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PERFECCIONAMIENTOS EN EQUIPOS PARA LA EJECUCION DE' OPERACIONES 
DE MANTENIMIENTO.EN SISTEMAS DE TRATAMIENTO. DE INFORMACION.

Q%>áciícm¿6: COMPAGNIE INTERNATIONALE POUR L'INFORMATIQUE, entidad 
francesa, residente en 68, routo de Versailles, 7 8 3 ^ 0  

LOUVECIENNES, Francia.

La presente invención se refiere a los alternas da tra­
tamiento de información que incorporan unidades diversas, de tas 
cuales al menos una es unidad central, que trabajan en intercomu­
nicación jr/o intercorreI.ac ¡ ón. El funcionamiento de estos siste­
mas debe poder ser vigilado de modo casi permanente y todo fallo debe
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p°der ser el objeto de «na 1 oca l i ?.,u i ón, de un intento de corrección 
automatice y/o de un diagnóstico. i

Ei objeto de la invención es un equipo de ejecución de di-i 
chas operaciones, que entra en el marco general del mantenimiento 
del Sistema y que os efectivamente implantado en el sistema, evitan-¡ 
do así tener que recurrir a material portátil y qué abre posibilidad*? 
nuevas para el manteniemionto del sistema. ■

Este equipo se caracteriza de un modo general porque en cn-í 
da unidad se crea al menos un registro de desvio por la i ntereonoxi ó,! 
serie de elementos funcionales de la unidad, porque un autómata local 
se asocia o se incorpora a esta unidad para el control de este re- ¡ 
'gi. stro y la manipulación do las informaciones allí relativas y porqui 
una conexión programada conecta el conjunto de estos autómatas loca-! 
les a una estación de mantenimiento'. j

segün otra característica del.-, invención, cada unidad ¡neo*- 
pora ál monos un primer y un segundo registros dé desvio de elementos"^" 
funcionales, incorporando el primero elementos activos para el tra- j 

tamiento de las informaciones en la unidad e incorporando el segundo! 
elementos pasivos para este tratamiento pero definiendo el estado y, 
en el autómata local existen un primer y un segundo circuitos con do.- 
estados cuyas activaciones, tócales y telecontroladas permiten 1„ exi 

plotación do fistos registros, dirigida por el autómata y gobernada ! 
por la estación de martanimiento, a trnvÓs de la conexión programada ' 
entre los autómatas locales y esta estación.

Según otra característica de la invención, parte de los ele 
mantos de estos registros consiste en circuitos do recopia del estad*! 
de elementos funcionales de la unidad.

Según otra característica todavía de la irerenrión, esta es­
tación de mantenimiento consiste en una pequeña unidad calculadora ■ 
mtcroprogrnmada conectada por una conexión programada a la unidad
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cent, ral del sistema pa rn su acceso a mi ero pretor amas de v i cj i lacia y
!diagnóstico, en periodo de actividad normal de la unidad central, :
!y conectada .por una conexión particular a una memoria externa para I 

su acceso a dichos microproqramas en caso de impedimento de la uni- |
i

dad central. '
Estas características al igual, que otras todavía que vendrán

a reforzar los efectos, van a ser expuestas con detalle con referen- I
i •cia a las figuras anexas, en las que: !

La fiqnra 1 es un esquema de implantación general de un
I

equipo según la invención en un sistema de tratamiento de la infor- I 
nación. ;

La figura 2 es una modalidad general de implantar. í ón de un j
; ¡ *autómata local y de registros de desvio en una unidad de tratamiento i

Ino especificada. j;
La figura 3 es un ejemplo más detallado de implantación ' j 

del autómata local y de los registros de desvio en una unidad do tra- 
tamistode la información que opera en microprogramación. 1

La figura 4 es un esquema bloque de un ejemplo de estación 
de mantenimiento en un sistema conforme a la invención.

De estos ejemplos pueden deducirse, sin más, todas la va­
riantes de ejecución tecnológica y de explotación práctica de .los 
equipos que entran en el marco de la invención.

Un sistema de tratamiento de la información al que se npli4i
ca la invención comprende típicamente una unidad central UC asocia- | 
da a su conexión lógica de intercambio LUM a una memoria central MR

!de instrucciones y programas, unidades de intercambio talos como UK . 
con equipos periféricos EP y unidades de conexiones tales como IJL ¡I
con una memoria de masa MM si esta última es establecida en el sis- i 
tema. La figura 1 muestra dichos elementos.de sistema en intercone- ¡ 
xionea que permiten a la unidad central acceder bilateralmente con
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cualquiera iíp Las otras unidades que, en su mayor parte, pueden tam­
bién tener entre sí conexiones de intercambios bilaterales si ello 
es necesario. Varias unidades de control pueden trabajar en ínter- i 
correlación dividiendo parto al menos do las unidades secundarias en-j
tre sí. Sin embargo, a cada unidad central tal como UC se asocia una ¡i
lógica de conexión a la memoria central que le es porpia. j

