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R~SUM~

Cette note explique le fonctionnement d’un circuit d’interface reliant
deux simulateurs radar BAK PX219.2 a un ordinateur nutnérique. Les simulateurs
peuvent être contrôlés, soit manuellement a l’aide de cominutateurs sur leur
panneau indicateur , ou a distance par un ordinateur capable de produire un mot
de 16 bits parallales; Un ordinateur PDP—ll eat utilisé a cette fm .

L’interface utilise un convertisseur binaire/BCD parce que les
simulateurs sont conçus de facon a interpreter des données de representation
BCD seulement. Ii Inclu aussi différents circuits décodeurs de sorte que les
mots de commande puissent ~~re interprétés selon le bon format et que les mots
de données puissent ~tre acheminés vers lea bons registres. Deux circuits
permettent d’interrompre le programme en cours ~ l’intérieur de l’ordinateur
si le simulateur adressé est réglé pour le contr6le manuel Ou si l’impulsion
de cible atteint la fin de son cycle.

\\\
\ 

ABSTRACT

This note explains the operation of an interface connecting two BAK
PX219.2 radar simulators to a digital computer. The simulators are able to
be controlled , either manually by means of the selector switches on the
indicator panel, or remotely by a computer capable of transmitting a 16 bit
parallel word ; a PDP—1l computer has been used for that purpose.

The interface uses a Binary/BCD convertor because the simulators have
been designed in such a way as to only interpret BCD words. It also includes
different decoder circuits so that the command words may be interpreted in the
correct form and that the data words may be routed to the correct register . Two
circuits allow the interruption of the program presently executing in the
computer if the simulator being addressed is in manual control or if the target
pulse reaches the end of the cycle.
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INFORMATIONS G~N~RALES

Le simulateur BAR PX219.2 eat un instrument conçu pour pro uire une
impulsion de cible a un tampa précis après la reception d’une impulsion de
déclencheinent (intérieur ou extérieur). Cette impulsion de cible peut se
déplacer par rapport è l’impulsion de décienchement (to) selon une certaine
vitesse ou une certaine accélération. Pour en arriver a une telle sorte de
simulation, 11 devient nécessaire d’avoir un contr6le sur différents paramètres
relatifs a cette impulsion de cible; voici une h ate des variables que l’on
peut changer, soit manuellement ou par ordinateur:

1. La distance initials.
2. La distance d’arr6t.
3. La direction initiale du déplacement.
4. La vitesse initiale.
5. La direction initiale du changement de vitesse.
6. L’accélération.
7. La largeur de l’impulsion.
8. Le genre de cycle (simple ou continu).
9. La disparition de l’iinpuision.

En contrôie manuel, après avoir entré lea données avec l’impulsion
“RESET” et après avoir commence ha sequence de simulation avec l’impulsion
“START”, seul l’ampiitude de i’accélération et la distance d’arrët peuvent être
modifiées; une tentative pour modifier la vitesse ou Ia distance lnitiale
n’aurait aucun effet.

Par contre, en contr6le par ordinateur, ii eat possible grace ‘~~ une
modification apportêe aux simulateurs (voir appendice A), de changer la polar ité
de l’accélération en plus de son amplitude; ceci perinet de changer la direction
du déplacement de l’impulsion de cible, autant de fois qu’on le desire, sans
produire l’linpuhsion “RESET”.

Lorsque lea simulateurs sont réghés pour he contr6le par ordinateur ,
l’interface BAR PX219.2 (figure 1 et 2) sert d’interprète entre la sortie de
l’ordinateur et l’entrée des simulateurs. La figure 3 montre he diagramme d’un
système de simulation qul utilise un interface BAR PX219.2 pour contr6ler lea
simulateurs.

SP~CIFICATIONS

Identification des Signaux Entre L’ordinateur et L’interface

BIT 0 è BIT 15: 16 bits parallèles du registre de sortie (DROUTBUF) de
l’interface DR11—C; ces bits servent alternativeinent
de mot de coimnande et de mot de donnCes.
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NEW DATA READY: Impuision positive d’une durée de 400 nano—sec ; cette
impulsion sert a charger lea 16 bits dana l’interface
BAR PX219 2.

CSRO : Bit 0 du registre d’etat et de contr6le (DRCSR) de
l’interface DR11—C ; ce bit sert è initier h’état du
signal INT.REQ.A.

INT.REQ.A: Bit 7 du registre d’etat et de contrôle (DRCSR) de
l’interface DR11—C ; ce bit, chargé par l’interface
BAR PX219.2, informe l’ordinateur de ha fin du cycle
prograniné.

