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COMMISSION ELECTROTECHNIQUE INTERNATIONALE

BASIC TEMPS REEL POUR CAMAC

PREAMBULE

par des Comités
ns la plus grande

>Comités natio-

3) Dans le but d’encourager 'unification internationale, la C E I exprime 1¢ veeu que\tous les i ntionaux adoptent

dans leurs régles nationales le texte de la recommandation de la C ; ¢ ifions nationales le
permettent. Toute divergence entre la recommandation de la C hnte doit, dans la
; . ;

hesure possible un accord international sur les sujets examinés.

2) Ces décisions constituent des recommandations internationales et sont agrége
jaux.

|
nu¢léaire.
1 te réunion, un
projet, document 45 ' s a I’ i tés nationaux
suivant la Regle deSSix \Mpi :

strumentation

Les Comités ivants Se sont prononcés explicitement en faveur de la
puplication:
Q Finlande
e France
Italie
Pologne

République Démocratique Alfemande

Tchécoslovaquie

Union des Républiques
Socialistes Soviétiques

Etats-Unis d’Amérique Yougoslavie

Autre publication de la C E I citée dans la présente norme:

Publication n° 516: Systéme modulaire d’instrumentation pour le traitement de I'information; systtme CAMAC.
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INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

REAL-TIME BASIC FOR CAMAC

FOREWORD

which all
rnational

1)'rheform‘ decisions-or-agresmen of the on-technical matte nrepared b echnics '/mh“ an
the Natiopal Committees having a special interest therein are represented, express, as nearly as\possible, an.inte

consensug of opinion on the subjects dealt with.

2) They have the form of recommendations for international use and they are accepted by ¢he Nati itteps in that
sense.
3) In order {o promote international unification, the I E C expresses the wish that 3 1014 1 1d adopt

the text of the I E C recommendation for their national rules in so far as national cenditions\yill A vergence
between the I E C recommendation and the corresponding national rules sh6uld ) ible ndicated
in the latfer.

This st3 : No. 45: Nuclear Instrumen-
tation.

A draft a draft,
Documen itte ational Committees for approval under
the Six M

The Nz f ies voted explicitly in favour of publica-
tion:

Germany

Italy

Poland _
South Africa (Republic of)
Spain :

Union of Soviet

Socialist Republics
United States of America
Yugoslavia

Other I E C publication quoted in this standard :
Publication No. 516: A Modular Instrumentation System for Data Handling; CAMAC System.
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BASIC TEMPS REEL POUR CAMAC

INTRODUCTION

Le BASIC temps réel pour CAMAC est le BASIC temps réel dans lequel les instructions des
déclarations et du temps réel sont adaptées au matériel CAMAC. La norme BASIC temps réel
définit des «déclarations de processus» et des «entrée-sortie de processus» de fagon générale,
indépendamment de toute interface particuliére. Des parties spécifiques de la syntaxe et de la
sémantique du langage sont laissées «ouvertes et définies» lors de la mise en ceuvre de telle fagon
que pour un systéme matériel particulier cette mise en ceuvre puisse d/é&e-l:Qiner ces zones de

mani¢te Ia plus approprice. L objet de cette norme est de Tournir une no
obtenjir le maximum de compatibilité entre les différentes mises en ccuvre
le systtme CAMAC.

suppose que le lecteur est familiarisé avec le BASIC et

dans
On

1. Domaine d’application et objet

1.1

1.2

cation

Domaine d’application

périphériiues, la reponse

ion qui fournit les entrée-sortie de p
ents asynchrones, la synchronisation et 1
a saisie des exceptions.

€ de referente destinée a
ASIC temps réel

on 516 de la
pn; systéme
1itoires de la

ASIC temps
Locessus des
communi-

est forcément générale et des parties spécifiques de la

venablement

particuliers des systémes périphériques. L objectif d¢ la présente
Syntaxes et sémantiques spécifiques applicables au CAMAC dans les

mme temps réel est écrit sous forme d’activités simultanées qui pguvent dialo-

1

n

c

1ndre complietemen

objecti

€ I'application.

Chaque activité posséde des variables locales et communique avec son environnement a
travers des «ports d’accés» qui sont de trois types:

1) Ports d’accés des messages qui transférent des données entre deux activités;

2) Ports d’acceés des données partagées qui donnent accés aux données partagées qui existent
en dehors des activités;

3) Ports d’accés des processus qui fournissent ’entrée-sortie CAMAC.

Egalement, des instructions sont définies pour établir un programme d’activités simulta-
nées en temps réel et en réponse aux événements produits extérieurement et intérieure-

ment.
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REAL-TIME BASIC FOR CAMAC

INTRODUCTION

Real-time BASIC for CAMAC is Real-time BASIC in which the declarations and real-time
statements are defined for use with CAMAC hardware. The Real-time BASIC standard defines
“Process declarations™ and “Process input-output” in a general way, independently of any
particular interface hardware. Specific parts of the syntax and semantics of the language are left
“implementation-defined” so that an implementation for a particular hardware system can define
these areas in the most appropriate way. The purpose of this standard is to provide-a reference, to

achieve mgximum compatlblhty between different implementations of Real-time BASIC for use
with CAMAC.
It is assymed that the reader is familiar with BASIC and with ¢
1. Scope and object
1.1 Scope]

This document applies to CAMAC syste 16: A
Modﬂar Instrumentation System n this
document shall supersede or extend the : requis ements of 1EC Publica-
tion pl16.

1.2  Objecy

The generic standard hdard)
includes a real-time sponse
to asynchrong g gvities,
and the han@

Th i hx and
semanti stems.
The ¢ \MAC
in arg

4
2. Real-time capabiliti
A real-time program is written as a number of concurrent activities which can commu-

nicate and synchronize as necessary to achieve the overall objective of the application.

Each activity has local variables, and communicates with its environment through “ports”
which are of three types:

1) Message ports which transfer data between two activities;
2) "Shared-data ports which allow access to shared data that exist outside the activities;

3) Process ports which provide CAMAC input-output.

