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1.Введение.

Драйвер модуля последовательных каналов PCI429-4-X  (в дальнейшем модуль) предназначен для обслуживания произвольного количества модулей в ОС Windows XP/7(32-64). Допускается обращение к одному модулю из разных процессов (за исключением обслуживания прерываний).
Программная модель и режимы работы модуля приведены в техническом описании (ТО). Пользователю предоставляется возможность работы непосредственно с функциями драйвера (см.п.3),  а также  использовать библиотеки макросов и функций (см.п.4).
Сокращения, используемые в данном описании, аналогичны сокращениям в ТО.
Настоящий драйвер совместим  программно с предыдущей версией (2.2.) драйвера для  Windows XP за исключением открытия устройства.
Далее в описании отличия от предыдущей версии помечены  new!
B программе пользователя nребуется подключение следующих файлов: windows.h , winioctl.h, setupapi.h и setupapi.lib. 
2.Открытие/закрытие устройства.

В программе пользователя должна быть зарезервирована переменная hDevice 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 intrfacePCI4.h.

В случае ошибки возвращается значение hDevice, равное INVALID_HANDLE_VALUE (0xFFFFFFFF). При успешном завершении в hDevice возвращается дескриптор драйвера.

2.1.Открытие устройства по серийному номеру. new!

В комплект поставки ПО входит файл OpenPCI4bySN.cpp, содержащий программу открытия устройства по серийному номеру.  ( Требуется включение в проект файла ioctlPCI4.h). Вызов программы:


hDevice=  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 OpenPCI4byIndex.cpp, содержащий программу открытия драйвера по порядковому номеру. Вызов программы:


hDevice=  OpenDeviceByIndex (  unit, &Error);



где:


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


DWORD
Error    -  возвращаемый код ошибки.

2.3. Закрытие устройства
Работа с устройством должна завершаться его закрытием.


CloseHandle(hDevice);

3. Функции драйвера.

Вызов функции драйвера имеет следующий вид.
DeviceIoControl (
HANDLE    hDevice,
                  // дескриптор драйвера получен при открытии драйвера.
DWORD DRV2K_PCI429_4_ХХ, //код функции (содержится в файле   ioctlPCI4.h)

short unsigned int*   bufInput,      //указатель на буфер входных (для драйвера)   данных.

DWORD   nbufInputSize,                // длина входного буфера( в байтах).

short unsigned int*  bufOutput,   //указатель на буфер выходных (для драйвера) данных.

DWORD    nbufOutputSize,               // длина выходного буфера( в байтах).

DWORD*  lpnOutput,              
      //указатель на переменную, в которую помещается 
// фактическая длина (в байтах) переданных в //приложение данных

LPOVERLAPPED lpOverlapped    //

);
Конкретные значения параметров  вызова приведены в описании функции.
3.1. Получение информация о модуле

3.1.1.Серийный номер.

Код функции:


DRV2K_PCI429_4_getSN
Параметры:



bufInput   =  NULL 
nbufInputSize = 0

nbufOutputSize = 2

lpOverlapped    = NULL
Действие:
Возвращает в  bufOutput[0]   серийный номер модуля.

3.1.2.Ресурсы модуля.

Код функции:


DRV2K_PCI429_4_getPRM
Параметры:



bufInput   =  NULL 
nbufInputSize = 0

nbufOutputSize = 6
lpOverlapped    = NULL
Действие:

Возвращает в  bufOutput[0]   - базовый адрес портов PLX


bufOutput[1]    - базовый адрес пользовательских портов ,


bufOutput[2]    - номер прерывания IRQ 
3.1.3.Чтение блока состояния модуля.

Код функции:


DRV2K_PCI429_4_getState
Параметры:



bufInput   =  NULL 
nbufInputSize = 0

nbufOutputSize = 8

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Возвращает в  bufOutput[0].. bufOutput[3]  4 слова блока состояния модуля ( МР, РМ, ВПМ, ВСК соответственно)
3.2. Инициализация модуля.

3.2.1. Задание кодов настройки частоты каналов

Код функции:


DRV2K_PCI429_4_setFreq
Параметры:



bufInput[0]...bufInput[15]   =  коды настройки частоты и контроля нечетности каналов  приема  ( №1..16 соответственно)
bufInput[16]...bufInput[31]   =  коды настройки частоты и паузы каналов выдачи (№1..16 соответственно)
nbufInputSize = 64

bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Если канал выключен или не используется в данной модификации модуля (ИД = 4010h и 4020h), соответствующие ячейки буфера bufInput  следует обнулить.

Действие:

Для каждого канала переписывает код частоты из  bufInput в командное слово инициализации частоты БУК канала.
3.2.2. Задание командного слова режима.
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_setKCR 
Параметры:



bufInput[0]   =  код КСР 
nbufInputSize = 2

bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Переписывает код командного слова режима работы из  bufInput[0] в ячейку KCР (адрес 0x2004h) блока команд управления модуля. 

3.2.3. Переход в режим “Работа” (задание кода KCI).
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_setKCI
Параметры:



bufInput[0]   =  код KCI 

nbufInputSize = 2

bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Переписывает код командного слова инициализации из  bufInput[0] в ячейку KCI (адрес 0x2001h) блока команд управления модуля. Переход в режим “Работа”

3.3.Командный режим работы.

3.3.1.Запись команды КОП в блок задания  команды

В зависимости от количества входных параметров команды для записи КОП следует использовать одну из 4-х функций, предоставляемых драйвером.
Коды КОП и  значения параметров ПКОП приведены в разделе 5.1. технического описания модуля. 

