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1.- INTRODUCCIÓN

Se presenta en lo que sigue un sistema que

permite realizar transferencias bidireccionales de datos a

alta velocidad entre sistemas basados en el Bus VME C13 y

el UNIBUS C2IJ de ordenadores PDP o VAX. El sistema consta

de dos módulos, uno conectado al Bus VME y el otro al

UNIBUS. Este último es un DR11W C33, tarjeta comercial de

DIGITAL que realiza la lectura y escritura en modo DMA de

palabras de 16 bits presentes en sus concetores de entra-

da/salida. El módulo conectado al Bus VME ha sido especí-

ficamente diseñado para efectuar el correcto interface

entre este Bus -y los conectores 1/0 del DR11W, siendo el

objeto de e'sta descripción.

Este procedimiento resulta de especial utilidad

en sistemas de adquisición de datos, basados en el Bus VME,

donde se requiera poder efectuar una transferencia rápida

de información a un ordenador de mayor nivel. En tal esque-

ma, el Bus VME está dedicado a realizar la lectura de los

datos y su preprocesoí si los requisitos de tiempo lo per-

miten) . La información, filtrada de esta manera, normal-

mente debe ser transferida a un ordenador huésped donde se

almacena para su posterior análisis.

Esta etapa de comunicación entre el sistema de

adquisición y el ordenador huésped resulta eficazmente

resuelta con el procedimiento desarrollado, alcanzándose

velocidades de transferencia de 1MB/S con palabras de 16

bits.

A continuación se expondrán las características

básicas del interface, así como su programación dentro de

estructuras más complejas.
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2.- DESCRIPCIÓN GENERAL

El interface desarrollado está configurado como

un módulo esclavo del Bus VME, siendo accesible al con-

trolador del sistema como una posición de memoria cuya

dirección puede seleccionarse con microinterruptores. Se ha

optado por esta configuración en lugar de incorporar ele-

mentos inteligentes en la tarjeta debido a que tal opción

no supondría un ahorrro de tiempo sustancial y complicaría

considerablemente tanto el Hardware como el Software. El

módulo es capaz de producir interrupciones, de nivel selec-

cionable, en los dos casos que más adelante se describen.

En el plano I se muestra un diagrama de bloques

general del interface. El procedimiento de transferencia se

basa en la carga y descarga de un registro FIFO de entrada

y otro de salida de 16 palabras de 16 bits cada uno que

pueden funcionar a una frecuencia de hasta 10 MHz, desti-

nados a almacenar temporalmente la información del/hacia el

DR11W. Estos registros se manejan independientemente por el

uP del Bus VME y el controlador DMA del DR11W a través de

las señales de control que éste envía al usuario. Las indi-

caciones de FIFO lleno o vacío se emplean para generar in-

terrupciones en ambos Buses.

En los planos II al VII se muestra el diagrama de

conexionado de detalle. Podemos dividir este esquema en las

siguientes partes:

i) Etapa de salida:

Esta etapa, representada en el plano II, com-

prende los registros FIFO cuya entrada es cargada por el

Bus VME y cuya salida está conectada a las líneas de en-

trada del DRÍ1W. La señal de carga de FIFO está controlada

por las señales de control del DR11W convenientemente com-

binada en una lógica cableada en la tarjeta (ver plano VI).
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ii) Etapa de entrada:

Representada en el Plano III, esta etapa contiene

los registros FIFO cuya entrada es cargada por las señales

de control del DR11W y cuya descarga está fijada por el

VME, cuando el módulo se direcciona en modo lectura de pa-

labra de 16 bits.

iii) Etapa de direccionamiento:

Esta etapa decide si la dirección puesta por el

Bus VME corresponde a la que el usuario ha seleccionado en

el módulo mediante microinterruptores en las lineas A3-A23.

Si coinciden, se activa la línea MSEL que establece que el

módulo ha sido direccionado (plano VID. Son posibles dos

modos de direccionamiento:

a) Modo Palabra con las lineas Al=0 y

A2=0. Direccionando el módulo de esta

manera es posible leer o escribir (de-

pendiendo del estado de la línea W* del

bus) de/en los registros FIFO de la

tarjeta.

b) Modo Byte con las lineas Al=0 y A2=1.

Direccionando la tarjeta de esta forma

es posible leer el registro de estado

(modo lectura) o limpiar el módulo (modo

escritura), según se aprecia en el Plano

V. El registro de estado contiene infor-

mación sobre el estado de los registros

FIFO en cada instante, poniendo en las

lineas de datos del Bus VME 4 bits de

información (FIFO-IN lleno o vacío,

FIFO-OUT lleno o vacío).