Also, statements are defined to schedule concurrent activities in real-time and in response
to externally and internally generated events.
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Déclarations

Les instructions de déclaration sont utilisées pour définir les attributs des ports d’acces et
la structure des données transférées a travers eux. Les déclarations doivent étre placées en
téte du programme avant toute instruction d’exécution. Elles s’appliquent a I’ensemble du
programme temps réel contrairement aux instructions DIM qui sont locales pour une activité
simultanée.

Déclarations de structure de données

Une structure de données est une liste de types de données, soit réels, soit entiers, ou chaine
de caracteres. Elle est utilisée pour définir des listes appropriées de variables et de tableaux
dans les instructions de transfert de données a travers les ports d’accés, et pour définir les

nités d’accés-aux-données partagées. Par exemple. la-déclaration-dZune structure de données
appelée STAT comprenant trois nombres réels, un tableau d’énti ¢ux chaines de
caractéres pourrait étre: %

200 STRUCTURE STAT: 3 OF REAL, INTEGE
tition? type

dec-structure-données = STRUCTURE nom-¢
(virgule répétition? t
nom-structure =
répétition =
entier =
type P
dimensionnement =
limites =

Déclarations CAMA

sus» dans la
processus est

PUT MPX (2) « CAMAC (, S, )»

423 PROCESS INPUT MPX (3) « CAMAC (,, 5, 2)»

] E

430 PROCESS EVENT FULL «CAMAC WEIGHT GL3»

La ligne 400 déclare un dispositif «entrée seulement» appelé WEIGHT qui se trouve a la
Branche 1, Chéssis 3, Station 17 et Sous-adresse 0. Sa donnée est lue par le code de fonction
2, elle est sous forme binaire en signe et taille avec une taille de 10 bits.

1) La norme BASIC temps réel définit seulement deux types de données: numériques (décimal virgule-flottante) et
chaine de caractéres. Pour de nombreuses applications CAMAC, le format numérique implique une mémoire
démesurée et entraine des calculs trop lents. En utilisation avec CAMAC, le «numérique» est subdivisé en deux
types: «réel» employant un format interne décimal ou binaire et «entier» correspondant a des mots CAMAC de
24 bits. Lorsqu’ils sont utilisés en opérations numériques, les entiers sont traités comme des nombres de 24 bits en
complément a deux.
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3.

3.1

32

Declarations

Declaration statements are used to define the attributes of ports and the structure of data
transferred through them. The declarations shall be at the head of the program before any
executable statements. They apply to the whole real-time program, unlike DIM statements
which are local to a concurrent activity.

Data structure declarations

A data structure is a list of the data types real, integer and string. It is used to define valid
lists of variables and arrays in statements transferring data through ports, and to define units
of access to shared data. For example, the declaration for a data structure called STAT
comprising three real numbers, an integer array and two strings could be:~_

The formal syntax of data structure declarations is:
data-ptructure-dec = STRUCTURE structure-nan

type

(comma repeat-count? type ’
@men'oning?
-parenthesis

strucfure-name = letter (letter/digit) *
repegt-count integer OF
integer
type |
dimensioning
bounds =

Il

CAMAC declarations

CA
dard| 1

C stan-

410

421 FRQ PX (1) “CAMAC (,, 5, 0)”
422 PROCESS Y MPX (2) “CAMAC (,, 5, 1)

424 PROCESS OUTIN MPX (4) “CAMAC (,, 7, 0) (F1)”
430 PROCESS EVENT FULL “CAMAC WEIGHT GL3”

Line 400 declares an “‘input only” device called WEIGHT which is at Branch 1, Crate 3,
Station 17 and Sub-address 0. It is read by function code 2, and its data is in the form binary
sign and magnitude with 10 magnitude bits.

1) Real-time BASIC standard defines two data types only: numeric (decimal floating-point) and string. For many
CAMAC applications the numeric format would use excessive memory and would cause calculations to be too
slow. For use with CAMAC, “numeric” is subdivided into two types: “real” using decimal or binary internal
format and “integer” corresponding to CAMAC 24-bit words. When used in numeric operations, integers are
treated as 24-bit two’s complement numbers.
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Dans le second exemple, la ligne 410 déclare un dispositif «sortie seulement» appelé

PANEL qui se trouve a la Station 2 et est accessible a la Sous-Adresse 4 (les

numéros de

Branche et de Chéssis manquent — cette déclaration peut convenir pour des systémes &
chéssis unique). Le code de fonction de défaut 16 est employé pour Iécriture et les données

sont interprétées comme un nombre BCD de quatre chiffres.

Les lignes 420 a 424 indiquent la déclaration d’un tableau de ports d’accés CAMAC. La

ligne 420 est I'instruction de dimension et les lignes 421 a 424 déclarent les

attributs de

chaque élément du tableau. Dans ’exemple, les éléments MPX(1), MPX(2) et MPX(3) sont
les trois premiéres Sous-Adresses dans la Station 5, tandis que MPX(4) est la Sous-Adresse 0

dans la Station 7.

Le dernier exemple sur la ligne 430 déclare un LAM CAMAC provenant du dispositif
WEIGHT et connect¢ a GL3. Le LAM a le nom FULL et il est-employé comme un

«événement» dans les instructions WAIT (voir article 4).

La partie de la déclaration a I'intérieur des guillemets est la «iise erhee

la norme et est définie ici pour une utilisation avec CAMACG

Ic

Les définitions formelles sont les suivantes:

PRODIM dec-tab
cessus) *

_instruction-dim-processus cauprocessus (virgule dec-
dec-tableau-processus
dec-port-d’acces-processus

clause-processus
[ rep-numérique)?
notification-es T/OUTIN
nom-port-d’acces-gamac p
rep-numérique

mantisse

fraction
exposan

it ?/entier? fraction

D entier

Signe-plus/signe-moins)? entier

VENT nom-lam

lettre (lettre/chiffre) *

guillemet CAMAC (dec-registre/dec-lam) guil

bcna accés? format?

parenthése-gauche entier? virgule entier? virgu
gule entier parenthése-droite

cfinie» dans

lableau-pro-

us/Clause-événement) acces-in-

emet

le entier vir-

aceés )

parenthése-gauche fonction-acces (virgule fonc

parenthése-droite
(F entier)/NX/nom-canal

fonction-accés D

tion-acces) *

nom-canal ! = mise-en-ceuvre-définie
format V) = parenthese-gauche (B/C/I) entier parenthése-droite
dec-lam Y = nom-port-d’accés-camac GL entier ((P/A)entier)?