INT.REQ.B: Bit 15 du registre d’etat et de contrôie (DRCSR) de
l’interface DR11—C; ce bit, chargé par l’interface
BAR PX219.2, informe l’ordinateur que le simulateur
adressé eat réglC pour le contrôie manuel.

INOO: Bit 0 du registre d’entrée (DRINBUF) de l’interface
DR11—C ; ce bit sert a indiquer l’état du signal
“CURRENT RANGE INC/DEC”; DEC = 1.

INO7: Bit 7 du registre d’entrée (DRINBUF) de l’interface
DR11—C; ce bit sert è indiquer lequel des deux simulateurs
a provoqué he signal INT.R!Q.A.

1N15: Bit 15 du registre d’entrée (DRINBUF) de l’interfa ce
• DR11—C ; ce bit sert a indiquer lequel des deux simuhateurs

a provoquC he signal INT.REQ.B.

Identification des Lignes Prograimnables pour Chacun des Simulateurs

RANGE : 6 nombres, 4 lignes BCD/nombre 24 lignes
STOP RANGE : ,I , ,,
VELOCITY : “ , “ ‘~
ACCELERATION : ‘~ , “ 

,,
RANGE INC/DEC: l h igne
VELOCITY INC/DEC 
RUN MODE:
PULSE WIDTH :
FADE : . 

nounbre total de h ignes programmables .. 101 h ignes
logique numérique: compatible avec he niveau de logique TTh. 
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Impulsions Ahlant vers Chacun des Siinulateurs

1) STOP
2) RESET
3) START
4) IMPULSION VEL.

Informations Venant de Chacun des Sitnulateurs

1) REMOTE HI
2) CURRENT RANGE INC/DEC
3) RUN DURATION

Paramètres de L’impulsion de Cible

PARAMETRES LINITES PRECISION

RANGE 0—999 ,999 pieds 32 pieds
STOP RANGE 0—999,999 pieds 32 pieds
VELOCITY 0—99,999.9 pieds/sec 3.2 pieds/sec
ACCELERATION 0—9,999.99 pieds/sec/sec 0.32 pied/sec/sec
PULSE WIDTH: 0.5 ou 2.25 iisec .

Puissance requise: 115 VA—C *107., 50 a 60 Hz, mom s de 85 watts
3~ p0 de hauteur20 ~~0 de profond eur
19 ~~0 de largeur.

.

- - - -  _ _
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PROGRANMATION

L’interface BAR PX2h9.2 est branché a un ordinateur PDP—hl ; l’ordina eur
utilise iin interface DR11—C pour produire un mot de 16 bits paralh~1es a sa
sortie (voir la figure 3). Lorsque le DR11—C est adressé, he processeur peut
connnunlquer avec lui en utihisant une higne appelée “UNIBUS”. Pour changer
un des param~tres d’un des simulateurs, he DR11—C doit pretni~rement 8tre adressé
par le processeur pour qu ’il prenne possession de h’UNIBUS; horaque he processeur
est en communication avec he DR11—C , ii peut lui envoyer le premier mot de 16
bits. Le signal “NEW DATA READY”, produit par l’interface DR11—C, informe
l’thterface BAR PX219.2 qu’un mot vient d’ëtre chargé dana he registre de sortie
(DROUTBUF) du DR11—C . Les mots a ha sortie du DRll—C sont alternativement des
mots de cominande et des Inots de données (état du bit 15) de facon a charger tous
les registres de l’interface BAR PX219.2.

Les données venant de l’ordinateur doivent être emmagasinées dans
des registres a l’intérleur de l’interface BAR parce que les simulateurs ne
possèdent pas de circuits de mémorisation ; l’interface dolt donc presenter
101 hignes de données aux entrées de chacun des simulateurs durant toute ha
durée de la simulation.

Les données venant de l’ordinateur sont chargées dana h’interface au
travers du connecteur J7 (voir h’appendice B); lea données venant de h’interface
BAR sont chargées dans les simulateurs au travers des connecteurs .11 a J6 et
J8 è JiB (voir l’appendice C).
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Format du Mot Venant de l’interface DR1I—C

[is 14 113 112 Iii 110 j9 18 j7 1 6 1 5  1~l~ 1 2 1 1 1 0 ]

BIT 15: Identification du mot a ha sortie de l’interface DR11—C;
“1” a ce bit indique que le mot present eat un inot de

commande; un “0” a ce bit indique que lea bits 0—14 sont
des données.

BIT 14: Numéro du simulateur BAR adressé.

BIT 10: Bit de contr6he; horsque ce bit eat a un niveau “1”, ii
permet de charger he bit 3 (donnée du mot de ccnnmande).

BIT 8 & 9: Genre de donnees*; h’état de ces deux bits indique quel
paramètre se verra charger par he prochain mot de données.

