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La presente invención se refiere a sistemas de computación 
moduiar que comprende una piuraiidad de unidades de eiaboración, 
untdades de aimacenamíento y unidades de entrada-sai ida, y cir- 
cuttos de conmutación asociados con cada unidad para contro iar 
i a interconexión entre i as unidades.

La patente estadounidense 3-386.082, otorgada e! 28 de 
Mayo de 1.968, a T.S. Stafford y otros (correspondiente a i a 
patente británica 1.108.819 concedida e! 3 de Abri! de 1.968) 
describe un sistema de computación moduiar en ei que !as unida­
des se pueden reconfigurar para omitir unidades averiadas y man­
tener un sistema operativo. Por esto es conocido proveer un sis­
tema de computación moduiar en ei que i as unidades averiadas 
pueden ser substituidas por unidades buenas.

Dichos sistemas de computación moduiar se empiean para 
una gran variedad de trabajos de eiaboración de datos. Las dife­
rentes necesidades de tai variedad de trabajos se pueden tratar 
empieando i as unidades en una técnica de tiempo compartido, pero 
en tai caso, se requiere una gran cantidad de tiempo para i a vi­
gilancia de ias operaciones y para hacer asignaciones. Ei pro- 
biema de grandes gastos genera i es en tiempo no productivo en 
dichos sistemas i imita su utiiídad.

Ei citado probiema es ei¡minado de acuerdo con ia invención 
mediante un sistema de computación moduiar,en ei cua!, una insta- 
iación de circuito controia ios circuitos de conmutación para 
efectuar una división de ias unidades dei sistema en una piura­
iidad de sistemas de computación separados que funcionan indepen­
dientemente.

Esta soiución tiene ia ventaja de permitir ei uso de ia 
misma citada instaiación de circuito,para ei aisiamiento de uni­
dades averiadas.
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Otro progreso nuevo de ¡a invención se caracteriza porque 

!a insta)ación de circuito puede comprender una matriz !6gica 
que separa ias unidades que soiicitan servicio de ias unidades 
que dan servicio, proveyendo cada punto de cruce de ¡a matriz 
iógica señai es para impedir i a comunicación entre una única 
unidad que soi¡cita servicio y una única unidad que da servicio. 
Esta disposición de matriz organiza ias combinaciones pos i bies 
para divisiones en una ¡nstaiación fáciimente gobernab!e y per­
mite fací i idad de contro!.

La tnvenctón se caracteriza, en otro aspecto, porque i a 
matriz iógica puede ser accionada por seña!es de programa gene­
radas, aimacenadas en dicha matriz iógica. De esta manera, i a 
división en una piuraiidad de sidbamas independientes se pHede 
iievar a cabo a veiocídades de máquina.

En ios dibujos:
La figura 1, es un diagrama en bioques genera) de un sis­

tema de controi de ordenación que utitiza un ordenador de datos 
y es adecuado para et empieo de i a presente invención.

La figura 2, es un diagrama en bioques de) conjunto de 
cab!es de interunidad necesarios para e) sistema centra) )ógico 
y de contro! iiustrado en i a figura 1.

La figura 3, es un diagrama en bioques de ias interreia- 
ciones funcionaies dentro de! sistema centra! )ógico y de contro! 
de i a figura 1.

La figura 4, es un diagrama en bioques,mas detaiiado de 
ias insta!aciones de acceso de aimacenamiento empieadas por i a 
unidad ordenadora dei sistema centra! iógico y de contro! de i a 
figura 3.

La figura 5, es un diagrama en bioques,más detaiiado de 
i a unidad de controi de programa de i a unidad ordenadora que se 
iiu8tra en !a figura 4.
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La figura 6, aa un diagrama an bioquas méa dataiiado da 

i a unidad da contro i da operando de !a unidad ordenadora repre­
sentada en !a f i gura 4.

La figura 7, es un diagrama en bioquas mas dataiiado da 
i a unidad da contro! aritmética de i a unidad ordenadora iiustra- 
da en i a figura 4.

La figura 8, es un diagrama an bioques mas dataiiado de 
i as unidades da aimacenamiento iiustradas en i a figura 4.

La figura 9? es un diagrama en bioques más detaiiado de 
!a unidad de conmutación de i imite compartido, representada en 
i a figura 4.

La figura 10, as un diagrama an bioques mas dataiiado de! 
controiador de entrada-sai¡da iiustrado en ia figura 3.

La figura 11, as un diagrama en bioques mas detaiiado da 
ia unidad da temporización y estado, representada en i a figura 3.

La figura 12, as un diagrama an bioquas todavía más deta­
iiado da ia porción de estado de ia unidad de temporización y 
estado de i a figura 11.

La figura 13? iiustra un cuadro indicador apto para señaiar 
ai astado da configuración de un computador ordenador múitipie 
como ai da i a figura 2.

La figura 14, as un diagrama de circuito genera! de i a 
porción iógica da prohibición o cierre de ia unidad de estado 
iiustrada an i a figura 12.

La figura 15, as un ejempio de circuito da! funcionamiento 
da ios circuitos de cierra iiustrados en forma ganara! en ia 
figura 14.

La figura 16, es un diagrama da circuito da! sistema iógim 
aecionador da matriz da una unidad de división soi¡citante repre­
sentada en forma de bioques Un !at.if¡guá*í- 14.
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La figura 17, aa un diagrama de circuito de! sistema !ó- 

gico accionador de matriz de una unidad de división so!icitada, 
que se iiustra en forma de bioques en !a figura 14.

La figura l8, es un diagrama de circuito de! sistema )óg¡- 
co accionador de matriz para una unidad so!icitante o so!¡citada 
ais!ada, üustrada en forma de Hoques en !a figura 14, y

La figura 19, es un diagrama de circuito de! sistema iógi 
co de punto de cruce de matriz i!ustrado en forma de btoques 
en !a figura 14-

Las sig!as en !as figuras significan:
FiG. 1

FD Na 1 Fuente de datos Na 1
FD Na 2 * tf 2

FD Na M /v * * * * *  M
SR Subsistema de registro
SMD " " mantenimiento y diagnóstico
SLCC Sistema centra! tógico y de contro!
CID Contro!ador de transmisión de datos
Si Subsistema indicador
SOO Sistema de ordenación de datos
PC Na i Proceso contro)ado na 1
PC Na 2 * * * 2
PC Na N * v * N

FiG. 2
CSLCC Cabieado de! sistema centra! !ógico y de contro!
UAP 1 Unidad de a!macónamiento de programa 1
UAP 2 <v # * #v * 2
UAP d * IV FV * IV d
MO 1 " " ordenación 1
UO 2 " " " 2
U0 a * " " a
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UAV 1 
UAV 2 
UAVb 
CE/S 1 
CE/S C 
UTE 
UMD 
UC!

F)G. ; 
SLCC (F)
AV
AV-UC)

AP (P)
AP (D) 
AP-UC)

UP-UC! (P)

CP
C0
UP-UC! (0)

CE/S-UC!

CE/S
STA
SGT
SUE
ATU
TE

381850
Unidad de atmacenamiento variabte 1

w  ̂ b
Controtador de entrada/aa!ida 1 

* ^ C
Unidad de temporización y estado

" mantenimiento y diagnóstico
* " conmutación ¡nterfacia) o !imite compartido.

Sistema centra) tógico y de controi (Funciona)).
A)macenamiento variabte

* " -Unidad de conmutación inter­
facia) .

^ de programa (Principa))
(Dup)icado)

-Unidad de conmutación ¡nterfa­
cia).

Unidad de programa-Unidad de conmutación ¡nterfacia) 
(Programa)
Contro) de programa

" " operando
Unidad de programa-Unidad de conmutación ¡nterfacia) 
(Operandos).
Controtador de entrada/satida-Unídad de conmutación 
interfaci a).
Contro!ador de entrada/satida 
Subsistema de transferencia de a)macón 

* generador de temporización
" de unidad de estado

A todas !as unidades 
Temporización y estado.
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F!G.
AA
AP (P)
AP (0)
E
S
CP
PS
UC) (AP)

S (P)
S (D)
UCt (UP)
UCP
UCA
UCO
P
R
UC) (AV)
AV

FiG ^S  

UCP 
AP 
R) 1 
R! 2 
Rt 3 
R) 4 
SS 
GP 
T
RC(32 B)TS) 
MP (RC)
L)0
L)A

381850
Acceso a atmacenamiento 
Atmacenamiento de programa (Principa!)

" * * (Duplicado)
Entrada
Satida
Circuitos de prioridad 
Prioridad secundaria
Unidad de conmutación interfacia! (Atmacenamiento de 
programa)
So!icitud (Principa!)

" (Dup!icado)
Unidad de conmutación interfacia) (Unidad de programa) 
Unidad de contro! de programa 
Unidad de contro! aritmético.
Unidad de contro! operando
Petición
Reconocí mi ento
Unidad de contro! interfacia! (Atmacenamiento variabie) 
Atmacenamiento variabte.

Unidad de contro! de programa 
Atmacenamiento de programa
Registro de instrucción 1

* a? yy 2
* yy yy 3
* y? yy 4

Se!ector de segmento
Generador de pet iciones
Traductor
Registro común (32 Bit ios)
Modificador de peticiones (Registros C) 
Lista de instrucción de operando 
Lista de instrucción aritmética



uco
ÜCA

Unidad da controi de operando 
Unidad de contro i aritmética.

F!G. 6
UCO Unidad de contro i de operando

5 D e U O De i i ata de controi de instrucción de operando
R!0 Registro de instrucción de operando
TP-B Traductor de petición-B
Di Descodifícador de instrucción
RZ Registros Z

10 RF Registro F
ICE Traductor de cambio y edición
RE Registro E
RB . Registros B
SC Señai es de controi

15 RK Registro K
CC Circuito de cambio
CE Circuitos de edición
RL Registro L
S Sumador

20 RD Registro D
RSUCA Registro de sai ida de unidad de controi aritmética
A ACU A Unidad de controi aritmética
ROE Registros de datos de entrada
DeAV De aimacenamiento de avance

25 RPE Registro de petición de entrada
A AV A Aimacenamiento de avance
RPS Registro de petición de sai ida
RDS Registros de datos de sai ida
REUCA Registro de entrada unidad de controi aritmética

30 DeUCA De unidad de controi aritmética.30
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F!G. 7

UCA Unidad da controi aritmética
Da LiA De !ista de contro i aritmética
RIA Registro de instrucción aritmética
T Traductores
RA Registros A
CCLC Circuitos de computación iógica y de controi
A UCO A Unidad de contro! de operando
RS B-A Registro separador B a A
RS A-B * " A a B
CMR Circuitos mú!tip)es rápidos

F!G. 8
UA
!D-Y
MS-Y
MNM
MS-X
A-X
A-Y
AS
RD
CPD
DE
EPD
DS
CPP
EPP
DP
RP
EP
SC
TC
MC
A UC!

Unidad de aimacenamiento
interruptor en derivación-Y
Matriz de se!ección-Y
Matraz de núc!eo magnético
Matriz de se!ección-X
Accionadores-X
Accionadores-Y
Ampiificadores de sentido
Registro de datos
Contro! de paridad de datos
Datos de entrada
Errores de paridad de datos
Datos de sa!¡da
Contro! de paridad de petición
Errores de paridad de petición
Descodificador de petición
Registro de petición
Entrada de pet i c i 6n
Seña!es de contro!
Temporización y contro!
Mandos de contro!
A Unidad de conmutación interfacia!.
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F !6. 9

UC!AV

E0
CCD
RD
S
C
CP
CNP
C!M
P
CCP
RP
SR
RS
tE
iEE
De TU
CNS
AV
EPP
EPO
CNC
CNT
SO

DO
CC98A

Unidad de conmutación interfacia! de aimacenamiento 
variab!e.
Entrada de datos.
Conmutador convergente de datos 
Registro de datos 
So!icitudes 
Cierres
Circuitos de prioridad 
Contro! de ni ve! primario 
Contro i de iniciación de memoria 
Pet i c i ones
Conmutador convergente de peticiones
Registro de petición
So!icitudes de reconocimiento
Reconocimiento de soiicitud
informaciones de estado
información de error y estado
De todas !as otras unidades
Contro! de ni ve! secundario
A!macenamiento variab!e
Error de paridad de petición
Error de paridad de datos
Contro! de nive! cuaternario
Contro! de nive! terciario
Sa!ida de datos
Distribuidor de datos
Circuitos de contro! de grupos de bit ios adyacentes.

Fia. 10
CE/SSR Contro!ador de entrada/sa!ida y subsistema de regstro
TC Transportes de cinta
UDM Unidades de disco magnético
! impresores
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RM
CC
CD
CM
APM
C
UCE
UCP
UCS
CE/S
U!0
UCt
A AV
UO
D. AV

FtG, 
UTE 
A TU 
A C 
O 
D
UE
T
UOCE/S

UCtTE

UTt
OS
RCTD
61
UCC

*381 850
Punzones de tarjeta perforada 
Lectores de tarjeta perforada 
Registradores de microfitm 
Controtadores de cinta 

d! acó
" múttíptes

Atmacónamiento de patabra de mando 
Cabt es
Unidad de controt de entrada 

" " " principa!
" ^ ^ de sat ida

Controtador de entrada/satida 
Unidad interfacia! de ordenador 
Unidad de conmutación interfacia!
A atmacenamientos variabtes 
Unidades de ordenación 
De atmacenamientos variabtes

Unidad de temporización y estado 
A todas tas unidades 
A i a cónsota 
Ordenes 
Datos
Unidad de estado 
Temporización 
Unidades de ordenación de controtador de entrada/ 
sat ida.
Unidad de conmutación interfacia) de temporización 
y estado.
Unidad de transferencia interfacia!
Ordenes y soticitudes
Retoj de catender io de tiempo de día
Generador de temporización
Unidad de contro! de cana!

- 1 1 -
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CRCE/S
UTA
RFP
UCtTA

RSMD
SMD
AP

381850
Cana! reservado a controtador de entrada/satida 
Unidad de transferencia de aimacenamiento 
Retoj de frecuencia de precisión
Unidad de conmutación interfacia! de transferencia 
de atmacenamiento.
Registro separador de mantenimiento y diagnóstico 
Subsistema de mantenimiento y diagnóstico 
Atmacanamíentos de programa.

