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Dziat 1.
WPROWADZENIE

System komputerowy EC1034 jest nowoczesnym uniwersalnym systemem cyfrowym nale-
zacym do trzeciego szeregu Jednolitego Systemu Elektronicznych Maszyn Cyfrowych —
JS EMC RIAD-3 (I etap).

EC1034 jest w petni kompatybilny programowo z pozostatymi komputerami RIAD—3:
EC1027, EC1036, EC1046, EC1056 i EC1066 — a tym samym takze ze wszystkimi kom-
puterami RIAD—1, RIAD-2, IBM 360, IBM 370 oraz IBM 303X.

W jednostce centralnej EC2134 sa zrealizowane petne zasady dziatania komputeréw
RIAD— 2 (za wyjatkiem mechanizméw dwuprocesorowosci) oraz wiekszos$é funkcji przewi-
dzianych w zasadach dziatania komputeréw RIAD—3.




Dziat 2.

STRUKTURA BAZOWA SYSTEMU EC1034

Formaty danych

Struktura bazowa systemu EC1034 (rys. 2.1.) obejmuje jednostke centralng EC 2134 (skta-
dajacq sie z pamieci operacyjnej, centralnej jednostki przetwarzajacej /procesora/ i kana-
téw wejscia/wyjscia) oraz urzadzenia zewnetrzne podtgczone do kanatéw poprzez jed-
nostki sterujgce i interfejsy wejscia/wyjscia.

Kanaty Interfejs Jednostki Urzadzenia

we/wy sterujace we/wy

Pamig¢ Bajtmultiplekser
operacyja <——|j~——£j

Procesor ST

# Blokmultiplekser

Linie sterujace Procesor—Kanat Q
Linie przesytania danych [___ j"——tji

Rys. 2.1. Struktura bazowa systemu EC1034

Komputer EC1034 przetwarza dane w jednostkach informacji o dtugosci osmiu bitéw i
ich wielokrotnosciach. Kazda jednostka informacji o dfugosci o$miu bitéw zwana jest
bajtem i jest w komputerze EC1034 podstawowa jednostkg do tworzenia wszystkich
formatéw danych. W procesorze, kanatach i interfejsach we/wy kazdy bajt uzupetniony
jest dziewigtym bitem, ktory jest bitem parzystosci.

Ustawiany jest on tak, by wraz z nim liczba jedynek w bajcie byta nieparzysta.

Bit parzystosci nie moze by¢ zmieniony przez program. Btad parzystosci w bajcie moze
byé jedynie przyczyng przerwania przebiegu programu. W pamieci operacyjnej stowo
8-bajtowe jest uzupetniane 9-tym bajtem kontrolnym (niedostepnym programowo), co
pozwala na poprawianie btedéw pojedynczych i wykrywanie wiekszosci btedow wielo-
krotnych. Wszelkie informacje niniejszego opracowania odnoszace sie do danych i ich po-
staci nie uwzgledniajg bitu parzystosci oraz bitéw kontrolnych. Bajty mogga by¢ przetwa-
rzane oddzielnie lub moga byé grupowane w pola. Pétstowo, stowo i stowo podwdjnej



Bajt

0

Pétstowo

dtugosci sa polami nastepujacych po sobie bajtéw. Pétstowo obejmuje dwa bajty, stowo §
— cztery bajty, stowo podwdjne — osiem bajtéw. Pola te tworza podstawowe formaty pél
o statej dtugosci (rys. 2.2). |
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Postaé danych

Pamieé operacyjna

Adresowanie

Rys. 2.2. Podstawowe formaty danych statej dfugosci

Pola danych moga miec stata lub zmienng dfugosé. Podczas przetwarzania wynika ona
bezposrednio z wykonywanej operacji lub tez jest ustalona w odpowiednim fragmencie
instrukcji.

W systemie EC1034 dane (numeryczne, alfabetyczne czy tez alfanumeryczne) przedstawia-
ne sg jako wielokrotno$é osmiobitowych bajtéw. Dane moga przy tym przyimowaé postac
binarng (jako dane numeryczne dla wigkszosci obliczeri naukowych) lub postaé¢ kodu binar-
nego, gdzie 1 bajt zawiera 1 znak.

Kodowanie umozliwia wprowadzanie i wyprowadzanie informacji w postaci znakéw (np. 1,
2, A, B *) przez takie urzadzenia jak czytnik kart, monitor ekranowy i drukarka.
Urzadzenia te jako posredniczace w wymianie informacji pomiedzy komputerem i cztowie-
kiem zalezne sg od kodu, tzn. ich dziatanie zalezy od kodu wykorzystywanego do przed-
stawienia znakow.

Osmiobitowy bajt umozliwia zakodowanie 256 znakéw, co pozwala na rozbudowanie kodu
w przysztosci i powoduje, ze system EC1034 moze akceptowac wszystkie obecnie istnie-
jace i przyszte kody. Kodem wykorzystywanym wewnatrz systemu EC1034 jest EBCDIC

( Extended Binary—Coded—Decimal Interchange Code).

Pozycje bitéow w kodzie EBCDIC s3g numerowane w taki sam sposéb jak w przypadku baj-
téw (od lewej strony do prawej, od 0 do 7).

Pamie¢ operacyjna stanowi dla systemu bezposrednio adresowalng pamieé danych o szyb-
kim dostepie. Zarowno dane jak i programy przed przetwarzaniem muszg by¢ umieszczo-
ne w pamiegci operacyjnej. Ze wzgledu na stosowane do budowy pamieci operacyjnej pot-
przewodnikowe elementy pamieciowe typu NMOS DRAM, jej zawarto$é nie jest trwata

i w przypadku zaniku napiecia zasilajgcego informacie zawarte w pamieci operacyjnej ule-
gaja zniszczeniu.

Pozycja kazdego bajtu pamieci operacyjnej dostepnego dla programu jest oznaczona kolej-
nym numerem poczynajac od 0; kazdy numer jest adresem innego bajtu. Grupa bajtow wi
pamieci adresowana jest przy pomocy adresu bajtu o najnizszym numerze w grupie. |lo$¢
bajtéw w grupie definiowana jest przez aktualnie wykonywang instrukcje.

Uktad adresowania wykorzystuje 26—bitowy adres binarny, co daje procesorowi EC2134
mozliwos$é adresacji do 64 MB bezposrednio dostepnej pamieci operacyjnej {1 MB = 220
bajtow).




Pozycjonowanie danych

Procesor

Pozycja danych w pamieci operacyijnej uzalezniona jest od kilku czynnikéw. Jednym z nich
jest np. zdefiniowanie pola danych jako pela statej czy zmiennej dfugosci. Z pewnymi wy-
jatkami pola zmiennej dfugosci moga byé umieszczone w dowolnym miejscu, pamieci,
natomiast pola statej dtugosci (takie jak potstowo, stowo czy stowo podwéijne) zaleca
si¢ umieszcza¢ na granicy adreséw bedacych wielokrotnoscig liczby 2, 4 lub 8 (granice
catkowite). Pozwala to na zmniejszenie liczby niezbednych dostepéw do pamieci.
Furkgje z operandem zorientowanym bajtowo, opisane w dziale 3, pozwalaja na umieszcza-
nie pol statej dfugosci w dowolnym obszarze pamieci operacyjnej, a nie tylko w granicach
catkowitych. Funkcje te nalezy stosowaé jednak tylko wéwczas, gdy jest to niezbedne.
Umieszczanie pdl statej dtugosci w przedziatach innych niz granice catkowite wymaga bo-
wiem dodatkowych dostepéw do pamieci, co z kolei wptywa na obnizenie wydajnosci
przetwarzania.

Obszar pamigci operacyjnej procesora lezy na granicy catkowite]j, gdy dla jakiej$ jednostki
danych adres w pamieci jest wielokrotnoscig dtugosci tej jednostki w bajtach. Np. potsto-
wo (dwa bajty) powinno mie¢ w pamieci operacyjnej adresy bedace wielokrotnoscia liczby
2. Na rys. 2.3. przedstawione s3 granice catkowite dla wszystkich jednostek danych z adre-
sami W pamigci operacyjnej jako czterocyfrowymi liczbami dziesietnymi (0001, 0002,
0003 itd). W rzeczywistosci wykorzystywane sg 26—bitowe liczby binarne. Adresy sekwen-
cyjne granic catkowitych dla p6tst6w. sa na rys. 2.3. przedstawione jako 0000, 0002,
0004 itd. Stowa (cztery bajty) na granicy catkowitej maja adresy bedace wielokrotnoscia-
mi liczby 4 (przedstawione na rys. 2.3. jako 0000, 0004. 0008 itd), a stowo podwdijne
(osiem bajtéw) ma na granicy catkowitej adresy bedace wielokrotnoscia liczby 8 (przedsta-
wione na rys. 2.3. jako 000C, 0008 itd).

d Lokalizacja w pamigci operacyjnej ——-—h{

Bajty
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T T T T T T 3
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1 1 1 = ' A 1

e e e

T T
0008 g

Rys. 2.3. Zasada granic catkowitych w pamigci operacyjnej

Procesor wchodzacy w sktad jednostki centralnej EC2134 jest centrum stzrujacym systemu
EC1034. Zapewnia on mozliwosé:

A adresowania pamieci operacyjnej,

przyjmowania i zapamietywania danych,

arytmetycznego i logicznego przetwarzania danych,

wykonywania instrukcji w kolejnosci okreslonej programem,

inicjowania transmisji danych pomiedzy pamiecig operacyjng a urzadzeniami wejscia/
/wyijscia.

Procesor posiada trzy typy rejestréw programowych: ogéine, zmiennoprzecinkowe i steruja-
ce. Dla programisty dostepnych jest 16 rejestréow ogdlnych i 4 rejestry zmiennoprzecinkowe.
Rejestry te mogg przyjmowaé dane, przechowywad je do czasu przetwarzania i przesytaé
zawartos¢é do pamieci operycyjnej. Rejestry ogélne sa wykorzystywane przez operacje sta-
toprzecinkowe, logiczne i adresowe. Rejestry zmiennoprzecinkowe wykorzystywane s3 tyl-
ko przy arytmetycznych operacjach zmiennoprzecinkowych. Rejestry sterujace, dostepne
tylko dla programu sterujacego przez instrukcje specjalne, wykorzystywane sg przy wyko-
nywaniu pewnych operacji zwigzanych z obstugg procesora.

Dwie podstawowe czesci procesora to sterowanie i jednostka arytmetyczno—logiczna. Stero-

| 2 2 2 4



wanie kieruje sekwencyjnym przywotywaniem instrukcji oraz danych z pamieci operacyjnej
i koordynuje wykonywaniem instrukcji. Jednostka arytmetyczno—logiczna wykonuje ope-
racje arytmetyczno—logiczne zgodnie z poleceniami zawartymi w instrukcjach.

Operacje arytmetyczne:i logiczne

Operacje arytmetyczne i logiczne podzielone sg na cztery kategorie:
A arytmetyka dziesietna,

A arytmetyka statoprzecinkowa, ‘
A arytmetyka zmiennoprzecinkowa, |
A operacje logiczne.

Kategorie te réznig sie wykorzystywaniem formatow danych, dtugoscig pél danych, sposo-
bem wykorzystania rejestréw i realizacjg operacji.

Arytmetyka dziesietna
Arytmetyka dziesigtna wykorzystywana jest giéwnie przy wykonywaniu obliczert handlo- |
wych i polega na przetwarzaniu liczb dziesietnych poprzedzonych znakiem + lub —.
Ogdlnie, dane dziesietne wczytywane sg do procesora i wyprowadzane do urzadzeri wyjscia
w takiej postaci, ze jedna cyfra zajmuje jeden bajt. (Rys. 2.4.) Poniewaz dla przedstawienia i
jednej cyfry dziesietnej wystarczajgce jest pole o dtugosci tylko 4 bitéw, istnieje mozliwos$é
zapisania w jednym bajcie dwéch cyfr dziesietnych (lub cyfry i znaku liczby). Mozliwos$é :
tg wykorzystuje sie np. przy zapisywaniu liczbowych danych dziesietnych w pamigciach
zewnetrznych i podczas ich przechowywania. Taka postaé informacji okreslana jest jako
format upakowany (rys. 2.5.)

Bajty starsze Bajty mtodsze

Strefa Cyfra Strefa Cyfra Strefa Cyfra Strefa Cyfra

2.4. Format nieupakowany danych numerycznych

Bajty starsze Bajty miodsze

Cyfra Cyfra Cyfra Cyfra Cyfra Cyfra Cyfra Cyfra ]

Rys. 2.5. Format upakowany danych numerycznych

Dane upakowane pobierane sg z pamigci operacyjnej, przetwarzane i przesytane z powro-
tem do pamieci bez angazowania rejestrow ogolnych. Ten rodzaj przetwarzania nazwany
jest przetwarzaniem typu ,,pamieé—pamieé’’. Dtugosé pola dziesietnego zdefiniowanego
instrukcjg moze wynosié do 16 bajtéw i zawiera¢ do 31 cyfr dziesietnych oraz jeden
znak ( + lub — ). N

Arytmetyka statoprzecinkowa
Arytmetyczne operacje statoprzecinkowe wykorzystywane sg zarowno podczas przetwarza-
nia danych jak i do operacji na adresach pamieci. Przy operacjach na adresach instrukcje
statoprzecinkowe (jak i niektére operacje logiczne) obejmuja rowniez przesuniecia i logicz-
ne manipulowanie elementami adresu.
Statoprzecinkowe stowo binarne (rys. 2.6.), podstawowy operand arytmetyczny w syste-
mie EC1034, ma dtugosé 32 bitéw i miesci catkowita liczbe binarng o dtugosci 31 bitow |
oraz znak liczby (bit znaku zajmuje pierwszg pozycje bitowg od lewej strony stowa). |
Jezeli zakres liczby na to pozwala (wartosé bezwzgledna liczby jest dostatecznie mata),
w wielu operacjach wykorzystywane sg operandy pétstowowe, co poprawia wykorzystanie
pamieci operacyjnej. Dodawania, odejmowanie i poréwnywanie moze by¢ wykonywane |
réwniez na liczbach o dfugosci 32 bitéw bez znaku. >
Przy operacjach statoprzecinkowych wykorzystywanych jest 16 rejestréw ogdinych, kazdy |
o dfugosci 32 bitéw. Dla uzyskania wiekszej doktadnosci i unikniecia utraty ewentualnego
nadmiaru istnieje mozliwos$é potgczenia dwoch sasiednich rejestréow, przez co wyniki ope-
racji mogg mieé¢ dtugosé podwdjnego stowa.




Pbtstowo

153
0000001010100 11

1 16

O ¢

Stowo

+ 3.223.939
00000000011000100110001100000 11

o

0-*1 31

Rys. 2.6. Format liczby statoprzecinkowej (ze znakiem)

Arytmetyka zmiennoprzecinkowa

Operacje logiczne

Arytmetyka zmiennoprzecinkowa wykorzystywana giownie przy obliczeniach nauko-
wych, znacznie zwieksza szybkos$é, doktadnosé i efektywnos¢ przetwarzania. W systemie
EC1034 ten sposdb przedstawiania liczb moze obejmowaé zakres ujemny i dodatni liczb
od ok. 1078 do ok. 1078.

