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oB]AQ HARAKTERISTIKA RABOTY

aKTUALXNOSTX TEMY. sISTEMY AWTOMATIZACII (sa) KRUPNYH DEJSTWU@]IH I

SOZDA@]IHSQ W ifw— “KSPERIMENTALXNYH, USKORITELXNYH I TEHNOLOGIˆESKIH USTA-
NOWOK QWLQ@TSQ DOSTATOˆNO SLOVNYMI MNOGOUROWNEWYMI PROGRAMMNO-APPARATNYMI
KOMPLEKSAMI I OBLADA@T OPREDELENNOJ SPECIFIKOJ S TOˆKI ZRENIQ RE[AEMYH ZADAˆ,
STRUKTURY, ORGANIZACII, NAPRWLENNOSTI I POTOKOW DANNYH. iH NIVNIJ I SREDNIJ

UROWNI SOSTAWLQET APPARATURA DLQ SBORA I PREDWARITELXNOJ OBRABOTKI DANNYH,
IZMERENIJ I UPRAWLENIQ. oNA REALIZUETSQ, KAK PRAWILO, W RAMKAH MAGISTRALXNO–
MODULXNYH SISTEM (mms) I FUNKCIONIRUET POD UPRAWLENIEM WSTROENNYH KON-
TROLLEROW. sPECIFIKA sa OPREDELQET SWOI (ˆASTO PROTIWOREˆIWYE) TREBOWANIQ K

“LEKTRONNOJ APPARATURE, W TOM ˆISLE I K WSTRAIWAEMYM KONTROLLERAM. oPTIMALX-
NYJ WYBOR STRUKTURY, SPOSOBOW POSTROENIQ, PROGRAMMIROWANIQ I KONSTRUKTIWNOJ

REALIZACII WSTRAIWAEMYH KONTROLLEROW DLQ SOOTWETSTWU@]IH SISTEM NA OSNOWE

ANALIZA “TOJ SPECIFIKI W ZNAˆITELXNOJ MERE OPREDELQET PROIZWODITELXNOSTX I

GIBKOSTX WSEJ sa I PO“TOMU QWLQETSQ AKTUALXNYM DLQ RE[ENIQ [IROKOGO KRUGA

ZADAˆ AWTOMATIZACII “KSPERIMENTALXNYH, USKORITELXNYH I TEHNOLOGIˆESKIH USTA-
NOWOK I STENDOW W ifw—.

oSNOWNOJ CELX@ RABOT, WO[ED[IH W DISSERTACI@, QWLQLISX RAZRABOTKA I

WNEDRENIE WSTRAIWAEMYH APPARATNYH I PROGRAMMIRUEMYH KONTROLLEROW, POWY[A-
@]IH PROIZWODITELXNOSTX I GIBKOSTX sa “KSPERIMENTALXNYH, USKORITELXNYH I

TEHNOLOGIˆESKIH USTANOWOK I STENDOW ifw—.

nAUˆNAQ NOWIZNA DISSERTACIONNOJ RABOTY ZAKL@ˆAETSQ W SLEDU@]EM:
1. w SOOTWETSTWII S OSNOWNOJ CELX@ RABOTY PROWEDEN ANALIZ SISTEM AWTOMATI-

ZACII “KSPERIMENTALXNYH, USKORITELXNYH I TEHNOLOGIˆESKIH USTANOWOK W OBLASTI

FIZIKI WYSOKIH “NERGIJ (fw—) I OPREDELENY TREBOWANIQ, PRED˙QWLQEMYE K WSTRA-
IWAEMYM KONTROLLERAM NIVNEGO I SREDNEGO UROWNEJ W SOSTAWE sa “TIH SISTEM.

2. nA OSNOWE “TIH TREBOWANIJ OPREDELENY STRUKTURY, “LEMENTNAQ BAZA I SPOSOBY

KONSTRUKTIWNOJ REALIZACII WSTRAIWAEMYH KONTROLLEROW W STANDARTAH ISPOLXZUE-
MYH W ifw— mms.
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3. pREDLOVENY I REALIZOWANY SPOSOBY POSTROENIQ APPARATNYH KONTROLLEROW

DLQ SISTEM SBORA DANNYH (ssd) “KSPERIMENTALXNYH FIZIˆESKIH USTANOWOK ifw—.
4. pREDLOVENY I REALIZOWANY SPOSOBY POSTROENIQ KONTROLLEROW, RABOTA@]IH

POD UPRAWLENIEM WSTROENNOJ MIKRO—wm ILI WNE[NEJ —wm, PREDNAZNAˆENNYH DLQ

[IROKOGO PRIMENENIQ W SOSTAWE sa USTANOWOK I STENDOW ifw—.
5. pREDLOVENY I REALIZOWANY METODIKI RAS[IRENIQ FUNKCIONALXNYH WOZMOV-

NOSTEJ INTELLEKTUALXNYH KONTROLLEROW I IH OB˙EDINENIQ. rAZRABOTANY APPARATNO-
PROGRAMMNYE SREDSTWA DLQ IH NASTROJKI I TESTIROWANIQ, A TAKVE INSTRUMENTALX-
NYE KONTROLLERY S WSTROENNOJ MIKRO—wm DLQ RAZRABOTKI, NASTROJKI I TESTIRO-
WANIQ APPARATURY W KONSTRUKTIWAH mms fastbas.

pRAKTIˆESKAQ CENNOSTX RABOT, SOSTAWIW[IH DISSERTACI@, SOSTOIT W TOM,
ˆTO:

1. sPECIALIZIROWANNYE APPARATNYE KONTROLLERY ˆETYREH TIPOW ISPOLXZOWA-
LISX DLQ PROWEDENIQ FIZIˆESKIH ISSLEDOWANIJ W SOSTAWE ssd “KSPERIMENTALXNYH

USTANOWOK delfi (cern), sfinks, istra-m, “pOSLEDNIJ –ans”.
2. s ISPOLXZOWANIEM KONTROLLERA KREJTA KAMAK/BEKTOP k-331 I SREDSTW EGO

SOPRQVENIQ S PERSONALXNYM KOMPX@TEROM IBM rs SOZDANY ssd USTANOWKI “pO-
SLEDNIJ –ans”, SISTEMA IZMERENIJ SPEKTROW NEJTRONNYH POLEJ KANALOW 6- I 18-GO
USKORITELQ u-70, A TAKVE 10 STENDOW DLQ METODIˆESKIH ISSLEDOWANIJ, RAZRABOTKI

I NASTROJKI “LEKTRONNOJ APPARATURY W ifw—.
3. nA OSNOWE INTELLEKTUALXNYH KONTROLLEROW akk-19 I r-80, SODERVA]IH

WSTROENNU@ MIKRO—wm, SOZDANY:
– ssd SCINTILLQCIONNOJ TRIGGERNOJ SISTEMY DETEKTORA bars kOMPLEKSA ME-

ˆENYH NEJTRINO;
– SISTEMA DIAGNOSTIKI PARAMETROW PUˆKA, WYWODIMOGO W KANAL INVEKCII unk;
– SISTEMA KONTROLQ PARAMETROW WENTILQCIONNOGO OBORUDOWANIQ KANALA INVEKCII

unk.
4. sOZDANNYJ NABOR BLOKOW BUFERNOJ PAMQTI RAS[IRIL FUNKCIONALXNYE WOZ-

MOVNOSTI INTELLEKTUALXNYH KONTROLLEROW W SOSTAWE APPARATURY STENDA ISPY-
TANIJ SWERHPROWODQ]IH MAGNITOW, A TAKVE NA RABOˆIH MESTAH RAZRABOTˆIKOW I

NASTROJ]IKOW “LEKTRONNOJ APPARATURY.
5. sOZDANNYJ STEND I PROGRAMMNOE OBESPEˆENIE DLQ NEGO POZWOLILI PROWESTI

W 1984-1995 GG. RAZRABOTKU, NASTROJKU, TESTIROWANIE I REMONT SWY[E 280 “LEK-
TRONNYH BLOKOW 10 TIPOW, ISPOLXZUEMYH W ssd USTANOWOK sfinks, proza-m,
fods-2, giperon, istra-m.

