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Introduzione
L ES—

Questo libro si propone di presentare in dettaglio le funzioni del ROM
Kernel dell’Amiga correlate alla grafica e alla gestione del sistema. Queste
funzioni sono progettate per consentire 1'accesso tramite qualsiasi linguaggio
che segua le convenzioni d'interfacciamento standard , ovvero l'appropriata
denominazione dei simboli, il corretto uso dei registri della CPU 68000 e il
formato delle strutture di dati.

Programmare I’Amiga & una serie composta da due volumi. Il secondo
analizza i dispositivi di I/O dell'Amiga, i loro comandi e le funzioni della libreria
Exec predisposte per accedervi. Molte delle strutture di dati previste da queste
funzioni sono trattate in entrambi i volumi. Questi due libri, nel loro complesso,
definiscono e descrivono la maggior parte delle funzioni (e la maggior parte
delle strutture) del software sistema dell'’Amiga. Per una trattazione dettaglia-
ta delle funzioni dell’AmigaDOS si consiglia invece il Manuale dell’AmigaDOS,
pubblicato dalla IHT Gruppo Editoriale.

La serie sirivolge a due vaste categorie di lettori. Alla prima appartengono
coloro che posseggono un'approfondita esperienza nella programmazione in
linguaggio C o Assembly e vogliono esaminare le possibilita offerte dall’Amiga.
Queste persone conoscono gia gli altri computer e vogliono scoprire se I'’Amiga
rappresenta un valido investimento, in linea con i loro obiettivi nella
produzione di software.

La seconda categoria € formata dalle persone che posseggono e usano un
computer Amiga e che ora vogliono imparare a programmarlo per sfruttarne
appieno le potenzialita. A loro consigliamo di leggere Programmare I’Amiga
parallelamente a libri sulla programmazione in linguaggio C o Assembly.
Tuttavia, le funzioni qui illustrate si possono impiegare con qualsiasi
linguaggio di programmazione (Basic, Pascal, Modula 2...) per il quale esista
un compilatore Amiga, sempre che si seguano le norme d 'interfacciamento con
il software sistema del ROM Kernel. L’ AmigaBASIC fa eccezione, in quanto, pur
essendo interpretato, consente un ampio uso delle funzioni del ROM Kernel.

Per impiegare le funzioni del ROM Kernel nella programmazione in
linguaggio C, e necessario possedere il compilatore Lattice C o un pacchetto
equivalente (il Manx C68K, per esempio), insieme alla raccolta completa dei
file INCLUDE in C, che in genere appaiono sullo stesso disco del compilatore.

Per usare queste funzioni nei programmi in Assembly, si deve disporre di
un compilatore Assembly e della raccolta completa dei file INCLUDE
Assembly, che sono contenuti in genere nello stesso disco dell'assembler.
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II sistema Amiga

L'Amiga & uno dei personal computer piu interessanti che proponga il
mercato. Cio & vero non soltanto per 'hardware ma anche per il software.
L'hardware fornisce caratteristiche grazie alle quali 1'utente e il programmatore
possono disporre di schermi scorrevoli multipli, creare complesse animazioni e
visualizzare fino a 4096 colori contemporaneamente.

Il sistema offre sia 1'alta che la bassa risoluzione, e per entrambi i modi
video prevede anche l'attivazione dell'interlace, che raddoppia la risoluzione
verticale. Inoltre, il sistema hardware & dotato di chip dedicati al controllo dello
schermo, della grafica, e alla gestione avanzata delle immagini, capaci di
effettuare operazioni di riempimento di aree in modo rapidissimo, e senza
impegnare la CPU. Tutte queste realizzazioni hardware conducono a una
raffinatissima gestione della grafica.

Il software sistema consente di accedere a queste risorse hardware a
diversi livelli, tramite raccolte di funzioni che vengono chiamate librerie. Il
sistema € dotato di una completa biblioteca di librerie predefinite, in grado di
coprire il pit ampio spettro di esigenze, ma € anche aperto ad accogliere quelle
create ex novo dai programmatori. I due generi di libreria seguono le stesse
convenzioni per l'interazione con i task, e le varie procedure di gestione.