Esta etapa de direccionamiento comprende también

la generación de la señal DTACK* en respuesta a f "\ direc-

ción conocida, señal que se activa 100 us después ? acti-

varse la señal MSEL. (Plano VID.
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iv) Etapa de interrupciones:

Tiene por misión generar las correspondientes

interrupciones en el Bus VME que son necesarias para el

correcto funcionamiento del interface. Estas interrup-

ciones, que pueden ser suprimidas mediante un interruptor

con el consiguiente detrimento en la velocidad de trans-

ferencia, son generadas en dos ocasiones: cuando el regis-

tro FIFO de salida está lleno y cuando el registro FIFO de

entrada está vacío. El programa de control debe tener en

cuenta estas situaciones para no escribir o leer mas

datos, lo que puede hacerse de dos maneras. Si las inte-

rrupciones están inhibidas, se debe efectuar una lectura

del bit correspondiente del registro de estado cada vez que

haya habido una transferencia. Por el contrario, si las

interrupciones están permitidas, cuando se produzca una

saturación de los registros FIFO se producirá una interrup-

ción del programa y se saltará a una rutina que verificará

el estado del FIFO leyendo el registro de estado del

módulo; cuando la condición de saturación haya desapare-

cido, el control se transfiere al programa principal conti-

nuando normalmente la transferencia de información. Este

último procedimiento confiere la máxima velocidad al

sistema. En el plano VII puede verse el esquema del gene-

rador de interrupciones.

v) Comunicación con el DRIIW:

La etapa de comunicación con el módulo DRIIW está

representada en el Plano VI. En esta etapa, las señales de

control procedentes del módulo DRIIW son tratadas en una

lógica combinacional que proporciona los adecuados impulsos

de carga o descarga de los registros FIFO. A su vez, el

estado de estos registros es conocido por el ordenador VAX

leyendo las lineas "STATUS C" (OUTPUT READY) y "STATUS B"

(INPUT READY). El protocolo de comunicación se realiza

mediante las tres lineas FNCT, según el siguiente cuadro:



1) Modo 1/0: FNCT2=1: Escritura: FNCT=1 y FNCT3=0

Lectura: FNCT=0 Y FNCT3=0-l-0 Para

descarga del FIFO de Salida.

2) Modo DMA: FNCT2=0: Escritura: FNCT1=O y FNCT3=0

Lectura: FNCT3=0 y FNCT1=1.

3.- PROGRAMACIÓN

3.1. Procedimiento

La programación del interface, entendiéndose por

tal el paquete de rutinas generales que permiten la comu-

nicación entre el ordenador VAX y el sistema VME, se rea-

liza en lenguaje de alto nivel en ambas máquinas. En la

primera, se hace uso de las rutinas generales existentes en

el sistema operativo VMS que permiten el manejo de todas

las señales 1/0 del DR11W desde un programa en FORTRAN.

Como todo protocolo donde estén implicadas transferencias

de acceso directo a memoria, el procedimiento utilizado

consiste fundamentalmente en dos acciones: inicio de

"Burst" y transferencia en bloque. En la fase de inicio, se

hace uso del modo "programación" del interface DR11H (que

admite velocidades similares a las de una línea serie a

9600 Bd, principalmente debido al empleo de interrupcio-

nes), en donde ambos sistemas intercambian dos palabras que

contienen los parámetros de la comunicación (operación de

lectura o de escritura y número de Bytes en el bloque

DMA). Una vez establecida la comunicación, se pasa a una

lectura o escritura en modo DMA en donde se transmiten los

Bytes especificados anteriormente de/a una variable vecto-

rial de la subrutina accesible al programa principal; la

rutina del sistema (QIO) devolverá el control al programa

una vez transferidos todos los Bytes o ante la presencia de

algún error. El proceso puede repetirse tantas veces como

el programa principal establezca.
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El Bus VME está dotado del sistema VALET C4D, que

incorpora un lenguaje de alto nivel, denominado PILS C53,

de características formales similares al BASIC. El sistema

VALET ha sido desarrollado por la División DD del Centro

Europeo de Investigaciones Nucleares (CERN) para apli-

caciones de adquisición de datos basadas en el Bus VME,

estando específicamente concebido para aprovechar al máximo

la potencia de cálculo de los microprocesadores de la serie

68000.

En PILS es posible realizar operaciones de cálcu-

lo, de almacenamiento masivo en ficheros y de acceso al Bus

VME; estas últimas se efectúan mediante las subrutinas de-

nominadas "PUT16" y "GET16" que sitúan o leen en/de las 16

lineas de datos del Bus una palabra de información en un

ciclo básico de direccionamiento. La transferencia de in-

formación de/a la tarjeta de interface se realiza llamando

a estas subrutinas un número de veces igual a la cantidad

de palabras que se han de transferir.

El sistema VALET no admite (de momento) el

tratamiento de interrupciones en alto nivel, lo que

significa que no pueden cargarse variables internas de

programa desde subrutinas de interrupción» No obstante,

esto carece de interés en el presente esquema. En efecto,

producida una interrupción procedente del módulo de in-

terface (que indica una condición de FIFO de salida lleno ó

FIFO de entrada vacio) el contador de programa se carga con

la dirección de memoria presente en la posición indicada

por el vector de interrupciones suministrado por el módulo,

donde comienza la rutina de tratamiento de la excepción.El

código de esta rutina de tratamiento de excepción debe em-

pezar en la dirección de memoria definida por el corres-
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pondiente vector iniciando su ejecución al detectarse la

interrupciion. Se realiza entonces la lectura del registro

de estado del módulo hasta que la causa que produjo la

interrupción; en ese momento se devuelve el control al pro-

grama principal que continúa la transferencia de todo el

bloque de información. Se consigue de esta manera aprove-

char al máximo las prestaciones de velocidad del DR11W,

llegándose a alcanzar transferencias de bloque a 1MB/S.