F!G. 12

UE
LCECD
RPA
RFF
CP
CC
ÜCC
UT!
RS
RE
D
MM
M
CM

Un i dad de estado
Limite compartido de estado de cabteado duro
Registro de patanca acodada
Registro ftip-ftop
Circuito de prioridad
Circuito de controt
Unidad de controt de cana!
Unidad de transferencia interfacia!
Registro de sa!ida 
Registro de entrada 
Distribuidor 
Mando de matr i z 
Matr i z
Cierres manuates

F!6. 13
RC Representación de configuración
AV A!macenamientos variab!es
US Unidades so!i citadas
TE Temporización y estado
CE/S Controtador de entrada y sa!ida
AP A!maceramientos de programa
A A i si amiento
D División
0 Ordenadores.
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SLC
AD"S"
AAV
ATE
ACE/S
AAP
AAV-1
AAV-16

ATE-1
ATE-2
ACE/S-1
ACE/S-4
AAP-1A

AAP-lóB
A"S"
A0
AUO-l
AU0-10
ML

FIG.
EC
SS
CDCP
AM
RFF
SSO
UP-1
BE
TE-1
S
AR
TE-2

-13-
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Sistema iógico de cierre 
Accionadores de "so!i citante"
Acciónadores de aimacenamiento variabie 
Accionadores de temporización y estado 
Accionadores de contro!ador de entrada/sa!ida 
Accionadores de aimacenamiento de programa 
Accionador de aimacenamiento variab!e-l 
Accionador de aimacenamiento variabie-l6 
Acctonador de temporización y estado-1 
Accionador de temporización y eatado-2 
Accionador de controiador de entrada/saiida-1 
Accionador de controiador de entrada/saiida-4 
Accionador de aimacenamiento de programa-lA 
Accionador de aimacenamiento de programa-l6B 
Accionadores "soiicitados"
Accionadores de ordenador 
Accionador de unidad de ordenación-1 
Accionador de unidad de ordenación-10 
Matriz iógica.

Ejempio de cierre 
Señaies soiicitadas
Contro! directo de coiección de programas
Accionador de matriz
Registro f i ip-f iop
SeHaies de so!icitante
Unidad de programa-1
Bit i o de estado
Tempooización y estado-1
Soi icitud
Accionador de representación 
Temporización y estado-2.
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381850

UDSSLAM Unidad de división de so!¡citante. Sistema 
accionador de matriz.

MM Modo nanua!
SM So!icitante manuai
SCP Soiicitud de coiección de programas
A BD A barra de datos
DS División de soiicitante
CiEi Circuito indicador de equipo impuisado.

iógico

F!G. 17
UDSSLAM Unidad de división so)¡citada. Sistema 

nador de matriz.
MM Modo manuai
SCP(l) Soiicitud de coiección de programas (l)
A BD A barra de datos
SM So!icitud manua!
SCP(2) So!icitud de coiección de programas (2)
MA Modo automático
DI División 1
D2 División 2
C!Ei Circuito indicador de equipo impuisado.

iógico accio

F!G. 18 
USSASLAM

PE
SM
SCP
A BD
CSE
C!E!
A

Unidad de so!i citante y so i i citada. Accionador de 
sistema iógico de aisiamiento de matriz.
Pérdida de energía 
Soticitud manuai
Soiicitud de coiección de programas
A barra de datos
Circuito seguidor emisor
Circuito indicador de equipo impuisado
Aisiamiento.
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F!G. 19
SLPCM Sistema tógico de punto de cruce de matriz
A (S) Aistamíento (So!icitante)
DI (S) División 1 (Sot¡citada)
D (S) División (So!¡citante)
D2 (S) División 2 (Sot¡citada)
A (SO) Aistamíento (So!icitado).

En ta forma de reatización itustrativa de ta presente 
invención, i a división se iieva a cabo por medio de un sistema 
de unidades de conmutación ¡nterfacia!, o tímite compartido,pro­
veyendo un timite compartido de conmutación entre cada una de tas 
unidades conectadas de! sistema de ordenación de datos. Cada uni­
dad de conmutación es controtada por una seHat de cierre que 
inhibe todas tas transferencias de señat entre cada par de unida­
des seteccionadas. En ta forma de reatización de! ejempto dichas 
seKates de cierre mon generadas por una matriz tógica de dimen­
siones n, siendo n e! número tota! de divisiones convenientes. 
Luego, cada unidad de! sistema de ordenación de datos se repre­
senta por tas cotumnas, hi!eras y ptanos de !a matriz, y cada 
interconexión,medí ante un punto de cruce en !a matriz. Las co­
tumnas, hi!eras y p!anos de !a matriz tógica, se pueden emptear 
entonces, para etegir ta división a ta que pertenece cada unidad. 
La matriz de cierre se puede accionar mediante seKates generadas 
por conmutadores manuates, o en una variante, por medio de seKa­
tes de programa generadas.

Dicha insta!ación de cierre de unidad de conmutación 
interfacia! presenta ta ventaja adiciona! de que provee ais- 
tamiento y segmentación, así como división. En este caso, 
"aistamíento" significa ta separación de una unidad única det 
resto de! sistema de ordenación de datos, es decir, que todas 
tas unidades de conmutación ¡nterfacia) están cerrddas. Norma!- 
mente, e! aistamíento tiene fina!¡dad de mantenimiento.



5

10

15

20

25

30

'381950
Segmentación" significa ia separación de una piuraiidad 

de unidades de! sistema de ordenación de datos? cuya piuraiidad 
de eiementos es menár que i a que se necesita para un sistema que 
funciona independientemente. La segmentación se utiiiza normai- 
mente para ia verificación de diagnósitco de! segmento. La 
división expresa? desde iuego? ia separación de tas unidades 

en una piuraiidad de unidades de ordenación de datos que funcio­
nan independientemente.

Con referencia más parti cu!ármente a i a figora 1? se repre­
senta un diagrama en bioques genera) de un sistema de ordenación 
de datos en tiempo rea! 10<. que recibe datos en tiempo rea! de 
i as fuentes de datos 11 y envía seña)es de contro! en tiempo 
reai a una piuraiidad de procesos contro i ados 12? 13 y 14. Ei 
sistema de ordenación de dáos 10 comprende un sistema centra! 
iógico y de contro! 15 que comporta tas unidades de memoria? 
unidades de contro! de entrada—sai ida y unidades de ejecución de 
instrucción normai mente asociadas con un sistema de computación 
digitai. Con e) sistema centra) iógico y de controi 15? está 
asociado un subsistema de registro 16? para proveer registros de 
datos derivados de! sistema de controi 15 y para proveer entrdda 
de máquina en dicho sistema de controi 15. Ei subsistema 16 com­
prende e! equipo de tarjeta perforada, cintas magnéticas y unida­
des de disco magnético asociadas normai mente con un sistema de 
ordenación de datos. Con ei sistema centra! iógico y de controi 
15 se ha! i a asociado asimismo un subsistema de representación 17 
que comprende una representación en tiempo reai de ciertas carac­
terísticas de funcionamiento de! sistema centra! iógico y de 
controi 15.

Con di sistema centra! iógico y de contro! 15 está asociado 
también? un subsistema de mantenimiento y diagnóstico 18 que com 
prende todos ios circuitos necesarios para vigiiar ei funciona­
miento de! sistema de contro! 15 dptñ e! fin de detectar errores

**l6r-
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en este funcionamiento y para iniciar !a corrección automática 
de error necesaria o procedimientos de reorganización. Un con- 
troiador de transmisión de datos 19 recibe !a sai¡da de datos 
en tiempo rea! dei sistema centra! ¡ógico y de controi 15, y 
utiiiza dicha sai ida para emitir sefiaies de controi para e! con­
troi de ios procesos 12, 13 y 14. Estos procesos 12, 13 y 14 
comprenden también, medios para generar seña i es de indicación 
y verificación para i a transmisión hacia atrás, a través de! 
controi ador de transmisión 19 ai sistema centra! iógico y de 
controi 15 con ei fin de indicar e! curso y estado de i as opera­
ciones que se contro ian.

Ei sistema de contro! de i a figura 1, se puede ampiear 
en cuaiquier operación de computador controiada en tiempo rea! 
como, por ejempio, en una piante de tratamiento de petróieo 
controiada automáticamente, un sistema de aimacén o depósito 
automatizado, o inciuso en un sistema de contro! de fuego para 
apiicaciones mi!itares. Todos estos sistemas presentan en co­
mún !as necesidades de recibir datos de entrada en tiempd rea!, 
efectuar computaciones detaHadas sobre estos datos de entrada, 
y generar seHaies de contro! de sa!!da en tiempo rea!. Los en­
tendidos en !a materia pueden ver fácitmente otras muchas apii­
caciones dei citado sistema.

Ei sistema centra! iógico y de contro! 15 de !a figura 1 
es ei eiemento de controi centra! de todo e! sistema. En situa­
ciones en que hay que contro!ar procesos grandes y compiicados, 
es necesario que en ei sistema de controi 15, se pueda disponer 
de una importante energía de computación. Con este fin, e! sis­
tema de controi 15 está organizado sobre una base moduiar. Esto 
es, cada función requerida por e! sistema centra! iógico y de 
controi 15, es Nevada a cabo por una piuraiidad de unidades 
idénticas, cuyo número se puede variar para facNitar ei trabajo 
de ordenación de datos específico requerido.
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Volviendo a !a figura 2, se ilustra un diagrama en bioques 

esquemático de un sistema centra! lógico y de contro! adecuado 
para emp!eo en e! sistema como e! que se iiustra en !a figura 
1. Las unidades modutares básicas comprendidas en e! sistema 
centra! !6gico y de contro! de !a figura 2 son una unidad de 
atmacenamiento de programa, una unidad de ordenación, una unidad 
variab!e o de a!macenamiento de operando, un contro!ador de 
entrada/sa!ida y una unidad de tempoéización y estado. Como se 
puede ver en !a figura 2, se ha previsto una p!ura!idad de uni­
dades de atmacenamiento de programa 30, 31 y 32 para atmacenar 
!a secuencia de instrucciones o mandos de máquina necesarios 
para accionar !a tota!¡dad dei sistema.

Se ha previsto una p!ura!idad de unidades de ordenación 
33? 34 y 35 para ejecutar !as instrucciones una vez restableci­
das desde tas unidades de atmacenamiento de programa 30 a 32.
Se ha previsto una pluralidad de unidades de atmacenamiento va­
riable 36, 37 y 39 como dispositivos de atmacenamiento témpora! 
para tos datos que han de servir como operandos en !a ejecución 
de instrucciones por !as unidades de ordenación 33 a 35. Existe 
una ptura!idad de controtadores de entrdda-sa!ida 39 a 40 para 
controlar !a transferencia de datos procedentes de! sistema 
centra! !ógico y de contro! de !a figura 2 a! resto de! sistema 
de ordenación de datos.

Existe una unidad de tempo&ización y estado 41 prevista 
para generar y distribuir !a temporizadón básica requerida en 
e! sistema de contro! o en !as otras unidades. Además, !a uni­
dad 41 recibe registros de estado en forma de seña!es de datos 
binarios de todas tas otras unidades y registra esta información 
en registros apropiados para e! empteo en procedimientos de 
manteniemiento y diagnóstico.

Con e! fin de va!et*se ptenamente de !a instalación modu!ar 
de! sistema centra! !ógico y de contro! de !a figura 2, es nece­
sario que cada una de tas unidades 30 a 41 sea capaz de inter­
conexión con otra cua!quiera de tas unidades.
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Esto se rea!iza por medio de una unidad de conmutación interfa- 
ciat o timtte compartido (UCt), que forma parte de cada una de 
!as unidades 30 a 41. Las unidades de conmutación interfacia! 
terminan en cabtes, itustrados en !a figura 2 con tas ítneas 
!tenas, que están conectadas entre tas varias unidades. Las 
unidades de conmutación interfacia! proveen !a interrupción 
cietica necesaria de tas varias conexiones y proveen, asimismo, 
un grado de contro! de prioridad sobre tas varias interconexio­
nes.

Se itustra una unidad de mantenimiento y diagnóstico que 
sirve para recoger cierta información de todas tas demás unida­
des de ta figura 2, por medio de una barra de datos múttipies 
43, y para emptear esta información para diagnosticar y mantener 
e! sistema centra! tógico y de contro!. Dicha unidad de mante­
nimiento y diagnódüto 42 no forma parte det sistema centra! tógi 
co y de controt en un sentido funciona! pero se muestra en ta 
figura 2, para itustrar ta compteta separación e independencia 
de ta barra de adquisición de datos 43 de tas vías de datos 
norma! que se extiende entre tas unidades de conmutación inter- 
faciat de tas varias unidades 30 a 41. Así se puede ver que ta 
recogida de información de mantenimiento y diagnóstico no depen­
de de ta funciona!¡dad de todas o de cuatquier porción de tas 
vías normates de ordenación de datos. Esto simptifica considera- 
b!emente ta función de vigitancia y aumenta ta seguridad de 
funcionamiento hasta un grado importante.

Con objeto de comprender mejor et funcionamiento de! sis­
tema centra! tónico y de controt, se muestra en ta figura 3 un 
diagrama en btoques funciona! que itustra ta interretación fun­
ciona! de tas varias unidades de ta figura 2. Para mayor simptj_ 
cidad, en ta figura 3, se representa sotamente una únida unidad 
de cada tipo de unidades, entendiéndose que existen interconexio 
nes si mi tares entre tas unidades móttiptes, como se indica en 
genera! en ta figura 2.
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En ¡a figura 3, se itustran mediante tas iíneas gruesas 

i as vías de datos y por medio de i as iíneas deigadas ¡as vías 
de señates de contro!. E! número de posiciones binarias o bi- 
tios Nevados a cabo por cada !ínea,de indica con ios números 
entre paréntesis adyacentes a tas iíneas gruesas. Puede apre­
ciarse que se ha conseguido cabieado uniforme, norma!izando 
para eiio e! tamaño de cabie para 34 bit¡os.