Per via della particolare architettura software dell’Amiga, nel sistema
esiste un unico indirizzo di memoria assoluto (l'indirizzo 0x00000004,
denominato AbsExecBase) al quale fanno poi riferimento tutti gli altri indirizzi
impiegati nell’interazione con il sistema. In questa locazione di memoria si
trova un puntatore che contiene l'indirizzo di una struttura di tipo Exec, unico
e fondamentale punto di riferimento per l'intero sistema operativo. Nella
struttura sono contenute tutte le informazioni per localizzare nel sistema
qualsiasi altra risorsa, come le librerie e i dispositivi. Questo significa che le
varie routine, le librerie e i dispositivi che risiedono su disco non devono essere
caricati in zone di memoria prefissate; € il sistema che provvede a disporli dove
piu € comodo nello spazio di otto megabyte di memoria indirizzabile dalla CPU.

Quest'assenza di locazioni e indirizzi assoluti non si applica soltanto ai
codici, ma anche ai dati e in particolare a quelli che vengono elaborati dai chip
dedicati. Contrariamente ad altri computer, per esempio, non € necessario che
la bitmap di un'immagine si trovi in un preciso segmento di memoria. Le
bitmap possono essere disposte in qualsiasi punto del primo megabyte di RAM,
un settore di memoria che viene chiamato “chip RAM" proprio perché
rappresenta lo spazio indirizzabile dai chip dedicati (si noti che nella macchine
non ancora dotate di ECS, Enhanced Chip Set, il campo d’indirizzamento dei
chip dedicati & ristretto ai primi 512K della RAM). La necessita di codici e dati
indipendenti dalle locazioni di memoria € dovuta alla struttura multitasking
del sistema operativo, che per sua natura dev'essere in grado di considerare la
memoria come una risorsa da ripartire dinamicamente fra tutti i task in
esecuzione, a seconda delle situazioni contingenti.

Le funzioni del ROM Kernel dell’Amiga sono organizzate gerarchicamente.
Alla sommita della gerarchia si trovano le funzioni della libreria Icon, grazie alle
quali si possono sviluppare programmi applicativi capaci di usare in modo
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standard le icone e il sistema dei file dell’AmigaDOS. Subito dopo seguono le
funzioni della libreria Intuition. Il programma Workbench, per esempio, oltre a
impiegare la libreria Icon, usa la libreria Intuition per produrre le sue schermate
e per interagire con il sistema di gestione dei file. Intuition, d'altra parte,
impiega le funzioni delle librerie Graphics e Layers per gestire il suo output su
schermo. Le funzioni delle librerie Intuition e Icon forniscono un’ interfaccia di
alto livello per sviluppare programmi che prevedono un'interazione standard
con l'utente.

Contenuto dei capitoli

Questo libro e scritto sotto forma di manuale di riferimento. Di ogni
funzione sono presentate e discusse la sintassi, 1'impiego e gli effetti.

Il capitolo 1 tratta le funzioni appartenenti alla libreria Exec (o, piu
semplicemente, all’Exec), che forniscono il meccanismo per gestire i task, i
dispositivi, le librerie, le liste di sistema, la memoria e altri aspetti del sistema
Amiga. L'Exec presiede anche e soprattutto lo scambio di controllo fra i task
(task-switching) usando le loro rispettive priorita d’esecuzione e il sistema
degli interrupt.

11 capitolo 2 esamina le funzioni di disegno e gestione del video contenute
nella libreria Graphics. Queste funzioni forniscono il meccanismo per creare
una bitmap, utilizzarla per disegnare e visualizzarla sullo schermo. Il loro
obiettivo specifico consiste nella completa definizione di playfield, o view, sullo
schermo dell’Amiga. Intuition, per esempio, utilizza la libreria Graphics per
creare i cosiddetti “schermi di Intuition”, che in realta non sono altro che
viewport create dalle funzioni della libreria Graphics su diretta richiesta di
Intuition. Queste funzioni, insieme a opportune macro nei linguaggi C e
Assembly, permettono di utilizzare i cinque modi grafici dell’Amiga per
realizzare schermate anche molto complesse. Costituiscono il primo dei tre
gruppi in cui vengono suddivise le funzioni della libreria Graphics.

Il capitolo 3 tratta le funzioni d'animazione della libreria Graphics, che
consentono di definire e usare sprite hardware, sprite virtuali e bob (Blitter
object, ovvero oggetti visualizzati e gestiti dal coprocessore Blitter), per creare
oggetti mobili sullo schermo video dell’Amiga. I bob possono essere
raggruppati in oggetti e componenti d’'animazione piu complessi, al fine di
produrre effetti di movimento molto sofisticati. Questi elementi mobili possono
essere combinati con i playfield statici prodotti con le funzioni esaminate nel
capitolo 2. Le funzioni di animazione e le relative macro formano il secondo dei
tre gruppi di funzioni della libreria Graphics.

