ЭК “Элкус”                     Описание драйвера PCI429-3 для Windows2K/XP/7

Описание драйвера адаптера радиальных каналов ARINC429  PCI429-3-ХХ для Windows2K/XP/7
31. Введение.

2. Открытие устройства.  new!
3
2.1.Открытие устройства по серийному номеру. new!
3
2.2.Открытие устройства по порядковому номеру. new!
3
3. Закрытие устройства.
4
4. Раздел 1. Программирование стандартных режимов работы адаптера.
4
4.1. Инициализация адаптера.
4
4.2. Останов адаптера.
5
4.3. Работа с прерываниями.
5
4.4. Работа с выходными каналами.
10
4.4.1. Однократная выдача (п.3.1.1. ИП).
10
4.4.1.1 Подготовка выходного массива.
10
4.4.1.2.Пуск выдачи
11
4.4.1.3.Опрос состояния выходного канала.
11
4.4.2. Циклическая выдача (п.3.1.2. ИП).
12
4.4.2.1.Пуск выдачи
12
4.4.2.2.Передача параметра в канал.
13
4.4.2.3.Останов выдачи
13
4.4.2.4.Опрос состояния выходного канала.
14
4.4.3. Выдача в режиме программного расписания (п.3.1.3. ИП).
14
4.4.3.1.Задание номеров каналов, работающих в режиме программного расписания.
14
4.4.3.2.Заполнение глобального буфера первоначальными значениями параметров
15
4.4.3.3.Запись параметра в глобальный буфер.
16
4.4.3.4.Пуск выдачи
17
4.4.3.5.Останов выдачи
18
4.4.3.6.Опрос состояния выходного канала.
18
4.5. Работа со входными каналами.
18
4.5.1 Адресный прием (п.3.2.1.ИП).
18
4.5.1.1.Пуск приема
18
4.5.1.2.Останов приема
19
4.5.1.3.Опрос состояния входного канала.
19
4.5.1.4.Чтение принятого слова ПК
20
4.5.1.5.Чтение массива входных параметров
21
4.5.2 Файловый прием (п.3.2.2.ИП).
21
4.5.2.1.Пуск приема
21
4.5.2.2.Останов приема .
22
4.5.2.3.Опрос состояния входного канала.
22
4.5.2.4.Чтение параметра с заданным номером в буфере.
22
4.5.2.5.Чтение массива параметров.
23
4.6. Разовые команды
23
4.6.1. Чтение состояния РК.
23
4.6.2. Установка РК.
23
4.6.3. Сброс РК.
24
4.6.4. Разрешение прерывания РК.
24
4.6.5. Запрет прерывания РК.
24
4.7. Прочие функции
25
4.7.1. Чтение параметров адаптера.
25
4.7.2. Чтение серийного номера адаптера.
25
5. Раздел 2. Программирование на основе программной модели.
26
5.1. Описание функций драйвера для работы с регистрами и ОЗУ адаптера.
26
5.1.1.Работа с регистрами.
26
5.1.2. Работа с ОЗУ адаптера.
27
5.1.3. Работа с прерываниями.
30
5.2.Порядок работы с использованием библиотечных функций (макросов)
30
5.2.1.Последовательность работы с адаптером.
30
5.2.1.1.Подготовка инициализации адаптера.
30
5.2.1.2. Инициализация адаптера.
31
5.2.1.3. Останов адаптера .
31
5.2.1.4. Формирование последовательности приема/выдачи параметров.
31
5.2.1.5. Пуск канала/ установка задания в канале.
32
5.2.1.6.Останов канала .
32
5.2.2. Описание макросов и библиотечных функций драйвера
32
5.2.2.1.Работа с регистром режимов (RM).
32
5.2.2.2. Работа с регистрами настройки частоты и режима контроля.
35
5.2.2.3. Работа выходных каналов с глобальными параметрами.
36
5.2.2.4. Инициализация адаптера.
36
5.2.2.5.Останов адаптера.
37
5.2.2.6. Задание последовательности выдачи параметров выходным каналом (глобальный режим).
37
5.2.2.7. Задание последовательности выдачи параметров выходным каналом (файловый режим).
38
5.2.2.8. Задание последовательности приема параметров входным каналом.
38
5.2.2.9. Пуск канала/ установка задания в канале .
39
5.2.2.10. Останов канала .
41
5.2.2.11. Запись параметра .
41
5.2.2.12. Чтение параметра входного канала ПК.
42
5.2.2.13. Прием/выдача разовых команд .
43
5.2.2.14. Работа с регистром прерываний .
43
5.2.2.15. Обслуживание прерываний .
44
5.2.2.16. Чтение данных из ОЗУ в массив.
44
5.2.2.17. Запись в ОЗУ данных из массива.
44
5.2.2.18. Получение кода ошибки .
45
5.2.2.19.Чтение регистров управления каналов .
45
5.2.2.20.Чтение регистров состояния каналов .
45
5.2.2.21.Прочие функции.
46
5.2.3. Обслуживание прерываний
47


1. Введение.
Драйвер pci429_3win является версией драйвера Drv2K_PCI429_3, позволяющей работать в WindowsXP и Windows 7(32/64).
Далее в описании отличия от Drv2K_PCI429_3 помечены как  new!
Драйвер Drv2K_PCI429_3 является расширенной версией драйвера DrvNT_PCI429  Адаптера радиальных каналов PCI429-3 производства ЗАО «Элкус» (далее «Адаптер»).  Все функции драйвера DrvNT_PCI429 сохранены в настоящей версии, и программы пользователя, написанные для драйвера DrvNT_PCI429, могут работать без изменения. 
Настоящее описание состоит из двух разделов. В разделе 1 приведены функции драйвера, позволяющие организовывать ввод и вывод по каналам ПК и РК в режимах, описанных в «Инструкции пользователя» (далее ИП). Раздел 2 предназначен для пользователей, которые знакомы с  программной моделью адаптера, изложенной в «Техническом описании» адаптера. Содержание раздела 2 повторяет описание драйвера DrvNT_PCI429 и дополнено функцией закрытия прерывания .
Одновременное использование функций из разделов 1 и 2 не разрешается. Независимо от выбранного способа (раздел 1 или 2)  работа с адаптером начинается с открытия устройства (см.п.2) и заканчивается его закрытием (см.п.3).
2. Открытие устройства.  new!
В программе пользователя должна быть зарезервирована переменная hARINC типа  HANDLE  - дескриптор драйвера.

Для открытия устройства можно воспользоваться одним из 2-х предлагаемых способов:

- по серийному номеру;


- по порядковому номеру.

Оба способа открытия требуют включения в проект файла intrfacePCI3.h.
2.1.Открытие устройства по серийному номеру. new!

В комплект поставки ПО входит файл OpenPCI3bySN.cpp, содержащий программу открытия устройства по серийному номеру.  ( Требуется включение в проект файла ioctlPCI3.h). Вызов программы:

hARINC =  OpenDeviceBySN ( SerialNumber, &Error);



где:


USHORT  SerialNumber – серийный номер устройства 


DWORD
Error    -  возвращаемый код ошибки.

2.2.Открытие устройства по порядковому номеру. new!

В состав поставки драйвера входит файл OpenPCI3byIndex.cpp, содержащий программу открытия драйвера по порядковому номеру. Вызов программы:


hARINC =  OpenDeviceByIndex (  unit, &Error);



где:


DWORD unit  - номер устройства ( 0, 1, 2..);


DWORD
Error    -  возвращаемый код ошибки.

В случае ошибки эти функции возвращают значение hARINC , равное INVALID_HANDLE_VALUE (0xFFFFFFFF). При успешном завершении в hARINC возвращается дескриптор драйвера.

3. Закрытие устройства.


CloseHandle(hARINC);

4. Раздел 1. Программирование стандартных режимов работы адаптера.

При программировании адаптера первой вызываемой функцией должна быть «Инициализация адаптера», затем можно работать с каналами ПК и РК. В завершение вызывается функция «Останов адаптера» (см.рис.1). 
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Рис.1

В вызовах функций:

- переменные вида  DRV2K_PCI429_3_ХХХХ  - это коды функций, содержащиеся в файле ioctlPCI3.h ;
- DWORD   nOutput - переменная, в которую помещается фактическая длина (в байтах) переданных в приложение данных;
- структуры должны быть выровнены на границу слова (2 байта).
4.1. Инициализация адаптера.

В процессе инициализации адаптера происходит настройка частот всех каналов ПК, после чего они готовы к работе по заданиям пользователей.

DeviceIoControl (

hARINC ,
DRV2K_PCI429_3_INIT,
&bufInput,                                         
16 ,                                  
&bufOutput,                                       
2,                            

&nOutput ,
NULL  );

Входные параметры:
 struct {

UCHAR  freqSI[8];

//массив частот входных каналов 
UCHAR  freqSO[8];

//массив частот выходных каналов 

} bufInput;
Перед вызовом функции должна быть заполнена структура bufInput. Элемент массива freqSI[0] (… freqSI[7]) принимает значение {0,1,2} в зависимости от частоты, на которой будет работать входной канал №1 (…8) (см. таблицу). Для выходных каналов аналогично. Для каналов, отсутствующих в модификации адаптера, следует записать код «0» в соответствующий элемент массива.
	Значение переменной freqSI[] / freqSO[]
	0
	1
	2


	Частота входного канала, КГц
	12…14,5
	48+/-25%
	100+/-1%

	Частота выходного канала, КГц
	12,5
	50
	100


Выходные параметры:

 struct {

UCHAR SI;
//переменная, в которую драйвер помещает количество входных каналов 

UCHAR  SO;
//переменная, в которую драйвер помещает количество    выходных каналов 

} bufOutput;
4.2. Останов адаптера.

В результате останова адаптера все каналы отключаются. Вызов функции обязателен перед завершением работы с адаптером.

DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_STOP,

NULL,                                                       

0 ,                                               

NULL,                                                    

0,                            



&nOutput ,

NULL  );

4.3. Работа с прерываниями.

В том случае, если пользователь предполагает работать с каналами ПК и/или с РК по прерываниям,  до начала работы с прерываниями необходимо провести некоторые подготовительные действия в т.ч. создание собственного обработчика прерывания. 

В приложении  создаются:

-  дополнительный поток, являющийся пользовательским обработчиком прерываний;

- синхронизирующее событие, которое в исходном состоянии находится в занятом состоянии, освобождается обработчиком прерывания драйвера после возникновения аппаратного прерывания от адаптера, активизирует поток (пользовательский обработчик прерывания)  и вновь переводится в занятое состояние до прихода следующего прерывания.
Далее перечислены дополнения, которые рекомендуется внести в программу для обеспечения возможности работы с прерыванием  и пояснения к ним.