1) «mise en ceuvre-définie» dans la norme, précisée ici pour utilisation avec CAMAC.
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The second example in line 410 declares an “output only” device called PANEL which is
in Station 2 and is accessed at Sub-address 4 (the Branch and Crate numbers are
defaulted—this declaration would be appropriate for single-crate systems). The default
function code 16 is used for writing, and the data is interpreted as a BCD number with four
digits.

Lines 420 to 424 show the declaration of an array of CAMAC ports. Line 420 is the
dimension statement, and lines 421 to 424 declare the attributes of each element of the array.

In the example the elements MPX(1), MPX(2) and MPX(3) are the first three sub-addresses
in Station 5, while MPX(4) is Sub-address 0 in Station 7.

The final example on line 430 declares a CAMAC LAM emanating from the device
WEIGHT, and connected to GL3. The LAM is given the name FULL }nd\lt is used as an

“evenl in WAIT Statements (se¢ Clause 4).

The part of a declaration inside quotation marks is “i " in the
staridard, and is defined here for use with CAMAC.

The formal definitions are as follows:
progess-dim-statement = PRODIM process-array y-dec) *
progess-array-dec
progess-port-dec ss-infor-
progess-clause ructure-

10-dqualifier
canjac-port-name
numeric-rep
significand .
fradtion

xrafl Q
event-clause

lam

acce quotation-mark CAMAC (register-dec/lam-dec) quota-

tion-mark
= bcna access? format?

left-parenthesis integer? comma integer? commg integer
comma integer right-parenthesis

regj

berfa

accgss P = left-parenthesis access-function (comma access-fupction) *
right-parenthesis

access-function ! = (F integer)/NX/ch-name

ch-name ! = implementation-defined

format V = left-parenthesis (B/C/I) integer right-parenthesis

lam-dec ! = camac-port-name GL integer ((P/A) integer)?

1) “4mplementation-defined” in the standard, defined here for use with CAMAC.
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Le mot clé CAMAC est utilisé pour distinguer les déclarations CAMAC dans les systémes
a plusieurs types de périphériques.

Dans I’espace «bcnay, les quatre valeurs représentent B, C, N et A, c’est-a-dire respecti-
vement les éléments Branche, Chaéssis, Station et Sous-Adresse de I'adresse CAMAC. Si les
deux derniers parameétres sont zéro, I’adresse représente un contrdleur de chissis destiné aux
actions dans le chéssis (voir paragraphe 5.3); par exemple, (1, 3, 0, 0) représente le Chassis 3
sur la Branche 1.

Deux codes de fonction au plus peuvent étre spécifiés dans le domaine de ’«accés», un
pour chaque groupe «lecture» et «écriture». Noter que le code de fonction est donné dans la
éclaration — il n’est pas un paramétre de I'instruction d’entrée oy de sortie: lLes codes de
TOQUTPUT ou
UTIN indiquent que le dispositif fournit une entrée seulemefit, e'sortig,seulement
u comporte a la fois entrée et sortie.

Si un systéme comprend différentes sortes de ¢ eg( ol dans possibilit¢ d’erreur X,
e branchement de l’erreur X doit étre mis hor: ice ermanence, s¢it lorsqu’un
A possibilité d'étre associé

> Instruction

un canal de

s d’un canal
données par
Une méthode possible de mjse en ceuvre
ent» fournie lors de la mise|en ceuvre et
nent.

est un entier

nt des struc-
tures complexes de données. L’inclusion du nom- - us permet a
I’analyseur du langage de vérifier la validité des listes-de-variables dans les instructions
d’entrée-sortie se rapportant a de tels périphériques.

Dans le cas de dec-lam, le nom-port-d’accés-camac est le périphérique CAMAC qui est la
source du LAM et l'entier qui suit le mot clé GL est la ligne a laquelle il est connecté. Si le
LAM est obtenu a une Sous-adresse autre que celle qui est donnée dans la déclaration
CAMAUC, la Sous-adresse du LAM est donnée par un entier qui suit le mot clé A. Sile LAM
est obtenu a une position de bit dans les registres A12, A13 et A14 du groupe 2, la position de
bit est donnée par I’entier qui suit le mot clé P. Les positions de bit sont numérotées de 1 a 24
en commengant par le bit de poids faible.
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The keyword CAMAC is used to distinguish CAMAC declarations in systems with more
than one type of process peripheral.

In the “bena” field, the four values represent B, C, N and A, i.e. the Branch, Crate, Station
and Sub-address parts of the CAMAC address respectively. If the last two parameters are
zero, the address represents a crate controller for use in crate actions (see Sub-clause 5.3); for
example, (1, 3, 0, 0) represents Crate 3 on Branch 1.

Up to two function codes can be specified in the “access™ field, one from each group
“read” and “write Note that the functxon code is glven in the declaratlon——lt is not a

param . 3 e FO and
F16, The keywords INPUT OUTPUT or OUTIN mdlcate that th es input
only, accepts output only, or supports both input and output.

Iff a system contains a mixture of modules with or wit out.th ¢ acili ither the
X-error trap must be permanently disabled, or it mugst-be disabled\when -z ithout X
is apcessed. The keyword NX allows this attributé SSO0L2 i icg rather
than stated explicitly in each input or output sta v ment The reds a system parameter
identifying a block-transfer data-ch ; the case
of 8 LAM synchronized channe annel is
programmed input-output. A possible menta-
tion supplied “environment descriptio d other
relatively fixed facilities.

Hor process input-ov c the'inte i ic, specifies
the numeri etatiog of ; i i i , With the
intdger indica : g i (8-4-2-1
cod d; and I
repr 1cluding
sign).

