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Tavbeszélé alkozpont kétprocesszoros

vezérlése

1965 azeels6, sorozatban gy4rtott taroltprogram-ve-

zérlésii (SPC) tavbeszél6kozpont iizembe helyezésé-
‘nek éve. Felhasznalva a félvezeté-technika nagy se-
bességét és a programvezérlés el6nyeit, azéta sza-
mos rendszer épiilt. Az SPC kozpontokhoz kapesolt
vonalak részardnya vilagatlagban ugyan 2% alatt
van, de az USA-ban mar 1977-ben elérte a 20%-ot.

A 60-as években a kozpontvezérlfkkel szemben ta-
- masztott specidlis kovetelményeket nem lehetett a
rendelkezésre all6 szamitogépekkel kielégiteni, Ezért
szinte valamennyi gyarté cég kifejlesztette sajat
vezérlérendszerét. Ezeket kezdetben a vezérlés vég-
letekig torténé kozpontositdsa, majd arnak funkcié
_ éssvagy. terhelés szérinti. elosztdsa jellemezte. Az
LSI aramkoérok tomeges felhasznélhatoséga mellett
a tobb processzoros SPC vezérlés és a digitalis kap-
csolas tiinik a jov6 atjanak.

1. Tobb processzoros rendszerek

1. A tobb processzoros rendszerek klalakulasa
+ €5 csvportosz’tasa

Az elsé szémltogepek kialakuldsatol kezdve UJabb
és ujabb kisérletek torténtek a szAmitdsi, vezérlési
teljesitmény novelésére. Mig az elsé szamitogépe-
ken minden adattranszfer az ALU-n keresztiil zaj-
lott le, a DMA és az I1/0 miiveletek 6nallé vezérls-
h6z rendel6dése a szémitégéi)en beliilli parhuzamos

" mikodésre irdnyitotta a figyelmet. De nemcsak a
_kozvetlen memoériahozzaférés (DMA) vezérlését vég-
z6 vezérlé,-valamint az input-output miveletek ve-
‘zérlésére képes csatorna funkcionalis elkiiloniilése jel-
lemz6, hanem ez megtortént az aritmetikai-logikai
egységen beliil is, ahol bonyolultabb miiveletek vég-

reha]téséra kiilon aritmetikai egysegeket alkalmaz~ =~

tak.

A miikodési sebesseg novelése a fizikai hatarok
miatt ma mar nem biztositja a kordbban tapasztalt
fejlédés dinamizmusat, igy az egyetlen jarhato ut
az, hogy tobb, programvégrehajtasra és 1/O vezér-
lésre képes, egyméssal osszekapcsolt processzort al-
~ kalmaznak.

Beérkezett: 1980. IIL. 5.
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A tébb \processzort tartalmazo rendszereket az
egyiittmiikodés szintje szerint az aldbbiakban csopor-
tosithatjuk:

a) - tébb gépesr,endsz“e;ek,
b) szamitégép-halozatok,
¢) multiprocesszoros rendszerek.

Az a) csoportba tartoznak azok az altaldban bizo-
nyos hierarchia szerint osszekapcsolt szadmitogépek,
melyek file szinten, valamilyen adathordozé . segit-
ségével miikodnek egyiitt — laza csatolds —, vagy
elektronikus kapcsolatban vannak, pl. csatorna—
csatorna adapteren keresztiil, de egymadt perlferla-
ként kezelik.

Ab) csoportba tartozokat a nagy foldrajzi tavol-
saggal és az iizenetek formé]éban valé egyuttmu-
kodéssel ]ellemezhet]uk

A c¢) csoportba tartozék két vagy tobb procesz-,
szort tartalmaznak kozos memérian keresztiili csa-
tolasban, Az egész rendszert egyetlen operacios rend- -
szer vezérli 4gy, hogy az 1/0 valamennyi processzor
szdmara kozos. A processzorok a hardware és soft-
ware valamennyl SZlIlt]eIl egyuttmukodnek egymas-

sal.
\~

(2.4 multipfoce&,szoros’ rendszerek f6bb problémdi-

Tavbeszél6kozpontokban a szdmitogéprendszerek -
széles skalajat alkalmazzdk. A karbantartas koz-
pontositasa ésautomatizalasa a szamitégép-haldza-
tok teriiletéhez tartozik. Egy tavbeszél6kozponton
beliil a jol elkiilonitett funkciokat ellatd processzorok
egylittmiikodése torténhet tobb gépes rendszerben,
Az Gjabb rendszerekben azonban a multiprocesszo- "
ros vezérlés keriil “elétérbe. Ennek fébb problemalk
harom pontban fog]alhatok Ossze:

a) Rendszer-archltektura

az osszekottetések vezerlése,

iitkozések feloldasa,

kiszolgalasi kérések vezérlése;
b) Operacios rendszer:

- erbforras-allokacio,
rendszeradatok védelme,
patthelyzetek kivédése,-
rekohfiguracio;

<
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¢) Felhasznal6i programok:
magas szintl’i nyelvek.
A rendszerkommunik4ciéban aktiv modul]alnak

pioritassal kell rendelkezniiik. Az operdciés rendszer
master-slave vagy lebegé master jellegérdl az adott

felhasznalas dont. A végrehajtando feladatban rejls

-parhuzamossagok lelrasara magas szmtu nyelvek
sziikségesek. S
' ™~ : .
3. Folyamatok szinkronizdcitja ,
_ A parhuzamosan fut6 folyamatok kozti kommuni-
. kaciénak két esetét kiilonboztetjiik meg:
— az egyik adatot ad 4t a mésiknak;,
— kozos adatbazison dolgoznak.
" Az elsd eset a ,,mail box” réndSZerrel ‘egyszerl’ien
~kezelhet6. A masodikban biztositani-kell, hogy az

egyik folyamat valamely kritikus részének lefutésa
. kozben a kozosen hasznilt adatbdzishoz masik ne

férhessen hozz4. Megold4st jelenthet; hogy az adat-

mez6t kozvetleniil csak egy program, az un. DATA
- MANAGER érheti el, és a tobbi csak a vele valtott
uizenetek révén fér hozzd. Egy masik modszer a sze-
- maforok (bindris, Dijkstra stb.) alkalmazdsa.

II. Tavbeszélokozpontok SPC vezérlése -

1. Az SPC vezérlés elényei és hdtranyai

A taroltprogram—vezerlesu tavbeszélkozpontok
korszaka 1965-ben, a N°1' ESS amerikai kozpont
iizembe helyezésekor kezdédostt. Ha: attekintjiik az
SPC vezérlés elényeit és hatranyait, megallapithat-
-juk, hogy a tomeggyartds bevezetésével és az iize-
meltetési tapasztalatok felhalmozodasaval az eld-
nyok egyre inkabb kihangstlyozédnak, és napjaink
korszerti kozpontjai egyértelmlien SPC. vezérléstiek:

— Olcsobb lizemeltetés és karbantartis. Ez két

tényez6bdl tevidik ossze: egyrészt a félvezetd-

technikabol eredd kisebb fogyasztasbol mas-
részt. a programvezérlésb6l ereds 1j lehet8sé-
gekbél (tavvezérelhetdség, hlbadlagnosztlka
stb.).

— Nagyobb forgalmi kapamtas A vezerlo mi-
kodési sebessege lehet6vé teszi, hogy egy rend-
szerben valésitsanak meg eddig tobb fiigget-
len egységbdl osszekapcsolt kozpontot.

' — Kisebb méretek. Ez lehet6vé teszi a hagyoma— ‘

" nyos rendszerek SPC vezérlési kozpontokkal
valo lecsereleset egylde]u b0v1tes biztositasa
* mellett.

— Uj technologlak konnyt adaptamo]a A logi-
kai funkciét végz6 modulok, mivel a rend-
szerben koncentraltan helyez'kednek el, egy-
szertien kicserélhet6k. hardware ¢és software
kompatibilis, ill. felulrol kompatlblhs modulok-
ra.

“ tama alatt a programok moédositisaval egysze-

ribben vezethetdk: be 1j szolgaltatasok ‘mint
a regl rendszerekben.
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— Flexibilitds. A kozpontok 20—30 éves elettar-'

A hitrényok kozill a kovetkezbket emlitjiik meg:
- — Nagyobb beruhazasi koltseg, amely az alkat-
részarak esésével veszit jelent6ségébél.