6. pODGOTOWLENA NEOBHODIMAQ TEHNIˆESKAQ DOKUMENTACIQ I OSWOENO W ifw— MEL-
KOSERIJNOE PROIZWODSTWO RAZRABOTANNYH AWTOROM “LEKTRONNYH BLOKOW WOSXMI TIPOW.

aPROBACIQ RABOTY I PUBLIKACII. pOLUˆENNYE W DISSERTACII REZULXTATY

DOKLADYWALISX NA NAUˆNYH SEMINARAH W ifw—, NA wOSXMOM MEVDUNARODNOM SIM-
POZIUME PO PROBLEMAM MODULXNYH, INFORMACIONNO-WYˆISLITELXNYH SISTEM I SETEJ

(dUBNA, 1991 G.) I mEVDUNARODNOJ KONFERENCII PO WYˆISLENIQM W FIZIKE WYSOKIH
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“NERGIJ (oKSFORD, 1989 G.). pO TEME DISSERTACII W SOAWTORSTWE OPUBLIKOWANO 11
PEˆATNYH RABOT.

nA ZA]ITU WYNOSQTSQ SLEDU@]IE REZULXTATY:
1. aNALIZ ZADAˆ AWTOMATIZACII “KSPERIMENTALXNYH, USKORITELXNYH I TEHNOLOGI-

ˆESKIH USTANOWOK DLQ “KSPERIMENTOW W FIZIKE WYSOKIH “NERGIJ, A TAKVE STRUKTURY

sa “TIH USTANOWOK I SFORMULIROWANNYE NA EGO OSNOWE TREBOWANIQ K WSTRAIWAEMYM

KONTROLLERAM DLQ “TIH SISTEM.
2. rAZRABOTKA SPECIALIZIROWANNYH APPARATNYH KONTROLLEROW PQTI TIPOW, PRED-

NAZNAˆENNYH DLQ ssd “KSPERIMENTALXNYH FIZIˆESKIH USTANOWOK.
3. rAZRABOTKA PROSTOGO KARKASNOGO KONTROLLERA kamak/wektor, RABOTA@-

]EGO POD UPRAWLENIEM WNE[NEJ —wm, I SREDSTW EGO SOPRQVENIQ S PERSONALXNYM

KOMPX@TEROM TIPA IBM rs.
4. rAZRABOTKA INTELLEKTUALXNYH KONTROLLEROW DWUH TIPOW S WSTROENNOJ MIKRO-

—wm W RAMKAH mms kamak, wektor I BUS-1.
5. rAZRABOTKA BLOKOW BUFERNYH zu TREH TIPOW, RAS[IRQ@]IH FUNKCIONALXNYE

WOZMOVNOSTI INTELLEKTUALXNYH KONTROLLEROW kamak/wektor.
6. oPREDELENIE STRUKTURY, SOZDANIE STENDA I PROGRAMMNOGO OBESPEˆENIQ DLQ

NASTROJKI I TESTIROWANIQ WSTRAIWAEMYH KONTROLLEROW I APPARATURY S ISPOLXZO-
WANIEM SPECIALXNOGO KANALA DLQ “KSPERIMENTALXNYH USTANOWOK ifw—, A TAKVE

SOZDANIE INSTRUMENTALXNYH KONTROLLEROW DLQ NASTROJKI I TESTIROWANIQ APPARA-
TURY W KONSTRUKTIWAH fastbas.

sTRUKTURA DISSERTACII I EE OB˙EM.
dISSERTACIQ SOSTOIT IZ WWEDENIQ, ˆETYREH GLAW, ZAKL@ˆENIQ I SPISKA LITERA-

TURY; SODERVIT 99 STRANIC, WKL@ˆAQ 9 TABLIC I 22 RISUNKA.

sodervanie raboty

wO WWEDENII PRIWEDENO OBOSNOWANIE AKTUALXNOSTI TEMY DISSERTACII, SFOR-
MULIROWANY CELX RABOTY, EE NAUˆNAQ NOWIZNA I PRAKTIˆESKAQ CENNOSTX, A TAKVE

REZULXTATY, WYNOSIMYE NA ZA]ITU.

w PERWOJ GLAWE RASSMATRIWA@TSQ ORGANIZACIQ, SPOSOBY POSTROENIQ, PROGRAM-
MIROWANIQ I OB˙EDINENIQ WSTRAIWAEMYH KONTROLLEROW DLQ sa USTANOWOK W fw—.

w OB]EJ STRUKTURE SOWREMENNYH “KSPERIMENTALXNYH USTANOWOK DLQ ISSLEDOWA-
NIJ W OBLASTI fw— S TOˆKI ZRENIQ IH AWTOMATIZACII MOVNO WYDELITX SISTEMU

SBORA DANNYH (ssd), SISTEMU TRIGGERIROWANIQ (st) I SISTEMU UPRAWLENIQ I KOM-
PLEKSNOJ AWTOMATIZACII (su). ssd OBESPEˆIWAET SBOR, PROMEVUTOˆNU@ OBRABOTKU

I NAKOPLENIE POLUˆAEMOJ S DETEKTOROW USTANOWKI INFORMACII. st PREDNAZNAˆENA

DLQ WYRABOTKI MNOGOUROWNEWOGO TRIGGERA DLQ OTBORA POLEZNYH, T.E. FIZIˆESKI IN-
TERESNYH SOBYTIJ. su OBESPEˆIWAET UPRAWLENIE HODOM “KSPERIMENTA, ZAGRUZKOJ I

RABOTOJ PRIKLADNYH PROGRAMM, MONITORIROWANIEM APPARATURY I EE KALIBROWKOJ

I TESTIROWANIEM, A TAKVE UPRAWLENIE TEHNOLOGIˆESKIMI PODSISTEMAMI USTANOWKI.
nAZWANNYE SISTEMY, BUDUˆI OTNOSITELXNO SAMOSTOQTELXNYMI, INTEGRIRU@TSQ W SO-
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STAWE USTANOWKI, SOSTAWLQQ EE sa. qDROM sa USKORITELXNYH I TEHNOLOGIˆESKIH

USTANOWOK QWLQETSQ su. ssd DLQ “TIH USTANOWOK MOVNO WYDELITX, KAK PRAWILO,
USLOWNO, I ONA QWLQETSQ SOSTAWNOJ ˆASTX@ su.

oSNOWNYMI ˆERTAMI, HARAKTERIZU@]IMI POTOKI DANNYH W PEREˆISLENNYH SI-
STEMAH I OPREDELQ@]IMI TREBOWANIQ K WSTRAIWAEMYM KONTROLLERAM, QWLQ@TSQ IH

NAPRAWLENNOSTX, SKOROSTX I OB˙EM: ESLI W ssd I st POTOK DANNYH W OSNOWNOM

ODNONAPRAWLENNYJ, TO W su ON PRINCIPIALXNO DWUNAPRAWLENNYJ I SU]ESTWENNO

NIVE PO SKOROSTI I MENX[E PO OB˙EMU.
w OB]IH ˆERTAH MOVNO UTWERVDATX, ˆTO DLQ ssd I st “KSPERIMENTALXNYH FI-

ZIˆESKIH USTANOWOK TREBU@TSQ WSTRAIWAEMYE KONTROLLERY, OBESPEˆIWA@]IE MAK-
SIMALXNOE BYSTRODEJSTWIE PRI WYPOLNENII OGRANIˆENNOGO NABORA OTNOSITELXNO

