
AUTOMATIZACION DE EXPERIENCIAS EN FISICA NUCLEAR

P A R T E  I 

Introducción a sistemas CAHAC

CAMAC: Computer Automated Modular fo r Adquisition and Contra!

El sistema CAMAC es un conjunto de normas internacionales que definen

a) dimensiones mecánicas

b) reglas de conexión y de diálogo entre elementos de medición 

y computador

c) ca ra c te r ís t ica s  de las señales e lé c tr ic a s  en juego.

Por lo tanto permite el " in te rfaceo" normalizado entre cualquier con- 

putadora/s y los elementos del sistema de control en un proceso automatizado.

Ex iste  una variedad de módulos ta l (800 tipos) que es posible consti­

t u ir  sistemas de complejidad importante a menor costo que s i se desarro llara 

todo a medida, con la  ventaja de tener gran f le x ib il id a d  en su evolución y com- 

p a t ib i l i  dad to ta l .
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Princ ip ios básicos del sistema

Todo lo que se describ í rá .está contenido fundamentalmente en tres 

normas CAMAC:

- SISTEMAS MONOCHASSIS + 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)

Mecánica

E lé c tr ic a

de la  Interconexión (bus)

de Programación de los In ­
tercambios de Información

INTERFACE DE CHASSIS

/
COMPUTADOR

Caracte r f s t i  cas

a) Sistema modular con chassis y  módulos normalizados mecánica y e léctricamente.

b) Ex istenc ia  de una interconexión (BUS) en el chassis que permite la  transm i­
sión de datos, señales de comando y tensiones de alimentación .

c) "Interfaceo" del conjunto chassis-módulos normalizados a un computador median 
te el uso de un módulo dentro del chassis (llamado "contro lador") que está 
construido, orientado o no, h a c ia .e l computador u tiliz ad o  (depende del tama­
ño del sistem a).

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

e) Programación de los intercambios de datos y comandos entre el computador y 
los módulos.

ELEMENTOS FUNCIONALES 
EN MODULOS NORMALIZADOS

/

INTERCONEXIO 'J DE CHASSIS
.' ........ .

Norma
I I  I I  

II II 

II II



Caracte rís tica s mecánicas

- La estación "controlador" no está .conectada a la s lin eas comunes do la s e sta ­
ciones "normales" y posee otras líneas privadas a e l l a ,  que van o vienen de 
las estaciones normales.

- A l l í  se coloca un módulo llamado "controlador de chassis" que supervisa la s  
operaciones sobre la  interconexión.

Descripción de la interconexión 

Permite básicamente:

a)
a . l )  Selección ind ividual de un módulo (1 entre 25) por 1 barra de dirección N.

a .2) Selección de una sección del módulo (1 entre 16 posib les) nediante 4 barras 
. de subdirección A j, A2 , A4 y Ag.

b) Realización dentro del módulo de.una operación o función (1 entre 32 posi­
b les) mediante. 5 barras de función F i ,  F2 , F4 , F s , F i6 , algunas de e lla s  
(18 de las 32) son normalizadas y otras se dejan al a rb it r io  del fab rican-

. te (puede tra tarse  de: Lectu ra , E s c r itu ra , Con tro l).

c) Transferencia de datos de un módulo cualquiera hacia el controlador de cha­
i s  i s (operación de le c tu ra ) mediante 24 barras R y a la  inversa mediante 
otras 24 llamadas W (e s c r itu ra ) . Longitud de palabra: 24 b it s .

d) Recepción de la  respuesta de un módulo a señales de te s t enviadas por el 
controlador mediante una barra Q (Respuesta). Ap licac ión : transferencia 
de bloques.

e ) Control de buen funcionamiento mediante la  barra X (comando aceptado que 
es enviado tantoién por e l módulo).



f )  Envío por el controlador de chassis de:

f .  1) In ic ia liz a c ió n  Z

f .2 )  Puesta a cero C

f .3 )  Inh ib ición I

Existen^además dos señales S¡ y S2 de muestreo que f i ja n  los instantes de 
e jecución . S^-es la  señal de muestreo propiamente dicha y S2 permite una 
operación posterio r (p .e j . e l borrado).
El c ic lo  mínimo especificado por la s  normas es de 1 yseg.