— Magasan kvalifikalt kezels és karbantart6 sze-
mélyzet sziikségessége. A kozpont automatikus
diagnosztikai eszkozeivel be nem hat4rolt hiba-

_esetek a tervezdvei azonos felkésziiltségli szak-
embereket -igényelnek. Ezen a karbantartas
centrahzalasaval probalnak segiteni.

2. Az SPC tdvbeszéldkozpontok felépitése

Az SPC tavbeszélékozpontok az 1. abra szer1nt1
hérom részre tagozodnak

a) A kapcsolomez6 €s beszeduthalozat a kapcsolt je-
lek szempont]abol lehet digitalis vagy analég,
mig aszerint, hogy egy beszélgetéshez térbeli it

i~ helyi 6ssze -
O3 — . oy
5___‘___]__ Kapcsold - i k616
~ vonali tnezo 3 frunk’
aramkdrok . — aramkaerok,

1. dbra

vagy idérés rendelédik, lehet tér-, ill. id6oszta-
sos. Az analég kapcsolémez6 altaldban elektro-
mechanikus. ‘A digitlis kapcsolémez6 tér- és

id6osztasos kapcsolofokozatokbol épiil fel, ahol

elektronikus kapcsolelemeket hasznalnak.

Az idbosztasos kapcesolomezd vezérlése egyszeriibb,
mert

_ — a vezérlé és a kapcsoléelém mitkodési sebessége‘
azonos nagysagrendbe esik,

‘— “egyszeriibb utkeresd algorltmusok miatt ve-
zérlése kevesebb id6t igényei.

b) Az interface dramkorok feladata a vezérld se-
besség- és teljesitményillesztése a kapcsolémezé-
.hoz, telefonos jelzések adésa és vétele.

¢) A vezérlé az interface dramkérok 4ltal kozveti-
tett kornyezeti valtozasokat a meméoridban. ta-
rolt programok és adatbazisok alapjan kiértékeli,
és miikodteti a kbzpontperifériékat. A vezérlo-

- hoz tartozik 'az adminisztraciés és karbantartési
célokra szolgalé ember— gep kapcsélatot biztosito

egység is.
3. Az SPC vezérlsk sajdtossdgai

* A tavbeszél8kozpont-vezérld legfontosabb funkcié-
it a hivasdetektélds, szamjegy-bevételezés, transzld-
ci6, szabadatkeresés, kapesolés, jelzések kiildése, fel-
iigyelet és bontas jelentik. Az SPC vezérlék éppen
sajatos kornyezetikk és funkcidik miatt lényegesen

" kiilénboznek az adatfeldolgozo szamltogepektol

— tobb periféria,
- — nagy megbizhat6sag,
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Rt rekonfiguracios képesség, '
= real time miikodés.
A tavbeszelokozpont kiils6 kornyezetét'a nagy-

szamt eléfizet6i és trunk vonal képezi. Ezek allapo-

tainak figyelésérél jeladok és jelvevék, a kapcesolo-
mez6 mitkodtetésérol a vezérld gondoskodik. -

A tavbeszélGkozpontokkal szembeni megbizhaté-
" sagi kovetelmények igen szigortak. Az irodalomban
ismertetett célkittizések szerint a teljes rendszer ki-
esése a 40 éves élettartam alatt mindossze 2 o6ra
‘lehet. Ez mind a vezérls strukturajira, mind prog-
ramjaira nézve meghatarozo jellegti. A kovetelmé-
nyek csak Nigy teIJeSIthetok ha a meghibasodas

- gyorsan . detektalhato, és 0j, miikodéképes. allapot -

‘hozhato létre.

3.1

~ 3.1.1 Szinkron duplikacié

Az els6 . SPC kozpontokban a gazdasagos meg-
valositas és-a konnyl modosithatosag: kovetelmé-
nyét csak ugy tudtak teljesiteni, hogy a vezérlési
funkciokat egyetlen vezérlébe vontak ossze, és azt
duplikaltdk. A leggyakoribb megoldds a szinkron
duplikacié (2a dbra), ahol a processzorokat és a
‘memboridkat duplikaljak, és triplikalt ‘atkapcsold és
" hibadetekt4lo logikat. alkalmaznak. Mindkét pro-
cesszor ugyanazokat a bemeneteket fogadja, és nor-
malisan ugyanazokat a kimeneteket generalja, de a

Vezérl6 struktirak

- kdzpontot tenylegesen csak az egyik vezérli. Ha az .