Según la invención, esta organización de sistema de tra- j 

tamiento de la información es doblada, de algún modo, por un equipo ! 
especializado de ejecución de las funciones de mantenimiento, ensayo,1 
vigilancia y diagnóstico de fallos. Este equipo comprende ai primer • 
lugar autómatas locales AL que son de hecho operadores de gestión | 
local de ensayo, vigilancia y diagnóstico, individualmente asociados 
a las unidades del sistema e incluso incorporados a estas inidades, 
al menos en parte, según las tecnologi as utilizadas. Estos autómatas 
locales dirigen estas operaciones teniendo que recurrir a dispositi-1 
vos formados, según la invención, en las unidades mismas, por la in- | 
terconexión en registros de elementos funcionales de estas unidades, i 
independientemente de sus conexiones propias para el trabajo normal ¡ 
de las unidades. Estos registros son de desvio, bilateral preferen- ! 
tetnente, y cada registro tal como KD es cerrado sobre un registro P i: I
del autómata local AL. En este autómata local existe, por registro ! 
RD, un órgano con dos estados tal como una béscula biestablo T que, ! 
al venir en uno de sus estados sobre una señal local o de tal acón tro l|,. 'l
permite al autfcia local manipular el registro III) correspondiente 
para tomar de allí según un método serio, las informaciones conten'das 
en los elementos de este rrgitro y/o para introducir allí nuevas in- - 
formaciones. ¡

Los autómatas locales AL se conectan, por Una conexión i
programada bilateral Ll’M, o una estación de manteniménto CEM acopla­
da por una conexión programada LPCM a la unidad central UC. Esta
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estación de mantenimiento habría podido consistir directamente en la 
unidad central pero existo para ello dos objeciones: la primera' es 
que la unidad central puede estar sujeta a un fallo que le impediría 
cumplir la misión de estación de mantenimiento, o lo que es preferi­
ble prever una estación que evite esta defectuosidad; la segunda ob­
jeción es que si la unidad central tuviera integralmente esta misión 
de estación de mantenimiento, su trabajo normal sería sobrecargado 
de forma abusiva por lo que igualmente es preferible limitar sus 
intervenciones en el equipo de mantenimiento.

Segón la invención, por consiguiente, la estación de man- i 
tenimiento se interpone entre la conexión programada LPM y loa autó­
matas locales por una parte., y la unidad central UC por otra, y esto, 
bajo la^ forma de una pequeña unidad cal culadora mieroprogramada que 
pilotará los autómatas lócale» AL enviándoles, en respuesta a sus | 
señales de alarma en caso de fallo local de una unidad y en respues- ¡ 
ta a. una orden recibida de 1.a unidad central en otros casos, Ensayos ¡

. sistemáticos por ejemplo, las órdenes y datos fitiles para la ejecu- j 
qión .'de los programas de ensayo, detección de fallos y diagnóstico, j 

Las modalidades de cjecuión de.estas órdenes serán establecidas más 
tarde. Además, esta célula microprogramada OEM está entonces equipada 
de una conexión a una fuente externa de microprogramas a. la que podrá 
solicitar, en caso de impedimento de Ja unidad central, las citadas 
órdenes y datos. Esta fuente externa se indica en K7 bajo la forma 
de una periférica local directamente acoplada a la unidad CBM, ban- j 
da magnética en cassette por ejemplo. La unidad'CEM puede, como varían 
te o en adición, recibir dichas informaciones de una fuente externo 
Ex de teleinformaciones. Si varias unidades centrales trabajan en 
intercorreí ación en el sistema, esta fuente externa Ex puede consis­
tir en diefta unidad central diferente de aquella a la que 1.a célula ; 
CEM está directamente ligada.

V
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Como so debe prever que la Tin i dad OEM que constituye la 
estación de mantenímiente pueda por si misma averiarse, se ha in­
dicado que un role de ayuda podía ser establecido por una entrada OK 
rfp órdenes exteriores sobre l/i conexión programada de mantenimiento 
Ll’M a través de un adaptndor Ad.

A CEM se liga, además, un teclado CL por el cual un opera­
dor humano puede solicitar, según las necesidades, la ejecución de 
ensayos y controles del funcionamiento del sistema y de sus unidades.I

La organización de la unidad CEM puede comprenderse con ¡ 
referencia a la figura 4: Su núcleo es un operador 1ógico/aritmético 
0LA al que se asocian dos registros do salida, S para las operandos 
y 7 para las direcciones, conectados a través de la conexión progra­
mada LPM a entradas de ios autómatas locales e iguahente conectados 
a través de esta conexión a una memoria tampón MB y unaonmoria de 
.trabajo MT de la unidad, memorias cuyas lecturas introducen en 0LA 
las palabras que son de allí extraídas. El operador 0LA esta además 
equipado de un acceso directo a la conexión programada LPM. Opera 
en microprogramación y los microporgramas de control están contenido* 
en una memoria de control MK del operador 0LA. Este operador está 
equipado de un acceso a la conexión programada I.PCM de comunicación 
oon la unidad central UC del sistema a la que se asocia la célula ¡
CEM, siendo accesos a las fuentes do teleinformaciones K7 y EX y í
las órdenes que provienen del teclado de operador CL, igualmente i 

aplicados. Toda información está por tonto "entrada" en la unidad ' 
CEM siendo tratada por el operador 0LA que la dirige a continuación ! 
a MB o MT, e incluso a MK si se trata de un microprogranm de manto- ! 
nimiento que ha obtenido de MC, a través de UC, o de K?, o EX, se- ; 
gún los casos. Una solicitud de CEM a UC provoca en UC una suspensió.i 
del trabajo en curso y, durante esta interrupción, UC solicita a j 
LUM tomar en MC el mi croprograma designado por la solicitud de la