En los planos VIII y IX se muestran los diagramas

de flujo de las rutinas de manejo del interface, tanto para

la parte de VAX (en FORTRAN) como para la parte VME (en

PILS).

3.2. Descripción de las rutinas

3.2.1. VAX

El paquete de rutinas de manejo del módulo DR11W

hace uso de las llamadas normalizadas del sistema operativo

VMS para acceder a periféricos externos (QIO). Parte de las

subrutinas están escritas en FORTRAN, pudiendo ser llamadas

desde el programa principal. A su vez, contienen llamadas a

subrutinas más elementales escritas en código máquina. De

esta forma, el usuario puede manejar la comunicación con el

DR11W mediante 5 subrutinas:

i) READ: Efectúa la lectura de un conjunto de palabras

de 16 bits procedentes del interface VME en

modo 1/0. En este modo, se genera una inte-

rrupción en el VAX siempre que se haya rea-

lizado la transferencia de una palabra, es-

tando por tanto limitada la velocidad de la

operación. Se utiliza para leer un número

reducido de palabaras de estado procedentes

del VME.
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ii) NRITE: Efectúa la escritura en el registro FIFO de

entrada del interface VME de un conjunto de

palabras, suministradas por el programa prin-

cipal, en modo 1/0. Su empelo queda justifi-

cado cuando se desee comunicar al Bus VME los

parámetros de la operación DMA subsecuente.

iii) READDMA: Realiza la lectura, en modo DMA como "Master"

del UNIBUS, de un conjunto de palabras de 16

bits suministradas por el interface con el

VME. Los datos a escribir están contenidos en

un accesible al programa principal.

iv) WRITEDMA: Realiza, en modo DMA, la escritura de un

conjunto de palabras de 16 bits en el registro

FIFO de entrada del interface con el VME. Los

datos a escribir están contenidos en un vector

transferido desde el programa principal.

v) INIEND: Realiza todas las operaciones necesarias para

iniciar o finalizar una serie de acciones

sobre el DR11W.

El código simbólico de estas 5 subrutinas puede

verse en el Apéndice I, mientras que el Apéndice II

contiene los simbólicos de las rutinas auxiliares que son

llamadas por las anteriores.
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3.2.2. VALET

En el sistema VALET hay un módulo PILS que

contiene las subrutinas de manejo del interface al BUS VME,

al cual se accede a través de los registros FIFO y del

registro de estado. Cinco son las subrutinas que pueden

llamarse desde el programa principal:

i) RESET: Efectúa el limpiado de los registros FIFO-IN

y FIFO-OUT, escribiendo para ello un Byte en

la dirección del registro de estado.

ii) READ: Realiza la lectura secuencial del registro

FIFO de entrada, verificando en cada llamada

a la rutina "GET16" el estado del bit co-

rrespondiente a FIFO-IN vacío.

iii) WRITE: Realiza la escritura en el registro FIFO de

salida, verificando el estado del bit corres-

pondiente a FIFO-OUT lleno.

iv) DMAR: Efectúa la lectura de las palabras escritas

en modo DMA por el DR11W. En este caso, se

hace un bucle de llamadas a la subrutina

"GET16", utilizándose el procedimiento de

interrupciones cuando el registro FIFO de

entrada esté vacío.

v) DMAW: Efectúa la escritura de un conjunto de pa-

labras que el módulo DR11W lee en modo DMA.

De nuevo, se hace uso de las interrupciones

en el caso de que el registro FIFO-OUT esté

lleno
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El módulo de PILS que contiene estas 5 subrutinas

se muestra en el Apéndice III.

Cuando se detecta la condición FIFO-IN vacío ó

FIFO-OUT lleno, se transfiere el control del programa a

una rutina de tratamiento de interrupciones. Esta ru-

tina, mostrada en el Apéndice IV, prueba repetidamente

el correspondiente bit del registro de estado, devol-

viendo el control al programa principal cuando este bit

se haya limpiado.

4. INTEGRACIÓN EN UN SISTEMA DE ADQUISICIÓN DE DATOS

Como ejemplo de aplicación de este interface se

describe una configuración particular que ha sido desa-

rrollada para una experiencia típica de Física de Altas

Energías. En tal experimento, hay 2 segundos de periodo

activo durante el cual se generan típicamente unos 4

MBytes de datos procedentes de unos convertidores analó-

gicos-digitales, habiendo después un tiempo muerto de 14

segundos durante el cual ha de almacenarse la informa-

ción leída.

La configuración elegida es la mostrada en el

Plano X, en donde los ADC's son módulos FASTBUS C61,

capaces de operar con velocidades de transferencia de 20

MHz. El FASTBUS es controlado por un sistema VALET a

través de un registro 1/0 comercial, el CFI-VIOR C73,

que posibilita el almacenamiento temporal, en modo DMA a

4 MHz, de los datos convertidos por los ADC's en la me-

moria buffer del sistema VALET. Durante los 14 segundos

de tiempo muerto, el buffer es transferido al ordenador

VAX a través del interface desarrollado, empleándose en

esta operación un tiempo total de unos 6 segundos. En el

VAX existe un programa cíclico que graba en cinta magné-'

tica los bloques de información que recibe del P s .VME.
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Los programas han sido estructurados de forma tal

