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AUTOMATIZACICH DE EXPERIENCIAS EN FISICA NUCLEAR

PARTE 1

Introduccion a sistemas CAMAC

CAMAC: Computer Automated Modular for Adquisition and Control

E1 sistema CAMAC es un conjunto de normas internacionales que definen:

a) dimensiones mecdnicas

b) reglas de conexién y de didlogo entre elementos de medicidn
y computador

c) caracteristicas de las sefales eléctricas en juego.

Por 1o tanto permite el "interfaceo" normalizado entre cualquier com-
putadora/s y los elerentos del sistema de control en un proceso autoratizado.

Existe una variedad de mddulos tal (800 tipos) que es posible consti-
tuir sistemas de complejidad importante a menor costo que si se desarrollara
todo a medida, con la ventaja de tener gran flexibilidad en su evolucidén y com-
patibilidad total.

PROCESO
S
| 1
CONTROLADORES TRASDUCTORES
' CAMAC | SISTEMAS
| (Transmisién de sefiales AUTONOMOS
[ de Control y Datos) }f///
L -~ v A |
==

COMPUTADOR { .| PROGRAMA l

| CONSOLA
DE OPERATOR

— b ——
r j

-—....—..—--——_.m_—......-—-]



-32-~

Principios bdsicos del sistema

Todo 1o que se describird.estd contenido fundamentalmente en tres
normas CAMAC:

- SISTEMAS VMONOCHASSIS - EUR 4100 d, e, f, i
- SISTEMAS MULTICHASSIS PARALELOS - EUR 4600 d, e, f, i
- SISTEMAS MULTICHASSIS  SERIE - EUR 6100

‘editadas por el Comité ESONE (dependiente de la CEE y trabajando en cuestiones

nucleares)
ELEMENTOS FUNCIONALES ~
EN MODULOS NORMALIZADOS Norma Mecanica
4_ nou Eléctrica _
"' de la Interconexidn (bus)
“ " de Programacién de los In-
INTERCONEXION DE CHASSIS { tercambios de Informacidn

INTERFACE DE CHASSIS

COMPUTADOR

Caracteristicas

‘a) Sistema modular con chassis y midulos normalizados mecdnica y eléctricamente.

b) Existencia de una interconexién (BUS) en el chassis que permite 1a transmi-
sidn de datos, sehales de comando y tensiones de alimentacidn.

c) “Interfaceo" del conjunto chassis-médulos normalizados a un computador median-
te el uso de un mGdulo dentro del chassis (1lamado "controlador") que estd
construido, orientado o no, hacia.el computador utilizado (depende del tama-
fio del sistema).

d) Varios chassis pueden interconectarse entre si y a su vez todo el sistema
a un computador.

e) Programacién de los.intercambios de datos y comandos entre el computador y
los mddulos. ‘
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Caracteristicas mecanicas

- La estacion "controlador" no estd conectada a las lineas comunes do las esta-
ciones "normales" y posee otras 11neas privadas a ella, que van o vienen de
las estaciones normales.

- A111 se coloca un mbdulo 1lamado “controlador de chassis" que supervisa las
operaciones sobre la interconexifn.

NAC CRATE
wiTe 25 3YATIONS

I ,l«l“:lnllu(h

DAtAWAY POXER SurPLY

CRATE COXTROLLER

COMMUNT CATION
WITH COMPUTER

BLOMER UNIY
(EXCRANGEABLE)

f
L

|
12,2 mi () WiDTH = ) STATIOND

.

Descripcidn de la interconexidn

a)

Permite basicamente:

a.1) Seleccidon individual de un m3dulo (1 entre 25) por 1 barra de direccién N.
a.2) Seleccidn de una seccién del médulo (1 entre 16 posibles) mediante 4 barras

b)

c)

e)

de subdireccidn Ay, Ap, Aq y Ag:

Realizacidén dentro del médulo de una Operacién o funcién (1 entre 32 posi-

bles) mediante 5 barras de funcién Fi, F2, Fa, Fg8, Fig, algunas de ellas

(18 de las 32) son normalizadas y otras se dejan al arbitrio del fabrican-

_te (puede tratarse de: Lectura, Escr1tura Control).