Liczby zmiennoprzecinkowe mogg by¢ krotkie (utamki 24 bitowe odpowiadajgce utamko-
wi dziesietnemu z siedmioma miejscami po przecinku) dfugie (odpowiednio 56 bitéw i 17
miejsc) i podwdjnej dtugosci (odpowiednio 112 bitéw i ok. 23 miejsca).

Utamki zmiennoprzecinkowe mogg byé przedstawione jako cyfry hexadecymalne (podsta-
wa 16), z ktérych kazda sktada sie z czterech bitow i posiada odpowiednik dziesietny od
0 do 15.

Format krétki (rys. 2.7.) redukuje czasy przetwarzania i zwiekszajac ilos¢ przetwarzanych
operandow lepiej wykorzystuje pamieé operacyjna. Format dtugi (rys. 2.9.) zapewnia wigk-
szg doktadno$é, a format rozszerzony (rys. 2.10.) zapewnia doktadno$é dwukrotnie wigk-
szg niz format dtugi.

B e 8

Rys. 2.7. Format krétki liczby zmiennoprzecinkowej
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Rys. 2.8. Format d+tugi liczby zriennoprzecinkowej
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Rys. 2.9. Format rozszerzony liczby zmiennoprzecinkowej

Procesor posiada 4 rejestry zmiennoprzecinkowe, kazdy o dtugosci 64 bitéw. istnienie
tych rejestréow eliminuje wiekszo$é operacji odsytania i ponownego przywotywania rezul-
tatéw posrednich.

Podczas przetwarzania liczb zmiennoprzecinkowych wykorzystywanych jest rowniez 16 re-
jestrow ogdinych, gtéwnie do indeksowania i operacji na adresach.

System EC1034 ma mozliwosé logicznego operowania danymi. Operacje logiczne obei-
mujg poréwnywanie, testowanie, transicodowanie (znak na znak), redagowanie (znaki i

przecinki) oraz przesuwanie logiczne danych. Dane mogg mie¢ zaréwno format staty, jak
i zmienny. Dane o statej dtugosci (rys. 2.10.) przetwarzane przy wykorzystaniu rejestréw
ogdinych moga mieé dfugosé jednego, czterech 'lub osmiu bajtéw. Dane zmiennej dtugos-



ci, przetwarzane w uktadzie ,,pamieé—pamieé" moga mie¢ dfugosé¢ do 256 bajtow, a dla f
niektorych operacji mogg by¢ nawet dtuzsze. !

Operand logiczny statej dtugosci (jeden, cztery lub osiem bajtow)

Dane logiczne

Rys. 2.10. Format statej dtugosci danych logicznych i

Operand logiczny zmiennej dtugosci (do 256 bajtéw)

Bajt Bajt Bajt

0 8 16

Rys. 2.11. Format zmiennej dfugosci danych logicznych

Kolejnosé wykonywania instrukcji
Zazwyczaj jednostka centralna wykonuje instrukcje w kolejnosci, w jakiej umieszczone sg
one w pamieci operacyjnej. Zmiana tej kolejnosci moze byé spowodowana przez wykorzys-
tanie instrukcji specjalnych, takich jak instrukcje skokowe, Iub przez przerwanie. |

|
Formaty instrukcji i ;
Procesor uzyskuje dostep do pamieci operacyjnej w celu pobrania instrukcji i danych pro- 1
gramu i przestania wynikéw z powrotem do pamigci. Instrukcje, z ktérych sktada sie pro-
gram, mogq mie¢ kilka réznych formatéw, oznaczonych kodami formatu RR, RRE, RX, I
RS,-S, Sl i 8S:{rys. 2.12). 1

Bajt 1 Bajt 2

l
I
|
Pétstowo pierwsze Pétstowo drugie Pétstowo trzecie “

Rejestr Rejestr
oper.1 oper.2

|
i

LKod operacji I R1 —I R;I Format RR
0 |
|
I

8 12 15

|
Rejestr oper 1 Adres operanda 2
PARAE WiEH A,

g oSl @ e T

|
l
|
|
|
|
|
|
|
|
[ Kod operacji l R1 I X2 l B2 ] D2 Format RX I
0 '8 12 16 20 :
| : | it
l | i @
Rejestr oper 1. Rejestr oper 3. Adres operanda 2 |
A, A, o | |
L Kod operacji ] RIEE NRarl e | D2 | Format RS I
v | i
0 18 12 16 20 3, | ;
1 |
| | ' '
Operand bezposredpi Adres operanda 1 : : ‘
4% , i
Kod operacii | 12 R D1 ] Formatsi I f
0 18 12 1 20 3t { i
1
| i ! ! ]
| : Adres operanda 2 i : ‘
| st i
| I
| Kod operacji [ B2 l D2 J Format S | i
0 i 16 20 310 | }
I ' |
: | 1 i
I Diugosé : Adres operanda 1 } Adres operanda 2 I |
| B s | 1
l Kod operacji I L [ B1 1 D1 l B2 l D2 Format SS I
0 '8 16 20 32 36 47 |
: | : | |
|
| Dhugosé : | i ‘\
| oper.1 oper2 | Adres operanda 1 ! Adres operanda 2 I |
L—M,——ﬁ A, AL | |
| kodoperaci] L1 | 2 | 81 | D1 | a2 it D2 | Format ss I
0 8 12 16 20 32 36 47 i

Rys. 2.12. Podstawowe formaty instrukciji
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RR — operacje rejestr—rejestr. Operandy znajdujg sie w rejestrach ogdlnych, a wynik
wprowadzany jest do rejestru, w ktorym byt pierwszy operand.

RRE — format RR z rozszerzonym polem kodu instrukgji.

RX — operacja rejestr — pamiec¢ z indeksem. Pierwszy operand znajduje sie w rejestrze
ogélnym a drugi w pamieci operacyjnej. Format ten uwzglednia numer rejestru
ogdlnego, w ktorym znajduje sie indeks adresu w pamieci operacyjnej. Wynik ope-
racji RX moze byé umieszczony na miejscu pierwszego lub drugiego operanda
(w rejestrze lub w pamieci operacyjnej zaleznie od instrukcji).

RS — operacja rejestr — pamieé. Pierwszy operand znajduje sie w rejestrze ogélnym,
drugi operand znajduje si¢ w pamieci operacyjnej, natomiast parametr sterujgcy
zawarty jest w instrukcji lub w innym rejestrze ogélnym, zaleznie od rodzaju

instrukcji.

S — operacja operand implikowany — pamieé. Pierwszy operand jest okreslony przez
kod instrukcji, a drugi znajduje sie w pamieci operacyjnej.

Si — operacja operand bezposredni — pamieé. Pierwszy operand zawarty jest w jednym

bajcie danych bedacym czescig samej instrukcji (operand bezposredni). Drugi ope-
rand znajduje sie w pamieci operacyjnej.
SS — operacja pamieé¢ — pamieé¢. Oba operandy znajduja sie w pamieci operacyjnej.
Pierwszy bajt kazdej instrukcji zawiera kod operacji, ktory definiuje dziatanie , jakie na-
lezy wykonaé. W pewnych instrukcjach kod operacji zajmuje pierwsze dwa bajty.

Pulpit techniczny jednostki centralnej

Wejscie / Wyjscie

Kanaty

Kanaty bajtmultiplekserowe

Pulpit techniczny, bedacy czescia jednostki centrainej, pozwala operatorowi na rgczne stero-
wanie systemem. Daje on mozliwos¢ ustawienia systemu w stan wyjsciowy, zapamietywania
i wyswietlania informacji i kodowania informacji dla programu inicjujgcego. Dzieki odpo-
wiedniemu zaprojektowaniu systemu oraz zarzadzaniu systemem przez program sterujacy.
potrzeba recznego sterowania systemem jest sprowadzona do minimum. Zmniejsza to znacz-
nie ilos¢ btedéw operatorskich.

Operacje wejscia/wyijscia przesytajg dane pomiedzy pamiecia operacyjng i urzadzeniami
wejscia/wyjscia. Operacja wejscia/wyijscia inicjowana jest instrukcjg programu generujaca
adres urzadzenia we/wy i wysytajacg do niego rozkaz. Jednostka sterujaca urzadzenia
we/wy odbiera ten rozkaz poprzez interfejs, dekoduje go i uruchamia urzadzenie.

Kanaty wejscia/wyjscia steruja przeptywem danych pomiedzy pamiecia operacyjng a urza-
dzeniami wejscia/wyjscia. Tym samym umozliwiajg procesorowi wykonywanie w tym sa-
mym czasie odczytu i zapisu informacji w pamieci operacyjnej i przetwarzanie danych. Ka-
naty uwalniajg tez procesor od bezposredniego porozumiewania sie z urzadzeniami
wejscia/wyjscia. Kanaty kontaktuja sie z urzadzeniami we/wy poprzez standardowy inter-
fejs i jednostki sterujace.

System EC1034 wykorzystuje kanaty dwéch typéw: kanaty bajtmultiplekserowe i kanaty
blokmultiplekserowe.

Funkcjonalnie droga przesytania danych podzielona jest na podkanaty. Podziat ten nie
jest jednak widziany przez programiste, ktéry korzysta jedynie z adreséw urzadzen we/wy.
Zazwyczaj kazdemu urzadzeniu we/wy podtgczonemu do kanatu przyporzadkowany jest
jeden podkanat.

Pewne podkanaty mogg sterowaé kilkoma urzadzeniami wejscia/wyjscia (jednakze w danej
chwili zawsze tylko jednym), podczas gdy inne moga sterowaé tylko jednym urzadzeniem;
okreslane sa one jako podkanaty dzielone i niedzielone.

Kazdy z kanatéw EC2134 posiada 8 podkanatéw dzielonych i 120 podkanatéw niedzielonych.

Kanat bajtmultiplekserowy rozdziela prace urzadzen szybkich od urzadzeri wolnych.
Urzadzenia szybkie pracujg w trybie selektorowym, urzadzenia wolne pracujg w trybie mul-
tiplekserowym. Tryb pracy okreslany jest przez urzagdzenia we/wy i kanat.

Podkanaty kanatu bajtmultiplekserowego mogg pracowaé zaréwno w trybie muitipleksero-
wym jak i selektorowym. W trybie multiplekserowym pojedyncza $ciezka danych kanatu
moze by¢ dzialona przez duzg ilo§é wolno pracujacych urzadzen wejscia/wyjscia (takich jak
czytnik kart, drukarka 1 terminale); kanat odbiera i wysyta dane do urzadzen wejscia/wyj-
Scia na zadanie procesora. Tryb selektorowy wymuszany jest przez urzadzenia takie jak



Kanat blokmultiplekserowy

Urzadzenia wejécia/wyjscia

Jednostki sterujace

Interfejs wejscia/wyijscia

System przerwan

monitory ekranowe czy pamieci taSmowe. Na wykorzystanie tego trybu programista nie ma
wptywu. :

Szybko pracujgce urzadzenia, po uzyskaniu logicznego potaczenia z kanatem, zazwyczaj
pozostajg w kontakcie z kanatem na czas trwania przesytania, przez co wymuszajg w ka-
nale stan trybu selektorowego.

Podkanaty bajtmultiplekserowe mogg byé zaréwno typu dzielonego jak i niedzielonego.

W trybie multiplekserowym kazdy podkanat moze wspétpracowaé z jednym wolno pracu-
jacym urzadzeniem wejscia/wyijécia, jednocze$nie z innymi podkanatem. Ograniczeniem jest
tgczne obcigzenie, ktére nie moze przekraczaé tacznej przepustowosci kanatu. W trybie se-
lektorowym jeden podkanat bajtmultiplekserowy monopolizuje kanat na czas przesytania
danych do jednego szybko pracujacego urzadzenia wejscia/wyjscia.

Kanat blokmultiplekserowy umozliwia realizowanie programéw kanatowych w réznych
podkanatach i przesytanie blokowo strumieni danych z/do réznych urzadzen.

Kanaty blokmultiplekserowe tacza w sobie zalety kanatéw bajtmultiplekserowych i selek-
torowych. Moga one réwnoczesnie przesytac¢ informacje do/z wielu szybkich urzadzeri
wejscia/wyjscia. Kanaty blokmultiplekserowe dziatajg w jednym z dwéch trybéw: selekto-
rowym i multiplekserowym.

Tryb selektorowy jest funkcjonalnie ekwiwalentny do dziatania kanatu selektorowego.

Umozliwia to podtgczenie wszystkich urzadzeri we/wy wspotpracujacych z kanatami selek-

torowymi. W trybie multiplekserowym kanaty te umozliwiaja przeplatanie programéw ka-
natowych w taki spos6b, ze programy te moga byé inicjowane wczesniej i wezesniej tez
zwalniane niz to sie odbywa w kanatach selektorowych.

Kanaty bajt— i blokmultiplekserowe réznia sie gtéwnie tym, ze kanyty blokmultipleksero- i

we mogq wspdpracowaé z o wiele szybszymi urzgdzeniami we/wy, przesytajagcymi jednora-
zowo duze ilosci danych. Dane przesytane sa blokami obejmujacymi pewna iloéé rekordéw.
Kanaty blokmultiplekserowe zawieraja podkanaty dzielone lub niedzielone.

Jako urzadzenia wejscia/wyjscia okre$la sie te urzadzenia systemu, ktére wykorzystywane

sq jako:

4 pamigci zewnetrzne,

A czytniki nosnikdw informacji i urzadzenia klawiszowe, zaréwno lokalne jak i zdalne,

A urzadzenia teletransmisji danych,

4 urzadzenia do wyprowadzania informacji zaréwno na nosniki maszynowe (karty, tasmy
papierowe) jak i do bezposredniego wykorzystania przez uzytkownika (drukarki, moni-
tory ekranowe),

A urzadzenia sterowania procesami technologicznymi

4 urzadzenia zbierania danych,

llosé i rodzaj urzadzen wejscia/wyjscia zainstabowanych w systemie zalezna jest od przez-

naczenia systemu, ilosci wprowadzanych i wyprowadzanych informacji, ilosci uzytkowni-

kéw systemu itp.

Jednostki sterujgce zawierajg uktady logiczne i pamieciowe niezbedne do posredniczenia
pomigdzy kanatem jednostki centralnej i urzagdzeniem we/wy. Uzytkownik nie odréznia
jednak wiekszosci funkcji jednostki sterujacej od funkcji urzadzenia wejscia/wyiscia.
Efektem pracy jednostki sterujgcej jest zamiana standardowych sygnatéw kanatu jednostki
centralnej na sygnaty specjalne niezbedne dla pracy konkretnego urzadzenia we/wy.

Termin ,,interfejs standardowy’’ odnosi sie do wspélnego formatu rozkazéw i sekwencji
sygnatéw sterujgcych wykorzystywanych przy przesytaniu danych pomiedzy urzadzeniami
we/wy a pamigcig operacyjng poprzez kanaty i jednostki sterujace.

Standaryzacja obejmuje tez fizyczne potgczenie, tzn. kable, wtyki, poziomy napieé i cza-
sy trwania impulséw sygnatowych. Interfejs umozliwia wymiane informaciji niezaleznie od
typu podfaczonego urzadzenia wejscia/wyjscia.