BIT 7: Bit de contrôhe; iorsque ce bit eat a tin nlveau “1”, Il
permet de charger hes bits 1, 2 et 4 (données du mot de
commande).

BIT 5 & 6: Selection de h’impulsion de contr6he. **
BIT 4: Distance INC/DEC ; INC = 0.

BIT 3: Vitesse INC/DEC ; INC = 0.

BIT 2: Genre de cycle; continu ou simple; continu = 0.

BIT 1: Largeur de l’impuision de cible; courte = 1.

BIT 0: Fade; l’impulsion de cible disparalt iorsque ce bit est a
Un nlveau “1”.

* Genre de données: ** Selection de i’lmpulsion de contrBle:

l~ 1 8] 16 I ~I
0 0 distance 0 0 pas d’impulsion

0 1 distance d’arrët 0 1 itnpulsion “STOP”

1 0 vitease 1 0 impuision “RESET”

1 1 accélCration 1 1 impuhsion “START”
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Th~ORIE D’OPERATION

Diagramme

Cette section contient ha théorie d’opération de h’interface BAR
PX219.2; elle consiste en une brave description de chacun des circuits. Toutes
lea fonctions de l’interface sont inchuses dana he diagramme synoptique de la
figure 4; cette vue d’ensemble permet de comprendre les différentes manipula-
tions effectuées sur les données de l’ordinateur. La figure 5 complete ce
diagramme en locahisant chaque circuit intégré de l’lnterface (voir aussi
l’appendice D et E).

Circuit de Commande

Le circuit qui decode le mot de commande (figure 6 et 7) doit
premlèrement verifier le niveau du bit 15; ‘in niveau “0” a ce bit indique que
he mot present au registre de sortie (DROUTHUF) de l’interface DRh1—C eat un
mot de données. L’impulsion de donnéee (PIE19—hl), dérivée du signal “NEW
DATA READY”, sert alors a. charger he mot de données dana he registre cholsi
par lea bits 8, 9 et 14 du mot de coimnande précédent. Un nlveau “1” au bit
15 indique que le mot present au registre de sortie DROUTBUF eat un mot de
comniande. Ce niveau “1” au bit 15 perniet de produire deux impulsions distinctes
et dérivées du signal “NEW DATA READY”; ces deux impulsions sont l’impuhsion
de commande (PIE18—3) et l’impulsion de contr6le (PIE18—6). L’impulsion de
commande sert a eminagasiner lea bits 8, 9 et 14 dans he circuit de capture
PIE17; he bit 14 indique lequel des deux simulateurs est adressé et lea bits
8 et 9 indiquent lequel des quatre parametres se verra charger par he proehain
mot de données, soit ha distance ~.nitia1e , ha distance d’arrat, ha vitesse ou
1 ‘accélération.

L’impulsion de contr6le eat retardée de 1 ~isec. par rapport a
h’impulsion de commande (PIE22) ; ce délai permet aux bits 8, 9 et 14 d’atre
charges et presents aux sorties du circuit de capture PIE17 avant que
l’iinpulsion de contr6].e soit effective. L’impulsion de contr6le sert premiere—
ment è produire d’autres impulsions nécessairea af in d’arrêter, d’initier ou de
commencer une simulation; ces impulsions sont “STOP”, “RESET” et “START” pour
chacun des simulateurs. Lea bits 5, 6 et 14 sClectionnent laquelle des sorties
du démultiplexeur PIE8 recevra h’impulaion de contr6le. Lea circuits intégrés
PIE4 et PIE5 servent de coinmande de higne af in de fournir he courant nécessaire
aux entrées des simulateurs qul oat une impedance de 200 ohms.

L’lmpulslon de contr6le Bert aussi è charger tin des circuits de
capture PIE9, PIE1O, PIEhl et P6E38 avec lea bits 0 è 4 du même mot de commande;
ces 5 :tts constituent lea donnéea du mat de coimnande. Lea bits 1, 2 et 4
seront charges dana lea circuits de capture PIE9 et PIE1O si le bit 7 (bit de
con trôle) eat è un niveau “1”. Le bit 3 (vitease INC/DEC) sera chargé dans le
circuit de capture P1E38 gj le bit 10 (bit de contr8le) eat è un nlveau “1”.