	Количество параметров
	0
	1
	2
	3

	Код функции
	DRV2K_PCI429_4_
writeKOP_0
	DRV2K_PCI429_4_
writeKOP_1
	DRV2K_PCI429_4_
writeKOP_2
	DRV2K_PCI429_4_
writeKOP_3

	bufInput[0]   
	КОП
	КОП
	КОП
	КОП

	bufInput[1]   
	-
	ПКОП1
	ПКОП1
	ПКОП1

	bufInput[2]   
	-
	-
	ПКОП2
	ПКОП2

	bufInput[3]   
	-
	-
	-
	ПКОП3

	nbufInputSize
	2
	4
	6
	8

	bufOutput
	NULL
	NULL
	NULL
	NULL

	nbufOutputSize
	0
	0
	0
	0

	lpOverlapped    
	NULL
	NULL
	NULL
	NULL


Действие:


Переписывает параметры (за исключением  функции DRV2K_PCI429_4_writeKOP_0) и код КОП в соответствующие ячейки блока задания кода операции.

Для получения кода параметра по команде КВП (вернуть параметр) следует после функции DRV2K_PCI429_4_writeKOP_1 воспользоваться  функцией DRV2K_PCI429_4_read_BKOP (см.п.3.3.2.).

3.3.2.Чтение блока задания и возврата кода операции и параметров команды КОП.

Код функции:


DRV2K_PCI429_4_read_BKOP
Параметры:



bufInput   =  NULL 
nbufInputSize = 0
nbufOutputSize = 10

lpOverlapped    = NULL
Действие:


Возвращает в bufOutput[0].. bufOutput[4] содержимое адресов 0х2008..0x200C ОЗУ .
3.3.3.Чтение блока состояния команды Передать массив параметров (КПМ).

Код функции:


DRV2K_PCI429_4_read_KPM
Параметры:



bufInput   =  NULL 
nbufInputSize = 0
nbufOutputSize = 8
lpOverlapped    = NULL
Действие:


Возвращает в bufOutput[0].. bufOutput[3] содержимое адресов 0х3010..0x3013 ОЗУ (БКПМ) .
3.3.4.Чтение блока состояния команды Вернуть массив параметров (КВМ).

Код функции:


DRV2K_PCI429_4_read_KVM
Параметры:



bufInput   =  NULL 
nbufInputSize = 0
nbufOutputSize = 8
lpOverlapped    = NULL
Действие:


Возвращает в bufOutput[0].. bufOutput[3] содержимое адресов 0х3014..0x3017 ОЗУ (БКВМ) .
3.3.5.Чтение блока состояния команды Вернуть параметр с прерыванием из массива (КМП).

Код функции:


DRV2K_PCI429_4_read_KMP
Параметры:



bufInput   =  NULL 
nbufInputSize = 0
nbufOutputSize = 8
lpOverlapped    = NULL
Действие:


Возвращает в bufOutput[0].. bufOutput[3] содержимое адресов 0х3018..0x301B ОЗУ (БКПМ) .
3.3.6.Чтение блока состояния команды обнулить массив ОЗУ (КОМ/КОМП).

Код функции:


DRV2K_PCI429_4_read_KOMP
Параметры:



bufInput   =  NULL 
nbufInputSize = 0
nbufOutputSize = 8
lpOverlapped    = NULL
Действие:


Возвращает в bufOutput[0].. bufOutput[3] содержимое адресов 0х301C..0x301F ОЗУ (БКОМ) .

3.3.7. Подготовка входных массивов для команды Передать массив параметров (КПМ).

Для подготовки входных данных команды КПМ служат 2 пары функций:
- для заполнения блоков задания адресов
Коды функции:


DRV2K_PCI429_4_write_KPM_blAdr1  - заполнение БАП1 (начальный адрес 0х2600)

    или
DRV2K_PCI429_4_write_KPM_blAdr2 - заполнение БАП2 (начальный адрес 0х2700)
Параметры:



bufInput    =  массив адресов параметров
nbufInputSize = длина входного массива в байтах
bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Входной массив должен иметь длину 256 слов (512 байтов) или заканчиваться кодом < 0x8000 (в т.ч. нуль).
Действие:


Переписывает данные из bufInput    в БАП1/ БАП2.
- для заполнения буферов передаваемых параметров
Коды функции:


DRV2K_PCI429_4_write_KPM_blDat1- заполнение БВК1 (начальный адрес 0х2C00)

    или
DRV2K_PCI429_4_write_KPM_blDat2 - заполнение БВК2 (начальный адрес 0х2E00)
Параметры:



bufInput[0]  -  количество параметров в массиве ( n =1…256)
bufInput[1].. bufInput[2*n]    =  массив передаваемых параметров(мл./ст.)
nbufInputSize = длина входного массива в байтах (n*4+2)
bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Действие:


Переписывает данные из входного буфера, начиная с  bufInput[1]    в БВК1 / БВК2.
3.3.8. Подготовка входных массивов для команды Вернуть массив параметров (КВМ).


Для подготовки входных данных команды КВМ служат 2 функции:
Коды функции:


DRV2K_PCI429_4_write_KVM_blAdr1  - заполнение БАВ1 (начальный адрес 0х2400)

    или
DRV2K_PCI429_4_write_KVM_blAdr2 - заполнение БАВ2 (начальный адрес 0х2500)
Параметры:



bufInput    =  массив адресов параметров
nbufInputSize = длина входного массива в байтах
bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Входной массив должен иметь длину 256 слов (512 байтов) или заканчиваться кодом < 0x4000 (в т.ч. нуль).

