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СОЗДАНИЕ ВХОДНОГО ЯЗЫКА ПОЛЬЗОВАТЕЛЯ 
В АВТОМАТИЗИРОВАННЫХ СИСТЕМАХ ПРОЕКТИРОВАНИЯ

При создании автоматизированных систем проектирования возни- 
ка г проблема управления расчетными модулями с сохранением таких 
на оных свойств системы как открытость и гибкость использования 
11 j- Традиционные управляющие программы реализуют жесткую после­
довательность вызова модулей, при добавлении новых модулей не­
бе», о дима корректировка управляющей программы. Поэтому большинство 
озрабстчккоь к идее генерации управляющих программ и в
■ .* свна. ". не обходим ости входного языка пользователя [ 2 ] ,  [ з ] .  

а к г с 'м.-;:. обеспечивает гибкость использования только
. c l шсаудь.;. При добавлении новых модулей естествен- 

■■ не с ох о . - едение новых элементов е язык и , следовательно,
■;) у У С Но'h 116 i  ..Cjj. IT2|>u •

При !-к. ,..-й'.'г.!ироьакии на ПЛ/ I  имеется возможность записи уп- 
ианлямще : о; .хшик, не накладывающей никаких ограничений на пос­
ледователю: ость к количество вызываемых модулей. Такие управляю­
щие прог 'а.змы тактически реализуют входной язык пользователя, но
оз. этом о:., длс- необходимость написания транслятора с этого 
языка и, соответственно, исправлений при добавлении новых моду-
г •

лзыг имеет средства создании программных фаз с перекры-
ти м. Для это/ цели служит оператор С Я/./. OVLRLRY ('имя фазы1) ;



Юрый из библиотеки абсолютных модулей загружает б оперативную 
ять фазу с указанным именем по адресу, определенному во время 

.датирования. Далее этой фазе управления должно быть передано с 
доиощью оператора CALL имя точки входа (список параметров), 
ця фазы в операторе С ALL OV Е RLRY долвно быть уникальным, тог­
да как имя точки входа из оператора CALL не обладает таким 
,'цойством. Разные фазы могут иметь одинаковые имена точек входов, 
jalHO только, чтобы всем одинаковым именам входов при редактиро­
вании присвоились одинаковые адреса. Разбор машинной программы, 
сгенерированной транслятором ПЛ/ I ДОС ЕС ЭВМ показал, что в опе­
раторе CALL OVERLAY вместо имени фазы в апострофах мовно указы- 
аать имена проблемных переменных без апострофов. Этим проблемным 
переменным мовно обычным образом присвоить значения или ввести с 
перфокарт или другого внешнего носителя.

Для примера рассмотрим текст управляющей программы, в кото­
рой имя программы вводится с перфокарт:

UP- PROCEDURE OPTIONS ( MAIN)',
DECLARE PROGR CHARACTER (6 )',

MU- GET EDIT ( PROGR) (COLUMN ( ! ) ,  A (6))-,
IF  PR О OR — "STOPuu" THEN STOP',
CALL OVERLAY ( PROGR)-, CALL MODUL-,
GOTO MU,
END U P ■

Здесь имя вызываемой программы вводится в поле памяти, отве­
денной переменной PROGR. Имя содервит шесть алфавитно-цифро­
вых символов и программа с этим именем долвна находится в библио­
теке абсолютных модулей. Оператор CALL OVERLAY(PROOR) загру- 
иет указанную программу в оперативную память. Далее ей передает- 
он управление и после отрабатывания происходят переход на ввод 
йыени следующей программы, которую нувно выполнить. Все модули, 
Вызываемые приведенной управляющей программой должны иметь имя 
точки входа: MODUL и в данном случае не должны содержать списка 
параметров.

Попутно заметим, обмен информацией мевду модулями лучше про­



водить через внешнюю память, немели через параметры [4].
Пользователь должен на перфокартах набить имена программ, ко­

торые долины быть вызваны и выполнены. Таким образом, мы получаем 
язык директив. Последовательность вызова программ произвольна, ее 
определяет пользователь.

Предлагаемая техника управляющих программ опробована в ДОС ЕС 
версий 1.3 и 2.1 при написании комплекса программ, реализующего 
метод конечных элементов. Удалось создать открытую систему в смы­
сле использования номенклатуры конечных элементов. Для добавления 
новых типов элементов необходимо лишь дописать программу деформи­
рования матрицы жесткости и выдачи результатов. Остальные програм­
мы остаются неизменными. Номенклатура конечных элементов выросла 
с одного до пяти типов и количество программ возросло с 16 до 32. 
При этом необходимость в корректировке управляющих и ранее напи­
санных программ не возникла ни разу.

Л и т е р а т у р а

1. М а з у р и к  В.П. Управление расчетными модулями в 
многоязыковых системах автоматизации проектирования.- 
Труды МФТИ. Серия "Аэрофизика и прикладная математика". 
Долгопрудный, 1977, с. 155—161.

2. М а з у р и к  В .П ., М е д в е д е в  А .Е ., С у ш - 
к о в  Б .Г. Информационно-расчетная система для 
автоматизированного проектирования.
Труды XX научной конференции МФТИ - 1974. Серия "Аэро­
физика и прикладная математика", часть I I ,  Долгопрудный,
1975, с. 3-33.

3. С т о л я р о в  Л.Н. Принципы организации пакетов 
прикладных программ. Материалы Всеросийской школы 
1975 года по автоматизации проектирования. Под ред.
Н.Н. Моисеева. МФТИ, 1976, с. I27-I4I.

4. Итоги науки и техники. "Авиастроение", т .З . Машинное 
проектирование летательных аппаратов. ВИНИТИ, М.,
1976, с. 215.


