{cont.])

e

ATH = attention ' puUCS = paralliel pell unaddressed to con=
(attenzione) _ figure gtate o

Y = ildentify : C pACE - parallel poll addpogaed Lo con=
(identifica) - - ; rigure state ' e

PPE = parallel poll enable - ) (ECDS).s-éccept data state (la fupzione AT
(abilita 1‘interrogazione . > nello stato di accettazione dati)
Parallela) '

PPD = parallel poll disable . ; i pE) = listener addressed state {ia fun-
(disabilita 1'interroga- : ’ sione 1. & nello stato di ascolla-
zione parallela) tore indipizzato)

PPC = parallel'pollicqnfigurei
{configura 1'interrogazione
parallela}' '

peg = primary command group
{gruppo comandi fondamentali)
PPU = paraliel poll uncbnfiguré
(non configurare 1'interrogad
zione parallela) o

Tabella24-—Mnem0nici della funzione PP

"7 STATO o Messaggio remoto emesso Interazione aella funzione
PP . ' o di_apparecqhiatupé
Qualificatore PPRA¥  w# -
~PPIS : ;  -“ | (?5 | | - o nessuna 
PPSS R ' (F) - - nessuna
PPAS ist = 5 T ' ness#na
PPAS ‘ ist B _ (F) L - nessuna

* Questa colonna si riferisce solamente al messagglio gpecifico assegnato

' dall‘apparecchiatura

# %+ Vedi il sottoparagrafo 2.9.3.3., secondo capoverso.

Tabella 25-—Messaggi di oulput della funzione PP
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L'impiego in un sistema dell'interrogazione parallela (parallel poll)-fichiede che
I'unita di controlld in carica esegua un'interrogazione parallela (parallel poll)

-periodicamente,

L'lnterrogazlone parallela pud essere usata per 1ndlcare una richiesta di servi-
zio, Questa: presta21one differlsce dall'lmplego del messaggio SRQ nei seguenti
punti:

{1) Ad un'apparecchiatura che utilizza l'interrogazione parallela pud essere as-
segnata una linea del bus su cui & trasmessa la sua richiesta di servizio, )
mentre le richieate di servizio di tutte le apparecchiature che usano il mes—
saggio SRQ sono trasmesse tutte sulla medesima linea del bus, Quindi 1'inter-~
rogazione seriale (serial poll) non & richiesta per identificare 1tapparecchia=-

" tura che richiede il servizio

{2) Sebbene il messaggio SRQ pud essere trasmesso attraverso 1'interfaccia ogni
qual volta un'apparecéhiatura'riChiede dh-servizio, le richieste di servizio
posSsone essere trasmesse mediante 1'interrogazione parallela (parallel poll)
solamente quando & richiesto dall'unitd di controllo in cafica.

2.9.2, Diagramma degli stati della funzione PP

La funzione d'1nterfac01a PP deve essere realizgzata in coerenza con il diagrdmma
degli stati di figura 11 che sono descritti in tutto il paragrafo 2.9. La tabella

‘24 specifica 1 messaggl e gli statl coinvolti nella tran31zlong da uno stqto ad
un altro.

La tabella 25 specifica quali messaggl devono essere trasmessi in ogni stato del-
la funzione PP e:l!interazione con la funzlone dell'apparecqhiatura.”_

2.9.3, Descrizione-ﬁegli,stati della funzione PP

2.9.3;15 PPIS (Para;lelpoll IdleStatefz Statodi intérrogazionebaralleiainruﬁxopera)

' Nello stato PPIS 1a funzione PP non pud rispondere ad un'interroga21one parallela'

(parallel poll) trasmessa dall'unitd di controllo, Quando 1 apparecchiatura & ac-
cesa la funzione PP entra nello stato PPIS, : '

Nello stato PPIS tutti i messaggi PPR (parallel poll response-rlsposta all'in-

terrogazione parallela) devono essere brasmessl "passivi' e ”falsl"
La funzione PP deve uscire dallo stato PPIS ed entrare nello stato PPaS {parallel
poll standby state) se:

(1) Il messaggio PPE (parallel poll enable = abilitazione dell'interrogazione pa-
rallela) & '"vero" e gli stati PACS e ACDS sono attivi _ y

(2) Oppure il messaggio lpe (local pool enabled) & "vero".

Nota: . Entrambe queste transizioni sono opzionali; solamente una deve essere usa-
R
ta. ‘

i
L0
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2.9.3.2a PPSS (Parallel Pall Standby State = Stato di interrogazione paraliela in
riposo) '

‘Nello stato PPSS la funzione Bp pud rispondere'ad'intérrogazioni‘péralléle-emesse
dall'unitd di controllc ogni qualvolta queste sianc emesse.

Nello statoxPPSS Eutti i messaggi PPR devono essere emessi "passivi' e "falsin,
La funzione PP deve uscire da{lb'stato PPSS ed entrare:

(1) Nello stato PPAS (parallel poll active state = stato di interroéézione paral -
lela attivo), entro i1 tempo tg, se i messaggi IDY {identify = identifica)
ed ATN sonc "veri® (una interrogazione parallela € in atto)

(2} Nello stato PPIS se:

~

{a) il'messaggio lpe & “"falsgo"

(b) oppure il messaggio PPD (parallel poll disable = interrogazicne parallels
disabilitata) & "vero'" e gli stati PACS ed ACDS sono attivi

:

{c) oppure il messaggio PPU (parallel poll unconfigure = intdrrogazione pargl-

- -

lela non configurata) & "vero" e lo stato ACDS & attivo,

. . 1
Nota: Entrambe le transizioni lpe, o PPD, sono opzionali; una gola pud essere
utilizzata. S T . ' :

2.9.3.3, PPAS (Parallel Poll Active State = Stato d'interrogazione parallela ate
tivo) ) '

Nello stato PPAS. la funzione PP risponde‘all'interrogazione'papallela attualmente
eseguita dall'unitd di controllo. - ,

Nello stato PPAS uno dei messaggi PPR deve essere trasmesso Yvero" se; e solo se,

il valore ist (individual status = stato individuale) & uguale al valore del bit
S (sense = senso) ricevuto come parte dell'ultimo comando PPE ricevuto. [1 mes-

saggio PPR da inviare deve essere quello specificato dai tre bit Pl, P2 e P3 pj- - .

‘cevuti come parte dell'ultimo comando PPE ricevuto. La tabella 26 riporta il mes-
saggio PPR specificato da ognuna delle combinazioni dei valopri di P1, P2 e £3

vi" e Vfalsiv, '

(vedi il paragrafo 2,9.5). Tutti gli altri messaggi devono essere inviati “passi-

"~ "La funzione PP deve uscire dallo stato PPAS ed entrare nello stato PPSS, entro il

tempo ty se il messaggio IDY oppure ATN &' "falso" (1'interrogazione parallelsa &

- finita).

2.9.3.4. PUCS (Parallel Poll Unaddressed to Configure State}

Nello stato PUCS 1la funzione PP deve ignorare ogni messaggio PPE oppure PPD che.

sia stato ricevuto attraverso 1'interfapcia. Quando si accende 1l'apparecchiatura
la funzione PP si pone nello stato PUCS. :

La funzione PP non emette alcunAmessaggio remoto quando & nello stato PUCS.

La funzione PP deve uscire dallo stato PUCS ed entrare nello stato PACS (parallel
poll addressed to configure state) se il messaggio PPC & "vero" e gli stati LADS
e ACDS sono attivi.




2,9.3.5. PACS (Parallel Poll Addressed to Configure Stale)

c

Nello stato PACS la funzione PP pud agire sui messaggi PPE e PPD ricevuli. atitra-.
verso 1'interfaccia. Se & ricevuto un messaggio PPE i bit S, Pl, P2 e P3 devono
essere registrati dalla funzione {vedi sottoparagralo 2.9.5).

Bit ricevuti con il pid recente : Messaggio PER
comando PPL specificate
P3 P2 i
0 o 0 PPRL
0. - 0 1 PPR2
0 ¥ 0 PFPR3
0] 1 1 PPR4
1 0] Q PRRE
A 1 0 1 PPRE
W 1 1 0 PPR7
i 1 1 PPRE

Tabella 26 - Messaggio PPR specificato da ognuna_dei
ie combinazioni di valori di Pl, PZeP3

N Identifi- Descrizione  Stati Altri Altrisottoinsiemi di .
cacione - omesgl regquisiti funzioni richiesie
PPY Nessuna pbésta— Ltutti nessuno’ ‘ Y HEEEDI!
zione ' ' o
PPl Prestazione com nessuno lnclusi[((PPDﬁ\@ﬂEED)_ L1-L4 ¢ LE1-LE4"
_ pleta : V PPU).A (BTBS)]
k\-/ ' _ : :im:lu:‘si[PPE!/\@__@/\
| ' (ACDS) ]
escluso lpe
PP2 Omessa la possie PUCS,PACS incluso lpe : . AESEUNT
bilitd di essere : esclusi [((PPD A (PACS) V
configurata da PPU) A (ACDS)]
un'unita di con esclusl [PPEA(PRCSIA ' .
trollo - CE@EEH ‘ '

i messaggi locali de-
vono euserc gostitui-
Li con S, 111, P2, P3

Tabella 27 - Tipi di Tfunzioni PP permesse



|

La funzione PP onon emette alcun messagglo remo o quando z nello stalo PRCE . -

La funzione pp deve uscire dallo stato PACS ed enirare nello gralo PUCH guando il

 messaggio PCG é'”vgro“, il messaggio‘PPC (parallel poll configure) € nfglso’ € 10

gtato ACDS @ attivo.