Действие:


Переписывает данные из bufInput    в БАВ1/ БАВ2.
3.3.9. Подготовка входного массива для команды Вернуть параметр с прерыванием из массива (КМП).

Коды функции:


DRV2K_PCI429_4_write_KMP_blAdr  - заполнение БПА (начальный адрес 0х2100)

Параметры:



bufInput    =  массив адресов параметров
nbufInputSize = длина входного массива в байтах
bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Входной массив должен иметь длину 256 слов (512 байтов) или заканчиваться кодом  0 (нуль).

Действие:


Переписывает данные из bufInput    в БПА.
3.3.10. Чтение блока возврата параметров для команды Вернуть массив параметров (КВМ).


Для чтения блоков возврата команды КВМ служат 2 функции:
Коды функции:


DRV2K_PCI429_4_read_KVM_blDat1  - чтение БПК1 (начальный адрес 0х2800)

    или
DRV2K_PCI429_4_read_KVM_blDat2 - чтение БПК2 (начальный адрес 0х2А00)
Параметры:



bufInput    =  NULL 
nbufInputSize = 0
nbufOutputSize = 1024
lpOverlapped    = NULL
Действие:


Переписывает 512 2-х байтовых слов из буфера возврата заказанных параметров в 
bufOutput.
3.4.Функции работы с каналами.

3.4.1. Задание режима канала.

3.4.1.1.Входной канал
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_writeBU_I

Параметры:



bufInput[0]   =  номер канала (1…16) 

bufInput[1]   =  командное слово задания режима приема
bufInput[2]   =  командное слово задания АП
nbufInputSize = 6
bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Переписывает командные слова задания режима приема и АП в соответствующие ячейки БУК.

3.4.1.2.Выходной канал
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_writeBU_O
Параметры:



bufInput[0]   =  номер канала (1…16) 

bufInput[1]   =  командное слово задания режима выдачи
nbufInputSize = 4
bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Переписывает командное слово задания режима выдачи в соответствующую ячейку БУК.

3.4.2. Чтение блока управления канала.

3.4.2.1.Входной канал
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_ readBU_I
Параметры:



bufInput[0]   =  номер канала (1…16) 

nbufInputSize = 2

nbufOutputSize = 16

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Переписывает коды БУК в выходной буфер bufOutput .

3.4.2.2.Выходной канал
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_ readBU_O
Параметры:



bufInput[0]   =  номер канала (1…16) 

nbufInputSize = 2
nbufOutputSize = 16
lpOverlapped    = NULL
Действие:

Переписывает коды БУК в выходной буфер bufOutput .

3.4.3. Чтение слова состояния флагов прерывания канала.
3.4.3.1.Входной канал

Код функции:


DRV2K_PCI429_4_readFL_I
Параметры:



bufInput[0]   =  номер канала (1…16) 

nbufInputSize = 2

nbufOutputSize = 2
lpOverlapped    = NULL
Действие:

Переписывает слово состояния флагов прерывания канала (СФП)  в выходной буфер bufOutput[0]  и, если СФП не равно 0, то обнуляет его в БУК.
3.4.3.2.Выходной канал

Код функции:


DRV2K_PCI429_4_ readFL_O
Параметры:



bufInput[0]   =  номер канала (1…16) 

nbufInputSize = 2
nbufOutputSize = 2
lpOverlapped    = NULL
Действие:

Переписывает слово состояния флагов прерывания канала (СФП) в выходной буфер bufOutput[0]  и, если СФП не равно 0, то обнуляет его в БУК.

3.4.4. Заполнение расписания канала, работающего в глобальном режиме.

3.4.4.1.Входной канал

Код функции:


DRV2K_PCI429_4_writeTab_I
Параметры:



bufInput[0]   =  номер канала (1…16) 

bufInput[1]   =  длина (n)буфера расписания (не более 1024 2-х байтовых слов)

bufInput[2].. bufInput[n+1]   =  коды расписания  

nbufInputSize = (n+2)*2

bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0
lpOverlapped    = NULL
Действие:

Переписывает коды расписания канала из входного буфера в буфер канала, не более 1024 значений.
3.4.4.2.Выходной канал

Код функции:


DRV2K_PCI429_4_ writeTab_O
Параметры:



bufInput[0]   =  номер канала (1…16) 

bufInput[1]   =  длина (n)буфера расписания (не более 1024 2-х байтовых слов)

bufInput[2].. bufInput[n+1]   =  коды расписания  

nbufInputSize = (n+2)*2

bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0
lpOverlapped    = NULL
Действие:

Переписывает коды расписания канала из входного буфера в буфер канала, не более 1024 значений.
3.4.5. Подготовка стартовых кодов ПК каналов выдачи.