S S— —______________________________________ 
- - - .—r— - -— - -— - - . — — - — —

- - - - - - - _ _ _ _ _



10

4a a
z ~ z
I T  I i

1~ ~ 1r _____________L~~~ I
t H u  i l l  H

0 -0 0

-j •
~i~~~

~~~ 
Z~~ . 4 z 4

-

Co

~~~U~- > 4 ~~~~~cfl~~~~ 4
000 — 0 0 0 0 —— — —

~~~~~

4 4 4 4 4 4 4 4

III III 
_ _ _ _ _ _  

Co

I! I _ _ _ _

liii III _ _ _ _ _ _ _ _  _ _ _ _ _

I_________ _______ _______ 1

_ __1__
_ _ _  

_ _  

[iii
4!I~ SI 

~~~ 

J_~
113



11

IF4I~~~~~~~~y 1F5 1 138 1 ~~136 1
17 Th T~ ~~ 132 33 1 34 ~5
ThT4 T~~T~~, _ _ _ _ _ _

~~I~ 1T]~~’ 2 5 2~j~ Z~~~~°~23 24
2 1  [ 2 2

19 20 
1F151 1F161 IFI7l

20 21 22 I~ i~ I 1F131 1F141
7 T h~~~~, 

‘ ‘
~~~~o -v

1 5 16 0 ’  
_ _  _ _  _ _

-

~~~

9 :2 :~
i:

~ ~3 
_ _ _  

1F91 F b i  ~~~
- 113 I I  1 2  f F6 1 1F7 1 11F81

:‘!‘~~~! 
9 10

_ _  

8
EEl. 5 6 .

~~

_ _ _ _  
5 3 41 1 1 2 1 3 3 .

f F 11  LE~J f F3 1 I 2

FIGURE 5 Looaliaation dee circuite integrê e

I



12

i~i it

IX4Z~ 9 rW~, rUJriI~ ~~~~~~ôI3 Li ad

iii~ i 
_ _ _

scIs~ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _  

-

_ _  _ _ _

‘ 1

~

h{U

~

i_:

~ 

•

~~~

4-
’i

~~~~’

0t’gø,~~.—
C



H . 13

BIT 4 
~~T~~~~

— BAK I IMPULSION VEL

• 

8 
+~j~~~~—BAK 0 IMPUL5ION VEL

b8k4 [tI00Pf

+Vcc

BIT 14—,
CURR ENT RNG O

INC/DEC IN 00
CURR ENT RNG I ~~~~

INC/DEC 
Vcc

FIGURE 7 Circuit de ccnnande (auite)

H A s .

- - - - - _ _ _ _  - - -_ _ _ _ _ _ _ _ _



14 -

Le bit 0 (fade) sera automatiquement chargé dana le circuit de capture PIE11
pour chaque impuhsion de contrôhe , c’est—B—dire a chaque fois qu ’un mot de
commande eat transmis. Lea bits de contrôle 7 et 10 permettent a l’opérateur
de changer un des bits (données du mot de commande) sans avoir a recharger
tOus lea autres.

L’lmpulsion VEL, au circuit intégré P6E37—3—6 eat envoyée a un des
sJinulateurs a chaque fois que he bit 3 est chargé dana le circuit de capture
P1E38. Cette impulsion permet de charger he signal “VEL INC/DEC” dana le
simulateur sans avoir a produire l’impulsion “RESET”; ceci permet a l’opérateur
de changer la polarité de l’accélération durant ha simulation sans rélnitier
lea autres paramètres de l’impulsion de cible. Lea fiches Fl et F2 du circuit
imprimé Ph servent a allmenter he panneau indicateur pour permettre a l’opéra—
teur de voir exactement a quelie étape en eat ha simulation. Une série d’inver—
seurs (figure 8) PIE1, PIE2, PIE3 et PIE7 sert a la polarisation des diodes a
lueur LED de sorte qu ’un courant, himité par une résistance de 330 ohms, puisse
y circuher et produire l’indication voulue.

Convertisaeur Binaire/BCD

Lea simulateurs BAR PX219.2 peuvent—ëtre contrôlés soit manuelleinent
par des conimutateurs BCD sur leur panneau indicateur ou par un ordinateur
via J7 sur he panneau arrière de h’interface. DG au contr6le manuel par
commutateurs BCD, ii devient plus facile pour he inanufacturier de concevoir
des circuits logiques de sorte que ceux—ci traitent lea inforinations de repré—
sentation BCD seulement (c’est—a—dire des compteurs BCD au lieu de compteurs
binaires). Par opposition aux mots manuels, lea mots de données venant de
l’ordinateur PDP—ll sont de representation binaire; 11 devient donc nécessaire
d’effectuer une conversion de sorte que lea mots de données de l’ordinateur
puissent ~tre traités par hes aimulateurs BAR. Le convertisseur b inaire a BCD
de ha figure 9 transforme lea données de l’ordinateur en representation BCD
utihisable (P2E1 a P2E27).