Jezeli jakis element systemu wymaga specjalnej interwencji lub gdy wystapi btad urzadzenia
lub programu, do obstugi takiego zdarzenia powotywany jest program sterujacy.
Interwencja takg w systemie EC1034 steruje system przerwan. Wykorzystuje on w swoim
dziataniu rejestry sterujgce i stowa statusu programu (program status word — PSW).




Klasy przerwars

Blokada przerwari

Priorytety przerwari

Pamieé wirtuaina

Przy wystapieniu przerwania ,,stare’’ PSW zawierajace informacje o statusie i przyczynie
przerwania, zapisywane jest w statym obszarze pamigci operacyjnej. Nastepnie procesor
przywotuje automatycznie ,,nowe’’ PSW z innego statego obszaru pamieci. Kazdy rodzaj
przerwania korzysta z dwdch statych obszaréw przechowywania PSW: jedno dla zapisania
starego PSW, gdy wystapi przerwanie, a drugie do pobrania nowego PSW, ktére steruje ob-
stugg danego rodzaju przerwania. Po obstuzeniu przerwania program sterujgcy przywraca
procesor do stanu, w jakim byt przed przerwaniem.

System przerwari dzieli si¢ w systemie EC1034 na sze$¢ klas:

Przerwania programowe powodowane przez réznego rodzaju btedy programowe. Dok+tad-
na przyczyna przerwania podawana jest w kodzie przerwania.

Przerwania dla wywo+ania supervisora powodowane sg przez instrukcje programu, zada-
jaca przekazania sterowania do Supervisora, nadzorujacego wykonywanie danego zadania.

Przerwania zewnetrzne powodowane sg przez zegar dobowy (gdy osiggnie ustalong wczesniej
wartos$é), czasomierz procesora (gdy osiggnie zero po uptywie zadanego czasu lub przez ope-
ratora po naci$nieciu klawisza przerwania na pulpicie systemu.

Przerwania we/wy powodowane przez zakoriczenie wprowadzania lub wyprowadzania da-
nych poprzez urzadzenia we/wy lub inne zdarzenie w urzadzeniu we/wy, wymagajace ob-
stugi. Urzadzenie lub kanat powodujgce przerwanie jest identyfikowane w starym PSW. Po-
nadto w specjalnym obszarze pamieci operacyjnej zapisywana jest informacja o statusie u-
rzadzenia i kanatu.

Przerwania btedu maszynowego powodowane sg wykryciem uszkodzeri w jednostce central-
nej lub w interfejsie we/wy przez uktady kontroli.

Przerwanie restart inicjowane jest przez operatora po nacis$nieciu przycisku RESTART po-
zwalajac mu wywotaé.wykonywanie okreslonego programu.

Wiekszo$é przerwan moze byé czasowo blokowana. Niektore przerwania dozwolone sg
zawsze i nie moga byé blokowane. Zablokowane przerwanie ulega opéznieniu lub nie od-
bywa sie w ogdle. Zalezy to gtéwnie od typu przerwania. Blokowane mogg by¢ nastepu-
jace przerwania:

A wszystkie przerwania we/wy,

wszystkie przerwania zewnetrzne,

niektére przerwania programowe,

przerwania btedu maszynowego.

| 2 2 4

Podczas wykonywania programéw kilka zdarzeri powodujacych przerwania moze wystapic
jednoczesnie. W przypadku zaistnienia takiej sytuacji przerwania obstugiwane sa w okreslo--
nej kolejnosci ustalonej przypisanym im priorytetom.

Pamigé} wirtualna systemu EC1034 rozszerza i zwieksza mozliwosci systemu przez umoz-
liwienie kazdemu programowi adresowanie pamigci do 16 MB, niezaleznie od pojemnosci
zainstalowanej pamieci operacyjnej. Mozliwo$é ta wynika m.in. z dynamicznej translacji
adresoéw i posredniego adresowania danych w kanale.

Pamieé wirtualna podzielona jest na segmenty o pojemnosci 64 KB lub 1024 KB. Kazdy seg-
ment jest podzielony na strony o pojemnosci 2 lub 4 KB. Podczas wykonywania programu
adresy zdefiniowane w programie sg automatycznie ttumaczone (dynamiczna translacja
adresow) na adresy rzeczywiste w pamieci operacyjnej.



Dziat 3.

MOZLIWOSCI | FUNKCJE SYSTEMU EC1034

W niniejszym dziale opisano najwazniejsze mozliwosci systemu EC1034.

Mozliwosci i funkcje pamieci operacyjnej

Pamieé operacyjna obejmuje caty obszar pamieci bezposrednio dostepnej przez procesor
i kanaty.

Pojemnos$é pamiec: operacyjnej

Ochrona pamieci

Jednostka centralna EC2134 moze byé wyposazona w pamieé¢ operacyjng o pojemnosci od ;

2 MB do 64 MB.

Ochrona pamieci sktada sie z ochrony zapisu i odczytu informacji. Zabezpiecza ona pa-
mieé przed niepowotanym wykorzystaniem lub zniszczeniem jej zawartosci.

Ochrona zapisu zabezpiecza zawarto$¢ pamieci przed jej zmiang spowodowang bfedami
adresowymi programu lub tez btednym wprowadzaniem danych z urzadzen we/wy.
Ochrona odczytu zabezpiecza zawarto$é pamieci przed niepowofanym wyprowadzaniem
informacji i instrukcji z pamieci operacyjnej. Jednoczesnie ochronie moze podlegaé 15 ob-
szaréw programowych. Ochrona pamieci polega na podzieleniu pamieci operacyjnej na blo-
ki o pojemnosci 2 KB i przypisaniu kazdemu blokowi pieciobitowego klucza pamieci.

Klucz pamieci moze byé uwazany za blokade i kazdy blok pamieci posiada swoja blokade.

Do ustalania i sprawdzania klucza pamieci stuza dwie specjalne instrukcije.

Ten sam klucz moze byé wykorzystywany przez wiele blokow.

Prawo dostepu do danego bloku pamieci operacyjnej definiowane jest czterobitowym klu-
czem ochrony znajdujacym sie w stowie statusu programu (PSW) lub w specjalnym stowie
wykorzystywanym w operacjach kanatowych (CAW).

Klucz ochrony moze byé uwazany za klucz do blokady pamieci. Podczas dostepu do
pamieci operacyjnej (zapis lub odczyt) klucz ochrony jest poréwnywany z kluczem pamig-
ci danego obszaru. Dostep do pamieci realizowany jest tylko wéwczas, gdy - cztery najbar-
dziej w lewo wysuniete bity (najstarsze bity) klucza pamieci odpowiadaja kluczowi ochro-
ny lub gdy klucz ochrony jest rowny zero (0000). Najbardziej w prawo wysuniety bit klu-
cza pamieci okresla, czy ochrona pamieci danego bloku obejmuje réwniez ochrone przed
odczytem. Jezeli bit ten ma wartos¢ ,, 1", ochrona odczytu z pamieci jest aktywna; jezeli
ma wartosé ,,0”, to ochrona odczytu z pamieci jest nieaktywna.

Bit ochrony
Zamek" przed odczytem
e A
Klucz pamigci lol 1] 1]']" ‘
—_—

Bity poréwnywane

Klucz ochrony 0 1 1 1

———————
Klucz do ,,zamka’*

Rys. 3.1. Klucz pamieci i klucz ochrony




Mozliwosci i funkcje jednostki centralnej

Zestawy instrukcji

Arytmetyka dziesietna

System EC1034 wykorzystuje cztery zestawy instrukcji: standardowy, handlowy, naukowy
i uniwersalny. Zestaw instrukcji systemu EC1034 obejmuje wszystkie instrukcje wykorzys-
tywane w systemie EC1032.

Arytmetyka dziesietna, wykorzystywana gtownie przy obliczeniach handlowych, obejmuje
operacje dziesietne typu pamie¢—pamiegé.

W celu utatwienia redagowania danych wyjsciowych zestaw instrukcji uzupetniono o dwie
dodatkowe instrukgje.

Arytmetyka zmiennoprzecinkowd

Zegar dobowy

Czasomierz procesora

Czasomierz interwatowy

Instrukcje zmiennoprzecinkowe uzywane sa do wykonywania obliczer na operandach przed-
stawiajacych wartosci duzego rzedu i otrzymywaniu wynikéw o duzej skali doktadnosci.
Liczby zmiennoprzecinkowe moga mie¢ postaé krétkiej, dtugiej i rozrzeszonej, zapisywane
na 32, 64 i 128 bitach. Instrukcje zmiennoprzecinkowe o rozszerzonej precyzji dotyczg tyl-
ko znormalizowanego dodawania, odejmowania i mnozenia.

Zegar dobowy zapewnia doktadny pomiar czasu rzeczywistego i stosowany jest -do okres-
lania daty i czasu dnia. Cykl pracy tego zegara wynosi okoto 143 lata. Ustawienie i Zapa-
migtywanie aktualnej wartosci zegara odbywa sie przy pomocy specjalnych instrukcji.

Czasomierz procesora stuzy do okreslania czasu pracy procesora, mozna uzywacé go row-
niez do powodowania przerwan po uptywie okreslonego odcinka czasu. Czasomierz proce-
sora i zegar dobowy pracuja z taka sama podstawowa porcjg odliczania czasu (16 us).

Czasomierz interwatowy stuzy do odmierzania odcinkéw czasowych. Pracuje z podstawo-
wg porcjg czasu rowng 8,192 ms a cykl pracy wynosi ok. 15,5 godz.

Komparator zegara dobowego

Komparator zegara dobowego umozliwia spowodowanie przerwania, jezeli wartos¢ zegara
dobowego przekracza warto$é okreslong w programie.

- Operacje bajtowo—zorientowane

Przed opisaniem tej funkcji nalezy dokonaé rozréznienia pomiedzy instrukcjami uprzywile-
jowanymi i nieuprzywilejowanymi. Oba te rodzaje instrukcji odnoszg sie do pdl danych o
statej dtugosci. Instrukcje uprzywilejowane to te, ktére sg wykorzystywane wy+tacznie przy
udziale programu strujgcego. Instrukcje nieuprzywilejowane sa wykorzystywane w progra-
mach uzytkowych, przetwarzaniu a takze w programach sterujgcych.

Operacje bajtowo—zorientowane zezwalajg na nieprzestrzeganie podziatu pamieci na stowa
bez powodowania przerwari programowych. Przy wiekszosci instrukcji nieuprzywilejowa-
nych mozliwosé ta pozwala na wystepowanie operandéw wskazujacych na dowolny bajt
pamieci (niekoniecznie na granicy stowa). Mozliwosé ta nie dotyczy adreséw instrukcji
oraz operand6w niektérych instrukcji. Instrukcje musza znajdowaé sie na granicy 2 bajtow.

Dynamiczna translacja adreséw

Funkcja ta stuzy do translacji adreséw zawartych w programie na rzeczywiste adresy pa-
migci operacyjnej. Przy odpowiednim wsparciu programowym funkcja ta moze byé wyko-
rzystywana do przesytania danych i programéw do pamieci zewnetrznej oraz ponownego
ich przywotania do pamieci operacyjnej dla kontynuowania przetwarzania.

Tryb rozszerzonego sterowania

Funkcja ta umozliwia stosowanie rozszerzonego formatu PSW oraz takiego trybu pracy sys-
temu, w ktérym rézne funkcje (jak np. dynamiczna translacja adresu) moga byé wykonywane.
Jezeli system nie jest w trybie rozszerzonego sterowania, to znajduje sie w trybie podstawowe-
go sterowania. -



Monitorowanie

Funkcja monitorowania umozliwia przekazywanie sterowania do programu monitorujgcego
jezeli program monitorowany osiagnie wybrany punkt. Aby to zrealizowaé, trzeba instrukcje

monitorowania umiesci¢ w wybranym punkcie programu. Mozliwosé ta jest pomocna w wyko-

nywaniu funkcji pomiarowych, analizujacych. Np. informacje §ledzenia moga by¢ generowa-
ne aby wskazac, ktére programy byty wykonywane, informacje rozliczeniowe moga by¢ ge-
nerowane aby wskazac, jak czesto poszczegéine programy byty uzywane, a informacje czaso-
we moga by¢ generowane aby wskazaé, jak dtugo konkretny program byt wykonywany.

Rejestracja zdarzeri programowych

Mozliwosé ta zostata pomyslana jako pomoc w analizowaniu programu. Powoduje ona, ze
program staje sie czuty na nastepujace typy zdarzer: programowych:

4 wykonanie efektywnej instrukcji skoku,

A sprowadzenie instrukcji z wyznaczonego obszaru pamieci,

A zmiana zawartosci wyznaczonego obszaru pamieci,

A zmiana zawartosci wyznaczonego rejestru.

W programie mozna okresli¢, ze rozpoznawane majg by¢ zdarzenia jednego lub kilku ty-
pow.

Informacje dotyczace zdarzenia przekazywane sq do programu przy pomocy przerwania pro-

gramowego, ktére bedzie identyfikowane za pomoca kodu przerwania. Mozliwoéé ta jest
dostepna tylko w trybie rozszerzonego sterowania.

Mozliwosci i funkcje kanatéw

Posrednie adresowanie danych w kanale

Powtérzenia w kanale

Adapter kanat—kanat

Funkcja ta pozwala na stosowanie translacji adreséw przy operacjach we/wy.

Funkcija ta, uzalezniona od jednostki sterujacej urzadzenia we/wy, moze spowodowag, ze
btednie zinterpretowany rozkaz kanatowy moze byé podany ponownie bez powodowania
przerwania we/wy. llos¢ ponowieri uzalezniona jest od urzadzenia we/wy.

W systemie EC1034 istnieje mozliwo$é (opcjonalnie) korzystania z adaptera kanat—kanat
o rozszerzonych funkcjach, ktéry pozwala na tworzenie systemow wielomaszynowych.
Jednostka centralna EC2134 moze by¢ wyposazona w 1 adapter kanat—kanat (w wersji
4—kanatowej) lub w 2 adaptery kanat—kanat (w wersji 8—kanatowej).




Dziat 4.

SYSTEMY OPERACYJNE

Oprogramowanie podstawowe

System OS/JS—P 5.01

Mozliwosci funkcjonalne

Oprogramowanie podstawowe EC1034 sktada sie z oprogramowania technicznego, syste-

mow operacyjnych i systemow programowania.

Oprogramowanie techniczne zawiera system testéw na urzadzenia zewnetrzne i terminale

OLTEP | OLTSEP, autonomiczny system kompleksowego testowania SKAT oraz system

tekstéw kontrolnych i diagnostycznych dla EC2134 — DMES i DTLU.

Podstawowym systemem operacyjnym dia EC1034 jest OS—7/JS. System ten sktada sig

z wersji SVS, ktéra moze pracowaé samodzielnie lub jako maszyna wirtualna pod VM/JS—P

oraz z wersji BPS, ukierunkowanej na przetwarzanie wsadowe.

Wersja BPS moze pracowaé tylko jako maszyna wirtualna. OS —7/JS wyposazony jest w

wirtualng wersje systemu Obstugi Sieci Terminali SKOT, systemu zarzadzania hierarchiczng

baza danych HADES oraz system sterowania konfiguracjami wielomaszynowymi ASP.