Функции 3.4.5.1.-3.4.5.3. могут быть использованы для записи кодов только не работающего канала.
3.4.5.1.Буфер БКВ
 Код функции:


DRV2K_PCI429_4_writeBKV
Параметры:



bufInput[0]   =  номер канала (1…16) 

bufInput[1]   =  длина (n) массива стартовых кодов ПК (не более 512 слов ПК)

bufInput[2].. bufInput[n*2+1]   =  коды ПК  
nbufInputSize = 4n+4

bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Переписывает коды ПК из входного буфера в буфер канала БКВ, не более 512  4-х  байтовых значений.
3.4.5.2. Буфер БКВ2
 Код функции:


DRV2K_PCI429_4_writeBKV2
Параметры:



bufInput[0]   =  номер канала (1…16) 

bufInput[1]   =  длина (n) массива стартовых кодов ПК (не более 256 слов ПК)

bufInput[2].. bufInput[n*2+1]   =  коды ПК  
nbufInputSize = 4n+4

bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Переписывает коды ПК из входного буфера в буфер канала БКВ2, не более 256  4-х  байтовых значений.
3.4.5.3. Буфер БГ
 Код функции:


DRV2K_PCI429_4_writeBG
Параметры:



bufInput[0]   =  начальный адрес области ОЗУ в которую будет производиться запись


( не менее 0хС000)
bufInput[1]   =  длина (n) массива стартовых кодов ПК 
bufInput[2].. bufInput[n*2+1]   =  коды ПК  

nbufInputSize = 4n+4

nbufOutputSize = 2
lpOverlapped    = NULL
Действие:

Переписывает коды ПК из входного буфера в буфер БГ.  Возвращает в bufOutput[0]   код 

  - 0  при успешном завершении;
 - 1  если обнаружена ошибка в параметрах (начальный адрес <0хС000).
3.5.Функции для  работы с ОЗУ

3.5.1.Чтение блока ОЗУ с заданного адреса

Код функции:

DRV2K_PCI429_4_readMem 

Параметры:



bufInput[0] – начальный адрес ОЗУ,

bufInput[1] – длина блока ( n 2-х байтовых слов)

nbufInputSize = 4
nbufOutputSize = n*2
lpOverlapped    = NULL
Действие:

Возвращает в буфер bufOutput содержимое n-слов ОЗУ, начиная с адреса, заданного в bufInput[0]. 

3.5.2.Запись блока ОЗУ с заданного адреса

Код функции:


DRV2K_PCI429_4_writeMem 

Параметры:



bufInput[0] – начальный адрес ОЗУ,

bufInput[1] – длина блока ( n 2-х байтовых слов)

bufInput[2]… bufInput[n + 1] – данные для записи

nbufInputSize = (n+2)*2

bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Записывает в ОЗУ, начиная с адреса заданного в bufInput[0],  данные из  bufInput[2]… bufInput[n+1]. 

3.5.3.Чтение одного слова ОЗУ.

Код функции:


DRV2K_PCI429_4_readWord
Параметры:



bufInput[0] –адрес ОЗУ,

nbufInputSize = 2
nbufOutputSize = 2
lpOverlapped    = NULL
Действие:

Возвращает в буфер bufOutput[0] слово ОЗУ с адресом, заданным в bufInput[0]. 

3.5.4.Запись одного слова ОЗУ

Код функции:


DRV2K_PCI429_4_writeWord
Параметры:



bufInput[0] –адрес ОЗУ,

bufInput[1] – данные для записи
nbufInputSize = 4
bufOutput = NULL
nbufOutputSize – 0
lpOverlapped    = NULL
Действие:

Записывает в ячейку ОЗУ с адресом, заданным в bufInput[0], код из bufInput[1]. 

3.5.5.Чтение ПК в режиме защищенного обмена.

Код функции:


DRV2K_PCI429_4_readPK
Параметры:



bufInput[0] –адрес ОЗУ (четный),

nbufInputSize = 2
nbufOutputSize = 4
lpOverlapped    = NULL
Действие:

Возвращает в буфер bufOutput слово ПК (ст./мл.) с адресом, заданным в bufInput[0]. 

3.5.6.Запись ПК в режиме защищенного обмена.
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_writePK
Параметры:



bufInput[0] –адрес ОЗУ(четный),

bufInput[1], bufInput[2] – данные для записи (старш/мл. соответственно)
nbufInputSize = 6
bufOutput = NULL
nbufOutputSize – 0

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Записывает в ячейку ОЗУ с адресом, заданным в bufInput[0] код из bufInput[1], bufInput[2]. 
3.6.Функции для  работы с регистрами адаптера.
3.6.1. Чтение регистра адреса РА.
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_ readRA
Параметры:



bufInput   =  NULL,

nbufInputSize = 0
nbufOutputSize = 2

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Возвращает  в  bufOutput[0]  значение  регистра  РА. 

3.6.2. Запись в регистр адреса РА
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_ writeRA
Параметры:



bufInput[0]   =  код регистра РА,

nbufInputSize = 2
bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Записывает в регистр РА код из  bufInput[0] . 

3.6.3. Чтение регистра данных РД1
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_ readRD
Параметры:



bufInput   =  NULL,

nbufInputSize = 0
nbufOutputSize = 2

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Возвращает  в  bufOutput[0]  значение  регистра  РД1. 

3.6.4. Запись в регистр данных РД1
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_ writeRD
Параметры:



bufInput[0]   =  код регистра РД1,

nbufInputSize = 2
bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Записывает в регистр РД1 код из  bufInput[0] . 

3.6.5. Чтение регистра идентификатора РИД
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_ readRID
Параметры:



bufInput   =  NULL,

nbufInputSize = 0
nbufOutputSize = 2

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Возвращает  в  bufOutput[0]  значение  регистра  РИД – идентификатор модуля.  Программный сброс модуля.
3.6.6. Запись в регистр управления модуля РМ
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_ writeRM
Параметры:



bufInput[0]   =  код регистра РМ,

nbufInputSize = 2
bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Записывает в регистр РМ код из  bufInput[0] . 