4

S res. The
inc} to check
thelvahdi

In the case of a lam-declaration, the camac-port-name is the CAMAC device that is the
source of the LAM, and the integer following the keyword GL is the Graded-LAM line to
which it is connected. If the LAM is accessed at a Sub-address other than that given in the
CAMAC declaration, the LAM Sub-address is given by an integer following the keyword A.
If the LAM is accessed at a bit position in the group 2 registers A12, A13 and A14, the bit
position is given by the integer following the keyword P. Bit positions are numbered from 1
to 24 starting with the least significant.
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3.3  Moadification dynamique de l'adresse

Quelques applications demandent de pouvoir réassigner dynamiquement un €élément de
I’adresse d’un périphérique CAMAC. Un exemple est la demande, dans un systéme de haute
fiabilité, de démarrage d’un périphérique entrée-sortie en attente par une commande au
clavier. Pour ce faire, huit fonctions sont spécialement définies pour interroger et modifier les
constituants d’une adresse CAMAC. Noter que ces fonctions sont spécifiques a I’emploi du
CAMAC et qu’il n’y a rien d’équivalent dans la norme BASIC temps réel.

Les fonctions d’examen de I’adresse sont BEX, CEX, NEX et AEX qui retournent les
¢léments de I'adresse, respectivement B, C, N et A d’un périphérique CAMAC, par exem-
ple:

520 LET G = AEX(MPX(2))

N
chargerait la variable G avec le numero de la Station correspondant au pen hétique 2 dans
le tableau des ports d’acces CAMAC MPX du processus (cg<serai va I selon la
déclaration a la ligne 422).

- Les fonctions de modification d’adresse sont BMY,
les parties de I’adresse B, C, N et A d’un périphérique. CA
instructions d’affectation, par exemple:

i modifient
tilisées pour les

changerait le numéro de Station utilisé pour dtteiridye I’objet MPX( ur 5 (déclaré
a I'instruction 422) a la valeur 4. Il est 3 fiales qui ne
doivent étre utilisées que pour”assigng lun périphé-

fs PARACT
iser dans les
vité paralléle

550 PARACT WORK URGENCY 3
555 START RIGI

560 SIGNAL E6

565 WAIT TIME 17*60*60*

570  PRINT «TIME TO GO HOME»
575 END PARACT

L’activité parallele s’appelle WORK et a I'urgence 3. La traduction de la valeur de
I'urgence est définie lors de la mise en ceuvre — elle pourrait par exemple représenter une
priorité relative ou une valeur temporelle limite — mais quelle que soit I'interprétation, une
valeur plus petite indique effectivement une plus grande priorité.

Une activité paralléle débute par I'instruction START. Elle peut étre suspendue par une
instruction WAIT et arrétée par une instruction PARSTOP. Une instruction PARSTOP
termine lactivité paralléle dans laquelle elle est inscrite, tandis que Iinstruction STOP
termine le programme temps réel tout entier. Si I’exécution arrive a la ligne END PARACT,
I’effet est identique & celui de P'instruction PARSTOP.
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3.3 Dynamic address modification

Some applications require the ability to re-assign dynamically the address part of a
CAMAC device. An example is the requirement in a high-integrity system to activate a
stand-by input-output device by a keyboard command. For this purpose eight functions are
defined specifically to examine and modify the components of a CAMAC address. Note that
these functions are specifically for use with CAMAC, they have no equivalent in the
Real-time BASIC standard.

The address examine functions are BEX, CEX, NEX and AEX, which return the address
parts B, C, N and A respectively of a CAMAC device, for example:

520 LET G = AEX(MPX(2))

ices MPX (this would be the value 1 following th declarati

for

would ; s je : value 5
(declp : ‘ can be

used|only to assign values to the address partQ s evicey Note also that this is the
only|statement in which a proces : : assign-
ment{.

4. Parallgl activities

A paralle'
and END PARAL

scheduling state
be:

RACT
use in
could

START RIGI

SIGNAL E6

WAIT TIME 17*60*60*

570 PRINT “TIME TO GO HOME”
3575 END PARACT

The parallel activity is calleld WORK and it has urgency 3. The interpretation of the
urgency value is implementation-defined—it could for example represent a relative priority
or a deadline—but whatever the interpretation a lower value effectively indicates a higher
priority.

A parallel activity is started by a START statement. It can be suspended by a WAIT
statement, and stopped by a PARSTOP statement. A PARSTOP statement terminates the
parallel activity in which it is executed, while a STOP statement terminates the whole
real-time program. If control reaches the END PARACT line the effect is the same as a
PARSTOP statement.
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Les définitions formelles sont les suivantes:

instruction-ordonnancement = instruction-départ / instruction-attente / instruc-
tion-signal/instruction-arrét-activité-paralléle

instruction-départ = START nom-activité

nom-activité = lettre (lettre/chiffre) *

instruction-attente = WAIT (intervalle-attente/temps-attente/événement-
attente)

intervalle-attente = DELAY expression-temps

expression-temps = expression-numérique/expression-chaine-de-carac-
téres

temps-attente = TIME expression-temps

nom-événement
instruction-arrét-activité-paraliele = PARSTOP

instruction-signal = SIGNAL nom-g¢¢
La valeur de I'’expression-numérique dans une expression-temps. est e de secondes
passées aprés I’heure de minuit qui précéde. L’expressial Cha ¢ gres dans une

expression-temps est une autre fagon d’expri s R s for res: minutes:

secondes dans un intervalle de 24 heures.
Un nom-¢événement est le nom d’un w¢ .“Un événemenit logiciel est

implicitement déclaré par sa pres ence dax i i GNAL. Un événgment logiciel

est automatiquement annulé ; is¢ ‘en compte par une instrugtion WAIT
EVENT.

