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wWEDENIE

sISTEMY KONTROLQ I UPRAWLENIQ (sku) SOWREMENNYMI USKORITELQMI I USKORI-
TELXNYMI KOMPLEKSAMI QWLQ@TSQ RASPREDELENNYMI I IME@T MNOGOUROWNEWU@ STRUK-
TURU [1]. oDNOJ IZ NAIBOLEE RASPROSTRANENNYH I PERSPEKTIWNYH QWLQETSQ TAK NAZY-
WAEMAQ STANDARTNAQ MODELX sku [2], W KOTOROJ WYDELQ@T WERHNIJ UROWENX — RABO-
ˆIE STANCII, SERWERA, h-TERMINALY — I NIVNIJ, SOSTOQ]IJ IZ VME-KREJTOW S mp

Motorola 680x0, NEPOSREDSTWENNO ILI ˆEREZ USTROJSTWA SOPRQVENIQ UPRAWLQ@]IH OBO-
RUDOWANIEM. w DANNOJ RABOTE OPISYWAETSQ PROGRAMMNOE OBESPEˆENIE TAKOGO POSTRO-
ENIQ sku W PRILOVENII K ODNOJ IZ PODSISTEM USKORITELXNOGO KOMPLEKSA uk-70 —
SISTEME UPRAWLENIQ (su) KANALOM PEREWODA (kp) PUˆKA IZ BUSTERA W u-70.

1. aPPARATNAQ KONFIGURACIQ su KANALOM PEREWODA

sISTEMA UPRAWLENIQ KANALOM PEREWODA PUˆKA IZ BUSTERA W u70 POSTROENA NA OSNOWE

TAK NAZYWAEMOGO WERTIKALXNOGO SREZA, IME@]EGO TREHUROWNEWU@ ORGANIZACI@ W WIDU

ISPOLXZOWANIQ MODULEJ W STANDARTE MULTIBUS-I I CAMAC (ILI summa), NEPO-
SREDSTWENNO UPRAWLQ@]IH OBORUDOWANIEM — 32 ISTOˆNIKAMI PITANIQ MAGNITOW. nA
WERHNEM UROWNE ISPOLXZU@TSQ RABOˆIE STANCII KLASSA Dec Station 5000, NA SREDNEM—
VME-KREJTY S PROCESSORNYM MODULEM MVM-147 I bus-KONTROLLEROM MIL 1553. nA
NIVNEM, KAK UVE OTMEˆALOSX, NAHODQTSQ KREJTY MULTIBUS-I S PROCESSORNYM MODU-
LEM rs-16 (mp INTEL-8086). pOSLEDNIE SWQZANY USTROJSTWAMI SOPRQVENIQ (ADAPTE-
ROM) S KREJTAMI summa, A TAKVE IME@T W SWOEM SOSTAWE MODULI RT MIL-1553 [3]
DLQ ORGANIZACII SWQZI SO SREDNIM UROWNEM.

2. pROGRAMMNOE OBESPEˆENIE su kp

pROGRAMMNOE OBESPEˆENIE (po) DANNOJ PODSISTEMY RASPREDELENO PO NAZWANNYM

UROWNQM. oSNOWNOJ CELX@ QWLQLOSX POSTROENIE PROTOTIPA, DEMONSTRIRU@]EGO OSNOW-
NYE KONCEPCII W RAZRABOTKE po DLQ TAKOGO RODA PODSISTEM, PO“TOMU MNOGIE “LEMENTY,
PRISU]IE RAZWITYM sku, W DANNOM SLUˆAE PROSTO NE RASSMATRIWALISX. k TAKOWYM

OTNOSQTSQ, NAPRIMER, ARHIWACIQ USTAWOK, DANNYH I AWARIJNYH SOOB]ENIJ.
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2.1. pOSTROENIE po WERHNEGO UROWNQ

pROGRAMMA NA RABOˆEJ STANCII REALIZUET INTERFEJS S POLXZOWATELEM NA BAZE PA-
KETA OSF/Motif I POZWOLQET OPERATORU WIDETX KAK OB]U@ KARTINU SOSTOQNIQ OBO-
RUDOWANIQ PODSISTEMY kp, TAK I WYBIRATX INTERESU@]IE EGO NABORY OBORUDOWANIQ