que el buffer se transmite por bloques de 20 KBytes, con

información de "checksum" que permite detectar posibles

fallos en la comunicación. Este método ha sido estable-

cido buscando un compromiso entre el volumen de tráfico

y la velocidad de respuesta de las rutinas del "Driver"

del DR11W en el VAX.
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C .
c... Subroutine for reading a set of 16-bit words froin the IDR of
c... tlie DRllV'J transf.erred from the Output Register
c... of the VME interface. Tlie DR11W works in the 1/0 mode. The argi;
c... ments of the subroutine are as follows:
c... NWORD (input) : Numbsr of words to read.
c... IREAD (output) : Vector contains the words read.
c... NTRY (input) : Wumber of inLents to read from the W l ( if th
c... access is not allowed). If this valué is -1, the
c... program waits until it can read fren W l .
c... ISDR (output) : Status of the Driver ooeration. This argument
c... takes the valué ü if the access to the driver wa¡5
c... • right. It is equal to -10 if the nurnber of
c... failures produced is greater than NTRY, and
c... equal to the code of the driver failure, if this
c . .. oceurred.
c... I30I0 (output) : Status of the last 010 ooeration, if there was
c... an error. It is equal to 0 if ali was 0K.
c... NTRANS (cutput) : Nuniber of words transíerred without failure.
c . . .
c» » » * * ~~ •
c. . .

subroutine read(nword,iread,ntry,isdr,isqio,ntrans)
c . . .

cemmon /.iocall/1
coramon /parml/il,12,id,it
cornmen /parmf / I I , 12 , if un
dimensión, iread(l)

c. . .
isdr=0
isqio-0
ntrans=0
it=3 ¡TO for qio=3 s.
do k=l,nword
n t iiTLe = 0
ifun=2

100 cal i sfunc !Set FNCT=2. No action on VVi.
if (l.ne.O) then

isdr^l
return

endif
if ( ( 12.and.512) .ne. 0) goto 10 ¡Test if VVi i:j not empty.
if(ntry.lt.0) goto 100
ntime=ntivae + l
if (ntime.crt .ntry) then

isdr=-10
return

endif
goto 100

10 cali resé": IReset cf DRllí-J interface.
if (1.ne.0) then

isar=I
return

endif
ifun=2
cali sfunc ¡Preparing DR11W for reading.
if (l.ne.O) then

isdr=l
re tum

e nd i f

AI-1



c. . .
isdr=O
isqio=0
ntrans=O
it=3 - . ÍTO for qio=3 s.
do k=l.,nword
ntime=0
ifun=2

100 cali sfunc !Set FNCT=2. No action on W l .
if (l.ne.O) then

isdr=l
return

endif
if((12.and.512).ne.0) goto 10 ITest if W l is ready for accep
if(ntry.lt.0) goto 100
ntime=ntime+l
if(ntime.gt.ntry) then

isdr=-10
return

endif
goto 100

10 cali reset iReset of DR11W interface.
if (i.ne.0) then

return
endif
ifun=3

101 cali sfunc !Set FNCT=3. W l write preparation.
if (l.ne.O) then

isdr=l
return

endif
if ( (12. and. 1024-) . ne . 0 ) gouo 15 "Test if W l Input Bul. is fuli
if(ntry.lt.0) goto 101
ntime=ntime+l
if(ntime.gt.ntry) then

isdr=-10
return

endif
goto 100

15 id=iwrite(k)
cali escribir !ODR write operaticn. W l write operaticn.
if (1.ne.0) then

isdr=l
return

endif
ifíil.eq.7) goto 20 iStatus=7 => OK.
if(ii.ne.S) then ¡Status = 8 => T.O. in thcj W l rcspotise.

isqio=il !Any ober status => an error.
return

endif
c . . .
c. . . No problera if there was a. Time Ouc in write ;jperation !
c . . .
20 ntrans=k

end do
return
end
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cali leer
if (l.ne.O) then

isdr=l
return

endif
if(il.eq.7) goto
.if(il.ne.8) then

isqio=il
return

endif
30 iread(k)=id

ntrans=k
ifun=6
cali sfunc
if (l.ne.O) then

isdr=l
return

endif
ifun=2
cali sfunc
if (l.ne.O) then

isdr=l
return

endif
erad do
return
end

ÍReading the IDR of DR11W.

30 IStatus=7 =>
!Status=8 => TO.

0K.

!No problem if ther was TO

INext word of the OUT REG. of VV1.

!Construction of the pulse in FNCT3

c ,
c ,
c
c
c
c
c
c
c
c
c
c
c
c
c
c
c
c
c
c
c
c

Subroutine for writting a set of 16-bit words into the ODR of
the DR11W and, from there, transferring them to the Input Register
of the VME interface. The DR11W works in the 1/0 mode. The argu-
raents of the subroutine are as follows:
NWQRD (input) : Number of words to transfer.

IWRITE (input) : Vector contains the words to be transferred.
NTRY (input) : Number of intents to write into the VV1 (if the

access is not allowed). If this valué is -1, the
program waits until it can write into W l .

ISDR (output) : Status of the Driver operation. This argument
takes the valué 0 if the access to the driver was

right. It is equal to -10 if the number of
failures produced is greater than NTRY, and is

equal to the code of the driver failure, if this
occurred.