Lea paramètres des simulateurs sont contr6lés par Un nombre BCD de six
chiffres ayant quatre bits chacun pour un total de 24 bits ECD. Pour produire
24 bits de representation BCD, on a besoin d’un mot binaire de 20 bits a l’entrée
du convertisaeur ; cependant, l’architecture de l’ordinateur PDP—hl limite a 16
le nombre de bit par mot de données ~ 3a so~tie. Une façon de remédier a ce
probThne eat de brancher lea entrées 2 B 2 de ha figure 9 au coimnun et de
brancher lea entrées 2~ B 2

19 (15 bits) aux bits 0 a 14 du mot de données de
l’ordinateur ; de cette facon on obtient, a ha aortie du convertisseur , tin mot
BCD de 24 bits. Ii devient cependant impossible, B cause de cette modification,
de produire des nombrea qul ne aoient pas des multiples de 32 decimal (2~).

Cette restriction ne nuit d’aucune façon aux applications envisagées
puisque le ch if f re  de 32 correspond , dépendant du paramBtre, soit B une distance
de seu lement 32 pieds ou B tine vitesse de 3.2 pieds/aeconde, ou encore, B une
accélération de 0.32 pied/seconde/segonde pour i’impulaion de cible.
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Les bits BCD doivent être inverses (voir la figure 10) puisque les
sfinulateurs BAR interprètent des données de hogique negative pour chacun des
paramBtres d’entrée; cette inversion est effectuee par lea circuits intégrés
P1E26 B PIE29.

Détecteur de Réglage Manuel

Ce circuit sert ~ amorcer une sequence d’interruption au niveau de
i’unité centrahe de traitement de l’ordinateur, horaque l’un des deux simulateurs
BAR n’est pas branché sur ha higne de h’ ordinateur mais plut6t régle pour le
contrôle manuel. Ce circuit de l’interface BAR PX219.2 eat nécessaire af in
d’empêcher l’ord inateur d’ envoyer des données B un instrument réglé pour he
contr6le manuel puisque ces donnêes seralent alors perdues.

Cette sequence d’interruption n’est déclenchée que si l’unité centrale
de traitement essait d’entrer en communication avec un sitnuhateur réghé pour
le contrôle manuel et que si is signal “INT.ENABLE B” du registre d’etat et
de contrôle (DRCSR) du DR11—C eat B un niveau “1”.

L’unité centrale de traitement peut verifier le niveau de ha ligne
INh5 du registre d’entrée (DRINBUF) de l’interface DR11—C af in de savoir
lequel des deux slmulateurs a provoqué l’interruption; le bit 14 du registre
de sortie (DROUThUP) de l’interface DR11—C, en plus d’8tre utihisé par h’inter—
face BAR, est aussi retourné ~ ha ligne IN15 du registre d’ entrée DRINBUF (vo ir
ha figure 11).

Un niveau 11011 pour he signal “REMOTE HI” indique que le simuhateur
eat en contr6le manuel; ce signal eat appliqué aux entrées 2 et 5 de ha porte
P6E35 (figure hi). L’entrée 9 de la porte P6E29 est B tin niveau “1” si l’un
ou l’autre des simulateurs eat réglé pour he contr6he manuel; ce niveau “1”
permet au signal “IMPULSION STROBE”, venant du circuit de commande , de déclencher
he flip—flop RS.

Le signal “INT.REQ.B”, B ha sortie du flip—flop RS, aert d’indicateur
B l’ordinateur pour que cehui—ci puisse déclencher une interruption du programme
en cours; he niveau du signal “INT.RZQ.B” eat ramené B son état initial par
l’impulsion “NEW DATA READY” B chaque fois qu’un mot eat transmis de h’ordinateur .

Détecteur de Fin de Cycle

Ce circuit sert B amorcer tine sequence d’interruption au niveau de
l’unité centrale de traitement lorsqu’un ou l’autre des simulateurs BAR atteint
ha fin de son cycle programme, c’eat—B—dire lorsque l’impuision de cible atteint
ha distance d’arrgt. 

——---- -
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Le signal “INT.REQ.A” eat prodult si le niveau du signal “RUN DURATION”
de l’un ou de l’autre des simulateurs passe d’un niveau “1” ~ un niveau “0”,
c ’est—B—dire B la fin du cycle de l’impulsion de cible. Une sequence d’inter-
ruption sera alors amorcée si he bit 6 (INT.ENABLE A) du registre d’etat et
de contrôle (DRCSR) de l’interface DRhl—C eat B un nlveau “1”.

Lors du traitement de l’interruption, h ’ ordlnateur peut verifier le
niveau de ha higne INO7 du registre d’entrée (DRINBUF) de l’interface DR11—C
af in de savoir ].equel des deux simulateurs BAR a provoqué i’interruptlon . Le
signal CSRO venant du registre d’etat et de contr6le sert B ramener le signal
“INT.REQ.A” ~ son niveau initial après que l’interruption eut été traitée.