3.6.7. Чтение регистра входных разовых команд РДП
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_ readRDP
Параметры:



bufInput   =  NULL,

nbufInputSize = 0
nbufOutputSize = 2

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Возвращает  в  bufOutput[0]  значение  регистра  РДП. 

3.6.8. Запись в регистр выходных разовых команд РДВ
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_ writeRDV
Параметры:



bufInput[0]   =  код регистра РДВ,

nbufInputSize = 2
bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Записывает в регистр РДВ код из  bufInput[0] . 

3.6.9. Чтение регистра флагов и вектора прерывания РВ
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_ readRV
Параметры:



bufInput   =  NULL,

nbufInputSize = 0
nbufOutputSize = 2

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Возвращает  в  bufOutput[0]  значение  регистра  РВ. Сброс флагов (подробнее см. п.п. 3.4. ТО). 

3.6.10. Запись в регистр флагов и вектора прерывания РВ
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_ writeRV
Параметры:



bufInput[0]   =  код регистра РВ,

nbufInputSize = 2
bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Записывает в регистр РВ код из  bufInput[0] .  Запись произвольного кода вызывает сброс блокировки IRQ , запись кода 1 – сброс флагов ФВ, ФО и установку стека векторов в начальное состояние.
3.6.11. Запись в регистр РСА
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_ writeRCA
Параметры:



bufInput[0]   =  код регистра РСА,

nbufInputSize = 2
bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Записывает в регистр РСА код из  bufInput[0] .  
3.6.12. Запись в регистр ДВ1
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_ writeDV1
Параметры:



bufInput[0]   =  код регистра ДВ1,

nbufInputSize = 2
bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Записывает в регистр ДВ1 код из  bufInput[0] .
3.6.13. Запись в регистр ДВ2
Код функции:


DRV2K_PCI429_4_ writeDV2
Параметры:



bufInput[0]   =  код регистра ДВ2,

nbufInputSize = 2
bufOutput = NULL
nbufOutputSize = 0

lpOverlapped    = NULL
Действие:

Записывает в регистр ДВ2 код из  bufInput[0] 
4. Библиотеки макросов и функций.
Библиотечные функции – из библиотеки PCI429_4_DLL, макросы – файл ArincPCI_4.h.

Примечание: unsigned long nOutput - переменная, в которую помещается  фактическая длина (в байтах) переданных в приложение данных.

4.1.КОП – вернуть параметр с обнулением

Макрос:
KVP(hDevice,bufInput,nOutput,adr)
Функция:
kvp(HANDLE hDevice, unsigned short int adr)
Параметры:
adr  – адрес параметра в ОЗУ;

4.2.КОП – принять параметр

Макрос:

KPP(hDevice,bufInput,nOutput,adr,prm)

Функция:

kpp(HANDLE hDevice,unsigned short int adr, DWORD prm)
Параметры:
adr  – адрес параметра в ОЗУ;

prm – код параметра ПК 

4.3.КОП – вернуть параметр с прерыванием из массива с обнулением

Макрос:

KMP(hDevice,bufInput,nOutput)
Функция:

kmp(HANDLE hDevice)
4.4.КОП – переключить маску МГ глобального буфера расписания

Макрос:

KCB(hDevice,bufInput,nOutput,msk)

Функция:

kcb(HANDLE hDevice,unsigned short int msk)
Параметры:
msk – 0 без переустановки масок МГП,МГВ

        -  х1 переключить маску МГП   0хС000 <>0xE000

        -  1х переключить маску МГВ   0хС000 <>0xE000;

4.5.КОП – сброс счетчика таймера

Макрос:

KCT(hDevice,bufInput,nOutput)

Функция:

kct(HANDLE hDevice)
4.6.КОП – сформировать прерывание таймера через заданный интервал
Макрос:

KPT(hDevice,bufInput,nOutput,tmr)
Функция:

kpt(HANDLE hDevice,unsigned short int tmr)
Параметры:
tmr  – задает прерывание таймера через tmr*5 мс
4.7.Команды Вернуть массив параметров

Формат макросов:

KVMх(hDevice,bufInput,nOutput) , 

где       х = 0..7      (см.таблицу)
Формат функций:
kvmх(hDevice) , 

где       х = 0..7     (см.таблицу)
	макрос
	Функция
	прерывание
	БАВ
	БПК

	KVM0
	kvm0
	нет
	БАВ1
	БПК1

	KVM1
	kvm1
	нет
	БАВ2
	БПК1

	KVM2
	kvm2
	нет
	БАВ1
	БПК2

	KVM3
	kvm3
	нет
	БАВ2
	БПК2

	KVM4
	kvm4
	да
	БАВ1
	БПК1

	KVM5
	kvm5
	да
	БАВ2
	БПК1

	KVM6
	kvm6
	да
	БАВ1
	БПК2

	KVM7
	kvm7
	да
	БАВ2
	БПК2


4.8.Команды Передать массив параметров

Формат макросов:

KPMх(hDevice,bufInput,nOutput) , 

где       х = 0..7      (см.таблицу)

Формат функций:

kpmх(hDevice) , 

где       х = 0..7     (см.таблицу)