P

>.g,4, Tipi-di funzioni pp permessi

1 tipi di funzione PP permossi sono specificati nella tabella 27.

gcriz p

2,9.5, Uiteriori requisiti € pre ioni per_la {unzione PP

S Llu Funglabe P mus ke <) lé VVH.“H% Utve nLi]ﬁuunre uh Mmanio divera dul comando‘
PEE per specificare it massageio PP ed 1L suhoo ol mutaguL e i IR et eoand
interrogazione paralléla. 5i lascia al progettisLa 1a scella dello sehunma dia Lmpiie-
gare ma si_ricorda che tall valori devono poter essere gtapiliti in field all'atle
della configurazione dgel sistema.

_2.10. FUNZIONE D‘INTERFACCIA pCc (DEVICE CLEAR = NZZERA L'APPARECCHEATURA)

2.10.1. pescrizione generale
. 1

La funzione DC permette all'appérecchiatura di essere azverata (inizializzata)sia

individualmente che come parte di. un gruppe di apparecchiature. 11 gruppo pud E5=

sere una parte o tutte le apparecchiature indirizzate in un_sistema.

5.10.2. Diagramua degli stati della funzione DC.

La funzione DC deve essere realizzata in modo coerente al diagramma degll stati di
figura 12 gecondo le descrizioni di tutto il paragrafo 2,10, La tabella 28 gpeci=
fica i messaggl € gli stati coinvelti nélletruﬂﬁlzionl da uno stato attivo ad un
altro. La tapella 29 gpecifica 1tinterazione della funzione 4i apparecchiatura’
per ogni stato attivo.

2,10.3. Descrizione degli gtati delia funzione

2,10.3.1. pcls (Device Clear ldle gtate - Stalo 4l azseramento apparecchiatura in
non opera)

Nello stato pCIsS la funzione DC non & attiva. .

La funzione 0c non emette alcun messaggio quando 2 nello stato DCis.

La funzione pC ‘deve uscire'dallO'stato DCIs ed entrare nello stato DCASD (device
clear active'State = stato di azzeramento apparecchiatura attivo) se Lo stato
ACDS & attivo e: S '



c C

CC

{BCL v {5BC A (TADD) | )~ (ALDS)

SO

{DCL v1 SDC » (LADS)) ) v (ACDS)

Figura 12 - Diagramma degli stali della tunzione DC

Lo

(1) I1 messaggio DCL (device clear .. azzera L'apparecchiatura) & "vero'

2) Oppure il messaggio SDC (selected device clear = azzera 1'apparecchliatura se-
lezionata) & "vero" e lo stato LADS ¢ atlivo. -

Neta: L'impiego dell'espressione che contiene il messaggio SDC & opzionale.

2.10.3.2. DCAS {Device Clear Aclive Stalce -~ Slato di .azzeramento apparcochianura
attiva) '

Nello stato DCAS la funzione DC invia allale) tunzionc{i) di apparecchialura un
messaggio interno che le azzera. . . _
La funzione DC non emette dlcun messaggio remoto guando 2 nellu stato LCAL,

la funzione DC deve uscire dallo stato DCAS ed enirare nello state DCLE (desice

clear idle state = Stato di azzeramento apparecchialura in non opera) sc o stalo
ACDS non & attivo e:

(1) Né il mességgio DCL ! nyero

(2) N& il messaggio SDC & "vero" e lo stato LADS3 & atbivo.
Nota: L'impiego dell'espressione che conticne il messagpio 3DC & opzlonale.

2.10.4, Tipi_di funzioni DC permesse

I tipi di funzioni DBC permesse sono elencati nella tabella 30.

2.10.5. Ulteriori requisiti e prescrizioni per la funzione DC

Lo stato DCAS influenza solamente le funzioni di apparecchiatura e non influenza
altre funzioni d'interfaccia (azzearate da TFC). Una apparecchlatura pud utilizza-
re la funzione DC per ogni scopo coerente con la sua operazione, L'impiegu noeria-
le di questa funzione pone le funzioni di apparecchiature nello stato pon {pover-
on state). Tuttavia, questa funzione pud esgere usata per porre gualungque sottoin-
sieme delle funzioni di apparecchiatura in uno stato definito e ritenutu appropria-
to dal progettista. '



2,11. FUNZIONE D'INTERFACCIA DT {(DKVICE TRIGGER)
|_\1 . : . .
2.11.1. Descrizione generale

S La funzioné d'interfaccia DT permette di far partife 1'esecuzione delle operazioni
fondamentali dell'apparecchiatura individualmente od insieme a quelle di un gruppo
di altre apparecchiature. Il gruppc pud essere costituito da tutte le apparecchia—
ture indirizzate in un sistema o da una parte di esse,

L

~ Messgaggi . Stati delle funzioni d'interfaccia

DCL = device clear ' © PCIS = device clear idle state {state di
e {inizializza l'apparec- _ azzeramento apparecchiatura in
Vo chiatura) _ ' non opera) .
.{x;- : ‘ . }
s -8DC = selected device clear : DCAS = device clear active state {(statou
ER {iniziallzza 1l'apparec-— di azzeramento apparecchiatura

chiatura selezionata) _ attivo) ' .

. (ACDS) = accept data'stéte_(funzione AH
nello stato di acceltazione dati)

{;?EJi% . _ L  "(@ABS) = listener addressed state (funzio-
R ne L nelle stato di ascoltatore
indirizzato)

.ﬂ,'w Tabella 28~ Mnemonici della funzione DC

L STATO Messaggio remoto emesso Interazione della funzione
P bC o di apparecchiatura
i?f‘ 7 DeIS nessunoc ' Funzione di apparecchiatura in furn-

zionamento normale

DCAS nessuno La funzione di apparecchiatura deve
' ritornare in uno stato stabile cono--
sciuto

Tabella 29 — Messaggi in uscita della (unzioné DC



e

 Identifi .  Descrizione Stati _ Altri Altri sottoinsieme di

cazione omessi requisiti funzione richiesti
DCP . Nespuna presta-  Tutti Nessuno nessuno
zione
DC1 prestazione com  nessuno . NESSUNO L1-Ld o LEL-LE4
pleta ’
D2 omesso l'azzera  nessuno omessi [SDCA (ﬁﬂﬁﬁ}] AH1

mento di appa -
‘recchiatura se-
lettivo

Tabella 30 - Tipi di funzioni DC permesse

D
L T (A 4 (BEDS)
¢eT v (Thos) v (ACD3)

Figura 13 —Diagramma degli stati della funzione DT

2.11.2, Diagramma depli stati della funzione DT

La funzione DT deve essere realizzata in coerenza con il diagramma degli stati di
figura 13 come descritto in tutto il paragrafo 2.1l. La tabella 31 specifica imes-

- saggi e stati necessari per effettuare le transizionl da uno stato attivo ad un al-

tro. La tabella 32 specifica 1'interazione della funzione di apparecchiatura ri-

_chiesta gquando ogni stato & attivo.

2.11.3. Descrizione degli stati della funzicne BT N

_2.11.3;1. DTIS (Device Trigger Idle State = Slato di device trigger in non opera]

B

' Nello stato DTIS ‘la funzione DT non & attiva. La funzione DT non emette alcun mes-—

saggio remoto quando & nello ‘stato DT1S.
La funzione DT deve uscire dallo stato DTIS ed entrare nello stato DTAS {Device

trigger active state) se:



(1) Il messaggio"GET (group execute trigger) & "vero!

{(2) E gli stati LADS e ACDS sono attivi.
2.11.3.2. DTAS (Device Trigger Active State)

Nello stato DTAé la funzione DT invia un messaggio interno alla funzione di appa-
recchiatura, che {a iniziare‘llesecuziohe della sua opermzione fondamentale.
La’'funzione DT non emette alcun messaggio remoto quando & nello stato DTAS.

La funzione DT deve uscire dallo stato DTAS ed entrare nello stato DTLS 5.

-~

{1) Il messaggio GET & "falso
(2) Oppure 1o stato LADS non & attivo

" (3} Oppure lo’'stato ACDS non & attiva.

2.11.4, Tipi di fuhzione DT permessi

I tipi di funzione DT permessi sono specificati nella tabella 33.

2.11,5, Ulteriori requisiti e prescrizioni per la funzione DT

Lo stato DTAS indica che 1'apparecchiatura (od una parte specifica'di.essa) deve
iniviare ad eseguire le sue operazioni. Si raccomanda che l'apparecchiatura inizi
ad eseguire l'operazione suddetta non appena lo sitate DTAS diventa attivo.