PROSTYH ALGORITMOW RABOTY. dLQ su RE[A@]IM FAKTOROM QWLQETSQ WOZMOVNOSTX

GIBKOGO PEREPROGRAMMIROWANIQ INTELLEKTUALXNOGO QDRA KONTROLLERA, OBESPEˆIWA@-
]EGO WYPOLNENIE RAZLIˆNYH, W TOM ˆISLE DOSTATOˆNO SLOVNYH ALGORITMOW RABOTY

PRI, KAK PRAWILO, MENX[EM BYSTRODEJSTWII.
k TIPOWYM UZLAM W SOSTAWE KONTROLLEROW OTNOSQTSQ:
– INTERFEJS SISTEMNOJ MAGISTRALI, ˆEREZ KOTORYJ KONTROLLER UPRAWLQET TEM

ILI INYM NABOROM APPARATURY;
– INTERFEJS SWQZI S SOSEDNIM KONTROLLEROM, WYˆISLITELXNYMI SREDSTWAMI BOLEE

WYSOKOGO UROWNQ, A TAKVE UPRAWLQEMYM OBORUDOWANIEM;
– UZEL OBRABOTKI DANNYH (WSTROENNYJ PROCESSOR), NALIˆIE KOTOROGO POZWOLQET

OTNESTI KONTROLLER K INTELLEKTUALXNYM;
– INTERFEJS LOKALXNOJ MAGISTRALI.
pO SPOSOBAM ORGANIZACII WSTRAIWAEMYH PROCESSOROW WYDELQ@TSQ TRI TIPA IN-

TELLEKTUALXNYH KONTROLLEROW:
– APPARATNYE KONTROLLERY;
– MIKROPROGRAMMIRUEMYE KONTROLLERY NA OSNOWE MIKROPROCESSORNYH KOMPLEK-

TOW (mpk) S NARA]IWAEMOJ RAZRQDNOSTX@;
– KONTROLLERY NA OSNOWE mpk S FIKSIROWANNYMI RAZRQDNOSTX@ I NABOROM

KOMAND.
kONTROLLERY, REALIZU@]IE ALGORITM RABOTY APPARATNO, OBESPEˆIWA@T MAKSI-

MALXNOe BYSTRODEJSTWIE PRI WESXMA MALOJ GIBKOSTI W EGO IZMENENII. tIPIˆNOE

WREMQ IH RE[ENIQ SOSTAWLQET OT SOTEN NS DO EDINIC MKS. sLOVNYE APPARATNYE

PROCESSORY TREBU@T DLITELXNOJ RAZRABOTKI (NESKOLXKO ˆELOWEKO-LET), ODNAKO W

RQDE SLUˆAEW (NAPRIMER, PRI REALIZACII ODNOPLATNYH DOPOLNITELXNYH KONTROL-
LEROW (kd) W SOOTWETSTWII S PRAWILAMI STANDARTA EUR 6500 DLQ APPARATURY

KAMAK/BEKTOP) RAZRABOTKA SU]ESTWENNO UPRO]AETSQ (DO NESKOLXKIH ˆELOWEKO-
MESQCEW) ZA SˆET PRIMENENIQ UNIFICIROWANNYH SHEMOTEHNIˆESKIH RE[ENIJ I DO-
STATOˆNO PROSTOGO PROTOKOLA RABOTY KONTROLLEROW.

mpk S NARA]IWAEMOJ RAZRQDNOSTX@ POZWOLQ@T STROITX TAKVE DOSTATOˆNO BY-
STRODEJSTWU@]IE KONTROLLERY S WREMENEM RE[ENIQ OT EDINIC DO DESQTKOW MKS. iH
ISPOLXZOWANIE PREDPOˆTITELXNEE DLQ ZADAˆ, ALGORITM RE[ENIQ KOTORYH WNAˆALE

IZWESTEN LI[X W OB]IH ˆERTAH I MOVET BYTX IZMENEN SO WREMENEM. pROGRAMMIRO-
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WANIE TAKIH KONTROLLEROW WEDETSQ S ISPOLXZOWANIEM SREDSTW SRAWNITELXNO NIZKOGO

UROWNQ (TIPIˆNO MAKROASSEMBLERY) I TAKVE TREBUET ZNAˆITELXNYH USILIJ.
pRIMENENIE KONTROLLEROW DWUH “TIH GRUPP NAIBOLEE “FFEKTIWNO W SOSTAWE anPA-

RATURY NIVNEGO UROWNQ ssd I DLQ WYRABOTKI TRIGGERA 1-GO UROWNQ st, GDE IS-
POLXZOWANIE TAKIH KONTROLLEROW POZWOLQET SOKRATITX OB˙EM PRINIMAEMYH W HODE

“KSPERIMENTA DANNYH I ULUˆ[ITX IH KAˆESTWO ZA SˆET FORMATIROWANIQ, FILXTRA-
CII I BUFERIZACII.

nA ODNOKRISTALXNYH mp S FIKSIROWANNYMI RAZRQDNOSTX@ I SISTEMOJ KOMAND

STROQTSQ KONTROLLERY, OBLADA@]IE, KAK PRAWILO, MENX[IM BYSTRODEJSTWIEM. tI-
PIˆNOE WREMQ RE[ENIQ DLQ NIH SOSTAWLQET OT DESQTKOW MKS DO DESQTKOW MS. oDNAKO
DOSTATOˆNAQ POLNOTA KOMPLEKTOW bis I NALIˆIE RAZWITYH SREDSTW PROGRAMMIROWA-
NIQ S ISPOLXZOWANIEM QZYKOW WYSOKOGO UROWNQ NA UNIWERSALXNYH —wm SU]ESTWENNO

OBLEGˆA@T IH RAZRABOTKU (DO NESKOLXKIH ˆELOWEKO-MESQCEW). s UˆETOM POQWLENIQ

BOLEE SOWER[ENNYH mpk I ROSTA IH BYSTRODEJSTWIQ “TA GRUPPA KONTROLLEROW IME-
ET LUˆ[IE PERSPEKTIWY DLQ BOLX[OGO KRUGA ZADAˆ W sa. kONTROLLERY “TOJ GRUPPY

ZA SˆET PREVDE WSEGO SWOEJ GIBKOSTI, OPREDELQEMOJ WOZMOVNOSTX@ PEREPROGRAMMI-
ROWANIQ ALGORITMOW RABOTY BEZ IZMENENIQ APPARATNOJ STRUKTURY, NA[LI SAMOE

[IROKOE PRIMENENIE W SOSTAWE APPARATURY KAK NIVNEGO, TAK I SREDNEGO UROWNEJ

su “KSPERIMENTALXNYH, USKORITELXNYH I TEHNOLOGIˆESKIH USTANOWOK. iH ISPOLX-
ZOWANIE OPRAWDANO TAKVE W CT DLQ WYRABOTKI OTNOSITELXNO MEDLENNOGO TRIGGERA

1- I 2-GO UROWNEJ, A TAKVE W ssd NE BOLX[IH “KSPERIMENTALXNYH USTANOWOK I

STENDOW.

wTORAQ GLAWA POSWQ]ENA SPECIALIZIROWANNYM APPARATNYM KONTROLLERAM PQ-
TI TIPOW, RAZRABOTANNYM W SOOTWETSTWII S PRAWILAMI STANDARTA EUR 6500 NA

MNOGOKONTROLLERNOE UPRAWLENIE W KARKASAH mms kamak I BEKTOP I PRED-
NAZNAˆENNYM DLQ ISPOLXZOWANIQ W SOSTAWE ssd “KSPERIMENTALXNYH FIZIˆESKIH