	макрос
	Функция
	прерывание
	БАП
	БВК

	KPM0
	kpm0
	нет
	БАП1
	БВК1

	KPM1
	kpm1
	нет
	БАП2
	БВК1

	KPM2
	kpm2
	нет
	БАП1
	БВК2

	KPM3
	kpm3
	нет
	БАП2
	БВК2

	KPM4
	kpm4
	да
	БАП1
	БВК1

	KPM5
	kpm5
	да
	БАП2
	БВК1

	KPM6
	kpm6
	да
	БАП1
	БВК2

	KPM7
	kpm7
	да
	БАП2
	БВК2


4.9.КОП Обнулить массив числа слов, начиная с заданного адреса.
Макрос:

KOM(hDevice,bufInput,nOutput,am,ch) – без прерывания по исполнению
KOMP(hDevice,bufInput,nOutput,am,ch) – с прерыванием по исполнению
Функция:

kom(HANDLE hDevice,unsigned short int am, unsigned short int ch) -без прерывания по исполнению
komp(HANDLE hDevice,unsigned short int am, unsigned short int ch) – с прерыванием по исполнению
Параметры:
am – начальный адрес массива;

ch – число слов массива 
4.10.Установка режимов каналов.

Возможна по КОП или записью задания в БУК канала.

4.10.1.Однократный прием файла заданного числа слов, начиная с заданного АП в буфер БКП канала

	
	КОП
	БУК

	Макрос
	KP_PFA_BKP(hDevice,bufInput,nOutput,

nc,ch,m_ch,ap,m_ap)
	PFA_BKP(hDevice,bufInput,nOutput,

nc,ch,m_ch,ap, m_ap)

	функция


	kp_pfa_bkp(HANDLE hDevice, unsigned short int nc,   unsigned short int ch, unsigned short int m_ch, unsigned short int ap,unsigned short int m_ap) 
	pfa_bkp(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int ch, unsigned short int m_ch, unsigned short int ap, unsigned short int m_ap) 


Параметры:
nc – номер канала (1..16);

ch – число слов 
m_ch = 1/0   разрешено/запрещено прерывание при приеме заданного числа слов, 
ap = 0..0xff – адрес параметра; 
m_ap = 1/0   разрешено/запрещено прерывание при приеме стартового слова ПК
4.10.2.Однократный прием файла заданного числа слов, начиная с заданного АП в буфер БКП2 канала

	
	КОП
	БУК

	Макрос
	KP_PFA_BKP2(hDevice,bufInput,nOutput,

nc,ch,m_ch,ap,m_ap)
	PFA_BKP2(hDevice,bufInput,nOutput,

nc,ch,m_ch,ap, m_ap)

	функция


	kp_pfa_bkp2(HANDLE hDevice, unsigned short int nc,   unsigned short int ch, unsigned short int m_ch, unsigned short int ap,unsigned short int m_ap) 
	pfa_bkp2(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int ch, unsigned short int m_ch, unsigned short int ap, unsigned short int m_ap) 


Параметры:
nc – номер канала (1..16);

ch – число слов 
m_ch = 1/0   разрешено/запрещено прерывание при приеме заданного числа слов, 
ap = 0..0xff – адрес параметра; 

m_ap = 1/0   разрешено/запрещено прерывание при приеме стартового слова ПК

4.10.3.Однократный прием файла заданного числа слов, начиная с первого слова в буфер БКП канала

	
	КОП
	БУК

	Макрос
	KP_PFR_BKP(hDevice,bufInput,nOutput,nc,

ch,m_ch)
	PFR_BKP(hDevice,bufInput,nOutput,nc,
ch,m_ch) 

	функция


	kp_pfr_bkp(HANDLE hDevice, unsigned short int nc,   unsigned short int ch, unsigned short int m_ch)
	pfr_bkp(HANDLE hDevice, unsigned short int nc,   unsigned short int ch, unsigned short int m_ch) 


Параметры:
nc – номер канала (1..16);

ch – число слов 
m_ch = 1/0   разрешено/запрещено прерывание при приеме заданного числа слов.
4.10.4.Однократный прием файла заданного числа слов, начиная с первого слова в буфер БКП2 канала

	
	КОП
	БУК

	Макрос
	KP_PFR_BKP2(hDevice,bufInput,nOutput,nc,ch,m_ch) 
	PFR_BKP2(hDevice,bufInput,nOutput,nc,ch,m_ch) 

	функция


	kp_pfr_bkp2(HANDLE hDevice, unsigned short int nc,   unsigned short int ch, unsigned short int m_ch) 
	pfr_bkp2(HANDLE hDevice, unsigned short int nc,   unsigned short int ch, unsigned short int m_ch) 


Параметры:
nc – номер канала (1..16);

ch – число слов 
m_ch = 1/0   разрешено/запрещено прерывание при приеме заданного числа слов.
4.10.5.Циклический прием файла заданного числа слов, начиная с первого слова в буфер БКП канала

	
	КОП
	БУК

	Макрос
	KP_PFC_BKP(hDevice,bufInput,nOutput,nc,

ch,ap,m_ap) 
	PFC_BKP(hDevice,bufInput,nOutput,nc,

ch,ap,m_ap)

	функция
	kp_pfc_bkp(HANDLE hDevice, unsigned short int nc,   unsigned short int ch, unsigned short int ap,unsigned short int m_ap)
	pfc_bkp(HANDLE hDevice, unsigned short int nc,   unsigned short int ch, unsigned short int ap,unsigned short int m_ap)


Параметры:
nc – номер канала (1..16);

ch – число слов 
ap = 0..0xff – адрес параметра;
m_ap = 1/0   разрешено/запрещено прерывание при приеме слова ПК с заданным АП.
4.10.6. Циклический прием файла заданного числа слов, начиная с первого слова в буфер БКП2 канала