Entrée-sortie CAMA

du processus

la déclaration de la ligne 400, I'instruction:
600 IN FROM WEIGHT TO G
it les\doninées de la Branche 1, Chassis 3, Station 17, Sous-adresse 0, cpnvertirait 10

le/signe en bit 11 en format virgule flottante et stockerait le résrltat dans la
| variable G

Les définitions formelles sont les suivantes:

i

instruction-es-processus
instruction-entrée
structure-entrée
élément-structure-entrée
instruction-sortie

instruction-entrée/instruction-sortie

IN FROM nom-port-d’accés-camac TO structure-entrée
élément-structure-entrée (virgule élément-structure-entrée) *
variable/tableau-formel

OUT TO nom-port-d’accés-camac FROM structure-sortie
structure-sortie = élément-structure-sortie (virgule élément-structure-sortie) *
¢lément-structure-sortie = expression/tableau-formel

tableau-formel = tableau parenthése-gauche virgule? parenthése-droite
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5.

5.1

CAMAC input-output

The formal definitions are as follows:

scheduling-statement = start-statement/wait-statement/signal-state-

ment/parstop-statement
start-statement = START activity-name
activity-name letter (letter/digit) *

wait-statement = WAIT (wait-interval/wait-time/wait-event)
wait-interval = DELAY time-expression

time-expression = numeric-expression/string-expression
wait-time = TIME time-expression

wait-event = EVENT (event-name/lam-name)—~_
everit-name = letter (letter-digit) *

pargtop-statement A PARSTOP
signpl-statement = SIGNAL event-name

The value of the numeric-expression in a time-expression is'the nur
previous midnight. The string expression in a time-expression ¥
expfessing time in the form of hours: minutes: seconds oa a

Aln event-name is the name of a “‘software even
by ifs occurrence in a SIGNAL statement. A g
is “fonsumed” by a WAIT EVE tatep

Simple data transfp

Simple dajatran
TO statem@s {

past the
way of

nplicitly
when it

nd OUT

bits with

The formal definitions are as follows:

process-io-statement = in-statement/out-statement

in-statement = IN FROM camac-port-name TO in-structure
in-structure = in-structure-element (comma in-structure-element) *
in-structure-element = variable/formal-array

out-statement = OUT TO camac-port-name FROM out-structure
out-structure = out-structure-element (comma out-structure-element) *
out-structure-element = expression/formal-array

formal-array = array left-parenthesis comma? right-parenthesis
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Transferts de bloc

Les transferts de bloc peuvent €tre définis par utilisation d’un tableau formel et d’une
variable numérique comme une structure-entrée ou une structure-sortie. Le tableau formel
contient le bloc de données et la variable numérique contiendra, aprés que I'instruction de
transfert de bloc sera terminée, le nombre de transferts réellement effectués. Celui-ci peut étre
moindre que le nombre d’éléments dans le tableau si le module signale «fin de bloc» en
mettant Q = 0, ou si une exception survient. Le nombre maximal de transferts sera égal au
nombre d’éléments dans le tableau. Les lignes suivantes du programme illustrent un transfert
de bloc en entrée:

700 PROCESS INPUT M «CAMAC (,, 5, 0) (FO, CHAN3)»
710 DIM D(100)

720 IN FROM M TO D( ), C S~
730 IF C< >100 THEN 790

790 PRINT C; «TRANSFERS ACCO S

s la norme

BASIC temps réel. Un transfer de loc' ~ i qu’ - el apparait,
d i i isie $ignalant la
fi isposition du
!

Ces ordres sont spevi s 3 AC et il n’y a pas d’instructions équivalentes dans la

norme BA les fonctions CAMAC «opérer» qui se rapportent
Irétat deS\p et transférer des données sur les lignes de glonnées. Ils
flonctionnent/2 it atérickdans le systtme CAMAC. L’ordre a exécuter| est spécifié
dans I'in N sion d’ordre de contrdle et de commande présente la forme

quivante:

or (F code-op)/op-module/op-chassis
ENB/DIS/CL1/CL2
p-chissis = CZ/ENCD/DISCD/CC/CI.RCI/SETCI

Le code-op est une constante décimale représentant un des groupes «opérer» des codes de
fonction. Un op-chéssis est un ordre de controle et de commande adressé a un contréleur de
chassis, c’est-a-dire un objet-processus pour lequel les paramétres A et N sont zéro (voir
paragraphe 3.2).

Un exemple d’ordre de contrdle et de commande est:
800 CONTROL MPX(4) ENB

D Pour cette version francaise, et uniquement pour les instructions, le mot «contrdle» englobe, comme en anglais, le sens
de contrdle et commande.
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5.2 Block transfers

5.3

Block transfers can be specified by using a formal array and a numeric variable as an
in-structure or an out-structure. The formal array contains the block of data and the numeric
variable contains, after the block transfer statement has terminated, the number of transfers
actually achieved. This may be fewer than the number of elements in the array if the module
signals “‘end of block™ by setting Q = 0, or if an exception occurs. The maximum number of
transfers will be equal to the number of elements in the array. The following lines of program
illustrate an input block transfer:

700 PROCESS INPUT M “CAMAC (,, S, 0) (FO, CHAN3)”
710 DIM D(100)

T
720 IN FROM M TO D( ), C .

730 IF C<>100 THEN 790

790 PRINT C; “TRANSFERS ACCOMPL

Note that block transfers are not formally de j cal-time” BASIC standprd. An
implici : al-ary an in-structure or [an out-
strug ss-object[tg signal end-of-block or for
the ,

CAMAC control actio

These actions afe cl AMA no equivalent statements are defined in the
Real-time BASIC daxd\The cern_ the CAMAC ““operate” functions, which|refer to
the |status @ iCR ansfer data over the data lines. They operat¢ at the
hargware le MAG. system. The action to be executed is specified in the
statement. A : S

e-op

op-code)/module-op/crate-op
ENB/DIS/CL1/CL2
= CZ/ENCD/DISCD/CC/CLRCI/SETCI

The op-code is a decimal constant representing one of the “operate” group of function
codes. A crate-op is a control action addressed to a crate controller, i.e. a process-object for

which the A and N parameters are zero (see Sub-clause 3.2).