USTANOWOK.
pRIMENENIE kd NAIBOLEE “FFEKTIWNO W MNOGOKARKASNYH SISTEMAH ZA SˆET PARAL-

LELXNOGO WO WSEH KARKASAH SˆITYWANIQ, PREDWARITELXNOJ OBRABOTKI I BUFERIZACII

DANNYH POD UPRAWLENIEM kd, ˆTO POZWOLQET SOKRATITX MERTWOE WREMQ ssd, UWELI-
ˆITX OB˙EM PRINIMAEMYH DANNYH I ULUˆ[ITX IH KAˆESTWO. nAIBOLEE SU]ESTWENNYM

FAKTOROM PRI “TOM QWLQETSQ TO, ˆTO WESX NABOR r— (RAZRABOTKA I SOZDANIE KOTOROGO

TREBU@T NAIBOLX[IH ZATRAT W OB]EM OB˙EME “LEKTRONNOJ APPARATURY USTANOWKI)
OSTAETSQ BEZ IZMENENIJ, A MNOGOKONTROLLERNOE UPRAWLENIE W KARKASE REALIZUETSQ

OTNOSITELXNO PROSTO I DE[EWO.
w SOSTAW kd WHODIT TAKVE RQD OBQZATELXNYH UZLOW: SHEMA ARBITRACII, DE[I-

FRATOR KOMAND KANALA KARKASA (ESLI KONTROLLER WYPOLNQET KOMANDY kamak,
NAPRIMER, PROGRAMMIRUETSQ OT kk), GENERATOR CIKLOW kamak. uNIFIKACIQ “TIH

UZLOW NA OSNOWE TIPOWYH SHEMOTEHNIˆESKIH RE[ENIJ OBLEGˆAET RAZRABOTKU NOWYH

kd.
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dOPOLNITELXNYJ KONTROLLER kd-306 PREDNAZNAˆEN DLQ SˆITYWANIQ DANNYH IZ

BLOKOW “LEKTRONIKI, RASPOLOVENNYH W KARKASE kamak, I IH POSLEDU@]EJ PERE-
DAˆI NA MAGISTRALX KABELXNOGO SEGMENTA fastbas, S KOTOROJ ON SWQZAN GIBKIM

KABELEM ˆEREZ RAZ˙EM NA PEREDNEJ PANELI. aLGORITM OPROSA BLOKOW kamak OPRE-
DELQETSQ KODOM, NAHODQ]IMSQ WO WNUTRENNEM pzu PROGRAMM. pOLUˆIW UPRAWLENIE

W KARKASE W REZULXTATE ARBITRACII, KONTROLLER kd-306 ADRESUET WNE[NIJ BLOK NA

MAGISTRALI KABELXNOGO SEGMENTA fastbas W CIKLE GEOGRAFIˆESKOGO ADRESA. pO-
SLEDU@]AQ ZAPISX DANNYH W “TOT BLOK WEDETSQ W REVIME BLOˆNOJ PEREDAˆI DANNYH

PO OBOIM PEREPADAM SINHROSIGNALA DANNYH DS. dWA KONTROLLERA kd-306 ISPOLX-
ZU@TSQ S 1989 G. W SOSTAWE ssd PEREDNEGO M@ONNOGO GODOSKOPA USTANOWKI delfi

(cern). oNI POZWOLILI NAIBOLEE PROSTYM, NADEVNYM I STANDARTNYM OBRAZOM

SWQZATX RAZRABOTANNU@ W ifw— W STANDARTE kamak r— S APPARATUROJ WERHNEGO

UROWNQ ssd W STANDARTE fastbas.
dOPOLNITELXNYJ KONTROLLER kd-318 OBESPEˆIWAET S˙EM DANNYH IZ BLOKOW 16-

KANALXNYH 12-RAZRQDNYH acp, RASPOLOVENNYH W KARKASE SISTEMY summa, WY-
ˆITANIE ZNAˆENIJ PXEDESTALOW I ZAPISX RAZNOSTI (ESLI ONA RAWNA ILI PREWY[AET

NULEWOJ POROG), A TAKVE SLUVEBNOGO SLOWA S NOMEROM KANALA WO WNUTRENN@@ PA-
MQTX. s˙EM DANNYH PROIZWODITSQ S L@BOGO KOLIˆESTWA MEST W KARKASE, NAˆINAQ

S N=l S UˆETOM OTKLIKA Q. iNFORMACIONNOE SLOWO MOVET SODERVATX 16, A PXEDE-
STAL — 9 DWOIˆNYH RAZRQDOW. kOLIˆESTWO OPRA[IWAEMYH MEST, A TAKVE FUNKCIQ

ˆTENIQ (F(0) ILI (F(2)) ZADA@TSQ PEREMYˆKAMI NA PLATE KONTROLLERA. ˜ETYRE

KONTROLLERA kd-318, KAVDYJ IZ KOTORYH OPRA[IWAL PO 12 BLOKOW acp, ISPOLXZU-
@TSQ S 1992 G. NA USTANOWKE istra-m. iH PRIMENENIE POZWOLILO PRIMERNO W TRI

RAZA SOHRANITX WREMQ PEREDAˆI DANNYH W —wm I W PQTX RAZ — OB]EE KOLIˆESTWO

PEREDAWAEMYH SLOW.
dOPOLNITELXNYJ KONTROLLER kd-322 PREDNAZNAˆEN DLQ SˆITYWANIQ DANNYH S

ODNOJ IZ STANCIJ W KREJTE kamak W REVIME BLOˆNOJ PEREDAˆI UCS I IH BUFE-
RIZACII WO WNUTRENNEM ozu, KOTOROE DOSTUPNO DLQ ˆTENIQ SO STORONY SPECIALX-
NOJ MAGISTRALI, PRIMENQEMOJ W SOSTAWE ssd RQDA “KSPERIMENTALXNYH USTANOWOK

ifw—. pOLUˆIW UPRAWLENIE KANALOM KARKASA W REZULXTATE ARBITRACII, KONTROL-
LER NAˆINAET OPROS BLOKA PO FUNKCII NA(0)F(0) (ILI F(2)) I ZAPISX PROˆITANNYH

S LINIJ Rl-R16 DANNYH WO WNUTRENNEE DWUHPORTOWOE ozu TIPA FIFO, DOSTUPNOE

TAKVE DLQ ˆTENIQ SO STORONY SPECIALXNOJ MAGISTRALI. oPROS ZAKANˆIWAETSQ PRI

POLUˆENII OT OPRA[IWAEMOGO BLOKA Q=O. nOMER “TOGO BLOKA W KREJTE ZADAETSQ

PEREMYˆKAMI NA PLATE KONTROLLERA. w SLUˆAE PEREPOLNENIQ PAMQTI RABOTA KON-
TROLLERA PREKRA]AETSQ DO WYˆITYWANIQ IZ NEE ˆEREZ SPECIALXNU@ MAGISTRALX

HOTQ BY ODNOGO SLOWA.
nEOBHODIMOSTX RAZRABOTKI KONTROLLERA kd-322 SWQZANA S WKL@ˆENIEM W SOSTAW

USTANOWKI sfinks W 1992 G. DETEKTORA gams SO SWOEJ r—. —TA “LEKTRONIKA

WKL@ˆAET W SEBQ 20 MODULEJ 48-KANALXNYH acp LeCroy 2282A, RAZME]ENNYH PO 10 W

DWUH KARKASAH kamak. iNFORMACIQ IZ “TIH BLOKOW SˆI- TYWALASX, OBRABATYWALASX
I BUFERIZOWALASX WO WNUTRENNEJ PAMQTI PROCESSOROW LeCroy 2280, RASPOLOVENNYH