ISQIO (output) : Status of the last QIO operation, if there was
an error. It is equal to 0 if all was OK.

NTRANS (output) : Number of words transferred without failure.

subroutine write(nword,iwrite,ntry,isdr,isqio,ntrans)

common /iocall/1
common /parmw/il,i2,id,it
common /parmf/ll,12,ifun
dimensión iwrite(l)
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cali leer
if (l.ne.O) then

isdr=l
return

endif
if(il.eq.7) goto
.if(il.ne.8) then

isqio=il
return

endif
30 iread(k)=id

ntrans=k
ifun=6
cali sfunc
if (l.ne.O) then

isdr=l
return

endif
ifun=2
cali sfunc
if (l.ne.O) then

isdr=l
return

endif
end do
return
end

IReading the IDR of DR11W.

30 ÍStatus=7 =>
!Status=8 => TO.

0K.

!No problem if ther was TO.

!Next word of the OUT REG. of W l .

IConstruction of the pulse in FNCT3

c ,
c ,
c
c
c
c
c
c,
c
c
c
c
c.
c
c
c
c
c
c
c
c
c

Subroutine for writting a set of 16-bit words into the ODR of
the DR11W and, from there, transferring them to the Input Register
of the VME interface. The DR11W works in the 1/0 mode. The argu-
ments of the subroutine are as follows:
NWORD (input) : Number of words to transfer.

IRRITE (input) : Vector contains the words to be transferred.
NTRY (input) : Number of intents to write into the W l (if the

access is not allowed). If this valué is -1, the
program waits until it can write into W l .

ISDR (output) : Status of the Driver operation. This argument
takes the valué 0 if the access to the driver was

right. It is equal to -10 if the number of
failures produced is greater than NTRY, and is

equal to the code of the driver failure, if this
occurred.

ISQIO (output) : Status of the last QIO operation, if there was
an error. It is equal to 0 if all was OK.

NTRANS (output) : Number of words transferred without failure.

subroutine write(nword,iwrite,ntry,isdr,isqio,ntrans

common /iocall/1
common /parmw/il,i2,id,it
common /parmf/ll,12,ifun
dimensión iwrite(l)



c . .
c... Subroutine for reading a vector (contains ±n common xbl),
c... with up to 1500Q words, from DR11W in burst mode. The "nwords"
c... argument contains the number of words to be written.
c... ibyte contains the number of bytes tranferred befare tlie end
c... of transmisión or the occurrence of soine error.
c... ic is equal to the code of the qio operation.
o . . • "• ~~ • ~~ • ~~ ~~ ~ •

c . . .
subroutine readread(nwords,ic,ibyte)
integer*2 Is5
common /parmc/lsl,Is2,Is4,Is5
common /iocall/1
common /parmf/ml/m2,ifun
common /parml/il,i2,id,it
cali asignar

11 cali asten
if (l.ne.O) then

write(6,2) 1
goto 10

endif
Is4 = 2'*nwords

c . . .
c. Borrado de enables para el "BUSY".
c . . .

ifun=2
cali sfunc
if (l.ne.O) then

write (6,2) 1
goto 10

endif
c . . .

cali reset
if (l.ne.O) then

write(6,2) 1
goto 10

endif
ls5 = 0
ifun=l
cali sfunc
if (l.ne.O) then

write (6,2) 1
goto 10

endif
cali dmar
if (1.ne.0) then

write(6,2) 1
goto 10

endif
ic=lsl
ibyte=ls5

10 cali deasignar
stop
end
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c... Subroutine for initialising and ending the DR11W interface
c... and preparing it to read and write data both in 1/0 and DMA mode
c... ISDR is the status of the Driver operation (0 if it's 0K).
c... IFLG is a flag that indicates the initialize operation (1) or
c > . the end operation (0).

c. . .
subroutine iniend(iflg,isdr)
cornmon /iocall/1
isdr=0
if(iflg.eq.0) goto 1
cali asignar
cali asten
if (l.ne.O) then

isdr=l
return

endif
return

1 cali deasignar
'return
end
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• title diñar

; It reads the IDR of DR11W in the bur-st mode. It transmits
;to the main program a vector (dim=15000) with the read data.
;This vector is contained in common "xbl".
; AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA*AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA;<

.psect parmc,pic, usr,ovr, gbl,shr,noexe,rd,wrt,novec,long
status: .long 0 •
stiop: .long 0
number: .long 0
bytec: .long 0

.psect iocall,pic,usr,ovr,gbl,shr,noexe,rd,wrt,novec,long
llama: .long 0

.psect

.entry dmar,~m<r2,r3,r4,r5>

.globl dr_chan
$iodef
$ssdef
$qiodef
clrl stiop
clrl bytec
clrl status
clrl llama
$cancel_s chan=dr_chan
$setast_s #1 ; Enable AST
$qiow_s chan=dr_chan, -

f unc=Tr<io$_readlblk.! io$m_cycle> , -
iosb=w~iosb, -

p2=number
blbs
moví

rO,21$
rO,llama

$cancel_s chan=dr_chan
ret

21$: jsb est
ret

est:
r

; Status
r

BOTO
movw
cmpw
beql
cmpw
beql
cmpw
beql
cmpw
beql
cmpw
beql
cmpw
beql
cmpw
beql
crnpw
beql
cmpw
beql
cmpw
beql
cmpw
beql
moví
rsb