Имена переменных и функций произвольны.

Область данных.

HANDLE  hEvent, hThread;
дескрипторы события и потока

DWORD dwThreadID;
переменная, в которую система внесет идентификатор потока

DWORD WINAPI   f_INT(LPVOID);        прототип асинхронной функции (пользовательского обработчика прерываний), которая будет активизироваться из обработчика прерывания, включенного в драйвер

Область кодов.

hEvent=CreateEvent(NULL, TRUE,FALSE, "SignalEvent");      создаем событие, SignalEvent – имя события  (должно быть уникальным в системе)

: 

DeviceIoControl ( hARINC , DRV2K_PCI429_3_INIT_INT, & hEvent, 4 ,  NULL,  0, &nOutput , NULL  );   Для передачи в драйвер дескриптора события вызываем функцию драйвера
hThread = CreateThread(NULL, 0, (LPTHREAD_START_ROUTINE) f_INT,

NULL, 0, &dwThreadID);
создаем поток, где
3-й параметр вызова - адрес функции, которая будет выполняться, когда поток будет активизирован. 

DeviceIoControl ( hARINC , DRV2K_PCI429_3_STOP_INT, NULL, 0 ,  NULL,  0, &nOutput , NULL  );   Функция завершения работы с прерываниями.
Область функции-обработчика прерывания.
Алгоритм работы пользовательского обработчика прерывания приведен на рис.2.
4.3.1. WaitForSingleObject(hEvent, INFINITE); для того, чтобы обработчик прерываний пользователя активизировался только в случае прихода в драйвер аппаратного прерывания, он должен содержать вызов функции ожидания установки события.
4.3.2. ResetEvent(hEvent);     
сброс события

4.3.3. DeviceIoControl ( hARINC ,DRV2K_PCI429_3_RFI_INT,  NULL, 0, &bufOutput, 10, &nOutput , NULL  );  Функция возвращает информацию об источнике прерывания. 

Выходные параметры:
 struct {

USHORT  Chan;
// 1/0 поступило/нет прерывание от канала(ов) ПК

USHORT  DI1;
// 1/0 поступило/нет прерывание от РК1

USHORT  DI2;
// 1/0 поступило/нет прерывание от РК2

USHORT  DI3;
// 1/0 поступило/нет прерывание от РК3
USHORT  DI4;
// 1/0 поступило/нет прерывание от РК4

 } bufOutput;
4.3.4.     Если переменная Chan(см.п.4.3.3) установлена в 1, то это означает что по крайней мере от одного из каналов ПК пришло прерывание. 
4.3.5. DeviceIoControl ( hARINC ,DRV2K_PCI429_3_GET_INT2, NULL, 0, &bufOutput, 2, &nOutput , NULL  );  В пользовательском обработчике прерывания следует вызвать функцию анализа источника прерывания, которая возвращает номера каналов, вызвавших прерывание.
Выходные параметры:
USHORT bufOutput;             
           

переменная, в которую драйвер помещает код , каждый бит которого соответствует каналу ПК. Если бит установлен в 1 – пришло прерывание по каналу.

Таблица соответствия битов переменной bufOutput и номеров каналов адаптера

	№ бита
	15
	14
	13
	12
	11
	10
	9
	8
	7
	6
	5
	4
	3
	2
	1
	0

	каналы
	Выходные
	Входные

	№ канала
	8
	7
	6
	5
	4
	3
	2
	1
	8
	7
	6
	5
	4
	3
	2
	1


4.3.6. Если хотя бы один бит переменной bufOutput (п. 4.3.5.) установлен, обработчик должен выполнить необходимые операции по обработке прерывания от соответствующего канала и вновь перейти к выполнению п.4.3.5. до полного обнуления переменной bufOutput .
4.3.7.     Если какая-либо из переменных  DI1..DI4(см.п.4.3.3) установлена в 1, то это означает, что пришло прерывание от соответствующей разовой команды. 

4.3.8. Пользователь должен выполнить действия по обработке прерываний от РК.
4.3.9. DeviceIoControl ( hARINC ,DRV2K_PCI429_3_RESET_INT, NULL, 0,NULL, 0, &nOutput , NULL  );   Функция сброса блокировки прерывания.
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4.4. Работа с выходными каналами.

Если старший бит выходного параметра задан равным 1, то параметр выдается в канал, если  равен 0, то вместо выдачи параметра формируется пауза длительностью 40Т.
4.4.1. Однократная выдача (п.3.1.1. ИП).
Однократная выдача – выдача в канал массива от 1-го до 256-ти параметров. Завершение выдачи можно определить путем опроса состояния канала или по прерыванию от канала. 

 Для реализации этого режима предназначены 3 функции драйвера:
- подготовка выходного массива;

- выдача массива;

- опрос состояния выдачи.

4.4.1.1 Подготовка выходного массива.
Пользователь может работать с одним или двумя массивами параметров для заданного канала, при этом подготовка одного массива может идти одновременно с выдачей другого.
DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_SO_O_PARAM,

&bufInput,                                         
nbufInputSize ,                                   

&bufOutput,                                       

2,                            

&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:
 struct {

USHORT  ChanNumber;
//номер канала (1..8) 

USHORT  ArrayNumber;
//номер массива (1 или 2)
USHORT  InterrMask;
//=0(1) без прерывания (с прерыванием) по

 концу выдачи массива

USHORT  ArrayDim;
//размерность массива параметров (1..256);
ULONG     param [ArrayDim];
//массив выходных параметров
} bufInput;
DWORD nbufInputSize = sizeof (bufInput);
// длина входного буфера( в байтах).
Выходные параметры:
USHORT bufOutput;             
          // переменная, в которой драйвер возвращает код 
//ошибки :   1 – ошибочный номер канала

//                   2 -  ошибочный номер массива
//                    0 – без ошибки
4.4.1.2.Пуск выдачи 

По этой команде начинается выдача в канал  заданного массива параметров.
DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_SO_O_PUSK,
&bufInput,                                           
4 ,                                   
&bufOutput,                                       
2,                            

&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:
 struct {

USHORT  ChanNumber;
//номер канала (1..8) 
USHORT  ArrayNumber;
//номер массива (1 или 2)

} bufInput;
Выходные параметры:
USHORT bufOutput;             
          // переменная, в которой драйвер возвращает код 

//ошибки :   1 – ошибочный номер канала

//                   2 -  ошибочный номер массива

//                    0 – без ошибки
4.4.1.3.Опрос состояния выходного канала.
Функция возвращает информацию о состоянии выдачи.
DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_SO_STATE,

&ChanNumber,                                         
2 ,                                   
&bufOutput,                                        
2,                            

&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:
USHORT  ChanNumber;

//номер канала (1..8) 

Выходные параметры:

 struct {

UCHAR  SOstate ;                      //переменная, в которую драйвер помещает коды:
// 0 – канал не работает,
// 1 – канал работает,
//  (-1) – задан ошибочный номер канала.

UCHAR  pkNumber ;     // переменная, в которой драйвер возвращает текущий номер слова выдачи
}bufOutput;
4.4.2. Циклическая выдача (п.3.1.2. ИП).
В этом режиме адаптер циклически выдает в канал массив от 1-го до 256-ти параметров с заданным периодом выдачи этого массива. 

 Для реализации режима предназначены следующие функции драйвера: 
- пуск выдачи массива;

- передача параметра;

- останов канала;

- опрос состояния канала.

4.4.2.1.Пуск выдачи 
При выполнении этой функции массив стартовых значений параметров передается в адаптер и происходит пуск выдачи этого массива. Стартовые значения могут быть равны 0. После пуска выдачи значения параметров могут обновляться (см.п. 4.4.2.2.).
DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_SO_C_PUSK,

&bufInput,                                           .

nbufInputSize ,                                  
&bufOutput,                                        

2,                            

&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:
 struct {

USHORT  ChanNumber;
//номер канала (1..8) 

USHORT  ArrayDim;
//размерность массива параметров (1..256);

USHORT  Period;
//переменная, определяющая период выдачи массива . Может принимать значение от ArrayDim до 256. Период выдачи массива будет равен Period*Т, где значение Т зависит от рабочей частоты канала и равно  360, 720, 2880 мксек  для частот 100, 50, 12.5КГц  соответственно.
USHORT  InterrMask;
//=0(1) без прерывания (с прерыванием) по концу выдачи массива
ULONG     param [ArrayDim];
//массив выходных параметров

} bufInput;
DWORD nbufInputSize = sizeof (bufInput);

Выходные параметры:
USHORT bufOutput;             
          // переменная, в которой драйвер возвращает код 

//ошибки :   1 – ошибочный номер канала

//                   2 – неправильно задан период
//                   0 – без ошибки
4.4.2.2.Передача параметра в канал.

Функция предназначена для обновления значения параметра, выдаваемого в канал. 
DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_SO_C_PARAM,
&bufInput,                                          
8 ,                                 
&bufOutput,                                       
2,                            

&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:
 struct {

USHORT  ChanNumber;
//номер канала (1..8) 
USHORT  paramNumber;
//номер параметра (0..255)  в выходном массиве;

ULONG     param ;
//значение выходного параметра
} bufInput;
Выходные параметры:
USHORT bufOutput;             
          // переменная, в которой драйвер возвращает код 

//ошибки :   1 – ошибочный номер канала

//
       2 – ошибочный номер параметра

//                   0 – без ошибки
4.4.2.3.Останов выдачи 

DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_SO_STOP,
&ChanNumber,                                             
2 ,                                       
&bufOutput,                                        

2,                            

&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:
USHORT  ChanNumber;

//номер канала (1..8) 

Выходные параметры:
USHORT bufOutput;             
          // переменная, в которой драйвер возвращает код 

//ошибки :   1 – ошибочный номер канала

//                   0 – без ошибки
4.4.2.4.Опрос состояния выходного канала.

См.п.4.4.1.3
4.4.3. Выдача в режиме программного расписания (п.3.1.3. ИП).
В режиме Программного Расписания «N» выходных каналов выдают параметры из общего, т.н. глобального, буфера. Для каждого канала, работающего в этом режиме задается программное расписание (порядок выдачи параметров из глобального буфера ) и период повторения выдачи параметров в соответствии с этим расписанием.  Параметры в глобальном буфере адресуются по номеру слова.
 Для реализации этого режима предназначены следующие функции драйвера: 

- задание номеров каналов, работающих в режиме программного расписания;
- заполнение глобального буфера первоначальными значениями параметров;
- запись параметра в глобальный буфер;

- пуск канала;

- останов выдачи;

- опрос состояния выходного канала.