g) Señal de ocupación B (Busy) ind ica a todos los módulos que se desarro lla  
un c ic lo  CAMAC o que un comando no direccionado (Z , C o l )  está presente.

h) Señal 'indi vi dual de LAM (look at me) que ind ica que un módulo necesita a- 
tención por parte del controlador. Al atenderlo el controlador pasa la  de­
manda a la computadora, lo cual puede e fe c t iv iz a rse  en una interrupción
o un DMA (acceso d irecto a memoria).
Esta "demanda de LAM" puede se r : testeada, enmascarada, borrada o au to ri­
zada mediante acción del controlador a través de una instrucción CAMAC 
standard.

Comandos no direccionados

C A M A C  C U A T Í

Princ ip io s de programación CAMAC

Mediante CNAF llegamos a un c ie rto  elemento "E" (re g is tro , por e j . ) ,  

dentro de un sector "A" de un módulo "N", dentro de un chassis "C".
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Tipos de conexión CAMAC-Computador

La conexión entre los nodulos de una in sta lac ión  y el conputador se 

hace a través de una sola in te rface  CAMAC propia a este último.

Sus funciones son:

- adaptaciones de señales 1/0 (Input/Output) del computador a la  in ­
terconexión CAMAC desde el punto de v is ta  e lé c tr ic o  y del formato.

- tran sm itir los LAM de los módulos a la s lín eas de interrupción del 
computador.

Existen varias posib ilidades:

a) Sistemas monochassis

a . l )  En este caso la  in te rface  se encuentra dentro del controlador 
de chassis y éste se llama "contro lador de chassis e sp e c ia l i­
zado".

a .2) El microcomputador construido alrededor .de un microprocesador 
tiene su BUS de 1/0 que admite a los módulos CAMAC como p e r i­
féricos normalizados (es la  interconexión CAFAC).

Un ejemplo de este tipo de sistemas, se r ía  una in sta lac ión  de colec-
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ción de datos (Data Logging Systems) donde el controlador generaría secuencias 

CAMAC de lectura de un conjunto de módulos (escalím etros, ADC's, reg istros de 

entrada, e tc ) ; luego en otra secuencia CAMAC, e s c r ib ir ía  estos datos en un peri­

fé rico  de almacenaje o presentación (TTY, floppy d isk , reg istrado r, e t c ) ; lue­

go se podría, en base a algunos de estos resu ltados, modificar c ie rto s paráme­

tros de los módulos (p .e j . preselección de un esca lím etro , pendiente de conver­

sión de un ADC, e tc ) y rep e tir otro c ic lo .

A su vez este sistema monochassis basado en un microcomputador puede 

emplearse como terminal in te lig en te  de un gran sistema m ultichassis con funcio­

nes de adquisición y preprocesamiento (sistemas de in te lig en c ia  d is t r ib u id a ) .

b) Sistemas multichassis

b . l )  Rama Parale lo  (P a ra lle l Branch), u t i l iz a  los controladores 
normalizados tipo A-1.
El Branch dri.ver actua .de in te rface  entre el sistema y el com­
putador.
La Rama paralelo es:

- Rápida (tiempo de transfe renc ia  de una palabra de 24 b it s :
l .y s e g ) .

- La más u t iliz ad a  en f ís ic a  nuclear por el momento (sobre 
todo en sistemas de adqu is ic ión ).

- Máximo 7 chassis y 250 mts.

Es una extensión normalizada de la  interconexión CAMAC. F í s i ­
camente es un cable con 6 6  pares trenzados (para e v ita r  r u i­
dos) con el mismo tipo de señales que la  interconexión y î n 
protocolo o "hand-shake" para independizarse de los retardos 
de transm isión.

b .2 ) Rama Serie (S e r ia l Branch).
Es más apropiada cuando:

- Se trabaja con grandes d is tan c ia s .