11 capitolo 4 tratta le funzioni della libreria Graphics che consentono di
creare e gestire fonti-carattere e testi sullo schermo. Oltre a creare nuove
fonti-carattere, permettono di salvarle su disco e richiamarle in memoria in
qualunque momento per visualizzare un testo sullo schermo. Le funzioni di
gestione testi e le relative macro costituiscono il terzo dei tre gruppi di funzioni
della libreria Graphics.

Il capitolo 5 tratta le funzioni della libreria Layers, che permettono di
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strutturare il contenuto dello schermo in piu “strati”, e di utilizzare questi strati
indipendenti e sovrapponibili per creare finestre. Queste funzioni, inoltre,
offrono a una pluralita di task la possibilita d’'intervenire sulla stessa bitmap.

Il capitolo 6 tratta le funzioni di Intuition che consentono di creare
programmi applicativi dotati di un'interfaccia utente user-friendly e standard.
La libreria Intuition offre funzioni molto semplici per definire schermi e finestre
che oltre ad avere la dote di essere standard (una finestra di Intuition ha sempre
la stessa struttura di base, qualunque sia l'applicazione che la apre), in piu
evitano 1'uso delle piu complesse funzioni della libreria Graphics. Comunque
€ anche possibile utilizzare le funzioni di Intuition in combinazione con alcune
funzioni della libreria Graphics per produrre programmi applicativi dotati
d'interfacce grafiche particolarmente elaborate e parzialmente standard.

11 capitolo 7 tratta le funzioni contenute nella libreria Icon, comunemente
chiamate funzioni Workbench per indicare che e principalmente il programma
Workbench a farne uso, anche se ovviamente sono disponibili per qualunque
applicazione. Queste funzioni permettono di lavorare con icone di programmi
applicativi sullo schermo Workbench, lo schermo standard aperto da Intuition
per default (si noti che questo schermo ha lo stesso nome del programma
Workbench, ma € da esso indipendente), e di associare icone ai propri file. Se
il Workbench ¢ attivo, l'utente potra poi selezionare queste icone, ottenendo
diversi risultati a seconda del tipo di selezione.

In aggiunta a questi sette capitoli, il libro comprende due appendici.
L’appendice A € un glossario dei termini usati nel corso della trattazione.
L'appendice B contiene un sommario dei quattro modi video addizionali
caratteristici dell’Amiga e propone per ognuno di essi un sintetico programma
di gestione.

Infine, l'indice analitico fornisce i riferimenti alle spiegazioni delle
funzioni. Il sommario elenca tutte le funzioni e le macro ordinate per libreria,
mentre il “sommario delle funzioni” le elenca di nuovo in ordine alfabetico.

I_e librerie

Le librerie sono cosi importanti nel sistema Amiga che & giocoforza
dedicare loro alcune considerazioni generali. Per prima cosa € importante
capire che le cinque librerie trattate in questo libro rispettano in toto la
definizione generale di libreria che viene data nel capitolo 1, con l'unica
peculiarita di essere parte integrante del sistema operativo dell’Amiga, e
quindi disponibili a tutte le applicazioni.

Le librerie si differenziano in residenti (inserite nella memoria ROM della
macchina), e non-residenti (ovvero residenti su disco). Le prime sono sempre
disponibili, mentre le seconde, per essere considerate disponibili, devono
essere caricate dal disco e aperte da un task. Le librerie non-residenti vengono
caricate in RAM solo all’occorrenza.

Il sistema di gestione delle librerie & abbastanza flessibile da permettere
ai programmatori di creare e aggiungere al sistema librerie di funzioni dedicate
a particolari incarichi non previsti dal sistema operativo. Per creare una libreria



INTRODUZIONE

personalizzata € necessario chiamare la funzione MakeLibrary (si veda il
capitolo 1). Una volta che una libreria e stata creata, dev’essere salvata su disco,
ed essere aggiunta alle altre librerie non-residenti presenti sul disco sistema.
Compiute queste operazioni, la libreria puo essere aperta dai programmi
tramite la funzione OpenlLibrary, che nel caso di una libreria non-residente
provvede anche a caricarla da disco in maniera trasparente all'applicazione.

