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1. ОБЩИЕ ПОЛОЖЕНИЯ 

Широкое использование стандартных или общепринятых алгорит

мов и пр~грамм при анализе и представлении данных/1/ открывает 
возможность в высокой степени унифицировать всю систему обра

ботки данных. Быстрое развитие "диалоговых средств способствует 
созданию интерактивных языков уnравления обработкой данных/2/, 
включающих в себя в основном математические понятия, хорошо 

знакомые физику-экспериментатору, Не менее быстрое развитие ад

ресуемых аппаратных средств, таких, например, как КАМАК, образую
щих в сочетании с мини- и микро-ЭВМ функциональные вычислитель
ные группы /например, переанаЛьные рабочие станции/, позволяет 
организовать гибкие системы, основой которых является язык прие

ма данных/3,4/,имеющий команды уnравления и контроля принимаемой 
информации . 

Предлагаемая система приема и обработки экспериментальных 

данных МЕS (МULTI EXECUTIVE SYSTEM) представляет собой, на наш 
взгляд, удачный пример расширения функциональных возможностей 

группы систем, основой которых является пакет программ гисто

граммирования МULтr/5/, применяемых в экспериментах физики вы
соких энергий. Система МЕS ориентирована на локальные вычисли

тельные мощности, принадлежащие эксперим7нту, ядром структуры 

которых явл~ются ЭВМ типа СМ-4 /СМ-1420/ 6/ и аппаратура стан
дарта КАМАК 1 7/ . Она работает под управлением общей операционной 
системы РАФОС-тs/8/ и реализует функции языков управления прие
мом и обработки экспериментальных данных. 

Система МЕS представляет следующие возможности: 
1 • Обеспечивает диалог экспериментатора с ЭВМ. 
2. Позволяет управлять, модифицировать, контролировать и осу

ществлять диагностику процесса сбора данных. 

3. Осуществляет накопление первичной информации на магнитной 
ленте . 

4. Позволяет проводить экспресс-обработку части или всей при
нимаемой информации, а также информации, записанной на 

магнитную ленту ранее . 

5. Представляет результаты обработки в алфавитно-цифровом 
и графическом виде . 

6. Производит запись результатов обработки на магнитные лен
ты и диски . 

Главное отличие от существующих систем/ 2 • 3 • 4 /, основой ко
торых также являются средства пакета МULТI,заключается в том, 

что система МЕS может использовать возможности общей onepaциoн-
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ной системы разделения времени. При этом практически снимаются 

программные трудности, обусловленные оверлейной структурой, 

и появляются дополнительные возможности произвести простую ори

ентацию МЕS применительно к многопроцессорной конфигурации вы

числительн~tх комплексов. Стандартная версия системы МЕS содержит 

пять различных способов подключения аппаратуры КАМАК к ЭВМ вы

чис;Jительного комплекса , Структура средств управления приемом 

и контролем передачи данных является единой и независимой от 

способа подключения КАМАК к ЭВМ. 
Оп ~ сание предлагаемой системы состоит из четырех частей. 

В данной работе приводится описание общих положений, аппаратур
ного обеспечения и языка управления приемом данных . В следующих 
трех работах будет дано описание характеристик и возможностей 
системы на стадии анализа данных, описание интерактивных команд 

языка обработки информации, особенности ТS-монитора при работе 
МЕS, взаимодействие процессов приема и анализа данных, способы 

расширения системы, ее генерация и применение в экспериментах . 

Для обесп~чения определенного удобства при ознакомлении 
с предлагаемой системой, описываемой в этих работах, в каждой 

из них будут присутствовать небольшие повторения, в основном, 
объяснительного характера. Отметим, что предлагаемая система 

приема и обработки данных рассчитана на пользователя-физика, 
имеющего некоторый /но не профессиональный/ опыт работы с вы
числительным оборудованием на линии с экспериментальными уста
новками. 

1. 1. Требования к системе МЕS и способы их реализации 

При определении структуры системы мы исходили из следующих 

общих требований и, соответственно, способов их выполнения. 
а/ Процесс приема информации должен обладать повышенной на

дежностью и обеспечивать максимальные скоростные характеристики 

аппара туры связи КАМАК-ЭВМ. С этой целью часть системы МЕS, ко

торая отвечает за прием · данных, выполнена в виде резидентной 

программы. Она, конечно, использует возможности РАФОС-ТS при ра

боте в режиме реального времени, но ее взаимодействие с РАФОС
ТS сведено к минимуму . Движение данных от аппаратуры КАМАК 

к записи их на магнитную ленту идет по схеме: КАМАК - память 

ЭВМ - магнитная лента без промежуточной записи на магнитный 
диск . Структура этой части является замкнутой, при ее написании _ 

используется язык макро-·ассемблер . Ее расширение и модификация 

требуют от экспериментатора специальных знаний по программирова
нию и аппаратному обеспечению ЭВМ типа СМ-4, работающей с систе
мой КАМАК. 