4.4.3.1.Задание номеров каналов, работающих в режиме программного расписания.

Вызов этой функции должен предшествовать вызовам всех прочих функций раздела 4.4.3.

DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_SO_G_CHANAL,

&bufInput,                                         
nbufInputSize ,                                 
&bufOutput,                                       

2,                            


&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:
 struct {

USHORT  ArrayDim;
//количество каналов, работающих в режиме программного расписания (1..8);
USHORT  chanalNumber [ArrayDim];
//массив номеров каналов, работающих в режиме программного расписания

 } bufInput;
DWORD nbufInputSize = sizeof (bufInput);

Выходные параметры:
USHORT bufOutput;             
          // переменная, в которой драйвер возвращает код 

//ошибки :   1 – ошибочное количество каналов

//                   2 – ошибочный номер канала

//                   0 – без ошибки
4.4.3.2.Заполнение глобального буфера первоначальными значениями параметров
Функция служит для подготовки начальных значений параметров в глобальном буфере и должна вызываться до пуска каналов, работающих в глобальном режиме. 
DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_SO_G_PARAM_B,

&bufInput,                                         
nbufInputSize ,                                   

&bufOutput,                                       

2,                            

&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:

 struct {

USHORT  ArrayDim;
//размерность массива параметров от 1 до (256*N-1), где N-количество каналов, работающих в режиме программного расписания ;
ULONG     param [ArrayDim];
//массив выходных параметров; индекс параметра в этом массиве равен номеру параметра в глобальном буфере.
} bufInput;

DWORD nbufInputSize = sizeof (bufInput);
// длина входного буфера( в байтах).
Выходные параметры:
USHORT bufOutput;             
          // переменная, в которой драйвер возвращает код 
//ошибки :   1 – ошибочный размер массива параметров
//                    0 – без ошибки
4.4.3.3.Запись параметра в глобальный буфер.

Функцию можно использовать для обновления значения параметра в глобальном буфере при работающих каналах, т.к. она обеспечивает неразрывность выдаваемого кода.
DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_SO_G_PARAM,
&bufInput,                                             
6 ,                                       
&bufOutput,                                       

2,                            


&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:
 struct {

USHORT  paramNumber;
//номер параметра в глобальном //буфере от 0 до (256*N-2 ), где N-количество каналов, работающих в глобальном режиме;

ULONG     param; 
//значение выходного параметра

} bufInput;
Выходные параметры:
USHORT bufOutput;             
          // переменная, в которой драйвер возвращает код 

//ошибки :   1 – ошибочный номер параметра
//                   0 – без ошибки
4.4.3.4.Пуск выдачи 
При выполнении этой функции в адаптер передается   массив номеров глобальных параметров и происходит пуск выдачи этих параметров по заданному каналу. Перед пуском канал должен быть отмечен как глобальный (п.4.4.3.1) и для всех выдаваемых параметров значения должны быть заданы (п.4.4.3.2).
DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_SO_G_PUSK,

&bufInput,                                        

nbufInputSize ,                                

&bufOutput,                                  
2,                           
&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:
 struct {

USHORT  ChanNumber;
//номер канала (1..8) 

USHORT  ArrayDim;
//размерность массива номеров параметров (1..256);
USHORT  Period;
//переменная, определяющая период выдачи массива параметров. Может принимать значение от ArrayDim до 256. Период выдачи массива будет равен Period*Т, где значение Т зависит от рабочей частоты канала и равно  360, 720, 2880 мксек  для частот 100, 50, 12.5КГц  соответственно.
USHORT  InterrMask;
//=0(1) без прерывания (с прерыванием) по  концу выдачи  массива

USHORT  param [ArrayDim];
//массив номеров выходных параметров в глобальном буфере. Элементы массива принимают значения от 0 до 256*N-2.
} bufInput;
DWORD nbufInputSize = sizeof (bufInput);

Выходные параметры:
USHORT bufOutput;             
          // переменная, в которой драйвер возвращает код 

//ошибки :   1 – ошибочный номер канала

//                   2 – неправильно задан период
//                   3 – ошибочный номер параметра
//                   0 – без ошибки
4.4.3.5.Останов выдачи 

См. п. 4.4.2.3.
4.4.3.6.Опрос состояния выходного канала.

См. п. 4.4.1.3.

4.5. Работа со входными каналами.

Старший бит  входного параметра аппаратно устанавливается в 1.
4.5.1 Адресный прием (п.3.2.1.ИП).

Для реализации режима приема по адресу параметра предназначены следующие функции драйвера: 
- пуск приема по каналу;

- останов приема по каналу;

- опрос состояния входного канала;

- чтение принятого слова ПК;
- чтение массива входных параметров.
4.5.1.1.Пуск приема 
В процессе пуска приема по заданному каналу область данных канала в ОЗУ адаптера обнуляется.
DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_SI_A_PUSK,

&bufInput,                                         
8 ,                                  
&bufOutput,                                        
2,                            

&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:
 struct {

USHORT  ChanNumber;
//номер канала (1..8) 

USHORT  ArrayNumber;
//номер массива (1 или 2)

USHORT  InterrParamAddr;
//адрес параметра, при поступлении которого формируется прерывание (0..0xff) или иной код , если прерывание не используется
USHORT  StopParamAddr;
//адрес параметра, при поступлении которого прием по каналу останавливается (0..0xff) или иной код , если останов не требуется
} bufInput;
Выходные параметры:
USHORT bufOutput;             
          // переменная, в которой драйвер возвращает код 

//ошибки :   1 – ошибочный номер канала

//                   2 – ошибочный номер буфера
//                   0 – без ошибки
4.5.1.2.Останов приема 

DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_SI_STOP,
&ChanNumber,                                             

2 ,                                       
&bufOutput,                                        

2,                            

&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:
USHORT  ChanNumber;

//номер канала (1..8) 

Выходные параметры:
USHORT bufOutput;             
          // переменная, в которой драйвер возвращает код 

//ошибки :   1 – ошибочный номер канала

//                   0 – без ошибки
4.5.1.3.Опрос состояния входного канала.

DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_SI_STATE,

&ChanNumber,                                 

2 ,                                      
 

&bufOutput,                                       

2,                            

&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:
USHORT  ChanNumber;


//номер канала (1..8) 

Выходные параметры:
 struct {

UCHAR  SIstate ;
 //переменная, в которую драйвер помещает коды:            //0 – канал стоит,                                                                 //1 – канал работает ,                                                                   //(-1) – задан ошибочный номер канала.
UCHAR  pkNumber;              
//переменная, в которой драйвер возвращает текущий номер слова приема
}bufOutput;
4.5.1.4.Чтение принятого слова ПК 

Функция возвращает код входного параметра с обнулением 16-ти старших бит параметра в ОЗУ .  Обеспечивает неразрывность принимаемого кода, поэтому может использоваться для работающего канала.
DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_SI_PARAM,

&bufInput,                                         
6 ,                                  
&bufOutput,                                        
6,                            

&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:
 struct {

USHORT  ChanNumber;
//номер канала (1..8) 

USHORT  ArrayNumber;
//номер массива (1 или 2)

USHORT  ParamAddr;
//адрес параметра(0..255)
} bufInput;
Выходные параметры:
 struct {

USHORT  error;             
 // переменная, в которой драйвер возвращает код 

//ошибки :   1 – ошибочный номер канала

//    
     2 – ошибочный номер массива 
//     3 – ошибочный адрес параметра                       //                   0 – без ошибки
ULONG Param;             
          // переменная, в которой драйвер возвращает код параметра

}bufOutput;
4.5.1.5.Чтение массива входных параметров

Функция возвращает содержимое внутреннего буфера входного канала. Не обеспечивает неразрывность кода для  работающего канала.
DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_SI_BUFER,

&bufInput,                                         
4 ,                                  
&bufOutput,                                        

1026,                            

&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:

 struct {

USHORT  ChanNumber;
//номер канала (1..8) 

USHORT  ArrayNumber;
//номер массива (1 или 2)

} bufInput;

Выходные параметры:
 struct {

USHORT  error;             
 // переменная, в которой драйвер возвращает код 

//ошибки :   1 – ошибочный номер канала

//    
     2 – ошибочный номер массива 
//                   0 – без ошибки
ULONG Param[256];             
 //массив, в который драйвер возвращает содержимое внутреннего буфера входного канала   
}bufOutput;
4.5.2 Файловый прием (п.3.2.2.ИП).

Для реализации режима предназначены следующие функции драйвера: 

- пуск приема по каналу;

- останов приема по каналу;

- опрос состояния входного канала;

- чтение параметра с заданным номером в буфере;

- чтение массива параметров.
4.5.2.1.Пуск приема 

DeviceIoControl (

 hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_SI_F_PUSK,

&bufInput,                                         
8 ,                                  
&bufOutput,                                        

2,                            

&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:
 struct {

USHORT  ChanNumber;
//номер канала (1..8) 

USHORT  ArrayNumber;
//номер массива (1 или 2)

USHORT  InterrParamAddr;
//адрес параметра, при поступлении которого формируется прерывание (0..0xff) или иной код , если прерывание не используется
USHORT  StopParamAddr;
//адрес параметра, при поступлении которого прием по каналу останавливается (0..0xff) или иной код , если останов не требуется
} bufInput;
Выходные параметры:
USHORT bufOutput;             
          // переменная, в которой драйвер возвращает код 

//ошибки :   1 – ошибочный номер канала

//                   2 – ошибочный номер буфера
//                   0 – без ошибки
4.5.2.2.Останов приема .
См.п.4.5.1.2.

4.5.2.3.Опрос состояния входного канала.
См.п.4.5.1.3.

4.5.2.4.Чтение параметра с заданным номером в буфере.
Используется функция DRV2K_PCI429_3_SI_PARAM (см.п.4.5.1.4.), в которой ParamAddr – это номер слова ПК во входном буфере (от 0 до 255-ти).
Входные параметры:

 struct {

USHORT  ChanNumber;
//номер канала (1..8) 

USHORT  ArrayNumber;
//номер массива (1 или 2)

USHORT  ParamAddr;
//номер слова ПК во входном буфере (0..255)
} bufInput;
4.5.2.5.Чтение массива параметров.

См.п.4.5.1.5.

4.6. Разовые команды

4.6.1. Чтение состояния РК.


Функция чтения состояния входных каналов Разовых Команд.
DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_GET_DI,

NULL  ,                                            
0 ,                                       
&bufOutput,                                       

1,                            

&nOutput ,

NULL  );

Выходные параметры:
UCHAR  bufOutput;             
          // переменная, в которой драйвер возвращает код:

// бит 0 – отражает состояние 1-го канала РК

//        1 -        “              “            2        “          ‘
//        2 -        “              “            3        “          ‘
//        3 -        “              “            4        “          ‘
4.6.2. Установка РК.