- Donde ambientes con mucho ruido e lé c tr ico  requieren un s i s ­
tema de a lta  seguridad en la  transm isión .

- Se tra ta  de grandes sistemas eon más de 7 chass is .

- Se tra ta  de pequeños s is tem a sp e ro  se requiere gran s im p li­
cidad de interconexión al computador (p .e j . usando la puer­
ta se r ie  para TTY que posee el computador).

La transmisión se r ie  puede hacerse b it  a b it  o byto a byto.
La transferencia de 24 b its  CAMAC se opera en 1*,5 useq. Ado­
rnas pueden in c lu irs e  en el lazo d ispositivo s que no son CAMAC:
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Su ap licación usual es en in sta lac iones in d u s tr ía le s , grandes ace le­

radores, hosp ita les, e tc .

Sistemas de Transferencia de Bloques e In te lig en c ia  D istribu ida

La performance de un sistema d istribu ido  puede increrontarse mucho 

incorporando estos dos conceptos que pueden u t i l iz a r s e  incluso sir.u l táneamonte.

B lock: El Se ria l D river emite comandos y recibe respuestas cada voz 

(lo s comandos pueden se r le c tu ra s/e sc r itu ra s  o simples órdenes) esperando enton 

ces cada vez la  llegada de la  respuesta. Puede en cambio em itirse  un tren (burs 

de comandos y esperar una so la 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  "bu rst" .

La desventaja es que la  corrección de errores se hace i:¡uv d i f í c i l  en 

comparación al ¡rétodo simple. En estos casos para prever errores se transmite 

dos veces el "b lock". Por supuesto, el se r ia l d rive r está provisto de b u f ír rs  

a este efecto ,

In te l igencia D is tr ib u id a : Debido a la  aparición de los microcomputa- 

dores puede disponerse, de subestaciones in te lig en tes dentro del sistema. Pueden 

emplearse a diferentes n ive le s :



1.- Dentro de un módulo, para procesamiento, operación autónoma y re­
ducción de datos.

2 .- Dentro del controlador de chassis para control del proceso dentro 
del chassis (sistemas autónomos).

3 .- Dentro del "System Driver" como procesador de 1/0 (front-end Com­
puter) entre el sistema y el computador p r in c ip a l.

Las ventajas de usar potencia de procesamiento localizados son:

1 .- El preprocesamiento y reducción de datos hace que el computador 
se ocupe solo del proceso fin a l y a n á l is is .

2 .-  El uso de interrupciones loca les hace ganar tiempo y velocidad 
de respuesta del sistema.

3 .- Debido a 2) el t rá f ic o  de datos en la s d is t in ta s  ramas se r ie  o 
paralelo es drásticamente reducido.

4 .-  Estos sistemas poseen un alto  grado de autonomía, de forma que 
s i una parte f a l la  otras pueden trab a ja r y el conjunto funciona 
aunque con ca ra c te r ís t ic a s  degradadas (muy., importante en la s a p l i­
caciones de control de máquinas aceleradoras) .
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Usos actuales de los sistemas CAMAC

La mayor parte de u t iliz a c io n e s  se s itú a  en laboratorios de in v e s t i­

gación nuclear, pues las. in sta lac iones son:

- complejas, usándose tanto técnicas in d u str ía le s  para control de la s 
máquinas como de instrumentación fin a  para la adquisic ión .

- muy evo lutivas respecto del computador como de los captores y accio- 
nadores.

- financiadas y realizadas por eauipos internacionales donde la  com­
pa tib ilid ad  es imprescindible ( e j . :  CERN).

- susceptib les de un rápido y e fic ie n te  mantenimiento dado que el ho­
ra rio  de acceso del área experimental es normalmente reducido.

Sin embargo hay ap licaciones fuera del campo nuclear, p. e j . :

1 .-  Atmósfera in d u s t r ia l : a lta  inmunidad ai ru ido , fa c ilid ad  de expan­
sión (aunque mayor costo i ni .ci a l ) ,  fa c ilid a d  de entrenamiento del 
personal de mantenimiento (modul a ri dad, in te rcanb iab il id ad ), múl­
tip le s ' fuentes de aprovisionamiento.