б/ Все режимы передачи данных КАМАК-ЭВМ должны подчиняться 
протоколу обмена данными с ЭВМ, определенному стандартом КАМАК. 

С этой целью МЕS производит контроль в реальном масштабе време-
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ни протокола прохождения информаЦии по шинам КАМАК и ЭВМ, а при 

его нарушении устанавливает модификатор ошибки и выдает соот

ветствующее сообщение экспериментатору , Такой жесткий вид конт

роля производится для каждого массива данных . В связи с этим 

требованием структура языка приема и управления данными систе

мы МЕS является общей, не зависящей от типа применяемого интер

фейса КАМАК-ЭВМ. Функции процесса передачи и контроля данных, 
. реализуемые при выполнении команд языка, так же как и его ос

новная мнемоника, определены соответствующими документами стан

дарта КАМАк/7,9/и только ими . 
в/ Вся информация, даже та, при приеме которой была обнару

жена ошибка, должна быть записана на магнитную ленту. 

г/ Процесс анализа данных должен являться наиболее интеллекту
альной частью системы МЕS. Его структура должна содержать про

стой и удобный способ доступа к принимаемой информации, интерак

тивное уnравление режимами анализа и возможность выполнения форт

ранподобных функций и преобразований, производимых над данными 

в процессе их обработки. 

В связи с этими требованиями данная часть системы МЕS полно

стью написана на фортране, имеет единый способ доступа как к пе

ременным, интерактивно введенным в систему, так и к принимаемым 

данным. Этот способ позволяет разбить все переменные на одно

мерные массивы, имеющие определенные символические имена-векторы. 

С помощью языка управления анализом данных можно производить 

ряд действий над векторами, интерактивно менять режим анализа 

данных и выводить результаты анализа в виде графиков и сообщений. 

Данная часть системы МЕS не является замкнутой. Она может быть 

легко модифицирована и дополнена специфичными для конкретного 

эксперимента способами анализа и представления данных. Для этого 

экспериментатору достаточно знать язык фортран и общую структу

РУ аппаратного и математического построения системы МЕS. 

д/ В связи с тем, что одной из основных задач системы ИЕS яв
ляется оперативнwй экспресс-анализ поступающей информации, она 

должна сопровождаться развитым набором средств графического 

отображения как самих данных, так и результатов,получаемых 

при их анализе. · 
В системе предУсмотрено наличие графического дисплея и план

шетного графопостроителя, причем для вывода информации можно 

использовать как весь экран /планшет/, так инезависимо каждую 
четверть экрана /планшета/. Для реализации такой возможности 

предУсмотрено наличие пяти логических устройств, поля которых 

составляют либо всю, либо четверть площади экрана /планwета/. 
Система МЕS позволяет производить регенерационный и стати

ческий выводы информации. Учитывая то, что многие стандартные 

комплекты ЭВМ обычно не содержат гра~ических средств, МЕS . 
имеет специально выделенный пакет программ графических примити

вов, которые могут быть написаны экспериментатором применитель

но к тому или иному графич~скому устройству или интерфейсу •. 
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е/ После загрузки система не должна монополизировать вычис

лительные средства и устройства, . входящие в состав вычислитель

ного комплек са. В связи с этим структура МЕS ориентирована на 

использова ние ЭВМ, работающей nод управлением общей операционной 

системы разделения времени . 

1, 2. Основные понятия системы МЕS 

' Основные понятия, определяющие структуру МЕS, имеют следующую 

интерпретацию : 

1. DATA /данные/- массив данных, вводимых в систему. Имеется 

три возможных источника генерации данных : мт - магнитофон; 

IN - внутренний генератор; ЕХ - экспериментальное оборудова

ние. Все три источника генерируют данные в едином формате. 

