
die MNoglichlieit, daBl zwei Blocksteuerungen so betrieben werden,
dafl die erste Bloclsteueruns die zweite startet, cobald sie
ihren Block abgearbeitet hat und umgekehrt. (Wechsel-Puffer-
betrieb).

Fiir die DRauver der Gesamt-Cperetionszeiten konnen keine allge-

meingliitigen exakten Angaben gemacht werden, da sie weitgehend
von dem Aufbau der Jeweiligen inlage abhingen, SO spielen z.S.
Kabe Qénzen, Crate-Controlier Operationszeiten, Branch-Verzo-

gerungszeliten usw,., eine bedeutende Rolle,

(.9



Die interne Bearbeitungszeit im System-Controller betrigt
600 ns.

Un die Datenrate beil D;w-BﬂLPW“b zu erhalten, mliissen zu
dieser Zeit noch Branch und Heclhinerzeit addiert werden.
setzt man fUr den Bronch-Zylklus 2 ms und flr den Speicher-
Zyklus 200 us an, dann ergibt sich eine Gesamtdauer von
3,5 ms und somit eine Datenrate von ca. 285 K Worte pro
Sekunde,

Arbeiten zwel Blocksteuerungen Simultun, denn erhdht sich
die Summendatenrate auf ca. 435 K Worte pro Sekunde.

Fir die Bearbeitung alarwmbildender Aufrufe und der Alarme
von CAMAC, wird ein zcntrales Programm und ein Common=Code
zur Verfiioung gestellt, das den: Bﬁnutzer die erforderlicnen
ocrganisatcrischen Arbeliten abnimnt wies

- Anhalten des Prograenus nach Dearbeitung eines Aufrufs,
- Eintrédge in Koordimierungslisten,

- Belegen und Freigeben autonomer Steuerungen,

- Analyse der Alarme (Modul und Programm feststellen),

- Programm fortsetzen.

Diese Tédtigkeiten werden fir alle CAMAC~Programme durchge-
fihrt.

Un diese Systeme den unterschicdlichen Bearbeitungen fiir die
verschiedenen lardware-Konfiguration anpassen zu Povnon NSl
das Progromnsystem als generiervares System realisiert worden.

Des weiteren gestattet das CANAC-Progran =ystem (CrS) den
Anwvender Ubor Makro-Auirulfe mit cingr CL LC=Peripherie zu ver-
khehren, IMit Hilie dieser Au: wie kanm der Anwendsr sdntliiche
BHardvare<Funiitionen des System-~Conirollcrs ansprechen. Es

rerden die folgenden Aufrufarien zur Verfigung gestellt:

- AdreBzuweisungsaufrufe

- E/A-Aufrufe fir Finzeltransfers

- I/A-iufrufe fir sutonome Steurungen
- Koordinierungsaufrufe
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Beispiele fiir Anwendermakros:

1.

2.

3e

5.

Adrefizuweisungsaufrufe:

d ASNR"n;

¢ DLLE" extadr" Bub" Cuc" Nun" Aua;
E/A-Aufrufe fiir Einzeloperationen:

g S" funktion" f-code" extadr" intadr;

E/A-Aufrufe, die eine Alarmbearbeitung erfordern:

g SW" funktion" f-code" extadr" intadr® Gl u gl-nr"
LSR u lsradr" F u 1;

E/A~Aufrufe fiir autonome Steuerungen:

i ﬁﬁ i g "funktion® f-code" extadr" intadr"
blockldnge" gl-nummer;

Koordinierungsaufrufec:

STARTCAM;

WAIT;

LSR;

LSREND" nj;

ENDCAM;

R S N - G R 4
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