I
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unidad CEU y retransmite a continuación esto microprogrnma a CEM. j 
En efecto, la unidad central sirve entonces de acoplador entre MC 1 
y CEM, por la conexión a través de LUM que sirve de conexión entro ¡ 
la memoria central MC y ln unidad central UC. Esto implica que, mía ni 
do ln lógica LUM folla, la estación de mantenimiento que constituye i 
CEM deberá solicitar sus programas de ensayo, control y diagnóstico I 
a una de sus fuentes de teleinformaciones sin que, por tanto, la j 
unidad cenbal esté por su parte en fcllo. Se ve entonces directamente!
otra ventaja de la constitución de la estación de mantenimiento por {
una unidad calculadora; Puede, por llamada .de teleinformaciones, 
suplir el fallo de la lógica de conexión LUM entra la unidad y la
memoria central y permitir a la unidad central continuar su trabajo.i

Un registro de desvio R se forma, como se ha dicho, por i ni' 

terconexifin on serie de elementos o circuitos funcionales de Xa uní-i' 
dad en la que se forma, teniendo por lo demás estos elementos y cir-| 
cultos sus interconexiones propias para su trabajo en la unidad. De j 
un modo general, el establecimiento de dicho registro no planteará í: 
problema alguno en el estado actual de la tónica on ijl que cada 'bajaj 
de componentes está equipada de entradas/sali das paralelas y di roe- ! 
cíones/salidas serie. Una caja puede por tantp ser conectada en un ' 
circuito funcional por sus entradas/salidas paralelas y en un regis-i 
tro de desvio por sus entradas/salidas serie. Cuando ello no puede ! 
ser el caso, se prevé recurrir a elementos adicionales que recopian j 

las condiciones de los elementos funcionales indisponibles. ¡
Se hace ahora referencia a la figura 2 donde do» registros^ 

de. desvio se muestran en una unidad cualqui.e.ra U: El primero, RDC, 1 
esta realizado por la puesta en serie efectiva de circuitos funciona* 
les de la unidad C1, C2, C3 y C5t con inte.rcalac.íón de un circuito ; 
C4 que recopia ]n condición de un circuito funcional c4ú< El- segundo¿ 
RDV, se forma de circuitos que, de VI * V5, receptan la» condiciones

II
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de los circuitos f une i on a 1. os rio la unidad, de Vlu a V5u. Los re­
gistros RDC y RDV son respectivamente cerrados sobre registros ele­
mentales DC y DV del autómata local AL, El registro RI1C es activa- 
ble cuando, en el autómata local AL, viene en posición de trabajo 
una bascula TC y cuando a continuación el circuito de control de 
desvio LC es activado para realizar un desvio n la derecha, d, o 
a la izquierda, g, de este registro. E' desvio paso'a paso lleva 
entonces sucesivamente los datos do los elementos del registro RDC 
al registro elemental DC o partir del cual pueden ser tomados y 
transmitidos a la conexión programada LPM para ser recibidos y en­
viados a la estación de mantenináento CEM, Puesto que el registro es­
ta en circuito cerrado, estos datos pueden o bien ser puestos en 
posición a medida de la exploración o bien no serlo, dejando así 
el registro vacio para una introducción, igualmente paso a paso de 
datos provinientes de CEM. Lo mismo ocurro para el registro RDV que, 
en eá;fl. figura 2, posee un bucle cerrado sobre un registro elemental 
DV, del autfiata local, una báscula de activación TV y un control de 
desvio a la derecha y a la izqierda LV. Las conexiones entre regis­
tros DC y DV y la conexión programada LPM pasan por circuitos gene­
rales CG del autómata local que contienen a este efecto, como es 
evidente, cambios a ci rcu i tos-puerta gobernados por dec.odi Tiradores 
de direcciones y, para los controles de desvio, estos circuitos fi­
nales contienen las organizaciones de control de.LV y LC activadas t 
sobre decodificado de órrienas que llegan por la conexión LPM y i

eventual y temporalmente memorizarias en CG. Dichas organizaciones ! 
de transmisión de datos y ordenas son demasiado corrientes en la t.?-c-Í 
nica para que sea necesario detallarlas aquí. Los circuitos CG es- 
tan además conectados por una conexión programada a la unidad a ¡a 
que.esta afectada el autómata local para, por una parte, recibir 
de órganos apropiados de esta unidad, señales de errores y de fallos
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y explotarlas, en particular por a<ri onamiento do las básculas TC y 
TV y por señalización, por LPM a la estación de mantenimiento y para, 
por otra parte, y cuando ello sen necesario, transmitir órdenes a 
la organización de la unidad; l'..r ejemplo y n título ilustrativo cuan 
do la estación de mantenimiento ha introducido un nuevo contenido 
en el registro RDC, puede dar una orden de e.jecuión de oporadofi en 
la unidad U con estos nuevos datos, para tomar a continuación el 
resultado ya sea en RDC mismo o bien en RDV.