‘Una volta che 1'esecuzione di un'operazione & iniziata non deve rlupondere a suc-

cessive transizioni di stato finché 1'operazione & stata eseguita completamente.,
L'apparecchiatura pud iniziare ad eseguire una nuova operazione, in risposta alla

-condizione di ‘statp DTAS, solo dopo che l'esecuzione della prima opera&;onee Com=

pletata.
Messaggi _ Stati delle funzioni-d'interfac@ia
GET = group execute trigger | DTIS = device trigggf idle ététe (device
' ' trigger in qpn opera) ‘
e _ . DTAS = device triggér active state

{device trigger attiyb}

ACDS) = accept data state (funzione AH
nello stato accettazione datl)

(o
o
O
2!
]

- listener addressed state (funzione
L nello stato di ascoltatore indi-
rizzatoc)

Tabella 31 - Mnemonici della funzione DT

&0 -
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v - Figura 14 - Diagramma degli stati della funzione c
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Nl e T

ITATO & Messaggi remoti emessi

Interazione della funzione

DT di apparecchiatura
pTIs i Nessuno ‘Operazione normale della funzione di appa—
N ’ recchiatura '
DTAS ) . NEessuno ) La funzione di apparecchiatura deve inizia-
' re ed cseguire l'operazione comandata da
Leigper
Tabellia 32 - Messaggi di uscita della [Funzione DT
Tdentiri Descrizione Statl Altri Altri insiemi di fun-
cazione ‘ omessi requisiti = 2ioni richiestc
DTE _ Nessuna prestazione Tutci Nessuno ' Neésuno'
DTl Prestazione completa nessunc nessuno Ll—L4&iLE1mLE4
Tabella 33 ~Tipi di tunwioni DV permesse
Messaggil Stati delle funzioni d'interfaccia
T pon = power on CIDS -~ controller idle state (state di Y
{alimentazione accesa) nitd di controllo in nen opera)
rsc = request system control CADS = controller addressed state (stato
{richiedi il controllo di unita di controllo indirizzata):
del sistema
rpp = request parallel poll CTRS = controller transfer state (stato di
(richiedi 1'interroga- unitd di controllo in Lrasminsio-
zione parallela) "ne} '
gts = go to standby CACS controller aclive state (stato di
’ {vai in stato di riposo) - unitd di controllo attiva)
tca = take control asynchronously CPWS =~ controller parallel poll wait state

(prendi il controllo in
modo asincrono)

{stato di unitd di controllo in at-
tega di inlerrogazione parallela)

(cont.)

£.2°

P



-(oontf)

RN S

sic

sre

IFC

ATN

TCT

(prendi il controllo in
modo sincrono)

send. interface clear
{invia 1'azzeramento
dell'interfaccia) -

send remote enable
{invia 1'abilitazione di
funzionamento remoto)

interface clear
{azzera 1'interfaccia)

attention
(attenzione)

take control
{prendl il. controllo)

CBBS

CAWS

‘csws

CSRB

CSNB

SNAS

SACS

SRIS

SRNS

SRAS

; - tes = take control synchronoubly CPPS = controller parallel poll state

{stato di unita di controllo impe—~
gnata in unllnterrog321one paralle—
la)

contreller standpy state (stato di
unitd di controllo in riposo)

Coode

controller active wait state (stato
di unitd di controlloe in attesa di
attivarsi)

controller synchronously walt state
(Stdto di unita di controllo in at~
tesa sincrona)

controller service requested state
(stato di unita di controllo in ri-
chiesta servizio)

controller ‘service not requested
state (stato di unlta di controllo
1n servizio non rlchlasto)

gystem control not active state
(stato di unitéa di controllo del
sistema non attlva)

- system control active state (stato .

di unitad di controllo del sistema
attiva)

system control remote enable idle

state (stato di unitd di controllo

~del sistema con abilitazione d¢i fun-

zionamento remoto in non opera)

system control remote enable not
active state (stato di unitad di con
trollo del sistema con abilitazitne
di fungionamento remo Lo non. attivo)

- gystenm control remote enable active

state {stato diunilé di countrollo
del sigbema. con dbllltd&lune di
{unzionamento remclo attivo)

(cont.)

673



5115 - = system control interface clear idlé
state (state di unitd di controllo
del sistema in azzeramento inter—
faccia in non . opera)

SINS = system control interface clear not
active state (stato di unita di con-
trolle del sistema. din azieramernto
interfaccia non attivo)

SLAS = gystem conlrol interface clear ac-
S tive state (stato di wunila di cuﬂ—
trollo del gistema in arzzeramento
interfaccia atbivo)

(ACDS) = accepl data state (Funzione Al nel-

lo stalo accettazione dati)

(ANRE) = accepicr not ready state (funzione
' AH nelio stato di ricevitore non
pronto) ‘

{(STRS) - source transfer state {funzione LH
neilo stato di sorgenfe che trasfe-
risce messaggi) .

(TADS) = talker addressed state (funzioene T
nello stato di parlatore indirizzae.
te)

Tabella 34 - Mnemonici della funzione C‘

2.12. FUNZIONE D'INTERFACCIA C (CONTROLLER = UNLITA' DI CONTROLLO)

2.12.1. Descrizione generale

La funzione d'interfaccia C permette di trasmeltere indirizzi di apparecchiatura,
comandi universali e comandl indirizzati ad altre apparecchiature gttraverso 1 ine
terfaccia. Inoltre permette di effettuare delle interrogazioni parallele (parallél
polls) per rilevare quale apparecchiatufa richiede un servizio. i '
La funzione d'interfaccia C pud eseguire le sue prestazioni solamente guando &ssa
emette il messaggio ATN attraverso 1l'interfaccia.

Se pit di un'apparecchiatura collegata all'interfaccia & provvista deila funizione

¢ allora tutte le funzioni C meno una devono essere nello stato CIDS (control;er
idle state = unitd di controllo in stato.non opera) in gualunque momento,

6,4
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L'apparecchiatura con la funzione C che nen & nello state Cils e detta unita di
controlle in carica"(del sistema d'interfuccla), In questo standard vicne fornito
un protocolic che permette di alternare nella funzione di “unita di controllo in
carica' le diverse apparecchiature, collegate all'interfaccia, che sono provv1ste
dellia fun21ene d‘lnterfacc1a C.

La fun21one C dl una sola appdrecchlatura collegata all'interfaccia pud essere nel-
lo stato SACS (system control active state = statoc di controllo del sistema atti-
vo}. Deve rimanere in quésto stato per l'intera dperazione in corso.sull'interfac--
cia ed & cosl in grado di emettere i messuggi IFC e REN atlraverso l'interfaccia
in qualsiasi momento anche se non & l'unitéd di controllo in carica. Questa apparec- -
chiatura & detta unitd di controllo del sistema (system controller),

2.12.2, Diagramma degli stati della funzione C

La funzione 4'interfaccia C deve essere realizzata in coerenza con il diagramma de-
gli stati di figura 14 come descritti nell'intero paragrafo 2.12. La tabella 34

specifica i messagpl e gli stati coinvolti nella transizione da'uno state attivo

ad un altro. La tabella 35 specifica quali me&baggi devono essere emessi quando la
funzione & in un certo stato e l‘1nteru7lune con la funzione del]'dppdrﬁffhldLUPd.

o

.12.3, Descrizione degli stati della funzione C

2,12.3.1. CIDS (Controller Idle State = Stato dell'unitd di controllo in non opera)

Nello stato CIDS la funzione C non & in grado di eseguire nessuna delle sue atti-
yitd di controlle dell'interfaccia. Quando 1'apparecchiatura viene accesa la fun-
zione C entra nello stato CLDS.

Nello stato CIDS i messaggi ATN e IDY devono essere inviati "passivi' e '"falsi" ed
il messaggio NUL deve essere inviato 'vero passivo". - o

La funzione C deve uscire dallo stato CIDS ed entrare nello stato CADS (controllep
addressed state = stato di unitd di controllo indirizzata) guando:



3TATO Messaggl remoti emessi Interazione della funzione

)
< ' , - . di apparecchiatura
ATN IDY Multilinea
cins  (F) | (F) (NUL) La funzione di apparecchiatura non
‘ - deve emettere messaggil d'interfaccia
CADS - (F) (F) - (NUL) La funzione di apparecchiatura non
: ) deveemetteremessdggi d'interfaccia
CACS T F ¥ La furzione di apparecchiatura p@é
emettere messaggl d'interfaccia
CPWS T . T - (NUL) La funzione di apparecchiatura non
_deveemetterémessaggi_d'interfacgia
CPPS T . . T . . {NUL) . La funzione di apparecchiatura puo
R ricevere messaggi PPR '
CSBS F - (F) (NUL) La funziohe di apparecéhiatura non
deve emettere megssagegl d'interfaccia
CSWS T . FPo (F) {NUL) La funzione di apparecchiatura non
’ . deve emettere messaggl d'interfaccia
CAWS T F " {NUL} La funzione di apparecchiatura non
deve emettere messaggi d'interfaccia
C CTRS 7 ' F TCT La funzione di apparecchiatura deve
: finire di emettere il messaggio TCT
STATO Meésaggi'remoti emessi Interazione della funzione
¥ ' ' di &pparecchiatura
- IFC - apparecty
SIS {F) : Nessuna
L SINS : : F : N . Nessuna
' - SIAS | T _ Nessuna
STATO ' Messaggi remoti emessi Interazione della funzione
. C ' di apparecchiatura
. REN o PP _
SRIS (F) 3 ‘ Nessuna
SRNS : F _ Nessuna
SRAS | T Nessuna

{cont.)
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STATO Messaggl remoti emessi’ Interazione della funzione
C ' ' di apparecchiatura
CsNs , Nessuno Non esiste alcuna richiesta di ser-
vizio
C3RS - ' Nessuno La funzione di apparecchiatura & in-

formata della richiesta di servizio

* I valori dei messaggi emessi‘sono mostrati sclamente di fronte agli stati
che 1i influenzano. Ogni parte della tabella corrisponde ad un gruppo di~
stati mutuamente esclusivi entro la funzione C. ’

* o Qualunque messaggio d'interfaccia codificato elencato nella tabella 38.
Sebbene abilitato dalla funzione C questi messaggi hanno origine entro
le funzioni dell'apparecchiatura. ‘

Tabella 35 - Megsaggi in uscita della funzione C #

(1) Il messaggio TCT (take control = assumi il controllo) & "vero", gli stati TADS

-

e ACDS sono attivi ed il messaggio IFC & "falso' .