PO ODNOMU W KAVDOM IZ “TIH KARKASOW. iMENNO “TI BOKI I OPRA[IWA@T KONTROLLERY
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kd-322. oB]EE WREMQ PREOBRAZOWANIQ INFORMA- CII W PROCESSORE 2280, EGO OPROSA

I BUFERIZACII DANNYH W kd-322 SOSTAWILO OKOLO 750 MKS.
dOPOLNITELXNYJ KONTROLLER kd-334 PREDNAZNAˆEN DLQ S˙EMA INFORMACII (I)

S BLOKOW wcp p-267, RASPOLOVENNYH W KARKASE summa, SRAWNENIQ ZNAˆENIJ 1 S

PXEDESTALAMI, ZAPISANNYMI W ozu PXEDESTALOW, I ZAPISI 1, A TAKVE SLUVEBNOGO

SLOWA S NOMEROM KANALA W BUFERNU@ PAMQTX PRI USLOWII (r−−I) > 0. s˙EM DANNYH

MOVET OSU]ESTWLQTXSQ S L@BOGO ˆISLA KANALOW OT 1 DO 256, W KAVDOM wcp PRED-
POLAGAETSQ NALIˆIE 16 INFORMACIONNYH KANALOW. iNFORMACIQ I PXEDESTAL MOGUT

SODERVATX DO 12 DWOIˆNYH RAZRQDOW.
wOZMOVNY DWA REVIMA RABOTY KONTROLLERA. w ODNOM IZ NIH POLEZNAQ INFOR-

MACIQ BUFERIZUETSQ WO WNE[NEM PO OTNO[ENI@ K KONTROLLERU ozu. wO WTOROM —
WO WNUTRENNEM ozu OB˙EMOM 4K 12-RAZRQDNYH SLOW, KOTOROE DOSTUPNO DLQ ˆTENIQ

(A TAKVE DLQ ZAPISI PRI TESTIROWANII) PO MAGISTRALI KANALA KARKASA summa.
s UˆETOM ISPOLXZOWANIQ kd-334 NA USTANOWKE “pOSLEDNIJ –ans”, GDE W KAˆESTWE

—wm ssd ISPOLXZUETSQ pk IBM PC/AT, WYBRAN WTOROJ WARIANT, PRI KOTOROM

kd-334 WSTRAIWAETSQ W kk k-331, RABOTA@]IJ POD UPRAWLENIEM pk, A DANNYE

BUFERIZU@TSQ WO WNUTRENNEM ozu kd-334. w TAKOJ KONFIGURACII W SEANSE 1994 G.
kd-334 OPRA[IWAL WOSEMX BLOKOW wcp SISTEMY DREJFOWYH TRUBOK I OBESPEˆIL

SOKRA]ENIE PEREDAWAEMYH W pk DANNYH W 5-6 RAZ. eSLI BEZ ISPOLXZOWANIQ kd-334
OB]EE WREMQ OPROSA WSEH KANALOW r— W DWUH KARKASAH TREBUET PRIMERNO 3 MS, TO

S EGO PRIMENENIEM ONO SOKRA]AETSQ DO 1 MS.
dOPOLNITELXNYJ KONTROLLER kd-336 PREDNAZNAˆEN DLQ S˙EMA DANNYH S BLOKOW

16-KANALXNYH 12-RAZRQDNYH acp p-267, RASPOLOVENNYH W KARKASE summa, WY-
ˆITANIQ ZNAˆENIJ PXEDESTALOW, DISKRIMINACII POLUˆENNYH ZNAˆENIJ PO NIVNEMU

POROGU I ZAPISI NENULEWOJ INFORMACII (ESLI ONA PREWY[AET POROG DISKRIMINA-
CII), A TAKVE SLUVEBNOGO SLOWA S NOMEROM KANALA WO WNE[N@@ BUFERNU@ PAMQTX.
s˙EM DANNYH MOVET PROWODITXSQ S L@BOGO ˆISLA KANALOW OT 16 DO 320. iNFORMACIQ
MOVET SODERVATX DO 12, PXEDESTAL DO 9, A POROG DO 8 DWOIˆNYH RAZRQDOW.

iSPOLXZOWANIE DWUH KONTROLLEROW kd-336 PREDPOLAGAETSQ W SISTEME AMPLITUD-
NOGO ANALIZA USTANOWKI proza. oCENKA POKAZYWAET, ˆTO OB˙EM PEREDAWAEMYH W

—wm DANNYH S SISTEMY acp SOKRATITSQ PRIMERNO W PQTX RAZ, A WREMQ PEREDAˆI —
W [ESTX RAZ.

w TABL.1 PRIWEDENY OSNOWNYE SWEDENIQ O RAZRABOTANNYH kd.

tABLICA 1.

tIP kd cIKL, ˜TO kONST- uSTA-
MKS OPRA[IWAET RUKTIW NOWKA

kd-306 1,0 REG-RY kamak delfi

kd-318 1,2 acp summa istra

kd-322 1,5 * kamak sfinks

kd-334 1,5 wcp summa p.–ans

kd-336 1,2 acp summ a proza

* – PROCESSOR LeCroy 2280.
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tRETXQ GLAWA POSWQ]ENA KONTROLLERAM, RABOTA@]IM POD UPRAWLENIEM WSTRO-
ENNOJ MIKRO—wm ILI WNE[NEJ —wm W STANDARTAH mms KAMAK/BEKTOP I

BUS-1, I IH PRIMENENI@ W sa USTANOWOK I STENDOW ifw—.
w KAˆESTWE OSNOWY PROCESSORNOGO QDRA RAZRABOTANNYH INTELLEKTUALXNYH KON-

TROLLEROW WYBRAN mpk kr580. eGO HARAKTERIZU@T FUNKCIONALXNAQ POLNOTA (24
MIKROSHEMY), NIZKAQ STOIMOSTX, WYSOKAQ NADEVNOSTX, PROSTOTA PROGRAMMIROWANIQ

I NALIˆIE SREDSTW RAZRABOTKI PROGRAMM DLQ NEGO NA BOLX[INSTWE UNIWERSALXNYH

—wm. hARAKTERISTIKI BAZOWOGO mp kr580wm80a (TAKTOWAQ ˆASTOTA 2,5 mgC, 8-
RAZRQDNAQ [INA DANNYH, ADRESUEMAQ PAMQTX 64 kBAJT) OPREDELQ@T OSNOWNYE OBLA-
STI EGO PRIMENENIQ I KRUG RE[AEMYH ZADAˆ – OTNOSITELXNO PROSTYE ALGORITMY

SBORA, OBRABOTKI INFORMACII, IZMERENIJ I UPRAWLENIQ, NE TREBU@]IE WYSOKO-
GO BYSTRODEJSTWIQ W SOSTAWE APPARATURY NIVNEGO I SREDNEGO UROWNQ sa. —TOT

mpk UDOBNO TAKVE ISPOLXZOWATX DLQ SOZDANIQ WSTRAIWAEMYH KONTROLLEROW, WY-
POLNQ@]IH FUNKCII INTELLEKTUALXNYH INSTRUMENTALXNYH SREDSTW DLQ NASTROJKI

I TESTIROWANIQ APPARATURY.
iNTELLEKTUALXNYJ KONTROLLER SISTEM KAMAK/BEKTOP akk-19 RAZRABOTAN W

SOOTWETSTWII S MODULXNYM PRINCIPOM, PREDUSMATRIWA@]IM NALIˆIE ODNOJ PROCES-
SORNOJ PLATY S MIKRO—wm I NESKOLXKIH PLAT S KONTROLLERAMI WNE[NIH USTROJSTW,
ˆTO POZWOLQET SOZDAWATX KAK GIBKIE AWTONOMNYE SISTEMY, TAK I ISPOLXZOWATX KON-
TROLLERY W KAˆESTWE INTELLEKTUALXNYH UZLOW RASPREDELENNYH SISTEM S —wm WERH-
NEGO UROWNQ.