2 .-  Aplicaciones médicas: unidades de terap ia in tensiva (se u t il iz a n  
módulos autónomos para superv isar presión sanguínea, pu lsaciones, 
temperatura, frecuencia re sp ira to r ia ) ; todos los chass is , uno por 
paciente* están ligados a una consola general de v isu a liza c ió n .

3 .- Uso en labo ra to rio s : como método de "in te rfaceo" normalizado en­
tre computadores y sistemas de medición y entre computadores en­
tre s í .

Costo de algunos nodulos CAMAC

CONTROLADOR AUTONOMO (in c lu ido  so ftw are ): U$S 5.000.= 

CHASSIS CAMAC : 2.000,=

ESCALIMETR0 CUADRUPLE : 800.*





AUTOMATIZACION DE EXPERIENCIAS EN FISICA NUCLEAR

P A R T E  I I

UTILIZACION DE UN CHASSIS CAMAC, ASOCIADO A UNA MINI COMPUTADORA

Introducción

La mi ni computadora asegura, a través de un controlador del chass is , 

el intercambio de información con el sistema y por lo tanto el comando y control 

de módulos CAMAC o instrumental convencional con in terfaces especializadas CA­

MAC. Se asegura a s í la  supervisión del movimiento de servomotores, la  lectura 

de posiciones, la  lectura de eventos, el procesamiento de los datos, e tc .

El esquema básico es el sigu iente :

del Chassis especializado



1.- CONTROLADOR DE CHASSIS CAMAC

La función del controlador del chassis es asegurar el funcionamiento 

del chassis con la mi ni computadora, a n ivel de intercarrtio de información. En 

este caso el controlador es el JCM8 , para la  mi ni computa dora Intertechnique 

M ulti-8 . El JCM8 es considerado como un pe rifé rico  por la  Muí t i - 8  y el encade­

namiento de las prioridades de las interrupciones es standard.

Composición básica del controlador

Para asegurar la  información CAMAC en la  interconexión del chass is , 

a p a rt ir  de los datos transmitidos por la  mi ni computadora, el JCM8 consta de:

- Un reg istro  (NAF), que guarda la  palabra CAMAC, 16 b it s .

- Un reg istro  (Rw), 24 b it s , para la  palabra de e sc ritu ra  a transfe ­
rí' r a un módulo N.

- Un reg istro  (Rr ) ,  24 b it s , para la  palabra de le c tu ra , a t ra n s fe r ir  
a la  mi ni computa do ra .

- Un reg istro  de comando (MC), para órdenes especia les .

- Un reg istro  de estado (ME), del controlador que es le ído por la  mi­
nicomputadora.

- Los c ircu ito s de decodi f i  cacidn del octeto de control emitido por
la  mi ni computadora para seleccionar el p e rifé rico  y la  función ( f ,p )

- Un reg istro  que controle la  se rie  de octetos, emitidos por ó para 
la  minicomputadora, que relacionan los datos con los reg istros Ru, 
Rr , NAF.

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

- Un sistema de tratamiento de llamadas de los módulos (£ L ).

- Un sub-sistema para el funcionamiento en el modo E/S simultáneas.

- Un sub-sistema que controle el in ic io  de los comandos CAMAC en el 
bus de la  interconexión del chassis .

En este sistema simple, no se u t iliz an  en e l sistema CAMAC el muí t i - 

direccionamiento ni las posibilidades de transferencia por bloques.

En el diálogo con la  mini comp uta dora se desecha el uso de transferen- 

cias simultáneas.

2 .- ORGANIZACION DE LOS INTERCAMBIOS DE INFORMACION
I '
/

La explotación del Sistema CAMAC, con estos dos módulos, el acoplador



de la  mi ni computadora y el controlador del chassis , es solamente rea lizab le  ba­

jo la  ejecución, evi den temerte, de un programa especial i zado en la mi ni computa­

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

IBA, IBB, IBM, OBA, OBB, OBM.