Z. VARIAВLE /переменная/ - единица областей данных, используемых 

системой. Имеется пять областей данных: SYSTEM АRВА- систем

ная внутренняя область; INTEGER AREA- целочисленная внутрен

няя область; REAL AREA - генерированная область данных; 
DATA AREA - вспомогательная область. 

Переменные действительной внутренней области данных имеют 

длину, равную 32 двоичным разрядам, остальные - 16 двоичным раз
рядам . Вспомогательная область может содержать как 16-битовые, 
так и 32-битовые переменные. 

3. VECTOR /вектор/ - символическое обозначение переменных. Век

тор дается в виде ХХ NNNN, где ХХ- два символа, обозначаю

щие область переменных, NNNN - порядковый идентификатор пе

ременной . Так, например, IVI обозначает первую переменную 

целочисленной внутренней области. Для любой области перемен

ных может быть использовано несколько векторов. Вектор может 

быть с однократным и многократным возвратом. При однократном 

в~зврате вектор принимает только одно значение при единичном 

его вызове, при многократном - несколько значений. Так, век

тор IVI, определяющий значение первой переменной целочислен
ной внутренней области, имеет однократный возврат, а вектор 

BII, определяющий порядковый номер бита первой переменной 
целочисленной области, находящейся в состоянии 111", может 
иметь максимально 16-кратный возврат. 

4. DICTIONARY /словарь/ - словарь системы МЕS, содержащий сим
волические имена переменных и гистограмм. 

5. Rl1N /эксперимент/ - определяет порядковый · номер эксперимента, 

к которому относятся все типы вводимых в систему данных . 

6. TRIGGER /триггер/ - идентификатор, определяющий, к какому 
типу относится введенный в систему массив данных. Он может 

быть установлен как сигналом, определяющим прием данных с ап

паратуры эксперимента, так и внутренними средствами системы. 

Имеются пять типов триггеров.Первые два, триггер А и триггер 

В ассоциируются с данными, nринимаемыми с аппаратуры эк.спе-
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римента, третий тип определяет информацию о начале эксп ери
мента, четвертый - о конц е , пя тый тип указывае т , . что приня
тая информация описывает конфигурацию аппара туры эксперимен
та . 

7. BUFFER /буфер/- обла сть памяти ЭВМ, в которую помещают ся 
данные . 

8. DSL (DATA STREAМ LANGUЛGE ) - язык, в который входят команды, 
управляющие приемом данных . 

9. МС~ (МULTI СОММАND LЛNGUGE) - язык, в который в ходят команды, 
управляющие анализом данных . 

10 . REGISTERS /регистры/ - яч ей ки памя ти ЭВМ или реги с т ры в нешних 
устройств, с которыми опери рует DSL. 

11 , EVENT /событие/- ма ссив данных, соответ с твующий тому или 
иному триггеру. 

12 . . PROCESSOR 1 nроцессор/- програ мма, отв етственная за выполн е
ние действий, определенных командами языка DSL , 

13 . DYNAМIC МЕМОRУ /динамическая память/ - обла с ть памяти, ис
пользуемая МЕS для хранения словаря и н еобходимых гистрограм
мных блоков. Ее максимальный размер равен 65335 байтам. 

2 , АППАРАТУРНОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ ФУНКЦИОНИРОВАНИЯ СИСТЕМЫ l1ES 

Главной вычислительной едини ц ей системы ~ШS явля е тс я машинный 
комплекс на основе ЭВ/1 СМ-4 или СМ-1420. Аппара тура комплекса 
должна содержать в обязательном порядке следующие устройства : 

1/ процессор СМ-4 /СМ-1420/ с оперативной памятью не менее 
128 кбайт; 

2/ консольный терминал; 
3/ диск типа СМ54ОО емкостью не менее 2,4 Мба й т; 
4/ устройство вывода на п ечать; 
51 магнитофонный носитель. 
Все устройства должны иметь стандартные интерфейсы, драйверы 

для которых предусмотрены в системе РАФОС-ТS. 

Кроме перечисленной стандартной аппаратуры, для работы необ
ходим ряд дополнительных устройств. 