Hon referencia a !a figura 3, se puede ifer que e! sistema 
centra! !6gico y de contro! comprende !a unidad de ordenación 
50 con su unidad de conmutación interfacia! asociada 51 represen 
tada en !a figura 3, dividida en dos partes. Una parte comunica 
con !a porción de contro! de programa de !a unidad de ordenación 
50, mientras que !a otra comunica con !a porción de operando de 
!a unidad de ordenación 50. La porción de contro! de programa 
de !a unidad de ordenación 50, recibe instrucciones de programa 
de !as unidades de a!macenamiento de programa 52 y 53 por medio 
de tas unidades de conmutación interfaciat 54 y 65 respectiva­
mente. Con vistas a !a seguridad de funcionamiento, tas instruc 
ciones de programa se registran en dos diferentes unidades de 
a!macenamiento de programa. Así, i a unidad de aimacenamiento 
de programa 52, se identifica como e! aimacenamiento de programa 
principa!, en tanto que i a unidad de atmacenamiento de programa 
53, se identifica como !a unidad de atmacenamiento de programa 
dup!icada. Se expiden so!icitudes idénticas para !a siguiente 
instrucción a ambas unidades de aimacenamiento 52 y 53, y !a 
primera unidad de aimacenamiento de programa para responder,auto 
máticamente,cance!a ta soticitud en !a otra unidad. De esta 
manera, si se pierden instrucciones de programa en atguna unidad 
de aimacenamiento de programa por matos funcionamientos, e! sis­
tema puede continuar funcionando esencia¡mente sin pérdida de 
tiempo.
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La porción de contro! de operando de )a unidad de ordena­

ción 50, reetabiece datos de !a unidad de a!macenamiento varia­
ble 51/ y de !a unidad de conmutación interfacia! 57-

Está dispuesto un contro!ador de entrada/satida 58 para 
comunicar con todas i as otras unidades por medio de i a unidad 
de conmutación interfacia! 59- Esto es, puede cambiar datos y 
órdenes con !a porción de contro! de operando de i a unidad de 
ordenación 50 por medio de !as unidades de conmutación inter­
facia! 51' y 59. Puede también, cambiar datos y órdenes con !a 
unidad de a!macenamiento variab!e 56 por medio de !as unidades 
de conmutación interfacia! 57 y 59. Finaimente, puede cambiar 
datos y órdenes con !a unidad de temporización y estado 60 a 
través de !a unidad de conmutación interfacia! 61. E! controta­
dor de entrada/sa!ida 58 contro!a, desde tuego, !as transferen­
cias de información entre e! sistema centra! !ógico y de contro! 
de !a figura 3, y todas !as otras unidades de! sistema de orde­
nación de datos itustrado en !a figura 1.

La unidad de temporización y estado 60 comprende tres 
subsistemas independientes necesarios para e! funcionamiento de 
todo e! sistema centra! !ógico y de contro!. Un subsistema de 
transferencia de atmacenamiento contro!a !a escritura de !as 
instrucciones de programa en tas unidades de a!macenamiento de 
programa como tas 52 y 53. Verdaderamente, e! subsistema de 
transferencia de atmacenamiento, es e! único medio para atterar 
!as instrucciones de programa y comunica con !as unidades de at­
macenamiento de programa por medio de !a unidad de conmutación 
interfacia! 61', que es reatmente una porción de !a unidad de 
conmutación interfacia! 61.

E! subsistema generador de temporización y !a unidad de 
temporización y estado 60 proveen toda !a información de tempo­
rización y retoj necesaria para e! funcionamiento de! sistema. 
Utitizando seHates de retoj principaies, dicho subsistema gene­
rador de temporización mantiene información diaria y expide ór­
denes temporizadas parta sincronizar tos varios cictos de ordena-
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ción de datos en tiempo rea!.

E¡ subsistema de unidad de estado y unidad de temporiza- 
ción y estado 60, mantiene un registro de corriente de! estado 
de todas tas unidades de! sistema centra! !6gico y de contro!, 
transfiere periódicamente esta información én !as unidades de 
a!macenamiento variable como !a unidad 56 y contiene tos circui­
tos de contro! para aistamiento, segmentación y división.

También puede apreciarse que !a porción de contro! de 
programa de !a unidad de ordenación 50, puede obtener instruccio 
nes de programa de! atmacenamiento variable 56 por medio de tas 
unidades de conmutación ¡nterfacia! 51 y 57. Esto permite e! 
a!macenamiento en !a unidad de atmacenamiento variabte 56, de 
secuencias de programa témpora!es y su empteo para e! contro! 
de !a unidad de ordenación 50. También se notará que todos !os 
cabtes que se extienden entre !as diferentes unidades de! siste­
ma centra! lógico y de contro! de !a figura 3, comprenden 34 
bitios de información, !o que permite diseño de cab!e uniforme.

Como se ha seña!ado anteriormente, e! sistema centra! 
tógico y de contro! es e! corazón de) sistema de ordenación de 
datos de !a figura 1. E! sistema centra! !6gico y de controi 
ejecuta toda !a ordenación y computación de datos requeridas 
por todo e! sistema. Por tanto, e! sistema centra! tógico y 
de contro! comprende varios so!¡citantes que son capaces de 
so!icitar asincrónicamente y recibir acceso en tas varias unida 
des de atmacenamiento de! sistema. Todos !os pares pos ib!es de 
dichas unidades están interconectados mediante vías de conmuta­
ción directas para proveer una capacidad de ordenación de datos 
f!exib!e y de elevada ve!ocidad. La construcción modutar de! 
sistema centra! !ógico y de contro! permite adaptar su capacidad 
de ordenación de datos a !as necesidades de cuatquier aplicación 
particutar, así como proveer una seguridad de funcionamiento de! 
sistema, elevada sin dupiicación excesiva. 5o!amente ha sido
dup!icado e! atmacenamiento de programa con objeto de tener
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piena seguridad de que se puede disponer de progmaas cuando 
sea necesario. Cada unidad de aimacenamiento as independiente 
y un fai io en una unidad cuaiqui era no incapacita toda i a Memo-, 
ria.

En ¡a figura 4 se Hustra un di agrama" en bioques mas de­
tai iado de ios circuitos de acceso para ias varias unidades de 
aimacenamiento y su reiación en ia unidad de ordenación. Asf? 
i a unidad de ordenación 50 comprende una unidad de contro! de 
programa 71? una unidad de controi de operando 72 y una unidad 
de controi aritmético 73. La unidad de contro! de programa 71 
exptde simuitáneamente so!¡citudes sobre !os conductores 74 y
75 para buscar setectivamente y extraer instrucciones de prograna¡ 
de i a unidad de aimacenamiento principa! 52 y de !a unidad de 
aimacenamiento dupticada 53? respectivamente. La so!icitud so­
bre ei conductor 74 es apticada a ios circuitos de prioridad 76 
en !a unidad de conmutación interfacia! 54. La soiicitud sobre 
e! conductor 75 es apiicada a ios circuitos de prioridad 77 de
i a unidad de conmutación interfacia! 55. Los circuitos de 
prioridad 76 y 77 forman una fi!a de espera de so!¡citudes pro­
cedentes de ias varias unidades de ordenación y cuando son soii- 
citedas? unen prioridades particuiares a !a so!icitud de unida­
des particuiares. La petición que se ha de servir a continuación 
es apiicada por medio de! conductor 78 a !a unidad de aimacena­
miento de programa 52? y medíante ei conductor 79 a !a unidad de 
aimacenamiento de programa 53. Ai mismo tiempo? se apiica ai 
circuito de prioridad secundaría 80? una indicación tje que as 
está poniendo en servicio ia soiicitud. Ei circuito de priori­
dad secundaria 80? retira i a soiicitud dupticada de i a fiia de 
espera de so!¡citudes en e! otro de ios circuitos de prioridad
76 y 77.

-23-
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La unidad de aimacenamiento de programa que recibe O p i ­

mamente ia soitcttud rectbe, además, una petición de instruc­
ción de i a unidad de controi de programa 71 por medio de un 
separador de sai ida 92 y un separador de entrada 91 ó 93. En 
respuesta a dicha petición, )a unidad de aimacenamiento de pro­
grama apropiada 52 ó 53 envía ia instrucción soiicitada ai se­
parador de sai ida 8l ó 82 donde es enviada a una de ias unidades 
de ordenación adecuadas. Así, en i a figura 4, se suministra 
ai separador de entrada 82 de i a unidad de conmutación interfa- 
ciai 51. Ei separador de entrada 82 sirve para unir ias instruc 
ciones so!¡citadas de ios varios diferentes aimacenamientos de 
programa y suministrar dichas instrucciones a i a unidad de con­
tro! de programa 71.

La unidad de contro i de programa 71 ejecuta ciertas opera­
ciones iniciaies sobre ias instrucciones de programa recibidas 
dei separador de entrada 82 y pasa )a instrucción sobre ¡a uni­
dad de controi de operando 72 6 unidad de controi aritmética 73*! 
La unidad de contro! de operando 72 recibe i a parte de petición 
de operando de !a instrucción y envía una soiicitud por ei con­
ductor 84 a ia unidad de aimacenamiento variabie soiicitada para 
sumtnistrar ios datos requertdos. Dicha soiicitud es reconocida 
por medio de! conductor 85 de! circuito de prioridad 86, ei cua! 
a su vez, permite a i a unidad de contro! de operando 72 enviar 
una petición a través dei separador de sai¡da 87 de ia unidad 
de conmutación ¡nterfacia! 51' ai separador de entrada 88 de i a 
unidad de conmutación ¡nterfacia! 57. Esta petición es suminis­
trada a i a unidad de aimacenamiento variabie 56 para entrar en 
ei operando requerido,ei cuai es suministrado, a su vez, ai se­
parador de sai ida 89 de ia unidad de conmutación ¡nterfacia! 57- 
Este operando es transferido por medio de i a entrada 51' a i a 
unidad de controi de operando 72. Empieando dichos datos de 
operando, ia unidad de contro! aritmética 73 puede iuggo compie- 
tar i a ejecución de i a instrucción de programa.
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Se puede apreciar que cada unidad de conmutación interfa- 

ciai comprende separadores para recibir información procedente 
de una cuaiquiera de una piuraiidad de unidades y separadores 
separados para enviar información a una cuaiquiera de una piura­
iidad de otras unidades. Además, cada unidad de conmutación 
interfaciai comprende circuitos de prioridad que se utiiizan 
para ordenar ia puesta en servicio de soiicitudes procedentes 
de i as otras varias unidades.

Antes de continuar con i a descripción de i a figura 5 de 
ios dibujos, será conveniente describir primero ei formato de 
instrucción de ias instrucciones recibidas de ias unidades de 
aimacenamiento de programa 52 y 53 de i a figura 4. Tai es uni-t 
dades de aimacenamiento de programa están organizadas en paia- 
bras de 68 bit i os. Esto es, cada petición suministrada a i a 
unidad de aimacenamiento de programa hace que sea enviada a ia 
unidad de conmutación interfaciai una paiabra de 68 bitios.
Esta paiabra de 68 bit ios se divide en dos medias pai abras de 
34 bit¡os que son enviadas secuencia!mente a i a unidad de eia- 
boraci ón.

Desde un punto de vista funciona!, cada paiabra de aima­
cenamiento de programa de 68 bit i os se divide en cuatro segmen­
tos de 17 bit i os cada uno de ios cuaies comprende 16 bit¡os 
de información de instucción y un bitio de paridad. Los bitios 
de paridad son descartados antes de i a ejecución de tas instruc 
ciones. Estas instrucciones pueden estar en un formato de 16 
bitios o en un formato de 32 bitios. Asi, cada segmento puede 
constituir una instrucción de 16 bitios y dos segmentos adyacen­
tes cuaiesquíera pueden constituir una instrucción de 32 bitios. 
En este sentido, et úitimo segmento de una paiabra de aimacena­
miento de programa y e! primer segmento de i a paiabra de aimacena 
miento de programa sucesiva siguiente se consideran adyacentes 
y pueden constituir una instrucción única de 32 bitios.
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En !a figura 5? se ¡lustra un diagrama dn btoques esque­

mático de la unidad de control de programa 71 (Fig. 4) que for­
ma una parte de la unidad de elaboración 50. La unidad de con­
trol de programa de la figura 5 comprende un registro de ins­
trucción de cuatro etapas que compeeta registros 101, 102, 103 
y 104. Cada uno de los registros 101 a 104 es capaz de almace­
nar una palabra de almacenamiento de programa de 68 bit i os.
Las palabras de almacenamiento de programa son recibidas inicial 
mente por el registro de instrucción 101. Normalmente, a medida 
que prosigue la ejecución de! programa, los contenidos de! re­
gistro de instrucción 101 son transferidos a! registro de ínstrux 
ción 102.

El sdector de segmento 105 transfiere dos segmentos adya­
centes de la palabra de! registro de instrucción 102 o dos seg­
mentos adyacentes de las palabras de los registros de instruc­
ción 102 y 103 al registro común 106. Cuando todos los segmen­
tos del registro 102 han sido transferidos a! registro común 
106, los contenidos de cada uno de los registros 101, 102 y 103 
son transferidos al registro sucesivo inmediato, es decir el 101 
a! 102, el 102 a! 103, y el 103 al 104. En este momento, el 
generador de peticiones 107 genera una petición para iniciar 
la recogida de la siguiente palabra de almacenamiento secuencia! 
para entrada en el registro de instrucción 101. Los contenidos 
originales del registro 104 son destruidos por la transferencia 
de los contenidos de! registro 103- Si el registro de instruc­
ción 102 es vaciado antes de que la nueva palabra de almacena­
miento sea recibida por el registro 101, entonces esta nueva 
palabra es inmediatamente transferida a través de! registro 101 
al registro 102.

Los registros de instrucción 103 y 104 proveen atmacena- 
miento para los denominados "ciclos cortos" en los que se puede 
repetir cualquier número de veces,sin necesidad de recogidas 
adicionales de la unidad de almacenamiento de programa, una se-
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cuencia de instrucciones (que comprende hasta 16 segmentos).
Esta insta i ación ahorra una consi derabie cantidad de tiempo 
por otra parte necesario para tas recogidas extras requeridas 
para i a ejecución repetida .