- 0 -

El autómata local AL puede, si se desea, incorporar por 
su parte un registro de desvio RD6, formado de elementos tales como 
SI a S5, asociado a un registro elementa) DS, una báscula de activa 
ción TS y un control de desvio LS. Este registro puede no ser cerra-j 
do y au función particular será precisada más tarde. Sin embargo se |’ 
puede hacer notar que su existencia no es imperativo en torio autómata, 
local <M equipo.I

Pora, precisar mejor por una parte como pueden estar constii 
tuidos y.ser diferenciados de los registros de desvio tales como RDC 
y RDV y, por otra, parte, precisar las funciones del autómata local y 
de los registros de desvio, se hace referencia ahora la figura 3 
que toma para un caso típico una unidad organizada en máquina micro- 
programada y que comprende por consiguiente los- principales elemento; 
representados, a saber: una memoria de control MK, su registro de 
palabra de control K, que comprende un código AD destinado al orgnmJ? 
mo de modificación de dirección MA para la modificación automática j 
de progresión de las direcciones de las palabras de control en MK ' 
bajo el gobierno de un dato procedente de la lógica LU de ejecuión ! 
de las palabras de control-, esta lógica LU incorpora memorias ínter-’ 
ñas en una de las cuales, al menos, lleva unos datos que le son aplij- 
cados por la interfase Bbtt que ella alimenta de regreso de resultados 
a través de un circuito de transferencia Kx; comprende además, aunque
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se muestra separadamente, un conjunto de registros y básculas R 
sobre el que actúan las árdenos de las palabras do control que pro- i
vienen de K después de tratamiento en LU para la creación de estas 
árdenos.

El registro de desvio RDC de la figura 2 puede entonces 
consistir en la puesta en serio riel registro K, del conjunto de los 
registros y básculas R y de un circuito LKx que recopia en todo 
instante la condición del circuito Kx. Es cerrado sobre un registro 
elemental D del autómata local AL según dos direcciones de desvio, 
efectuándose la entrada en registro D, en una y otra dirección por 
mediación de muí ti plegadores Mxe y Mxi respectivamente, efectuándose 
la salida del regstro 1) directamente sobre las vías de desvio del 
registro RDC. La razón rio esto es que, en la rea 1 i zar. i ónf o! registro 
D es común a los registros do desvio RDC, RDV e incluso HDS, lo que 
implica que estos registros no serán explotados en los mismos ins- ' 
tantos. En virtud de que, en este ejemplo, las salidas de D sobre 
los registro no comprenden puertas, toda lectura es conservada y si 
se.deseara poder proceder, en algunos casos, a una lectura destruc­
tiva, sería necesario proceder a la puesta en posición de tales 
puertas en estas salidas. Los multiplexadores y estas puertas even­
tuales son, bien entendido, gobernados a partir de señales proceden 
tes de los circuitos generales CG, aunque estas señales no sean indi-- 
cadas en el esquema.

Se puede sin embargo, y desde nbora hacer notar que el re-j 
gistro RDC no puede ser explotado más que cuando la unidad está inac­
tiva. Su explotación está ligada por tanto a una condición de avería' 
o fallo de la unidad, diagnóstico a efectuar a partir de la estación; 
de mantenimiento. j

La unidad lógica Lll está, como es usual, equipada de órga-j 
nos diversos de detección de averias, errores y fallos de programa y' l
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de material. Los estados de estos Arpanos son recopiados en un con- j 
junto de regi«tros y básculas K que, en cada instante, proporciona ; 
por tanto un estado general de las condiciones operatorias de la 
dad II. Este conjunto, se le puede añadir al menos un registro AMK de i 
recopia de las direcciones formadas en MA. Se podría añadir allí re-' 
gistros de estado "máquina" diferentes de AMK. El registro HDV es 
entonces formado por interconexión serie do este conjunto E-AMK 
(y de otros registros de estado "máquina" si están establecidos v c e a  
do ello sea necesario). Este registro es cerrado sobre el registro ^ 
elemental D d>l autómata local y posee una báscula TV y una organiza-: 
ciÓn de control desvio TV/LV. El interés esencial del establecimien-i 
t» de éste registro radica en el hecho de que puede ser "le.do" en 
todo instante sin inquietarse, en la estación de mantenimiento, si * 
la unidad está en trabajo o en parada. Por tanto es partí cu] arme,, i. 

te apropiado para una vigilancia sitemática de la unidad en el sis­
tema.