2.1. Устройства графического вывода 

Интерфейсы для этих устройств могут быть, в принципе, любые. 
Система МЕS предусматривает десять графических устройств. Каждое 
из них может быть или физическим или логическим . Во втором слу
чае группе логических устройств соответствует одно физическое. 
Стандартная версия требует наличия двух физических устройств, 
имеющих стандартный интерфейс последовательной связи по протоко
лу V.24, ил~ интерфейсы графических дисплеев, разработанных 
в снэо оияиtiоt. 
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2 . 2. Ус тройство синхронизации ЭВМ - аппаратура 

Устройство синхронизации содержит два адреса прерыва ния, со

ответствующие триггеру А и триггеру В, 16-битовые входные и вы
ходные регистры для целей контроля и мониторирования, и схему, 

вырабатывающую сиг на л "Конец опроса''. 
Стандартная версия МЕS предусматривает альтернативно два ти 

па исполнения устройства си нхрони зации: 

а/ Н а основе параллельн·ого интерфейса ввода /вывода GI Go/11/ 
/рис.1а/, разработанного в СНЭО ОИЯИ; 

б/ На основе входных/выходных регистров КАМАК, занимающи х 

п ервые пять станций крей та КАМАК WO /рис.1б/ . 

ЭВМ СМ-4 

·- , - - - Ji=,l 

1 
1 

Триггер А : 
Триггер В 1 

Конец приема 1 

Триггер А 

Триггер В 

Конец работы 

16 бит 
16 бит 

1-1 КРООЗ 

l'V КРООЗ 

"" квооз 

~ КРООЗ 

ел квооз 

~ 

1-"'{j 

1 
> 1 

. 1 
1S. txj 

' Аппаратура эксперимента. 
~._ ____________ ...) 

а б 

Р.ис . l. Схема синхронизации ЭВН - аппаратур а системы 

КАМАК : а - в ариант схемы синхронизации ЭВМ - аппа

ратура на основе параллельного интерфейса GIGO; 
б - вариант схемы синхронизации ЭВМ-аппаратура на 

основе регИстров в стандарте КАМА!<:. 

:S:• 

f-3 

У стройство синхронизации на основе GIGO является предпочти тель
ным и применимо для всех видов конфигурации аппаратуры КАМАК. 

Второе и сполн ение устройства синхронизации применяется только 

п ри наличи и и нтерфейсов КАМАК - "Общая шина" типа 106А. При 
этом необходимо, чтобы первые две станции вырабатывали сигналы 

LАМ (LООК-АТ-МЕ), соответствующие двум ?дресам прерывания . 

Третья станция - выходной рег и стр, выполняющий функцию F16; 
первый бит данного регистра генерирует сигнал "Конец опроса". 
Четвертая и пятая станции содержат 16-битовый входной и выход
ной регистры соответственно. 
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2.3. Устройство связи ЭВМ - КАМАК 

Стандартная версия МЕ S п редусмат рива ет работу с пятью различ

ными типами свя зи Э ВМ-КАМАК . 

Первый тип /рис.2а/ . Ос новой э тог о типа я вляет7я 'нтерфейс
имитатор ка нала ЭВМ ЕС-1 0 40 и контроллеры СС Б СНО 12 • ККО О4, 
КК001 и ~ ходные реги стры KPO Q7/1 3/, 

. Второй тип /рис.2б/ . Основой его служит контроллер типа 106А 
/lОбв;/ ~4/. 

.Третий тип / рис . 2в/. Это расширенный по возможности второй 

тип связи с применени ем драйвера ветви BCOQJI IS / . 
Четвертый тип /рис . 2г/ рассчитан на протокол ветви КАМАК. Он 

использует интеf?fейс КСЗО "Ветвь KAI1AK" - "Общая шина", разра
ботанный в ИФВЭ/ 6/ , и с тандартные контроллеры типа А. 

Пятый тип /рис.2д/ используется при многоветвевой конфигура

ции аппаратуры КАМАК. Основой этого типа является интерфейс 

BД41J/l 7/, обеспечивающий подсоединение четырех в етв ей КАМАК. 
Сравнительные харак теристики перечисленных способов подклю

чения аппаратурыКАМАК п риведеныв табл . 1 , 

Все пять типов подключения аппаратуры КАМАК с точки зрени я 

протокола передачи данных являются параллельными . Только пятый 
тип позволяет осуществлять блочную передачу данных во внепроцес

сорно·й моде /прямое обращение к памяти Э ВМ/ . В с. е остальные типы 
имитирую т тот или и ной режим блочной передач и прог раммным путем. 

В табл . 2 п риводя т ся адреса внешних устройств, и спользуемых 

аппаратурой стандарт ной версии системы МЕS. 