_bsszehasonlité és atkapcsold logika eltérést észlel,
akkor hibainterruptot general. A hibas fél meghata-
rozasa -ontesztprogramokkal torténik. Ha mindkét
onteszt sikeres, akkor tovabbra is szinkronban ma-

radva folytatjak a miikodést, ellenkez§ esetben a

. hibas felet az atkapcsold logika letiltja, és a jonak
biztositja a kozpont vezérlését. Az aktiv processzor

| eszkdzdk
u’tkozesek -
| kizarasa:

“IPROC A PROC. B

processzorok } k
- kdzti ¢satorna
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a karbantarto csatornan at behatarolja a 'hlbas mo--

“dult. A megoldas, melyet elészor a N°1 ESS-ben

alkalmaztak, azonnali /hardware hibadetekciot fesz
lehet6vé, de a software hlbak védésére mas modsze-
reket 1genye1
3.1.2 Terhelesmegosztas

A vezérl6 bévitésének két ut]a lehet : vagy az ere-

detivel kompatibilis, de gyorsabb miikodésti vezérls- =

ket fejlesztenek ki, vagy az eredeti vezérl6rendszert
ugy készitik, hogya. forgalom novekedését ujabb
processzorok - lizembedllitasaval ellenstlyozhassék.
Ennek alapesetére jo példa-az ITT load sharing ti-
pust kétprocesszoros vezérlérendszere (2b dbra).
A két vezérl6 alkalmazasa a megblzhatosagot szol-

- gélja, de itt mindkét vezérlé aktiv, és osztozik a

keletkezett forgalmon. A hivésok felépitése a két ve-
z€rl6 kozti kommunikécioval torténik, melyre kiilon
csatorna. szolgal. Az egész kozpontra vonatkozo 4l-

,lapotlnformacm mindkét processzorban rendelkezésre
~4ll, igy az egyik fél meghibasodésa a stabil allapot-

ban levé hivasokat nem érinti. A rendszer nem biz-

PR E

tosit azonnali- hlbadetekcmt — erre egyéb eszkozo- -

ket kell felhasznilni —, de elénye, hogy software-

hibakra, ‘amelyeket fo]eg elére: nem latott forgalmi

szituaciok hoznak letre, kevésbé érzékeny.

3.1.3 Multlprocesszoros vezérlés
A multlprocesszoros elrendezés modularis ]ellege

nik meg (3. dbra). A kozos memoria egyrészt: kommu-
nikacié céljara szolgal, masrészt tartalmazza a rit-

taira vonatkozd és a: helysszuggo adatokat. A-sajat
memoria a gyakori programok és az atmeneti adatok
taroldsara szolgal. Tlyen kiosztassal csokkenteni le-
het a kozos memorianal fellépé iitkozések miatt ki-

~es processzorldot és biztositani lehet a feldolgozo

b : Interface " |

kozos
Sy ‘memoria
- sajat
memoriak
i [H728-3 '
3. dbra :

kapa(ntasnak a processzorok szdmaval kozel 11nearls
novekedését. 'Multiprocesszoros vezérléstiek pl. az

AKE, AXE (Erlcsson), PRX (Phlhps) kozpontcsa]a-‘

dok

32 SPC tavbeszelokozpontok software jellemz6i ‘

3.2.1 A programrendszer sajatos tagozodasa

A 4. dbran a HDX 10-es ]apan rendszer adatalti,
idézziik. A kisméret(i input és output programok a

‘miatt egyre t6bb korszerti vezérlérendszerben jele- -

‘kan hasznalt programokat a hivasok stabil allapo- :

vezérlé lde]enek csaknem felét veszik igénybe. Az -

A nagymeretu, de

ridban helyezik el, vagy a memoria RAM teriiletére

hozzdk be szukseg eseten valamilyen hattertarbol
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-SPC programoknak ezt a. sajatossagat valamilyen
‘'szintii - el6feldolgozassal, azaz funkcionalis megosz--
" tassal igyekeznek kihaszn4lni.
. kis futasi idejt (pl. adminisztracios és diagnosztikai)
‘programokat pedig. vagy egy peldanyban, tébb pro-
‘cesszor dltal végrehajthat6 alakban a kozos memo--



w,

" tobbségi szavazassal dontenek. Ez utébbi SPC vezér-.