{2) Oppure lo stato SIAS (system control interface clear active state) & attivo,
Nota: L'espressione che contiene il messaggio TCT & opzionale.

2.12.3.2. CADS (Controller Addressed State = Stato di unitd di controilo indiriz-
zata)

Nello stato CADS la funzione C sta per diventare 1'unitd di controllo in carica
del sistema d'interfaccia ma & in attesa che 1'attuale unitd di controllo smetta
di trasmettere il messaggio ATN. ' S

Nello stato CADS i messaggi ATN e IDY devono essere emessi "falsi passivi" ed il
messaggio NUL deve essere emesso '"vero passive'.

La funzione C deve uscire dallo stato CADS ed entrare:

(1) Nello stato CACS (controller active state = stato di unitd di controllo atti-

= °

vo} se il messaggio ATN & "“falso"
(2) Nello stato CIDS, entro il tempo t@}.se'il ressaggio TFC & "vere”" e 1o stato
SACS non & attivo,

2.12.3.3, CACS‘(Contrbller Active Slate = Slato di unité di controllo attlivo)

Nello statec CACS la funzione C abilita il trasferimento di'méssaggi d'interfaccia
multilinea dalle funzioni di apparecchiatura alle linee dell'interfaccia. Guesti
messaggl comprendono indirizzi di apparecchiatura, comandi universali o comandi’
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§ indirizzati. La funzione SH stabilisce quando le funzioni di apparecchiatura pus-
_ sono cambiare il contenuto dei messaggi multiiinea emessi. Tuttavia 1l contenuto
P di un messaggio & determinato solamente dalle funzioni di apparecchiatura.

" Comandi universali

i (multilinea) ' _ ' Indirizzi
| LLO | (Lap) +
DCL (TAD} * *
SPE ﬂ UNL
: SPD
> PPU
M Comandi indirizzati Comandi secondari
v GET | (SAD)
o GTL - PED
i - PPC : PPE
,};‘ ' _ SDC
' TCT

*  Rappresenta un indirizzo di ascollo di una apparecchia-
tura specifica (ricevuto come MLA)
% # Rappresenta un indirizzo di parlatore di una apparecchia-

f{ tura specifica {ricevubto come MTA od QA

Rappresenta la seconda parle dell'indirizzo di una appa-
recchiatura specifica (ricevuto come MSA od 0SA)

Tabella 36 — Messaggl multilinea

I1 messaggio ATN deve essere inviato continuamente "vero" ed il messaggio IDY deve

. essere inviato continuamente 'falso' mentre lo stato CACS & attivo, sotto tali con
dizioni gualunque messaggio della tabella 36 pud essere emesgo dalle funzioni di

apparecchiatura.
La tabella C deve uscire dallo stato CACS ed entrare:

| E (1) Nello stato CTRS (controller transfer state) se il messaggio TCT e 'vero", ro

statc TADS & (opzionalmente) non attivo e lo stato ACDS & attivo

(2) Nello stato CPWS (controller poll wait = stato di‘unitad di controllec in attesa
d'interrogazione parallela) se il messaggio rpp (request parallel poll = ri-

T -

I chiesta di interrogazioneg parallela) & "vero"

(3) Nello stato CIDS, entro il tempo L4, se il messaggio LFC & "vero" e lo stuto

-

.8ACS non & attivo




(4)'Nello stato CSBS (bontroller'standby state = stato.di unita di controlle in
.riposo) se il messaggio gts (go to standby = mettiti in riposo) & "vero" &
'ﬂlo-stato STRS non & attivo. : ‘

2.12.3. 4.§CPWS (Controller Parallel Poll Wait state = Stato di unitd di controllo

“in attesa d‘lnterroga21one parallela)

Nello stato CPWS la funAlone C std eseguendo un'interrogazione puralleld aL!rqver—.
80 l'interfaccia ma & in attess che 1 segnall DIO sluno posizionati,

Nello stato CPWS i messaggi ATN e IDY devono essere 1nv1at1 ”venl” ed il meSSagglo
NUL deve essere emesso 'vero passivo'. :

La funzione C deve uscire dallo stato CPWS ed entrare:

. (1) Nello stato CPPS {controller parallel poll state = Stato di un'unitd di cone
Co trollo in interrogazione parallela) dopo che & trascorso il tempo Tg

(2) Nello stato CIDS, entro il tempo ts, se i1 messaggio 1IFC & "vero" e lo slato
SACS non & attivo.

24 12 3.5, CPPS (Controller Poll State = Stato di unlitd di controllo 1n 1nterroga—‘
zione parallela) :

Nello stato CPPS la funzione C std eseguendo un'interrogazione parallela ¢ st
- trasferendo in modo attivo valori dei messaggi PPR alle funzioni di apparecchia-
ture come sono statl ricevuti dalle linee dell'interfaccia. _ : .
N Nello stato CPPS i messaggi ATN e IDY devono essere inviati "veri" ed il MESSag-
Qi;/ "glo NUL deve essere inviato 'vera pagsivo’,
La funzione C deve uscire dallo stato CPPS ed entrare:

(1) Nello stato CAWS se il nessaggio rpp & "falso"
{2) Nello stato CIDS, entro il tempo ta, se il messagpio IFC & “"vero" e 1o state

' SACS non & attivo.

2.12,3.8, C8BS (Controller'Sténdby State = Unita di controllo in stato di riposo)

Nello stato CSBS la funzlone C permette che due o pill apparecchiature trasferisca-
no messaggi di apparecchiatura attraverso 1'interfaccia.

Nello stato CSBS il messaggio IDY deve essere inviato "false passive” ed il mes--
saggio NUL deve essere inviato 'vero passivo".

La funzione C deve uscire dallo stato CSBS ed entrare:

{1) Nello stato CSWS (controller synchronous wait state} se:

(a) i1 messaggio tes (take control synchronously = assume il controllo in modo

-

sincrone) & 'wvero" e lo stato ANRS & altivo
(b} oppure il messaggio tca (assume il controllo in modo asinerono) & “vero”

(2) Nello stato CIDS, entro il tempo t,, se il messaggio 1FC & "wero" e lo stato
SACS non & attivo.

N
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gz;iz;a.g. CTRS (Controllér'Transfer State = State di unila di conbrollo in Lbasmiﬁ

2.12.3.7% CaWS (Controller Synchronous Wail State)

‘Nello stato C5WS la funzione C std per entrare nello stato CAWS (controller active

wait state) ma attende che sia trascorso 1l tempo T, per essere ‘sicura che il par-
latore attualmente attivo riconosca il messugglo AIN che & stato trusferdto uttia=.
verso 1tinterfaccia. Se. la funzione C & entrata in questo stato a causa del mes-—
saggio tcs, le funzioni di apparecchlatura devono continuare a trasmetterlo "yero"
durante questo stato. Questo fa si che la funzione d'interfaccia AH‘continui ad
inviare il messaggio RFD "falso" attraverso 1! 1nterfac01a, impedendo i1 trasferi-
mento del byte successivo. Nello stato csws it messagglo,ATN deve essere inviato
"vero", il messaggio IDY deve essere- inviato "falso attivo" o "falso passive" ed

il messagglo NUL deve essere inviato "vero pdbSlVO“

La fun21one C deve usc1re dallo stato CSWS ed entrare:

(1) Nello stato CAWS dopo che & trascorso il tempo Ty

{2} Nello stato LIDS entro il tempo t4, se il messagglo IFC & "vero" = 10 slato’
SACS non & attivo.

.12, 3.8. CAWS . (Controller Active Wait State = Stato di attesa che 1lunitd di con=
trollo sia attlva) ' S

Nello-stato CAWS la -funzione C aspetta che sia trasmesso il tempo Tg prima di en-
trabe nello stato CACS. Questa attesa garantlsue che il segnale ECQI sia poalzlona'
to al suo valore corretto e che nessuna apparecchiatura stia rispondendo ad un'o-
perazione che asgsomiglia ad un’ 1nterrogazxone parallela. _ ‘
Nelle stato CAWs 11 messaggio ATN deve’ esgere inviato "vero', 11 messaggio LDY dew
ve essere inviato "falso" ed il messagglo NUL deve essere 1nv1ato ”vero passivo”.