Le istruzioni che seguono mostrano un esempio di codici in linguaggio C
che aprono la libreria Graphics e ne ricavano l'indirizzo base memorizzandolo
nella variabile GfxBase.

LONG GfxBase;

GfxBase = Openlibrary ("graphics.library”, OL);
if (GfxBase == 0L)

exit (LIBRERIA_GRAPHICS_NON_TROVATA);

In questa sequenza, la dichiarazione LONG definisce una variabile,
GixBase, di tipo long, ovvero alloca quattro byte per contenere il valore assunto
dalla variabile. L'istruzione successiva chiama la funzione OpenLibrary per
aprire la libreria Graphics, e memorizza nella variabile GfxBase 1'indirizzo base
che OpenlLibrary restituisce. Questo indirizzo individua in memoria l'inizio
della struttura GfxBase che definisce la libreria. Questa struttura viene creata
dal sistema e possiede come primo elemento una struttura Library, la struttura
di gestione standard delle librerie. Ciascuna libreria del ROM Kernel possiede
una struttura di gestione personalizzata che ha come primo elemento una
struttura Library: ExecBase per la libreria Exec, GfxBase per la libreria
Graphics, LayersBase per la libreria Layers, DiskfontBase per la libreria
Diskfont, IntuitionBase per la libreria Intuition e IconBase per la libreria Icon.

Una diversa organizzazione formale delle istruzioni C necessarie per aprire
la libreria Graphics € la seguente:

struct GfxBase *GfxBase;

GfxBase = (struct GfxBase *) Openlibrary ("graphics.library”, OL);
if (GfxBase == Ol)

exit (LIBRERIA_GRAPHICS_NON_TROVATA);

Di diverso dalla precedente c'é solo il formalismo, dal momento che con la
compilazione si ottengono le stesse identiche istruzioni Assembly. In entrambi
gli esempi, si assume che la costante LIBRERIA_GRAPHICS_NON_TROVATA
sia stata gia definita dal nostro programma in linguaggio C. Se la libreria non
puo essere aperta a causa di una condizione d'errore (per esempio, la libreria
e non-residente e non € presente sul disco, o la memoria disponibile non &
sufficiente), la procedura di controllo dell’'errore causa l'uscita dal program-
ma.

I dispositivi di I/O sono ancora librerie, ma di tipo diverso; per aprirli, si
deve ricorrere alla funzione OpenDevice:
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errore = OpenDevice (DEVICENAME, unitnumber, iORequest, flag)

Con OpenDevice, nella variabile “errore” si riceve una condizione d'errore
anziché l'indirizzo base della libreria associata al dispositivo. Quindi, non si
deve dichiarare una locazione di memoria; la funzione OpenDevice memorizza
infatti l'indirizzo base all'interno della struttura IORequest indicata come
argomento. Dopo che il dispositivo e stato aperto, questo indirizzo viene
impiegato dal sistema per interfacciare le routine del dispositivo con quelle del
sistema. La struttura con cui viene definito e gestito un dispositivo in memoria

si chiama Device, ed € sostanzialmente identica alla struttura Library.

L e strutture

Accanto alle funzioni e alle macro, le strutture sono il principale
meccanismo di programmazione dell’Amiga. Con queste strutture si puo
lavorare in Assembly, in C o in qualsiasi altro linguaggio che preveda la
possibilita di comunicare direttamente con il software sistema. Ogni libreria
prevede l'uso di alcune strutture che servono principalmente per mantenere i
dati ai quali accedono le sue funzioni. Le precise definizioni di queste strutture
e i loro parametri si trovano nei file INCLUDE di programmazione.

Quasi tutte le strutture contengono puntatori, tramite i quali si possono
creare serie di strutture concatenate. Questo concetto € applicato ampiamente
nel software sistema dell’Amiga. Inoltre, molte strutture contengono al loro
interno altre strutture (che assumono il nome e il ruolo di sotto-strutture). Un
esempio ¢ la struttura Gadget contenuta nella struttura WBObject; all'interno
della struttura WBODbject, infatti, & inserita una struttura Gadget completa, e
non un semplice puntatore.