3 . ЯЗЫК УПРАВЛЕНИЯ ПР И ЕМОМ ДАННЫХ - DSL 

В DSL входя т команды , управляющие процессом передачи данных 

между памятью ЭВМ и аппара турой КАМАК . Все необходимые команды ,. 
определяющие процессы приема/передачи данных, находятся в файле 
CAMAC .DEF. Файл CAMAC.DEF, имеющий текстовую структуру , читает

ся и обрабатывается только один раз при загрузке системы МЕS. 

Команды языка DSL имеют следУющий формат : 

НОМЕР КОМАНДА АРГ 1 , АРГ2 , .; .! КОММЕНТАРИй, где 
НОМЕР - десятизначное число, определяющее возможную метку коман-

ды, 

КОМАНДА - ее символическое имя, 
АРГ1, АРГ2, •. • -возможный список аргументов команды, 

! - знак начала комментариев . 

Максимальная дЛина команды - 80 символов . 
Аргументы, в зависимости от той или иной команды , могут быть 

символьные или числовые. Порядковый номер аргумента определяет

ся его положением в командной строке. Возможно применение сле

дУющих символов, разделяющих аргументы: запятая - ••,••, nробел
••_••, 11J,I 1 , скобки- •• [••, ••]•• и знак равенства- 11= 11

• Символь.Ное 
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Таблица 2 
Адреса внешних устройств 

lШ Устро!:ство 06оэна- Поле адресов А,црес При о-
чeirne венторов ри-

прер1-m . тет 

1. ДисR 2, 4 ;.:байта RК 777400 +777416 220 5 
2. ДлсR 29 i.I6 айт RP 776710 +776736 254,. 5 
3. Печать LP 777514 +777516 200 4 
4. Магнитофон 11Т 772520 +772532 224 5 
5. Консоль тто 777560 +777566 60,64 4 
6', Допотштельннй ТТI 776500 +776506 300,304 

тер1.1инал 

7. Параллельный GIGO 777520 +777526 IIO,II4 5 
интерфейс 

8. ГрафWJескпn 
дисплей 

тх 77651 4 +776516 3I4 4 

9. ГрафirчесR>:~ • 
дисr:лей 

fi 77675['1 +776756 I40 4 

10. Графопостроитель wт 776524 +776526 324 4 
II. Инте~еfiс I<A.V..AJ{ 106 А 762000 +767776 З5r. , З60 5 
12. Интерфейс I<A.VJJ{ KC-JO 767GCO +7670I C 270 5 
13. Пнтерфейс ru;,wc BD-411 76GGOO +76GOI2 370 5 

значение аргуме нтов определяет либо действи е /например, произ

ведение определенного вида числового сравнения/, либо содержание 

специальных регистров языка DSL . 

В языке DSL и спользуются следующие регистры: 
FLG - регистр, содержание которого может быть изменено интерак

тивно с помощью команды SET языка управления анализом дан
ных /MCL/; 

CSR - содержание стату снаго регистра интерфейса КАНАК - "Общая· 
шина" после последней операции приема/передачи; 

DLO - содержание шин RI-Riб магистрали КАНАК после последней 
операции передачи данных; 

DHI - то же , что и DLO, только для шин R17-R24; 
. ВСТ - счетчики байтов последней операции блочной передачи дан ных ~ 
ТУР - тип триггера; 

ERR- число . ошибок, зарегистрированных в течение приема одного 
события /EVENT/; если ERR не равно О, то тип события ТУР 
становится отрицательным; 

GIR - значение на входе параллельного регистра GIGO в момент 
входа в прерывание по данному· триггеру; 

10 

GOR - значение выходного регистра GIGO, содержание которого так 

же, как и для регистра FLG, может быть установлено коман

дой SET языка MCL; 
В - начальный регистр номера ветви; 

C,CJ - начальный и конечный регистры номера крейта; 

N,NI - начальный и конечный регистры номера станции; 

A,AI - начальный и конечный регистры субадреса; 

Х - в спомогательный регистр 1; 
У - вспомогательный регистр 2; 

. Z -вспомогательный регистр 3. 
Язык управления при емом данных DSL содержит команды, которые 

подразделяются на два типа: команды определения и команды прие

ма-передачи данных. 