4 0$: moví

0

iosl,stiop
bcount,bytec
w"'iosb,#ss$ badparam
40$
w/%iosb,#ss$ devactive
41$
w/siosb,#ss$ nopriv
42$
wAiosb,#ss$_parity
43$
w~iosb,#ss$ cancel
44$
w~iosb,#ss$ drverr
45$
w/siosb,#ss$ normal
46$
w^iosb,#ss$ timeout
47$
w^iosb,#ss$ ctrlerr
48$
w/Niosb,#ss$ exquota
49$
w/Siosb,#ss$ opincompl
50$
iosb,status

#1, status

sub. de estados
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rst> ' • .
41$: moví #2,status

rsb
4-2$: moví #3, status

rsb
43$: moví #4,status

rsb
44$: moví #5,status

rsb
45$: moví #6,status

rsb
45$: moví #7,status

rsb
47$: moví #8,status

rsb
48$: moví #9,status

rsb
49$: moví #10,status

rsb
50$: moví #11,status

rsb
iosb: .word 0
bcount: .word 0
iosl: .long 0

.psect xbl ,pic,usr, ovr , gbl, sh.r ,noexe , rd,wrt, novec , long
bloque: .blkw 15000

. even

. end
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.title asignar
;AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA
; DR11W Channel assignement

r

;Operation Routine
r

.psect

.entry asignar ,Ain(r2 ,r3>
r

$iodef
$ssdef
$qiodef
$assign_s devnam=mod, -

chan=dr_chan
ret

dr_chan:: .blkw 1
mod: .ascid /xaaO:/

. end

.title reset

,- Routine for doing the Reset of the DR11W module (only, not
; the VME Interface).
; It transmits in the COMMON "10CALL" the driver status of
; the qio-calling (0 if its 0K).
;AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA^

.psect iocallrpic,usr,ovr, gbl,shr,noexe,rd,wrt,novec,long
llama: .long 0
r
; reset Operation
r

.psect

.entry reset,^m<r3,r2>

.globl dr_chan
$iodef
$ssdef
$qiodef
$qiow_s chan=dr_chan, -

func=#<io$_writelblk!io$m_reset
blbs rO,21$
moví rO,llama
$cancel_s chan=dr_chan

21$: ret
. end
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'.title dmaw

; It writes the ODR of t'he DR11W in the burst mode. The vector
;(dim=15000) to be transmitted is contained in common "xbl".

.psect parmc,pic,usr,ovr,gbl,shr,noexe,rd,wrt,novec,long
status: .long 0
stiop: .long 0
number: .long 0
bytec: .word 0

.psect iocall,pic,usr,ovr,gbl,shr,noexe,rd,wrt,novec,long
llama: .long 0

.psect

. e n t r y dmaw,/'iti<r2 , r 3 , r 4 r r5>

.globl dr_chan
siodef
$ssdef
$qiodef
clrl -stiop
clrl llama
clrw bytec
clrl status
$caneel_s chan=dr_chan
$setast_s #1 ; Enable AST
$qiow_s chan=dr_chan, -

func=#<io$_writelblk!io$m_cycle>, -
iosb=w/Niosbr -
p l=w/vb loque,-
p2=number

blbs rO,21$
moví rO,llama
$cancel_s chan=dr_chan
ret

21$: jsb est ;sub. de estados
ret

est:
r

; Status
r

movw ioslrstiop
movw bcount,bytec
empw Wviosb,#ss$__badparam
beql 40$
empw w^iosb,#ss$_devactive
beql 41$
empw wAiosb,#ss$_nopriv
beql 42$
empw wAiosbr#ss$__parity
beql 43$
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cmpw w^iosb,#ss$_cancel
beql 44$
cmpw wAiosb,#ss$ drverr
beql 45$
cmpw wAiosb,#ss$_normal
beql 46$
cmpw w/Niosb,#ss$__timeout
beql 47$
cmpw wA iosb,#ss$_ctrlerr
beql 48$
crapw w/Niosb,#ss$_exquota
beql 49$
cmpw w^iosb ,#ss$_opincornpl
beql 50$
moví iosb,status
rsb

4 0$:'moví #1,status
rsb

41$: moví #2,status
rsb

42$: moví #3,status
rsb

43$: moví #4,status
rsb

44$: moví #5,status
rsb

45$: moví #6,status
rsb

46$: moví #7,status
rsb

47$: moví #8,status
rsb

48$: moví #9,status
rsb

49$: moví #10,status
rsb

50$: moví #11,status
rsb

iosb: .word 0
bcount: .word 0
losl: .long 0

.psect xbl,pie,usr,ovr,gbl,shr,noexe,rd,wrt,novec,long
bloque: -blkw 15000

. even

. end
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.title escribir

; Routine for writing- one 16 bit word to the DR11W-0DR,
; by mean, of an 1/0 transfer. This routine is linked with the
; main program through the "PARMW" COMMON with the following
; pararaeters:
; STATUS: Contains the status of the 1/0 operation.
; STIOP: StatusB and C bits. Status B is in the 1024
; position; Status C is in the 512 position.

DATO: Word to be written to the COR1".'
; TliME: Tirae-Out for the 10 Operation.
; It transmits in the C0MM0N "IOCALL" the driver status of
; the qio-calling (0 if its 0K).