Cada petición de aimacenamiento de programa,comprende 5 
bit ios que identifican i a unidad de aimacenamiento de programa 
adecuada. Los siguientes 13 bit ios identifican una de 8l92 
pai abras de aimacenamiento de programa en i a unidad de aimace­
namiento de programa. Se utiiizan dos bit ios adiciona i es para 
identificar uno de ios cuatro tegmentos de cada paiabra de 68 
bit ios. Se empica un bitio fina! como bitio de paridad. Dichas 
peticiones de instrucción son generadas por ei generador de pe­
ticiones 107 que comprende cuatro contadores de programa inde­
pendientes. Estos contadores se pueden empiear en diferentes 
tiempos bajo ei controi de programa para controiar i a recogida 
de instrucción. Por medio dei traductor 108 actúan instruccio­
nes de transferencia o de desviación de secuencia para modificar 
ei funcionamiento secuencia! norma) dei generador de peticiones 
107 con ei fin de dirigir ia recogida de una paiabra de aimace­
namiento de programa no secuencia).Se debe seHaiar que ios dos 
bit ios de identificación de segmento son transferidos a! se!ac­
tor de segmento 105 y por tanto nunca dejan i a unidad de contro i 
de programa de i a figura 5-

Se anai izan ias instrucciones en ei registro común 106 
para determinar si pueden ser ejecutadas en i a misma unidad de 
contro! de programa o si deben ser enviadas a i a unidad de 
controi de operando, o a ia unidad de controi aritmético. En ios 
dos úitirnos casos, ias instrucciones son coi ocadas en uno de 
dos registros de fiia de espera de cuatro etapas denominados i a 
iista de instrucción de operando 109 y ia iista de instrucción 
aritmética 110. Además, se han previsto circuitos de modifica­
ción de petición 111, para modificar ias peticiones de ias ins­
trucciones. Los circuitos de modificación de petición 111,
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comprenden cuatro registros C de 4 b)tios,que se emptean para 
indicar e! vaior de ¡a modificación de petición. Después de 
tai modificación, !as instrucciones se hacen pasar sobre ias 
iistas de instrucción 109 y 110 como antes.

Dichas instrucciones que pueden ser retenidas en y ejecu­
tadas por i a unidad de controi de programa de i a figura 5, son 
manipu!aciones de ios registros C, modificaciones de campo de 
petición de registro e instrucciones de bifurcación. Las instruc 
ciones que requieren !a recogida o aimacenamiento de paiabras de 
datos en ias unidades de aimacenamiento variabie son coi ocadas 
en !a iista de instrucción de operando 109. Las instrucciones 
que requieren manipuiaciones aritméticas o iógicas de datos tie­
nen tugar normaimente en !a unidad de controi aritmético,y de 
aquí, son-D&iocadas en ia iista de instrucción aritmética 110.

Voiviendo a ia figura 6, se iiustra un diagrama en bioques 
esquemático de i a unidad de controi de operando 72 (Figura 4).
La unidad de controi de operando de i a figura 6, comprende un 
registro de instrucción de operando 120 que recibe instrucciones 
de i a iista de instrucción de operando de i a figura 5. La por­
ción de código de funcionamiento de ia instrucción es suministra­
da ai descodificador de instrucción 121 donde es descodificada 
y se generan seHaies de controi para dirigir i a ejecución de i a 
instrucción identificada. La unidad de controi de operando com­
prende, además, 16 registros B 122, que se empiean como registros 
de índice en i a modificación de petición de operando. Un traduc 
tor de petición B 123 seiecciona ei apropiado entre ios 16 regis 
tros B traduciendo ciertos campos de identificación de i a instruc 
ción, en ei registro 120. Anáiogamente, se empiean 16 registros 
Z 124 para aimacenar varios parámetros necesarios para interrup­
ciones de programa. Tai es parámetros comprenden asuntos tai es 
como ias peticiones de punto de interrupción, peticiones de re­
cuperación de error, peticiones de retorno de error y otras can­
tidades simiiares. Un traductor de petición Z 125 identifica 
uno de ios 16 registros Z,traduciendo para eiio, un campo apro­
piado de ia instrucción dei registro 120.
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E¡ registro E 126 se empiea para almacenar parámetros 

exptfcitos que forman una parte de !a misma instrucción. Tates 
parámetros son aimacenados en ei registro E 126 antes de !as 
operaciones aritméticas en un circuito sumador de tres entradas 
127. Los registros K y L 128 y 129 se empiean para atmacenar 
otras cantidades requeridas para ia operación de sumar. Taies 
cantidades se pueden derivar de tos registros B 122, ios regis­
tros Z 124 o de! registro de unidad de entrada de controt arit­
mético 130.

Un traductorde despiazamiento y edición 131, transforma 
subdivisiones apropiadas de i a instrucción det registro 120 a 
ios circuitos de despiazamiento de controt 132 y circuitos de 
edición 133 para proveer despiazamiento y edición de cantidades 
en tos otros varios registros.

Los resuitados de tas sumas en ei circuito sumador 127 
se atmacenan en et registro D 134,desde et cuat, se suministran 
at registro de petición de entrada de almacenamiento variabte 
135, át registro de satida de atmacenamiento variabte 136, o a! 
registro de satida de unidad de contro! aritmético 137* Finat- 
mente, tos datos de tm anidadas de atmacenamiento variabte son 
suministrados a tos registros de datos de entrada 138, y ios 
datos a atmacenar en tas unidades de atmacenamiento varíaHe son 
suministrados a tos registros de datos de satida 139- Se ha 
previsto un registro F 140 para atmacenar datos antes de i a en­
trada en tos registros Z 124 o en tos registros B 122. Estos 
datos pueden ser recibidos desde i as unidades de atmacenamiento 
variabte por medio de tos registros de entrada de datos 138, o 
puede disponerse de ettos como resultado de una operación arit­
mética en et registro D 134.

En !a figura 7, se representa un diagrama en btoques 
detatiado de ta unidad de controt aritmético, iiustrada como
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a! btoquc 73 en ia figura 4. La unidad de contro) aritmético 
de )a figura 7 comprende un registro de instrucción aritmética 
150 que recibe instrucciones aritméticas de )a )ista de instruc 
ción aritmética 110 de )a figura 5. Tai es instrucciones son 

3 enviadas a) registro 150, una cada vez y, a su vez, son ap!¡ca­
das a ios circuitos de trasiación 151* Los traductores 151 
descodifican ias instrucciones aritméticas y generan señaies 
de controi necesarias para !a ejecución de dichas instrucciones.

Se ha previsto una piuraiidad de registros de aimacena- 
10 mientos iocai, registros A 152 para aimacenar operandos arit­

méticos durante ei curso de, y entre ias ejecuciones de ias 
instrucciones aritméticas. Los registros A 152 comunican con 
!a unidad de controi de operando de i a figura 6 por medio de 
registros separadores 153* Por tanto, se pueden transferir 

15 operandos aiternativamente entre i a unidad de controi de ope­
rando de i a figura 6 y ios registros A 152.

En i a unidad de controi aritmético de i a figura 7 están 
también comprendidos ios circuitos iógico y de controi de 
computación 154 que comprenden todos ios circuitos iógico bási- 

20 co y de controi aritmético necesarios para efectuar ias citadas
operaciones sobre ios operandos aimacenados en ios registros 
A 152. Con objeto de evitar retrasos indebidos en ia ejecución 
de instrucciones aritméticas se han previsto circuitos rápidos 
de muitipiicación 155 para proveer ia rápida ejecución de tns- 

25 trucciones due comportan muitipiicación. Como es bien sabido,
por otra parte dichas instrucciones precisan para su ejecuctón 
un tiempo considerabiemente mayor que otras ciases de instruc­
ciones.

Con referencia a i a figura H, se iiustra un diagrama en 
30 bioques detaiiado de ias unidades de aimacenamiento representa­

das en i a figura 4 por ios bioques 52, 53 y 56. Las untdades 
d. aimacenamiento variabie y ias unidades de aimacenamiento de
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programa comprenden sustancia)mente idéntico equipo físico 
de aimacenamiento. La mayor diferencia entre dichos aimace- 
namientos es ta dupiicación de todas tas entbadas en ias uni­
dades de aimacenamiento de programa. Esta diferencia da por 
resuitado aiguna variación en ios circuitos de controi y ia 
seHaiización de controi, pero es de poco efecto sobre ia natu­
ra! eza o funcionamiento de! mismo equipo físico de aimacena­
miento.

En ia figura 8, se ilustra una unidad de aimacenamiento 
que comprende una matriz de núcieo magnético 160 que comporta 
un sistema de núcieos magnéticos y conductores de controi aso­
ciados que pasan por taies núcieos, todo eiio de acuerdo con 
prácticas ya bien conocidas. Los núcieos magnéticos de ia 
matriz 160 son soi¡citados de acuerdo con ia práctica conven- 
ciona! 2-1 2D mediante señaies coincídentes de ia matriz de 
setección X l6l y i a matriz de seieodón Y 1Ó2.

Durante ei cicio de iectura se envía una corriente 
semiseieccionada sobre ia iínea deieccionada de ia matriz X 
161, y se envía asimismo, una corriente semiseieccionada sobre 
ias iíneas de ia matriz Y 162 en cada posición de bitio, for­
zando ios núcieos magnéticos seieccionados 160 ai estado "0". 
Durante ei cicio de escritura, se envía una corriente semise­
ieccionada sobre i a iínea seieccionada de i a matriz X 161, y se 
apiica una corriente semiseieccionada aditiva condiciona) a 
ias iíneas se)accionadas de i a matriz Y 171, en cada posición 
de bitio para forzar ei núcieo ai estado "1". La corriente 
aditiva condiciona! se apiica seiectivamente a ias iíneas de 
i a matriz Y 162 en cada posición de bitio por medio dei inte­
rruptor en derivación Y 171. Como quiera que se insertan 
datos en cada posición de bitio de una paiabra sei accionada 
por medio de ia seiección iógica o condiciona) de una corriente 
semiseieccionada aditiva, se tiene que empiear una matriz inde­
pendiente Y 162, para cada posición de bitio de ia memoria.



5

10

15

20

25

30

381850
Las citadas matrices de seiección lól y 162 son, a su 

vez, accionadas por excitadores X 163 y excitadores Y 164 res­
pectivamente. Los excitadores 163 y 164 reciben información 
de petición dei descodificador de petición 165 que, a su vez, 
recibe ¡a petición de memoria dei registro de petición l66.
Tai es peticiones son, desdé iuego, suministradas a i a unidad 
de aimacenamiento de ia figura 8, desde circuitos de acceso 
de aimacenamiento en otras partes dei sistema de eiaboración 
de datos. Todas i as peticiones aimacenadas en ei registro 166 
son verificadas, comprobándose errores de paridad en ei cir­
cuito de controi de paridad de petición 167. Cuaiesquí era 
errores detectados en dichas peticiones son informados a través 
de i a linea 168.

La información aimacenada en i a matriz de núcieo magné­
tico 160 que es so!icitada desde ias matrices 161 y 162, pro­
duce sai idas representativas de ia información binaria aimace­
nada en ia iocación de matriz 160. Dichas seHaies son detec­
tadas por ampiificadores detectores 169 y ia información bina­
ria es aimacenada en ei registro de datos 170. Como quiera 
que, ia iedura de información de ios núcieos magnéticos deter­
mina ia destrucción de tai información, ia misma información 
es api i cada seiectivamente a ias ilneas de biti o por medio 
de un interruptor en derivación Y 171 para restabiecer i a in­
formación en ias mismas tocaciones en ios núcieos magnéticos 
160. De esta manera, i a iectura se hace indestructiva y i a 
información aimacenada en i a matriz 160 es retenida para uite- 
rior uti i ización.

Todos ios datos aimacenados en i a matriz de núcieo 
magnético 160 comprenden bit¡os de controi de paridad que se 
pueden empiear para verificar i a paridad de ios datos aimace­
nados. Cada paiabra de datos aimacenada en ei registro 170, 
es por i o tanto, verificada por i o que respecta a su correcta
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paridad por ios circuitos de contro! de paridad de datos 172, 
y ios errores de paridad de datos son informados a través de 
i a itnea 173* Los datos mismos son enviados a través de i a 
iínea 174.

Cuando se desea aimacenar información en i a unidad de 
aimacenamiento de !a figura 8, estos datos de entrada son 
enviados por medio de !a itnea 175, y aimacenados en ei regis­
tro de datos 170. Ai mismo tiempo, se envían señaies de\peti­
ción ai registro de petición 166, que indican ei empiazamiento 
preciso en e! que se han de aimacenar ios datos de entrada. La 
información anteriormente atmacenada en ia posición soiicitada 
en ios nócieos magnéticos 160,es primeramente ietda en ios 
núcieos magnéticos 160, i o cuai da por resuitado i a destrucción 
de tai información. En este caso, ias seña!es resuitantes no 
son detectadas por ios ampiificadores detectores 169* Los da­
tos de entrada aimacenados en ei registro de datos 170 son 
enviados a través de! interruptor en derivación Y 171 a i a 
matriz de núcieo magnético 160 en sincronismo con ias señaies 
de controi de petición generadas por ei descodificador de petj_ 
ción 165, excitadores 163 y 164 y matrices de seiección lól 
y 162. De esta manera, de aimacena información de entrada en 
ia matriz 160 para uiterior utiiización. Los datos de entrada 
son asimismo verificados por i o que respecta a errores de parí 
dad por ios circuitos de contro! de paridad 172, y ios errores 
de paridad son informados a través de i a itnea 173.