Функция установки состояния РК в «1»..
DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_SET_DO,

&bufInput,                                       

1,                            

NULL  ,                                            
0 ,                                       
&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:
UCHAR  bufInput;             
          // номер выходной РК (1..4)
4.6.3. Сброс РК.


Функция установки состояния РК в «0»..
DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_CLR_DO,

&bufInput,                                       

1,                            

NULL  ,                                            
0 ,                                       
&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:
UCHAR  bufInput;             
          // номер выходной РК (1..4)
4.6.4. Разрешение прерывания РК.

После инициализации адаптера для всех каналов РК формирование прерывания запрещено. Функция позволяет для канала РК задать режим и разрешить прерывание. 

DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_SET_DI_INTR,

&bufInput,                                            
2 ,                                       
NULL ,                                       

0,                            

&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:
 struct {

UCHAR  paramNumber;
//номер РК (1..4);

UCHAR  mode; 
//0-й бит задает режим флагов прерывания:  0(1)- по логической 1(0)
} bufInput;
4.6.5. Запрет прерывания РК.
Функция позволяет запретить прерывание для канала РК. 

DeviceIoControl (

hARINC ,

DRV2K_PCI429_3_CLEAR_DI_INTR,

&paramNumber,                                            
1 ,                                       
NULL ,                                       

0,                            

&nOutput ,

NULL  );

Входные параметры:
UCHAR  paramNumber;
//номер РК (1..4);

4.7. Прочие функции
4.7.1. Чтение параметров адаптера.

Функция возвращает начальные значения адресов диапазонов ввода-вывода и IRQ.
DeviceIoControl (

hARINC ,
 

DRV2K_PCI429_3_GET_PARAM,  

NULL,

0,   

&bufOutput,                      

6,              


&nOutput ,              

NULL);
Выходные параметры:
 struct {

USHORT  adrPLX; 
//нач. адрес диапазона ввода-вывода PLX
USHORT  adr;
//нач. адрес диапазона ввода-вывода адаптера
USHORT  nIRQ;
//номер IRQ
} bufOutput;
4.7.2. Чтение серийного номера адаптера.

DeviceIoControl (
 hARINC ,
 

DRV2K_PCI429_3_GET_SN,    
NULL,

0,   

&bufOutput,                     
2,              



         

&nOutput ,

NULL);

Выходные параметры:
USHORT bufOutput;             
  // переменная, в которой драйвер возвращает серийный номер адаптера 

5. Раздел 2. Программирование на основе программной модели.
Для обеспечения обмена данными между программой пользователя и драйвером в программе резервируются:

- массив данных размером 32768 2-х байтовых слов. Содержимое массива соответствует распределению адресного пространства адаптера. Зона USER  отображается в ячейки с индексом 0х1000-0х1fff и используется как служебная для драйвера. 

short unsigned int Data[32768];

- переменная, в которую драйвер помещает фактическую длину переданных в приложение данных

unsigned long  cbret; 
После открытия устройства (см.п.2) производится инициализация адаптера вызовом функции
DeviceIoControl(hARINC, DRVNT_PCI429_START, NULL, 0, Data, 0x10000, &cbret, NULL);
Дальнейшая работа с драйвером (инициализация и останов платы, пуск-останов каналов, подготовка и чтение данных , все, вплоть до завершения) строится в зависимости от выбранного уровня работы.

Возможны 2 уровня работы с драйвером: низкий и высокий. 

- на низком уровне  пользователь, основываясь на описании адаптера и функций драйвера (см.п.5.1.), обращается к регистрам и ОЗУ адаптера. Важно: непосредственное обращение к зоне USER допустимо только строго в соответствии с описанием.

- на высоком уровне пользователь, применяя библиотечные функции или библиотеку макросов (см.п.5.2.), работает с каналами, параметрами и т.п. понятиями.
5.1. Описание функций драйвера для работы с регистрами и ОЗУ адаптера.

5.1.1.Работа с регистрами.

	Входные данные


	Вызов драйвера
	Выходные данные
	Описание

	Data[0x1100] = codRM
	DeviceIoControl  (hARINC, DRVNT_PCI429_SET_RM,&Data[0x1100],2,NULL,0, &cbret,0)
	нет
	Запись кода codRM в регистр  режимов

	Нет
	DeviceIoControl  ( hARINC, DRVNT_PCI429_GET_RJ, NULL,0,&Data[0x1101],2,&cbret,0)
	Data[0x1101] 
	Чтение кода регистра идентификатора и запись его в переменную Data[0x1101]

	Data[0x1105] = codRA
	DeviceIoControl(  hARINC, DRVNT_PCI429_SET_RA, &Data[0x1105],2,NULL, 0,&cbret,0)
	нет
	Запись кода codRA в регистр  адреса

	Нет
	DeviceIoControl  ( hARINC, DRVNT_PCI429_GET_RD, NULL,0,&Data[0x1105],2, &cbret,0)
	Data[0x1105] 
	Чтение кода регистра данных и запись его в переменную Data[0x1105]

	Data[0x1105] = codRD
	DeviceIoControl  ( hARINC, DRVNT_PCI429_SET_RD, &Data[0x1105],2,NULL,0, &cbret,0)
	нет
	Запись кода codRD в регистр  данных

	Data[0x1106] = codRК
	DeviceIoControl  ( hARINC, DRVNT_PCI429_SET_DO, &Data[0x1106],2,NULL,0, &cbret,0)
	нет
	Запись кода codRК в регистр выходных каналов Разовых команд

	Нет
	DeviceIoControl  ( hARINC, DRVNT_PCI429_GET_DI, NULL,0,&Data[0x1107],2, &cbret,0)
	Data[0x1107] 
	Чтение кода состояния входных каналов 

	Нет


	DeviceIoControl  ( hARINC, DRVNT_PCI429_SET_RI, NULL,0,NULL,0,&cbret,0)
	нет
	Сброс блокировки INT. (Выполнение Драйвером Записи в регистр Прерываний)

	нет
	DeviceIoControl  ( hARINC, DRVNT_PCI429_GET_RI, NULL,0,&Data[0x1104],2, &cbret,0)


	Data[0x1104]
	Чтение кода регистра прерываний и запись его в переменную Data[0x1104], (с последующим аппаратным обнулением содержимого регистра)

	нет
	DeviceIoControl  ( hARINC, DRVNT_PCI429_GET_RFI, NULL,0,&Data[0x1700],2, &cbret,0)
	Data[0x1700]
	Чтение кода регистра RFI и запись его в переменную Data[0x1700].

	нет
	DeviceIoControl  ( hARINC, DRVNT_PCI429_RFI_INT, NULL,0,&Data[0x1700],2, &cbret,0)
	Data[0x1700]
	Запись в переменную Data[0x1700]  кода регистра RFI, считанного обработчиком прерываний драйвера

	нет
	DeviceIoControl  ( hARINC, DRVNT_PCI429, NULL,0,&Data[0x1850],2, &cbret,0)
	 Data[0x1850]
	Чтение серийного номера платы и запись его в переменную Data[0x1850]


5.1.2. Работа с ОЗУ адаптера.

	Входные данные


	Вызов драйвера
	Выходные данные
	Описание

	Data[0x1108] = НА
Data[0x1109] = СЧ
	DeviceIoControl  ( hARINC, DRVNT_PCI429_READ_MEM, &Data[0x1108],4, &Data[НА],СЧ*2,&cbret,0) 
	Data[НА] 
	Чтение Числа слов =СЧ из ОЗУ, начиная с адреса НА. Считанные значения помещаются  в массив Data, начиная с индекса НА.



	Data[0x110a] = НА
Data[0x110b] = СЧ
Data[НА]
	        if ((НА+СЧ)>=0x110b) DeviceIoControl ( hARINC, DRVNT_PCI429_WRITE_MEM, Data,(НА+СЧ)*2, NULL, 0, &cbret,0);

         else

DeviceIoControl ( hARINC, DRVNT_PCI429_WRITE_MEM, Data,0x2218,NULL,0, &cbret,0) 
	нет
	Запись Числа слов =СЧ в ОЗУ, начиная с адреса НА. Исходные значения помещаются  в массив Data, начиная с индекса НА.



	Data[0x1109] = СЧ
	DeviceIoControl  ( hARINC, DRVNT_PCI429_READ_RD, &Data[0x1109],2, &Data[НА],СЧ*2,&cbret,0)


	Data[НА]
	Чтение Числа слов =СЧ из ОЗУ, начиная с адреса НА, хранящегося в регистре RA. Считанные значения помещаются  в массив Data, начиная с индекса НА. Функцию можно использовать, если известно содержимое регистра адреса. . 



	Data[0x110b] = СЧ
Data[НА]
	DeviceIoControl  ( hARINC, DRVNT_PCI429_WRITE_RD,  Data,0x10000, NULL,0,&cbret,0)


	нет
	Запись Числа слов =СЧ в ОЗУ, начиная с адреса НА, хранящегося в регистре RA. . Исходные значения помещаются  в массив Data, начиная с индекса НА. Функцию можно использовать, если известно содержимое регистра адреса.



	Data[0x1110] = НА

Data[НА] = мл.часть

Data[НА+1] =

ст.часть
	DeviceIoControl  ( hARINC, DRVNT_PCI429_WRITE_PRM_G,      &Data[0x1000],      (НА-0xffe)*2,  NULL,0,&cbret,0)


	нет
	Запись выходного параметра в ОЗУ (32 бита) в “защишенном режиме”. Обеспечивает неразрывную выдачу старшей и младшей части слова при работающем канале. НА - адрес в ОЗУ мл.части параметра. Значение параметра перед вызовом функции помещается в смежные ячейки массива Data, начиная с индекса НА.

	Data[0x1110] = НА

Data[НА] = мл.часть

Data[НА+1] =

ст.часть
	DeviceIoControl  ( hARINC, DRVNT_PCI429_DAN_SO, &Data[0x1000],                   (НА-0xffe)*2, NULL,0,&cbret,0)


	нет
	Запись выходного параметра в ОЗУ (32 бита). Выполняется быстрее предыдущего режима Не обеспечивает неразрывную выдачу старшей и младшей части слова, что может привести к искажению выходных данных в работающем канале. НА - адрес в ОЗУ мл.части параметра. Значение параметра перед вызовом функции помещается в смежные ячейки массива Data, начиная с индекса НА.