La ejecución de cualquiera de estas instrucciones comprende sistemá­

ticamente dos fases:

1 .- Una fase preparatoria durante la cual el p e rifé r ico  seleccionado 
(1 sobre 32 posibles) recibe codificada la  función (1 sobre 8 )
a efectuar.

2 .- Una fase de transfe renc ia , durante la cual se e fectúa , ya sea co­
mo entrada o como sa lid a , la  transferencia de un dato (un octeto ). 
El sentido de este dato depende de la  función transm itida prece­
dentemente (F ig . 2 ).

T = 3 b its (función) 
p = 5 b its (p e rifé r ico )

X = A, B, M

Fig . 2

Toda la  información a in tercanb iar con el sistema CAMAC debe e sta r 

agrupada en octetos (organización de la  memoria de la  mimi computa dora) a pesar 

que CAMAC trabaja en 24 b it s .

Entonces según el valor de T y s i se tra ta  de una entrada o sa lid a  

de datos, obtenemos la  siguiente Tabla:



T A B L A  1

T S A L I D A S E N T R A D A S

7

Comandos de Control y de Interrupción 

1 MI 1 IT  1 MIt I Z 1 C

Estados Internos y Ejecuciones 

1 Q X | IAP ON
Ver 2-4 Ver 2-3

5

Dirección amiento CAMAC
N

W m  1 1 1 1 1 a |

Lectura de Config. de Llamadas 

^ L 2 3 |  I I I I 1 L17

3

Subdirección y Función CAMAC 
A F

Lectura de Config. de Llamadas 

1 «-16 1 | | | | | | L9 |L  1 1 1 1 1 t I I

0

Dato de Escritu ra

[W8  | | i  | | | | W1 |

Dato de Lectura

1 R8 | | | | | | 1 R1 1

2

Dato de Escritu ra

L-W16 | | | | | | | W9 1

Dato de Lectura

l_R16 1 1 1 1 1 1 1 R9

6

Dato de Escritu ra

1W24 | | ¡ | | | 1W17 |

Dato de Lectura

1R24 | | | | | | | R17|

1 No u tilizado

Lectura de Conflig. de Llamadas 

b  | | | |  | | | L 1 1

4 No utilizado No u tilizado



2.1 Programación de los comandos para sistema CAMAC

La ejecución de un comando CAMAC no se rea liza  mientras todas las in ­

formaciones necesarias no estén presentes en el módulo controlador. Son p r in c i­

palmente la  informaicón de los direccionamientos N y A de la función F y en ca­

so necesario los datos de escritu ra  W.

No es necesario d e fin ir  una secuencia ríg ida de la  secuencia en que 

se envían esas informaciones al controlador. Si es ob lig ato rio , por construcción 

del controlador, dar como última construcción la  de los di reccionamientos, que 

lanzan o que produce la  ejecución del comando CAMAC.

°?X —
t ii o * “O K a W8 ]

°?X T - 2,p [w 9 aW l6]

PREPARATIVOS
DE

SALIDA
°?X T = 6 ,p [« 1 7 a W24"]

°?X T = 3,p . n

Datos de E sc ritu ra  
(S i necesarios)

0BX T = 5,p [N  , App  ̂ Dirección y Subdireccic

ejecución del comando CAMAC

X = A, B, M 

pd = pesos débiles 

pF = peso fuerte

La ejecución de un comando CAMAC es lo suficientemente rápida, que 

no es necesario esperar antes de disponer de las respuestas X y Q y s i 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 

información de la  siguiente manera:



Preparativos de entrada

PROCESAMIENTO Y 

EXPLOTACION DE DATOS

IB X T = 7,p [  X, Q, e t c . . .  Cuenta rendida de ejecució

IB X T = 0 ,p Q Rj a Rg J

IBX T = 2,p [  Rg a R i6 3

IB X T = 6 ,p [  R j7 a R2 4 J

X = A, B , M

.Datos de Lectura

2.2 Lectura de Configuración de Llamadas

La lectura de las llamadas es rea lizab le  en cualquier momento p a rc ia l­

mente o en su to ta lidad .