Real %]
time
igeny
‘ I 46,0 :
12 fig, 3[ 01
9
 Monitor input  Output |84 ’256[’
forrgr?\-' program program Belso
ret e 1Kszd/ feldol~ Adm,dlogn.
. gozds programok
H728-4] -
1
4. dbra .

3.2 2 Nagy megbizhatdsag blzt051tésa k

A hardware redundanciatechnikdk nem alkalmaz-
. hatok koézvetleniil a software-ra is, A software hiba- |
védelmére két f6 modszert alkalmaznak: rollback-et’

és a tobb verzids programozast. Az elsénél egy prog-
ramblokk lefutésa utdn dontiink az eredmény helyes-

ségérél. Ha az eredmény hibas, visszaallitjuk a be-
 lépési allapotot, és a blokkot megismételjiik. A ma-

sodik modszer esetén egy funkciot megvaIOSIto prog-
ramot t6bb verzidban irnak meg, és az eredmenyrol

lésben valé alkalmazasara még nem keriilt sor.

A hibavédelemnek hdrom mozzanata van: hiba-
detekci6, rekonfiguracié és diagnosztika. A hiba-
detekecié torténhet hardware eszkozokkel, mint pl.
hibajelzé kdédokkal, szinkron duplikalt modulokkal,
tarvédelemmel, id6zit8 aramkorokkel. Bar a software
eszk6zok nem biztositanak ilyen gyors detekciot,
elényiik, hogy hagyomanyos rendszerekben is alkal-
.mazhatok. Ezek kozé tartoznak a’programiizenetek
jelszavakkal, handshake kapcsolatok, konzisztencia-
vizsgilatok stb. A hiba észlelése utan a vezérl6nek
képesnek kell lennie a hib4as egység behatarolasara
és 1j, mikoddképes konfiguracio felvételére. Ezutan
a norm4l miikodéssel egybeflizve kartya szintre be-
hatérolja a hibat, és az eredmenyt a karbantarto
szemhélyzettel kozli.

3.2.3 Hosszti élettartam, fquibilités
Az SPC vezérlés lehetdséget ad a kozpont 1 els-

~ fizetdkkel és szolgaltatasokkal valo bévitésére, azon--

ban nyilvénvalo, hogy nagy programrendszerek mo-

dositdsa nem egyszeri feladat. A programok modu-.

laris felépitése alapvet§ kovetelmény. A modularitas
nemcsak az ilizem kozbeni modosithatésag miat
sziikséges, hanem egy kozponttipus sok kiilénbozd
alkalmazisa miatt is. A kozpontok ugyanis legtébb-
szor eltéré jelzéskornyezetbe Kkeriilnek, més kapaci-
tast és szolgaltatast kell biztositaniuk. A helyszin-
fiiggé adatok és programok generslaséra off-line ta-
mogatorendszerek sziikségesek.

. J‘elfeldolgozéfprocessz_or illesztése
a QA 96-os alkozponthoz

1. A MAT 512 vezérld hardware és software jellemzdi

A MAT 512 tavbeszélékozpontok vezerlesere ki-
fejlesztett mikroprogramozott processzor, amelynek
specidlis utasitaskészlete és miiveletei (CODE, DE-
CODE, SELECT stb.), valamint hardware idézitése

van.. A processzor — jelenlegi kiépitésben — 32
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. Kozoés memoria :

Kbyte memdria kozvetlen elérésére képes, a perifé-
ridkhoz pedig differencialis buszon kapcsolodik.

A QA 96-os alkézpont MAT 512-n futdé program-
rendszere ciklikus miikédésii 10, ill. 20 ms-os alap-
ciklusokkal. A programrendszernek kell gondoskod-
nia a kozpontperiféridk megfelelé gyakorisaggal tor-
téné lekérdezéséré] és elirt pontossagu. kimend je-
lek (szamjegyimpulzusok, miikédtetd parancsok) ge~ -
reralasarol. Ezért az input programoknak (letapo-
gatoé programok) és -a pontos idézitésii jeleket els-
4llito programoknak (mégnesmikodteté és impul-
zalé' programok) alapciklusonként mindenképpen le
kell futniuk. A valtozdsok kiértékeléséré csak a cik-

2 . » Yan .
. lusonként még fennmaradé processzorid6ben keriil-

het sor. Amennyiben; a ciklusb6l még ezek utan is
marad fenn id6, a mikodést iranyité jobb monitor