Drugim systemem operacyjnym, ktéry umozliwia ,,tagodne przejscie’’ z oprogramowaniem

uzytkowym pracujacym pod takimi systemami jak DOS/JS—P 2.2, OS/JS—P 5.01,

0S/VS1, czy 0S—6/JS na system OS—7/JS jest system maszyn wirtualnych VM/JS—P.

VM/JS—P umozliwia wielu uzytkownikom jednoczesng prace na symulowanych , maszy-

nach wirtualnych”” z réznymi systemami operacyjnymi RIAD lub I1BM. VM/JS—P posiada

efektywny system monitorowy CMS stuzacy do tworzenia i uruchamiania programow.

0S/VS1 pracujacy pod VM/JS—P pozwala na tworzenie systemow teleprzetwarzania opar-

tych o telekomunikacyjng metode dostepu VTAM lub TCAM—10 i sieciowy program ste-

rujgcy NCP w EC 8371.01.

Systemy programowania EC1034 s3 rozszerzone o translator optymalizacyjny jezyka PL/1

oraz translatory uniwersalnych jezykéw programowania ADA i PROLOG.

Mozliwosci funkcjonalne procesora EC2134 pozwalajg ponadto na eksploatacje systemow

operacyjnych JS EMC:

A DOS-4/Js, :

A (0S/JS—P 5.01 pracujacy samodzielnie lub pod kontrolg nadsystemu VM/JS—P
(ekwiwalent SVM),

A odpowiedniki systeméw operacyjnych DOS/VS i OS/VS1.

W dalszym ciagu omoéwiono systemy operacyjne OS/JS—P 5.01, VM/JS—P oraz OS/VS1,

ktére beda wraz z systemem EC1034 dostarczane w pierwszej kolejnosci.

System ten jest podstawowym systemem operacyjnym opracowanym dla komputera
EC1032. Poniewaz architektura EC1034 obejmuje funkcjonalne mozliwosci EC1032, sys-
tem OS/JS—P 5.01, gtéwnie MVT, moze by¢ uzytkowany jako system operacyjny na
EC1034, chociaz nie zawiera obstugi petnych mozliwosci tego komputera.

Wymagania odnosnie pamieci operacyjnej, zasobow sprzetowych i urzadzeri zewnetrznych

Pamieé operacyjna

512 kB Wymagane dla pracy wsadowej (MVT),

768 KB Wymagane dla pracy wsadowej z wykorzystaniem podsystemu ASP lub
dla pracy z podsystemem TSO,

1 MB Minimum dla pracy wsadowej sterowanej podsystemem ASP, z jedno-
czesnym wykorzystaniem teleprzetwarzania lub podsystemu TSO,

2 MB Zalecana wielko$é pamieci operacyjnej przy réwnoczesnej pracy wsado-

wej i konwersacyjnej.



Dalsze rozszerzenie (do 16 MB) zwiekszaja mozliwosci stosowania systemow teleprzetwa-
rzania i konwersacyjnych.

Urzadzenia zewnetrzne

A Minimum 4 jednostki typu EC5061 lub dwie jednostki EC5066/5067 dla pracy wsado-
wej. Przy pracy z systemami teleprzetwarzania lub podsystemem konwersacyjnym TSO
wymagania na pamieé zewnetrzng wzrastajg zgodnie z potrzebami uzytkownikéw.

A 1 czytnik kart,

4 1 — 2 drukarki wierszowe,

A 1 — 2 konsole operatorskie lub monitory ekranowe,

A zestaw tasm magnetycznych (2 — 4 urzadzenia).

W przypadku systeméw teleprzetwarzania wymagany jest minimum jeden procesor

EC8371.01 pracujacy w rezimie EP lub NCP.

Podstawowe komponenty i ich funkcje

Program sterujacy

Metody dostepu

Podsystemy

Inne programy systemowe

Program sterujgcy nadzoruje przebieg wszystkich programéw w warunkach wieloprogramo-
wosci, zapewnia 1gcznos$é operatora z systemem, steruje przydziatem zasobéw systemu
(pamieé operacyjna, czas procesora, urzadzenia zewnetrzne, moduty programowe).
Standardowo program sterujgcy MVT przeznaczony jest do obstugi zadari wsadowych =
wprowadzanych z jednego lub kilku strumieni wejsciowych (z urzadzer lokalnych). Kazde -
z zadari przechodzi przez nastgpujace fazy obstugi:

A wczytanie/interpretacja,

inicjowanie,

przetwarzanie,

koriczenie,

wprowadzanie wynikéw na okreslone urzadzenie wejscia/wyjscia.

> > > b

Program sterujacy MVT umozliwia rbwnoczesne realizowanie do 15 niezaleznych zadan
uzytkowych, umieszczonych w dynamicznie przydzielanych obszarach pamieci operacy;j-
nej (tzw. regionach).

Zadania przetwarzane sg zgodnie z ich priorytetami. Poszczegdlne fazy obstugi dla réznych
zadan sg realizowane niezaleznie, co umozliwia réwnolegte wykonywanie operacji wczyty-
wania zadan i danych oraz ich przetwarzanie i wyprowadzanie wynikow.

W systemie OS/JS—P 5.01 istniejg cztery metody dostepu do danych zwigzane z organiza-
cia zbioréw: metoda sekwencyjnego, bibliotecznego bezposredniego i indeksowo—sekwen-
cyjnego dostepu (SAM, PAM, DAM, ISAM). -

W systemie OS/JS—P 5.01 istnieje rowniez metoda dostepu do urzadzen graficznych
(GAM) oraz dwie metody dostepu do urzgdzeri teletransmisji (BTAM, TCAM).

System operacyjny OS/JS—P 5.01 zawiera dwa podsyst®mys, umozliwiajgce przetwarzanie
zadari w trybie konwersacyjnym (CRJE, TSO) oraz podsystem organizacji przetwarzania
zadarn na zestawach wielomaszynowych (ASR). ;

System OS/JS—P 5.01 zabezpiecza rowniez wspdfprace z systemem programowania
PASCAL oraz podsystemami SKOT i HADES, pozwalajagcymi na tworzenie i efektywne
wykorzystanie baz danych.

Program tgczacy ,

Program kodujacy,

Assembler,

Assembler IF (odpowiednik Assembler VS),

Program sortowania (odpowiednik programu sortowania OS/JS 6.1),
Programy pomocnicze (odpowiedniki programéw pomocniczych VS1 i OS/JS 7.0)
|IEHPROGM

IEHMOVE

IEHLIST

IEHDASDR

IEHATLAS
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A Program obstugi zbioséw danych (odpowiednik programéw VS1 i 0S/JS 7.0)

|IEBCOPY

IEBGENER

IEBPTPCH

IEBUPDTE

IEBDG

IEBEDIT

IEBISAM

IEBCOMPR
A Specjalne programy pomocnicze

GTF

IMBLIST

IMDMAP

IMDPRDMP

IMASPZAP

EREP
A Systemy programowania

ALGOL

C@BOL

FORTRAN

LL/

RPG
A Systemy testowania

OLTEP

TOTE
A Programy statystyki uzytkowania systemu (SMF),
A Programy dynamicznej rekonfiguracji urzadzeri (DDR),
A Programy punktéw kontrolnych i restartu zadan.

Akceptowalnos$é oprogramowania
System operacyjny OS/JS—P 5.01 akceptuje oprogramowanie uzytkowe opracowane dla
komputeréow RIAD 1/2 i IBM 360/370 (pracujace pod kontrolg systemu OS 21.7/0S 21.8).
System ten akceptuje tez programy uzytkowe systeméw OS/VS1 i 0S/VS2 pod warunkiem,
Ze programy te nie wykorzystujg specyficznych funkcji tych systeméw zwiazanych z obstu-
ga pamiegci wirtualnej i nowych metod dostepu (VSAM, VTAM). -

System VM/JS—P
. System VM/JS—P jest nowoczesnym systemem operacyjnym, ktory dzielac zasoby i mozli-

wosci jednego zestawu komputerowego opartego o procesor EC2134 organizuje wielu uzyt-

kownikom ich wtasne wirtualne maszyny. Drogg programowej symulacji zasobéw sprzeto-

wych i programowych maszyna wirtualna pracuje jak maszyna rzeczywista. Maszyna wirtual-

na podobnie jak rzeczywista posiada nastepujgce elementy:

A pamiegc wirtualng,

A procesor wirtualny,

A konsole wirtualng,

A wirtualne urzadzenia wejscia/wyjscia,

A wirtualne kanaty.

Uzytkownik maszyny wirtualnej moze wykonywaé takie same funkcje jak uzytkownik ma-

szyny rzeczywistej, lecz zamiast pulpitu technicznego komputera ma do dyspozycji wirtual-

ng konsole systemowa.

System VM/JS-P jako system maszyn wirtualnych daje zwigkszenie efektywnosci pracy

danej instalacji komputerowej, a takze utatwia organizacje procesu przetwarzania.

Komponenty systemu VM/JS—P

Funkcje systemu VM/JS—P roztozone s3 pomiedzy jego cztery sktadowe czesci:

A program sterujacy CP petnigcy nadrzedng role w systemie. Steruje on wszystkimi zaso-
bami rzeczywistej maszyny cyfrowej i organizuje réwnolegta prace maszyn wirtualnych,

A system konwersacyjny CMS dajacy uzytkownikowi szerokg game funkcji w rezimie dia-
logowym. Stanowi on doskonate narzedzie do tworzenia i aktualizacji oprogramowania,

4 system zdalnego przesytania zbior6w — RSCS, ktory umozliwia wprowadzenie i wysy-
tanie zbioréw danych z/do zdalnych stacji wsadowych wchodzacych w sktad sieci tele-
przetwarzania RSCS,



Systemy operacyjne maszyn

Program sterujacy CP

4 interakeyjny podsystem analizy btedéw — IPCS, ktéry umozliwia zbieranie i analize
raportéw o btedach wystepujacych w systemie maszyn wirtualny 1.

Program sterujgcy CP i system konwersacyjny CMS stanowi trzon systemu VM/JS~P. Na-

tomiast systemy RSCS i IPCS realizujg funkcje opcjonalne i pomocnicze.

Minimalna konfiguracja rzeczywista niezbedna do pracy systemu VM/JS—P powinna po-
siadac:

A 1 procesor EC2134 z PAO 512 KB,

A 1 konsolg systemows,

A 1 drukarke,

A 1 czytnik kart,

4 2 jednostki pamieci o bezposrednim dostepie,

A 1 jednostke pamieci tasmowej,

4 1 kanat bajtmultiplekserowy,

A 1 kanat blokmultiplekserowy

wirtualnych
Uzytkownicy maszyn wirtualnych moga pracowaé jednoczesnie z tym samym lub réznymi
systemami operacyjnymi; mogg réwniez inicjowaé prace programéw niezaleznych. W ma-
szynach wirtualnych mozna inicjowaé zasadniczo prace wszystkich systeméw operacyjnych
dostepnych dla komputeréw JS serii RIAD we wszystkich dostepnych wersjach. Aktual-
nie zalecane systemy mozna ujaé w nastepujace grupy:
A QOgblne systemy wsadowe:
DOS, DOs/VS, DOS—4/JS, 0S/JS—P 5.01 z ASP, 0S/JS—P 5.01 (wersje MFT i MVT),
OS/VS1 i 0S/VS2,
A Systemy wielodostepne:
VM/JS—P i OS/JS—P 5.01 z TSO;
4 Sktadowe systemu VM/JS—P:
CMS, RSCS, IPCS.
Ponadto w maszynach wirtualnych moga pracowac rézne programy niezalezne, a w tym:
4 programy pomocnicze (np. inicjowanie dyskéw),
4 autonomiczne systemy testowania (np. OLTEP, ST370).
Wszystkie maszyny wirtualne (ich systemy operacyijne i programy niezalezne) pracujg w sta-
nie ,,problem”, a program sterujacy CP $ledzi i realizuje wszelkie przerwania oraz instruk-
cje uprzywilejowane.
W ramach systemu VM/JS—P tylko program CP pracuje w stanie ,.supervisor”’.

Program sterujacy CP w systemie maszyn wirtualnych VM/JS—P petni role nadrzedna. Do
podstawowych funkcji programu CP nalezy: -

A Zzarzadzanie wszystkimi zasobami rzeczywistej instalacji komputerowe;j,

A organizacja i sterowanie réwnolegta praca maszyn wirtualnych. 3

Na programie CP cigzy odpowiedzialno$é za wiasciwyspodziat pamieci wirtualnej, urzedzer
wejscia/wyjscia i dostep do procesora rzeczywistego w sposob zapewniajacy bezkolizyjnosé
przy réwnolegtej pracy wielu maszyn wirtualnych. .

Jako jedyny program pracujacy w stanie ,,supervisor’ realizuje wszystkie instrukcje uprzy-
wilejowane i przerwania systeméw operacyjnych maszyn wirtualnych.

Na poziomie programu sterujacego dostepny jest jezyk komend CP o szerokim zakresie
dziatania. Komendy programu CP dostepne sg na réznych poziomach pracy. Stuza one do
inicjowania i zamykania sesji maszyn wirtualnych. Program sterujacy po zgtoszeniu sie
uzytkownika maszyny wirtualnej z dowolnej konsoli (obstugiwanej przez program CP) ini-
cjuje prace maszyny wirtualnej zgodnie z parametrami okreslonymi w pozycji katalogu
systemu VM/JS—P,

W systemie maszyn wirtualnych stosowana jest technika podziatu czasu tak, ze jeden rze-
czywisty procesor symuluje prace wielu procesoréw wirtualnych. Kazda maszyna wirtualna
okresowo otrzymuje dostep do rzeczywistego procesora centralnego na pewien odcinek
czasu. Program CP decyduje o tym, jak czesto oraz jak dtugi odcinek czasu pracy proce -
sora rzeczywistego ma otrzymac dana maszyna wirtualna. Przed podjeciem odpowiedniej
decyzji, program CP sprawdza czestotliwosé zgtoszeri z konsoli i przerwan od urzadzen
poszczeglnych maszyn wirtualnych. W przypadku duzej ilosci zgtoszen i przerwan pro-
gram CP kwalifikuje dang maszyne wirtuaing jako konwersacyjng i przydziela jej krotkie
odcinki czasu z wigksza czestotliwoscia. Natomiast pozostate, niekonwersacyjne maszyny
wirtualne, otrzymujg dtuzsze odcinki czasu pracy procesora lecz z mniejszg czestotliwoscia.




Ponadto program CP przydziela maszynie wirtualnej dany odcinek czasu pracy procesora
rzeczywistego tylko wéwczas, gdy dana maszyna jest gotowa do pracy: tzn. nie jest w sta-
nie oczekiwania na jakie$ zasoby (np. kodowanie strony z pamieci zewnetrznej) lub na
zakoriczenie operacji wejscia/wyjscia.

Zarzagdzanie pamigcia maszyn wirtualnych

Z kazda maszyna wirtualng zwiagzana jest pamieé wirtualna, ktérej wielkos¢ okreslana jest
w pozycji katalogu opisujacej dang maszyne. Pamieé maszyny wirtualnej jest organizowana
i sterowana przez program CP, jako pamieé wirtualna, lecz maszyna wirtualna funkcjonuje
tak samo jak by miata okreSlong pamig¢ rzeczywista.