Le circuit intégré P6E34 de ha figure 12 inclu deux oscihlateurs
monostables SN74121; lorsque he signal “RUN DURATION” d’un des simulateurs
déclenche l’un ou l’autre de ces oscillateurs, celui—ci produit une impuhsion
qui sert a son tour B déclencher un flip—flop RS (P6E31); ha sortie de ce
flip—flop prodult he signal “INT.REQ.A”. Lea sorties Q inversées de ces
oscilhateurs monostables servent B amener l’état d’un autre flip—flop RS(P6E30)
B un niveau “1” ou “0” dépendant de quel simulateur a provoqué he signal
“RUN DURATION”; la sortie de Ce flip—flop RS eat branchée a ha ligne INO7 du
reglstre d’entrée (DRINBUF) de h’interface DR11—C .

Un circuit de capture (voir ha figure 13), monte a l’arriBre de
h’lnterface , indique ha fin du cycle programme a h’aide d’une diode a lueur
LED; un commutateur sert ~ ramener ce circuit a son état Initial.

Démuhtiplexeur du Hot de Données

Le mot de representation BCD (24 bits), a la sortie du convertisseur
Binaire/BCD , dolt être acheminé, selon une certaine selection, ~ tin des quatres
param~tres d’un des deux simulateurs BAR; cette selection se fait par tine série
de démultiplexeurs P3E1 B P3E24 (voir lea figures 14 et 15). Lea bits 8, 9 et
14 du mot de commands, séhectionnent la sortie du déffiultiplexeur qui se verra
charger par l’information présente B son entré2. Chacune des 192 sorties des
démultiplexeurs dolt ~tre acheminée vera tin des 8 registres de sortie (voir les
figures 16 et 17). Chaque registre a une capacité de 24 bits; l’interface doit
posséder ces registres pour chacun des paramBtres des deux simulateurs de sorte
que l’information soit présente en permanence aux entrées de ceux—ci. Ces
registres sont néceasaires puiaque lea simulateurs BAK n’ont aucun moyen de
mémoriser l’inforuiation qui leur eat préaentée.

Le mot BCD de 24 bits eat chargé dana un des registrea par l’impulsion
de données; cette impulsion (voir la figure 10), eat acheminée vera le bon
registre de ha même facon que lea donnéea, c’est—B—dire par tin démultiplexeur
(P3E25).
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CONCLUSION

Une presentation détaillée de toutea lea informations nécessaires B
ha comprehension de l’interface BAR PX2h9.2 B été inclue dana cette note alnsi
qu ’une description des modifications apportées aux simuhateurs (appendice A).

L’interface a été vérifié et fonctionne selon lea specifIcations
établies; ha note technique no. 78—10 (John Mof fat) sur ha programmation de
l’interface, fournit lea informationa néceasaires B la redaction d’un programme
de contrôle.

_ _  . - - -  - --— - -
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Modifications des Simulateurs BAR PX219.2
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INTRODUCTION

Deux modifications ont été apportées aux simulateurs BAR PX219.2 af in
d’ augmenter leurs possibilitCs lorsque ceux—ci sont contr6l~s par ordinateur .Ces modif icat ions  n ’af fec tent  en rien l’opération des simulateurs lorsque ceux—ci
sont réglés pour is contr6le manuel.

MODIFICATIONS

La premiBre modification effectuée stir lea simulateurs sert B fournir
le signal “REMOTE HI” af in d’informer l’ordinateur stir le genre de contrôhe des
simulateurs, c’est—B—dire soit manuel ou par ordlnateur. Le signal est prIs au
commutateur “MODE” du panneau indicateur de l’instrument et amené au connecteur
J37—49 (voir h’appendice C); lorsque le simulateur eat réglé pour le contr6le
manuel, he signal “REMOTE HI” eat mis au commun (voir ha figure 18).

La deuxiBme modification effectuée aur lea simuiateurs sert B changer
la poharité de l’accélération durant la simulation (c’est—B—dire VEL IN/DEC),
de sorte que l’impulsion de cible puisee changer la direction de son déplacement
autant de fois qu ’on le desire, sans avoir B produire l’impulsion “RESET”. Pour
changer l’état du signal “VEL 1NC/DEC” san.~ produire 1’Impuiaion “RESET”, on
dolt modifier le circuit logique #219—10’ du simulateur BAR. La figure 18
montre la modification apportCe B ce circuit; celle—ci eat iocahlsée stir le
circuit #219—hi.

Le signal “IMPULSION VEL ”, venant du circuit de commands, eat appliqué
B tine porte “OU” au travers d’une porte “ET” inversée; ha deuxième entree de la
por te “OU” vient du flip—flop E9—6 (IMPULSION “RESET” ) . La porte “ET” inversée
assure que i’entrée 1 de la porte “OU” soit maintenu au niveau “0” lorsque
l ’ interface n ’est pas branché ati simulateur .