Transferencia de datos de un mddulo cualquiera hacia el controlador de cha-
ssis (operacion de lectura) mediante 24 barras Ry a la inversa rediante
otras 24 1lamadas W (escritura). Longitud de palabra: 24 bits.

Recepcifn de la respuesta de un mddulo a sefales de test enviadas por.el
controlador mediante una barra Q (Respuesta). Aplicacidn: transferencia
de bloques. '

Control de buen: funcionamiento mediante la barra X {comando aceptado que

es enviado tarbién por el mddulo).
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h)
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"Envio por el controlador de chassis de:

Inicializacién 2 _

Puesta a cero ( > Comandos no. direccionados

Inhibicién 1

Existen ademas dos sefales Sy y S, de muestreo que fijan los instantes de

ejecucién. Sy-es la sefial de muestreo propiamente dicha y S, permite una
operacion posterior (p.ej. el borrado).

E1 ciclo minimo especificado por las normas es de 1 useg.

Sefial de ocupacidon B (Busy) indica a todos los modulos que se desarrolla
un ciclo CAMAC o que un comando no direccionado (Z, C 6 1) estd presente.

Sefial individual de LAM (look at me) que indica que un médulo necesita a-

‘tencion por parte del controlador. Al atenderlo el controlador pasa la de-

manda a la computadora, lo cual puede efectivizarse en ura interrupcidn

o un DMA (acceso directo a memoria).

Esta "demanda de LAM" puede ser: testeada, enmascarada, borrada o autori-
zada mediante acci6h del controlador a través de una instruccidn CAMAC
standard. ’

CAMAC CRATSH

{ s1av108 NunsEn K 23: ) c.
: ®AF U SUBAUDRL2S A 8.4.2,1 f'
" \\\rgmm'mn F 16.8.4.2.1 A
A o ) <
4 A
N wRITE | IRLER c
U : ~ R BRANCH
$ READ 4 ; A HiCHWAY
a R 24 :1} / ¥
R tusy B & / oR
STROEE $ 1 . .
] LTACHE 2 ¢
0 - o o CONPUTER
» KUbEGRSE 0 ol N 2/0 - bus
“ COLIAND ACCEPTIG X 1
: 10k aT Mt | i g
S | L
IntriaLtze 2 :
- LILAl L R
L ety - 1 .
GG SR ol L A L I Y SAmet  Svm—

Principios de programa;ién CAMAC |

Mediante CNAF 1legamos a un ciertq elemento "E" (registro, por ej.),

dentro de un sector "A" de un mddulo "N", dentro de un chassis “c".
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PRINCIPE_DE _PROGRAMMATIOH CAMAC .

FORMAT

(k¢ YTy ™7 T
..LL.L][IIIHLLLJ-] [.A_L Il'l{{W L..l..L..?_.L_.!

wrense . tonction mtornm‘tcon

LCHANGES

Ordinaleur Module CAMAC

S TAINAL Uit bnh OB L l WIICERL IR NS YD LG4

Commande 0nj——CHAF Exécution

CMHAF

Feriture :',7‘), Cinfoyy Utitisation de'

amj—CNAE
Lecture  , l._infoR Emission de R
un|_CNAF I Emission
Test 0 Q=10u 0
L ’
Interruption Appel

Tipos_de conexion CAMAC-Computador

La conexidn entre -1os mbdulos de una instalacion y el computador se
hace a través de una sola interface CAMAC propia a este Gltimo.
Sus funciones son:

- adaptaciones de sefiales 1/0 (Input/Output) del computador a la in-
terconexion CAMAC desde el punto de vista eléctrico y del formato.

- transmitir los LAM de los mddulos a las lineas de intevrupcidn del
computador

Existen varias posibilidades:

a) Sistemas monochassis

a.l) En este caso la interface se encuentra dentro del controlador
de chassis y éste se 1lama "controlador dL chassis especiali-
zado".

a.2) E1 microcomputador construido alrededor .de un microprocesador
tiene su BUS de 1/0 que admite a los mddulos CAMAC como peri-
féricos normalizados (es la interconexidn CAMAC).