, j
Las sennles que indican un error recuperable son e n g r u p a - i : 

das en la unidad sobre una salida ERE dirigida sobre una entrada de i' 
los circuitos .CG del autómata local para colocar en posición de trn-; 
bajo la báscula TV y asegurar el envió hacia la estación de m a n t e n - ! 
miento de una señal que indica la aparición de tal error. Las seña- 1 
les que indican un error mortal EMO son igualmente retrepadas en uno : 
sal1 da de la unidad hacia el autómata local donde ponen en posición 
de imbajo las básculas TV y TC y provocan el envió hacia la estación 
de mantenimiento de una señal que indica la aparición de un error
mortal. En caso de error mortal, bien entendi do, la unidad tiene *„ :
trabajo detenido.

Sin entrar inútilmente en detalles de programas de vigilan­
cia, ensayo y diagnóstico, se puede ahorar exponer como sigue el 
funcionamiento del equipo establecido segíinla presente invención
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un sistema do- informnr. ¡An del tipo considerado.
Un primer aspecto de l a explotación del regí se. r>' oi/i .•:<> 

lina unidad por la estación de mantenimiento es simple y se com ,!•»<• 
d i rectamente. En todo instante de su elección o dn( di !n uniitni 
central, la estación de mantenimiento CEM en» i a ni autómata lu. :i‘ 
una orden de lectura del contenido de este registro. Esta ord*»., >..ue
en posición de trabajo la báscula TV y después CEM controla la i - 
tura del contenido de RDV paso a paso para extraer así les el ornen'us

ique recibe del registro D para La conexión programada LT’M. Al estar j 
el registro RDV en circuito cerrado, el contenido de RDV es roestn- i 
blecido al final de la operación. Si se desea, la llegada a posición | 
de trabajo del la báscula TV o la orden que proviene de CEM para r-x— j 
plorar el contenido del registro RDV puede aislar los elementos de i 
este registro de los circuitos operac i una 1 os do la un Inri y ,u ;■ cou-j 
siguiente de los órganos de detección de errores de estos Circuit 'c i 
tales como básculas de ensayo de paridad, básculas de «nsnvo 
bordamíento de registros, detector de desvio de microprogramas »
otros.

El registro RDV puede evidentemente ser explotado de forma 
similar tras la aparición de un error recuperable o mortal en la 
unidad. i

El tratamiento de un error recuperable por el equipo de ! 
mantenimiento según la invención depende por lo demás de ts coj.s- ¡ 
tituqión misma de la unidad. En efecto, algunas unidades tienen, 
en su microprogramación propia, medios automáticos de repetíci unes I 
de rutinas, cada uno entre dos puntos de repeticiones posibles. En ! 
este caso, la unidad opera para intentar corregir el error recupera­
ble desviándose al primer punto de repetición de la seciienc j a en la '■ 
que se ha producido el error para llegar ni punto de repetición íin~ , 
terior y asi sucesivamente un cierto número de veces, definido y

-1 2 -

í



I ' I -

5

10

15

20.

25.

30.

ron inri o en ln unidad misma, de>.puó». ilc lo.ni.il , * : . : -- .t mi ha i
«irlo corregido, es transformado on la unidad en error m-u t.n. „ :>
por el contrario dicha operación au( o-currcr 1 ora ha tenido éx.to j
durante una repetición ru,'i Iqui ern ríe secuencia tí • mirriMirr; iraní:!,
el error desapareen do! registro RDV. ISI error recuperable >-« do i
señalado en la estación de mantenimiento y la entrada en desvio '
(repeticiones) igualmente por la conexión Pilatera' (OÜR) »'j-vi?tn
a este dfecto. La estación de mantenimiento hn podido r r í  m  * ■ ■ > ,  - . > m n  i 1
anteriormente, explotar el registro HDV para detectar * >'• n i  ■ i >
este error. Ha recibido igualmente por la conexión DEK
final de desvio cuando la repetición ha tenido éxito / , s ¿a ••»[>!,,.i.

Cuando la unidad en la que se ha producido un error recupe­
rable no posee medios de ensayo de corrección automática, la * m  l no i ó.-j,' 
de mantenimiento puede, en primer lugar, explotar el reo? >,! v.> ’jliV 
para identificar este error. A continuación puede, si olio e*s noce- ; 
snrio, suspender la ejecución normal del mícroptoprnma en le. uttida-,
(de hecho darle por la conexión DF.lt unn orden de desvio) y controlar 
allí un programa de ensayo de correción, o al monos piVotnr un. ■. 
para ello,' después que la suspensión haya "cuajado'' la unidad, ' ¡
estación de mantenimiento envía una orden de desvio del coni'-ato 
presente en el registro HDC y después introduce en este rouist.ro un ! 
nuevo contexto, los datos útiles paro la ejecución del programa cíe [ 
ensayo de recuperación del error, paso a paso, bien éntenid*>. '’pra | 
la introducción de este contexto, la- estación de mant <*nimi eni >> "sinnJ. 
la" un error mortal controlando la llegada en posición de trnbn pi ru­
la báscula TC.