D

‘La funzione C deve uscire dallo stato CAWS ed entrare.

(1) Nello stato CACS se il messaggio rpp & falso ed & Lrabcorso 11 tempo Ty
2) Nello stato CPWS se il messaggio rpp & "vero" B

(3) Nello stato CIDS, entro il tempo t4, se il messaggio 1FC & "verc" e lo stato
SACS non & attivo.

sicnel

Nello stato CTRS la funzione C sta trasmettendo i1 comando. indirizzatoe TCT ad una .

altra apparecchlatura e stad quindi per passare in.non opera.

Nello stato CTRS il messaggio ATN deve essere inviate '"vero", il messaggioc 1DY de-
ve essere inviato "falso" ed il messaggio TCT deve . continuare ad essere inviato
Hyero'.

‘La fupnzione C deve uscire dallo stato CTRS ed entrare nelle stato CIDS se;

(1) Lo stato STRS dlventa non attive

b

(2) Oppure il mesaagglo EFC & "vero" e 1o stato SACS non & attivo; in questo caso
la funzione deve passare nello stato CIDS entro il tempo tg.
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::ﬁ 2.12.3.10. CSRS (Controller Service Requested State = Stato di unita di controlle
kuwf in richiesta di servizio)

_Nello stato CSRS la funzione C avverte le funzioni di apparecchlatura mediante un
messagglo lacale, che almeno un'apparecchitura collegata all'interfaccia std ri-
chiedendo un servizio, _ _ .

5} . Nello stato CSRS la funzione C non emette alcun messaggio remoto.,

: La funzione C deve uscire dalio stato CSRS ed entrare nelio stato C3NS (contiroller

service not requested state = stato di unita di controllo in servizio non richie~ -

sto) se. il messaggio SRQ & ”falso”

2,12, 3 11. CSNs (Controller Service Not Required State. = Stato di unlia dl control .
la in servizio non- PlChleStO) ' :

Nello stato CSNS la funzione C std avvertendo le funzioni di apparecchldturd. mem_‘
diante un messaggio locale, che nessuna apparecchiatura collegata all'interfaccia
i sta richiedendo un servizio. _

'ﬁ K&l/ La funzione C nello stato CSNS non emette alcun messagglo remoto.

La funzione C deve uscire dallo stato CENS ed entrare nello stato CSRS se il mes=: .
sagglo SRQ & "vero", ' ‘

e

2.12.,3.12, SNAS (System Coﬁtrol Net Active State = Stato di_qnité qi antrollo del
R . sistema non attiva) o I

Nello stato- SNAS la funz1one C cede tutte le sue fun21on1 d1 controllo dell'lnter—'
faccia. La funZLGne ¢ nello stato SNAS non emette alcun messagglo remoto. _
A La funzione C deve uscire dallo stato SNAS ed entrare nello stato SACS se il mes= .
:? saggio rsc (requegt system contrql = richlesto 11 controllo del SLStema) & ”vero“

2, 12 3 13. SACS (System Control Active State = Stato_di unité di conﬁrollo del gi=
' ' stema attlva) : e Co

Nello stato SACS la funzione C & in grado di esegulre la sua att1v1ta di controllo
del:sistema. Nello stato SACS la funzione C non emette alcun messagglo remoto. _
% - La funzione C deve uscire dallo stato SACS ed entrare nello stato SNAS se il mes-

-

saggio rsc & "falso".

2.12.3.14, SIIS (System Control Interface Clear Idle State)

4 Nello stato SIIS la funzione C non pud azzerare 1'1nterfacc1a. Quando la macchina
viene accesa la funzione C entra nello stato SIIS. .

Nello stato SIIS il messaggio IFC deve essere emesso "falso passxvo"'

La fun21one C deve uscire dallo stato S1IS se lo stato SACS & attivo ed entrare:

o~ (1) Nello state SINS (system control interface clear not active state) se il mes-
saggic sic (send 1nterface clear = invia l'azzeramento dell'interfaccia) &
"falso" ‘ e

NS {2) Nello stato SIAS (system control interface clear active state) se il messaggio
. s8ic & "vero", : :

SONIE eI

e

wf233 b a2, SR
ra

71



2,12,3.15. SINS (System Control Interface Clear Not Active State)

Nello stato SINS la funzione C non & impegnata nell'azzerare 1'interfaccia.
Nello stata SINS il messaggio IFC deve essere continuamente 1nv1ato ‘falso',
" La fun21one ¢ deve uscire dalle stato SINS ed entrare:

(1) Nello stato SIAS se il messaggio locale sic & 'vero"

{2) Nello stato SIIS se lo-stato SACS non & attivo.
- 2.,12.3,16. SIAS (System Control Interface Clear Active State)

Nello stato SIAS la funzione C € impegnata nell'azzerare 1'interfaccia, ;
‘ Tutte le funzioni d'interfaccia collegata al sistema devono rispondere al messag-

glo IFC "vero" e saranno introdotte in uno stato iniziale predeflnlto.

Nello stato SIAS il. messagglo IFC deve esgere inviato "vero'",

La funzione C deve uscire dallo stato SIAS ed entrare:

(1) Nello stato SINS se il messagglo gic & "falso" e lo stato SIAS é rlmasto attl«
- vo per almento un tempo Tg ‘ - '

(2) Nello stato SIIS se lo stato SACS non & attivo.
,2.12.3.17. SRIS_(System Cbhtrol hémote Enable Idle State)

Nello stato SRIS 1a funzzone C non ha la capa01ta di ablllta21one remota. Tutte
le realizza21on1 della funzione C devone rimanere contlnuamenta nello stato SRIS
meno che quando sgno usate in un'apparecchiatura in grado di. controllare il si-

. stema. S

~_Nello''stato SRIS 11 meﬁsaggio REN deve essere inviato "falso pa531vo“

7'La fun21one C deve uscxre dallo stato SRIS ed entrare:

(l) Nello stato SRNS (system control remote enable not actlve state) se il mes&ag—'_
gio sre (send remote enable = invia l'abilitazione remota) B ”falso“ e lo sta-
‘to SACS & attivo -

(2} Nello stato SRAS (system control remote enable state) sefil_messaggio sre & _
.+ "“vero", lo stato SACS & attivo e lo stato SRIS & stato attivo per almeno un .
' tempo Tg P '

- 2.12,3.18, SRNS (§ystem,Control Remote Enable Not Active Staté)

Nello stato SRNS la fupzione C non & impegnata nell'abllltare OpGr&&lOﬂl remote- di
"~ altre apparecchiature attraverso l’1nterfac01a.

Nello stato SRNS il messaggio REN deve essere inviato ”falso pQSSLVO"
. La funzlone C deve uscire dallo stato SRNS ed entrare:

" {1) Nello stato SRAS se‘11 messaggio sre & "vero' per almenc un tempo Tg

(2) Nello stato SRIS se lo stato SACS non & attivo.
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" gtato (SBS. Esso pud cambiare da "vero" a "falso" solamente durante lo stato CAWS.

12,13.1._Codifica pemqta dei”messaggi B ) _ -

2,12.3.19: SRAS (System Control Remote Enable Active State).

Nello stato SRAS la funzione C e occupata attlvamente nell'abllltare operazioni
remote di altre apparecchlature attraverso l'interfaccia.

Nello stato SRAS i1 messaggio REN deve essere inviato continuamente "vero".

La funzione C deve uscire dallo stato SRAS ed entrare:

(1} Nello stato SRNS se il messaggio sre & '"falso" ‘ "

(2) Nelle stato BRIS se lo stato SACS non & attivo.

2.12.4. Tipi di funzioni d'interfaccia C permessi

I tipi d4i funzioni ‘d'interfaccia C' permessi Eono specificati nella tabella 37.

2.12,5, Ulteriori_requisiti e prescrizioni per la funzione ¢

Attenzione: Si usi il messaggio tca con attenz1one.‘ )
Restrizione sull'impiego del messagglo tca. il progettista non deve supporre che
un dato valido sara trasferito attraverso l'interfaccia se il messagglo th diven-
ta "vero" mentre un messaggio di apparecchlatura & "vero",

Background: 1! 1nterruzlone asincrona di un parlatore attivo da parte di un 'unita
di controllo mediante l'uso del messaggio tca puo avvenire in qualsia31 mcmento

' quando un messaggio dl apparecchiatura & "vero". Se un messaggio di apparecchla-
tura & "vero" ed il messaggic ATN diventa 'vero", il byte interrotto pud essere
interpretato erroneamente da altre apparecchiature come messaggio d'interfaccia
(per esgmplo: cone comando od indirizzo) e pud produrre transizioni di stato non
volute, '

11 messaggio tecs, me usato, pud cambiare da Pfalso” a "vero! solamente durante lo

Queste . restrlzlonl garantiscono che il messagglo RFD sia mantenuto "falso" per un
tempo approprlato durante un operaz;one 31ncrona di assunz1one del controllo. M

2.13. CODIFICA REMQTA E TRASFERIMENTO DEI MESSAGGI

Ogni messaggio remoto & inviato da una funzione d'interfaccia alle altre apparec-
chiature attraverso le linee d'interfaccia ed attraverso tali linee & ricevuto dal-
le altre apparecchiature. Questo paragrafo definisce tutti i messaggi remoti ed il
mode con cui sono codificati e trasferiti sulle linee d'interfaccia. La codifica
di tutti'i messaggl remoti trasm8531 o ricevuti dalle dlverse funzioni d'inter-

fac01a & speCLflcata nella tabella 38 (Codlflca dei messaggl remotx)

2.13,2. Concetti sulla codifica dei messaggi remoti

I messaggl possono essere codificatl négli stati logici di una o pil linee di se-
gnali. In questo standard un messaggic ricevuto o trasmesso come statce logice di
un solo segnale & detto messaggio unilinea {per esempio: ATN).