In generale, le strutture appartengono a tre categorie: strutture che non
sono collegate a nessun’altra struttura, strutture predisposte per essere inserite
in liste semplici (liste di strutture concatenate che si possono scorrere solo in
un senso) e strutture predisposte per essere inserite in liste doppie, o a doppia
concatenazione (liste di strutture concatenate che si possono scorrere in
entrambi i sensi). Le strutture predisposte per le liste semplici contengono un
solo puntatore che viene impiegato per individuare 1'elemento successivo della
lista. Le strutture predisposte per le liste doppie contengono invece due
puntatori, uno che individua 1'elemento successivo (detto successore) e uno che
individua l'elemento precedente (detto predecessore).

La Figura 1.1 mostra un insieme di strutture, Struttural, Struttura2 e via
di seguito fino a StrutturaN, collegate fra loro secondo lo schema della doppia
concatenazione: cosi disposte costituiscono una lista doppia che pu¢ essere
esaminata scorrendone i nodi (nome generico per gli elementi di una lista) nei
due sensi. Struttural € la prima struttura della lista; Struttura2 e la seconda e
StrutturaN & 1'ultima. Tutte queste strutture sono dello stesso tipo. Per esempio,
potrebbero essere di tipo Bob.

Nel sistema operativo dell’Amiga 1'uso delle liste & frequentissimo, e
conoscerne la filosofia & assolutamente necessario. Due peculiarita delle liste
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Figura 1.1:
Lista a doppia
concatenazione

T Precedente = NULL

Dati in RAM Struttura 1 Altre strutture
ati in contiene sotto-strutture e dati in RAM
7'y
. Precedente
Successivo
Dati in RAM Struttura 2 | Altre strutture
ati in contiene sotto-strutture e dati in RAM
l Successivo T Precedente

I
I
l Successivo Precedente

Struttura n Altre strutture

Dati in RAM 4———1 1 tiene sotto-strutture e dafi o in RAM

l Successivo = NULL

di dati € che possono crescere e regredire dinamicamente, e che i loro elementi
possono risiedere dovunque in memoria, dal momento che sono i puntatori a
instaurare i necessari legami.

Nella figura le frecce rappresentano i parametri puntatori delle strutture,
cioe i parametri predisposti per contenere gli indirizzi di memoria di altre
strutture. Queste frecce, identificate come Successivo e Precedente puntano ad
altre strutture dello stesso tipo. Sottolineamo ancora che grazie ai puntatori, che
permettono di risalire agli indirizzi di tutte le strutture del concatenamento, le
strutture di una lista concatenata non hanno l'obbligo di essere adiacenti in
RAM.

Nelle strutture esistono tre categorie di parametri: parametri di sistema,
parametri comuni e parametri privati. I parametri di sistema possono essere
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alterati soltanto dalle routine di sistema. Un esempio € il puntatore NextVSprite
nella struttura VSprite. I parametri comuni possono essere alterati sia dal
sistema sia dai task delle applicazioni. Un esempio e il parametro Flags nella
struttura VSprite. I parametri privati sono invece accessibili in scrittura solo da
un task, generalmente quello che ha creato la struttura o che se n’e appropriato.
Un esempio € costituito dal parametro Height della struttura VSprite.

Ciascun parametro, inoltre, & caratterizzato dal tipo di dati che deve
contenere. Il tipo sancisce quanti byte di memoria sono richiesti per allocare il
parametro in memoria e come i suoi byte e bit devono essere interpretati dal
sistema e dalle routine dei task. Per esempio, un parametro di tipo struct GfxBase
* essendo un puntatore occupa in memoria quattro byte; un parametro di tipo
short occupa due byte, mentre un parametro di tipo struct librury occupa 34 byte
(quanti ce ne vogliono per contenere una struttura Library).

Il C prevede una nutrita serie di variabili, tuttavia nella programmazione
dell’Amiga si & preferito ridefinirne i tipi e aggiungerne altri che fossero piu
facilmente memorizzabili. Cosli, i programmatori in C che creano applicazioni
per 'Amiga possono scegliere fra i tipi di variabili standard previsti dal C e
quelli piu esplicativi previsti dall’ambiente di programmazione dell’Amiga.
Nella nostra trattazione useremo sempre i tipi ridefiniti per 1'Amiga, anche
perché sono quelli che vengono impiegati nelle definizioni di struttura dei file
INCLUDE. Si consultino i file INCLUDE exec/types.h e types.i per vedere a
quali tipi standard corrispondono i tipi ridefiniti per I'Amiga (BYTE, UBYTE,
WORD, UWORD, LONG, ULONG, SHORT, USHORT, APTR, STRPTR...).