	Data[0x1110] = НА

Data[0x110с] = №канала
	DeviceIoControl  ( hARINC, DRVNT_PCI429_READ_PRM_SS,  &Data[0x1100],0x22, &Data[НА],4,&cbret,0)


	Data[НА] = мл.часть

Data[НА+1] =

ст.часть
	Чтение входного параметра из ОЗУ (32 бита) в “защишенном режиме”. Обеспечивает достоверную передачу мл.-ст. части параметра при работающем канале по анализу счетчик слов. Значение параметра  помещается в смежные ячейки массива Data, начиная с индекса НА.

№канала - 1-8

НА - адрес в ОЗУ мл.части параметра.

	Data[0x1110] = НА
	DeviceIoControl  ( hARINC, DRVNT_PCI429_ READ_PRM_BT, &Data[0x1110],0x2, &Data[НА],4,&cbret,0)


	Data[НА] = мл.часть

Data[НА+1] =

ст.часть
	Чтение входного параметра из ОЗУ (32 бита) в “защишенном режиме”. Обеспечивает достоверную передачу мл.-ст. части параметра при работающем канале повторным чтением. Значение параметра помещается в смежные ячейки массива Data, начиная с индекса НА.

НА - адрес в ОЗУ мл.части параметра.

	Data[0x1110] = НА
	DeviceIoControl  ( hARINC, DRVNT_PCI429_DAN_SI, 

&Data[0x1110],0x2, &Data[НА],4,&cbret,0)


	Data[НА] = мл.часть

Data[НА+1] =

ст.часть
	Чтение входного параметра из ОЗУ (32 бита). Выполняется быстрее предыдущих режимов Не обеспечивает неразрывный прием старшей и младшей части слова, что может привести к искажению входных данных в работающем канале. НА - адрес в ОЗУ мл.части параметра. Значение помещается в смежные ячейки массива Data, начиная с индекса НА.



Код ошибки (см. п. 4 раздела II )помещается в переменную Data[0x1102].

5.1.3. Работа с прерываниями.

	Вызов драйвера
	Описание

	DeviceIoControl ( hARINC, DRVNT_PCI429_INIT_INT, &hEVENT,4,&Data[0x1102],2,&cbret,0)
	передача в драйвер дескриптора события для синхронизации прерывания 


5.2.Порядок работы с использованием библиотечных функций (макросов)

В распоряжение пользователя предоставляются 2 библиотеки:  библиотека макросов Си (файл ArincPCI_2K.h) и библиотека функций DLL_NT_PCI429.

5.2.1.Последовательность работы с адаптером.

При программировании адаптера следует строго соблюдать последовательность вызова функций (см. рис. 3): подготовка и инициализация адаптера, работа с каналами и РК, останов адаптера. Работа с каналом в свою очередь состоит из формирования последовательности приема/выдачи параметров, пуска канала/установки задания в канале, останова канала, а так же подготовки данных для выходных каналов и чтения для входных каналов. 

[image: image3]





Рис.3
5.2.1.1.Подготовка инициализации адаптера.
 На этом этапе в  буфере обмена пользователем с помощью функций библиотеки или макросов формируются коды, которые при инициализации передаются в адаптер. 

Подготовка инициализации адаптера ключает :

-  формирование  кода регистра режимов адаптера (п.5.2.2.1.А)  .

-  подготовку данных регистров настройки частоты каналов  и режима контроля-формирования четности Последовательного Кода (ПК). (п.5.2.2.2.)  .

- выбор режима работы выходных каналов с выходными данными ПК (п.5.2.2.3). 
Пояснение: 
Каждый из выходных каналов может работать в одном из 2-х режимов передачи данных ПК в канал: глобальном и файловом.

Все каналы, работающий в глобальном режиме, выдают данные ПК циклически из одного общего глобального буфера ПК. Максимальная длина глобального буфера равна 256*N слов ПК, где N-количество каналов, работающих в глобальном режиме, размерность слова данных - 32 бита. Глобальные Параметры выдачи идентифицируются по Номеру слова в глобальном буфере ПК и доступны всем выходным каналам, работающим в глобальном режиме выдачи. Последовательность выдачи параметров в канал может быть произвольной и формируется пользователем.

В файловом режиме канал имеет 2 собственных буфера (банка) длиной 256 слов ПК(по 32 бита) каждый. Выдача осуществляется из одного заданного буфера ПК . Номер слова в кадре выдачи выходных данных равен номеру слова в буфере Параметров канала.

Подготовка очередной инициализации возможна при работающем адаптере.

5.2.1.2. Инициализация адаптера.

При инициализации (п.5.2.2.4.) производится настройка каналов на заданную частоту и режим контроля-формирования бита четности. Адаптер переходит в режим Работа с параметрами, заданными на этапе подготовки инициализации (п.5.2.1.1.).
После инициализации можно работать с каждым каналом отдельно (п.5.2.1.4.-5.2.1.6.).
5.2.1.3. Останов адаптера .
Адаптер переходит в режим Настройка, прерывания запрещены, сигнал Запрет выхода установлен. (п.5.2.2.5.).
После останова можно переходить к инициализации(п.5.2.1.2.), подготовке инициализации (п.5.2.1.1.)  или завершению работы (п.3.) .

5.2.1.4. Формирование последовательности приема/выдачи параметров.

При стандартном пуске канала (п.5.2.2.9.В.) формирование последовательности приема/выдачи параметров не требуется.

Все каналы, за исключением выходных, работающих с глобальными параметрами, имеют 2 буфера (банка) данных 0-й и 1-й.  Для выходных каналов, работающих с глобальными параметрами, номер банка всегда 0-й. Задавать последовательность приема/выдачи можно только для того банка, с которым канал в данный момент не работает. 

Перед пуском канала/установкой задания в канале (за исключением случая стандартного пуска) формирование последовательности приема/выдачи обязательно!

2.1.1.Выходной канал (глобальный режим). Последовательность выдачи параметров формируется повторяющимся вызовом функции SET_SO_TAB_G (п.5.2.2.6.). Метка конца массива и метка прерывания канала (по концу массива ) записываются при выполнении функции SET_SO_DAN_RC_G (п.5.2.2.6.).

2.1.2.Выходной канал (файловый режим). Первым должен быть вызов функции SET_SO_TAB_Z (п.5.2.2.7.) , затем, при необходимости, SET_SO_TAB_F (п.5.2.2.7.) Метка конца массива и метка прерывания канала (по концу массива ) записываются функцией SET_SO_DAN_RC_F (п.5.2.2.7). 

2.1.3.Входной канал. Правильный прием входных параметров обеспечивается последовательным вызовом до 5-ти функций  (п.5.2.2.8), начиная с SET_SI_TAB_Z. Функции SET_SI_TAB_E, SET_SI_TAB_M и SET_SI_TAB_KM можно вызывать только после SET_SI_TAB_Z  и только для тех параметров, для которых необходимо указать особый режим выдачи, метку прерывания и метку конца массива соответственно. Процедура   завершается обязательным вызовом функции SET_SI_TAB, которая переносит подготовленные данные в ОЗУ Адаптера.

5.2.1.5. Пуск канала/ установка задания в канале.

Установка задания в канале (п.5.2.2.9) возможна только при снятом бите задания регистра RC канала и подготовленной последовательности приема/выдачи параметров без предварительного останова канала.

5.2.1.6.Останов канала . 

См. п.5.2.2.10.
5.2.2. Описание макросов и библиотечных функций драйвера

Замечание: тип параметра в описании макроса соответствует аналогичному параметру функции.

5.2.2.1.Работа с регистром режимов (RM).

А.Подготовка кода регистра режимов в буфере обмена.

	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос: 

SET_RM(Data, ii)
функция:

Set_Rm(unsigned short int * Data, int  ii)
	 ii - код регистра режимов
	запись кода ii в буфер обмена

	макрос: 

SET_RM_BITS(Data,k4,k3,k2,k1,m4,m3,m2,m1,s,t,e,m,r)

функция
Set_Rm_Bits(unsigned short int *Data, int  k4,int  k3,int  k2,int  k1,int m4 ,int m3 ,int m2 ,int m1 , int s ,  int t, int e , int m , int r  )
	s = 0/1 при приеме ПК в 32-й разряд данных записывается 0/1,

t = 0/1 сигнал Тест выключен (включен),

e = 0/1 сигнал Запрет выхода выключен (включен),

m = 0/1 формирование прерывания  от флагов рег.RI ПК ARINC разрешено (запрещено),

 r =  0 режим Работа,

     = 1 режим Настройка.

m1..m4 = 0/1 формирование  флагов прерывания  от РК  DI1…DI4 разрешено (запрещено),

k1..k4 = 0/1 формирование  флагов прерывания  от РК по подъему/спаду  DI1…DI4


	формирование в буфере обмена кода регистра режимов в соответствии с заданным значением битов 

	макросы:

SET_RM_BIT_R (Data)

SET_RM_BIT_M (Data)

SET_RM_BIT_E (Data)

SET_RM_BIT_T (Data)

SET_RM_BIT_S (Data)

SET_RM_BIT_M1 (Data)

SET_RM_BIT_M 2(Data)

SET_RM_BIT_M 3(Data)

SET_RM_BIT_M 4(Data)

SET_RM_BIT_K 1(Data)

SET_RM_BIT_K 2(Data)

SET_RM_BIT_K 3(Data)

SET_RM_BIT_K 4(Data)

функции:: 

Set_Rm_Bit_R(unsigned short int *Data )

Set_Rm_Bit_M(unsigned short int *Data )

Set_Rm_Bit_E(unsigned short int *Data )

Set_Rm_Bit_T(unsigned short int *Data )

Set_Rm_Bit_S(unsigned short int “  *Data )

Set_Rm_Bit_M1(unsigned short int *Data )

Set_Rm_Bit_M2(unsigned short int *Data )

Set_Rm_Bit_M3(unsigned short int *Data )

Set_Rm_Bit_M4(unsigned short int *Data )

Set_Rm_Bit_K1(unsigned short int *Data )

Set_Rm_Bit_K2(unsigned short int *Data )

Set_Rm_Bit_K3(unsigned short int *Data )

Set_Rm_Bit_K4(unsigned short int *Data )


	
	Установка битов r,m,e,t,s, m1,m2,m3,m4,k1,k2,k3,k4  в “1” в буфере обмена регистра режимов

	макросы:

CLR_RM_BIT_R(Data)

CLR_RM_BIT_M(Data)

CLR_RM_BIT_E(Data)

CLR_RM_BIT_T(Data)

CLR_RM_BIT_S (Data)

CLR_RM_BIT_M1(Data)

CLR_RM_BIT_M2(Data)

CLR_RM_BIT_M3(Data)

CLR_RM_BIT_M4(Data)

CLR_RM_BIT_K1(Data)

CLR_RM_BIT_K2(Data)

CLR_RM_BIT_K3(Data)

CLR_RM_BIT_K4(Data)

функции:: 

Clr_Rm_Bit_R(unsigned short int *Data )

Clr_Rm_Bit_M(unsigned short *Data )

Clr_Rm_Bit_E(unsigned short *Data )

Clr_Rm_Bit_T(unsigned short *Data )

Clr_Rm_Bit_S(unsigned short *Data )

Clr_Rm_Bit_M1(unsigned short *Data )

Clr_Rm_Bit_M2(unsigned short *Data )

Clr_Rm_Bit_M3(unsigned short *Data )

Clr_Rm_Bit_M4(unsigned short *Data )

Clr_Rm_Bit_K1(unsigned short *Data )

Clr_Rm_Bit_K2(unsigned short *Data )

Clr_Rm_Bit_K3(unsigned short *Data )

Clr_Rm_Bit_K4(unsigned short *Data )


	
	Очистка битов r,m,e,t,s, m1,m2,m3,m4,k1,k2,k3,k4  в буфере обмена регистра режимов.