‘program azt hibavédé és szervizprogramok behiva-

saval tolti ki. . -

2. A jelfeldolgozé processzor
~és .a MAT 512 kapcsolata

A MAT 512-es vezérld fbrgalomfeldolgoz() kapaci-

.- tasdnak novelésére a vezérl6hoz egy mikroprocesz-

szort illesztettiink. Az Intel 8085-6s mikroprocesz-
szorra épitett jelfeldolgozo.processzor atvette a leg-
egyszerilibb, de legidéigényesebb feladatokat, neve-
zetesen az ivpontok és kédvevék letapogatasat, va-
lamint a hivaskeresést, és a véltozasok kiértékelése
utdn azokat idérendben pufferolva a MAT 512-nek
tovébbitja. ‘

A két processzor egyiittmiikddése 2 Kbyte méretii
kézos memoriateriileten torténik, mikézben a peri-
fériabuszt is kozdsen hasznaljak. A memorian ke-
resztiili csatolas célja az, hogy a funkcionélis meg-
osztasbol eredé idényereséget a MAT 512 teljes ege- '
szében fel tudja hasznalni a nagyobb vonalszdm mi-
att\megnovekedett forgalom lekezelésére. Az egyiitt- .
miikédésben a master szerepet a MAT 512-nek biz-
tositottuk.

Az 1}leszkedest, melyen a jelenlegi jol- miik6édé
hardware és software leheté legkevesebb modosita-
s&t értjiik, végig szem el6tt tartottuk. A jelenlegi
32 Kbyte memdria 54 Kbyte-ra valo kibGvitésével
egyrészt megoldjuk a nagyobb vonalszamhoz tar-
tozd nagyobb méretli adatmezék elhelyezését, més-
részt biztositjuk a jelfeldolgoz6 processzornak a
MAT 512 3 Kkéartyapoziciéjdban valé- elhelyezését,
amely a szoros csatolas miatt kovetelmény. A kiegé-
szités nem okoz mély valtozisokat a jelenlegi soft-
ware-ben, mert a szétvalasztott funkciokat a MAT
512-es oldalaré] listafeldolgozd programokkal pétol-
juk. Gondoskodni kell viszont a megnovekedett
adatmezdék kezelésérdl.

2.1 A vezérlérendszer funkcionalis egySégei,

A’ jelfeldolgoz6 processzorral kibgvitett vezérls-
rendszer tombvazlata az 5. dbrdn lathaté. A modu-
lok rovid jellemzése:

MAT meméria: 54 Kbyte, ebbél 2 Kbyte ko-
- z6s memiéria;
2 Kbyte RAM, amelynek két-
iranyt elérhetsége biztositva
van. .

Hiraddstechnika XX X1. évfolyam 1980. 7. szdm



MAT Kdzés 8085
memoria memoria memoria -
Kapuzott "MEM
meghajto ACK
— - MEMPEQ
READY
AT =
— PROC —
512 PERIPH roncia‘r‘lgcs PEGR?EH : I:"ﬁnfe;!o_
REQT- 9 REQ2 szt
e e -
Kozpont peritériak 07585
5. dbra - ' -
Kapuzott meghajto: tristate levalaszto, amely biz-

tositja a MAT memoriabusz
elkiilonitését (alaphelyzet), il-
. letve a” 8085 memoriabuszara
~vald rakapcsolédasat - annak
HOLD Allapota esetén,
"1 Kbyte PROM programme-
moria, 256 byte RAM -adat-
memédria.

SQS5 memoria:

Prioritéslg)gik'a: a perifériabuszon Val(') titkozé-
o -sek megoldasat végzi.
Perifériailleszt6: a perifériabusz idézit6jeleinek

eléallitasat végzi. R

A kozos memdria hasznalatat a MEMREQ, ill.
MEMACK, valamint a 8085 HOLD logikajanak se-
gltségével a perifériabusz hasznalatat a PERIPH
REQ1 és- PERIPH REQ2 jelek segitségével vezé-
reljiik, felhasznalva a processzorok varakoztatasara

- szolgalo READY, ill. GO jeleket. A megépitett ki-
'sérleti rendszer részletes mikodését és kapcsolasi

" rajzat a [12] irodalom tartalmazza.