I OTDELXNO WZQTYE “KZEMPLQRY OBORUDOWANIQ DLQ DETALXNOGO OTOBRAVENIQ TEKU]IH

USTAWOK I DANNYH, POLUˆAEMYH IZ OBORUDOWANIQ (STATUSY ISTOˆNIKOW PITANIQ MAG-
NITOW). oNA TAKVE PROIZWODIT PERIODIˆESKIJ OPROS PODKONTROLXNOGO OBORUDOWANIQ

I OTOBRAVAET KAVDOE IZMENENIE EGO SOSTOQNIQ.
dOSTUP K OBORUDOWANI@ REALIZUETSQ POSREDSTWOM PAKETA YAQ. kLASSY OBORUDO-

WANIQ, IH “KZEMPLQRY I METODY, KOTORYMI OPERIRUET PAKET YAQ, OPISYWA@TSQ W

BAZE DANNYH REALXNOGO WREMENI (DBRT), PREDSTAWLENNOJ KAK dbm-FAJL NA FAJL-
SERWERE. oSNOWNOJ KONCEPCIEJ PAKETA YAQ QWLQETSQ UNIFICIROWANNYJ WYZOW METODOW

USTROJSTW, PRI “TOM PONQTIE USTROJSTWA QWLQETSQ DOSTATOˆNO OB]IM. tAK, ISTOˆNIK
PITANIQ I SERWER BAZY DANNYH QWLQ@TSQ USTROJSTWAMI, HOTQ I RAZNYH KLASSOW. oD-
NOTIPNYE USTROJSTWA OBRAZU@T TAK NAZYWAEMYE SEMEJSTWA. uSTROJSTWO SPOSOBNO WY-
POLNITX L@BU@ OPERACI@ (ILI AKCI@, METOD), OPREDELENNU@ DLQ SWOEGO SEMEJSTWA.
tAKIM OBRAZOM, MOVNO SOPOSTAWITX PONQTIQ USTROJSTWA I OB˙EKTA W oop [4], KAK
I PONQTIQ SEMEJSTWA I KLASSA OB˙EKTOW W oop. wAVNYM OTLIˆIEM QWLQETSQ OTSUT-
STWIE PONQTIJ PODKLASSA I SUPERKLASSA, A SLEDOWATELXNO, I KONCEPCII NASLEDOWANIQ

METODOW I IERARHII KLASSOW.
pRI PERWOM OBRA]ENII K USTROJSTWU IZ PRIKLADNOJ PROGRAMMY PROISHODIT WY-

BORKA IZ DBRT EGO ATRIBUTOW, KOTORYE ZAPISYWA@TSQ W PAMQTX PROGRAMMY I IS-
POLXZU@TSQ PRI POSLEDU@]IH OBRA]ENIQH K DANNOMU USTROJSTWU. ˜TENIE DANNYH IZ

DBRT REALIZUETSQ KAK WYPOLNENIE SOOTWETSTWU@]EGO METODA USTROJSTWA, PREDSTA-
WLQ@]EGO SOBOJ DBRT-SERWER. tAKOJ PODHOD POZWOLQET ISPOLXZOWATX EDINSTWENNU@

KOPI@ BAZY DANNYH REALXNOGO WREMENI W NEODNORODNOJ SREDE, WKL@ˆA@]EJ —wm RAZ-
LIˆNOJ ARHITEKTURY I IME@]IH RAZLIˆNOE PREDSTAWLENIE PROSTYH TIPOW DANNYH W

PAMQTI —wm.

2.2. pOSTROENIE po SREDNEGO UROWNQ

—wm DANNOGO UROWNQ (FRONT-END KOMPX@TERY, FEC) PREDPOLAGAETSQ ISPOLXZOWATX

KAK PROMEVUTOˆNOE ZWENO, SWQZYWA@]EE SETX RABOˆIH STANCIJ S UPRAWLQ@]IMI —wm

(KONTROLLERAMI OBORUDOWANIQ,ko), NAHODQ]IMISQ W KREJTAHMULTIBUS-I. w DANNOM

PRILOVENII FUNKCII FEC ZAKL@ˆA@TSQ W NAˆALXNOJ ZAGRUZKE osMTOS-UX/86 I DI-
NAMIˆESKOJ ZAGRUZKE PRIKLADNYH PROCESSOW W KONTROLLERY OBORUDOWANIQ, A TAKVE PE-
REDAˆE ZAPROSOW OT PROGRAMM WERHNEGO UROWNQ W ko, PRIEME OTWETNYH SOOB]ENIJ I IH