In questo standard un messaggio ricevuto o trasmesso come combinazione di stati lo
gici di due o pin segnali & detto messaggio multilinea (per esempio: DCL).

Un messaggio pud essere definito come la comb1naz1one logica (AND, OR o NOT) di
altri messaggi (per esempio: OTA}.

La codifica di un messaggio trasmesso o ricevuto & la medesima.

2.13.3. Trasferimentc di messagei remoti

C e

Un messaggio & trasferibile pilotando una o pil linee di seghali con un livello
logico 1 0 f. Le linee che non sono specificate nella codifica del messagglc non
devono essere pilotate,

Un messaggio & ricevuto leggendo unc o pid segnali di linea péb determinare lo
‘stato logico di ogni linea, se 1 o @, -Le linee che non sono specxflcate come par- .
te della codlflca del messaggio sono ignorate. '

Un messaggio multlllnea & con51derato valido non appena il suo stato logico & sta~
to rivelato. S o _ .

Un messaggio multilinea & valido solamente nell'ambito delle funzioni d'interfac-
cia SH ed AH. Un messaggio multilinea trasmesso & valido quando la funziocne SH &
nello stato STRS (source transfer state = stato éorgente in trasmissione). Un
messagglo multilinea ricevuto & valido guando la funzione AH'é'nello stato ACDS
(accept data state = stato di accettazlona dati). - ' ' .
Tutti i-valori passivi dei messaggi sono trasferiti come segnali cor stdto @, Qu&w-
sto rlchiede che gia eeeguiLo solamente 1'0R logico degli stati dei segnall sul-

_ l'interfacc1a.

“.lS 4. Organlzzazlone della tabella della codif1r dei messaggi Pemofi e ronv&n—'--_ kS
czioni : S

Tutti i messaggl capa01 di essere trasmeSbl o rlcevutl medlante una fun21one d'lﬂ;if 
terfaccia sona elencat1 con il nome ed il mhemonico, :

La tabella pone in correlazione i valori dei messaggl (”vero“ @ ”falso) al ga;org
logico del segnale sulla linea del bus (1 o @) e viceversa. _ o L o
Per ogni messaggio remoto nella tabella & specificata sia la codifica necessaria g
per trasmettere il messaggio che la decodifica richiesta per nideveré il messag-"
gio. - | | -
'ﬁ,Il valore 'vero" di un messagglo unilinea & specificato assegnando uno btdto lo-
gicc specifico ad un segnale. :

S I valore Hvero! dl un messaggio multilinea & specificato dssegnando un insiene
unlvcco di stati lOglCl {(1o@) al corrlspondente insieme 4di segna11 che conten-—
gono il messagglo. .

I1 valore "falso" di un messaggio & qualungué combinazione dl Qtdtl log1c1 (lo@)
diversa dall'insieme univoco che gpecifica il valeore 'vera", . _
Ogni messaggio della tabella & identificato per tipo : unilinea U o multilinea M.
 Ogni messaggio & ulteriormente identificato per classe (1 di 7) secondo la funzio
ne che esegue nell'ambito della funzione d'interfaccia o della funzione di appa-
recchiatura. Lo stato logico che un segnale di linea del bus pud avere & specifi-
cato nella tabella come @, 1 o X,



“E

FE A

RIS

\;;)
%

-~

Questi prappresentano gli stati logici nel seguente modo:

Q = zero'iogiCO
1= jﬁno logico
X = indeterminato (per la codifica di un messagglo ricevutq)

X = non si deve pilotare (per la codifica di un messaggio trasmesso).

5.13.5. Descrizione della tabella di codifica dei messaggi remotil

La tabella 38 descrive ogni mesSaggio remoto trasmesso (p ricevuto) da cgni fun-
zione di interfaccia. In pratica due o pil messaggi definiti nella tabella possono
essere trasmessi insieme (per esemplo: DAB '"vero" e ATN “falso") da diverse funzino
ni di interfaccia. Percid la codifica per ogni messaggio (singola riga della ta-
pella) comprende solamente il contenuto di informazione come & trasmesso da una
sola sorgente. o o

2,13.6. Sommario, note e simboli per la codifica dei nessaggi remoti della tabel-
la 38 -

Assegnazione dei livelli:

..0

livello di segnale con stato alto

1

1ivello di segnale con stato basso

La codifica della tabella 38 pud essere tradotta in equivalenti-livelli di segnali
clettrici come specificato nel paragrafo 3.2.

Simboll:
Tipo U = messaggio unilinea -
M= meésaggio-multilinea
Classe
| AC = comando indirizzato
AD = indirizzo ("parla" o "ascolta")
DD = dipende dall'épparecchiatura
'HS = handshake )
uc = comando universale
SE =. secondario
ST = stato.
Note:

(1)'Di-—D8 specificano i bit di dati che dipendono dal]‘uppareébhiabura



(2} ELl' - E8 specificano il codice, che dipende dall'apparecchiatura, usato per
indicare il messaggio EOS

;ﬁnf (3) L1-L§ specificano i bit, che dipendono dall’ apparecchlatura dell'lndlrlzzo
ﬁjj dell'ﬁascoltatore"

E (4) Tl-T5 specificano i bit, che dipendono-dall'apparecchiatufa,dell'indirizzo
A -~ del “parlatore" : ‘

(5) 51 -85 specificano i bit, che dipendono dall'apparecchiatura,della seconda -
parte dell'indirizzo di una apparecchiatura '

(6) S specifica il senso del messaggio PPR.

S Risposté
@ @
1 1.

Pl ~P3 specificano il messaggio PPR da trasmettere quando & eseguita un'in-
terrogazione parallela. '

P3 p2__ P1 PPR Messaggio

@ e @ . PPRL
1 i1 PPRS

(7)-D1-—D4 spec1flcano i bit indeterminati che devonc essere trasmessi tutti a
“gero, ma che hon richiedono di EShePe decodificati dall apparecchlatura che
11 riceve

(8) 81 ~56, 58 specificanc lo stato di un apparecchiaLura {DIO7 & usato per il
messaggio RQS) ' o ' .

(9) Il valore di messaggio nyepo! deve essere ignorato quando & rlcevuto se lo
" stato LACS non & attivo :

+ (10) I1 valore di measagglo tyero" deve essere ignorato quando & ricevuto se il .
messaggio ATN & "falso"

(11) Il protocollc dell'interfaccia specifica che il messaggio IDY & trasmesso
nyero'" solamente quando anche il messaggid¢ ATN & trasmesso 'vero', mentre il
messaggio END & trasmesso "vero" solamente quando 1l messaggio ATN & tra-
SMesso “falso", '

L]

2.13.7. Happresentazione del codice 180: prescrlelon] sulla codlfice dei mes gl

Molte apparecchiature usano ‘il codice 130 a 7 bit {(coppure il codice equivalente
American National Standard Code for Information Interchange, ANSI X3.4-1968) per-
ché & conveniente generare e interpretare questo codice. Le relazioni tra il co-
dice ISO e i messaggi (combinazioni di bit) definiie e descritte in questo sban-
dard sono identificate in questo paragrafo.
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2.13.,771, Messaggi di interfaccia

Il sistema di interfaccia impiega la codifica dei messaggi definita nella tabella;
38 per scambiare messaggi di interfaccia tra le apparecchiature quando il messag-~ .
gio ATN & Bvero". Questa codifica pud essere messa in relazione al cedice IS0 a

7 bit facendo corrispondere al segnali da DIOl a D107 rispettivamente 1 bil da 1 &
7. 11 codice ISO a 7 bit non contiene l‘eQuivaléﬁte'del messaggio ATN (bit O li-
neaj. ' . o

Quando il sistema di interfaccia definito in questo standard & collegato mediante
un termlnale, ad altri ambienti, allora si deve utilizzare un protocollo che & al
di fuori del campo di definizione di questo standard per realizzare una comunica=-
zione priva di errori e contraddlzlonl con altri significati assegnat1 al - codlce
IS0 a 7 bit. ' ' i

2,13.7.2. Messaggl che dipendono dall'apparecchiatubé

La codifica dei messaggi che dipendono dalltapparecchiatura va al di 14 del campo:;
di definizione di questc standard. Dopo che un 'parlatore” e un: "ascoltatore™
{o "ascoltatori') sono stati indirizzati mediante messaggi di’ interfaccia qualbla-.j
sl codice binario BCD o alfanumerico, che sia comunemente rlcon0501uto. pud esseéf,

~

re usato quando il messaggio ATN & "“falsao",

(l) I codici alfanumerlci (sott01nsieme del codice 150 a 7 bit colonne da 2 a &)
sono preferiti per la comunicazione di messaggi di apparecchiature, ogni qual-
‘volta cid sia possibile. I bit da 1 a 7 del codice IS0 a 7 kit corrispondono:
a DIO1 - DIO7 :

(2) Quando altri codici sono usati {per esempio: il codice binario) il bit piu si-
gnificativo deve essere posto sulla llnea DIO che ha il piu alto numero (D108
per 8 bit}. . .