B.Запись регистра режима.
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

WRITE_RM(hARINC,Data,cbret)
функция:: 

Write_Rm(HANDLE  hARINC, unsigned short int *Data, unsigned long *cbret )
	
	записывает код, подготовленный функциями п.1.1. в регистр режимов адаптера;

Используется для записи кодов управления прерыванием INT1.


C.Чтение кода регистра режимов.
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

GET_RM(Data, ii)
функция:: 

Get_Rm(unsigned short int *Data,  int *ii )
	 ii - код регистра режимов
	возвращает код регистра режимов из буфера обмена в переменную “ii”


5.2.2.2. Работа с регистрами настройки частоты и режима контроля.

A.Подготовка кода регистров настройки частоты и режима контроля.

	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

SET_RF_SI(Data,i1,i2,i3,i4,i5,i6,i7,i8,o1, o2,o3,o4,o5,o6,o7,o8)

функция:: 

Set_Rf_Si(unsigned short int *Data,int i1,int i2,int i3,int i4,int i5,int i6,int i7,int i8,int o1,int o2,int o3,int o4,int o5,int o6,int o7,int o8)
	i1-i8 код частоты (2 бита) для  входных каналов №№1-8 (см.п.4.4. описания адаптера);

o1-o8 режим контроля (1 бит) для входных каналов №№1-8(см.п.4.4. описания адаптера);


	Для каждого входного канала формирует в буфере код регистра настройки частоты:

i= 0,1,2 - 12, 50, 100 кГц
и вид режима контроля четности ПК

o= 0 – контроль не четности ПК,  

o=1 – блокировка контроля.

	макрос:

SET_RF_SI_N(Data,i1,i2,i3,i4,i5,i6,i7,i8)

функция:: 

Set_Rf_Si_N(unsigned short int *Data,int i1,int i2,int i3,int i4,int i5,int i6,int i7,int i8)
	i1-i8 код частоты (2 бита) для  входных каналов №№1-8 (см.п.4.4. описания адаптера);


	Для каждого входного канала формирует в буфере код регистра настройки частоты:

i= 0,1,2 - 12, 50, 100 кГц
и контроль не четности ПК.  



	макрос:

SET_RF_SO(Data,i1,i2,i3,i4,i5,i6,i7,i8,o1, o2,o3,o4,o5,o6,o7,o8)

функция:: 

Set_Rf_So(unsigned short int *Data,int i1,int i2,int i3,int i4,int i5,int i6,int i7,int i8,int o1,int o2,int o3,int o4,int o5,int o6,int o7,int o8)
	i1-i8 код частоты (2 бита) для  выходных каналов №№1-8 (см.п.4.4. описания адаптера);

o1-o8 режим контроля (1 бит) для выходных каналов №№1-8(см.п.4.4. описания адаптера);
	Для каждого выходного канала формирует в буфере код регистра настройки частоты:

i= 0,1,2 - 12, 50, 100 кГц
и режим формирования четности ПК

o= 0 – формир. не четности ПК,  

o=1 – формир. Четности ПК.

	макрос:

SET_RF_SO_N(Data,i1,i2,i3,i4,i5,i6,i7,i8)

функция:: 

Set_Rf_So_N(unsigned short int *Data,int i1,int i2,int i3,int i4,int i5,int i6,int i7,int i8)
	i1-i8 код частоты (2 бита) для  выходных каналов №№1-8 (см.п.4.4. описания адаптера);


	Для каждого выходного канала формирует в буфере код регистра настройки частоты:

i= 0,1,2 - 12, 50, 100 кГц
и режим формирования не четности ПК.  




B.Чтение  кода регистров настройки частоты и режима контроля.
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

GET_RF_SI(Data,i1,i2,i3,i4,i5,i6,i7,i8,o1, o2,o3,o4,o5,o6,o7,o8)

 функция:: 

Get_Rf_Si(unsigned short int *Data, int *i1, int *i2, int *i3, int *i4, int *i5, int *i6, int *i7, int *i8, int *o1,int *o2, int *o3, int *o4, int *o5, int *o6, int *o7, int *o8)
	i1-i8 код частоты (2 бита) для  входных каналов №№1-8 (см.п.4.4. описания адаптера);

o1-o8 режим контроля (1 бит) для входных каналов №№1-8(см.п.4.4. описания адаптера);


	возвращает коды настройки частоты и режима контроля  из буфера обмена в переменные для входных каналов

	макрос:

GET_RF_SO(Data,i1,i2,i3,i4,i5,i6,i7,i8,o1, o2,o3,o4,o5,o6,o7,o8)

 функция:: 

Get_Rf_So(unsigned short int *Data, int *i1, int *i2, int *i3, int *i4, int *i5, int *i6, int *i7, int *i8, int *o1,int *o2, int *o3, int *o4, int *o5, int *o6, int *o7, int *o8)
	i1-i8 код частоты (2 бита) для  выходных каналов №№1-8 (см.п.4.4. описания адаптера);

o1-o8 режим контроля (1 бит) для выходных каналов №№1-8(см.п.4.4. описания адаптера);
	возвращает коды настройки частоты и режима контроля  из буфера обмена в переменные для выходных каналов


5.2.2.3. Работа выходных каналов с глобальными параметрами.
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

SET_SO_GLBL(Data,i1,i2,i3,i4,i5,i6,i7,i8)
функция:: 

Set_So_Glbl(unsigned short int *Data,int i1,int i2,int i3,int i4,int i5,int i6,int i7,int i8)
	i1-i8 признак работы выходного канала №№1-8 с глобальными параметрами

    =0 файловый режим

    =1 глобальный режим


	Записывает в буфер обмена режимы работы с параметрами выходных каналов.

	макрос:

GET_SO_GLBL(Data,nc,i)
функция:: 

Get_So_Glbl(unsigned short int *Data, int nc, int *i)
	nc - номер выходного канала (1-8)

i - признак работы выходного канала  с глобальными параметрами

    =0 файловый режим

    =1 глобальный режим
	возвращает код “i” режима работы с параметрами выходного канала с номером “nc”


5.2.2.4. Инициализация адаптера.
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

INIT_ARINC (hARINC,Data,cbret)

функция:: 

Init_Arinc(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned long *cbret)
	
	При инициализации производится настройка каналов на заданную частоту и режим контроля-формирования бита четности. Адаптер переходит в режим Работа


5.2.2.5.Останов адаптера.

	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

ARINC_STOP (hARINC,Data,cbret)

функция:: 

Arinc_Stop(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned long *cbret)
	
	Адаптер переходит в режим Настройка, прерывания запрещены, сигнал Запрет выхода установлен.


5.2.2.6. Задание последовательности выдачи параметров выходным каналом (глобальный режим).
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

SET_SO_TAB_G(Data,nc,i,i1,e)
функция:: 

Set_So_Tab_G(unsigned short int *Data,int nc,int i,int i1,int e)
	nc - номер выходного канала (1-8),

 i – номер слова в кадре выдачи,

i1- номер слова глобального буфера данных, содержащего глобальный параметр (от 1 до 256*N, где N - количество каналов,работающих в глобальном режиме),

e -управление пропуском/формированием слова

 =0 выдавать всегда;

 =2 формирование паузы;

 =1 выдавать, если флаг в RC =0;

 =3 выдавать, если флаг в RC =1.
	Для правильного формирования последовательности выдачи “number”-глобальных параметров каналом с номером “nc”, необходимо вызвать “number”-раз  функцию  SET_SO_TAB_G . При этом “i” меняется  от 1 до “number”. Затем вызывается функция SET_SO_DAN_RC_G

	макрос:

SET_SO_DAN_RC_G(hARINC, Data,cbret, nc,number)
функция:: 

Set_So_Dan_Rc_G(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned long *cbret, int nc, int number)
	nc - номер выходного канала (1-8),

number - количество выдаваемых параметров
	Возвращает код ошибки:

=0 нормальное завершение,

=1канал работает,

=2 канал работает в файловом режиме,

=3 ошибочное количество выдаваемых параметров 


5.2.2.7. Задание последовательности выдачи параметров выходным каналом (файловый режим).
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

SET_SO_TAB_Z(Data,nc,nb,i)
функция:: 

Set_So_Tab_Z(unsigned short int *Data, int nc, int nb)
	nc - номер выходного канала (1-8),

nb - номер банка (0/1),

i - только для макроса : переменная типа “int” для организации внутреннего цикла
	Функция подготавливает данные в буфере обмена для формирования последовательности вывода параметров. Должна вызываться перед вызовом SET_SO_TAB_F и SET_SO_DAN_RC_F.

	макрос:

SET_SO_TAB_F(Data,nc,nb,i,e)
функция:: 

Set_So_Tab_F(unsigned short int *Data, int nc, int nb, int i, int e)
	nc - номер выходного канала (1-8),

nb - номер банка,

i - номер параметра (от 1 до 256),

e -управление пропуском/формированием слова

 =0 выдавать всегда;

 =2 формирование паузы;

 =1 выдавать, если флаг в RC =0;

 =3 выдавать, если флаг в RC =1.
	Функция необходима только для тех параметров, для которых требуется особый режим выдачи. Вызывается только после функции  SET_SO_TAB_Z и перед SET_SO_DAN_RC_F. Значение “i” принимает значения в диапазоне  от “start” до “start +number-1.