	
	КОП
	БУК

	Макрос
	KP_PFC_BKP2(hDevice,bufInput,nOutput,nc,ch,ap,m_ap)
	PFC_BKP2(hDevice,bufInput,nOutput,nc,ch,ap,m_ap)

	функция


	kp_pfc_bkp2(HANDLE hDevice, unsigned short int nc,   unsigned short int ch,  unsigned short int ap,unsigned short int m_ap) 
	pfc_bkp2(HANDLE hDevice, unsigned short int nc,   unsigned short int ch,  unsigned short int ap,unsigned short int m_ap) 


Параметры:
nc – номер канала (1..16);

ch – число слов 
ap = 0..0xff – адрес параметра; 
m_ap = 1/0   разрешено/запрещено прерывание при приеме слова ПК с заданным АП.

4.10.7.Непрерывный адресный прием ПК по адресу параметра в буфер БКП1 канала

	
	КОП
	БУК

	Макрос
	KP_PA_BKP1(hDevice,bufInput,nOutput,nc, ap,m_ap)
	PA_BKP1(hDevice,bufInput,nOutput,nc, ap,m_ap)

	функция
	kp_pa_bkp1(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int ap,unsigned short int m_ap)
	pa_bkp1(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int ap,unsigned short int m_ap)


Параметры:
nc – номер канала (1..16);

ap = 0..0xff – адрес параметра; 
m_ap = 1/0   разрешено/запрещено прерывание при приеме слова ПК с заданным АП.

4.10.8. .Непрерывный адресный прием ПК по адресу параметра в буфер БКП2 канала

	
	КОП
	БУК

	Макрос
	KP_PA_BKP2(hDevice,bufInput,nOutput,nc, ap,m_ap)
	PA_BKP2(hDevice,bufInput,nOutput,nc, ap,m_ap)

	функция


	kp_pa_bkp2(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int ap,unsigned short int m_ap)
	pa_bkp2(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int ap,unsigned short int m_ap)


Параметры:
nc – номер канала (1..16);

ap = 0..0xff – адрес параметра; 
m_ap = 1/0   разрешено/запрещено прерывание при приеме слова ПК с заданным АП.

4.10.9. .Непрерывный адресный прием ПК по адресу параметра в глобальный буфер.
	
	КОП
	БУК

	Макрос
	KP_PG(hDevice,bufInput,nOutput,nc)
	PG(hDevice,bufInput,nOutput,nc)

	функция
	kp_pg(HANDLE hDevice, unsigned short int nc)
	pg(HANDLE hDevice, unsigned short int nc)


Параметры:
nc – номер канала (1..16);

4.10.10.Однократная выдача файла заданного числа слов из буфера БКВ канала

	
	КОП
	БУК

	Макрос
	KV_VR_BKV(hDevice,bufInput,nOutput,nc, ch,m)
	VR_BKV(hDevice,bufInput,nOutput,nc, ch,m)

	функция


	kv_vr_bkv(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int ch, unsigned short int m) 
	vr_bkv(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int ch, unsigned short int m) 


Параметры:
nc – номер канала (1..16);

ch – число слов 
m = 1/0   разрешено/запрещено прерывание при выдаче заданного кадра числа слов ПК. 
4.10.11. Однократная выдача файла заданного числа слов из буфера БКВ2 канала
	
	КОП
	БУК

	Макрос
	KV_VR_BKV2(hDevice,bufInput,nOutput,nc, ch,m)
	VR_BKV2(hDevice,bufInput,nOutput,nc, ch,m)

	функция


	kv_vr_bkv2(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int ch, unsigned short int m) 
	vr_bkv2(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int ch, unsigned short int m) 


Параметры:
nc – номер канала (1..16);

ch – число слов 
m = 1/0   разрешено/запрещено прерывание при выдаче заданного кадра числа слов ПК. 
4.10.12.Циклическая выдача файла заданного числа слов из буфера БКВ  канала

	
	КОП
	БУК

	Макрос
	KV_VC_BKV(hDevice,bufInput,nOutput,nc, ch, m)
	VC_BKV(hDevice,bufInput,nOutput,nc, ch,m)

	функция
	kv_vc_bkv(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int ch, unsigned short int m)
	vc_bkv(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int ch, unsigned short int m)


Параметры:
nc – номер канала (1..16);

ch – число слов 
m = 1/0   разрешено/запрещено прерывание при выдаче заданного кадра числа слов ПК. 
4.10.13. выдача файла заданного числа слов из буфера БКВ2  канала
	
	КОП
	БУК

	Макрос
	KV_VC_BKV2(hDevice,bufInput,nOutput,nc, ch,m)
	VC_BKV2(hDevice,bufInput,nOutput,nc, ch,m)

	функция


	kv_vc_bkv2(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int ch, unsigned short int m) 
	vc_bkv2(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int ch, unsigned short int m) 


Параметры:
nc – номер канала (1..16);

ch – число слов 
m = 1/0   разрешено/запрещено прерывание при выдаче заданного кадра числа слов ПК. 
4.10.14. Выдача файла заданного числа слов из буфера БКВ  канала с обнулением параметра выдачи.
	