An example of a control action is:
800 CONTROL MPX(4) ENB
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La signification des différents mots clés est la suivante:
ENB = code de fonction 26

DIS = code de fonction 24

CL1 = code de fonction 9 (remise a zéro du registre du groupe 1)
CL2 = code de fonction 11 (remise a zéro du registre du groupe 2)
CZ = active le bus «Z» du chassis

ENCD = autorise les demandes dans le chassis

DISCD = interdit les demandes dans le chassis

CcC = active le bus «remise a zéro» du chassis

CLRCI = supprime ’«inhibition-chassis»

SETCI = établit I'«inhibition-chassis»

N

ignaux CAMAC «Q» et «X»

Les valeurs de Q et X en retour de la derni¢re opératior I ; e exécution
sont stockées dans les variables QCAM et XCAM. C dgs. ¥ari etat du pro-
gramme créées localement pour chaque activité si ée\ ENe ; bstées par les
instructions IF, par exemple:

800 IF QCAM

$aisie de LAM CAMAC

Un LAM CAMAC est saisi\au 1 3 comme un nom-lam. L’instruction 430,
glaration-lam. On doit considérer deux|aspects dans
hettre hors service, tester ses états ppr des ordres

eut utiliser son apparition.

e commande de LAM fonctionnent au niveau du matériel dans
‘adrésse LAM est fournie par le périphérique CAMAC associé a

syataxe dun ordre de controle et de commande de LAM est la suivante:
CONTROL nom-lam ordre-lam

ordre-lam = ENIL/DISL/TEST/CLRI/MENL/MDISI./ MTEST/MCLRL
La signification des différents mots clés est la suivante:

ENL : autorise LAM, soit par F26 a une sous-adresse, soit par mise en place du bit
approprié dans le registre masque Al3 du groupe 2 conformément a la déclara-
tion.

DISL  : met hors service LAM, soit par F24 a une sous-adresse, soit par annulation du bit
approprié dans le registre masque Al3 du groupe 2 conformément a la déclara-
tion.

TEST : demande le test de LAM, soit par F8 dans une sous-adresse, soit par test de la
position du bit dans le registre A14 du groupe 2. Ce test répond QCAM = 1 sile
LAM est positionné, QCAM = 0 s’il est absent.
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The meaning of the various keywords is as follows:

ENB = function code 26
DIS = function code 24
CL1 = function code 9 (clear group 1 register)
CL2 = function code 11 (clear group 2 register)
CZ = activate the crate “Z” bus
ENCD = enable crate demands
DISCD = disable crate demands
CC = activate the crate ‘“clear” bus
CLRCI = remove “crate inhibit”
SETCI = set ““crate inhibit”
6. The CAMAC “Q” and “X” signals

7. CAMj

7.1

Th
in thq
are d

A |CAMAC LAM is handled at the BA
Sub- " tio
cons : i ¢ It_and test, its’status by control actions, and how the

}ored

ral pair

as a lam-name. Statement |[430 in
y0 aspects of LAM handling shall be

prog
LAM
LA at'the hardware level in the CAMAC system. The LAM
addr " device associated with the event in the declaration.
Th TROL action is as follows:
4 CONTROL lam-name lam-action
where:
lam-llaction NL/DISL/TEST/CLRL/MENL/MDISL/MTEST/MCLRL
The meaning of the various keywords is as follows:
ENL : enable LAM, either F26 at a sub-address or set the appropriate bit in the group 2
mask register A13, according to the declaration.
DISL : disable LAM, either F24 at a sub-address or clear the appropriate bit in the
group 2 mask register A13, according to the declaration.
TEST : test LAM request, either F8 at a sub-address or test the bit position in the group 2

register Al4. This test leaves QCAM = 1 if the LAM is set, QCAM = 0 if
clear.
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: annule LAM, soit par F10 a une sous-adresse, soit par suppression du bit dans le

CLRL
registre A12 du groupe 2.

MENL : met en service le LAM d’un module en utilisant la sous-adresse pour contrdle
général (voir paragraphe 2.3).

MDISL : met hors service le LAM d’un module, controle général.

MTEST : test du LAM dans le module, test général.

MCLRL: annule tous les LAM dans le module.

Il est & noter que seuls les modules disposant totalement du contrdle et commande de
LAM 34 une sous-adresse peuvent répondre aux ordres de contrdle et commande MENL,

MDISL, MTEST et MCLRL.

réel.

Exemple d’un ordre LAM CONTROL:
800 CONTROL FULL

qui met en service le LAM dans la Station 17, la Soy
ligne 430, paragraphe 3.2.

Gestion de LAM

de P'instruction d’attente qui €
malement programmée pour

parenthése-droite

940 LET FULL = GMY(7)

Noter egalement que ENL et DISL sont des lnstructlons CAMAC equlvalant aux

BASIC temps

ation dans la

BASIC. Un
|éle avec une
éroule & partir
vité est nor-
de LAM.

AM programmable doivent étre capables de modifier
ent. La fonction GMY est utilisée a c¢

tte fin:

une 'nstructlon specxale daffectatxon semblable aux affectatigns d’adresse

m-événement

peut apparaitre sur le coté gauche de I'affectation. La fonction GMY ne peut étge utilisée que

8. Transmission de message

Les instructions-envoyer et les instructions-recevoir sont utilisées pour transmettre les
données sur des circuits-messages entre les activités-simultanées. Les circuits-messages sont
établis a I’exécution par une instruction-envoyer dans une activité et une instruction-recevoir

dans une autre, tout en se référant au méme nom-port-d’accés-message.

Ces instructions synchronisent également les deux activités. Toutes les deux

attendent sur

leurs instructions-envoyer et instructions-recevoir respectives jusqu'a ce que les données

soient transférées avec succes a la liste-variable dans ’activité réceptrice.
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CLRL : clear LAM, either F10 at a sub-address or clear the bit in the group 2 regis-
ter A12.

MENL : module enable LAM using the sub-address for overall control, see Sub-
clause 2.3.

MDISL : module disable LAM, overall control.

MTEST : test LAM in the module, overall test.

MCLRL: clear all LAMs in the module.

Note that only modules built with the facility of overall LAM control at a sub-address will
respond to the control actions MENL, MDISL, MTEST and MCLRL.