	макрос:

SET_SO_DAN_RC_F(hARINC,Data, cbret,nc,nb,cikl,start,number)
функция:: 

Set_So_Dan_Rc_F(HANDLE hARINC, unsigned short int *Data, unsigned long *cbret, int nc, int nb, int cikl, int start, int number)
	nc - номер выходного канала (1-8),

nb - номер банка (0/1),

cikl=0 циклический режим,

      =1 однократный режим,

start- номер стартового параметра (в циклическом режиме = 1),

number - количество выдаваемых параметров
	Функция завершает формирование последовательности выдачи параметров, переносит подготовленные данные в ОЗУ.

Возвращает код ошибки:

=0 нормальное завершение,

=1 канал работает,

=2 канал работает в глобальном режиме,

=3 ошибочное количество выдаваемых параметров 


Примечание: вызов функций п.7 необязателен в случае использования стандартного пуска канала (п.9.2.).

5.2.2.8. Задание последовательности приема параметров входным каналом.
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

 SET_SI_TAB_Z(Data,nc,nb,i)
функция:: 

Set_Si_Tab_Z(unsigned short int *Data, int nc, int nb)
	nc - номер входного канала (1-8),

nb - номер банка (0/1),

i - только для макроса : переменная типа “int” для организации внутреннего цикла
	Функция подготавливает данные в буфере обмена для формирования последовательности вывода параметров. Должна вызываться перед вызовом SET_SI_TAB_E, SET_SI_TAB_M, SET_SI_TAB_KM,  и  SET_SI_TAB.

	макрос:

SET_SI_TAB_E(Data,nc,nb,i,e)
функция:: 

Set_Si_Tab_E(unsigned short int *Data, int nc, int nb, int i, int e)
	nc - номер входного канала (1-8),

nb - номер банка (0/1),

i - адрес параметра (от 0 до 255),

e -управление пропуском/формированием слова

 =0 принимать;

  =1 не принимать
	Функция подготавливает данные в буфере обмена. Функция необходима только для тех параметров, для которых требуется особый режим выдачи. Вызову этой  функции должен предшествовать вызов SET_SI_TAB_Z.

	макрос:

SET_SI_TAB_M(Data,nc,nb,i,m)
функция:: 

Set_Si_Tab_M(unsigned short int *Data, int nc, int nb, int i, int m)
	nc - номер входного канала (1-8),

nb - номер банка (0/1),

i - адрес параметра (от 0 до 255),

m - метка прерывания (=1)

      
	Функция подготавливает данные в буфере обмена. Может вызываться только для тех входных параметров, при поступлении которых необходимо формировать сигнал прерывания. Вызову этой  функции должен предшествовать вызов SET_SI_TAB_Z.

	макрос:

SET_SI_TAB_KM(Data,nc,nb,i,km)
функция:: 

Set_Si_Tab_Km(unsigned short int *Data, int nc, int nb, int i, int km)
	nc - номер входного канала (1-8),

nb - номер банка (0/1),

i - адрес параметра (от 0 до 255),

km - метка конца массива(=1). При поступлении параметра “i” прием по каналу прекратится.
	Функция подготавливает данные в буфере обмена. Может вызываться только для тех входных параметров, при поступлении которых прием по данному каналу прекращается. Вызову этой  функции должен предшествовать вызов SET_SI_TAB_Z.

	макрос:

SET_SI_TAB(hARINC,Data,cbret,nc,nb)
функция:: 

Set_Si_Tab(HANDLE hARINC, unsigned short int *Data, unsigned long *cbret, int nc, int nb)
	nc - номер входного канала (1-8),

nb - номер банка (0/1),


	Функция переносит подготовленные данные в ОЗУ. Вызову этой  функции должен предшествовать вызов SET_SI_TAB_Z.

Возвращает код ошибки:

=0 нормальное завершение,

=1канал работает


Примечание: вызов функций п.8 необязателен в случае использования стандартного пуска канала (п.5.2.2.9.В.).

5.2.2.9. Пуск канала/ установка задания в канале .
A. C заданием последовательности выдачи параметров.

	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

PUSK_SO(hARINC,Data,cbret,nc,nb,m,e)
функция:: 

Pusk_So(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned long *cbret, int nc, int nb, int m, int e)
	nc - номер выходного канала (1-8),

nb - номер банка (0/1),

m  =1(0) запрет (разрешение) формирования прерывания данного канала ,

е - флаг управления пропуском/ формированием слова


	Установка задания выходного канала. Параметры , заданные функцией , записываются  в регистр управления канала (RC) при снятом бите предыдущего задания.

Возвращает код ошибки:

0 - нормальное завершение,

1 - установлен бит задания канала, запись нового задания невозможна,

2 - не сформирована последова-тельность выдачи параметров

	макрос:

PUSK_SI(hARINC,Data,cbret,nc,nb,m,ap)
функция:: 

Pusk_Si(HANDLE hARINC, unsigned short int *Data, unsigned long *cbret,int nc, int nb, int m, int ap)
	nc - номер входного канала (1-8),

nb - номер банка (0/1),

m  =1(0) запрет (разрешение) формирования прерывания данного канала ,

ар = 0 - режим приема по Адресу.Параметра,

ар = 1 - режим приема по Сч. Слов (файловый прием )
	Установка задания входного канала

Параметры , заданные функцией , записываются  в регистр управления канала (RC) при снятом бите предыдущего задания.

Возвращает код ошибки:

0 - нормальное завершение,

1 - установлен бит задания канала, запись нового задания невозможна,

2 - не сформирована последова-тельность выдачи параметров


В.Стандартный.
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

PUSK_SO_ST(hARINC,Data,cbret,nc,nb,m,cikl,start,number,i)
функция:: 

Pusk_So_St(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned long *cbret,int nc,int nb,int m, int cikl,int start,int number)
	nc - номер выходного канала (1-8),

nb - номер банка (0/1),

m  =1(0) запрет (разрешение) формирования прерывания данного канала ,

cikl=0 циклический режим,

      =1 однократный режим,

start- номер стартового слова (в циклическом режиме = 1),

number - количество выдаваемых параметров 

i - только для макроса : переменная типа “int” для организации внутреннего цикла
	Установка стандартного задания выходного канала (выдача всех параметров). Параметры , заданные функцией , записываются  в регистр управления канала (RC) при снятом бите предыдущего задания.

Возвращает код ошибки:

0 - нормальное завершение,

1 - установлен бит задания канала, запись нового задания невозможна,

2 - не сформирована последовательность выдачи параметров

	макрос:

PUSK_SI_ST(hARINC,Data,cbret,nc,nb,ap, i)

функция:: 

Pusk_Si_St(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned long *cbret,int nc,int nb,int ap)
	nc - номер входного канала (1-8),

nb - номер банка (0/1),

ар = 0 - режим приема по Адресу.Параметра,

ар = 1 - режим приема по Сч. Слов (файловый прием )

i - только для макроса : переменная типа “int” для организации внутреннего цикла
	Установка стандартного задания входного канала (принимаются все поступившие параметры, метки прерываний и конца массива не ставятся). Параметры , заданные функцией , записываются  в регистр управления канала (RC) при снятом бите предыдущего задания.

Возвращает код ошибки:

0 - нормальное завершение,

1 - установлен бит задания канала, запись нового задания невозможна,

2 - не сформирована последова-тельность выдачи параметров


5.2.2.10. Останов канала .
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

STOP_SO(hARINC,Data,cbret,nc)
функция:: 

Stop_So(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned long *cbret,int nc)


	nc - номер выходного канала (1-8),


	Останов выходного канала. 



	макрос:

STOP_SI(hARINC,Data,cbret,nc)
функция:: 

Stop_Si(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned long *cbret, int nc)


	nc - номер входного канала (1-8),


	Останов входного канала. 




5.2.2.11. Запись параметра .
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

WRITE_PRM_G(hARINC,Data, cbret, np,li)
функция:: 

Write_Prm_G(HANDLE hARINC, unsigned short int *Data, unsigned long *cbret, int np, long int li)
	np - номер слова данных, содержащего глобальный параметр  (от 1 до 256*N, где N - количество каналов, работающих в глобальном режиме),

li - значение параметра (32 бита),

 если 32-й бит = 1 то слово  выдается в канал,  если = 0, то пропускается.        
	Запись глобального параметра в ОЗУ адаптера в “защищенном режиме”. Обеспечивает неразрывную выдачу старшей и младшей части слова, независимо от того, есть ли каналы, работающие в момент записи с глобальными параметрами.

	макрос:

WRITE_PRM_F(hARINC,Data,cbret,,nc,nb,np,li)
функция:: 

Write_Prm_F(HANDLE hARINC, unsigned short int *Data, unsigned long *cbret, int nc, int nb,  int np, long int li)
	nc - номер выходного канала (1-8),

nb - номер банка (0/1),

np - номер параметра  (от 1 до 256),

li - значение параметра (32 бита),

 если 32-й бит = 1 то слово  выдается в канал,  если = 0, то пропускается.


	Запись выходного параметра в буфер ОЗУ выходного канала в “защищенном режиме”.  Обеспечивает неразрывную выдачу старшей и младшей части слова при работающем канале

	макрос:

WRITE_PRM(hARINC,Data,cbret,nc,nb,np,li)

функция:: 

Write_Prm(HANDLE hARINC, unsigned short int *Data, unsigned long *cbret, int nc, int nb, int np, long int li)
	nc - номер выходного канала (1-8),

nb - номер банка (0/1),

np - номер параметра  (от 1 до 256),

li - значение параметра (32 бита),

 если 32-й бит = 1 то слово  выдается в канал,  если = 0, то пропускается.


	Запись выходного параметра в ОЗУ

Выполняется быстрее предыдущего режима Не обеспечивает неразрывную выдачу старшей и младшей части слова, что может привести к искажению выходных данных при работающем канале.


5.2.2.12. Чтение параметра входного канала ПК.
	Обозначение
	параметры
	описание

	Макрос:

READ_PRM_BT(hARINC,Data,cbret,,nc,nb,np,li)
функция:: 

Read_Prm_Bt (HANDLE hARINC, unsigned short int *Data, unsigned long *cbret, int nc, int nb, int np, long int *li)
	nc - номер входного канала (1-8),

nb - номер банка (0/1),

np - адрес параметра  (от 0 до 255),

li - значение параметра (32 бита),


	Чтение входного параметра в “защищенном режиме”, обеспечивает достоверность передачи Параметра при работающем канале повторным чтением со сравнением.

	Макрос: 

READ_PRM_SS(hARINC,Data,cbret,,nc,nb,np,li)
функция:: 

Read_Prm_Ss(HANDLE hARINC, unsigned short int *Data, unsigned long *cbret,int nc, int nb, int np, long int *li)
	nc - номер входного канала (1-8),

nb - номер банка (0/1),

np - адрес параметра  (от 0 до 255),

li - значение параметра (32 бита),


	Чтение входного параметра в “защищенном режиме”, обеспечивает достоверность передачи Параметра при работающем канале по анализу счетчик слов.