nA PROCESSORNOJ PLATE akk-19 RAZME]ENY MIKRO—wm NA OSNOWE mpk kr580,
O3u I ppzuuf OB]IM OB˙EMOM DO 128 kBAJT, POSLEDOWATELXNYJ INTERFEJS, PRO-
GRAMMIRUEMYJ TAJMER, KONTROLLER PRQMOGO DOSTUPA W PAMQTX (pdp), A TAKVE

PRIEMNIKI I PEREDATˆIKI LINIJ ˆTENIQ I ZAPISI kamak. rAZRABOTANO DWA TIPA

KONTROLLERNYH PLAT. iH ODINAKOWOJ ˆASTX@ QWLQETSQ OSNOWNOJ KONTROLLER PRERY-
WANIJ, GENERATOR CIKLOW kamak I WTOROJ POSLEDOWATELXNYJ INTERFEJS. nA PLATE

PERWOGO TIPA RAZME]ENY TAKVE KONTROLLER NAKOPITELEJ NA GIBKIH MAGNITNYH DIS-
KAH (ngmd) I PARALLELXNYJ INTERFEJS, A NA PLATE WTOROGO TIPA – KONTROLLER

KANALA OB]EGO POLXZOWANIQ (kop) I WSPOMOGATELXNYJ KOKTROLLER PRERYWANIJ.
w BAZOWOE REZIDENTNOE po akk-19 WHODQT NAHODQ]IESQ W ppzuuf MONITOR,

INTERPRETIRU@]IJ QZYK bEJSIK S FUNKCIQMI kamak I PROGRAMMA RABOTY S

PROGRAMMATORAMI. nA gmd REALIZOWANA os CP/M, W SOSTAWE KOTOROJ IME@TSQ

SREDSTWA PODGOTOWKI PROGRAMM NA QZYKAH aSSEMBLER, sI, pASKALX, bEJSIK.
rAZRABOTKA INTELLEKTUALXNOGO KONTROLLERA PSO W STANDARTE BUS-1 SWQZANA S

WYBOROM “TOGO STANDARTA W KAˆESTWE BAZOWOGO DLQ “LEKTRONNOJ APPARATURY SISTEM

AWTOMATIZACII unk I NEOBHODIMOSTX@ IMETX W NEM DOSTATOˆNO PROSTOJ, DE[EWYJ

I NADEVNYJ MIKROKONTROLLER. oDNOPLATNYJ KONTROLLER PSO SODERVIT PROCESSOR-
NOE QDRO NA BAZE mpk kr580, ozu I ppzuuf OB]IM OB˙EMOM 32 kBAJT, DWA

POSLEDOWATELXNYH INTERFEJSA, DWA PROGRAMMIRUEMYH TAJMERA, DWA KONTROLLERA

PRERYWANIJ, A TAKVE INTERFEJSY MAGISTRALI BUS-1 I REZIDENTNOJ MAGISTRALI

MIKRO—wm.
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pRI SOZDANII sa OTNOSITELXNO NEBOLX[IH “KSPERIMENTALXNYH USTANOWOK I

STENDOW NA OSNOWE APPARATURY KAMAK/BEKTOP I ODNOJ UPRAWLQ@]EJ —wm IS-
POLXZOWANIE KONTROLLEROW S UPRAWLENIEM OT WSTROENNYH MIKRO—wm MOVET BYTX NE-
CELESOOBRAZNYM. oPTIMALXNOE RE[ENIE ZADAˆI W “TOM SLUˆAE – ISPOLXZOWANIE PRO-
STEJ[IH KONTROLLEROW KARKASA, NE SODERVA]IH INTELLEKTUALXNYH FUNKCIJ I RABO-
TA@]IH POD NEPOSREDSTWENNYM UPRAWLENIEM WNE[NEJ —wm. iSPOLXZOWANIE W “TOM

SLUˆAE DLQ IH OB˙EDINENIQ PARALLELXNOJ ILI POSLEDOWATELXNOJ WETWEJ kamak

NE WSEGDA OPRAWDANO IZ-ZA OTNOSITELXNOJ SLOVNOSTI KAK SAMOJ MAGISTRALI WETWI,
TAK I SOOTWETSTWU@]IH ADAPTERNYH PLAT W —wm. pREDPOˆTITELXNEE RAZRA- BOT-
KA PROSTEJ[IH ADAPTERNYH PLAT, RAS[IRQ@]IH MAGISTRALX WWODA/WYWODA —wm I

OBESPEˆIWA@]IH OBRA]ENIE K KONTROLLERAM KARKASOW KAK K WNE[NIM USTROJSTWAM

“TOJ —wm. pOMIMO UPRO]ENIQ STRUKTURY I UWELIˆENIQ NADEVNOSTI APPARATURY

TAKOJ SPOSOB SOPRQVENIQ TAKVE UPRO]AET RAZRABOTKU po. oN REALIZOWAN PRI RAZ-
RABOTKE HONTROLLERA k-331, KOTORYJ PREDNAZNAˆEN DLQ UPRAWLENIQ OPERACIQMI W

KARKASE KAMAK/BEKTOP OT WNE[NEJ —wm, S KOTOROJ ON SWQZAN PARALLELXNOJ

MAGISTRALX@, OBESPEˆIWA@]EJ OBMEN S —wm 8-RAZRQDNYMI SLOWAMI.
sTRUKTURA MAGISTRALI I KONTROLLERA POZWOLQET ORGANIZOWATX MNOGOKARKASNU@

(DO 7 KARKASOW) SISTEMU, RABOTA@]U@ POD UPRAWLENIEM ODNOJ —wm. rAZRABOTANY

APPARATNO-PROGRAMMNYE SREDSTWA SOPRQVENIQ KONTROLLERA k-331 S PERSONALXNYMI

KOMPX@TERAMI TIPA IBM PC/XT/AT. oNI WKL@ˆA@T W SEBQ ADAPTERNU@ PLATU W

KONSTRUKTIWE IBM rs I PROGRAMMNYJ DRAJWER DLQ QZYKOW sI I pASKALX W RAMKAH

MS DOS.
w TABL.2 PEREˆISLENY OSNOWNYE HARAKTERISTIKI RAZRABOTANNYH WSTRAIWAEMYH

KONTROLLEROW.

tABLICA 2.

kONTROLLEp akk-19 P80 K-331

kONSTRUKTIW kamak/ BUS-1 kamak/
BEKTOP BEKTOP

uPRAWLENIE oT WSTROENNOJ oT WSTROENNOJ oT WNE[NEJ

OPERACIQMI MIKRO—wm MIKRO—wm —wm

MAGISTRALI

cIKL MAGISTRALI, 20-30 10-15 10-15

MKS (AT-486)

˜ETWERTAQ GLAWA POSWQ]ENA APPARATNO-PROGRAMMNYM SREDSTWAM DLQ RAZRA-
BOTKI, NASTROJKI, TESTIROWANIQ I RAS[IRENIQ FUNKCIONALXNYH WOZMOVNOSTEJ

WSTRAIWAE- MYH KONTROLLEROW I SISTEM S IH ISPOLXZOWANIEM.
oPYT “KSPLUATACII WSTRAIWAEMYH MIKRO—wm I INTELLEKTUALXNYH KONTROLLE-