Un cjemplo de este tipo de sistemas seria una instalacidén de colec-
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ci6n de datos (Data Logging Systems) donde el controlador generaria secuencias
CAMAC de lectura de un conjunto de mddulos (escalimetros, ADC's, registros de
entrada, etc); luego en otra secuencia CAMAC, escribiria estos datos en un peri-
férico de almacenaje o presentacién (TTY, floppy disk, registrador, etc); lue-
go se podria, en base a algunos de estos resultados, modificar ciertos paranme-
tros de los mjdulos (p.ej. preseleccién de un escalimetro, pendiente de conver-
sién de un ADC, etc) y repetir otro-ciclo.

A su vez este sistema monochassis basado en un microcomputador puede
emplearse como terminal inteligente de un gran sistema multichassis con funcio-
‘hes de adquisicién y preprocesamiento (sistemas de inteligencia distribuida)}

b) Sistemas multichassis

b.1) Rama Paralelo (Parallel Branch), utiliza los contro]adores
normalizados tipo A-1.
E1 Branch driver actua de interface entre el sistera y el com-
putador.
La Rama paralelo es:

- Ripida (tiempo de transferencia de una palabra de 24 bits:
1 pseg).

- La mds utilizada en fisica nuclear por el monento (sobre
todo en sistemas de adquisicion).

- Maximo 7 chassis y 250 mts.

Es una extensidn normalizada de la interconexidn CAMAC. Fisi-
camente es un cable con 66 pares trenzados (para evitar rui-
dos) con el mismo tipo de sefiales que la interconexién y un
protocolo o "hand-shake" para independizarse de ios retardos
de transmision.

b.2) Rama Serie (Serial Branch).
Es mds apropiada cuando:
- Se trabaja con grandes distancias.

- Donde ambientes con mucho ruido eléctrico requieren un sis-
tema de alta sequridad en la transmisidn.

- Se trata de grandes sistemas con mds de 7 chassis.

- Se trata de pequefios sistemas,. pero se requiere gran simpli-
cidad de interconexidn al computador (p.ej. usanco la puor-
ta serie para TTY que posee el computador).

La transmisidn serie puede hacerse bit a bit o byte a byte.
La transferencia de 24 bits CAMAC se opcra en 2,5 useq. Ado-
mas pueden incluirse en el lazo dispositivos qu2 no son CARAC:
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Su aplicacién usual es en instalaciones industriales, grandes acele-
radores, hospitales, etc.

Sistemas de Transferencia de Bloques e Intelicencia Distribuida

La performance de un sistema distribuido puede increrentarse mucho
incorporando estos dos conceptos que pueden utilizarse incluso sirulténeanonte.

Block: E1 Serial Drivei emite comandos y recibe respuesias cada vez
(Tos comandos pueden ser lecturas/escrituras o simples 6rdenes) esperanco enton-
ces cada vez la llegada de la respuesta. Puede en cambio emitirse un tren (burst)
de comandos y esperar una sola vez el "burst" de respuestas.

La ventaja es la ganancia de tiempo especialmente en sistemas con mu-
chos chassis. Permite incluso que otros chassis generen "demandas” {(LAM's) en-
tre "burst".

La desventaja‘es que la correccidn de errores se hace wmuy dificil en
comparacidn al mdtodo simple. En estos casos para prever erroras se transwmite
dos veces el "block™. Por supuesto, el serial driver estd provisto de buffers

2 este efecto,

Inteligencia Distribuida: Debido a la aparicion de los microcomputa-

dores puede disponerse. de subestaciones inteligentes dentro del sttenn. Pucden
emplearse a diferentes niveles:
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Deritro de un mddulo, para procesamiento, operacidén autdénoma y re-
duccién de datos.

Dentro del controlador de chassis para control del proceso dentro
del chassis (sistemas auténomos).

Dentro del "System Driver" como procesador de 1/0 (front-end com-
puter) entre el sistema y el computador principal.

ventajas de usar potencia de procesamiento localizados son:

E1 preprocesamiento y reduccidén de datos hace que el computador
se ocupe solo del proceso final y andlisis.

E1 uso de interrupciones locales hace ganar tiempo y velocidad
de respuesta del sistema.

Debido a 2) el trafico de datos en las d1st1ntas ramas serie o
paralelo es drasticamente reducido.