Команды определения 

CRATES NBRUNCH CI, С2, •.• С7 определяет номер крейтов КАНАК 

/С1.~:С7/, подлежащих включению в режим "На линию" в ветви 

ЫBRUNCH ; 

COUPLER NCBRUNCH, NBRUNCH, С, N определяет местоположение фор
мирователя ветви ВС-001 в системе КАНАК и присвоение ему но
вой ветви NCBRUNCH/NBRUNCH, С и N- числовые значения, опре
деляющие номер ветви, крейта и номе ра станции соответственно/; 

BEGIN М, VEC, [ В, ••• ] определяет начало "листа" выполняемых 
команд для события /ЕVЕNТ/,инициированное триггером, прихо

дящим по прерыванию VEC. М указывает среднюю возможную длину 
события в 16-разрядных словах; аргументы В устанавливают но
мера битов регистра FLG в 11 1 11

, 

END определяет конец "ли ста" выполняемых команд, ранее опреде
ленного командой BEGIN . 
За исключением команды END, все команды определения не могут 

иметь метки. 

Для управления приемом/передачей данных и форматом события 

имеютсЯ следующие 17 команд: 
1/ . STOP останавливает выполнение текущего "листа" команд и вы

полняет необходимые действия для ответа на следующее преры

вание, при этом принятые данные находятся в буфере . 

2/ . REJECT- команда, выполняемые действия которой аналогичны 
команде STOP, за исключением того, что принятые данные ''уда
ляются" из буфера. 

3/ , BCOUNT- начало счетной группы данных . Эта команда запоми

нает текущее положение счетчика слов буфера при при еме дан

ных текущего события и резервирует одно слово для последую

щего его заполнения командой ECOUNT. 
4/. ECOUNT [WORD/BYTE ] -конец счетной группы да нных. Определя

ет число слов /WORD/ или байт /БУТЕ/ данной счетной группы 
данных и записывает его в резервированное слово буфера, оп

ределенное командой BCOUNT. По умолчанию определяется число 

слов /WORD/ . 
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5/. WAIT - останавливает выполнение последующих команд теку
щего "листа" и продолжает их выполнение после nрихода пре
рывания, соответст вующего данному типу тригг ера. 

6!. 

7/ . 

FIND NNN, [ABS /REL/OLП/ J - п еремеще ни е указателя т екущего 
положения буфера данных на NNN сло в , Возможны е типы переме-
щения опр еделяются следующим образом: 

АВS - относительно на ч ала событи я, 
REL - относитель но текущего местополтl(ения, 
OLD - от носительно м е с тоположения, определенного nри выпол

нении пр едыдущей команды FIND. 
МАRК V вычисля е т длину /в !б-разрядных словах/ области буфе
ра данных от нач а ла события до его т екущего положения, и по
мещает это знач е ние в слово, имеющее порядковый номер V от 
начала события. V может быть как чи слом , так и именем ре
гистра DSL. 

3; , PUT V- запись да нных в буфер событий.Зна чени е V может быть 
ка к чи словое , т а к и им я регистра DSL . 

9/ . GOTO NNN - безусловный п е реход на команду с ме ткой 
NNN. 

10/ . CALL U, [ МАР , NОМАР ) - команда, ука зывающая на необходимость 
выполнения подпрограммы U, написанной эксп ерим ен татором на 
язык е макро- ассембле р или фортран. Имя п одпрограммы U ука
зывается п ри генерации р езиден тной части сис темы 11ES . [cm·t 

указано ключ е вое слово НАР, то подпрограмме U дается возмож
ность дос туп а к буферу данных текущего события. В э том слу
чае вызов подпрограммы U будет nроисходить с двумя аргумента
ми, п е рвым из которых явля е тся т екущий указатель местоположе
ния в буфере, второй - максимальный разме р буфера , Подпро
грамма U мож ет "считать" из буфера данные с помощью функци11 
IGET!,.{D /фортран/ и ACET\.JI) /!1ACRO/ и записать данные в буфер, 
исполь зуя подп рограммы IPUТ\.JD /фортран/ и APUT\.JD /МАСRО/. 

111 . 

12/. 

13/ 
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SET R=W [ , V] -занесение в регистр R DSL значения W, которое 
может быть числом или содержа ни ем любого регистра DSL. В п ер
вом случае, если в аргуме нте V указано имя регистра DSL, 
перед занесением в R произойдет алг ебраич еское суммирование 
W с содержанием реги с тра V, во втором - аргумент V игнори
руется . 