ROW W sa POKAZYWAET, ˆTO OB˙EMA IH WNUTRENNEJ PAMQTI MOVET BYTX NEDOSTATOˆNO

DLQ RE[ENIQ RQDA ZADAˆ, W ˆASTNOSTI, DLQ ORGANIZACII ““LEKTRONNOGO DISKA” – MAS-
SIWA PAMQTI BOLX[OGO OB˙EMA DLQ HRANENIQ DANNYH I RABOˆIH PROGRAMM. zAˆASTU@
POLXZOWATEL@ NEOBHODIMA TAKVE WOZMOVNOSTX GIBKO KOMPONOWATX ozu I ppzu S

RABOˆIMI PROGRAMMAMI DLQ IH OTLADKI I POSLEDU@]EJ “KSPLUATACII. rAS[IRENIE
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PAMQTI MIKRO—wm I MIKROPROCESSORNYH KONTROLLEROW WOZMOVNO W WIDE BLOKOW zu,
NE ZAWISIMYH OT TIPA PROCESSORA I DOSTUPNYH DLQ ZAPISI I ˆTENIQ SO STORONY

STANDARTNOJ SISTEMNOJ MAGISTRALI (kamak, Multibus I DR.) ILI Z WIDE BLOKOW,
PODKL@ˆAEMYH NEPOSREDSTWENNO K REZIDENTNOJ MAGISTRALI RAS[IRENIQ MIKRO—wm.

rAZRABOTANY BLOKI PAMQTI OBOIH TIPOW. bLOKI p-278 I p-278m PREDNAZNAˆENY

DPQ HRANENIQ INFORMACII W KARKASE SISTEMY summa I IME@T MAKSIMALXNYJ

OB˙EM DO 32k (p-278) ILI 128k (p-278M) 16-RAZRQDNYH SLOW. w KAˆESTWE MIKROSHEM

PAMQTI MOGUT ISPOLXZOWATXSQ MIKROSHEMY ozu/ppzuuf/—ppzu OB˙EMOM 2kH8
(DLQ p-278) ILI 2kH8 I SKx8 (DLQ p-278M). bLOK PAMQTI p-287 OB]IM OB˙EMOM DO

1 mBAJT PREDNAZNAˆEN DLQ RAS[IRENIQ PAMQTI INTELLEKTUALXNYH KONTROLLEROW I

MIKRO—wm NA OSNOWE mpk kr580 I kr1810 I SWQZYWAETSQ S NIMI ˆEREZ RAZ˙EM NA

PEREDNEJ PANELI. bLOKI BUFERNOJ PAMQTI p-278 I p-278m ISPOLXZOWALISX W SOSTAWE

su KRIOGENNOGO OBORUDOWANIQ STENDA KALIBROWKI SWERHPROWODQ]IH MAGNITOW DLQ

HRANENIQ RABOˆIH PROGRAMM (W ppzuuf) I PROMEVUTOˆNOGO HRANENIQ DANNYH (W
ozu), A TAKVE NA RABOˆIH MESTAH RAZRABOTˆIKOW I NASTROJ]IKOW “LEKTRONNOJ

APPARATURY.
dRUGIM FAKTOROM “FFEKTIWNOGO ISPOLXZOWANIQ WSTRAIWAEMYH MIKROPROCESSOR-

NYH SREDSTW, POMIMO UDOBNOJ KONFIGURACII PAMQTI, QWLQETSQ WOZMOVNOSTX SWQZI

RQDA TAKIH PRIBOROW S c—wm, OBESPEˆIWA@]EJ DLQ NIH PODGOTOWKU, OTLADKU, HRA-
NENIE I ZAGRUZKU RABOˆIH PROGRAMM, A TAKVE DWUSTORONNIJ OBMEN DANNYMI. bOLX-
[INSTWO INTELLEKTUALXNYH KONTROLLEROW IME@T ODIN ILI BOLEE POSLEDOWATELXNYH

PORTOW S INTERFEJSOM RS-232C I/ILI 20-Ma TOKOWOJ PETLI, A W KAˆESTWE c—wm sa

[IROKO ISPOLXZU@TSQ pk TIPA IBM rs. dLQ SWQZI “TIH pk S INTELLEKTUALXNY-
MI KONTROLLERAMI RAZRABOTANA PLATA 8-KANALXNOGO KOMMUTATORA POSLEDOWATELXNYH

LINIJ W STANDARTE pk IBM rs.
nALIˆIE BOLX[OGO KOLIˆESTWA APPARATURY (OKOLO 300 BLOKOW DESQTI TIPOW),

WHODQ]EJ W SOSTAW ssd RQDA “KSPERIMENTALXNYH USTANOWOK ifw— (I W PERWU@

OˆEREDX APPARATNYH KONTROLLEROW), POTREBOWALO SOZDANIQ STENDA DLQ EE RAZRABOT-
KI, NASTROJKI, TESTIROWANIQ I REMONTA. w KAˆESTWE INTELLEKTUALXNOGO QDRA STENDA

WYBRAN RAZRABOTANNYJ W ifw— KOMPLEKT BLOKOW NA OSNOWE MIKRO—wm m—-80 I

DRAJWERA WETWI dw-101. rEALIZOWANY ODNO- I MNOGOKARKASNYE KONFIGURACII STENDA

DLQ NASTROJKI APPARATURY W USLOWIQH, MAKSIMALXNO BLIZKIH K REALXNOJ RABOTE NA

USTANOWKAH. w KAˆESTWE c—wm ISPOLXZOWALISX —wm DEC-10 I pk IBM PC/XT.
rAZRABOTANY MNOGOFUNKCIONALXNYJ TESTOWYJ BLOK t-312 W KONSTRUKTIWE kamak

I PRIKLADNOE po DLQ STENDA.
pROWODIW[IESQ W ifw— RABOTY PO OSWOENI@ mms fastbas I SOZDANI@ W

KONSTRUKTIWAH fastbas SPECIALIZIROWANNOGO PROCESSORA-“MULQTORA (sp—) 780/E
POTREBOWALI SOZDANIQ BAZOWOGO NABORA INSTRUMENTALXNYH SREDSTW. w KAˆESTWE TAKIH

SREDSTW RAZRABOTANY INTELLEKTUALXNYJ KONTROLLER fastbas FC I KONTROLLER

sp— SPIN. oBA BLOKA SODERVAT MIKRO—wm NA OSNOWE mpk kr580 I POZWOLQ@T

ORGANIZOWATX OT NEE UPRAWLENIE MAGISTRALX@ KARKASNOGO SEGMENTA fastbas I

[ESTX@ MAGISTRALQMI sp— S CELX@ RAZRABOTKI, PERWIˆNOJ NASTROJKI I TESTIRO-
WANIQ APPARATURY fastbas I sp—.
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w ZAKL@ˆENII SFORMULIROWANY OSNOWNYE REZULXTATY RABOTY:
1. nA OSNOWE ANALIZA ZADAˆ AWTOMATIZACII I STRUKTURY sa USTANOWOK DLQ

“KSPERIMENTOW W FIZIKE WYSOKIH “NERGIJ OPREDELENA OBLASTX PRIMENENIQ I KRUG

RE[AEMYH ZADAˆ DLQ WSTRAIWAEMYH KONTROLLEROW W SOSTAWE “TIH SISTEM: APPARATURA
NIVNEGO I SREDNEGO UROWNQ, W SOSTAWE KOTOROJ KONTROLLERY OSU]ESTWLQ@T SBOR,
FILXTRACI@, PERWIˆNU@ OBRABOTKU, BUFERIZACI@ I PERESYLKU DANNYH NA WERHNIJ