Estos sistemas poseen un alto grado de autonomia, de forma que

si una parte falla otras pueden trabajar y el conjunto funciona
aunque con caracteristicas degradadas (muy. importante en las apli-
caciones de control de mdquinas aceleradoras).
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Usos actuales de los sistemas CAMAC

La mayor parte de utilizaciones se situa en laboratorios de investi-
gacién nuclear, pues las. instalaciones son:

- complejas, usdndose tanto técnicas industriales para control de las
maquinas como de instrumentacién fina para la adquisicion.

- muy evolutivas respecto del computador como de los captores y accio-
nadores. ‘

- financiadas y realizadas por e uiposlfnternacionales donde la com-
patibilidad es imprescindible ?ej.:'CERN).

- susceptibles de un rapido y eficiente mantenimiento dado que el ho-
rario de acceso del area experimental es normalmente reducido.

Sin embargo hay aplicaciones fuera del campo nuclear, p. ej.:

1.- Atmdsfera industrial: alta inmunidad al ruido, facilidad de expan-
si6n (aunque mayor costo inicial), facilidad de entrenamiento del
personal de mantenimiento (modularidad, intercarbiabilidad), mil-
tiples fuentes de aprovisionamiento.

2.- Aplicaciones médicas: unidades de terapia intensiva (se utilizan
modulos autdnomos para supervisar presién sanguinca, pulsaciones,
temperatura, frecuencia respiratoria); todos los chassis, uno por
paciente; estdn ligados a una consola general de visualizacion.

3.- Uso en laboratorios: como método de ”interfaceo" normalizado en-
tre computadores y sistemas de medicidon y entre computadores en-
tre si. _

Costo de algunos rédulos CAMAC

CONTROLADOR AUTOHOMO (inclufdo software): USS 5.000.

]

CHASSIS CAMAC B 2.000,

fl

ESCALIMETRO CUADRUPLE : 800.
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AUTOMATIZACION DE EXPERIENCIAS EN FISICA NUCLEAR

PARTE TI1

UTILIZACION DE UN CHASSIS CAMAC, ASOCIADO A UNA MINICOMPUTADOKA

Introducciodn

La minicomputadora asegura, a través de un controlador del chassis,
el intercambio de informacién con el sistema y por lo tanto el comando y control
de médulos CAMAC o instrumental convencional con interfaces especializadas CA-
MAC. Se asegura asi la supervisidn del movimiento de servomotores, la lectura
de posiciones, la lectura de eventos, el procesamiento de los datos, etc.

E1 esquema bdsico es el siguiente:

Chassis CAMAC

Minicomputadora

| ¢
Controlador * Acoplador
del Chassis especializado
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1.- CONTROLADOR DE CHASSIS CAMAC

La funcidn del controlador del chassis es asegurar el funcicnamientc
del chassis con la minicomputadora, a nivel de intercambio de informacidn. En
este caso el controlador es el JCM8, para la minicomputadora Intertechnique
Multi-8. E1 JCM8 es considerado como un periférfco por la Multi-8 y el encade-
namiento de las prioridades de las interrupciones es standard.

Composicidn basica del controlador

Para asegurar la informacion CAMAC en la interconexidn del chassis,
a partir de los datos transmitidos por la minicomputadora, el JCM8 consta de:

- Un registro (NAF), que guarda la palabra CAMAC, 16 bits.

- Un registro (Ry), 24 bits, para la palabra de escritura a transfe-
rir a un mddulo N.

- Un registro (Rp), 24 bits, para la palabra de lectura, a transferir
a la minicomputadora.

- Un registro de comando (MC), para Grdenes especiales.

- Un registro de estado (ME), del controlador que es leido por la mi-
nicomputadora.

- Los circuitos de decodificacién del octeto de control emitido por
la minicomputadora para seleccionar el periférico y la funcién (f,p)

- Un registro que controle la serie de octetos, emitidos por 6 para
Ta minicomputadora, que relacionan los datos con los registros Ry,
Rr» NAF.

'

- Un sistema de sincronismo con las seifiales de entrada-salida de la
minicomputadora.