Note also that ENL and DISL are CAMAC statements equivalent to the general state-
ments CONNECT and DISCONNECT defined in the Real-time BASIC/suqda_rd.

An example of a LAM CONTROL action is:
800 CONTROL FULL ENL

whiclh enables the LAM in Station 17, Sub-address 0 give
Sub-¢lause 3.2.

ife 430,

7.2  LAM,| servicing

A program interrupt mechanism is not provided 2 : . service
routihe is programmed as a parallel 4 When
the LLAM occurs, the activity procee LAM

automatically. The activity is normal : : etur i t after
servi¢ing the LAM.

7.3  Dynamic GL modificat

Syptems using a [progra ; : ader must be able to change the GL number

assogiated with an
T

éft-parenthesis numeric-expression
right-parenthesis

940 LET FULL = GMY(7)

t statement similar to the CAMAC address assignments {defined
statement in which an event-name can appear on the left-hand side

8. Message passing

Send-statements and receive-statements are used to transmit data over message-paths
between concurrent-activities. Message-paths are established at run-time by the execution of
a send-statement in one activity and a receive-statement in another, referring to the same
message-port-name.

These statements also synchronize the two activities. Both activities wait at their respective
send-statement and receive-statement until the data are transferred successfully to the
variable-list in the receiving activity.
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Les ports-d’accés-message doivent étre déclarés dans la section des déclarations au début
du programme. La déclaration donne le nom du port d’acces et de la structure des données
qui sont transférées a travers lui. En utilisant la structure déclarée au paragraphe 3.1, ligne
200, voici un exemple de déclaration de port-d’accés-message:

210 MESSAGE LINK OF STAT

Exemples d’instructions de message valables se conformant a cette déclaration:

1100 SEND TO LINK FROM A, X/2, 17.35, RESULTS( ), CONDS, « FIRST»
1200 RECEIVE FROM LINK TO P(1), P(2), Q, I( ), CONDS, A$

Noter que ces instructions doivent étre dans différentes activités simultanées et que ces
activités simultanées ont leurs propres variables locales, de telle sorte que CONDS a la ligne
1100 et CONDS 4 la ligne 1200 ne sont pas les mémes variables. S~

Les définitions formelles sont:

dec-port-d’accés-message = MESSAGE nom-port-d’acces-me -structure

nom-port-d’accés-message = lettre (lettre/chiffre) *

nstruction-envoyer = SEND TO nom- port—d’a CES-TRE ; sfructure-sor-
tie (TIMEOUT expre

instruction-recevoir = RECEIVE FROM nom-p? ACCES-Me D structure-

onnées partagées

ttre sont utilisées pour trapsmettre les
rtagées vers des collections [de données
déclates dans la section des déclarations en téte de
! port d’acces, la structure des dopnées trans-
érées a travers lui et définit égaleme ne’section réelle de données partagées qui existe en

dehors {T}c
Les instruicth

Les instructions-prendre et [des instrusti

structions-mettre sont des opérations indivisibles. Indivi-
on de données partagées est atteinte par une|instruction-
éttre, aucune autre instruction-prendre ou instrugtion-mettre
wiltanée ne peut accéder a cette section de données parfagées avant
achevé et sans se soucier d’un quelconque re-ordonnahcement des

instructions:
ARED FLIGHT(!O) OF STAT

1210 PUT TO FLIGHT(I) FROM 3, Y Z*l 5 CON( ) «NEXT» A$

Les définitions formelles sont:

dec-port-d’accés-données = SHARED nom-port-d’accés-données dimensionnement?
OF nom-structure

nom-port-d’accés-données = lettre (lettre/chiffre) *

instruction-prendre = GET FROM nom-port-d’accés-données TO structure-
entrée

instruction-mettre = PUT TO nom-port-d’acces-donnees FROM structure-

sortie
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Message-ports shall be declared in the declaration section at the beginning of the program.
The declaration gives the name of the port and the structure of the data transferred through
it. Using the structure declared in Sub-clause 3.1, line 200, an example of a message-port

declaration is:

210 MESSAGE LINK OF STAT

Examples of valid message statements conforming to this declaration are:

1100 SEND TO LINK FROM A, X/2, 17.35, RESULTS( ), CONDS, “FIRST”
1200 RECEIVE FROM LINK TO P(1), P(2), Q, I( ), CONDS, A$

Note that these statements shall be in different concurrent activities, and that concurrent
activities have their own local variables so that CONDS in line 1100 and CONDS in line
1200 are not the same variable.

mess
mess

e-port-dec
e-port-name

Th £, k B Y o
1 1UIIHal UULHIIUIUIIS 4div.

send-§tatement

receive-statement

9. Shared|data

Ge
colled
of th
transt
concy

Ge
a seq
get-st
share
carrig

4
Ex

FROM FLIGHT(3) TO X,Y,ALL, MOD( ), IDS, 1Q$

MESSAGE message-port-name OF stfucturg=
letter (letter/digit) *

RECEIVE FROM messa;
(TIMEOUT time-expyesst

mit data through shared-data p
the declaration section at th
e port, the structure of th

indivisible operations. Indivisible means tha
by a get-statement or a put-statement, no

~

| §

Dr{s to
e head
e data

of shared data that exists outside the

when
other

tivities

1210 PUT TO FLIGHT(I) FROM 3,Y,Z*1.5,CON( ), “NEXT”, A$

The formal definitions are:
data-port-dec

data-port-name
get-statement

put-statement

SHARED data-port-name dimensioning?
OF structure-name

letter (letter/digit) *
GET FROM data-port-name TO in-structure

PUT TO data-port-name FROM out-structure
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Manipulation de bit

La norme BASIC temps réel définit une manipulation de bit en termes de «chaines de
caractéres binaires». Une chaine de caractéres binaires est une séquence de caractéres «0» et
«1». Un programme d’application utilise les opérations habituelles de découpage et de
concaténation pour positionner et tester les bits; par exemple, s’il est demandé de tester le

bit 5 d’une combinaison binaire stockée dans la variable BS, on utilisera des instructions
telles que:

IF B$(5:5) = «1» THEN 2000
ou IF SEG$(BS,5,5) = «1» THEN 2000

qui dépendent de la mise en ceuvre. Dans de nombreuses applications CAMAC, de telles
opérations seraient trop lentes et impliqueraient trop de mémoire; eBce cas, les fonctions
mnaires suivantes sont recommandees:

AND: parenthése-gauche expression-numérique virgule expres$ion-nQmeéri parenthése-

droite

OR : parenthése-gauche expression-numérique virgule € parenthése-
droite

XOR : parenthése-gauche expression-numérique vifg eXPIERSE éri parenthése-
droite

INOT : parenthése-gauche expression-numeérig

Les expressions-numériques ntiers.
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10.