2.2 A MAT 512¢ésa ]elfeldolgozo processzor
program]alnak szinkronizaldsa

ATkét processzor egyiittmiikodését a kozés memo-
...¥idban elhelyezett software kapcsolok segitségével ve-

- zéreljiikk. Egyrészt biztositani kell a MAT 512 cik~

lus mitkodésémek megfelels ciklikus mikodést, mas~
- részt gondoskodni kell a kritikus adatteriiletek (4t~

;

MAT 512

~ Jelfeldolgozo processzor
Al Q(ézpoggz%eslsé feldol—) s wm-: )
START
:[T/pontletopdgatds ]
1
B/2 (__WAIT for GO )
'|Kodvevé - letapogatas
. B/3 és dtadaslista fel-
Listafeldolgoz( s l toltés
f STOP VEGE
Kozpont belsé fel -
Al ( dolgozos ) B/r (WA D
A) program B)progrom
H728-6

6. dbra

Mikozben a MAT 512 az atadaslistak kiiiritését
végzi, a jelfeldolgozd processzor a START parancs
inditasara ivpontletapogatdst végez, melynek ered-
ményét dtmenetileg tarolja, és annak feldolgozasa-
hoz, valamint az 4atadaslistak feltoltéséhez csak
akkor kezd, amikor a MAT 512 a listdk kiiiritését
befejezte (az A oldal a GO parancs kiadasaval en-
gedi at a kozosen kizdrast igényl6 memoriateriile-
tet a B programnak). A kodvevdk letapogatasat
azért vélasztjuk kiilén, mert annak eredménye koz-
vetleniil felkeriil az atadaslistara.

A programok iddviszonyai olyanok, hogy az A
oldal csak rendki¥iili esetben varakozik ténylegesen

- az A/2 allapotban. A B oldalon, ha varakozasra ke-

_ adaslistak) védelmérsl. Ezt ugy biztositjuk, hogy ’

az ezen teriileteket hasznalo programok egy id6ben
valo futasat megakadalyozzuk.

A 6. dbrdn a két program egyuttmukodesere vo-
natkozé belsé 4llapotokat és az 4llapotatmeneteket
SDL szimbélumokkal jeloltiik. A jelfeldolgozd pro-

- cesszor vezérlését és .az altala kitoltott listak (4t-
- adaslistak) atvételét végz6 MAT 512-es program (4
program) minden 20 ms-os ciklus ele]en bekapcsolo-

" dik a kozpontprogramok soraba, és STOP leallito-
parancsot kiild a jelfeldolgozé processzornak, majd

varakozo 4llapotba keriil (A/2) Ezen id6szakban a
jelfeldolgozd processzoron’ futdé B program B/3-as
~vagy B/l-es ‘dllapotban lehet. Az elsé esetben a
STOP elkiildése és az OK megérkezése kozotti id6t
az A programmnak az A/2 4dllapotban kell eltéltenie.
A masodik esetbén a B/3-asbdl a B/l-es allapotba
-vald atmenet és az OK iizenet elkiildése 'mar meg-

tortént, igy az -A program az A/2-es allapotbol

varakozas nélkiil tovabbhaladhat
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rill sor, az elsésorban a B/l-es allapotban torténik,

Mint lathato, a két processzor programrendszere
kozott kényszerkapcsolat all fenn, a két program-
rendszer-szinkron miikodik. fgy egyszerti kizarasi
mechanizmus alkalmazasaval a letapogaté hardware
altal igényelt ciklikus miikodés biztosithato, és jelen-
t6s idémegtakaritds érhetd el a jelenlegi, elérejelzés
nélkiil torténd, hivas kozbeni betarcsazas b1ztos1ta—
sanak tovabbl fenntartasaval,

2.3 Az 1 vezérlérendszer forgalmi kapaCItasanak
becslése :

Téamaszkodva a régi vezérlérendszerre végzett sza-
mitasokra, az \ij vezérl6rendszer forgalmi kapacita-
sanak meghatdrozasara sszehasonlité szamitdsokat
végeztiink, hogy az j rendszerben nyert idét és ez-
altal a bévithetdséget becsiilni tudjuk. Csak azokkal