;Common block
r

.psect parmw,pic,usr,ovr,gbl,shr,noexe,rd,wrt,novec, long
status: .long 0
stiop: .long 0
dato: .long 0
time: .loñg 0

.psect iocall,pic,usr,ovr, gbl,shr,noexe,rd,wrt,novec,long
llama: .long 0

;Operation Routine
r

.psect

.entry escribir,Am<r2,r3,r7>
r

.globl dr_chan,qio_ast
$iodef
$ssdef
$qiodef
clrl status ;cleraring the status
clrl stiop
.clrl llama

r

;Writting the word "dato"
r

$caneel_s chan=dr_chan
$setast_s #1 ; Enable AST
$qiow_s chan=dr_chan, -

func=#< io$_writelblk!io$m_timed!io$m_word>,-
iosb=w/Niosb, -
pl=dato, -
p2=#2,- ;2 B = 1 W.
p3=time

blbs rO,21$
moví rO,llama
$cancel_s chan=dr_chan
ret

21$: jsb est
ret

est:
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. title escribir
;AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA
; Routine for writing- one 16 bit word to the DR11H-0DR,
; by mean, of an 1/0 transfer. This routine is linked with the
; main program through the "PARMW" COMMON with the following
; pararaeters:
; STATUS: Contains the status of the 1/0 operation.
; STIOP: StatusB and C bits. Status B is in the 1024
; position; Status C is in the 512 position.

DATO: Word to be written to the ODR'."
; TIME: Time-Out for the 10 Operation.
; It transmits in the COMMON "IOCALL" the driver status of
; the qio-calling (0 if its 0K).

;Common block
r

.psect parmw,pic,usr,ovr,gbl,shr fnoexe,rd,wrt,novec,long
status: .long 0
stiop: .long 0
dato: .long 0
time: .long 0

.psect iocall,pie,usr,ovr,gbl,shr,noexe,rd,wrt,novec,long
llama: .long 0

;Operation Routine
r

.psect

.entry escribir,^m<r2,r3,r7>
r

.globl dr_chanfqio_ast
$iodef

• $ssdef
$qiodef
clrl status ;cleraring the status
clrl stiop
.clrl llama

r

;Writting the word "dato"
r

$cancel_s chan=dr_chan
$setast_s #1 ; Enable AST
$qiow_s chan=dr_chan, -

func=#<io$_writelblk1io$m_timed!io$m_word>,-
iosb=w^iosb, -
pl=dato, -
p2=#2,- ;2 B = 1 W.
p3=time

blbs rO,21$
moví rO,llama
$cancel_s chan=dr_chan
ret

21$: jsb est
ret

est:
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.title leer
; AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA
; Routine for reading one 16 bit word from the DR11H-IDR,
; by means of an 1/0 transfer. This routine is linked with. the
; main prograin through the "PARML" COMMON with the following
; parameters:
; STATUS: Contains the status of the I/O operation.
; STIOP: StatusB and C bits. Status B is in the 1024
; position; Status C is in the 512 position.
; DATO: Read word from IDR.

TIME: Time-Out for the 10 Operation.
; It transmits in the C0MM0N "IOCALL" the driver status of
; the qio-calling (0 if its 0K).

7
; Common Block
r

.psect parral,pic,usr,ovr,gbl,shr,noexe,rd,wrt,novec,long
status: .long 0
stiop: .long 0
dato: .long 0
time: .long 0

.psect iocall,pic,usr,ovr,gblrshr,noexe,rd,wrt,novec,long
llama: .long 0
r

; Operation Routine
r

-. psect
.entry leer ,/Nm<r2/r r3 ,r7>

r

.globl dr_chan ; DR11W channel.
$iodef
$ssdef
$qiodef
clrl status ;clear status
clrl stiop ;
clrl llama ;
clrl dato ;

$caneel_s chan=dr_chan
$setast_s #1 ; Enable AST
$qiow_s chan=dr_chan, -

func=#< io$_readlblk!io$m_tiiaed!io$m_word>,-

pl=dt, -
p2=#2,- ;2 B = 1 W.
p3=time

blbs rO,21$
moví r0,1lama
$cancel_s chan=dr_chan
ret

21$: movw dt,dato
jsb est
ret

est:
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;.Status
"r

40$:

41$:

42$:

43$:

44$:

45$:

46$:

47$:

48$:

49$:

50$:

iosb
iosl

dt:

movW'
cmpw
beql
cmpw
beql
cmpw
beql
cmpw
beql
cmpw
beql
cmpw
beql
cmpw
beql
cmpw
beql
cmpw
beql
cmpw
beql
cmpw
beql
moví
rsb
moví
rsb
moví
rsb
moví
rsb
moví
rsb
moví
rsb
moví
rsb
moví
rsb
moví
rsb
moví
rsb
moví
rsb
rnovl
rsb

: .

iosl,stiop
wAiosb,#ss$ badparam
40$
wAiosb,#ss$ devactive
41$
wAiosb,#ss$ nopriv
42$
w^iosb,#ss$ parity
43$
w^iosb,#ss$ cancel
44$
wAiosb,#ss$ drverr
45$
wAiosb,#ss$ normal
46$
w/siosb,#ss$ timeout
47$
w^iosb,#ss$ ctrlerr
48$
wAiosbr#ss$ exquota
49$
wAiosb,#ss$ opincompl
50$
iosb,status