Un ejemplo:

«

Preparativos

PROCESAMIENTO Y 

EXPLOTACION DE DATOS

! ?x T * l .P £ 4 a L8 3

« X
T = 3,p C l 9 a L 16 3 -

lh T = 5,p [ L l 7 a L2 3  \
Configuración de Llamadas

2.3 Interpretación de la  palabra de ESTADO

ib x t  = 7 ,p 1 o mm  x 1 £AP mm  qn

X = A, B, M

Fig . 5

Además de las indicaciones Q y X siempre presentes y actualizadas en 

cada ejecución de comando, la  palabra de estado da otras 2 informaciones:

- Un b it  £AP indica la  presencia de al menos una llamada L^, del cha­
s s is  CAMAC.



- Un b it  "ON", indica que está en se rv ic io  la insta lación CAMAC.

2.4 Comandos no di reccionados e interrupciones

0BX T = 7‘ P I I MI 1 IT  I MIT 1 Z I. C

X = A, B, M

Fig . 6

La gestión de los comandos CAMAC no direccionados a saber:

Z = in ic i a lizaclón

C = puesta a cero Comandos NO direccionados

I = inh ib ición

y los de in terrupción , se efectúa por el octeto de sa lida de la  minicomputado­

ra de la  F ig . 6 .

2 .4 .1  Control de Comandos Z y C

Las acciones de in ic ia liz a c ió n  y puesta a cero en el sistema CAMAC, 

son efectuadas a través de la  interconexión standard; y se producen en el momen­

to de aparición de la  señal de muestreo S2.

La orden es dada al controlador del chassis cuando el octeto de s a l i ­

da de la  mi ni computadora es programado como sigue:

OB  ̂ T = 7 ,p 

X = A, B, M

1_______L I Z i C 1

1 1

Emisión de C 1 0

Emisión de 1 0 1

Emisión Simultánea 1 1



T = 7 , p

___________ \— ¡ — \____________ I

2 1 de 0 BX 2 2 de 0 BX

Comando no 
di reccionado l

J l --------------------------------------------- 1

F ig . 7

2 .4 .2  Control del comando I

El comando de inh ib ición I actúa en los módulos CAMAC desde el momen­

to en que es "armado". Su acción dura el tiempo que determine e l usuario.

La explotación de este comando supone la  codificación de dos b it s .

El M¡ es el que "arma" el sistema:

27 2o 

0BX T = 7,p 1..... I I 1 MI 1 I 1 1_______ I_______ l

X = A, B, M

1

0 1 Desacti vado

1 1 Desacti vado

0 0 Activación de I

1 0 Desactivación de I

NOTA: Conforme a las prescripciones de la  norma CAMAC toda acción de in ic ia l i -  
zación Z "arma” el comando I .



' .4.3 Ges t ión de i nte rrupci ones

La gestión de las interrupciones se efectúa también con dos "b its " . 

En caso de "armado" todo llamado CAMAC produce la  emisión de una in terrupción .

0BX T - 7,p 

X = A, B, M

1_______ L IT I MIT

0 0 Des a c t i vado

1 0 Desacti vado

0 1 Desarmado de In terrup .

1 1 Armado de Interrupción

ARMADO

LLAMADO CAMAC

EIT

La señal E IT , emisión de interrupción , es emitida después de la  l l a ­

mada CAMAC y la  mi ni computa dora reacciona con un procedimiento de id en tificac ión  

del p e rifé r ico , con un programa adecuado.

La Muí t i -4 atiende el pedido de interrupción y masquea todas las otras 

interrupciones de prioridad in fe r io r .

2.5

La in ic ia liz a c ió n  general se efectúa accionando una lla ve  "IN I" en 

la  mi ni computadora. Se produce la  in ic ia liz a c ió n  Z, la  puesta a cero C, se ac­

tiva  la inh ib ición I y las interrupciones son desarmadas.



3.- CONTROL DE UN ESCALIMETRO INTERFACEADO A CHASSIS CAMAC

3.1 El sistema básico es el sigu iente :

Para este escalímetro en p a rticu la r M6DI-11, existen dos modos de fun- 

cionami ento:

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

b) MODO TIEMPO PREFIJADO: ti a duración del contaje es predeterminada 
por cronometría interna programable. El ritmo puede se r fijado in ­
te r io r  o exteriormente.