" a jellemzékkel- foglalkoztunk, melyek az. 4ltalunk

megvéltoztafott programokat érintik.
Szamitasainkban meghataroztuk az egyes progra-
mok alapid6it, valamint a tdrcsaimpulzusok és bil-
lentytinyomésok 4ltal okozott 4atlagos ciklusonkénti
id6terhelést, ugyanis a szdmjegybeadds okozza a
leggyorsabb kirnyezetvaltozast a vezérls ‘szdmdra.
A bejové forgalom; valamint a hlvaskezdemenye-
zés és befejezés altal okozott valtozasokat alacsony,
Atlagértékiik miatt elhanyagoltuk. A kivaltott funk-
ciok régi és wj rendszerben vald teljesitéséhez a
master szerepét betoltd MAT 512-es processzor cik-
lusonkénti atlagos idéfelhaszndlasa a 7. dbra szerinti.

—
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8. dbra

Az abran lathatjuk, hogy az eléfeldolgozé procesz-
szor alkalmazasa 400 vonalas kiépités mellett milyen

1donyereseget jelent. Osszehasonlitva a régi prog-
az alapidé kozel 5 ms-mal csokkent."

. ramokkal,
Ezenkiviil harmadara csokkentettiik az egy valtozas
lekezeléséhez sziikséges id6t, amely éppen a legfor-
galmasabb ciklusokban tovabbi idényereséget jelent.
Az étlagos megtakaritott processzoridé tehat a tér-
csas és billentyils késziilékek aranyatol fiigg6en
25-—30% kozott van.

A & dbrdn a MAT 512 alapszolgaltatdsokra SZh-
mitott, 20 ms-os ciklusonkénti processzoridé felhasz-

nalasat ‘abrazoltuk, feltiintetve a kétprocesszoros
allapotot (als6 gorbe). Lathato, hogy az uj rendszer-
ben 0,17 Eri kétirAnyu forgalom mellett a MAT ide-
jének atlagosan 29 szazalekaban végez hasznos mun-
kat. -

A régi rendszerben a vonalszdm jelentds novelése

nem lehetséges, ugyanis a forgalommentes 4llapot-

hoz tartozo alapidd a vonalszam megketszerezesevel~

szintén kozel megkétszerezédik, s igy mar az atlagos
forgalom lekezelése sem biztosithaté a 20 ms-os
cikluson beliil.

A régi rendszerrel szerzett tapasztalatok’ azt mu- -

tatjak, hogy 50% koriili cikluskitoltési tényezével a
csticsidészakban is biztostthaté a szolgaltatasok elé-

irt idén beliili teljesitése. Tekintve az 1j vezérlé-

rendszer altal biztositott cikluskitoltési fiiggvényt,
az abran lathaté megtakaritds lehetévé teszi — a
mar emlitett hardware és software valtoztatdsok ré-
vén — a forgalomfeldolgozé kapacitas megkétsze-
rezését.

lﬁsszefoglalé’s A

[71 B. Randell:

Az eléz6 fejezetekben az SPC tadvbeszél6kozpontok,
vezérlési kérdéseivel foglalkoztunk.

Az elsé fejezetben csoportositottuk a.tobb [procesz--
szoros: rendszereket, és felhivtuk a flgyelmet a par-

~huzamos folyamatok sz1nkron1zalasanak szukseges-
’segere

"A masodik fe]ezetben az SPC vezerlokkel szem- .
ben tamasztott kovetelményeket targyaltuk. Be-
mutattuk a leggyakoribb vezérléstrukturdkat, azok
hardware és software jellegzetességeit.

A harmadik fejezetben megoldast: kerestiink egy,

meglevs tavbeszélékozpont vezérlé processzor- for-
galomfeldolgozé kapacitdsanak novelésére. A QA 96-
os alkozpont (BHG) MAT 512-es vezérlé processzo-
rahoz illeszkedé, letapogatasi funkciokat ellato, Intel
8085-re épitett jelfeldolgozd processzor tervezését és
megvalositasat ismertettiik. A jelfeldolgozé procesz-
szort a BHG-FI laboratéoriumaban megépitettiik, és.
az 0j vezérlérendszert a QA 96-os alkdézpont egy
128 ivpontos- labormodelljén kiprobaltuk. Osszeha-
sonlité szamitdsokat végeztiink az 4j rendszerre vo-
natkozoan, és arra a kovetkeztetésre jutottunk, hogy -
a leirt vezérlérendszerrel a forgalomfeldolgoz6 ka-
pacitas megkétszerezhet6.
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