Pamie¢ przypisana do danej maszyny wirtualnej moze by¢ zaréwno mniejsza jak i wiekszg
od pamieci maszyny rzeczywistej.

W katalogu kazdej maszyny wirtualnej okreslane sa dwa parametry dotyczace pamigci: pier-
wotna (podstawowa) wielko$é pamieci oraz maksymalna wielkosé, do ktérej pierwsza wiel-
koéé moze byé zwiekszana dynamicznie zgodnie z potrzebami uzytkownika.

Systemy operacyjne maszyn wirtualnych moga pracowaé w rozszerzonym trybie sterowania
co oznacza, Ze mogg organizowaé kolejny poziom pamigci wirtualnej ponad pamigcig wir-
tualng sterowana przez program CP. Systemami, ktére maja tg zdolnos¢ s3: OS/VST1,
0S/VS2, DOS/VS oraz VM/JS—P, przy czym VM/JS—P moze organizowac¢ kilka pamigci
wirtualnych.

Zarzadzanie operacjami wejscia/wyjscia maszyn wirtualnych

Podstawa koncepcji i organizacji wirtualnych urzadzeri zewnetrznych jest mechanizm
SPOOL, polegajacy na posrednim buforowaniu danych w zbiorach typu SPOOL. W ma-
szynach wirtualnych uzywane sg urzadzenia wirtualne, zatem oparacje wejscia/wyjscia
maszyn wirtualnych zwigzane z urzadzeniami wirtualnymi kierowane s3 do zbioréw typu
SPOOL.

Konsola maszyny wirtualnej w systemie VM/JS—P moze by¢:

4 |okalny monitor ekranowy,

A zdalny monitor ekranowy,

4 zdalna koricéwka EC8575M.

podtaczone do maszyny rzeczywistej.

Wirtualna konsola umozliwia uzytkownikowi maszyny wirtualnej normalng komunikacje

z systemem, analogicznie jak operator komunikuje sigypoprzez systemow3 konsole opera-

torskg w $rodowisku maszyny rzeczywistej.

Za wszystkie operacje zwigzane z urzadzeniami wirtualnymi odpowiedzialne sg 'systemy

operacyjne maszyn wirtualnych. Natomiast konwersje tych operacji do urzadzen rzeczywis-

tych realizuje program sterujacy CP, jako jedyny dyspozytor wszystkich urzadzen rzeczy-
wistej instalacji komputerowej.

Urzadzenia wejscia/wyjscia wymagane dla danej maszyny wirtualnej moga by¢ przydziela-

ne:

A nga caty czas trwania sesji (pracy) maszyny wirtualnej, poprzez wyspecyfikowanie po-
trzebnej konfiguracji urzadze w pozycji katalogu VM/JS—P dla danej maszyny wirtual-
nej,

A na czas faktycznego wykorzystania urzadzenia przez dang maszyne wirtualng, przydzie-
lanie i zwalnianie dynamicznie w trakcie trwania sesji. .

Rozwazane sa tez dwa inne.sposoby przypisywania rzeczywistych urzadzer wejscia/wyj-

$cia do maszyny wirtualnej:

A przypisanie do wytacznego uzytku przez uzytkownika jednej maszyny wirtualnej, czyli
dedykowanie urzadzenia danej maszynie,

A przypisanie czesciowe z mozliwoscig wspéinego wykorzystywania danych urzadzer przez
kilka maszyn wirtualnych.

Dedykowanie urzadzenia do jednej maszyny wyklucza réwnolegte wykorzystanie go przez

inne maszyny wirtualne. Ten tryb wykorzystywania urzadzer nalezy zatem ograniczy¢ do

niezbednych przypadkéw. Stosowanie tego trybu jest jednak konieczne dla urzadzer pa-
mieci ta$mowej. W przypadku koniecznosci dedykowania urzadzeri zalecane jest dynamicz-
ne ich przydzielanie i zwalnianie, aby ograniczy¢ czas ich zajetosci do czasu faktycznego
wykorzystania.

Typowym i zalecanym trybem wykorzystania wolnych urzadzeri zewngtrznych i pamigci

dyskowej jest czesciowe przydzielanie urzadzen réwnolegle do kilku maszyn wirtualnych.

Dyski wirtualne zwane tu minidyskami stanowig.czes¢ dysku rzeczywistego (kilka kolej-

nych cylindrow); w gzczegélnoﬁci moga zajmowadé catg pojemnosé dysku a minimalnie

1 cylinder.



W czasie dostepu do minidyskéw obowigzujg konwencje analogiczne jak dla dyskéw rze-
czywistych z niewielkimi odstepami.

Mechanizm SPOOLINGu stosowany do symulowania podstawowych urzadzer zewnetrz-
nych daje duzg elastycznosé i swobode manipulowania danymi w catym kompleksie ma-
szyn wirtualnych.

System konwersacyjny CMS

System CMS, jako druga (po CP) gtéwna sktadowa systemu VM/JS—P, to prosty system
operacyjny umozliwiajacy i organizujacy prace w rezimie dialogowym.

Jest to system operacyjny wytacznie dla maszyn wirtualnych scisle wsp6tpracujacy z pro-
gramem sterujgcym CP. Jest on systemem jednoprogramowanym, ale réwnolegle moze pra-
cowaé kilka jego kopii w kilku maszynach wirtualnych.

CMS realizuje funkcje zwigzane z bezposrednim przetwarzaniem dyrektyw i zleceri uzyt-
kownika. Posiada wtasny jezyk komend o szerokich mozliwosciach, w ramach ktérego
wyrdznia sie:

A komendy systemowe CMS,

4 komendy uzytkowe (rozszerzane przy pomocy procesora EXEC),

A komendy programu sterujgcego CP.

Procesor EXEC stanowi dogodny mechanizm rozszerzania zakresu komend CMS o procedu- ‘
ry, co w efekcie umozliwia duzg automatyzacje pracy uzytkownikéw. |
W ramach tych tworzonych procedur mozna wykorzystywaé szeroki zakres mozliwosci |
komend CMS. ‘
Istnieje tez mozliwo$é wydawania komend CMS z programéw uzytkowych (za posrednict- : |
wem SVC). % l
Gtéwnym zadaniem stawianym przed systemem CMS jest stworzenie wygodnego mechaniz-.. ‘
mu do opracowywania nowego i aktualizacji istniejacego oprogramowania a w szczeg6l- |
nosci przygotowanie zadari do wykonywania pod system OS. ‘
System CMS poprzez rozbudowany jezyk komend i wtasng organizacje zbioréw wprowadza ‘
wygodng ‘technologie opracowywania oprogramowania a w tym umozliwia: 31
tworzenie i aktualizacje modutéw zrédtowych, ;
ttumaszenie programow zroédtowych, ; i
taczenie programow,

testowanie programoéw,

A wykonywanie programow,

Z uwagi na jednoprogramowosé systemu CMS wskazane jest wydzielenie proceséw wsado-

wych kompilacji (ttumaczenia, testowania i wykonywania programéw) od proceséw dialo-

gowych /interakcyjnych. W tym celu jedng z maszyn wirtualnych sterowanych przez CMS

mozna przystosowaé wytacznie do pracy w trybie przetwarzania wsadowego

(CMS—BATCH). - '
Przy takiej organizacji pracy uzytkownicy kilku maszyn wirtualnych pracujac dialogowo,
przekazujg przygotowane programy zrédtowe w celu tfumaczenia i wykonania do urucho-

mionej uprzednio takiej maszyny CMS—BATCH.

Zlecenia przekazania do tej maszyny realizowane sa szeregowo wg zasady FI/FO. Po wykona-

niu zleceri wyniki przekazywane sa zwrotnie do pierwotnej maszyny wirtualnej pracujacej w

trybie dialogowym. Taka organizacja zwieksza efektywno$¢ pracy maszyn wirtualnych stero-

wanych przez CMS.
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System zdalnego przesytania zbioréw RSCS
System RSCS jest jedng z czterech sktadowych systemu VM/JS—P i jest to system przysto-
sowany do pracy w maszynie wirtualnej wytacznie pod kontrolg programu sterujacego CP.
System ten steruje przesytaniem zbioréw danych w ramach sieci zdainych stacji potgczonych
z maszyna wirtualng RSCS. Maszyna wirtualna RSCS jest to maszyna pracujgca z systemem
RSCS a nazywana jest tez lokalng stacjg wsadowa.
Przesytane zbiory danych moga zawieraé¢ zadania wprowadzane ze zdalnych stacji a kierowa-
ne do wykonania w okreslonej maszynie wirtualnej; zwrotnie wyprowadzane mogg by¢ wyni-
ki tych zadarn.
W sieci zdalnych stacji moga byé stacje wsadowe nieprogramowane (np.1BM 2780) lub pro-
gramowane (oparte o procesor EC2032 lub EC2134) taczone przez komutowane i niekomu-
towane linie typu BSC.
System RSCS w szczegdlnosci umozliwia automatyczne przesytanie zbioréw danych:
A 7 maszyny wirtualnej do zdalnej stacji RSCS,
A 7 jednej zdalnej stacji wsadowej RSCS do drugiej,




A z maszyny wirtualnej do zdalnej stacji wprowadzania zadan (typu RJE),

A 7ze stacji wsadowej RSCS do zdalnej stacji RJE,

A ze zdalnej stacji RSCS do wirtualnej maszyny pracujacej z systemem CMS w trybie wsa-
dowym (CMS—BATCH).

Systemami zdalnego wprowadzania zadan (typu RJE) moga byé: HASP, ASP, JES, RES i RJE.

Systemy te sa podsystemami odpowiednich systeméw operacyjnych takich jak: DOS/JS—P,

DOS/VSE, 0S/JS—P lub OS/VS.

System RSCS pracuje we wtasnej maszynie wirtualnej, niezaleznie od innych systeméw opera-

cyjnych pod kontrolg programu strujacego CP.

Posiada on witasny supervisor i programy obstugi linii (dla stacji programowanych i nieprogra-

mowanych).

System operacyjny OS/VS1

System operacyjny OS/VS1 dla systemu EC1034 jest kompatybilnym rozszerzeniem systemu
OS/RIAD—1 ze statg iloscig akcji (MFT) wykorzystujacym dynamiczna translacje adreséw
(DAT) oraz tryb rozszerzonego sterowania (EC). System ten pozwala na korzystanie z 16 MB
pamieci wirtualnej. Organizacja pamieci wirtualnej OS/VS1 jest podobna, do organizacji pa-
migci rzeczywistej OS/RIAD—1 MFT; (wieloprogramowo$é ze statg iloscia zadan).

Poniewaz OS/VS1 jest rozszerzong wersjg OS MFT i wigkszos$é programéw pisanych pod OS
MFT powinna w zasadzie pracowaé pod OS/VS1, jezeli nie bedg one wykorzystywaé:

A stowa statusu programu (PSW), ktére jest rézne dla OS MFT i OS/VS1

4 dolnego obszaru adresowego pamieci operacyinej, ktéry ma specjalne przeznaczenie,

A modyfikacji uzytkownika w programie sterujgcym OS MFT,

A EXCP z wyjsciami programowymi napisanymi przez uzytkownika.

Pamigc¢ wirtualna jest przestrzenia adresowa, ktéra uzytkownik ,widzi"’ jak pamieé rzeczy-
wista. Programy sa praktycznie pamigtane w pamieci zewnetrznej, zwanej pamiecia zewnetrz-
ng stron, podzielong na bloki po 2 KB, zwane slotami. Podobnie, same programy sg podzie-
lone na bloki 2 KB zwane stronami, a pamieé rzeczywista podzielona jest na bloki 2 KB zwa-
ne ramami stron. System przesyta strony programu z zewnetrznej pamigci stron do pamieci
rzeczywistej, gdy strony te potrzebne sg do wykonywania programéw. Podczas wykonywania
programu adresy pamigeci wirtualnej s automatycznie ttumaczone na faktyczne adresy pa-
mi€ci rzeczywiste;j.

Proces $ciggania potrzebnych stron i usuwania stron nieuzywanych zwany jest stronicowaniem
i jest on niewidoczny dla uzytkownika.

Mimo, ze OS/VS1 przeznaczony jest gtéwnie do pracy w srodowisku stronicowanym, to pro-
gram sterujacy pozwala na wykonywanie programéw, ktére nie mogg byé stronicowane.
Programy te musza pracowaé z opcja ,,virtual=real”, pozwalajaca na przydzielenie potrzeb-
nej pamieci rzeczywistej dla zadania z adresami pamigci rzeczywistej odpowiadajacych ad-
resom pami€ci wirtualnej.

hY

‘Wymagania sprzetowe systemu OS/VS1

Podstawowe komponenty

Minimalna konfiguracja systemu komputerowego EC1034 winna obejmowag:

4 160 KB pamieci rzeczywistej,

kanat bajtmultiplekserowy,

1 czytnik kart,

1 drukarka,

1 konsola operatora,

kanat blokmuitiplekserowy,

3 jednostki EC5061 lub-2 jednostki EC5067,

Ponadto system operacyjny wykorzystuje nastepujace mozliwosci funkcjonalne jednostki cen-
tralnej EC2134:

dynamiczna translacja adreséw (DAT),

ochrona pamieci operacyjnej,

czasomierz procesora,

zegar czasu dobowego,

monitorowanie,

rejestracja zdarzeri programowych.

Maksymalna pamiec¢ rzeczywista obstugiwana w systemie OS/VS1 wynosi 8 MB.
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OS/VS1 zawiera nastepujace, nowe (w stosunku do MFT), fun|_<cje:
A zabezpiecza, przy pomocy DAT, uzycie pojedynczej pamjeci wirtualnej o wielkosci 16 MB,
4 JES (Job Entry Subsystem), ktéry pozwala na bardziej efektywne wykonywanie operacji



Program sterujacy

Zarzadzanie zadaniami

Zarzgdzanie akcjami

we/wy. JES wykonuje funkcje wejsciowego RDR.i wyjsciowego WTR z MFT, oraz funkcje
spoolingu MFT HASPII,

A RES (Remote Entry Services), ktéry jest logicznym i funkcjonalnym rozszerzeniem JES.
RES zastepuje OS RJE i zabezpiecza funkcje podobne do funkcji dostepnych w HASPII
RJE,

A zmodyfikowane inicjowanie zadari pracujagcych w matych regionach; zredukowano zawar-
tosé kolejki zadari, wprowadzono nowg technike alokacji urzadzer we/wy,

A dynamiczne wybieranie akgji,

4 VSAM (Virtual Storage Access Method) — metoda dostepu, ktdra jest lepsza w podsyste-
mie baz danych niz ISAM,

A VTAM (Virtual Telecommunications Access Method) — metoda dostepu, ktora zabezpie-
cza tryb NCP dla EC8371.01,

A automatyczne inicjowanie systemu oraz nowe i rozszerzone komendy operatorskie,

. A& dodatkowa ochrona blokéw sterujgcych wewnatrz regionu, ochrona czytania, APF

(Authorized Program Facility).

Program sterujgcy wykonuje cztery gféwne funkcje:
4 zarzadzanie zadaniami,

zarzgdzanie akcjami,

zarzadzanie danymi,

zarzadzanie w warunkach btedu.