	КОП
	БУК

	Макрос
	KV_VO_BKV(hDevice,bufInput,nOutput,nc, ch,m)
	VO_BKV(hDevice,bufInput,nOutput,nc, ch,m)

	функция
	kv_vo_bkv(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int ch, unsigned short int m)
	vo_bkv(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int ch, unsigned short int m)


Параметры:
nc – номер канала (1..16);

ch – число слов 
m = 1/0   разрешено/запрещено прерывание при выдаче заданного кадра числа слов ПК. 
4.10.15. Выдача файла заданного числа слов из буфера БКВ2  канала с обнулением параметра выдачи.

	
	КОП
	БУК

	Макрос
	KV_VO_BKV2(hDevice,bufInput,nOutput,nc, ch,m)
	VO_BKV2(hDevice,bufInput,nOutput,nc, ch,m)

	функция


	kv_vo_bkv2(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int ch, unsigned short int m) 
	vo_bkv2(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int ch, unsigned short int m) 


Параметры:
nc – номер канала (1..16);

ch – число слов 
m = 1/0   разрешено/запрещено прерывание при выдаче заданного кадра числа слов ПК. 
4.10.16.Циклический режим выдачи по расписанию из глобального буфера.

	
	КОП
	БУК

	Макрос
	KV_VG(hDevice,bufInput,nOutput,nc,m)
	VG(hDevice,bufInput,nOutput,nc,m)

	функция
	kv_vg(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int m)
	vg(HANDLE hDevice, unsigned short int nc, unsigned short int m)


Параметры:
nc – номер канала (1..16);

m = 1/0   разрешено/запрещено прерывание по концу кадра расписания выдачи
4.11.Подготовка расписания канала, работающего в глобальном режиме.

Для подготовки расписания канала, работающего в глобальном режиме, в пользовательской программе следует:
-  зарезервировать буфер (например, bufInput) длиной равной длине расписания +2 ;

-  присвоить начальные значения

bufInput[0]   =  номер канала (1…16) 

bufInput[1]   =  длина (n)буфера расписания (не более 1024 2-х байтовых слов);
          - заполнить входной массив с помощью функций и макросов (см.п.4.11.1. – 4.11.2.);

          - для записи расписания в ОЗУ воспользоваться функциями драйвера (см.п.3.4.4.1. – 3.4.4.2.).
4.11.1.Входные каналы.

Для каждого возможного адреса параметра входного слова ПК следует вызвать один из макросов или функций из следующей таблицы
	
	Есть прием слова ПК с заданным АП
	Нет приема слова ПК с заданным АП

	Макрос
	TAB_PG_WORD(bufInput,ap,adr,m)
	TAB_PG_PAUSE(bufInput, ap)

	функция
	tab_pg_word(unsigned short int *bufInput, unsigned short int ap, unsigned short int adr, unsigned short int m)
	tab_pg_pause(unsigned short int *bufInput, unsigned short int ap)


Параметры:
ap  – код адреса параметра (до 10-ти разрядов);

adr  – А(13..01) адрес ОЗУ при приеме ПК;

m = 1 формируется прерывание при приеме слова ПК в буфер.

4.11.2.Выходные каналы.


Для каждой ячейки расписания выдачи  следует вызвать один из макросов или функций из следующей таблицы
	
	Есть выдача слова ПК 
	Пауза выдачи ПК

	Макрос
	TAB_VG_WORD(bufInput,ss,adr,km,nl)
	TAB_VG_PAUSE(bufInput, ss, ch_p)

	функция
	tab_vg_word(unsigned short int *bufInput, unsigned short int ss,unsigned short int adr, unsigned short int km,unsigned short int nl)
	tab_vg_pause(unsigned short int *bufInput, unsigned short int ss, unsigned short int ch_p)


Параметры:
ss  – номер слова  ячейки расписания ( 0..1023);

adr  – А(13..01) адрес ОЗУ слова ПК выдачи;

km  – 0 - признак конца выдачи (конец расписания);

nl  – 0 с обнулением слова ПК(32-17) после передачи его в канал;

ch_p = длительность паузы выдачи (ch_p+1) слов ПК
5. Обслуживание прерываний  

При возникновении прерывания от модуля обработчик прерывания драйвера запускает пользовательский обработчик, который должен выполнять все дальнейшие действия по обслуживанию 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 (т.е. пользовательский обработчик прерывания).
Область кодов основной программы.

Создание событие    
hEvent=CreateEvent(NULL, TRUE,FALSE, "SignalEvent");                 

SignalEvent – имя события  (должно быть уникальным в системе)

Аппаратное разрешение прерывания и передача в драйвер дескриптора события для синхронизации обработчиков прерывания  драйвера и пользователя.
DeviceIoControl(hDevice,



 DRV2K_PCI429_4_IntInit,



 &hEvent,               



 sizeof(HANDLE),
//*







 NULL,



 0,



 &nOutput,



 NULL);    

* для Win7/64 эта величина должна быть не меньше 8.
Создание потока
hThread = CreateThread(NULL,0,(LPTHREAD_START_ROUTINE) f_INT,

   NULL,0,&dwThreadID);
, где
3-й параметр вызова - адрес функции-пользовательского обработчика прерывания. 
Завершение работы с прерываниями: аппаратное запрещение прерывания.
DeviceIoControl(hDevice,



 DRV2K_PCI429_4_IntRst,



 NULL,



 0,



 NULL,



 0,



 &nOutput,



 NULL);    
Область кодов пользовательского обработчика прерывания.

Для того, чтобы функция активизировалась только в случае прихода в драйвер аппаратного прерывания, она должна содержать вызов функции ожидания такой как


WaitForSingleObject(hEvent,INFINITE); ,
а так же функцию 
“сброс события”

ResetEvent(hEvent);     
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