3.2 Los diferentes comandos CAMAC para controlar el escalímetro son los

siguientes:



A C C I O N
•k

CND F A O B S E R V A C I O N E S

Ini ci al i zación Z - - . Pone en cero el contenido 
. Selecciona el modo lib re  
. Enmascara las llamadas

Puesta a cero 
del contenido

C — — Borra la  indicación de desborde del contenido

Inhib ición de 
funcionamiento

I Inhibe temporariamente en forma p r io r ita r ia  el 
contaje y el re lo j .

Parada del con­
ta je  .

- 24 0 Para igualmente el re lo j.

Escalímetro en 
funcionami ento

- 26 ' 0 El contaje comienza según la  forma adoptada de 
funcionamiento.

Modo tiempo pre­
fijado

- 26 1 Selecciona el modo p re fijado .

Modo lib re - 24 1 Selecciona el modo lib re .

Prueba de la  11 a_ 
mada emitida por 
el módulo

“ 8 0
Una llamada es emitida cuando aparece desborde 
en el contenido o cuando termina el tiempo pre­
fijad o . Esta llamada puede se r enmascarada; Q es 
siempre neqativo.

Prueba del des­
borde del esca- 
1 i  metro

27 0 Produce una llamada. 
Hay respuesta en Q.

Prueba de fin  de 
tiempo prefijado

- 27 1 Produce una llamada. 
Hay respuesta en Q.

Borrado del indi_ 
cador de desbor­
de.

10 0 No hay indicación de desborde sin  una puesta a 
cero p rev ia .

Borrado del indi  ̂
cador del f in  de 
tiempo prefijado

- 10 1 No hay indicación de f in  de tiempo sin  un nuevo 
in ic io  de contaje.

Enmascarami ento 
de llamada 

.......................................

“ 24 2 Se inhibe las llamadas del módulo.



Desenmascaranrien 
to de llamadas

26 Una llamada puede ser inmediatamente emitida.

R.A.Z. escalíme 
tro .

Borra la  indicación de desborde a n ivel del es- 
cal íme tro .

Lectura del con̂  
ten i do

Transfie re los datos sobre las lineas de le ctu ­
ra R-i

Lectura y R.A.Z. 
del contenido

Transfie re datos y borra el desborde.

Carga de una 
consi gna

16 Un reg istro  es cargado a un valor que determina 
un número de in te rva lo s , para próximos contajes, 
Codificado en b ina rio , es transferido por las 
líneas Wi.

Verificación del 
control de tiem­
po.

Un conmutador de 3 posiciones selecciona el r i t ­
mo del re lo j . Su posición codificada es contro­
lab le por lectura sobre R j, la s indicaciones s i ­
guientes:

Posición R8 R7 R6
Hl 0 0 1

_ h2 0 1 0
Hext i Ó 0

★
CND : Comando No Direccionado



rSQUl'MA GENERAL DE UN SISTEMA

Computadora

r ?

Chassis CAMAC

Control ador

Perifé rico s a controlar 
y/o comandar

Proceso

Motores paso a paso 

Lectores de posición 

Es calímetros 

Muí t i  canal

| Programa "1
------- T -------------

I

Mi ni conputa dora

Terminal

Programa del Usuario, permite:

. Diálogo con el sistema 

. Ejecución

. Vaciamiento de datos, s i es ne­
cesario en una computador u o- 
tro pe rifé rico



E1 programa u t i l i t a r io ,  ejecutado por la  mi ni computadora, permite que 

un operador entrenado, maneje el sistema, de la  manera sigu iente : una primera 

etapa en que el operador "dialoga" con e l sistema, dándole las consignas nece­

sa ria s y tomando información de é l ,  para que en la  etapa posterio r de "ejecu­

ción" la  experiencia marche autónomamente, hasta que se cumplan todas las ope­

raciones demandadas.
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