Avec cette modification, la sortie du flip—flop E12B (VEL INC/DEC)
du circuit iogique #219—102 petit être modiflée, aelon l’etat du bit 3 du mot
de commande, soit par l’impulaion “RESET” ou par he signal “IMPIJLSION VEL”.

Le signal “CURRENT RANGE INC/DEC” eat pris ~ la sortie du flip—flop
Eh2—5 af in d’informer l’ordinatetir de la direction du dCplacement de l’impulsion
de cible. Ce signal devient nécessaire B l’ordinateur puisque l’équation
décrivant la fonction du aimulateur (voir le manuel du simuhateur BAR B ha
page 6) n’est pas en accord avec ha loi du mouvement de Newton. La note
technique # 78— 10 sur la programmation du aiinulateur (John Moffat), exphlque
en detail la raison de ce dCsaccord.

-  — — -
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4

APPENDICE “B”

C~biage entre he DR11—C et l’interface

a

a
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SiGNAL SORTIE 
- 

ENTREE DE
DR11-C L’INTERFACE (:7)

a 
BIT 0 lC J7— l

“ 1 1K 2

“ 2 iNN 3

“ 3 1U 4

“ 4 hL 5

5 hN 6

“ 6 hR 7

“ 7 IT 8

“ 8 1W 9

“ 9 lX 10

“ 1 0  1Z 11

“ l h  1AA 12

“12 1BB 13

“ 13 1FF 14

“ 14 1HH 15

“ 15 1JJ 16

NEW DATA READY 1VV 34

1N07 2CC 35

IN15 2M - 36

INT.REQ.A iLL 37

INT.REQ.B 
- 

2S 38

a CSRO - 2K 39

INOO 2TT 40

GROUND 2UIJ 50

L 
. 

~~~
--

~~

_-
~~

- -- - . - - - - .-~ ——______
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APPENDICE “C”

Signaux de sortie de l’interface

a

a

I
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ACCELERATION BAR 0* VITESSE BAR 0*
CHIFFRE BCD CONN. PIN. CHIFFRE BCD CONN. PIN.

l0~ 1 Jl 1 ~~ 1 Ji 25
2 2 2 26
4 3 4 27
8 4 8 28

10
2 1 5 ~~~ 1 29

2 6 2 30
4 7 4 31
8 8 8 32

101 1 9 io2 1 33
2 10 2 34
4 11 4 35
8 12 2 36

100 1 13 101 1 37
2 14 2 38
4 15 4 39
8 16 8 40

1

GROUND : Jl—49
VEL INC/DEC : Jl—50

• * Lea signaux de sortie pour le simulateur BAR 1 aont lea m8mes que pour
le aimulateur BAK 0 B l’exception du connecteur qui eat J4 au lieu de Ji.

. -- — .—-- — ‘- - -, - ~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~ ~~~~~~~
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DISTANCE BAR 0* DISTANCE D’ARRET BAR 0*
CHIFFRE BCD CONN. PIN. CHIFFRE BCD CONN. PIN.

10~ 1 J2 h 10~ 1 J2 25
2 2 2 26
4 3 4 27
8 4 8 28

1 5 ~~~ 1 29
2 6 2 30
4 7 4 31
8 8 8 32

lO~ 1 9 ~~~ 1 33
2 10 2 34
4 11 4 35
8 12 8 36

io2 1 13 io2 1 37
2 14 2 38
4 . 15 4 39
8 16 8 40

ioh 1 17 101 1 41
2 18 2 42
4 19 4 43
8 20 8 44

100 1 21 100 1 45
2 22 2 46
4 23 4 47
8 24 8 48

GROUND: J2—49
RANGE INC/DEC : J2—50

* Lee aignaux de sortie pour le aimulateur BAI(l sont lee mimes que pour
le simulateur BAK 0 B l’exception du connecteur qut eat 35 au lieu de 32.
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SORTIE
SIGNAL SIMULATEUR DE L’INT RFACE

a
RUN MODE BAR 0 J3-h

PULSE WIDTH BAR 0 J3-2

VEL . STROBE BAR 0 33-34

CURRENT RNG. BAR 0 J3-36

REMOTE HI BAR 0 33-49

t RUN MODE BAR 1 36-1

PULSE WIDTH BAR 1 J6-2