I1 codice ISO e ulterlormente illustrato nell'Appendice E per quanto rlguardq_le
correlazioni con i codici di questo standard. )

2.,13,8, Valori dei tempi di transizione di stato.

w I valori Ty e Ty élencati in tutte le descrizioni delle funzioni di interfaccia

riportate nel capitolo 2 e nei diagrammi degli stati, sono definiti nel paragra

fo 3.8. !
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38 ~ Codifica dei messaggi remoti

Tabella
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3, SPECIFICHE ELETTRICHE

3.1. APPLICAZIONE

Questo paragrafo definisce le specifiche elettriche per i sistemi d'interfaccia da
utilizzare negli ambienti in cui:

n

(1) La distanza tra le apparecchiature ¢ breve

(2) I1 rumore elettrico & abbaslanza basso . o

Tutte le specifiche elettriche per i circuiti di pilotaggio e di ricezione sono
basate sull'impiego della tecnologia TTL (transistor transistor logic).

Note:

(1) I circuiti delle funzioni d'interfaccia che sono collegati ai circuiti di pi-
lotaggio e di ricezione possono essere realizzati con 1'impiego di tecnologie
diverse dalla tecnologia TTL

(2) Circuiti di pilotaggio o ricezione devono essere utilizzati solamente per guel
le linee richieste dalle funzioni d'interfaccia realizzate {si vedanc nel sot=
toparagrafo 3.5.1., le specifiche per le terminazioni elettriche)

{3) s1 poésono‘ufiliizare_circuiti di pilotaggio con transistor a collettore Aper=
to o con tre stati di funzicnamento come & detto nei paragrafi 3.3. e 5.2. a
proposito della velocitd di trasmissione dei dati.

3.2, RELAZIONI TRA GLI STATI LOGICI ED ELETTRICI
La relazione eésistente tra gli stati logici specificati nella tabella 38, Codifi-

cazione del messaggi remoti, ed i livelli degli stati elettrici presenti sulie lim
nee d'lnterfacc1a & la seguente: '

Codifica ' Livellg B .
stato logico . elettrico del segnale
g corrisponde ‘a >+2,0V

ed & detto stato alto

-1 : ' corrisponde a <+0,8V
ed & detto stato basso

Gli stati alto e basso sono basati sui livelli standard TTL per i quali I'alimen-
tazione non supera +5,25Vdced & riferita alla "massa” dei circuiti logici.

In questo paragrafo viene indicata con un segno positivo la corrente che fluisce
Verso un nodo e con un segno negativo la corrente che esce da un nodo.

3.3. REQUISITI DEI CIRCUITI DI PILOTAGGIO

I messaggi possono essere trasmessi in un mode "attivo" o "passivo" attraversoc
l'interfaccia (vedi sottoparagrafo 2.1.3}. Tutti i messaggi "verl passivi" sono
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trasmessi come stati alti e devono egsere inviali su di una linea che utilizzs dei
» . .
circuiti di pilotaggio con transistor a colleltore aperto,

3.3.1. Tipi di circuiti di pilotaggio

Fer trasmettere i messaggi SRQ, NRFD ed NDAC si devono utilizzare circuiti di pi-
lotaggio con transistor.a collettore aperto. i

Pef trasmettere i segnali DIO 1 -8, DAV, IFC, ATN, REN ed EOI si-devono utilizzare
circuiti di pilotaggio con uscita a tre stati (si noti perd che per 1'esecuzione
di un'interrogazione parallela - parallel poll - i segnali DIO 1 -8 devono essere

trasmessi utilizzande circuiti di-pilotaggio con transistor a collettore aperto).

Nota: I circuiti di pilotaggio con -uscita a tre slati sono utili in sistemi dove
sono richieste pid alte velocitd di funzionamento.

51 raccomanda di utilizzare, nell'ambito di una unita gi controllo, un circulto di
pilotaggio con uscita a tre stati per pilotdre la linea del segnale ATH se la gud-
detta unita di controllo deve essere usata in un sistema in cui vi sono altre ap-
parecchiature con circuiti gdi pilotaggio con uscita a tre stati per le linee dei
segnali DIQ, DAV ed EOI.

3.3.2. Specifiche dei circuili di pilelagugio
Le specifiche per'i_circuiti di pilotaggio sone:

stato baaso: tensiocne di uscita (per circuiti con uscita a tre stati o
con transistor a circuito di collettore aperto) < + 0,4 V
con +48mA di corrente che entra nel circuito di uscitls
{(sink current)

stato alto: tensione di uscita (per cirecuiti con uscita a tre stati) >
+2,4 V con ~5,2mA. ) _ -r
Tensione di uscita (per circuiti con transistor a circul.
to di collettore aperto) wvedi il paragrafo 3.5,

I valori di tensione specificati sono misurate sul connettore dell'apparecchiatu-
ra tra la linea di segnale e la "massa" dei circuiti logici,

51 veda il sottoparagrafo 3.5.3. per ulteriori requisiti relativi ai circuivi di
pilotaggic.




- 3.4.1, Specifiche standard per i ricevitori

3.4, REQUISITI DEI RICEVITORI

Le specifiche per i ricevitori con immunitd al rumore nominale sono:

stato basso: tensione d'ingresso € +0,8V
P

stato alto: tensione d'ingresso' +2,0V
31 vedano nel sottoparagrafo 3.5.3. ulteriori requisiti relativi ai ricevitori.

3.4.2. Specifiche speciali per i ricevitori . -

Per rornire una maggiore immunitd al rumore in ambienti speciali si raccomuanda
Ilimpiego di un circuito ricevitore del tipo Schmibt (od PqulVd]FnLﬁ} per Lutie
le llnee di begnale. Le Speulflche di quesbto ricevitore sonos

Isteresi: - Vypos - Vyneg 2+ 0,4V

stato basso:. . . tensione di soglia negativa
Vineg 2> + 0,6 V (raccomandata + 0,8 V)

. statoc alto: tensione di soglia positiva
¢+ 2,0 V 2 Vi pos

3.5. REQUISITI DI CARICO DI BISPOSITIVI COMPLESSI

3.5.1. Terminazione resistiva

Ogni linea di segnale (collegata o non collegata ad un circuito di pilotaggio o di
ricezione) deve terminare, all'interno dell'apparecchiatura, su di una resistenza
la cui funzione principale & di stabilire un valore di tensione costante guando -
tutti i circuiti di pilotaggio su di una linea sono nello stato con impedenza di
uscita alta. Questo carico resistivo & inoltre utile perché mantiene sulla linea

una impedenza di apparecchiatura uniforme e migliora 1'immunitd al rumore, Per

~requisito specifico si veda l'ultima parte del sottoparagrafo 3.5.3. e per va-

lori di resistenza tipici si veda il sottoparagrafo 3.5.5.

3.5.2, Limitazione della tensione negativa

Ogni linea di segnale a cul un ricevitore & collegato deve contenere dei circuifi
che limitino le escursioni dei valori negat1v1 della tensione. Tipicamente tale
elementio circuitale & un diodo dl limitazione (diode clamp) che & contenulo nel

"dispositivo ricevitore.

3.5.3. Requisiti di carico in corrente continua

Le caratteristiche di carico in corrente continua di un dispositivo sono intluen-
zate dai circuiti di pilotaggio e di ricezione, dalla Lerminazione resistiva € dai



e

€ C

41} se IK
2

circuiti di limitazione della tensione; quindi esse sono specificate per il cipe-
cuito d'interfaccia complessivo e non per le singole parti. Questo sottoparagra-
ro, tuttavia, fornisce delle specifiche conplete per ia terminazione resistiva
ed i circuiti di limitazione della tensione. - '
Le'condizioni di misura del carico presuppongono. che il circuito di pllotaggio,
il circuito di ricezione e la resistenza di terminazione sianc.collapgabi fncione
all'interno dell'apparecchiatura,con il circuito di pilotaggio con 1'uscila nel-
lo stato ad alta impedenza. »
Ogni linea di segnale dell'interfaccia in una apparecchiatura deve avere le ge-
guenti caratteristiche di carico in corrente conlbinua e deve avere valori di cor-. -
rente e tensione compresi nella parte non ombreggiata della figura 15,

Vo deve essere < 3,7 V

mi, - Vo.deve essere > 2,5

(3) se I 2 -12,0mA, V deve essere > -1,5 V
(solamente se vi & il ricevitore)

(4) se V0,4V,

I deve esszere ~1,3mA

(5) se V I deve essere -3,2 mA

<
2 >

(6) se VL 5,5V, I aéve essere < 2,5mA
>

(7) se V25,0V, I deve essere 0,7 mA oppure 1l valore 7 per segnale

piccolo deve essere § 2 k@ a 1 MHz.