DISPATCH R, В, S [ ,S ••• ] - проверяет в регистре R номера 
битов, начиная с младшего, установленных в единицу, и вы
полняет переход на команду с ·соответствующей меткой S. Поло
жение S в командной строке находится в соответствии с положе
нием бита в регистре R. Если бит в режиме R установлен 
в единицу и командная строка не содержит соответствующей 
метки, то будет выполняться команда "листа", следующая за 
командой DISPATCH . Аргумент В указ·ывает, какие биты регистра 
R включаются в анали~. 
IF R, о, V, S [ ,В ] - сравнивает содержимое регистра R с чис
ловым значением V на указанное условие О и, если условие вы-

полн~ется, то следует переход на команду, имеющую метку S, 
Аргумент В указывает , какие биты регистра R должны быть 
включ е ны в операцию сравнения. По умолчанию аргумента В все 

биты регистра R включаются в операцию сравнения. Операция 

сравнения О может быть л~бой из следующего списка: 

NE - не равно; EQ - равно; 

LT - меньше, чем ,. , ; GE - больше или равно; 

LE- меньше или равно; GT- больше, чем ..• 
14/ , INIT [NBRUNCH , ••• ] выполняет оп е рацию BZ в ветв и КАМАК 

NBRUNCH. Если номер ветви NBRUNCH опущен, то операция BZ 
выполняется во всех ветвях КАМАК, определенных командой оп

ределения CRATES •. 
15/. FCNA в, F, С, N, А[, о ... ] производит еди ничную операцию 

в ветви КАМАК. Здесь В определяет номер ветви, F- функцию, 

С, N и А- номер крейта, номер станции и субадрес соответ

ственно. Аргументы В, С, N, и А могут быть как числовые, 

так и именами регистров. В качестве необязательных условий 

или требований можно указать символические аргументы О. Они 

могут быть: 

XR - необходим Х ответ; 

QR - необходим Q отв е т; 
IW - произвести операцию с 24-битным словом. 
Команда FCNA не производит чтения из буфера данных . В опе

рации чтения участвуют только регистры DLO и DHI. Команда 

FCNA не производит запись в аппаратуру KAt1AK. 
16/ . WRITE В, F, с, N, А, W [О, .•. ] - производит запись значе

ния W. Полностью повторяет действия команды FCNA для функ
ции F записи данных в КАМАК . {v может принимать значения от 
О до 16777215 при передаче 24-битного слова и от О до 65535 
при передаче 16-битного слова. 

17/. TRANSFER М, В, С, N, F, W [CI, Nl, Al, О] - производит блоч
ную передачу данных в ветви В, начиная с крейта С, станции N 
и субадреса А по функции F, Возможная длина передачи опреде

ляется числовым аргументом W. В качестве необязательных ар
гументов могут быть заданы конечные номера крейта Nl, адрес 
станции Cl и субадрес Al. Символические аргументы условий 
О имеют следующую интерпретацию: 

XR,QR, LW - то же, что и для команд FCNA и WRITE; 
ES - накладывает условие проверки на точное прекращение пе

редачи по исчерпании счетчика слов Н по адресу С 1, N 1, 
Al; 

EL - условие проверки на прекращение передачи по исчерпании 

счетчика слов W; 
TR - если число необходимых для передачи слов iv превышает 

оставшуюся емкость буфера, то установить максимальную 

длину передачи, равную числу слов от текущего указа

теля буфера до его конца . 

Условия XR,. QR, ES и EL имеют характер контроля процесса 
передачи данных . 
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Модами М определяется режим обмена данными. Они могут быть 
следУющими/9/: 
UCS - обмен данными по постоянному адресу; окончание обмена 

по _Q=O на недействительные адреса; 

UQC - обмен данными по постоянному адресу; 
синхронизация обмена по сигналу Q=l; 
окончание обмена по исчерпании счетчика слов; 

UCW - обмен данными по постоянному адресу; 

окончание по Q=O с передачей последнего значащего слова; 

ULS - обмен данными по постоянному адресу; 

синхронизация по сигналу LООК-АТ-МЕ (LАМ); 

окончание по Q=O на недействительные данные; 

ULW - обмен данными по постоянному адресу; 
синхронизация по LАМ; 

окончание по Q=O с передачей последнего значащего слова; 

UDS - обмен по постоянному адресу; 

синхронизация по внешнему сигналу; 

окончание по Q=O на недействительные данные; 

UDW - обмен по постоянному адресу; 

синхронизация по внешнему сигналу; 

окончание по Q=O с передачей последнего значащего слова; 

UCE - обмен по постоянному субадресу. Данные действительны толь

ко в случае Q=l и X=I; при Q=O переход на следующую стан
цию; окончание по достижении конечных Nl и AI. 