	Макрос:

 READ_PRM(hARINC,Data,cbret,,nc,nb,np,li)
функция:: 

Read_Prm(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned long *cbret,int nc,int nb,int np,long int *li)
	nc - номер входного канала (1-8),

nb - номер банка (0/1),

np - адрес параметра  (от 0 до 255),

li - значение параметра (32 бита),


	Чтение входного параметра. Выполняется быстрее предыдущих режимов. Не обеспечивает неразрывный прием старшей и младшей части слова, что может привести к искажению входных данных при работающем канале


5.2.2.13. Прием/выдача разовых команд .
	Обозначение
	параметры
	описание

	Макрос:

SET_DO(hARINC,Data,cbret,ii)
функция:: 

Set_Do(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned long *cbret,int ii)
	ii - код регистра разовых команд
	Записывает код “ii” в регистр выходных разовых команд.

	Макрос: 

GET_DI(hARINC,Data,cbret,ii)
функция:: 

Get_Di(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned long *cbret,int *ii)
	ii - код регистра разовых команд
	Возвращает в переменной “ii” код состояния входных каналов РК без снятия блокировки прерывания INT1.


5.2.2.14. Работа с регистром прерываний .
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

WRITE_RI(hARINC,Data,cbret)

функция:: 

Write_Ri(HANDLE hARINC, unsigned short int *Data, unsigned long *cbret)
	
	Снимает блокировку прерывания. (Выполняется запись в регистр прерываний ) 

	макрос: 

READ_RI(hARINC,Data,cbret,o8,o7,o6,o5,o4,o3,o2,o1,i8,i7,i6,i5,i4,i3,i2,i1)
функция:: 

Read_Ri(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned long *cbret,int *o8,int *o7,int *o6, int *o5,int *o4,int *o3,int *o2,int *o1, int *i8,int *i7,int *i6,int *i5,int *i4,int *i3,int *i2,int *i1)
	o8-o1 - переменные выходных каналов №№8-1 соответственно,

i8-i1   - переменные входных каналов №№8-1 соответственно.
	Читает код регистра прерываний  и записывает  в переменные для каждого канала код “1”, если пришел сигнал прерывания по данному каналу, и “0”, если сигнала не было. После чтения регистр аппаратно обнуляется.

	макрос: 

READ_RI_WORD(hARINC,Data, cbret,i)
функция:: 

Read_Ri _Word (HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned long *cbret ,int *i)
	
	Читает код регистра прерываний  и записывает  в переменную “i”. После чтения регистр аппаратно обнуляется.


5.2.2.15. Обслуживание прерываний .
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

WRITE_HANDLE(hARINC,Data, hEVENT,cbret) 

функция:: 

Write_Handle(HANDLE hARINC, unsigned short int *Data, HANDLE hEVENT, unsigned long *cbret)
	hEVENT- дескриптор события (см.п.VI)
	Передача в драйвер дескриптора события для синхронизации прерывания


5.2.2.16. Чтение данных из ОЗУ в массив.
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

READ_RA_CH(hARINC,Data,cbret, adr,ch)

функция:: 

Read_Ra_Ch(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned long *cbret, int adr, int ch)
	adr - начальный адрес ОЗУ,

ch - число слов ОЗУ
	Считывает число “ch” слов ОЗУ, начиная с адреса adr. Полученные значения помещаются  в массив Data, начиная с индекса “adr”. Эту функцию можно использовать, только четко представляя организацию данных в буфере обмена.


5.2.2.17. Запись в ОЗУ данных из массива.
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

WRITE_RA_CH(hARINC,Data,cbret,adr,ch)

функция:: 

Write_Ra_Ch(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned long *cbret, int adr, int ch)
	adr - начальный адрес ОЗУ,

ch - число слов ОЗУ (ch>0)
	Записывает число “ch” слов в ОЗУ, начиная с адреса adr. Исходные значения необходимо поместить  в массив Data, начиная с индекса “adr”. Эту функцию можно использовать, только четко представляя организацию данных в буфере обмена.


5.2.2.18. Получение кода ошибки .
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

GET_ERROR(Data,err)

функция:: 

Get_Error(unsigned short int *Data, int *err)
	err - код ошибки
	Функция служит для получения кода ошибки после вызова тех функций, которые его формируют.


5.2.2.19.Чтение регистров управления каналов .
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

GET_RC_SO_M(hARINC,Data,cbret, nc,ii)

функция:: 

Get_Rc_So_M(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned  long *cbret,int nc,int *ii)
	nc - номер выходного канала (1-8).


	Читает код регистра управления выходного канала и помещает его в переменную “ii”.

	макрос: 

GET_RC_SI_M(hARINC,Data,cbret, nc,ii)
функция:: 

Get_Rc_Si_M(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned  long *cbret, int nc,int *ii)
	nc - номер входного канала (1-8).


	Читает код регистра управления входного канала и помещает его в переменную “ii”.


5.2.2.20.Чтение регистров состояния каналов .
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

GET_RS_SO_M(hARINC,Data,cbret, nc,ii)

функция:: 

Get_Rs_So_M(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned  long *cbret, int nc,int *ii)
	nc - номер выходного канала (1-8).


	Читает код регистра состояния  выходного канала и помещает его в переменную “ii”.

	макрос: 

GET_RS_SI_M(hARINC,Data,cbret, nc,ii)
функция:: 

Get_Rs_Si_M(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned  long *cbret, int nc,int *ii)
	nc - номер входного канала (1-8).


	Читает код регистра состояния  входного канала и помещает его в переменную “ii”.


5.2.2.21.Прочие функции.
	Обозначение
	параметры
	описание

	макрос:

GET_RJ(hARINC,Data,cbret,ii)
функция::

Get_Rj(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned  long *cbret,int *ii)
	
	В переменной “ii” возвращается код регистра идентификатора адаптера.

	макрос:

GET_RJ_M(Data ,ii)
функция::

Get_Rj_M(unsigned short int *Data,int *ii)
	
	В переменной “ii” возвращается код регистра идентификатора, считанный из буфера обмена.

	макрос:

READ_PRM_Z(hARINC,Data,cbret,nc,nb,np)
функция::

Read_Prm_Z(HANDLE hARINC, unsigned short int *Data,  unsigned  long *cbret, int nc,int nb,int np)


	nc - номер входного канала (1-8),

nb - номер банка (0/1),

np - адрес параметра  (от 0 до 255),


	Обнуляется входной параметр. Функция используется при анализе прерывания .

	макрос:

GET_SN (hARINC,Data,cbret,ii)
функция::

Get_Sn(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data, unsigned  long *cbret,int *ii)


	
	В переменной “ii” возвращается серийный номер платы адаптера.

	макрос:

SET_RA(hARINC,Data,cbret,ii)

функция::

Set_Ra(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data,unsigned long *cbret,int ii)

	
	Запись в регистр RA кода “ii”

	макрос:

SET_RD(hARINC,Data,cbret,ii)

функция::

Set_Rd(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data,unsigned long *cbret,int ii)
	
	Запись в регистр RD кода “ii”

	макрос:

GET_RD(hARINC,Data,cbret,ii)

Функция::

Get_Rd(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data,unsigned long *cbret,int ii)
	
	Чтение кода, хранящегося в регистре RD и запись его в переменную “ii”. 

	макрос:

READ_RFI_WORD(hARINC,Data,cbret,ii)

функция::

Read_Rfi_Word(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data,unsigned long *cbret,int *ii)

	
	Чтение кода регистра RFI в переменную ii.

	макрос:

READ_RFI_INT(hARINC,Data,cbret,ii)

функция::

Read_Rfi_Int(HANDLE hARINC,unsigned short int *Data,unsigned long *cbret,int *ii)


	
	Передача в приложение кода регистра RFI, считанного обработчиком прерываний драйвера и запись его в переменную “ii”.


5.2.3. Обслуживание прерываний  

Обработчик прерывания драйвера читает регистр RFI и запускает пользовательский обработчик, который должен выполнять все дальнейшие действия по обработке прерывания.

Синхронизация обработчиков прерываний драйвера и приложения осуществляется с помощью “потока” и “события”(описание этих понятий можно найти в многочисленной специальной литературе) и кратко может быть изложена следующим образом.

В приложении  создаются:

-  дополнительный поток, являющийся пользовательским обработчиком прерываний;

- синхронизирующее событие, которое в исходном состоянии находится в занятом состоянии, освобождается обработчиком прерывания драйвера после возникновения аппаратного прерывания, активизирует поток (пользовательский обработчик прерывания)  и вновь переходит в занятое состояние до прихода следующего прерывания.

Далее перечислены дополнения, которые рекомендуется внести в программу для обеспечения возможности работы с прерыванием  и краткие пояснения к ним.

Имена переменных и функций произвольны.

Область данных.

HANDLE  hEvent, hThread
дескрипторы события и потока
DWORD dwThreadID
переменная, в которую система внесет идентификатор потока

DWORD WINAPI   f_INT(LPVOID)        прототип асинхронной функции, которая будет активизироваться из обработчика прерывания, включенного в драйвер

Область кодов.

hEvent=CreateEvent(NULL, TRUE,FALSE, "SignalEvent");      создаем событие, SignalEvent – имя события  (должно быть уникальным в системе)

WRITE_HANDLE ( hARINC, Data,hEvent,cbret);     передаем в драйвер дескриптор события для синхронизации прерывания 

hThread = CreateThread(NULL, 0, (LPTHREAD_START_ROUTINE) f_INT,

NULL, 0, &dwThreadID);
создаем поток, где
3-й параметр вызова - адрес функции, которая будет выполняться, когда поток будет активизирован. 
DeviceIoControl ( hARINC , DRV2K_PCI429_3_STOP_INT, NULL, 0 ,  NULL,  0, &cbret, NULL  );   Функция завершения работы с прерываниями.
Область функции-обработчика прерывания.

WaitForSingleObject(hEvent, INFINITE); для того, чтобы функция активизировалась только в случае прихода в драйвер аппаратного прерывания, она должна содержать вызов функции ожидания 

ResetEvent(hEvent);     
сброс события
do{
READ_RI_WORD(hDevice,buf,nOutput,ii);
    }while ( ii !=0);
следует прочитать регистр прерываний до его полного обнуления

WRITE_RI(hDevice,buf,nOutput1);       Снятие блокировки прерывания 
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Рис.2 Алгоритм работы пользовательского обработчика прерывания.
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