Ei funcionamiento de todos ios circuitos de ia figura 8 
se haiia bajo e! controi de señaies generadas por e! circuito 
de temporización y contro! 176. E! circuito de controi 176 es 
a su vez, accionado por mandos de contéi a través de i a itnea 
177, de tai manera, para generar ias señaies de contro! adecúa 
das en ios momentos oportunés y en ia apropiada secuencia. Con 
objeto de comprender mejor ei. funcionamiento de ia unidad de 
aimacenamiento de i a figura 8, se describirán con mayor detaiie 
ios aiudidos mandos de contro!.
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Primero se dirá que cada paiabra de i a matriz 160 compren­

de 68 bit tos de información binaria que, a su vez, comprenden 
cada uno de eitos un grupo de bit¡os adyacentes izquierdo (bitios 
0-33) y un grupo de bítios adyacentes derecho (bitíos 34-67).
La memoria es capaz de enviar uno cuai quiera de dichos grupos de ¡ 
bitios adyacentes en respuesta a una petición de grupo de bitios 
adyacentes y, además, detecta e indica separadamente para cada 
grupo de bitios adyacentes tos errores de paridad de datos. Fina) 
mente, ¡a unidad de atmacenamiento de ta figura 8 es apta para 
una tectura potar izada, es decir, es capaz de estabtecer et pri­
mer y segundo bitios de una patabra so!i citada en "t's" durante 
cada cicto de tectura. Luego dichos bitios se pueden entpiear 
por et sistema externo para reconocer que ta patabra ha sido 
previamente tetda de ta memoria. La unidad de atmacenamiento es 
capaz, además, de cambiar un cicto de tectura en un cicto de 
escritura siguiendo ta porción de tectura de cuatquier cicto de 
memoria después de recibirse tas señates det sistema externo.
Esta úttima posibitidad de ttama "atmacenamiento condiciona)".

Las órdenes de contro i enviadas a tos circuitos de controt 
176 son, por tanto, izquierda y derecha y ambas comprenden seña 
tes de grupo de bitios asi como tectura potar izada y señates de 
atmacenamiento condicionates y normaies. lates órdenes de con- 
trot actúan en tos circuitos 176 para generar tas señates de 
temporización y contro! detattadas que ttevan a cabo tas acciones 
conven i entes.

Las señates enviadas y recuperadas de ta unidad de atmace­
namiento de ta figura 8 son maniputadas a través de una unidad 
de conmutación interfaciat que se indica en ta figura 8 a ta 
derecha. Esta unidad de conmutación interfaciat forma una parte 
fisica de ta unidad de atmacenamiento y reatiza ta función de un 
separador entre ta unidad de atmacenamiento y tas otras varias 
unidades que so!icitan servicio de ta unidad de atmacenamiento.
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Como quiera que todas dichas unidades de conmutación interfaciat 
tienen i a misma función y son de construcción simitar, sóio se 
describirá con detaiie un tipo de unidad de conmutación inter- 
facia!. Así, en i a figura 9 se itustra w  diagrama en bioques 
detaiiado de ¡a unidad de conmutación ¡nterfaciai de atmacena- 
miento variabte representada por e! bioque 57 de i a figura 4.

La unidad de conmutación interfaciat de !a figura 9 com­
prende circuitos de prioridad 180 a tos que se aptican soticitu- 
des de servicio a través de tos conductores 181. Tat como se 
dijo con retación a ta figura 3, se recordará que tas unidades 
de atmacenamiento variabte reciben peticiones de servicio de uni­
dades de ordenador y controtadores de entrada-satida. Estas so! i- 
citudes son apticadas a tos circuitos de prioridad 180 y se da 
servicio primeramente a ta soticitud que tiene ta mayor prioridad, 
Es decir, que tos datos que aparecen en ta ttnea 182 y tas soti- 
citudes que aparecen en ta tínea 183 que se hattan asociadas 
con ta soticitud de prioridad mayor en tos conductores l8l son 
setecci onados por un interruptor de entace de datos 184 y por un 
interruptor de en tace de peticiones 185 respectivamente, y son 
atmacenados en et registro de datos 186 y en et registro de peti­
ción 187 respectivamente. At mismo tiempo, en et circuito de 
controt de nivet primario 188 son registradas tas seHates de con- 
trot ¿aoeíadas con dichas soticitudes. lates seHates dt contro! 
comprenden tos bit i os de setección de grupo de biti os adyacentes 
seHates de designación de recogida y atmacenamiento y una seña! 
de petición de cancetación. Esta úttíma seHat se puede emptear 
para canee!ar ta petición en cuaiquier momento antes de! acceso 
rea) de ta unidad de atmacenamiento variabte.

Las seHates de contro! en e! circuito de contro! de nivet 
primario 188 son atmacenadas, etaboradas, retemporizadas y pasa­
das en et circuito de contro! de hiciación de memoria 189. Et 
circuito 189 genera tas seHates de controt reates que inician 
un acto de memoria en ta unidad de atmacenamiento de memoria 189.
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Además, ¡as sena)es de¡ circuito de contro) de ni ve) primario 
188 y e) circuito de contro! de iniciación de memoria 189, son 
ap)icadas a) circuito de reconocimiento de petición 191, e) cua! 
genera una seña! en )a tínea 198 reconociendo )a puesta en ser­
vicio de )a correspondiente petición. La unidad de soticitud 
emp)ea dicho reconocimiento para terminar )a petición, dado que 
ahora ha sido puesta en servicio.

La información de petición y datos procedente de tos regis 
tros 186 y 187 se pasa sobre )a unidad de a!maceramiento variabte 
190, simuttáneamente con )a seña) de iniciación de memoria de) dr- 
cuito 189* A) mtsmo tiempo, ias otras varias señates de contro) 
se pasan sobre e) circuito de contro) de nive) secundario 192. 
Dtchas senaies de contro) en e) circuito 192, son apticadas,junto 
con satidas de contro) de )a unidad de a[maceramiento variabte 
190, a) circuito de error de paridad de petición 193. E) circui­
to 193 genera y pasa a !a unidad de petición adecuada una indica­
ción de un error de paridad de petición en )a so)icitud justamen­
te reconocida con anterioridad. Las seña)es de contro) proceden­
tes de) circuito de contro) secundario 192, se pasan sobre et 
circuito de contro) de nive) terciario 194. Como quiera que ta 
unidad de a)macenamiento variab)e 190, es apta para e! acceso y 
envío de grupos de bitios adyacentes de media pa)abra, se emptea 
e) circuito de contro) 194 para gobernar e) circuito de contro) 
de grupo de bitios adyacentes 195 para man i putar así !os grupos 
de bitios adyacentes de media patabra de ta manera adecuada.
Como sea que uaa patabra compteta procedente de )a unidad de at- 
macenamiento variabte 190, es enviada a) circuito de contro) 195 
en forma de secuencia de dos grupos de bitios adyacentes de media 
patabra, tos circuitos de contro) de grupos de bitios adyacentes 
195 son controtados de ta) manera que montan nuevamente tos gru­
pos de bitios adyacentes de datos en )a patabra de datos compteta.
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Los errores de paridad de datos delectados por i a unidad 

de atmacenamiento variabte 190 son informados desde e! circuito 
de controi de ni ve) terciario 194 ai circuito de error de pari­
dad de datos 196 y, a su vez, son informados a i a unidad que 
soiicíta ia recogida o aimacenamiento de datos. SeHaies de con­
tro) procedentes de! circuito de contro! de nive! terciario 194 
son pasadas asimismo a! circuito de contro! de nive! cuaternario 
197 e! cua! contro!a un distribuidor de datos 198 para pasar así 
!os datos de satida sobre !a unidad de petición apropiada a !a 
vez que !a unidad de petición se prepara para recibir dichos 
datos.

E! circuito de información de error y estado 199 sirve 
para detectar y almacenar indicaciones de errores internos que 
suceden en cua[quiera de !os otros circuitos de !a unidad de 
conmutación interfacia! de atmacenamiento variabte. E! circuito 
199 prepara y envía inermes de estado de! funcionamiento de toda 
)a unidad de conmutación interfacia! a !a unidad de estado repre 
sentada por et btoque 60 de !a figura 3-

Los circuitos de contro! de !a unidad de conmutación inter­
facia! de !a figura 9, se dividen en cuatro nive!es (primario, 
secundario, terciario y cuaternario) para separar !a temporiza- 
ción y e! contro! que se requieren en cada etapa para poner en 
servicio una so!icitud. Además, esta separación de) contro! 
permite !a superpBsición de soticitudes sucesivas, haciendo posi- 
b!e !a etaboración de cada petición antes de !a terminación de !a 
eiaboración de ¡a petición anterior.

De acuerdo con !a forma de rea)ización ilustrativa de !a 
presente invención, tos circuitos de prioridad 180 están dispues 
tos para cerrar se!activamente una o unas unidades partí cu tares 
cuatesqui era de tas unidades de petición. Esto es efectuado por 
señates de cierre por conductores 200 apticados a tos circuitos 
de prioridad 180. Dichas seria! es de cierre inhiben !a puesta en 
servicio de tas peticiones correspondientes, en tanto que permiten
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!a puesta en servicio de todas ¡as otras soticitudes. De esta 
manera se completa ia comunicación entre dicha unidad de aimace- 
namiento variabie particuiar y una unidad de petición cuaiquiera. 
Desde iuego, se proveen cierres similares para cerrar cuaiquiera 
de i as otras untdades de! sistema de ordenación de datos, inhabi- 
iitando ia citada comunicación en ias unidades de conmutación 
interfaciai adecuadas. Los detai Íes de este contro! de cierre 
se darán mas ade!ante.

En i a figura 10, se muestra un diagrama en btoques mas de­
tai i ado dei controiador de entrada-sai ida representado por ei 
bioque 58 en ia figura 3 y ei subsistema de registro representado 
por ei bioque 16 en ia figura 1. E) controiador de entrada-sai i 
da 58 comprende ia unidad de conmutación interfaciai dei contro­
iador de entrada-sai ida 59, una unidad interfaciai eiaboradora 
210, una unidad de controi de entrada 211, una unidad de contro! 
de sai¡da 212, una unidad de contro! principa) 213 y un aimacena 
mtento de paiabra de mando 214. Antes de proseguir con una des­
cripción detaiiada dei funcionamiento de dichas unidades, se dará 
un resúmen genera! de ias funciones dei controiador de entrada- 
sai i da.

E! controiador de entrada-sai ida (CES) 58 dirige ia circuia 
ción de instrucción desde ias unidades de eiaboración hasta ios 
dispositivos periféricos que componen ei subsistema de registro. 
En i a figura 10 ios dispositivos periféricos están representados 
por ias unidades de transporte de cinta 215, 216 y 217 sometidas 
ai contro! de ios contro!adores de cinta 218, ias unidades de 
disco magnético 219 a 220 controiadas por ios controi adores de 
disco 221; ias impresoras 222, ias unidades perforadoras de tar­
jetas 225, ios i actores de tarjeta 226 y ios registros de micro- 
fiim 229, todos bajo e! controi de !os controiadores múitipies 
224- Todos ios citados dispositivos periféricos son bien conoci­
dos por ias personas entendi&s en i a materia.
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Et CES 58 dirige ¡a circuiación de instrucción desde ¡as 

unidades de eiaboración a dichos dispositivos peiféricos, permi­
tiendo así a tas unidades de eiaboración ejercer contro! sobre 
ios dispositivos periféricos, cuyo CES 58 dirige, además, !a 
circuiación de datos entre i as unidades de a!maceramiento varia- 
bie y ios dispositivos periféricos. En ia ejecución de esta 
función, ia unidad CES 58 acepta y ejecuta órdenes de ias unida­
des de eiaboración o de cuatquiera de ios dispositivos periféri­
cos para iniciar funciones de entrada y sai ida. Además, ia uni­
dad CES 58 puede accionar ios dispositivos periféricos para eje­
cutar funciones de entrada y sai¡da independientemente de ias 
unidades de eiaboración.

Las unidades de eiaboración están construidas para ver 
ia unidad CES 58 como una parte dei aimacenamiento variabie y 
hacer por eiio,a i a unidad CES 58 compietamente independiente 
de un ordenador partí cutar,excepto durante ei instante en que es 
so!icitado por una unidad de eiaboración particuiar. Se trans­
fieren órdenes a i a unidad CES 58 de i a misma manera que se 
transfieren operaciones de aimacenamiento a ias unidades de aima 
cenamiento variabie desde ia unidad de eiaboración. Una petición 
dei aimacenamiento eiaborador a )a unidad CES 58 obiiga a esta 
untdad a aceptar una paiabra de orden procedente de i a unidad 
de eiaboración.

Bajo ei controi de paiabra de mando procedentes de ia uni­
dad de eiaboración, ei CES 58 puede restabiecer de ias unidades 
de aimacenamiento variabie secuencias detaiiadas de órdenes nece­
sarias para ejecutar todas ias operaciones de entrada-sai ida. De 
esta manera, siguiendo una única orden de una unidad de eiabora­
ción, e) controiador de entrada-sai ida puede actuar compietamen­
te independiente de todas ias unidades de eiaboración y compie- 
tar ias funciones de entrada y sai¡da reiativamente grandes sin 
ayuda uiterior de ias unidades de eiaboración.



Vo!vi endo a !a figura 10, !a unidad de contro! principa!
213, mantiene e! contro! sobre toda !a unidad CES 58 y ejecuta 
todas tas funciones de contaduría requeridas por e! funcionamien 
to de! CES. Dicha unidad de contro! principa! 213 ejecuta todas 
!as órdenes de contro! y vigitancia excepto unas pocas órdenes 
de mando emitidas por !a unidad de etaboración. La unidad de 
contro! principa! 213 inicia operaciones de transferencia de da­
tos en !a unidad de contro! de entrada 211 y en !a unidad de con­
tro! de sa!ida 212, comp!eta dichas operaciones y eiabora todos 
tos errores internos de! CES. Como quiera que no hay vías de 
datos entre !a unidad de contro! principa! 213 y Las unidades 
exteriores a! CES 58, !a unidad de contro! principa! 213 ptitiga !a 
unidad d̂ e contro! de entrada 211 cuando es necesario escribir una 
pa!abra en e! atmacenamiento variabte y emp!ea i a unidad de con­
tro! de sa!ida 212, cuando se ha de recoger una patabra de! a !- 
macenamiento variabte. Estas mismas unidades se emptean para 
transmitir y aceptar pa!abras de mando a y desde !os dispositivos 
periféricos.

La unidad ¡nterfacia! de a!aborador 210 estabtece contacto 
directamente con tas unidades de etaboración. Por tanto, contiem 
todos tos circuitos de interrupción de e!aborador y ejecuta tas 
órdenes recibidas de tas unidades de etaboración.