VEL. STROBE BAR 1 36—34

CURRENT RNG. BAR 1 J6—3 6

REMOTE HI BAR 1 J6—49

RUN DURATION BAR 0 J8

STOP B A R O  J9

RESET BAR 0 
- 

311

START - BAR 0 
- 

312

FADE BAR 0 Jh3

RUN DURATION- BAR 1 314

STOP BAR 1 jl5

RESET BAR 1 J16
t

START BAR 1 J17

FADE BAR 1 318

GROUND BAR 0 J3-.3

GROUND BAR 1 J6-3

I

S - .~~~- - -.~ - -
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FICHE * PIN SIGNAL

S

Fl 1 BIT 15
2 “ 14
4 + Vcc
6 NOR

‘I 7 DRL
8 RUN END
9 END /I
10 FADR O
11 FADE 1
12 DATA TYPE 1

“ 13 DATA TYPE 0
“ - 14 EAR #
F2 1 BIT 13
“ 2 “ 12

3 “ 11
‘I 4 “ 10
II 5 ,, 9

6 8
I, 7 7
“ 8 “ 6
a 9 It 5
“ 10 - “ 4

11 
- 

“ 3
“ 12 - “ 2

13 “ 1
14 

- 
“ 0

* Fl et F2: signaux de sortie ahlant vera le panneau indicateur, -

F3: signaux de sortie allant vers he panneau arriBre,
F4: données d’entrée venant de l’ordinateur ,
F5: aignaux d’entrée venant de i’ordinateur + signaux de

sortie allant vers he panneau arriBre,
P6 B Phi: données de sortie alhant vers he panneau arrière.

- a
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FICHE PIN SIGNAL

F3 1 STOP O $

2 RESET O
“ 3 START O

4 STOP 1
“ 5 RESET 1

6 START 1
7 FADE O
8 FADE 1
9 RUN MODE O

10 RUN MODE 1
“ 11 VEL INC/DEC 0

12 VEL INC/DEC 1
13 RNG INC/DEC 0
14 RNG INC/DEC 1

“ 15 PULSE WIDTH 0
16 PULSE WIDTH 1

F4 1 BIT O
2 1
3 “ 2

I, 4 I I  3
I’ 5 I, 4

6 5
7 6

“ 8 7 a
9 8
10 “ 9
11 “10
12 “11
13 “12

“ 14 “13
15 “14
16 “15

F5 1 NOR $
“ 2 1N07

3 1N15
4 INT.REQ.A

“ 5 INT.REQ.B
6 CSRO
7 REMOTE HI O
8 REMOTE HI 1
9 RUN DUR O

“ 10 RUN OUR 1
11 VEL.STROBE 1
12 VEL.STROBE 0

“ 13 CURRENT RNG 1
“ 14 CURRENT RNG 0
“ 15 INOO
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FICHE PIN SIGNAL BAR BCD

F6 1 @ 16 DISTANCE 0 1 @ 16

Fl 1 @ 8 DISTANCE 0 17 ~ 24

F7 9 @ 16 DISTANCE D’ARRET 0 1 @ 8

F8 1 @ 16 DISTANCE D’ARRET 0 9 @ 24

F9 1 @ 16 VITESSE 0 1 ~ 16

PlO 1 @ 8 VITESSE 0 17 @ 24
9

PlO 9 @ 16 ACCELERATION 0 1 @ 8

Fll 1 @ 16 ACCELERATION 0 9 @ 24

Fl2 1 @ 16 DISTANCE 1 1 @ 16

Fl3 1 @ 8 DISTANCE 1 17 @ 24

F13 9 @ 16 DISTANCE D’ARRET 1 1 @ 8

F14 1 @ 16 DISTANCE D’ARRET 1 9 @ 24

F15 1 @ 16 VITESSE 1 1 @ 16

P16 1 @ 8 VITESSE 1 17 @ 24

F16 9 @ 16 ACCELERATION 1 1 @ 8

Fll 1 @ 16 ACCELERATION 1 9 @ 24

a

t
k
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IMP. tc# IMP. Ic# IMP. Ic#

P1— i SN7404N P2—i SN74185N P6—21 SN74100N

—2 “ A—27 “ —22

—3 “ —23

—4 SN74 128N P3—h SN74155N —24 “

—5 “ A—25 “ —25 SN7400N

—6 SN7408N —26
a

—7 SN7404N P3—26 SN7404N —27

—8 SN74155N A—29 “ . —28

—9 SN7475N —29

—10 “ P4—i SN74100N —30 “

—11 “ A—lO “ —31 “

—12 SN7437N _________________________________ —32 SN7408N

—13 SN7408N P5—il SN74100N —33 SN7412 1N

—14 “ A—20 “ —34 SN7422 1N

—15 “ —35 SN7432N

—16 SN7437N —36 SN74 121N

—17 SN7475N —37 SN7400N

—18 SN7408N —38 SN7475N

—19 SN7400N —39 SN74157N

—20 SN74121N

—21

—22

4

a
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