- Un sistema de tratamiento de 1lamadas de los mddulos (JL).
- Un sub-sistema para el funcionamiento en el modo E/S simultaneas.
- Un sub-sistema que controle el inicio de 1os comandos CAMAC en el
bus de Ta interconexidon del chassis.
En este sistema simple, no se utilizan en el sistema CAMAC el multi-
direccionamiento ni las posibilidades de transferencia por bloques.
En el didlogo con 1a minicomputadora se desecha el uso de transferen-

cias simultdneas.

2.- ORGANIZACION DE LOS INTERCAMBIOS DE INFORMACION

“Y

: I
La explotacidon del Sistema CAMAC, con estos dos modulos, el acop1a%pr
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de la minicomputadora y el controlador del chassis, es solamente realizable ba-

jo la ejecucidn, evidentemente, de un programa especializado en 1a miniconputa-

dora, y por medio de las instrucciones de E/S siguientes:

IBA, IBB, IBM, OBA, 0BB, OBM.

La ejecucion de cualquiera de estas instrucciones comprende sistemd-

ticamente dos fases:

1.- Una fase preparatoria durante la cual el periférico seleccionado
(1 sobre 32 posibles) recibe codificada 1a funcién (1 sobre 8)

a efectuar.

2.- Una fase de transferencia, durante la cual se efectua, ya sea co-

mo entrada o como salida, la transferencia de un dato (un octeto).
E1 sentido de este dato depende de la funcion transmitida prece-

dmnmmwegﬁg.ZL

2° Octeto

T

P

1

PERIFERICO

P 1

IBX, 0BX

|

Fig. 2

1° Octeto

3 bits (funcién)
5 bits (periférico)

Toda 1a informacidén a intercambiar con el sistema CAMAC debe estar
agrupada en octetos (organizacion de 1a memoria de la minicomputadora) a pesar

que CAMAC trabaja en 24 bits.

Entonces seglin el valor de T y si se trata de una entrada o salida

de datos, obtenemos l1a siguiente Tabla:



-

TABLA 1

SALIDAS

ENTRADAS

Comandos de Control y de Interrupcidn

EZZZ% I | M | it | mit] 7 J c E%%%%ﬂ

Ver 2-

Estadas Internos y Ejecuciones

x | LAP ON
ver 2-3

Direccionamiento CAMAC
N

Lectura de Config. de Llamadas

5 I \
A | | | | | Al | | | | |w
Subdireccidn y Funcidn CAMAC Lectura de Config. de Llamadas

3|7 A \7 i A
TN N I T |7 2 N O T O T

Dato de Lectura

0 .
e 11 1 1 11 lwiflesl L1 1 1w}
Dato de Escritura Dato de Lectura

2
sl | 1 1 1 | lwl{lesl 1 1 L 1 1 e
Dato de Escritura Dato de Lectura

6
lwea] | L 1 ] 1 wrlflreal | 1 | | | |ry

Leétura de Confiig. de Llamadas
1 No utilizado
T3 D T O A I T

No utilizado

No utilizado
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2.1 Programacion de los comandos para sistema CAMAC

La ejecucidn de un comando CAMAC no se realiza mientras todas las in-
formaciones necesarias no estén presentes en el mddulo controlador. Son princi-
palmente la informaicén de los direccionamientos Ny A de la funcidon F y en ca-

SO0 necesario los datos de escritura W.

No es necesario definir una secuencia rigida de la secuencia en que
se envian esas informaciones al controlador.Si es obligatorio, por construccidn
del controlador, dar como Gltima construccidon la de los direccionamientos, que

lanzan o que produce la ejecucién del comando CAMAC.

: .
0By T =0,p [w1 a Wg ]
0By T=2,p [Wg aW,] p Datos de Escritura
: (Si necesarios)
PREPARATIVOS Y
DE 0By T=06.p [W;aly] |
SALIDA :
0By T=3,p [Ayg» F]  Subdireccion y Funcién
Oéx T=5,p [N, ApE'] Direccidn y Subdirecci¢
[——-———4> ejecucion del comando CAMAC
X =A, B, M
pd = pesos débiles
pF = peso fuerte

La ejecucidon de un comando CAMAC es lo suficientemente rapida, que
no es necesario esperar antes de disponer de las respuestas Xy Q y si necesa-
rio de los datos de lectura R. Estas informaciones permanecen estables y son
accesibles parcialmente o totalmente en todo momento. Se puede obtener dicha
informacion de la siguiente manera:



Preparativos de entrada

Iéx T=7,p [ X, Q, etc... ] Cuenta rendida de ejecucié
18, T=0,p (R a R

PROCESAMIENTO Y -X (R s 1
1By T=2,p [Rg a Ryg JpDatos de Lectura

EXPLOTACION DE DATOS :
1By T=6,p [R17 a R4

2.2 Lectura de Configuracion de Llamadas

La lectura de las 1lamadas es realizable en cualquier momento parcial-
mente o en su totalidad.
Un ejemplo:

Preparati vos

B, T=1,p [L, alL
PROCESAMIENTO Y X 1 2l ]
EXPLOTACION DE DATOS 1By T=3,p [Llg aljye]pConfiguracidn de Llamadas
IBy T =5,p (L17 a L23 ]
2.3 Interpretacidn de la palabra de ESTADO
1By T=7p Lo v x 1 ¥y o s
X =A, B, M
Fig. 5

Ademds de las indicaciones Q y X siempre presentes y actualizadas en
cada ejecucidon de comando, la palabra de estado da otras 2 informaciones:

- Un bit JAP indica la presencia de al menos una 1lamada L;, del cha-
ssis CAMAC.
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- Un bit "ON", indica que estd en servicio 1a instalacidn CAMAC.

2.4 Comandos no direccionados e interrupciones
0B, T-=7.p W4 1 M o Mtz | s
X =A, B, M
Fig. 6

La gestidon de 1os comandos CAMAC no direccionados a saber:

Z = inicializacion
C = puesta a cero Comandos NO direccionados
I = inhibicion

y los de interrupcidon, se efectua por el octeto de salida de la minicomputado-

ra de la Fig. 6.

2.4.1  Control de Comandos Z y C

Las acciones de inicializacién y puesta a cero en el sistema CAMAC,
son efectuadas a través de la interconexion standard; y se producen en el momen-

to de aparicidn de la sefial de muestreo S2.
La orden es dada al controlador del chassis cuando el octeto de sali-
da de la minicomputadora es programado como sigue:

0By T=7p [ l | | fz jc | |
X =A, B, M 27 } 20
:
----------- 1]1
Emisién de C 1o
Emision de Z 01
Emision Simultédnea |1} 1
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T=7,p R
e _—

1 2
2% de OBX 2¢ de OBX

Comando no l
direccionado ¢ 22 z

Fig. 7

2.4.2 Control del comando I

E1 comando de inhibicidon I actiia en los mddulos CAMAC desde el momen-
to en que es "armado". Su accidn dura el tiempo que determine el usuario.
La explotacién de este comando supone la codificacidn de dos bits.
El M; es el que "arma" el sistema:
27 20

08, T=7,p I | 1T | M I I I | |

X=A, B, M l l

0 1 Desactivado

1 1 Desactivado

0 | 0| Activacion de 1

1] 0!} Desactivacion de I

NOTA: Conforme a las prescripciones de la norma CAMAC toda accién de iniciali-
zacion Z "arma" el comando I.



-51-~

2.4.3 Gestion de interrupciones

La gestidén de las interrupciones se efectiia también con dos "bits".
En caso de "armado"” todo 1lamado CAMAC produce 1a emisién de una interrupcidn.

27 20

08, T=7.p (TR TN I 0 N N B

X=A, B, M J J

010 Desactivado
0

Desactivado

1 01| 1| Desarmado de Interrup.

1§ 1] Armado de Interrupcidn

ARMADO

LLAMADO CAMAC \.
EIT

La sefial EIT, emision de interrupcidn, es emitida después de la 1la-
mada CAMAC y la minicomputadora reacciona con un procedimiento de identificacidn
del periférico, con un programa adecuado.

La Multi-4 atiende el pedido de interrupcién y masquea todas las otras
interrupciones de prioridad inferior.

2.5

La inicializacion general se efectla accionando una 1lave "INI" en
la minicomputadora. Se produce la inicializacién Z, la puesta a cero C, se ac-
tiva la inhibiciéon I y las interrupciones son desarmadas.