E! atmacenamiento de patabra de mando 214 es una instata- 
ción de atmacenamiento témpora! pequeña que tiene un; empoza­
miento para cada uno de tos cabtes de entrada 231 y de tos cabtes 
de sa!ida 232. Dichas posiciones son empteadas por !a unidad de 
contro! principa! 213 para et atmacenamiento témpora! de datos o 
mandos de transferencia de orden para e! cana) asociado.

La unidad de contro! de satida 212 controta !a transferen­
cia de patabres binarias desde tas unidades de atmacenamiento 
variabte a !os dispositivos periféricos. Es una unidad asincrona 
que, en virtud de una petición de un dispositivo periférico o de
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¡a unidad de contro) principa) 213/ transfiere !a deseada pata- 
bra o pa)abras desde )a unidad de atmacenamientos variabte a i a 
unidad de petición. La información de contro) y petición necesa— 
ria para dicha transferencia es obtenida de) tugar de a)macera­
miento asociado en e! atmacenamiento de )a patabra de mando 214. 
En verdad, ei emptazamiento de ta adecuada patabra de mando en e) 
tugar asociado de! atmacenamiento de patabra de mando 214 es una 
seüat a ta unidad de controt de satida 212 para responder a ta 
soticitud procedente de tos dispositivos periféricos asociados. 
Cuando es transmitido et úttimo dato o patabra de orden at dispo­
sitivo periférico/ ta unidad de controt de satida 212 envfa un 
aviso de terminación a ta unidad de controt principa) 213. Se 
maniputan transferencias de patabra múttipte, disminuyendo para 
etto una subdivisión de cuenta de patabras en ta patabra de mando 
de transferencia atmacenada en et atmacenamiento de patabra de 
mando 214.

La unidad de controt de entrada 211, es muy simitar a ta 
unidad de controt de sat ida 212, a excepción de que controta ta 
transferencia de patabras de datos btnartos desde tos dispositi­
vos periféricos at atmacenamiento variabte. Se hatta iguatmente 
bajo e! controt de patabras de mando atmacenadas en e! atmacena— 
miento de patabra de mando 212.

Cada controtador de dispositivo periférico tiene un cabte 
de entrada y un cabte de satida empteados para transferir infor­
mación binaria a y desde tos dispositivos periféricos asociados.
Un par de cabtes de entrada-satida, junto con tos hitos de controtj 
asociados, se denomina un cana) E/S y así se han previsto 16 cana 
tes de acuerdo con ta instatación de ta figura 10. Cada cana) 
tiene una terminación de entrada que se ttama puerta tógica, 
cuyas puertas se identifican como puerta 0 y puerta 1. Las 32 
puertas han sido numeradas consecutivamente de 0 a 31 para permi­
tir formatos de instrucción de puerta orientada.
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Hay tres tipos diferentes de paiabras binarías que 

pueden ser transferidas entre ei CES 58 y ios dispositivos 
periféricos. Taies paiabras son (l) paiabras de mando que 
contienen información de contro i para i a unidad de contro i 
principa) 213; (2) paiabras de instrucción destinadas como 
información de controi para ios dispositivos periféricos, y 
(3) paiabras de dsbs a enviar a ias unidades de aimacenamien 
to variabie o a ios dispositivos periféricos. Las paiabras 
de mando son transferidas por ios cabies de entrada, ias pa­
iabras de instrucción por ios cabies de sai¡da y ias paiabras 
de datos por ambos cabies. Los hiios de controi se empiean 
para controiar dichas transferencias.

La transferencia de una o más paiabras de instrucción 
y de una o más paiabras de datos se i i ama un Trabajo de 
Transferencia de instrucción, 6 un Trabajo de Transferencia 
de Datos, respectivamente. Ei número de paiabras a traasfe- 
rir en una unidad de trabajo está contenido en una paiabra 
de mando que corresponde a dicha unidad de trabajo. La uni­
dad de controi de entrada 211 man ipui a unidades de trabajo 
de transferencia de datos de entrada, mientras que i a unidad 
de controi de sai ida 212 man ipui a unidades de trabajo de 
transferencia de datos de sai¡da y unidades de trabajo de 
transferencia de instrucción. Todas esas unidades de trabajo 
son iniciadas por i a unidad de contro! principa) 213, pero 
una vez iniciadas, son controiadas por e! contenido de! aima- 
cenamiento de paiabra de mando 213. Cuando ias unidades de 
contro! 211 y 212 compietan ia unidad de trabajo, es enviada 
una seHai de terminación a ia unidad de controi principa)
213 para permitir ia iniciación de ia siguiente secuencia de 
operaciones.
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La unidad da contro) principa) 213 comprende dos 

registros de historia) de 64 bitios que contienen información 
sobre e) estado de todas )as puertas en todo momento. Consis­
ten en un registro de historia) 1 y un registro de historia)
2. E! registro de historia! 1 pontíene )a información sobre 
!a disponibitidad de tas puertas 0 a 19, en tanto que e) re­
gistro de historia) 2 contiene )a información sobre )a dispo­
nibitidad de )as puertas 20 a 31. E) estado de cada puerta 
se representa mediante un código de 3 bitios que se interpre­
ta como sigue:
Códi go Si gnificado
000 Puerta tibre pero no inhibida.
001 Puerta inhibida.
010 Transferencia de instrucción en curso.
011 Puerta inhibida durante )a transferencia de 

instrucción.
100 Transferencia de datos en curso.
101 Puerta inhibida durante !a transferencia de 

datos.
Con ios restantes códigos de )a serie de 3 bitios son 

pos i bies otras indicaciones de estado.
Una parte de) registro de historia! 2 (bitios 39 a 46) 

se denomina e) Registro de Petición de Base y contiene una 
petición de base de 8 bitios. La petición de base identifica 
)a primera posición de un b!oque de 2048 paiabras en ias uni­
dades de aimacenamiento variabie. Como quiera que tn !a uni­
dad de aimacenamiento variabte se atmacenan secuencias deta- 
ttadas de pa)abras de mando, dicha petición de base provee 
una referencia a) apropiado sector de tas unidades de aimace­
namiento variabie para )as citadas secuencias. La petición 
de base se emptea de i a manera que se describirá mas ade!ante.
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Todas !as paiabras son transferidas de una manera asin­

crona mediante e) empico de un impuiso de petición y un impui- 
so de reconocimiento para cada transmisión de una paiabra.
La unidad que desea acción envía ias peticiones y se devueiven 
ios reconocimientos ai soi¡citante para indicar que ia acción 
ha sido rea!izada. Si, por ejempio, un dispositivo periférico 
ha obtenido datos que desea transferir a i a unidad de aimace- 
namiento variabie, ei dispositivo periférico envía un impui- 
so de petición a ia unidad CES 58 y sitúa ia paiabra de datos 
sobre ei cabie apropiado en i a unidad de controi de entrada 
211. La unidad de controi de entrada 211 aimacena temporai- 
mente i a paiabra en un registro separador y envía un impuiso 
de reconocimiento ai dispositivo periférico indicando que ia 
paiabra ha stdo aceptada. Luego e! dispositivo periférico 
puede retirar i a paiabra binaria dei cabie de datos y prosi­
gue hasta ia siguiente paiabra enviando para eiio una soiici- 
tud.

La unidad de controi de entrada 211 descodifica i a por­
ción de petición de ios datos recibidos y genera una soiicitud 
de escritura para i a apropiada unidad de aimacenamiento varia­
bie. E! resto de ias peticiones de aimacenamiento variabie, 
junto con i a paiabra de datos, se coi ocan iuego en ias iíneas 
hasta i a unidad de conmutación ¡nterfaciai 59. La unidad de 
aimacenamiento variabie actúa sobre ia soiicitud, acepta ia 
información de datos y petición y devueive un impuiso de re­
conocimiento ai contro! de entrada 211. La unidad 211 puede 
entonces retirar ias paiabras de datos y soiicitud y prosigue 
con i a siguiente tarea.

Cuando un dispositivo periférico so!¡cita datos de ias 
unidades de aimacenamiento variabie, ia parte de soiicitud 
de ia paiabra de mando es descodificada por ia unidad de con­
troi de sai ida 212 para generar una petición de recogida para 
i a apropiada unidad de aimacenamiento variabie. La petición
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de almacenamiento variabte es co¡ocada en tas ttneas de sati- 
da en ¡a unidad de conmutación interfacia! 59 y cuando se 
cumpte ía soticitud, se devuetve un reconocimiento a ¡a unidad 
de contro! de sa!ida 212. La pa!abra recogida es co!ocada 
en e! atmacenamiento separador en !a unidad de contro! de 
satida 212 y !uego es conmutada a! apropiado dispositivo peri­
férico en e! oportuno cab!e de sa!ida junto con e! reconoci­
miento que indica que ha sido cump!¡mentada !a petición ori­
gina! .

Si bien !as unidades de contro! 211 y 212 pueden actuar 
so!amente sobre una petición a !a vez, dichas peticiones 
pueden ser enviadas por cua!quiera de tos dispositivos peri­
féricos a ia vez. lates peticiones son puestas en fi!a de 
espera en !as unidades de contro! hasta que puedan ser cumpti- 
mentadas.

Con e! fin de entender deta![adámente !a circutación de 
programa, primero es necesario seHatar !a organización de una 
porción de tas unidades de almacenamiento variabte. E! btoque 
de pa!abra 79 de tos tugares de almacenamiento variabte reta- 
cionado por et Registro de Petición de Base y denominado Caja 
de Depósito, es anutado para et empteo mediante e! CES 58.
La caja de depósito es anótoga a un pot icta de tráfico que 
dirige et tráfico y sirve para interrumpir y activar !a inicia­
ción y circutación de programa.

Las varias tistas de unidades de trabajo y estado de 
entrada-satida que se deben citar a medida que et CES prosigue 
con sus anidadas de trabajo están organizadas como una tista 
encadenada de patabras denominada cadena de entace. lates 
cadenas de entace soá alcanzadas por patabras tocatizadoras 
Ñamadas tndicadoras de Cabeza. Las indicadoras de Cabeza 
son atmacenadas en ta Caja de Depósito. La indicadora de 
Cabeza contiene dos peticiones, una petición de indicador de 
entace que toca!iza ta siguiente patabra en una cadena de en-
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tace y una petición de indicador de mando que localiza ¡a 
primera palabra de mando de una unidad de trabajo de entrada- 
sai ida a ejecutar. Soio se han de aimacenar en ia Caja de 
Depósito ¡as indicadoras de Cabeza (o palabras localizadoras); 
las cadenas de enlace y programas de unidades de trabajo de 
entrada-salida pueden ser localizados en cualquier parte dei 
almacenamiento variable. La Unidad de Controi Principa) 213 
comprende un contador de mando para secuenciamiento a través 
de las rutinas de entrada-salida designadas por las Indica­
doras de Cabeza.

En la figura 11 se muestra un diagrama en bloques más 
detallado de la Unidad de Temporización y Estado 60 represen­
tado en forma de bloque en la figura 3<. La Unidad de Tempori­
zación y Estado 60 comprende tres subunidades mayores, la Uni­
dad de Estado 240, el Generador de Temporización 241 y la Uni­
dad de Transferencia de Almacenamiento 242. Cada una de estas 
unidades ejecuta una función particular para el conjunto de) 
sistema de ordenación de datos. La Unidad de Estado 240, por 
ejemplo, forma la superficie de contacto con una cónsota de 
estado empleada por personal de maniobra para vigilar e) fun­
cionamiento de) sistema, para extraer datos del sistema y para 
introducir en e) mismo, datos con fines de mantenimiento y 
control. Además, la Unidad de Estado 240 recoge, atmacena y 
reparte una cantidad considerabte de información de estado 
básica relacionada con el sistema de accionamiento. Se halla 
interconectada con todas las demás unidades de) sistema de 
ordenación de datos por las Líneas de Estado 243 que permiten 
la recogida de información de estado independientemente de 
todas )as vías de datos normales del sistema de accionamiento.

E) Generador de Temporización 241, hace de límite compar^ 
tido entre el sistema de accionamiento y el Reloj de Frecuen­
cia de Precisión 244- Este Retoj 244 proporciona )a tempori­
zación básica a todo el sistema de ordenación de datos.
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E! Generador de Temporización 241 origina pa!abras de mando 
en e! Controtador de Entrada-Satida para hacer que este con­
trotador efectúe secuencias específicas de operaciones en 
tiempos específicos. Además, et Generador de Temporízación 
241 provee ¡mpuisos de tiempo rea! a tos dispositivos perifé­
ricos de ta figura 10 para controtar !a temporízación de tas 
operaciones periféricas. Et Generador de Temporización 241 
puede proveer asimismo, e! tiempo diario (TD) de retoj de 
catendario a tas unidades de ordenación o a tos Controtadores 
de Entrada-Satida en virtud de petición.

Et Retoj de Frecuencia de Precisión 244 provee una seHat 
de temporización de 5 mttz at Generador de Temporízación 241 
et cua! comprende un contador (TD) de retoj de catendario de 
48 bitios. Por etto et bitio menos importante de dicho conta­
dor (TD) representa 0,2 microsegundos y ta cuenta tota! det 
retoj es iguat aproximadamente a un año. Además, et Retoj 
de Frecuencia de Precisión 244 provee una patabra en código 
biñario-decima! (CBD) de 42 bitios at generador de temporiza­
ción donde e! bitio menos importante es iguat a un mit¡segun­
do. Una-unidad de ordenación puede soticitar dicho TD CBD 
con et fin de sincronizar et Retoj de Frecuencia de Precisión 
244 y e! Generador de Temporización 241-

La Unidad de Transferencia de atmacenamiento 242 tiene 
e! único fin de a iterar tos contenidos de tos Atmacenamientos 
de Programa 52 y 53 de ta fig. 3- Es ta única unidad que pue­
de hacer esto y de esta manera todas tas modificaciones det 
atmacenamiento de programa se han de efectuar mediante ta 
Unidad de Transferencia de Atmacenamiento 242. La Unidad de 
Transferencia de Atmacenamiento 242 recibe pa!abras de instruc 
ción y datos y distribuye tas modificaciones det atmacenamieti 
to de programa por medio de ta Unidad de Conmutación tnterfa- 
ciat de Transferencia de Atmacenamiento 61' a tas unidades de
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aimacenamiento de programa apropiadas. Además, i a Unidad de 
Transferencia de Aimacenamiento 242, verifica errores dn !a 
información recibida e indica tai es errores como información 
de estado a i a Unidad de Estado 240.