#1,status

#2,status

#3,status

#4,status

#5,status

#6,status

#7,status

#8,status

#9,status

#10,status

#11,status

long 0
long 0

. even
•word 0
. even
. end
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vax>type setfunc.mac
.title sfunc

;AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAA-AAAA
; Routine for setting fhe function codes FNCT1, FNCT2 and
; FNCT3 of the DR11W. This routine is linked with the
; main program through the "PARMF" COMMON with the following
; parameters:
; STATUS: Contains the status of the I/O operation.
; STIOP: StatusB and C bits. Status B is in the 1024
; position; Status C is in the 512 position.
; FUNC: Codes of the 3 bits FNCT1, FNCT2, FNCT3.
; It transmits in the COMMÜW "IOCALL" the driver status of
; the qio-calling (0 if its OK).

;Common Block
r

.psect parmf,pic,usr,ovr,gbl,shr,noexe,rd,wrt,novec,long
status: .long 0
stiop: .long 0
fuñe: .long 0

.psect iocall,pic,usr, ovr, gbl,shr,noexe,rd,wrt,novec,long
llama: .long 0

.psect

.entry sfune,^m<r2,r3,r7>
F

.globl dr_chan
$iodef
$ssdef
$qiodef

; Setting the 3 function bits.
r

$qiow_s chan=dr_chan, -
func=#<io$_writelblklio$m_timed!io$m__setfnct>,-
iosb=w/Niosb, -
p3=#2,-
p4=fune

blbs rO,21$
moví rO,llama
$cancel_s chan=dr_chan

21$: jsb est
ret

est:
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; Status
}

movw xosl,stiop
crnpw w^iosb ,#ss$_.badparain
beql' 40$
cmpw wAiosb,#ss$_devactive
beql 41$
cmpw w^iosb,#ss$_nopriv
beql 42$
cmpw wAios]3,#ss$ parity
beql 43$
cmpw w/siosb,#ss$_cancel
beql 44$
cmpw wAiosb,#ss$_drverr
beql 45$
cmpw w^iosb ,trss$_normal
beql 46$
cmpw w^iosb ,#ss$_timeout "J

begl 47$
cmpw wAiosb,#ss$_ctrlerr
beql 48$
cmpw w^iosb,#ss$_exquota
beql 49$
cmpw w^iosb, ífss$_opincompl
beql 50$
moví iosb,status
rsb

40$: moví #1,status
rsb

41$: moví #2,status
rsb

42$: moví #3,status
rsb

43$: moví #4,status
rsb

44$: moví #5,status
rsb

45$: moví #6,status
rsb

46$: moví #7,status
rsb

4-7$: moví #8, status
rsb

43$: moví #9,status
rsb

49$: moví #10,status
rsb

50$: moví #11,status
rsb

Iosb: .long 0
iosl: .long 0

. even

. end
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1 module dril
[r | ,

10 I Group of roubines for handling the W l interface with the
20 1 DR11W in the 10 mode of the last one. Previously, the
25 I VMEDECL module must be loaded.

40 ! Constants definxtion:
50 1
6 0 hidden const add=16%FFFFFE, addl=16%FFFFFD
70 int32 dato,dato2,datol,number
80 intl6 flag
90 í
100 ! Clearing the W l interface.
110 !
120 sub reset
13 0 put8(addl,l)
140 endsub reset
150
160
170
180
190
200
210
220
230
240
250
260
270

Routine for reading a 16-bit word from DR11W.
Parameters:

DATO: Read word.
NUMBER : Number of times that we try to

read the W l output, if this is
empty. If NUMBER<0 then the routine
waits until there is one word in
W l output register.

FLAG: Status of the read operation. If it is
-1 it implies that the number of rejected
acceses equals to NUMBER. If it is 0, it
means that the operation has been succesful

310
320 sub read(in int32 number,out int32 dato,out intl6 flag)
325 flag=0
3 30 if number<1 then
340 si: get8(addl,datol)
350 datol=datol and 2
360 if datol<>2 then goto si
370 goto s2
380 endif
390 k=0
400 s3: k=k+l
410 get3(addl,datol)
420 datol=datol and 2
430 if datol=2 then goto s2
440 if k<nuiuber then goto s3
450 flag=-l
460 goto s4
470 s2: getl6(add,dato)
430 s4: endsub read
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APÉNDICE IV





ident interrupt
s move.b $2000,DI ;Test R/W operation

cmpi.b #O,D1
bne 11

12 move.b $FFFFFD,D0 ;Read operation
andi.b #2,DO
cmpi.b #2,dO
bne 12 ;Test if FIFO -IN is empty
rte

11 move.b $FFFFFD,D0 ;Write operation
andi.b #1,DO
ctnpi . b #1 ,D0
bne 11 :Test if FIFO-OUT is full
rte
end s
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, performs DMA transfers between UNIBUS and the external word. The other is
, a VME module specifically developed for this aplication. Tlie interface has
i been tested under VMS operating system in VAX and VALET-PLUS system for
I the VME Bus.
i We describe in detall the VME module and its connectlon wlth the DH11M.
1 Software, both in WMS and VALET, is also described.
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