> > >

Funkcje zarzadzania zadaniami s3 w MFT i VS1 logicznie takie same. Wprowadzone mody- - .-

fikacje majg na celu umozliwienie pracy w srodowisku stronicowanym, a takze zwiekszenie
efektywnosci i funkcjonalnosci systemu. Modyfikacje te dotycza miedzy innymi:

A réwnomiernego obcigzenia kanatéw i urzadzer we/wy,

A obstugi zegara dobowego,

A prealokacji zewnetrznej pamieci dla systemowych zbioréw danych (SPOOL),

Ponadto procedury wprowadzania i wyprowadzania sa wielodostepne, wszystkie programy
uzywaja jednej kopii kazdej z tych procedur, natomiast zdania JCL s3 interpretowane przez
inicjatory zamiast przez readery.

Procedury zarzadzania akcjami sterujg przydzielaniem i uzyciem CPU, pamieci wirtualnej,
pamieci rzeczywistej i zasobami programowymi.

G16wng zmiang pomiedzy zarzadzaniem akcjami w MFT i VS1 jest dodanie supervisora stroni-
cowania, zarzadzajgcego pamiecig wirtualna.

Funkcje supervisora stronicowania to:

A rozpoznanie warunku braku strony, g .

wybranie odpowiedniego bloku pamieci rzeczywistej dla brakujacej strony,
utrzymywanie rezerwy dostepnych blokéw pamieci rzeczywistej,

przesytanie, jesli potrzeba, strony z pamieci rzeczywistej do pamieci zewnetrznej stron,
rozpoznanie potrzeby zachowania danej strony w pamieci rzeczywistej.

Supervisor pamieci wirtualnej przydziela i zwalnia pamieé rzeczywistg. Wszystkie zadania
czynione wobec pamieci rzeczywistej w MFT s3g czynione w VS1 wobec pamieci wirtualnej
(np. FREEMAIN i GETMAIN).
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- Zarzadzanie w warunkach btedu

JES

Dodatkowo do procedur MCH, CCH, APR i DDR dostepnych w MFT dodano procedury MIC
(Missing Interruption Checker), ktdre badaja aktywne operacje we/wy. Jezeli znajdzie sie ak-
tywna operacja we/wy, ktéra oczekuje na przerwanie Chanel End lub Device End dfuzej niz
ustalony okres czasu, to wysytany jest komunikat do operatora.

JES (Job Entry Subsystem) jest standardow, m podsystemem, kt6ry pozwala na spooling i ste-
rowanie strumieniem wejsciowym i wyjsciowym.

JES zawiera duzg cze$é funkeji typu 111 programu HASP systemu OS/JS MFT. JES podlega
stronicowaniu, zajmuje on tylko tyle pamieci rzeczywistej, ile potrzeba by wykonaé potrzeb-
ng funkcje.

JES wykonuje trzy podstawowe funkcje:

A caty strumieri wejsciowy jest kierowany z urzadzenia wejsciowego na urzadzenie bezposred-~

niego dostepu. Zapis dokonywany jest w postaci odpowiedniej dla dalszego przetwarzania,



RES

Organizacja pamieci

A strumien wyjsciowy, przeznaczony do wyprowadzania na drukarke, Jest zapamietywany
na urzadzeniu o bezposrednim dostepie, a w odpowiedniej chwili wyprowadzany jest na
drukarke lub dysk elastyczny urzadzenia EC5075,

A jesli zasoby systemu sg dzielone, JES tak ustala kolejno$é wykonywanych prac, by jak
najlepiej zasoby te wykorzystaé.

RES (Remote Entry Services) jest logicznym i funkcjonalnym rozszerzeniem JES. RES
rozszerza funkcje JES tak, ze zdalni uzytkownicy mogg byé przytaczeni do OS/VS1.
Uzywajac RES mozna przesytac zadania i komendy z terminali, a wyniki przesytaé z pow-
rotem. RES zabezpiecza wszystkie funkcje zdalnego przetwarzania wsadowego zadar.
Uzywajac zwyktych zadan JCL uzytkownik moze przestaé zadanie lub wsad zadari ze swo-
jej koricowki bezposrednio do systemu. Poprzez uzycie wydzielonego podzbioru komend
operatarskich, uzytkownik moze ingerowaé¢ w wykonanie swego zadania.

Organizacja pamieci rzeczywistej

Pamiec rzeczywista OS/VS1 podzielona jest na obszar stronicowany i obszar niestronico-
wany. Obszar niestronicowany pofozony w dolnej czesci pamieci rzeczywistej zawiera jadro
systemu i zadania wykonywane w trybie V=R. Rozmiar obszaru niestronicowanego zalezy
od wielkosci pamiegci, ktérg uzytkownik potrzebuje by wykonaé swoje programy w trybie
V=R, wielkosci jgdra systemu, obszarow SQA i RMS.

Obszar stronicowany, potozony w gérnej czesci pamieci rzeczywistej, zawiera aktualnie wy-
konywane czesci programow uzytkowych oraz stronicowane, aktualnie potrzebne czesci
supervisora. Obszar ten zawiera réwniez dwa obszary wymienne: obszar wymienny SVC

i obszar wymienny we/wy. W tym obszarze znajduje sie rowniez JES.

Supervisor stronicowania realizuje funkcje zarzadzania zawartoécig pamieci rzeczywistej
w rezimie wjeloprogramowym z wymiang stronic.

Organizacja pamieci wirtualnej

Organizacja i przydziat pamieci wirtualnej w OS/VS1 jest wyrazona w tablicach i blokach
sterujacych tworzonych w czasie inicjowania systemu i aktualizowanych w czasie jego pra-
cy. Rozmiar pamieci wirtualnej jest ustalony w czasie generowania systemu i moze byé
zmieniony podczas inicjowania systemu. Rozmiar pamieci wirtualnej moze zmieniaé sie
w granicach od 1024 KB do 16.384 KB i musi on byé wielokrotnoscia 64 KB.

Organizacja zewnetrznej pamieci stron

VM/JS—P Handshaking

Zewnetrzna pamiec¢ stron jest uzywana do przechowywania zawartosci obszaru stronicowa-
nego pamieci wirtualnej (tz. od linii V=R do korica zdefiniowanej pamieci wirtualnej).
Nosnikami pamieci zewnetrznej stron sa urzadzenia bezposredniego dostepu EC5061,
EC5067, EC5065. Pamieé dyskowa zarezerwowana na zewnetrzng pamiec¢ stron zwana
jest woluminem stron (zawiera zbiory SYS1.PAGE). p

Wolumin stron moze zawieraé az do o$miu zbioréw SYS1.PAGE. Sciezki w zbiorze

stron zawierajg pewng liczbe rekordéw o wielkosci 2 KB, zwanymi siotami. Wolumin stron
musi byé tak duzy, by liczba slotéw byta wieksza lub réwna liczbie stron zawartych mie-
dzy linig V=R i kraricem pamieci wirtualnej.

Opcja ta pozwala na zwiekszenie efektywnosci systemu OS/VS1 pracujacego pod VM/JS-P

poprzez:

A zamykanie zbioréw Spool CP przez OS/VS1 na zakoriczenie kazdego kroku zadania,

A polepszenie obstugi przez CP warunku braku strony w maszynie wirtualnej OS/VS1,

A wykonywanie operacji systemu OS/VS1 w maszynie wirtualnej w trybie niestronico-
wanym,

A nijewykonywanie przez program sterujgcy OS/VS1 pewnych procedur i uprzywilejowa-
nych instrukcji, ktore sg nieefektywne lub niekonieczne przy pracy na maszynie wirtu-
alnej.



Dziat 5.

TELEPRZETWARZANIE

System EC1034 opracowany zostat w ten sposob, aby maégt pracowac jako kompleks ele-
ktronicznego przetwarzania danych z duzym systemem zdalnego przetwarzania danych.
Przetwarzanie w czasie rzeczywistym i teleprzetwarzanie stanowig znaczne przyblizenie
elektronicznego przetwarzania danych do uzytkownika.

Przyktadem wykorzystania teleprzetwarzania moze by¢ zapytanie o stan konta z filii banku.

Zapytanie wprowadza sie przez terminal, nastepnie przesyfane jest ono przez linie tele-
komunikacyjne do osrodka obliczeniowego gtéwnego oddziatu banku. Pracujacy tu kom-
puter po otrzymaniu zapytania przerywa przebieg pracujacych tu programéw wsadowych

_i zapamigtuje ich stan, aby po zakorczeniu obstugi zapytania méc ponownie’ podjac prze-

twarzanie. Po sprawdzeniu poprawnosci i kompletnosci zapytania powotywany jest pro-
gram obstugujacy baze danych i wyszukiwana jest informacja o stanie danege konta.
Odnaleziona informacja przesytana jest nastepnie przez linie telekomunikacyjne do termi-
nala i wyprowadzana w sposéb czytelny dla uzytkownika. Komputer osrodka obliczenio-
wego powraca do przetwarzania przerwanego wczesniej programu wsadowego.

Wymagania stawiane teleprzetwarzaniu

Prawidtowe dziatanie teleprzetwarzania wymaga spetnienia przez komputer specjalnych wy-

magari. Komputer EC1034 wszystkie te wymagania spetnia. Dzieki temu mozna go stoso-
wacé we wszystkich dziedzinach m.in. takich jak kierowanie produkcjg, prace naukowe,
zdalne przetwarzanie wsadowe czy systemy informacyjne.

MoZliwosc sterowania teletransmisjg .

Zmiana programu

Ochrona pamieci

Linie przesytania

System teleprzetwarzania moze obstugiwac rozproszone terytorialnie urzadzenia i to za-
réowno przez ogoéinie dostepne tacza telekomunikacyjne jak i linie wydzielone. Urzadze-
nia i oprogramowanie przystosowane sg do obstugi wielu wejsé i wyjsc istniejgcych w
systemie.

Dla cbstugi jednej transakcji program sterujgcy wybiera jeden sposrod wielu programow,
dlatego tez jednostka centralna musi byé przystosowana do bardzo szybkiej zmiany pro-
gramu.

Przy wielu programach rezydujacych w systemie jednoczesnie, ciaggtym ich przetgczaniu
i zmianie miejsca przechowywania, konieczna jest ochrona przed zmiang programu i da-
nych przez inny program.

Linia telekomunikacyjna jest drogg przesytania impuisow elektrycznych pomiedzy dwo-
ma lub wiece] terminalami. Z zasady urzadzenia teletransmisji danych mogg by¢ ze so-
ba potaczone w jednym z trzech uktaddw potaczeni: simpleks pétdupleks i dupleks.

W uktadzie simpleks dane przesytane sa tylko w jednym kierunku.

W uktadzie pétdupieks dane przesytane sa w obydwu kierunkach, jednakze w jednost-
ce czasu tylko w jednym kierunku.

W ukitadzie dupleks dane mogg byé przesytane w obydwu kierunkach jednoczesnie.



Szeregowe i réwnolegte przesytanie infermacji

Tryby przesytania

Informacje moga by¢ przesytane réwnolegle lub szeregowo. W przypadku przesytania
réwnolegtego, dla kazdego bitu informacji przeznaczony jest jeden przewdd elektrycz-
ny, a tym samym wszystkie bity (znaku, bajtu, stowa) informacji przesytane sg jed-
noczesnie w jednostce czasu. Przy tego rodzaju przesytaniu o nadaniu/odebraniu in-
formacji swiadczg dodatkowe sygnaty na dodatkowych przewodach sterujacych.

Jak wynika z tego realizacja przesytania rownolegtego wymaga duzej ilosci przewodoéw

i koszt takiej linii przesytania rosnie wraz z szerokoscig przesytanej informacji.

Dlatego tez w teleprzetwarzaniu stosuje sie szeregowe przesytania informacji, tzn. wszyst-
kie jednostki informacji (bity) przesytane sg po jednym przewodzie szeregowo. Wydtuza
to wprawdzie czas przesytania, lecz radykalnie zmniejsza koszty. Przez linie telekomuni-
kacyjng nalezy zatem rozumieé taka linie, w ktérej informacja przesytana jest szeregowo,
bit po bicie.

Informacje moga byé przesytane poprzez rézne uktady linii telekomunikacyjnych w na:

stepujacych trybach transmisji: =

A transmisja asynchroniczna ASC ( nazwana réwniez transmisja start—stopowg) wykorzys-
tuje bity startu i stopu do oznaczania poczatku i korica przestanego znaku,

A transmisja synchroniczna eliminuje konieczno$é¢ stosowania bitéw startu i stopu, uktady
elektroniczne wysytaja specjalne ciggi bitow synchronizujgce nadajniki i odbiorniki.
Ciagi bitéw synchronizujgcych generowane sg automatycznie.

Transmisja synchroniczna moze by¢ realizowana z protokotem BSC, SDLC lub HDLC.
Czesto uzytkownik dzierzawi linie komunikacyjng od urzedu telekomunikacyjnego. Otrzy-
muje on wowczas te linie do wytagcznego uzytkowania, niezaleznie od innych uzytkowni-
koéw sieci telekomunikacyjnej. Linia taka na state lub na okreslony czas zostaje wy+taczo-
na z komutacji.

Potaczenia terminala z linig telekomunikacyjna

W niniejszym opracowaniu pojeciem '‘terminal’’ okresla sie urzadzenie lub grupe urzadzen
mogacych generowaé i/lub odbieraé¢ sygnaty przesytane liniami telekomunikacyjnymi. Zgo-
dnie z ta definicjg terminale obejmujg zaréwno komputer EC1034 jak i pojedyncze urza-
dzenia, takie jak np. punkt abonencki EC8575M.

Terminal moze byé potaczony z innym terminalem linig punkt—punkt lub wielopunktows.
Linia punkt—punkt taczy pojedynczy terminal z innym, natomiast linia wielopunktowa
tgczy ze soba wiecej niz dwa terminale. Terminale wykorzystujace te sama linie moga
mieé (lecz nie muszg) mozliwosé kontaktowania sie z wszystkimi pozostatymi.

Sposdb kodowania informacji w linii telekomunikacyjnej

Zaleznie od fizycznej realizacji linii telekomunikacyjnej (jej parametrow elektrycznych) sto-

sowane sg rozne sposoby konwersji informacji, niezbednej dla unikniecia znieksztatcer sy-

gnatéw w trakcie ich przesytania.

Sposoby te wykorzystujg nastepujgce wielkosci charakterystyczne sygnatéw elektrycznych

dla odwzorowania tresci przesytanej informacji ( 0" lub ""1") :

A natezenie pradu — wielko$é natezenia lub kierunek pradu w linii przesy+tanej,

A napiecie — wielkosé napiecia lub jego kierunek w linii,

A czestotliwo$é — przesytany w linii prad zmienny przyjmuje jedng z dwéch czestotli-
wosci. 3

Informacja przesytana liniami telekomunikacyjnymi jest najpierw kodowana a nastepnie

(po przestaniu) dekodowana w Urzadzeniach Transmisjii Danych.

Urzadzenia transmisji danych

Urzadzenie transmisji danych np. zwane modulatorem — demodulatorem lub modemem doko-
nuje modulacji i demodulacji informacji pomiedzy terminalami. Modulowanie polega na
konwersji sygnatéw cyfrowych (od terminala) na sygnaty o czestotliwosci akustycznej,
ktére moga byé przesytane przez linie telefoniczne. Demodulacja polega na ponownej kon-
wersji sygnatow z linii telekomunikacyjnej na sygnaty cyfrowe.