Las tres unidades descritas distribuyen vías de comuni­
cación dentro y fuera de ta Unidad de Estado de Temporización 
60. Una de tai es vías se estabiece por medio de i a Unidad de 
Conmutación interfaciai de Temporización y Estado 6l. Se 
transmiten datos dentro o fuera desde !a Unidad de Conmutación 
interfaciai de Temporización y Estado 61 casi de ia misma 
manera como se transmiten dentro y fuera de i as otras unidades 
mayores, tai como ia Unidad de Aimacenamiento variaUe. Con 
e! fin de permitir ia norma!ización de ias unidades de conmu­
tación interfaciai, se ha previsto una Unidad de Transferencia 
interfaciai 245 para simuitanear ios accesos de i a Unidad de 
Estado 240, ei Cenerador de Temporización 241 y i a Unidad de 
Transferencia de Aimacenamiento 242 en i a Unidad de Conmuta­
ción interfaciai única 61.

Con objeto de proveer un medio de interrumpir ei sistema 
de accionamiento, ias tres unidades funcionaies 240, 241 y 242 
se distribuyen en un Canai único 246 de! Controi ador de Entra­
da-Sai ¡da. Esta distribución de cana) está sometida a! controil 
de una Unidad de Controi de Cana) 247.

Además, ei Subsistema de Mantenimiento y Diagnóstico Ib 
hace de i imite compartido con ia Unidad de Temporización y 
Estado 60 por medio dei Registro Separador de Mantenimiento 
y Diagnóstico 248. De esta manera, ei Subsistema de Manteni­
miento y Diagnóstico 18 puede recibir informes desde i a Unidad 
de Temporización y Estado 60 y contro iar ei funcionamiento de 
toda esta Unidad.

La Unidad de Estado 240 tiene cuatro i imites compartidos 
mayores. Estos i imites compartidos están constituidos por ei 
i imite compartido manuai entre i a cónsoia de controi de estado
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y ¡a unidad de estado por* medio de Conductores 249, o) ! imite 
compartido de cabteado duro entre !a Unidad de Estado 240 y 
todas ¡as demás Unidades dei Sistema Centra! Lógico y de Con­
tro! por medio de !os conductores 243 y !os dos [imites compar 
ti dos de cotección de programas y rutinas por medio de !a 
Unidad de Conmutación !nterfacia! 6l y e! Cana! de Controta­
dor de Entrada-Sa!ida 246. E) objeto de !a unidad de estado 
es recoger información de estado de! sistema, informar !os 
programas de accionamiento de! estado de !os sistemas, y eje­
cutar ta!es funciones iniciadas por !a cotección de programas 
y distribuidas por e! !imite compartido de cabteado duro. Una 
de ta!es satidas cabteadas duras comprende !asaaHa!es de cie­
rre que pueden inhibir !a transferencia de datos en !a Unidad 
de conmutación ¡nterüacia!,y permitir así, !a división, seg­
mentación y ais!amiento de! sistema. La Unidad de Estado 240 
utitiza e! Cana! de Controtador de Entrada-Sa!!da 246 con fi­
nes de interrupción siempre que ocurra un cambio importante 
en e! estado de! sistema.

En !a figura 12 se puede encontrar un diagrama en bto­
ques mas deta)!ado de !a Unidad de Estado 240. Como se i!us- 
tra en !a figura 12, !a unidad de estado comprende una ptura- 
tidad de registros de estado divididos en dos tipos básicos 
denominados Registros F!ip-F!op 260, y Rggistros de dos direc­
ciones 26l. Hay 108 Registros F!ip-F!op 260,y 12 Registros 
de dos direcciones 261. Esto suma en conjunto 120 Registros 
Cada registro de estado estabtece ! imite compartido excesi­
vamente con un móduto partí cu!ar de! sistema de ordenación 
de datos.

La comunicación con !a Unidad de Estado 240 por medio 
de !a Unidad de Transferencia tnterfacia! 245 se estabtece 
mediante un Registro de Entrada 262 para recibir información 
en !a Unidad de Estado 240 y un Registro de Sa!ida 263 para
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transferir información desde i a Unidad de Estado. Ei Registro 
de Entrada 262 distribuye datos y pai abras de instrucción por 
medio de! Distribuidor 264 a ios Registros F!ip-Fiop 260, ios 
Registros de dos direcciones 26l y ei Circuito de Accionamien 
to de Matriz 265- Además de ser controi ado por señai es de 
programa derivadas dei Distribuidor 264, e) Accionador de 
Matriz 265 se haiia sometido a! controi de señates derivadas 
manuaimente de ia cónsoia de contro! de estado por medio de 
conductores 249. E! Circuito de Accionamiento de Matriz 265 
junto con ei Circuito de Matriz 266, provee e! sistema de 
cierre básico de ios circuitos de ordenación de datos. En 
genera!, se ha previsto un tipo de punto de cruce de matriz 
por medio dei cuai se empiea i a coincidencia de peticiones 
de cierre procedentes de i as varias unidades para generar 
seña)es de cierre que controian ia interrupción rea! de 
transferencia de datos entre dichas unidades. Las citadas 
señai es de cierre son distribuidas por medio de Registros 
Fiip-Fiop 260 a ias varias unidades de conmutación interfa- 
ciat en ias que se efectúa ei cierre.

La información de estado en tos Registros Fiip-Fiop 
260, es verificada continuamente para averiguar ias condicio­
nes de estado en ei sistema centra! iógico y de controi.
Taies indicaciones de estado se ordenan, como prioridad, en 
ei Circuito de Prioridad 267, y operaciones de corrección o 
interrupción apropiadas iniciadas por seña!es generadas en 
ei Circuito de Controi 268 y transferidas a! Contro i ador de 
Entrada-Sai ida por medio de i a Unidad de Controi de Cana)
247.

Las 120 pai abras de estado de ios Registros 26l y 262 
están asociadas con varias unidades dei equipo físico dei 
sistema de ordenación de datos sobre una base de uno por uno 
en ia mayoría de ios casos. De esta manera, puede disponerse
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de dieciseis patabres de estado que corresponden a tas die­
ciseis unidades de atmacenamiento variabte, de treinta y dos 
patabras de estado que corresponden a tas treinta y dos uni­
dades de atmacenamiento de programa, y de diez patabras de 
estddo en correspondencia con tas diez unidades de ordena­
ción. Atgunas de tates unidades, como tas unidades de tempo- 
rización y estado, requieren cinco patabras diferentes para 
representar a toda ta información de estado con respecto a 
dichas unidades. También puede disponerse de patabras de 
estado para representar et estado de tas varías unidades 
periféricas itustradas en ta figura 10, así como varias uni­
dades externas at Sistema Centra! Lógico y de Contro! 15 de 
ta figura 1.

En ta figura 13 se itustra una posibte configuración 
de representación para representar et estado de tas unidades 
de) sistema de ordenación de datos de ta figura 2. Con este 
fin, dichas unidades se dividen en dos tipos básicos: unida­
des so)¡citantes y unidades sot¡citadas. Las unidades sot¡- 
citantes comprenden tos ordenadores, tos controtadores de 
entrada-satida y tas unidades de temporización y estado. Se 
denominan so!¡citantes puesto que pueden iniciar soticitudes 
de servicio a tas otres unidades. Anátogamente, tas unidades 
soticitadas comprenden tos atmacenamientos de programa, tos 
atmacenanientos variabtes, tos controtadores de entrada-sati­
da y tas unidades de temporización y estado. La matriz de 
representación que se itustra en ta figura 13 es particutar- 
mente adecuada para representar et estado de dichas unidades 
de una manera gráfica. La posición de representación de 
cada punto de cruce, correspondiente a una de tas unidades 
so!icitantes y a una de tas unidades sot¡citadas, se puede 
emptear para indicar e! estado de tas interconexiones entre 
ta unidad so!icitante y ta sot¡citada. Si, por ejempto, se 
utitizan támparas en dichos puntos de representación, se
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puede empiear una única lámpara encendida para indicar i a inte­
rrupción de !a comunimción entre ias dos unidades. Además,pue­
den empiearse i Amparas de diferentes coi ores para representar 
e! estado de dichas unidades,por !o que se refiere a división,

5 segmentación y a i si amiento. Así, por ejempio ias unidades que
entran en una división particuiar se pueden identificar median­
te i Amparas anáiogamente coi oreadas en ei adecuado punto de in­
tersección. Como se puede ver en i a figura 13, se han previsto 
bancos separados de posiciones de representación para distinguir 

10 entre a i si amiento y división para cada una de ias unidades.
Como quiera que no todas ias unidades soi¡citantes tienen 

acceso a todas ias unidades soi¡citadas, no se necesitan iámpa- 
ras de representación en aigunos de ios puntos de cruce.

La representación de i a configuración de i a figura 13,
15 forma una parte de i a cónsoia de contro! de estado conectada

a i a unidad de estado 240 de i a figura 11. En dicha cónsoia 
de controi de estado, quedan asimismo comprendidos, bancos 
de conmutadores manuaies que se pueden empiear para generar 
señaies de controi con ei fin de iniciar ias señaies de división 

20 segmentación y aisiamiento. lates señaies generadas manuaimente
y ias señaies de coiección de programas generadas desde ei regis 
tro de fiip-fiop 260 (Figura 12), se utiiizan para controiar 
i a producción de ias señaies de cierre, necesarias para efec­
tuar ias operaciones de aisiamiento, segmentación y división.

2$ En ia figura 14, se iiustra un diagrama en bioques deta-
!i ado en ei circuito iógico de cierre que forma una parte de 
ia unidad de estado 240 (Figura ll) y, más particuiarmente, 
ei circuito accionador de matriz 265 y i a matriz 260 de i a 
figura 12. En ia figura 14, ios accionadores de matriz se 

30 dividen en dos tipos: accionadores soi¡citantes 330 y accio­
nadores soi¡citados 331* Comprendidos entre ios accionadores
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solicitantes se encuentran los accionadores de almacenamiento 
variable 332, que ascienden a 16, para corresponder a las 16 
unidades de almacenamiento variable. También quedan compren­
didos dos accionadores de temporización y estado 333, cuatro 
accionadores de controlador de entrada-salida 334 y treinta 
y dos accionadores de almacenamiento de programa 335. Los ac 
cionadores sil ¡citados 331 comprenden análogamente diez accio­
nadores de unidad de ordenación 336, dos accionadores de tem­
porización y estado 337 y cuatro accionadores de controlador 
de entrada-salida 338. La salida de cada uno de tales accio­
nadores comprende una barra matriz tal como las barras 339 y 
340 que se pueden denominar barras solicitantes y barras soli­
citadas, respectivamente.

En la intersección o punto de cruce de cada barra soli­
citante y cada barra solicitada hay un circuito lógico 341. 
Todos los circuitos lógicos 341 son idénticos y utilizan las 
señales sobre la barra solicitante y la solicitada para gene­
rar señales de control con fines de cierre. Los detalles de 
dichos circuitos se darán mas adelante en esta descripción.

Con objeto de comprender mejor la instalación de cierre, 
en la figura 15 se muestra un ejemplo simplificado de produc 
ción y utilización de señal de cierre. Se recordaráa que,en 
primer lugar, en el sistema de ordenación de datos se han 
previsto dos unidades de temporización y estado. En la figu­
ra 15 se ilustran como unidad de temporización y estado 350 
y unidad detempooización y estado 351. Tales unidades son 
idénticas en todos los aspectos, pero provienen de señales 
de cierre independientes. Como se puede ver en la unidad de 
temporización y estado 350, las señales solicitantes son apli­
cadas a los accionadores de matriz 330 mientras que las seña 
les solicitadas son aplicadas a los accionadores de matriz 
331- La matriz 266 genera señales de cierre que son aplica-
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das a) registro f)ip-f)op 260. La seña) de cierre es apti- 
cada por medio de una puerta 355 a i a posición de registro 
adecuada 260 y genera una seña) de cierre en un conductor
356. Los estados de cierre son a!macerados en ios acciona- 
dores de matriz 330 y 331 y pueden ser ieídos y probados 
por !as unidades de ordenación. E! bitio de estado 353 pue­
de ser estabiecido por seña i es de cotección de programa y, 
si no es hhabiiitado por !a puerta Y 354, provee señaies
de cierre independientes en ei conductor 356, una base de 
par por par. La seña) de cierre en e) conductor 356 es apii- 
cada a !a unidad de conmutación interfacía) de )a unidad a 
cerrar que, en e) presente ejempio, es )a unidad de conmuta­
ción ¡nterfacia) 357 de )a Unidad de Atmacenamiento Variabte
357.

La seña) en e) conductor 356 es apticada a !a puerta 
0 358, donde se hace 0 con una señai simiiar procedente de 
)a unidad de temporización y estado 351. La sai¡da de )a 
puerta 0 358 aparece en e) conductor 359 y es apHcada a una 
representación ta! como )a representación itustrada en ia fĵ  
gura 13 y es apiicada, además, a )a puerta 360. La puerta 
360 inhibe i a transferencia de datos desde )a Unidad de aima­
cenamiento variabte 1 a )a unidad de ordenación número 1, 
inhibiendo para e))o tas soiicitudes de dichas transferencias 
en !a citada puerta. De esta meneaa, en i a unidad de conmu­
tación ¡nterfacia) e) cierre resu)ta efectivo para inhibir 
)a transferencia de señaies dntre )as dos unidades.

Se comprenderá que )a insta¡ación de i a figura 15 es 
simp)emente itustrativa de interconexiones s¡mi¡ares y cir­
cuitos iógicos previstos para interrumpir ta comunicación 
entre cada dos de )as unidades itustradas en )a figura 2. 
Entondes una unidad es aistada de todas i as unidades de) 
sistema. Es segregada o dividida una pturatidad de unidades
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cuando son incomunicadas de todas !as demás unidades de! 
sistema excepto !as que están dentro de su grupo. Cada una 
de taies funciones, es decir, aistamiento y división es con- 
troiada por ei mismo tipo de señaies de cierre generadas de 
manera simitar y operativas en tas unidades de conmutación 
interfacía! para inhibir !a transferencia de datos.