UROWENX, A TAKVE REALIZU@T FUNKCII UPRAWLENIQ.
2. oPREDELENY OSNOWNYE TREBOWANIQ, RASSMOTRENA “LEMENTNAQ BAZA, PREDLOVE-

NY I REALIZOWANY OPTIMALXNYE SPOSOBY POSTROENIQ I KONSTRUKTIWNOJ REALIZACII

APPARATNYH I PROGRAMMIRUEMYH WSTRAIWAEMYH KONTROLLEROW DLQ sa “KSPERIMEN-
TALXNYH, USKORITELXNYH I TEHNOLOGIˆESKIH USTANOWOK I STENDOW W ifw—. kON-
TROLLERY, REALIZU@]IE ALGORITM RABOTY APPARATNO ILI MIKROPROGRAMMNO, OBES-
PEˆIWA@T WYSOKOE BYSTRODEJSTWIE, NO OTNOSITELXNO MALU@ GIBKOSTX W IZMENENII

ALGORITMA RABOTY. iH ISPOLXZOWANIE PREDPOˆTITELXNEE W SOSTAWE BYSTRODEJSTWU@-
]IH ssd I st “KSPERIMENTALXNYH USTANOWOK. kONTROLLERY NA OSNOWE UNIWERSALX-
NYH mpk S FIKSIROWANNYMI RAZRQDNOSTX@ I SISTEMOJ KOMAND OTLIˆA@TSQ, KAK

PRAWILO, MENX[IM BYSTRODEJSTWIEM I BOLX[EJ GIBKOSTX@, ˆTO OPREDELQET IH PRI-
MENENIE W su I KOMPLEKSNOJ AWTOMATIZACII RAZLIˆNYH USTANOWOK, A TAKVE ssd

I st “KSPERIMENTALXNYH USTANOWOK I STENDOW S NEWYSOKIMI POTOKAMI DANNYH.
3. rAZRABOTANY WSTRAIWAEMYE APPARATNYE KONTROLLERY PQTI TIPOW, PREDNA-

ZNAˆENNYE DLQ ssd NA OSNOWE APPARATURY KAMAK/BEKTOP “KSPERIMENTALXNYH

USTANOWOK delfi, sfinks, “pOSLEDNIJ –ans”, istra-m, proza. iH PRI-
MENENIE POZWOLILO:

– OBESPEˆITX SBOR, FILXTRACI@ I BUFERIZACI@ INFORMACII W KARKASAH

KAMAK/BEKTOP S WREMENEM, BLIZKIM K PREDELXNOMU DLQ “TIH SISTEM;
– OPTIMALXNYM OBRAZOM SWQZATX “LEKTRONNU@ APPARATURU RAZLIˆNYH PODSISTEM

W SOSTAWE ssd “KSPERIMENTALXNYH USTANOWOK (kd-30B W SOSTAWE ssd USTANOWKI

delfi I kd-322 W SOSTAWE ssd USTANOWKI sfinks);
– OBESPEˆITX PRI ISPOLXZOWANII TIPIˆNOJ DLQ “KSPERIMENTALXNYH USTANOWOK

ifw— APPARATURY SWQZI S —wm OBESPEˆITX PRIMERNO TREHKRATNOE SOKRA]ENIE

WREMENI OPROSA BLOKOW acp W KARKASNYH I PQTIKRATNOE SOKRA]ENIE OB˙EMA PEREDA-
WAEMYH W —wm DANNYH S SU]ESTWENNYM ULUˆ[ENIEM IH KAˆESTWA PO SRAWNENI@ S

PROGRAMMNYM OPROSOM BLOKOW cap OT —wm.
4. rAZRABOTAN KONTROLLER KARKASA k-331 mm kamka I wektor, OBESPEˆIWA-

Q@]IJ PROSTOJ SPOSOB PODKL@ˆENIQ APPARATURY kamka/wektor K MAGISTRALI

WWODA/WYWODA —wm RAZLIˆNYH TIPOW. rEALIZOWANY APPARATNO-PROGRAMMNYE SRED-
STWA SOPRQVENIQ KONTROLLERA S pk TIPA IBM PC/XT/AT. iZGOTOWLENO I NASTROENO

50 KOMPLEKTOW KONTROLLEROW I ADAPTERNYH PLAT DLQ pk. iH ISPOLXZOWANIE POZWO-
LILO SOZDATX ssd USTANOWKI “pOSLEDNIJ –ans”, SISTEMU IZMERENIQ SPEKTROW

NEJTRONNYH POLEJ NA 6- I 18-M KANALAH USKORITELQ u-70, A TAKVE 10 ODNO- I

DWUHKARKASNYH SISTEM DLQ METODIˆESKIH ISSLEDOWANIJ, RAZRABOTKI I NASTROJKI

“LEKTRONNOJ APPARATURY W RAZLIˆNYH PODRAZDELENIQH ifw—.
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5. oPREDELENY TREBOWANIQ I STRUKTURA, PROWEDENA RAZRABOTKA I IZGOTOWLENIE

PARTII IZ 60 BLOKOW MIKROPROCESSORNYH WSTRAIWAEMYH KONTROLLEROW NA OSNOWE

mpk kr580 W STANDARTAH mms kamak, BEKTOP I BUS-1. iH ISPOLXZOWANIE

POZWOLILO SOZDATX RQD MNOGOKARKASNYH SISTEM S RASPREDELENNYM INTELLEKTOM I

WOZMOVNOSTX@ GIBKOGO IZMENENIQ ALGORITMOW RABOTY, W TOM ˆISLE:
– SISTEMU DIAGNOSTIKI PARAMETROW PUˆKA, WYWODIMOGO W KANAL INVEKCII unk

(NA OSNOWE KONTROLLEROW AKK-19);
– ssd S TRIGGERNYH SCINTILLQCIONNYH PLOSKOSTEJ VIDKOARGONOWOGO NEJTRIN-

NOGO DETEKTORA kOMPLEKSA MEˆENYH NEJTRINO (NA OSNOWE AKK-19);
– SISTEMU AWTOMATIZACII WENTILQCIONNOGO OBORUDOWANIQ KANALA INVEKCII unk

(NA OSNOWE KONTROLLERA r80); A TAKVE 6 ODNOKARKASNYH LOKALXNYH I SWQZANNYH S

CENTRALXNOJ —wm STENDOW NA BAZE KONTROLLERA akk-19 DLQ PROWEDENIQ METODIˆE-
SKIH ISSLEDOWANIJ, NASTROJKI I TESTIROWANIQ “LEKTRONNOJ APPARATURY W ifw—.

6. rAZRABOTAN NABOR BUFERNYH PAMQTEJ TREH TIPOW, IZGOTOWLENO I NASTROENO

60 BLOKOW. iH ISPOLXZOWANIE POZWOLILO RAS[IRITX FUNKCIONALXNYE WOZMOVNOSTI

MIKROPROCESSORNYH WSTRAIWAEMYH KONTROLLEROW W SOSTAWE APPARATURY KRIOGENNO-
GO KOMPLEKSA STENDA ISPYTANIJ SWERHPROWODQ]IH MAGNITOW, A TAKVE NA RABOˆIH

MESTAH RAZRABOTˆIKOW I NASTROJ]IKOW “LEKTRONNOJ APPARATURY.
7. oPREDELENA STRUKTURA, RAZRABOTAN TESTOWYJ BLOK t-312 W KONSTRUKTIWE

kamak, SOZDAN STEND I PROGRAMMNOE OBESPEˆENIE DLQ NEGO, POZWOLIW[IE W 1984-
1995 GG. NASTROITX, OBESPEˆITX TESTIROWANIE, “KSPLUATACI@ I REMONT OKOLO 280
KONTROLLEROW NESKOLXKIH TIPOW, DRAJWEROW SPECIALXNOJ MAGISTRALI, BLOKOW BU-
FERNOJ PAMQTI I DRUGOJ APPARATURY, ISPOLXZU@]EJSQ W ssd “KSPERIMENTALXNYH

USTANOWOK ifw— sfinks, proza, fods-2, giperon.
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