Dziat 6.

URZADZENIA SYSTEMU EC1034

Jednostka centralna EC2134

Mozliwosci funkcjonalne

Jednostka centralna EC2134, wyposazona w potprzewodnikowa pamieé operacyjna, jest
jednostkg o wysokiej wydajnosci i szerokich mozliwosciach dla réznorodnych zastosowan.
Pamiec¢ operacyjna, wykorzystujaca szybkie uktady wielkiej skali integracji, posiada pojem-
nos¢ od 2 MB (2.097.152 bajty) do 64 MB (67.108.864 bajty). Uktady kontroli i korekcji
btedow automatycznie wykrywaja wszystkie btedy pojedyncze i podwéjne oraz korygujg
wszystkie btedy pojedyncze.

Rozbudowany system kontroli, korekcji btedow i diagnostyki zwieksza srednie czasy po-
miedzy przektamaniami i naprawami oraz utatwia lokalizacje uszkodzerr. EC2134 posiada

adapter kanat—kanat o rozszerzonych funkcjach, ktéry umozliwia tworzenie systemow wie-

lomaszynowych. Zwigkszenie ilosci kanatéw we/wy do osmiu pozwala budowaé systemy
o wielkiej pojemnosci pamieci operacyjnej i szybkich czasach reakcji.

Jednostka centralna EC2134 posiada nastepujace mozliwosci funkcjonalne:
uniwersainy zestaw instrukcji komputerow RIAD--3

dynamiczna translacja adreséw

adresowanie realnej pamieci operacyjnej do 64 MB,
potprzewodnikowa pamiec sterujgca ¢ pojemnosci 8 K x 80 bitow,
protekcja segmentu,

wspolny segment,

ochrona najmtodszych adresow, e
posrednie adresowanie w kanale,

ochrona pamieci (zapis i odczyt),

operacje bajtowo—zorientowane, .
bufor instrukcji (12 bajtéw),

zegar dobowy,

czasomierz procesora,

komparator zegara dobowego,

powtdrzenia instrukcji

powtdrzenia w kanale,

kanat bajtmultiplzkserowy,

kanaty blokmultiplekserowe,

monitorowanie,

operacje zmiennoprzecinkowe o rozszerzonej precyzji (128 bitow),
adapter kanat—kanat,

wspomaganie sprzetowe dla systemu operacyjnego VM,

skok z zachowaniem licznika rozkazéw,

zerowanie we/wy,

warunkowa wymiana PSW,,

zatrzymaj urzadzenie,

ograniczona fotografia kanatu,

przenies odwrotnie pole znakéw,

obstuga zmian klucza w PSW,

rozszerzenie mechanizmu regeneracji po btedzie,

rozszerzone instrukcje dla pamieci kluczy w kanale,

26—bitowa adresacja posrednia,

testuj # blok pamieci.
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Parametry techniczne

Pamigci o bezposrednim
Jednostka sterujgca EC5561

Jednostka dyskowa EC5061

Szybkosé przetwarzania wg mieszanki:

Gl — 300 tys. op/s,

G Ul E — 420 tys. op/s,

GIillD — 270 tys. op/s,

GPO WU Il — 250 tys. op/s..

Czas wykonywania podstawowych operacji:

A dodawanie statoprzecinkowe 1.5:1s;
A dodawanie zmiennoprzecinkowe 3 us,
A mnozenie statoprzecinkowe 6,2 us,
A mnozenie zmiennoprzecinkowe 10 us,
A dzielenie statoprzecinkowe 12,7 445,
A dzielenie zmiennoprzecinkowe 10.7 us.

Pojemnos$¢ pamieci operacyinej:
Elementy DRAM 16 k —-2,41ub6 MB,
DRAM 64 k — 8, 16 lub 24 MB,
DRAM 256 k — 32 lub 64 MB.
llo$¢ kanatéw:
bajtmultiplekserowe 3:-ubs2-,
blokmultiplekserowe 3 lub 6.
Maksymalna przepustowo$é we/wy — 6,4 MB/s,
Maksymalna szybko$é kanatu BYMPX — 0,1/0,25 MB/s
Maksymalna szybkosé kanatu BLMPX — 2,2 MB/s
D+tugosé stowa:

procesor — 32 + 4 bity
PAO — 64 + 8 bitow
Cykl procesora i kanatéw — 250 ns
Czas dostepu do PAQ:
bez korekcji btedu — 500 ns
z korekcjg btedu — 750 ns
Sterowanie procesora i kanatéw — mikroprogramowe
Kontrola i korekcja — sprzetowa i mikroprogramowa (kontrola parzys-

tosci, poprawianie pojedynczych i wykrywanie
podwojnych btedow PAO, powtarzanie instruk-
cji po btedach)

Diagnostyka — sprzetowa, mikroprogramowa i programowa (fo-
tografia stanu po btedzie, mikroprogramowe te-
sty diagnostyczne lokalizujace uszkodzenie z do-
ktadnoscig do elementu lub sygnatu logicznego,
rejestracja i edycja informacji o btedach przez
system operacyjny)

Pobér mocy:

— procesor + 8 kanatoéw

+ PAO o max. pojemnosci — 4 KVA
Wymiary zewnetrzne (wys., szer., gteb.)
— procesor + 4 kanaty + 1 modut PAO

(2, 8 lub 32 MB) — 1 szafa (1800 x 600 x 600 mm)
— procesor + 8 kanatéw + 2 moduty

PAO (4, 16 lub 64 MB)

lub 3 moduty PAO (6 lub 24 MB) — 2 szafy (1800 x 600 x 600 mm)

dostepie

Pamiedé dyskowa o bezposrednim dostepie EC5561/5061 sktada sie z jednostki sterujacej
EC5561 oraz jednostek pamieci EC5061. Do jednej jednostki sterujacej EC5561 mozna
dotaczyé do 9 jednostek dyskowych EC5061, przy czym aktywnych moze byé osiem,

a jedna jest rezerwowa. Jednostki dyskowe EC5061 pracujg z pakietem dyskowym EC5261.
Kazdy pakiet dyskowy ma pojemnosé 29,176 MB.

Pamied dyskowa EC5561/5061 moze wiec mie¢ tgczng pojemnosé od 29 milionéw do 233



milionéw bajtéw pamieci o bezposrednim dostepie. Sredni czas dostepu do cylindra
wynosi 50 ms, natomiast $redni czas wyszukiwania informacji na $ciezce 12,5 mb.
Szybko$é przesytania danych wynosi 312:000 bajtow/s.

Pamieé dyskowa EC5561/5061 ma mozliwo$é czytania zapisanej w niej informacji z jed-
noczesnym poréwnywaniem z zadanym bajtem. Pozwala to na wyszukiwanie okreslonego
rekordu lub zbioru. Mozliwo$é kontynuowania zapisu ponad jedng $ciezke pozwala na lep-
sze wykorzystanie pamieci w tych przypadkach, gdy rekord jest dtuzszy niz jedna $ciezka.
W tym przypadku zapis odbywa sie w sposéb ciagty ze Sciezki na sciezke, az do zapetnie-
nia catego cylindra.

Jednostka sterujaca EC5561 wyposazona jest w przetgcznik dwukanatowy, pozwalajacy jej
na wspdtprace z dwoma kanatami dwoch systemow lub dwoma kanatami tego samego sys-
temu.

Jednostka sterujgca EC5567
Modu+t sterujagcy EC5667
Jednostka dyskowa EC5067.02

Jednostka dyskowa EC5067

\ Pamie¢ dyskowa 100/200 MB stanowi dla systemu EC1034 pamieé o bezposrednim doste-
pie zapewniajaca modularno$¢, wysoka wydajnosé i duzg pojemnosc. Wtasnosci te pozwa-
laja na dogodne jej stosowanie w wielu dziedzinach elektronicznego przetwarzania danych,
takich jak np. rezerwacja miejsc lotniczych, kierowanie przedsiebiorstwami i zaktadami pro-
dukeyjnymi, obstuga bankéw danych. z
Do jednostki sterujacej EC5567 mozna dotaczy¢ do czterech modutéw sterujacych EC5667.
Do kazdego modutu sterujacego mozna z kolei podtaczy¢ do czterech jednostek dysko-
wych EC5067.02 lub do o$miu jednostek dyskowych EC5067.
Jednostka dyskowa EC5067.02 posiada dwa napedy dyskowe natomiast EC5067 jeden.
Dla obu typéw jednostek dyskowych sredni czas wybierania cylindra wynosi 30 ms, a Sred-
ni czas wyczekiwania na informacje wynosi 8,33 ms. Przesytanie informacji odbywa sie
z szybkoscig 806.000 bajtéow na sekunde.
Jednostka dyskowa EC5067.02 pracuje z pakietem dyskowym EC5266 o pojemnosci 100 MB
natomiast jednostka dyskowa EC5067 z pakietem dyskowym EC5267 o pojemnosci 200 MB.
Pakiety te nie s3 ze sobg wymienne.
Funkcje wykonywane przez modut sterujacy i jednostke dyskowa obejmuja miedzy innymi:
Wykrywanie potozenia dysku, zwieksza znacznie wydajn2s¢ kanatu przez zwalnianie kanatu
na czas wyszukiwania rekordu,
Zwrot wielokrotny, pozwala na skierowanie do zestawu pamieci do o$miu sekwencji rozka-
z6w kanatowych (jednej na jedna jednostke pamigci), przez co mozliwe jest maksymalne
wykorzystanie zestawu i przyczynia sie do skrécenia czasu reakcji na rozkaz wejscia/wyjs-
cia,
Powtdrzenia kanatowe,ktére w przypadku btednego przesytania w kanale pozwalajg na zai-
nicjowanie powtdrnego przesytania bez interwencji programu jednostki centralnej.
Przetacznik dwukanatowy pozwala na wspdtprace jednostki sterujgcej EC5567 z dwoma
kanatami dwoch systemow lub dwoma kanatami tego samego systemu.

Urzadzenia wejscia / wyjscia na dyski elastyczne

Urzadzenie wejscia/wyjscia na dyski elastyczne EC5075
Urzadzenie wejscia/wyjscia na dyski elastyczne EC5075 jest wydajnym i ekonomicznym
urzadzeniem wprowadzania i wyprowadzania informacji do/z systemu EC1034. Jest ono nie-
zbedne przy wprowadzaniu danych dla programéw wsadowych. EC5075 zaprojektowane
7z=stato do pracy_z_d/ysk_amwwykorzystywanymi w urzgdzeniach przygoto-
wania danych (np. system przygotowania danych na dyskach elastycznych — PSPD 90);
wezytuje informacje z szybkoscig 3600 rekordéw na minute i zapisuje informacje z szybkos-
cia 2.200 rekordéw na minute.
EC5075 posiada dwie niezalezne jednostki dyskowe z oddzielnymi zasobnikami podajacymi
i odbierajacymi o pojemnosci po 20 dyskéw. Pod kontrola programu, dysk podawany jest
automatycznie, jeden w jednym czasie, z zasobnika podajacego i wprowadzany do pamie-
ci w celu zapisu lub odczytu.
Po zakorczeniu zapisu lub odczytu dysk jest automatycznie przenoszony do zasobnika od-
bierajacego. Dyski sa podawane i odbierane gdy urzadzenie jest w stanie operatywnosci.



Monitory ekranowe

Jednostka sterujgca EC7912

System monitoréw ekranowych EC7910 jest zestawem jednostek monitorowych, steruja-
cych i drukarek niezbednych w systemach zapytaniowych, wprowadzaniu danych, zapi-
sie informacji Zrédtowych, przetwarzaniu wielodostepnym. W uktadzie lokalnym szyb-
ko$¢ przesytania danych systemu EC7910 wynosi do 650.000 zn/s. (Zdalne podtaczenie
systemu EC7910 oméwione jest w rozdziale 8 , Urzadzenia transmisji).

System EC7910 obejmuje do 32 monitoréw ekranowych EC7917 o pojemnosci ekranu
1920 znakéw alfanumerycznych oraz do 26 drukarek trwatej kopii.

Lokalny system EC7910 tworzony jest z. nastepujacych urzadzen:

4 jednostka sterujgca EC7912,

A monitor ekranowy zalezny EC7917,

A drukarka trwatej kopii EC7914,

A drukarka trwatej kopii EC7914M.

Jednostka EC7912 pozwala na tworzenie lokalnego zestawu w systemie EC1034. Posiada
ona pamieci ekranéw o pojemnosci po 1920 znakow.

Monitor ekranowy zalezny EC7917

Drukarka trwatej kopii EC7914

Monitor ekranowy EC7917 wykorzystuje do wyswietlania znakéw lampe kineskopowg oraz
klawiature do wprowadzania informacji i operowania informacjg wyswietlang na ekranie.
Informacje wyswietlane sg w 24 wierszach po 80 znakow. Pola danych na e<ranie moga
by¢ definiowane programowo do takich atrybutéw jak pole chronione i niechronione, pola
alfanumeryczne lub numeryczne, brak wyswietlania czy wyswietlanie normalne lub ze zwie-
kszong intensywnoscia.

Drukarka EC7914 drukuje informacje zawarte na ekranie z szybkoscig 180 zn/s.

Drukarka trwatej kopii EC7914M

Pamieci tasmowe

Jednostka sterujagca EC5525.03

Drukarka EC7914M drukuje informacje zawarte na ekranie z szybkoscig 100 zn/s.

Jednostka EC5525.03 wyposazona jest we wszystkie uktady elektroniczne niezbedne do
koordynacji pracy jednostek pamieci EC5002.02. Zawiera ona rowniez uktady kontroli i
diagnostyki pozwalajace na szybkie zlokalizowanie ewentualnych uszkodzen.

Jednostka sterujgca pozwala na przytaczenie do osmiu jednostek tasmiowych EC5002.02.
Roéwnolegie podtaczenie jednostek tasmowych do jednostki sterujacej daje mozliwosé wy-
tagczenia z eksploatacji (np.w celu naprawy) poszczegdlnych jednostek EC5002.02 bez ko-
niecznosci przytaczania kabli i przerywania pracy innych jednostek. Przytacznik dwukana-
towy pozwala na podtaczenie jednostki EC5525.03 do dwdéch kanatéw, dwéch systemow
komputerowych lub do dwéch kanatéw jednego komputera.

Jednostka tasmowa EC5002.02

Urzadzenie EC5002.02 daje mozliwosé zapisu i odczytu informacji na tasmie magnetycznej
o szerokosci 1/2". Przystosowane jest ono do pracy z gestoscia zapisu 800 lub 1600 bpi

na dziewigciu $ciezkach. Nominalny czas dostepu do informacji przy czytaniu wynosi 3 ms.
Informacja zapisywana jest na tasmie metodg NRZ1 (dla gestosci 800 bpi) lub PE (dla ge-
stosci 1600 bpi).

Automatyczne tadowanie tasmy — wraz z otwarciem opaski szpuli, o ile jest stosowana —
pozwala na bardzo szybkie i fatwe przygotowanie jednostki pamieci do pracy.