МСС - обмен по многим адресам в крейте; 
последовательное изменение адреса; 

окончание по исчерпании счетчика слов или по достижении 

адреса N=24, А=76, данные действительны только в случае 

Q=l и X=I; 
МСА - обмен по многим адресам в крейте; 

последовательное изменение адреса; 

окончание по исчерпании· счетчика слов или по достижении 

адреса N=24, А=76; 
данные действительны в случае X=I, независимо от состояния 

Q; 
МСВ - обмен по постоянному адресу в разных крейтах; окончание 

по исчерпании счетчика слов или по достижении адреса С=7; 

данные действитеЛьны только в случае Q=l и X=I; 
MCD- обмен по многим адресам во всех крейтах ветви; окончание 

по исчерпании счетчика слов или по достижении адреса С=7, 

N=24, А2 16; данные действительны только в случае Q=l 
и X=l; 

МСЕ - обмен по многим субадресам; окончание по достижении конеч

ных NI, AI. Данные действительны в случае X=I, Q=I. Моды 
UDS и UDW реализуются только при применении контроллера 
ВД411. Моды МСЕ и UCE реализуются программным путем. 
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4, ФОРМАТ ДАННЫХ 

Набор данных, относящихся к одному событию, имеет заголовок, 

состоящий из шести слов по следующему формату: 

первое - число байтов, принятых для данного события, включая 

первое слово; 

второе - тип триггера; 

третье - номер эксперимента; 

четвертое - порядковый номер события - нижние разряды; 

пятое - порядковый номер события - верхние разряды; 

шестое - зн~чение регистра FLG при приеме данного события. 
Ч етвертое и пятое слова формируют порядковый номер события 

по формату INTEGER*4, принятому в системе РАФОС-ТS. Начиная 
с седьмого слова от начала события, формат данных полностью оп
ределяется командами DSL системы МЕS. 
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Горбунов Н.В. и др. PI0-85-954 
Система MES для nриема и обработки эксnериментальных данных. 
Общие nоложения. Аnnаратурное обесnечение. Язык уnравления 
nриемом данны~ 

Предлагаемая система nриема и обработки данных ориентирована на локальные 
вычислительные мощности, ядром структуры которых являются ЭВМ тиnа СМ-4 
/СМ-1420/ и апnаратура стандарта КАМАК. Она работает nод управлением оnера
ционной системы РАФОС-ТS и nредоставляет ~ксnериментатору возможности диало
га с ЭВН, уnравления и контроля nроцессом сбора данных, накоnления nервичной 

информации на магнитной ленте, эксnресс-обработки части или всей nринимаемой 

информации, а также информацИи, заnисанной на магнитную ленту ранее, пред
ставления результатов обработки в алфавитно-цифровом и графическом виде, за

nиси результатов обработки на магнитные ленты и диски. Работа nосвящена оnи

санию общих nоложений системы МЕS, ее аnnаратурного обесnечения, языка уn
равления nриемом данных DSL. 

Работа выnолнена в Серnуховском научно-эксnериментальном отделе ОИЯИ . 
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Goгbunov N.V. et al. PI0-85-954 
Data Acquisitlon System MES. 
Geneгal Featuгes, MES System Нагdwаге, 
Language fог Contгol of Data Acquisition DSL 

Неге we pгesent data acquisition system, which is based on local computing 
capacities the саге of which being computeг seгies SM-4 (SM-11120) and САМАС 
standaгd equipment. lt functions undeг contгol of RAFOS-TS opeгation system 
and pгesents the following options fог the investigatoг: 
1. inteгactive dialoque, 2. contгol and гegulation of the data acquisition 
pгocess, 3. гecoгding of acquiгed infoгmation onto the magnetic tape, 4. fast 
pгocessing of acqulгed infoгmation ог some рагt of it, as well as infoгmation 
pгeviously гесогdеd on the magnetic tape, 5. pгesentation of the analysis 
гesults in spгead sheet and gгaphic foгm, 6. гecoгding of analysis гesults 

jonto mгgnetic tape and discs. Descгiption of the MES system geneгal featuгes, 
~ES system haгdwaгe, language fог contгol of data acqu isi tion DSL is pгesen
ted in this рарег. 

The investigation has been peгfoгmed at the Seгpukhov Scienti fi c Expeгi
~ental Depaгtment, JINR. 
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