Bit manipulation

The Real-time BASIC standard defines bit manipulation in terms of “bit strings”. A bit
string is a sequence of the characters “0”” and “1”. An application program uses the normal
string operations of segmentation and concatenation to set and test bits, for example if it is
required to test bit 5 of a bit pattern stored in the variable BS, statements such as:

IF B$(5:5) = “1” THEN 2000
or IF SEG$(BS,5,5) = “1” THEN 2000

are used depending on the implementation. For many CAMAC applications this approach
will be too slow and occupy too much memory, in which case the following bit-functions are
recommesnded- AN

AND | left-parenthesis numeric-expression comma numeric-expression¢right
OR | left-parenthesis numeric-expression comma numeric-expue
XOR | left-parenthesis numeric-expression comma numerig

NOT | left-parenthesis numeric-expression right-parg¢nthesis

The|numeric-expressions shall contain only

S8
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ANNEXE A
METHODE DE DEFINITION DE LA SYNTAXE

Les conventions utilisées dans les définitions formelles sont celles qui sont employées dans les
normes ISO appropriées. Ces conventions sont entiérement décrites dans ces normes; cependant,
une bréve description de la méthode pour définir la syntaxe est donnée ci-apres.

Le métalangage syntaxique utilisé découle du BNF. La syntaxe est déterminée par des séries de
«régles d’élaboration» qui définissent des éléments syntaxiques en termes d’autres €léments
syntaxiques de fagon hiérarchique jusqu’a atteinte d’un «symbole terminal»—{tIn symbole terminal
est up élément du langage en cours de définition, c’est-a-dire du BASIC temps re our CAMAC.

On ytilise aussi certains symboles particuliers dont les définitions ges(Cisgpres:
= pépare la partie gauche de la partie droite dans une régle d’

? élément syntaxique qui précede est facultativement pré

* . s

’élément syntaxique qui précéde est facultativemen . (nombre arbitrajre de fois (y
compris les temps nuls)

(et) les symboles ( ) sont utilisés pour grouper
5ion

seule expres-

/  pépare des options

Des espaces et nouvelles mises ighe sor ég éli lisibilité des
défiritions; elles n’ont pas de signifieation :

Lgs exemples suivant
strugture-sortie

élémeent-structure-

Cela sign@x
article, ils sont sépa

tablgau formel.

y a plus d’un
les. Chaque article peut étre soit une expression, soit un

8] ture-sortie répondant a cette définition est:
A+2,B()CS
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APPENDIX A

METHOD OF SYNTAX DEFINITION

The conventions used in the formal definitions are those employed in the relevant ISO stan-
dards. The conventions are explained fully in those standards, but a brief description of the
method of syntax definition is given below.

The syntactic metalanguage used is derived from BNF. The syntax is defined by a series of

“production rules”

that define syntactic elements in terms of other syntactic elements in a

hierarchical manner, until a termmal symbol” is reached. A terminal symbol is an element of the

language

whose mg

= separates the left part from the right part in a production rule
? the preceding syntactic element is optionally present

* thg preceding syntactic element is optionally present an g
ing zero times)

(and) thg

/ separates alternatives

Spaces
significan

The fotll@u i
out-structure

out-structiure-element

This m

i eans tha 0
item in the list, t

formal array.

An example of\an\o

amng is defined below

CC.

A+2,B()CS

are used

includ-

yntactic

Lan one
nora
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ANNEXE B

LES DEFINITIONS FORMELLES

Cette annexe donne la liste de toutes les définitions formelles dans I'ordre alphabétique avec
reference, dans la marge de gauche, a I'article ou au paragraphe dans lequel elles sont introdui-

tes.
3.2 acces
3.2 bcna

parenthese-gauche fonction-accés (virgule fonction-
acceés) * parenthése-droite

parenthése-gauche entier? virgule entier? virgule
entier virgule entier parent}lése\-droite

3.2 [chause-événement
3.2 |clause-processus

3.2 |dec-lam

9. |dec-port-d’accés-données
8. [dec-port-d’accés-message
3.2 |dec-port-d’acces-processus
3.2 |dec-registre

3.1 |dec-structure-données

3.2 |dec-tableau-proeess
3.1 |dimensionnemg

5. |élémen
5. |élément-str.
3.1 |entier

EVENT nom-lam
notification-es
(OF nom-structure)?

acegs-cantac  limites?

atier ((/A) entier)?
ées (limensionne-

DURE nom-structure deux-points répéti-

(virgtle répétition? type) *
ngm-tableau-processus dimensionnemént
parenthese-gauche limites parenthése-droite
variable/tableau-formel
expression/tableau-formel

chiffre chiffre *

EVENT (nom-événement/nom-lam)
E (signe-plus/signe-moins)? entier
= expression-numérique/expression-chaine-de-carac-
téres

(F entier)/NX/nom-canal

= parenthése-gauche (B/C/I) entier

I

Il

3.2 fraction
3.2 information-accés

4.  instruction-arrét-activité paralléle
4. instruction attente

4.  instruction-départ
3.2 instruction-dim-processus

par enthese=droite
point entier
guillemet CAMAC
(dec-registre/dec-lam)
guillemet
"PARSTOP

WAIT (intervalle-attente/temps-attente/événement-
attente)

START nom-activité

PRODIM dec-tableau-processus

(virgule dec-tableau-processus) *

I
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