3.- CONTROL DC UN ESCALIMETRO INTERFACEADO A CHASSIS CAMAC

3.1 E1 sistema bdsico es el siguiente:

Chassis CAMAC

|

Interface

Controlador

Minicomputadora

Escalimetro

Para este escalimetro en particular M6DI-11, existen dos modos de fun-
cionamiento:

a) LIBRE: el escalimetro obedece esencialmente a 2 Grdenes CAMAC: una
de puesta en marcha que comienza el contaje y la otra de parada
que pone fin a éste.

b) MODO TIEMPO PREFIJADO: a duracidon del contaje es predeterminada
por cronometria interna programable. E1 ritmo puede ser fijado in-
terior o exteriormente.

3.2 Los diferentes comandos CAMAC para controlar el escalimetro son los

siguientes:



ACCION CND F O0OBSERVACIONES
Inicializacion z - . Pone en cero el contenido

. Selecciona el modo libre

. Enmascara las 1lamadas
Puesta a cero C - Borra la indicacién de desborde del contenido
del contenido
Inhibicidon de I - Inhibe temporariamente en forma prioritaria el
funcionamiento contaje y el reloj.

Parada del con- | _ 24 Para igualmente el reloj.

taje.

Escalimetro en - 26 ° E1 contaje comienza seglin la forma adoptada de
funcionamiento funcionamiento.

Modo tiempo pre-| - 26 Selecciona el modo prefijado.

fijado

Modo libre - 24 Selecciona el modo libre.

Una 11amada es emitida cuando aparece desborde
2;3§b2m?§i22 ]l% h 8 en el contenido o cuando termina el tiempo pre-
el médulo P fijado. Esta 11amada puede ser enmascarada; Q es

siempre negativo.

Prueba del des- | - 27 Produce una 1lamada.

borde del esca- Hay respuesta en Q.

1imetro

Prueba de fin dej - 27 Produce una 1lamada.

tiempo prefijado Hay respuesta en Q.

Borrado del indi| - 10 No hay indicacion de desborde sin una puesta a
cador de desbor- cero previa.

de.

Borrado del indij - 10 No hay indicacidon de fin de tiempo sin un nuevo
cador del fin de inicio de contaje.

tiempo prefijado

Enmascaramiento | - 24 Se inhibe Tas 11amadas del mddulo.

de 1lamada
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Desenmascaranmien

to de 1lamadas

26

Una 1lamada puede ser inmediatamente enitida.

R.A.Z. escalinme
tro.

Borra la indicacidn de desborde a nivel del es-
calimetro.

Lectura del con
teni do

Transfiere los datos sobre las lineas de lectu-
ra R'i

Lectura y R.A.Z.
del contenido

Transfiere datos y borra el desborde.

Carga de una
consigna

16

Un registro es cargado a un valor que determina
un nimero de intervalos, para proximos contajes.
Codificado en binario, es transferido por las
lineas Wi.

Verificacion del
control de tiem-

Po.

Un conmutador de 3 posiciones selecciona el rit-
mo del reloj. Su posicidon codificada es contro-
dable por lectura sobre Rj, las indicaciones si-
guientes:

Posicién R

P
[0}
(o))

=
o.—:o\,

X
N
i OO
OO p—

*
CND : Comando No Direccionado




P i e e —

‘I
|
|
|
|
I
|
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£SQUEMA GENERAL DE UN SISTEMA

Computadora

Chassis CAMAC b

Controlador

Periféricos a controlar
y/o comandar

Proceso

. Motores paso a paso
. Lectores de posiciédn
. Escalimetros

. Multicanal

[: Programa -}
71—
|
1
Minicomputadora
Terminal

Programa del Usuario, permite:

. Didlogo con el sistema
. Ejecucidn
. Vaciamiento de datos, si es ne-

cesario en una computador u o-
tro periférico



E1 programa utilitario, ejecutado por la minicomputadora, permite que
un operador entrenado, maneje el sistema, de 1a manera sigufente: una primera
etapa en que el operador "dialoga" con el sistema, déndole las consignas nece-
sarias y tomando informacién de é1, para que en la etapa posterior de “ejecu-
cién" la experiencia marche autdnomamente, hasta que se cumplan todas las ope-
raciones demandadas.
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