Uktady tachometryczne precyzyjnie nadzorujg szybko$c silnikéw napedu tasmy i szpul, ge-
nerujagc odpowiednie sygnaty korekcyjne. Pewne przyleganie tasmy do rolki napedowej u-
zyskano dzieki podci$nieniu panujgcemu w zasobnikach tasmy oraz doprowadzonemu do
rolki. Rozwigzania te pozwalajg na uzyskanie krétkich czaséw startu/stopu orat przewija-
nia tasmy.

Zuzycie tasmy i jej zanieczyszczenie jest minimalne dzieki pneumatycznemu prowadzeniu
tasmy. Droga prowadzenia tasmy przez jednostke, od szpuli do szpuli, zaprojektowane jest
w ten sposob, aby warstwa magnetyczna stykata sie jedynie z gtowicg odczytujgco—zapisu-
jaca. Podczas przewijania gtowica jest od tasmy odsuwana.



Drukarki

Drukarka wierszowa EC7033M

Urzadzenia kartowe

Czytnik kart EC6019

Drukarka wierszowa EC7033M jest szybkim urzadzeniem do wyprowadzania informacji w
postaci tekstéw. Sterowanie praca mechanizmu drukujacego odbywa sie z jednostki steru-
jacej zintegrowanej wraz z mechanizmem w jednej obudowie. Jednostka sterujgca zawiera
wszystkie uktady niezbedne do wspotpracy z kanatem jednostki centralnej i mechanizmem
drukujacym oraz tester, pozwalajacy na autonomiczng kontrole pracy drukarki.

Przesuw papieru sterowany jest z programu komputera lub z czytnika formatu, pozwalaja-
Cego na przesuw papieru ‘do 96 wierszy.

Szybkosé drukowania jest przetaczalna i moze wynosi¢ 550 lub 1100 wierszy/min. Reper-
tuar znakéw (96) obejmuje znaki alfabetu tacinskiego, cyrylicy, cyfry oraz znaki specjal-
ne. Gestos¢ drukowania wynosi 10 zn/cal w poziomie 6 wierszy/cal w pionie.

Czytnik kart przeznaczony jest do odczytu informacji zawartej na kartach perforowanych
i wprowadzenia jej do komputera. Czytnik EC6019 odczytuje dane z 80 i 45 kolumno-
wych kart z szybkoscia 1200 kart / min. Podawanie kart odbywa si¢ pneumatycznie,
waska jej strona. Odczytywanie danych odbywa sie w dwéch rezimach:

— dane przedstawione w kodzie KPK—12, ttumaczone sg uktadowo na kod EBCDIC.

— dane przedstawione w dowolnym kodzie przesytane s do komputera bez ttumaczenia.
Zasobnik podajacy miesci 1950 kart, zasobnik odbierajacy réwniez. Drugi zasobnik odbie-
rajacy, przyimujacy karty na ktérych wykryto btad, ma pojemnosé 300 kart. Uktady ste- - .-
rujace pozwalajg na prace w rezimie diagnostycznym. Umozliwiajac kontrole uktadéw elek-
tronicznych poza zestawem komputerowym.

Urzadzenia tasmy papierowej

Czytnik tasmy papierowej EC6022

Czytnik tasmy papierowej EC6022 czyta dane zawarte na 5, 6, 7, lub 8 $ciezkowej tas-
mie o szerokosci 17,4 lub 25,4 mm. Szybkosé czytania wynosi 1500 zn/s.

Urzadzenie wezytuje dane przedstawione w kodzie 1ISO—7 a nastepnie ttumaczy je na kod
EBCDIC.

Mozliwe jest réwniez czytanie dowolnego kodu, przy czym ttumaczenie dokonywane jest
przez program komputera.

Przesytanie danych do komputera odbywa sie znak Po znaku az do momentu, gdy wykryty
zostanie znak korica danych. Symbol ten ustalany jest przez operatora. Podczas czytania
dokonywana jest kontrola parzystosci informacii.

0

Perforator tasmy papierowej EC7022

Perforator kart EC7022 stuzy do wyprowadzania informacji z kompute_ra nab lub 8
sciezkowa tasme papierowa (o szerokosci 17,4 lub 25,4 mm). Informacje wyprowadzane
s3 w dowolnym kodzie 5 lub 8 bitowym, pod kontrolg programu komputera.



Dziat 7.

URZADZENIA TELEPRZETWARZANIA

Urzadzenia sterowania teletransmisjg

Procesor Teleprzetwarzania EC8371.01

Oprogramowanie

Procesor Teleprzetwarzania EC8371.01 jest modutowa, programowang jednostka dajaca
uzytkownikom systemu EC1034 szerokie mozliwosci zdalnego przetwarzania danych.
EC8371.01 moze obstugiwaé do 352 linii telekomunikacyjnych pracujacych z szybkoscia
50 do 4800 b/s (z zegarem wewnetrznym szybkosé transmisji moze wynosié¢ 50,75, 100,
150, 200, 300, 600, 1200 lub 2400 b/s). Szybkosci powyzej 2400 b/s uzyskiwane sa przy
wykorzystaniu zegara modemowego; wyzsze szybkosci przesytania wymagaja zmniejszenia
linii teletransmisji.

EC8371.01 sktada sie z jednego do czterech modutéw zawierajacych jednostke sterujaca,
pamie¢ operacyjna, pulpit techniczny, jeden lub dwa adaptery kanatowe dla podtaczenia
do kanatu jednostki centralnej EC2134, jeden do czterech skaneréw komunikacyjnych oraz
blok obstugi z adapterami liniowymi. N

Przetacznik dwukanatowy pozwala na podtaczenie EC8371.01 do dwéch kanatéw jednej
jednostki centralnej lub do dwéch jednostek centralnych.

EC8371.01 — posiada wiele wykonar, réznigcych sie zmienng iloscig obstugiwanych linii

i wielkoscig pamigci operacyjnej od 16 do 256 KB.

Dla ferrytowej pamieci operacyjnej modutem poszerzenia jest blok o wielkosci 16 KB, na-
tomiast pamiec¢ potprzewodnikowa moze mieé pojemnosé 128 lub 256 KB.

Odpowiednie wyposazenie oraz oprogramowanie procesora EC8371.01 pozwala na jego wy-
korzystanie jako zdalnego koncentratora sieci, zbierajacego dane z wolnych terminali i prze-
sytanie ich z wigkszg szybkoscig do komputera. Ten rodzaj pracy procesora EC8371.01
moze stanowié integralny sktadnik sieci teleprzetwarzania.

Poniewaz funkcje teleprzetwarzania posiadajg zazwyczaj najwyzszy priorytet w systemach
przetwarzania danych, zajmujg duZo czasu i pamieci operacyjnej, przeniesienie wykonywa-
nia tych funkcji do EC8371.01 uwalnia jednostke centralna, dajac jej mozliwosé wykony-
wania wiekszej ilosci zadari przetwarzania danych.

Oprogramowanie EC8371.01 obejmuje program sterowania siecia NCP i program emulacyj-
ny EP oraz oprogramowanie systemowe komputera.

Podczas pracy programu sterujagcego NCP, EC8371.01 zajmuje tylko pojedynczy adres pod-
kanatu, niezaleznie od ilosci podtaczonych linii telekomunikacyjnych.

Program sterowania siecia NCP w petni wykorzystuje mozliwosci procesora EC8371.01 w
zakresie obstugi tacz teletransmisyinych.

Steruje on terminalami i liniami (do 352) podtaczonymi do EC8371.01 wykonujac takie
funkcje jak odpytywanie i adresowanie, uzupetnianie wysytanej informacji o znaki steru-
jace i usuwanie ich z informacji przychodzacej oraz wykonywanie powtérzen transmisji w
przypadku wykrycia btedéw. Realizowane sg réwniez funkcje multipleksera, takie jak za-
miana znakéw wysytanych komunikatéw w ciggi bitéw (i odwrotnie dla znakéw przyjmo-
wanych z linii), rozpoznawanie znakéw kontrolnych w tekscie zadania, wykrywanie bte-
déw transmisji.

Opcja pracy dzielonej PEP jest elementem Programu Sterowania Siecig NCP i pozwala na
prace czesci linii w trybie emulacyjnym, czesci w trybie sieciowym.



Program emulacyjny EP pozwala na wykorzystanie EC8371.01 w systemach zawierajacych
oprogramowanie opracowane na multipiekser techniczny EC8402. Oprécz funkcji emulacji
EP realizuje dodatkowo funkcje sledzenia przeptywu informacji zaréwno na styku jednost-
ka centralna — EC8371.01, jak rowniez od strony linii komunikacyjnych. Program emula-
cyjny pozwala na tagodne przejscie z multipleksera technicznego EC8402 na procesor
EC8371.01.

Oprogramowanie pomocnicze systemu. Programy te, wykonywane w jednostce centralaej,
generujg programy sterujace dla EC8371.01 i tadujg je do pamieci procesora EC8371.01
jak i pozwalajg na wykonanie dumpu pamieci procesora EC8371.01.

Urzadzenia transmisji danych

Modemy EC8006, EC3013

Autowzywak

Modemy EC8006, EC8013 umozliwiaja (wspotpracujac z takim samym urzgdzeniem po dru-
giej stronie linii) przesytanie szeregowych sygnatow binarnych o modulacji naturalnej przez
telefoniczne linie telekomunikacyjne komutowane dwuprzewodowe lub trwate dwu- i czte-
roprzewodowe. Modem wspo4pracuje z procesorem EC8371.01 i terminalem poprzez styk
S2 spefniajgc wymagania JS EMC i zalecenia CCITT.

Dia modemu EC8006 szybkosé¢ przesytania danyeh wynosi 600 b/s lub 1200 b/s, a dla
modemu EC8013 1200 b/s lub 2400 b/s.

Modem moze byc¢ wykonany w wersji panelowej lub w wersji wolnostojacej.

Autowzywak EC8062 jest urzadzeniem stuzacym do automatycznego nawigzywania potg- - .-

czeni telefonicznych, z inicjatywy komputera, pomiedzy procesorem EC8371.01 z odleg-
tym terminalem, bez udziatu obstugi. Autowzywak wspétpracuje z procesorem EC8371.01
poprzez styk S2 serii 200 i S2 serii 100 oraz z modemem poprzez styk S2 serii 100.
Spetniaja one wymagania JS EMC oraz zalecenia CCITT. Autowzywak wspétpracuje jedy-
nie z automatycznie komutowang siecig telefoniczna.

Autowzywak EC8062 moze by¢ wykonany w wersji panelowej lub w wersji wolnostojace;j.

Konwerter podstawowy KP4800

Konwerter TGF—1

Konwerter podstawowy KP4800 stuzy do transmisji danych na ograniczong odlegtosé po
liniach przewodowych trwatych, ztozonych z jednej lub dwéch par symetrycznych kabla
telefonicznego. Konwerter umozliwia transmisje synchroniczng luk asynchroniczng duplek-
sowg, pétdupleksowg lub simpleksowa z szybkoscia do 4800 b/s.

Zasigg transmisji uzalezniony jest od typu stosowanego kabla i szybkosci transmisji oraz
od ilosci uzytych par przewodéw i wynosi maksymalnie 40 km.

Konwerter KP4800 wspo6tpracuje z procesorem EC8371.01 i terminalem poprzez styk S2.

Konwerter TGF—1 umozliwia wykorzystanie do transmisji danych taczy telegraficznych
komutowanych i trwatych. Konwerter TGF—1 wyposazony jest z jednej strony w styk S2,
umozliwiajacy wspotprace z procesorem EC8371.01, z drugiej strony w styk S1 umozli-
wiajacy wspotprace z linig telegraficzna, jedno lub dwutorowa, trwatg lub komutowana.
Do przesytania danych wykorzystywana jest modulacja wartosci lub kierunku pradu.
Szybkos¢ przesytania wynosi do 200 b/s.

Konwerter TGF—1 moze by¢ wykonany w wersji panelowej lub w wersji wolnostojacej.

Terminale klawiatura/drukarka

Punkt abonencki EC8575M

Dalekopisy EC8591, EC8592

Punkt abonencki EC8575M jest terminalem wykorzystujacym drukarke mozaikowg DZM
180 z klawiatura , wyposazonym w elektronike sterujaca pozwalajaca na jego prace jako
terminal konwersacyjny, zapewniajac bezposredni dostep do systemu.

EC8575M pracuje procedurg start—stopowa z szybkoscia od 200 do 1200 b/s z opcja kon-
troli poprzecznej i podtuznej blokéw transmisji.

Dalekopisy EC8591, EC8592 (T—100, T—63) stosowane powszechnie w sieciach telekso-
wych, mogg byc¢ réwniez wykorzystywane jako terminale systemu EC1034. Pracujg one
z 5—bitowym kodem telegraficznym ITA—2 wykorzystujac procedure start—stopowa.



Monitory ekranowe

System monitoréw ekranowych EC7910

Jednostka sterujgca EC7911

System EC7910 jest zestawem monitoréw ekranowych, jednostek sterujacych i drukarek
wykorzystywanych do wprowadzania danych, programéw zrédtowych, obstugi transakcji.
Zdalne podtaczenie pozwala na prace linii telekomunikacyjnych z szybkoscia do 4800 b/s.
(Podtaczenie lokalne omdéwieno w dziale 6 ,,Urzadzenia systemu EC1034"). Duza ilos¢
monitoréw ekranowych z klawiaturg pozwala na elastyczne wykorzystaniz tego systemu
do wielu zastosowari. Np. mozna szybciej zmieni¢ lub przywotaé rekordy danych, lub
rozdzieli¢ wprowadzanie partii danych na kilka stanowisk. lloé¢ stanowisk monitorowanych
podtaczonych do jednej linii telekomunikacyjnej jest zwiekszana dzieki pracy jednostki
sterujace;.

System EC7910 moze sktadaé sie z pojedynczego monitora ekranowego lub zestawu do
32 monitoréw. Do przesytania danych wykorzystywana jest procedura BSC.

Zdalny system EC7910 obejmuje nastepujace urzadzenia:

A jednostka sterujgca EC7911,

A monitor ekranowy niezalezny EC7915M,

A monitor ekranowy zalezny EC7917,

A drukarka trwatej kopii EC7914.

A drukarka trwatej kopii EC7914M.

Jednostka sterujagca EC7911 pozwala na zdalne podtaczenie systemu EC7910 do kompu-
tera EC1034. Do jednostki EC7911 podtaczane sq wszystkie urzadzenia systemu; posiada
ona bufory urzadzeri o pojemnosci po 1920 znakéw. llosé podtaczonych urzadzeri moze
wynosi¢ maksymalnie 64 (do 32 monitoréw ekranowych i do 32 drukarek). Szybkosé prze-
sytania danych poprzez linie telekomunikacyjne moze wynosi¢ 1200, 2400 lub 4800 b/s.

Monitor ekranowy niezalezny EC7915M

Monitor EC7915M zawiera ekran, klawiature oraz jednostke sterujaca pozwalajaca na -
wspoétprace z linig telekomunikacyjng oraz wszystkie uktady elektroniczne, niezbedne do
samodzielnej pracy tego urzadzenia. Umozliwiajg one réwniez podtaczenie drukarki trwatej
kopii EC7914 lub EC7914M.

Monitor ekranowy zalezny EC7917
Drukarki trwatej kopii EC7914, EC7914M

Urzadzenia te opisane sg w dziale 6 ,,Urzadzenia systemu EC1034".
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