Ln ocurrencia de un error mortal deti ene por si. mí .-unn e! 
trabajo de la unidad, por tanto congela los contenidos de los regís-- 
tros RDC y RDV que, entre los dos, dan entonces un clisé completo 
del estado de la unidad en el instante de aparición de este erroi
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mortal- Como so ha las «ios básculas TC y TV son nií‘*s: ;• , i
'posición de trabajo. La estación do mantenían onto está en s »• < .
de extraer Jos dos clisés, condonando de nlqúrt modo en IIDV, m- r 
futid izado en RDC. Fhiede a continuación, ruando ello sea ncc •*..
proceder a un verdadero d i agrió? t i <:o introduciendo nuevos rtai »*•' * 
el registro RDC, enviando por DKH una orden de desbloqueo y de t-jc 
-cucion de la micro-instrucción de la que ha introducido la palabra 
de control en xC/AD por el reqistro de desvio UDC, detener, la ope­
ración y extraer las informaciones en RiJV y RDC para un nuevo ry- 
tiaimiento, y asi sucesivamente» Do hecho por tanto, el diagnósMc» 
es efectuado en tópica combinatoria lo qur* so conoce como v en l. } o •. 
en sí nara esta natura 1 (v.a de operación.

Puede existir, en el mant en ¡ m i onto, casos en que ui.n un i 
dad deba ser desviada de su trabajo normal para ejecutar otro. Rs 
evidente que el equipo según la invención lo permito. La estación 
de mantenimiento puede simular un error, como se ha dicho, forzar 
una nueva palabra de control en K/AP y desbloquear la unidad que 
trabaja entonces en el m ¡.croproqrama que» le ha sido designado por 
esta nueva palabra de control.

Se debe soñnlnr una ventaja de los equipos según lá in­
vención que. tiende al establecimiento de los registros de desvio 
RDC y RDV en las unidad os en tanto como dispositivo» do acceso -lo 
la estación do rtiantaninúcnío. Si on electo, dichos repistrss rio dos 
vío y por enrío las disposiciones que correspondon a sus mnnipulaci 
nos on ol autómata loca! no estuvi oran provistos, oi nfimer» rio ''!n 
útiles para las comunicaciones entre la estación rio mantenimiento 
y las unidades habría sirio, por unidad rio más de 1.000 hasta : 
unidad "media" que comprendo un número do básculas de aproximada­
mente 500 , lo que habría oviriontomento sido prohibitivo on rlabl 
do y en costo.
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La unidad (.KM que con.s I i t, Uy i: la c .h I ar i ón de pilotaje di* 
mantenimiento normalmente si> aripata para trabajar orí numerani ón 
paralela y el paso paralelo-serie se efectúa por tanto a nivel de 
sus interfases con los autómatas locales que, cada uno, comprende 
entonces un registro de código de órdenes (procedente de CKM) que ! 
reestoblece localmente la numeración paral-ela para la aplicación ¡
de sus órdes a la unidad U. J

1Se puede hacer notar además que para la ejecución de en- 1 

sayos sistemáticos de las unidades, controlados por la estación.de j 
mantenimiento y efectuados a nivel de una unidad por su desvio, el j 

registro RDV puede incorporar básculas de forcaje de error automát ic<j>
accesibles a partir del autómata local tras órdenes transmitidas porj

1la estación de mantenimiento. |
1Tal como se ha descrito, pl equipo puede ser considerado | 

como completo y de esta descripción salen suficientemente las fun- ;
Iciones de los autómatas locales para que la constitución de sus cir-j 

cuitos.CG no necesite detalles suplementarios. Sin embargo, en al gu- 
nos de estos autómatas locales puede ser adidonalmente previsto un 
tercer registro de desvio, indicado en RDS en las figuras 2 y 3, 
surgido de su báscula T3 y de su control de desvio LS. Este registe), 
como se representa-, no tiene necesidad de ser cerrado sobre el re­
giste) D del autómata 1 local aunque pueda serlo si se.desea. Se tra­
ta, de hecho, de un refinamiento del autómata local destinado a ali­
viar la estación de mantenimiento permitiéndola proceder cuando ello 
sea necesario, en una sola fase de cargamento de este registro adi­
cional, de informaciones íitiles para algunas rutinas de control y j 

de ensayo que será localment.e explotadas de forma automática, siendo, 
retrensmiti dos los resultados únicamente en la estación de mahteni- j 
miento que es así liberada de las modalidades de esta explotación. 1

iEl ejemplo* de constitución do este registro RDS dado en 1a figura 1
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permite ver que en efecto esto registro servirá sobro tmio, en al- i 
punas unidades do norif'X ¡ un a neri fériros, para controlar o vigi lar l 
algunas fases do nrtividnd do estas prrifóricas, on particular las 
fases de comienv.o rio ñct i víio i An fio las nori fóricas el oct romec/tn i c o s , , 
desenro 1 1 adoros fio bandas magnéticas por ejemplo, sirviendo entone■-*-; 
la unidad 11 como acoplador rio dichas periféricas, o rio un modo r.tás , 
preciso, rio unidad do control do intercambios quo tos concierne,