La segmentación representa un grado de tibertad que no 
puede siempre ser maniputada por !os circuios de! Accionador 
de Matriz puesto que un segmento puede también ser considera 
do como una división dentro de una división. Por tanto, un 
segmento puede ser estabtecido por !a reacdón directa de !a 
cotección de programas con !as posiciones de! Bitio de Esta­
do 353 por medio de un !imite compartido 353 que pone en deri 
vación tos circuitos de! Accionador de Matriz. Esta caracte­
rística se incorpora a !a Unidad de Estado y es accesibte por 
medio de instrucciones de !a unidad de ordenador.

En !a figura 16, se üustra un diagrama tógico detaHa 
do que emptea !os circuitos tógicos de !as figuras 19 a 23 
de !a parte de división de! circuito tógico accionador soti- 
citante que se representa en forma de b!oque dn !a caja 330 
de !a figura 14. Se ha previsto un circuito f!ip-f!op 420 
para atmacenar tas soticítudes de cotección de programa ini­
ciadas para !a división. E! f!ip-f!op 420 está sometido a! 
contro! de !as puertas NAND 421 y 422. Dichas soiicitudes 
de cotección de programa originan por medio de instrucciones 
una so!ic¡tud de división particu!ar que está representada 
por un dibujo de bitios de datos que accionan puertas, simi- 
iares a !as puertas MAND 421 y 422, en e! conjunto de circui­
tos tógicos de accionador de división de so!¡citante.

Son iniciadas soticitudes manuates por conmutadores 
en !a cónsota de contro! de estado y !!egan por e! conductor 
423 junto con una seña! de habititación de modo manua! por
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ei conductor 424- Taies señaies son apiicadas a circuitos 
seguidores de emisor 425 y 426, respectivamente, cuyas saii- 
das son api¡cadas a ia puerta NAND 427. La sai¡da de ia 
puerta NAND 427, junto con ia sai¡da "O" dei fiip-fiop 420 
es api¡cada a ia puerta ÑOR 428, ia sai¡da de ia cuai es, 
a su vez, api¡cada a! accionador de cabie 429-

Puede apreciarse que una soiicitud de división de co- 
iección de programas, registrada en ei fiip-fiop 420, o una 
soiicitud manua!, indicada por ia sai ida de i a puerta NAND 
427, inicia una seña! en e! conductor 430 que indica ia soii­
citud de división. La sai¡da "1" dei fiip-fiop 420 es apiica^ 
da ai Circuito indicador de Estabiecimiento de impuisos 431* 
para proveer acceso biiaterai ai fiip-fiop 420,para e! empieo 
de! subsistema de mantenimiento y diagnóstico.

Para cada una de i as unidades so!¡citantes se ha previs­
to un circuito iógico accionador tai como e! que se representa 
en ia figura 16, es decir, hay ló de dichos circuitos iógicos, 
uno para cada uno de ios móduios de aimacenamiento variabie, 
dos circuitos para ios móduios de temporización y estado,cua­
tro circuitos iógicos para ios contro i adores de entrada-sai ida 
y 32 circuitos iógicos, uno para cada uno de ios 32 móduios 
de aimacenamiento de programa.

En ia figura 17, se iiustra ei circuito iógico de accio 
nador de división para ias unidades so!¡citadas, representado 
por ia caja 331 en ia figura 14. Para más simpiicidad, se 
ha supuesto que sóio se necesitan dos divisiones separadas 
para e! sistema de ordenación de datos de i a presente inven­
ción. Tai es divisiones se identifican como división 1 y divi­
sión 2. En i a figura 17, se ha previsto ei circuito iógico 
para aiojar soiicitudes para ia inciusión en una cuaiquiera 
de dichas dos divisiones. Se empiea un circuito fiip-fiop 
440 para registrar una soiicitud de coiección de programas 
para ia asignación a ia división 1. Esta soiicitud de coiec­
ción de programas aparece como señaies de entrada en ias
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puertas NAND 441 y 442. Anátogamente, se emp!ea e! circuito 
ftip-ftop 443 para atmacenar una soticitud de cotección de 
programas, por medio de i as puertas NAND 444 y 445, para ta 
inctusión dentro de ¡a división 2.

En un conductor únko 446 aparecen sotícitudes manuates 
para ta inctusión dentro de dichas divisiones cuando una se­
ña) "1" indica una soticitud para ta inctusión en ta división 
1 y una seña! "0" indica una soticitud para ta inctusión en 
ta división 2. Dichas seña) es son apticadas at circuito se­
guidor emisor 447 que tiene una satida norma) en et conduc­
tor 443 y una invertida en et conductor 449. Una seña! de 
habititación de modo manuat en et conductor 450 es apticada 
at circuito seguidor emisor 451. Simitarmente, una seña! de 
habititación de modo automática en et conductor 452 es apti­
cada at circuito seguidor emisor 451.

Las satidas "0" de tos ftip-ftops 440 y 443, junto con 
tas satidas de tos seguidores emisores 447, 451 y 453, son 
apticadas setectivamente at banco de puertas NAND 454, 455, 
456 y 457. Las puertas 454 y 455 producen seña tes que indi­
can soticitud de inctusión en ta división 1. lates señates 
son apticadas a ta puerta N0R 45M y de etta a! accionador 
de cabte 459- Anátogamente, tas puertas NAND 456 y 457 gene­
ran señates que indican soticitudes de inctusión en ta divi­
sión 2. Estas señates son apticadas a ta puerta N0R 460 y de: 
desde ésta at accionador de cabte 461. Así, una seña! por 
et conductor 462 indica una soticitud de inctusión dentro de 
ta división 1, mientras que una señat en et conductor 403 
indica una soticitud de inctusión dn ta división 2.

Se emptean circuitos de indicador de estabtecimientos 
de imputsos 464 y 465 para proveer acceso a tos ftip-ftops 
440 y 443 de una manera simitar at circuito 431 de ta figura 
16.
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Se apreciará que es necesario un circuito iógico simi- 
iar a! de i a figura 17 para cada una de i as unidades so i¡ci­
tadas representadas por !a caja 331 en i a figura 14. Así,son 
necesarios diez circuitos iógicos de accionador de móduio de 
ordenador, dos circuitos tógicos de accionador de móduio de 
temporización y estado, y cuatro circuitos iógicos de accio­
nador de controiador de entrada-sai ida. Aunque ios circuitos 
de ias figuras 16 y 17, se indican como divisiones de habí ii- 
tación, se comprenderá que ias soiícitudes de divisiones meno 
res que un ststema de acctonamiento compieto,dá por resuitado 
una segmentación,más bien que una división.

En cada uno de ios circuitos de accionador soi¡citante 
y en cada uno de ios circuitos de accionador soii citado de 
i a figura 17, está comprendido asimismo un circuito iógico 
accionador de soiicitud de aisiamiento, tai como ei que se 
iiustra en i a figura 18. Se empiea un circuito fiip-fiop 
470, para aimacenar soiícitudes de aisiamiento de coiección 
de programas, como ias soiicitudes que se api¡can a ias 
puertas NAND 471 y 472. Ai circuito seguidor de emisor 474 
se apiica una soiicitud manuai de aisiamiento que iiega por 
ei conductor 473. Símiiarmente, en ei conductor 475 hay dis­
pon i bie una seña i que indica que i a unidad asociada ha perdi­
do su potencia, cuya seña! es apiicada ai circuito seguidor 
emisor 476. Dado que i a pérdida de potencia en un móduio 
requiere que este móduio sea aisiado de! equiiibrio dei sis­
tema, dicha seña! de faita de circuito es tratada de i a misma 
manera que una soiicitud de aisiamiento.

La sai ida "1" dei fiip-fiop 470, junto con ias sai¡das 
de ios seguidores emisores 474 y 476, es apiicada a ia puer­
ta N0R 477, ta sai ida de ia cuai es apiicada ai accionador 
de cabie 478. Por tanto, una sai¡da de seña] sobre ei conduc­
tor 479, indica que ei móduio correspondiente se debe aisiar 
dei resto dei sistema.
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Ei circuito indicador de Estabiecimiento de tmpuisos 

480 está conectado a ia sai¡da "0" dei circuito fiip-fiop 
4/0 con fines sí mí i ares a ios descritos con referencia a 
ias figuras 16 y 17-

3 En !a figura 19 se iiustra ei circuito iógico nece­
sario para cada uno de ios puntos de cruce de i a figura 17. 
Por tanto, i a figura 19 representa ei circuito iógico de 
punto de cruce de matriz 341 de i a figura 14. Se apreciará 
que se necesita uno de dichos circuitos iógicos de punto de 

10 cruce para cada par soiicitante-soi¡citado. E! conductor
de entrada 479 iieva una señai que indica una soiicitud de 
aisiamiento hecha por un móduio soi¡citante. Esta seña) 
proviene de un circuito simiiar ai circuito de ia figura 18. 
Anáiogamente, ei conductor 479' iieva una seña! que indica 

15 una soiicitud de aisiamiento hecha por un móduio so!¡citado
y también proviene de un circuito simiiar ai de ia figura l8.

Una señai en ei conductor 430 indica una soiicitud de 
división hecha por una unidad soiiciiaite y procede de un cir 
cuito anáiogo ai iiustrado en ia figura l6. Una señai en ei 

20 conductor 462 indica una soiicitud para ia inciusión en ia
división 1, que proviene de un móduio so!icitado, mientras 
que una señai en ei conductor 463 indica una petición de in- 
ciusión dentro de ia división 2 hecha por un móduio so!¡citar 
do. Las seña i es en ios conductores 462 y 463 provienen de 

25 circuitos simiiares a! de ia figura 17.
La señai en ei conductor 430 es suministrada directa­

mente a ia puerta NAND 490 y, por medio de un circuito inver­
sor 491, a ia puerta NAND 492. Las sai idas de ias puertas 
MAND 490 y 492, junto con ias seña!es en ios conductores 

30 479 y 479', son apiieadas a ia puerta N0R 493, ia sai ida de
ia cuai es api¡cada a ios accionadores de cabie 494 y 495 
en seno. La señai de sai¡da en ei conductor 496 es una señai
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de cierre que puede ser api¡cada a i a unidad de conmutación 
interfaciai de cada móduio so! ¡citado y empieada para inhi­
bir e! acceso de un móduio so!icitado especifico ai móduio 
soi¡citante. Ei empieo específico de una de dichas señaies 
de oerre se ha descrito con reiación a !a unidad de conmuta­
ción interfaciai de i a figura 9.

Puede apreciarse que i as señaies de cierre generadas 
por ios circuitos sini tares a ios de i a figura 19 proveen 
un medio para inhibir i a comunicación entre cada par de 
móduios so!¡citante-soi¡citado dei sistema de ordenación de 
datos. La inhibición de ias comunicaciones separa efectiva­
mente cada par de móduios puesto que no se permite comunica­
ción entre eiios. Cuando están asi separados, taies móduios 
pueden participar en operaciones de ordenación de datos sepa­
radas e independientes, bajo e! contro i de programas diferen 
tes, uti i izando distintas unidades de ordenación y unida­
des de aimacenamiento variabie, asi como diferentes unidades 
de temporización y estado, y distintos contro!adores de 
entrada-sai ida. En esencia, ias diferentes divisiones re- 
suitan en diferentes sistemas de ordenación de datos y se 
pueden utíiizar como taies, mientras continúa i a división. 
Esto es particuiarmente óti! en grandes sistemas de ordena­
ción de datos, que ocasiona!mente tienen cargas muy pesadas 
de computación en tiempo reai, pero que otras veces tienen 
cargas en tiempo reai más iigeras, y es conveniente empiear 
e! exceso de capacidad de ordenación de datos para otros 
fines. Como ejempio, durante ias horas de carga normai 
en i a carga de ordenación de datos en tiempo reai, se puede 
dividir fuera de i a carga de computación en tiempo reai una 
parte de! sistema, y puede uti!izarse para !a ordenación de 
datos en tiempo no rea!, como ensambiaje, compiiación y va­
rios procesos de mantenimiento y diagnóstico.



- 6 1 -

N O T A

Se reivindica como objeto de !a presente Patente de 
i nvenci 6n:

1.- Sistema de computación modutar, que comprende 
una pturatidad de unidades de etaboración, unidades de at- 
macenamiento y unidades de entrada y satida, y un circuito 
de conmutación asociado con cada unidad para contro!ar !as 
interconexiones entre !a unidad asociada y otras de tas 
unidades , caracterizado porque una insta[ación de circuito 
contro!a tos circuitos de conmutación para efectuar una divj_ 
sión de tas unidades de! sistema en una pturatidad de siste­
mas de computación separados que funcionan independientemen­
te.

2.- Sistema de computación modutar, según !a reivin­
dicación 1, caracterizado porque ta insta!ación de circuito 
comprende una matriz !ógica que separa tas unidades que re­
quieren servicio de !as unidades que dan servicio, proveyen­
do cada punto de cruce de !a matriz !ógica seña!es para evi­
tar !a comunicación entre una unidad individua! que requiere 
servicio y una unidad individua! que da servicio.

3<- Sistema de computación modutar, según !a reivindi­
cación 2, caracterizado porque !a matriz !ógica es accionada 
por seña!es de programa generadas, a!maceradas en !a matriz 
!6gi ca.

Sistema de computación modutar, según ta reivindi- 
caracterizado porque ta matriz tógica es accionada 
de seña tes generadas manuatmente desde un cuadro 

de controt.
5.- Sistema de computación modutar, según ta reivindi­

cación 1, caracterizado porque ta instatación de circuito 
controta asimismo, tos circuitos de conmutación para efec­
tuar et ais)amiento de cuatquier unidad individua! det sis­
tema.

cactón 2, 
por medio
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6.- Sistema de computación moduiar, según i a reivin­
dicación 1, caracterizado porque ia instaiación de! circuí 
to comprende un cuadro indicador que seña!a que partición 
de cada unidad está comprendida dentro.

5 7<- Sistema de computación moduiar.
Esta memoria consta de sesenta y dos hojas, escritas 

por una sóia cara.
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