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Эффективность автоматизации существенно зависит от надежности аппаратуры. Поэтому надежность является центральной проблемой современной техники, особенностью которой является возникновение отказа всей системы полностью при отказе ограниченного числа ее элементов. Отказы приводят к различным последствиям - полное прекращение работы аппаратуры, ухудшение ее характеристик, временное прекращение работы с последующим восстановлением (“сбой”) и т.п. Эти состояния аппаратуры аналогичны смерти, болезни или временной потере работоспособности живого организма. Отказу обычно предшествует сложные внутренние изменения в системе, подобно тому как смерти живого организма предшествует болезнь. Эти изменения могут проявляться по-разному в зависимости от типа аппаратуры, места и характера отказа. Так как в настоящее время процессы управления и контроля все более автоматизируются, то к надежности аппаратуры предъявляются все более высокие требования.

Для повышения надежности создаются системы диагностики, которые призваны распознавать техническое состояние систем. Техническую диагностику иногда называют безразборной диагностикой, т.е. диагностикой, осуществляемой без разборки системы.

Наше устройство позволяет проводить самодиагностирование и объединение компьютерных систем в единый многопроцессорный комплекс, тем самым повышая их надежность.

Модуль межмашинного интерфейса состоит из следующих блоков:

· блока  дешифрации адреса

· блоков буферизации адреса, данных и сигналов управления

· блока формирования временной задержки

· блока выбора направления передачи данных

· блока захвата магистрали

Рассмотрим последовательность действий для получения доступа к ресурсам другого персонального компьютера.

В начале блок захвата магистрали посылает сигнал запроса на захват. Этот сигнал формируется с помощью блока дешифрации адреса и некоторых сигналов шины управления. Далее, при подтверждении запроса , в блоке захвата магистрали формируется  сигнал, который закрепляет захват и разрешает работу блокам: буферизации данных, адреса и нужных сигналов управления. В этот же момент начинает работать блок выбора направления передачи, который необходим для корректной работы буфера данных. Канал связи готов к передаче данных.

В момент передачи данных включается блок формирования временной задержки, функцией которого является обеспечение временной задержки для согласования работы быстрой внутренней связи и медленного, из-за наличия длительных переходных процессов, канала межмашинного обмена.

Для завершения работы в блоке захвата магистрали снимается сигнал закрепления захвата, что приводит к закрытию канала связи и прекращению обмена между блоками буферизации.

Теперь перейдем к вопросу практической реализации блоков.

Блок дешифрации адреса выполнен на основе 3-х цифровых компараторов, что позволяет легко изменять адрес устройства, привязывая его к архитектуре конкретного персонального компьютера, с помощью перемычек.

Блоки буферизации данных и сигналов управления реализованы на основе цифровых двунаправленных буферных элементов.

Блоки выбора направления передачи и захвата магистрали выполнены на основе цифровых триггеров и логических элементов.

Блок формирования временной задержки выполнен на основе таймера 1006ВИ1, включенного по стандартной схеме в моностабильном режиме. Временная задержка, формируемая данным блоком, определяется по формуле:

t = 1,1 x RC
Передача в линию осуществляется с помощью буферных элементов с открытым коллектором на выходе, что позволяет передавать сигнал током.

Прием осуществляется буферными элементами с триггером Шмидта на входе, что позволяет получить более четкую форму сигнала и исключить влияние помех переходных процессов, возникающих в канале связи.
Для нашего модуля мы выбрали задержку t = 1 мс.

Модуль межмашинного интерфейса обеспечивает гибкость в выборе количества объединяемых компьютеров и виде структурной схемы их включения.

В настоящее время модуль межмашинного интерфейса смонтирован и находится в процессе отладки