Esto ejemplo define or: efecto el registro RDS come que comr 
prende un oontador-riescontador CTA, un registro fie dirección AMA, 
una báscula AA de parada sobre dirección, una báscula AC de parad: 
sobre instrucción, rordios do ocultamiento de errores MI fin., i < a * f „
ME (recuperable) MD idesvio) y una báscula D que, cuando est-* '.li­
gada" en su estado "1" bloquea e! circuito rio salida Kx de Ip m;:- I 
dad IJ de los datos el abocados en Eli. I.ns registro de ocu ¡ tam i en l ■ < i 
de errores y desvio tienen sus sal idas en CG para "cortar", cuando ; 
están cargados, las conexiones EÍÍE, KMO y I1KR a estos circuitos y 
evitar, en ensayo, la influencia de errores en el trabajo impuesto É 
por el contenido del registro RDM y para el cual son estableci ríos 
un comparador COMI’ que compara toda dirección formada en MA en 1 ;t i 
unidad con la dirección cargada en ASA del registro RDS y una lógi­
ca LOG, activada por la sal ida del comparador y que opera be :o el 
control de los contenidos de las básculas AA v AC. para dism ¡ ,in i r j
una unidad el contenido fie CTA a cada activación de la ‘ al ida -leí ¡i
oomparador, siendo, bien entendido, repetitivo el programa cierutaro'1
entonces por la unidad o, en otros términos, constituido por la i c,!'*. 
tición de un mismo bucle de programa. A cada "paso" de d i sra i m. 1 Cn> 
la lógica LOG envía una señal de información ni registro d¡ orden 
de Los circuitos CG para una repetición fie la báscula en la unidad 
a partir de la conexión DRfí — método oprrotor i o oxpl i codo más oí-ríl-., 
para los desvios controlados por la estación de inontoni m i onto, 1 o ■.
cálmente puestos en práctica bajo la dirección de CTA y, de un mu-'-.-.10.



-17-

goneral, rio RDS ahora Una vez OTA en coro, al programa es det pi; i de 
y el contenido de RUS ca ''horrado": CTA on cero, 5 a báscula TS v!"iu> 
a la posición de trabajo y, o bien el registro de orden en C(i o h ■■ en , 
la estación do mantenimiento por i el eron t ro J., provo :a eí desvio d ” ! :
registro RDS a este efecto. Al ser suprimidos los medies de ncull ¡iau' r
t.o de errores, estos errores, si existen, son hechos apattente-; ni
autómata local y por ende a la estación de mantenimiento que puede.

, isegún las necesidades, emprender de nuevo entonces toda rutina des- -■
crita más arriba. Si no existe error, la unidad continua entonces 
por su programa normal de trabajo. Explotado para las activaciones 
de periféricas electrónicas, está claro que este registre p.-runto 
controlar automáticamente si la puesta en velocidad de la;. t.< o  ¡én­
eas es normal. Puede ser además, explotado para una vigilancia rio 
estas periféricas en curso de sus intercambios, siendo entonces car­
gada la báscula E en "0" para no bloquear ('1 circuito "de intercam­
bio" Kx de J.a unidad li.

Otros npli endones de este registro adicional aparecerán, 
naturalmente al espec i lai. stn en el mantenimiento en los sistemas de 
informática.

N O T A  i—------  |

Descrita suficientemente la naturaleza de] invento asi 
como la manera de realizarlo en la práctica, debe hacerse constar 
que. las disposiciones anteriormente indicadas son susceptibles do 
modificaciones de detalle en cuanto no alteren su principio funda­
mental. También se hace constar que el invento corresponde o un.» 
solicitud do patente presentada en Francia número 71 áóálñ de 27 
de diciembre de 1.073» acogiéndose por lo tanto a los beneficio* 
que conceden Jos Convenios Internacionales en vigor, siendo lo qiv



-18-

constituye la osencia del referido invento y por lo que se solicita 
PATENTE DE INVENCION ñor 20 años en España sobre: PERFECCIONAMIENTOS 
EN EQUIPOS PARA LA EJECUCION DE OPERACIONES DE MANTENIMIENTO EN SIS­
TEMAS DE TRATAMIENTO DE INFORMACION, caracterizándose por lo siguieh- 
te:

1$.- Perfeccionamientos en equipos para la ejecución de 
operaciones de mantenimiento en sistemas de tratamiento de informa­
ción, que incorporan unidades diversas, de las cuales al menos una 
unidad es central, que trabajan en intercomunicación y/o intorcorre- 
lación, caracterizados porque en cada unidad del sistema se crea al 
menos un registro de desvio por interconexión serie de elementos 
funcionales y/o de elementos que recopian las condiciones de elemen- 

• tos funcionales de la unidad, porque un autómata local so asocia 
o se incorpora a la unidad, para dirigir allí el control del registré 
yla manipulación de las informaciones y daros allí relativas, y 
porque una conexión programada conecta el conjunta de estos autóma­
tas locales a una estación de mantenimiento asegurando el pilotaje.