3.5.4, Limiti del carico capaéitivo

Il carico capacitivo interno su ogni linea di segnale non deve superare UG pF per
ogni apparecchiatura. ’ - ‘

-

3.5.5, Configurazioni circuitali tipiche

La figura 16 mostra una configurazione circuitale tipica per circuiti d'ingresso
e d'uscita di linee di segnale per i quali esistono componentl facilmenti dispoe-
nibili.

Questo circuito & compatibile sia con 1 microcircuiti TTL che con dispositivi u
compohenti discreti,. :

Le specifiche assunte in questa configurazione tipica sono:

Ryy : 3 k@ + 5% (verso Vg.)

Ry @ 6,2 k& + 5% (verso massa)

Circuito di pilotaggio:

corrente di perdita
gio con circuito di
+ 0,25 mA max con

corrente di perdita
gio con uscilaa tre

in uscita (per circuiteo di pilotag-
colettore aperto) output leakage
Vo = 45,25V

in uscita (per circuito di pilotag-
stati) outpul leakage currcnt

+ 4O’LA max con Vg = +2,4V

¥4




Circuito di ricezione: corrente d'ingressc
= 1,6mAmax con Vo =+ 0,4V
corrente. di perdita in ingresso (input leakage current)
» . + 40 A max con Vs =+ 2,4V . -
' : vl Dmb mar cnn Y, N LY

Vee: + BV + 5% ‘

Solamente un circuito di'pilotaggio ed un circuito di ricezione possonu essere col
legati ad ogni linea di segnale nella configurazione circuitale tipica di figura
16, Possono esistere altre configurazioni circuitali neile quali tali restrizioni
non si applicano purché le specifiche di carico del solloparagrafo 3.5.3, sianc
rispettate. )
TR D — — SR

' - CORRENTE NEL DISPOSITIVO

e

LINEA DI €ARICO
[Circuito tipico vedi,
sottoparagrafo 3.5.56)

& TENSIONE SULLA LINEA

A, RN APt AR SN AR . _ " ]
Figura 15 - Specifiche del carico in corrente continua
_ . _ CIRCUITO pi
R ' ‘ ' Vo PILOTAGGIO
§ Ce BUS R ——4_'

b - ' 11 :

N 4—FLUSSO DAT{ e
@ : Rl.;
e
A 1. Capacitd di dispersione permesse dal sobttoparagrafo 3.5.4,

2.  Tipicamente presenti nel ricevitore.

Figura 16 ~ Circuitotipico di input — oculpul, per i segnali di §ines
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3.6. REQUISITI PER LA MASSA

La schermatura complessiva del cavo di collegamento deve essere collegata a massa
mediante un contatto a terra (chassis) sul connettore per rendere minima la sengi-~
bilitd ali rumore esterno e la generazione di rumore, '

Attenzione: Le apparecchiature non devono avere potenziali di terra éensibiimente
diversi. Il sistema d'interfaccia pud non essere in grado di gestire corrente di
massa eccessivamente alta. Si raccomanda che il ritornc di massa delle singole.
linee per segnali di controllo e di stato abbiano un ritorno alla massa dei cir-
cuiti logici nel circuito di pilotaggio ed in quello di ricezione per rendere mi-
nime le interferéenze dei fenomeni transitori dovuti alla vicinanza delle linee.

3.7. CARATTERISTICHE DEL CAVO

3.7.1. Requisiti dei conduttori

La massima resistenza, per metro di cavo, dei condutiori deve essere;
{1) Per ogni linea di segnale (per esempio: DIOL, ATN) 0,144

(2) Per ogni ritorno di nassa di ogni linea di segnale 0,148

(3) Per il ritorno di massa comune 0,0858

" {4) Per lo schermo completo 0,0085Q

3.7.2, Costruzione del cavo

Il cavo deve contenere almeno 24 conduttori dei quali 16 devono essere usati per
linee di segnale ed i restanti devono essere usati per il ritorno a massa e lo
schermo.

La massima capacitd misurata (ad 1 kHz) tra una qualunque delle linee di segnale
€ tutte le altre linee (di segnale, di massa o di schermo) collegate a massa deve
essere 150 pF per metro di linea, '

Lo schermo deve conteneré una treccia di filo tipc 36 AWG o equivalente con una -
copertura di almeno 1'85%,

Il cavo deve essere costruite in modo da rendere minimi gli effetti dovuti agli-
ccoppiamenti elettromagnetici tra linee di segnale, in modo.da rendere minima

la sensibilit3 delle linee di segnale ai rumori esterni ed in modo da migliorare
al massimo la trasmissione dei segnali d'interfaccia all'ambiente esternc, B

€ C
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Identificatoc~ Funzidne

) . Descrizione Valore
re dei valori (gj applica a)
di tempo ¥
T ‘ ) SH lempo di posizionamente per i messaggl Z 2 Us wx
muttilinea ‘
£ SH, AH, T, L risposta ad ATN ) 2200 ns
T3 AH tempo di accelluzione del messaggio * >0 %
d'interfaccia
ta T, T€,L,LE,C risposta ad IFC o REN falso <100 ws
ts PP risposta a ATN EOCI < 200 ns
Te . C tempo di esecuzione dell'lnterroga21one 272 we ¥
- parallela -
To C ritardo dell'unitd di controllo che = 500 ns
permette al parlatore attuale di "ve~ . '
dere" il messaggioc ATN
Ta : C lunghezza di IFC o REN falso > 100 s
Ty c ritardo per EQI*¥ 21,5 us MRS
*

*

I valori di tempo specificati da t minuscola indicano il massimo tempo permesso
per realizzare una transizione d4i stato., I valori di tempo specificati da T
maiuscol indicano il tempo minimo che una funzione deve rimanere in uno stato

prima di uscirne.

-

*%*G5e si usano circuiti di pilotaggio con uscita a tre stati per le linee DIO, DAV

ed EOI, T, pud essere:
(1) > 1100 nsec

-~

(2) oppure 2z 700 nsec se si sa che nell'unita di controllo ATN é pilotato con

un circuito di pilotaggid

6 con uscita di tre stati

(3) oppure 2 500 nsec per tutti i byte che sepuonc il primo emesso dopo ogni
passaggio di ATN al wvalore falso (il primo byte deve essere emesso come

da (1) o (2))

Tempo richiesto dalle funzioni d'interfaccia per aCLetLare, nen necessariamente

per rispondere, 1 messaggl d'interfaccia.

-

§ Dipende dall'implementazione
## Ritardo richiesto dai segnali EQI, NDAC ed NRFD per indicare stati validi.
% = 60.0 ns per circuiti di pilotaggi con uscita a tre stati. \
Tabella 39 -Valori.di tempo _
. N
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{1) Le linee dei segnali DAV, NRFD, NDAC, IFC, ATN ed SRQ devono essere intreccia-
te con uno dei conduttori di massa o devonio essere isolate in un modo analogo

(2) 11 cavo- deve avere uno schermo che io riCOpre'completamente fino, ai connettori
¢ devg essere collegato « massa '

{(3) In alternativa si pud usare una qualunque costruzione del cave che fornisce
gli stessi risultati.

3.8. VALORI DEI TEMPI DI TRANSIZIONE DI STATO -

Per assicurare la massima compatibilitd possibile tra le apparecchiature collega-
te, la tabella 39 stabilisce le relazioni di tempa che devono essere rispeltate
tra i segnall di input ed output di un'apparecchiatura. Queéti tempi derivanc dai
normali tempi di propagazione dei segnali lungo le linee e dai ritardi tipici dei
circuiti nelle apparecchiature, s

4. SPECIFICHE MECCANICHE

4.1. APPLICAZIONE

Questo paragrafo definisce le specifiche meccaniche per sistemi d'interfaccia che
devono essere usati in ambienti nei quali:

(1) Le distanze tra le apparecchiature sono limitate

(2) Sono utili reti di collegamento tra bus di tipc a stella o lineari

{3) Lo spazio per il montaggioc dei connettori & limitato.
4.2, TIPQ DI CONNETTORE

51 deve usare un connettore per rack o parnnello di buona qualitd che ha le seguen-
ti caratteristiche, ' : .o

4.2,1. Considerazioni elettriche

Tensione massima: 200 V in corrente continua

Corrente massima: S A per contatto

Resistenza di contatto: < 10 n

Materiale di contatto: o6ro su rame :
Resistenza d'isolamento: > 10 G (dialiltfalite o equivalente},

[— 46.8 £ Q.5mm

'-a-—- A ‘—' DimansioneA.
[} ' -36 mm  montaggio estarno
15.8mm typ. @ *.f*
1 L
A

40,6 mm montaggio interno
4,76 di diametro {montaggio interno}

Figm‘n 17 = Pannelio por i1 connoetbborg
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