TRANSPORTIROWKE NA WERHNIJ UROWENX W LOKALXNOJ SETI —wm. pROCESS, REALIZU@]IJ

WY[ENAZWANNYE FUNKCII, QWLQETSQ YAQ - SERWEROM, T.E. ON PRINIMAET ZAPROSY, SFOR-
MIROWANNYE PAKETOM YAQ PRI WYZOWE METODOW USTROJSTW, PODKONTROLXNYH DANNOMU

FEC. sOSTAWNOJ ˆASTX@ ZAPROSA QWLQ@TSQ FIZIˆESKIE ADRESA USTROJSTWA, WKL@ˆA-
@]IE ADRES bus-KONTROLLERA MIL-1553 I RT. dALXNEJ[AQ TRANSPORTIROWKA ZAPROSA

PROIZWODITSQ PO “TIM ZADANNYM ADRESAM. pRIEM OTWETA NA ZAPROS REALIZUETSQ PUTEM

OPROSA GOTOWNOSTI DANNOGO RT.
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2.3. pOSTROENIE po NIVNEGO UROWNQ

w KAˆESTWE OPERACIONNOJ SISTEMY KONTROLLERA OBORUDOWANIQ ISPOLXZUETSQ KOM-
MERˆESKAQ MNOGOZADAˆNAQ os REALXNOGO WREMENI MTOS-UX/86 [5]. w EE RAMKAH RAZ-
RABOTANY FUNKCII, POZWOLQ@]IE WESTI PRIKLADNOE PROGRAMMIROWANIE W OB˙EKTNO-
ORIENTIROWANNYH TERMINAH, T.E. PRIKLADNAQ PROGRAMMA MOVET WYZYWATX METODY SU-
]ESTWU@]IH W SISTEME OB˙EKTOW, A TAKVE SOZDAWATX SWOI SOBSTWENNYE OB˙EKTY I

NOWYE KLASSY, KOTORYE MOGUT BYTX DOSTUPNY DRUGIM PRIKLADNYM PROGRAMMAM. sER-
WER UDALENNOGO DOSTUPA K OB˙EKTAM ko, ISPOLNQ@]IJSQ KAK ODIN IZ PROCESSOW W ko,
DELAET WOZMOVNYM WYZOWY METODOW OB˙EKTOW DANNOGO ko IZ WNE[NEGO MIRA — IZ

PRIKLADNYH PROGRAMM, ISPOLNQ@]IHSQ NA RABOˆIH STANCIQH, NAPRIMER.
kONTROLLER OBORUDOWANIQ W su kp ISPOLXZUET TAJMERNYE SIGNALY DLQ SINHRONI-

ZACII UPRAWLENIQ ISTOˆNIKAMI PITANIQ S CIKLOM uk-70, PO“TOMU UPRAWLQ@]AQ PRO-
GRAMMA REALIZOWANA KAK NABOR PROCEDUR — ASINHRONNYH OBRABOTˆIKOW APPARATNYH

PRERYWANIJ TAJMERNOJ SISTEMY. —TI PROCEDURY MODIFICIRU@T WNUTRENNEE SOSTO-
QNIE OB˙EKTA, SOZDANNOGO OSNOWNOJ PROGRAMMOJ I WIDIMOGO DLQ PROGRAMM WERHNEGO

UROWNQ sku. w DANNOM PRILOVENII PROGRAMMA, REALIZU@]AQ INTERFEJS S OPERATO-
ROM, WYZYWAET SOOTWETSTWU@]IE METODY DANNOGO OB˙EKTA ˆEREZ PAKET YAQ. mETODY

“TOGO OB˙EKTA POZWOLQ@T IZMENITX USTAWKI DLQ TREBUEMYH ip I POLUˆITX IH TEKU-
]EE SOSTOQNIE.
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