28.- Perfeccionamientos según la reivindicación 1, carac­
terizados porque cada unidad incorpora al menos un primer y un se­
gundo registros de desvio, incorporando el primero elementos activos 
para el tratamiento de las informaciones en la unidad e incorporan­
do el segundo elementos pasivos para este tratamiento pero definien­
do con ello el estado, y el autómata local asociado a la unidad com» 
prende un primer y un segundo órganos de dos estados cuyas activa­
ciones, tanto locales como telecontroladas por la estación de man- 
tenimianto, permiten la explotación de estos registros de desvio pa­
ra la vigilancia, el ensayo y, cuando ello sea necesario, el diag­
nóstico del fallo del funcionamiento de la unidad.

38.- Perfeccionamientos según la reivindicación i, carac­
terizados porque la estación de mantenimiento consiste en una peque-
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ña unidad calculadora ni croprooamadn conectada por una conexión nvr.- ' 
gramadn a la unidad central pota su acceso a los m i croprtxirama -• t ¡<> 1
ensayo, vigilancia y diagnóstico en periodo norma! de actividad de 
la unidad central y conectada ñor otra conexión a una memoria externa 
de tales mi eroprogramas en caso de impedimento do la unidad ivtil rnl. '

l|0.- Perfeccionamientos según ¡as reivindicaciones 
caracterizados porgue cada registro do desvio está cerrado — • • t j i - ¡
un registro elemental del autómata local, registre en conex.ón b¡ 
tora) con la conexión gno conecta el autómata a la estación de m a n ­
tenimiento, porque en el autómata loen! cada uno de los citados úr~ ; 
ganos de autorización de explotación de los registros tiene una en­
trada conectada a una entrada de telecoritrol por la estación do man-: 
tenimiento y una entrada conectado a una sal ida de detección de error 
de la unidad.

5a»- Perfeccionamientos según la reivindicación ó, carac­
terizados- porque este registro elemental es común al circuito cerra--, 
do del” primero y del segundo registros do desvio cuyos controles 
do manipulación non por separado ri¡rece ionnbles por la estación de­
manten m  ent o.

fia.- Perfeccionamientos según !n -reivindicación ó, carac­
terizados porque cada registro es do dos sentidos do desvio y de ; 
lectura destructible o no destructible según los citados controle-, 
de manipulación. i

i7a»- Perfeccionamientos según lo reivindicación ó, carr> - 
terizados porque 1a aparición de un error recuperable en 1 n unidad 
o Ja simulación de error por la estación do mantenimiento provoca 
el accionamiento en posición de trabajo del órgano de autorización 
de manipulación del segundo registro y la aparición de úrs error mor­
tal en .la unidad o la simulación de error por la estación de m a m  <• m  , 
miento provoca la activación simultanea de los dos órganos rio auto-
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r*i?iariAn df* mnnijniSnciíln d<-i prinKiru y *í r-1 «n'quriíl-* roqi «¡trus,
8»._ Perineo > (..mili entos sopón la re¡ v ¡ nd i ene ¡ óri 7. m i a r -  ’ 

torizados porque una concxián (io contr-'l d.- desvio so <*si al¡ 1 an , 
tro la conexión programada y tina entrada d<* suspensión t» con f t m;t- 
ción de suspensión do actividad do i a unidad para •‘.ícnic i ón ranio nn 
naso como en continuo per la unidad do uri control definido ñor ; a ¡
introducción on el primor ropistro, unidad definida, do un contexto i 
transmitido por la ostación do marit rn i m i onto, v/o definido unr tui 
forcejeo do f'rror- s i st cm.i (ni o! sopundo ropistro.

0'».- Perfeccionamientos .sopón ln re i v i nd i cae i ón I, carac­
terizados porque la conexión nropramada so conecta a una fuente de 
órdenes externas explotable en caso do impedimento de le esUn.ót 
de. mantenimiento constituida por la citada unidad calculadora m i c m - i  
programada.

10B.- Perfeccionamientos sopón la reivindicación ‘i, carac­
terizados porque el autómata local se ost.ah 1 ece un rogisten de de:-- - 
vio y su órgano de dos estados de autorización de explotación v c, - 
rrado sobre un registro elemental accesible por la conexión !.riwir«- 
mada a partir de la estación do man t. en i m i en I o para su cargamento d. j 
datos do control de condiciones operatorias de la unidad. ¡

IIP.- Perfeccionamientos on equipos pnrn la ojetm-ión de 
operaciones do mantenimiento en sistemas de tratamiento de Informa­
ción, tal y como ou od a sus t nn r i a I m en t e d e ser i I o en la iirctctii c ni e - 
moría y en el dibujo adjunto.

Esta Memoria consta de veinte hoias, escritas n máquina 
por una sola cara.

Mnrtri d t
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