I parametri delle strutture che intervengono nella programmazione
possono essere modificati in due modi: dal sistema o dal task. Alcuni parametri
sono di esclusiva competenza del sistema, anche quando la struttura € stata
creata dal task; gli altri sono il veicolo tramite il quale il task puo modificare
il comportamento del sistema. Nell'Amiga, le informazioni sono sempre
contenute in una struttura e collegate ad altre informazioni. Queste strutture
diventano in pratica le informazioni che i task e il sistema si scambiano per
cooperare. Per aprire una finestra, per esempio, il task deve allocare una
struttura NewWindow e inizializzarne alcuni parametri. Quando poi il task
chiama la funzione OpenWindow, il sistema alloca in memoria una struttura
Window e ne inizializza i parametri secondo quanto indicato dal task nella
struttura NewWindow. Da quel momento in poi la finestra appare sul video, e
sistema e task utilizzano la relativa struttura Window per gestirla.

| file INCLUDE

I file INCLUDE associati con ciascuna libreria dell’Amiga sono ricchi
d'informazioni su cio che si deve sapere per utilizzare le funzioni di libreria. In
particolare, i file INCLUDE definiscono le strutture correlate alle librerie. Le
definizioni di struttura incluse in questo libro vengono presentate nella
versione in linguaggio C.

Ciascun file INCLUDE contiene due tipi di direttive condizionali per la
compilazione. Le direttive del primo tipo servono per stabilire se un particolare
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file INCLUDE e gia stato incluso durante l'elaborazione preliminare; se la
condizione non si verifica, viene eseguita un’'opportuna direttiva INCLUDE per
includerlo. Generalmente questo accade quando un file INCLUDE richiede che
il compilatore abbia gia compilato un altro file INCLUDE gerarchicamente piu
in alto. Per esempio, il file INCLUDE gfxmacros.h prima di procedere con le
definizioni delle macro-istruzioni grafiche accerta ed eventualmente pretende
I'inclusione dei file INCLUDE graphics/rastport.h e graphics/gfx.h. Il secondo
tipo di direttiva serve per accertare la definizione di costanti di compilazione,
ed eventualmente effettuarla.

Alcuni file INCLUDE contengono inoltre le dichiarazioni dei tipi di dati
restituiti da alcune funzioni, in modo che ne venga tenuto conto durante la
compilazione (piu precisamente nel corso del controllo della compatibilita di
tipo fra i dati restituiti e le variabili destinate ad accoglierli). Un esempio di
queste dichiarazioni si trova nel file INCLUDE workbench/icon.h.

In certe versioni dei file INCLUDE, le definizioni di struttura sono anche
commentate; questi commenti sono utili per capire la funzione e il
comportamento di una struttura. Anche il tipo dei parametri (BYTE, WORD,
puntatore...) indicato per ogni elemento della struttura contribuisce a chiarirne
il significato. Osservando i tipi e conoscendo il numero di byte richiesto da
ognuno si puo ricavare la grandezza della struttura, cioé il numero di byte di
memoria che richiede per essere allocata. Questa informazione, comunque, si
ottiene piu facilmente utilizzando 1'operatore sizeof del C.

I file INCLUDE contengono inoltre le definizioni di tutte le costanti
hardware e di tutti i flag a esse associati. Le costanti talvolta devono essere
indicate come argomenti nelle chiamate di funzione. Tramite i file INCLUDE
e anche possibile rilevare quale bit rappresenta un dato flag, anche se questa
e un'informazione poco utile in quanto conviene sempre ricorrere alle costanti
simboliche. Non c’é infatti alcun bit di flag utilizzabile dai task per il quale non
sia prevista almeno una costante simbolica. Inoltre, 1'uso delle costanti
simboliche garantisce la corretta compilazione di un sorgente anche quando il
valore di una costante dovesse cambiare da una versione all'altra del sistema
operativo (una situazione che comunque non dovrebbe mai verificarsi, dal
momento che comprometterebbe la compatibilita verso il basso).

Nei file INCLUDE risiedono anche le definizioni di tutte le macro-istruzioni
disponibili per rendere meno intricata la programmazione. Per esempio, il file
INCLUDE gfxmacros.h. contiene l'esatta definizione delle macro CINIT, CEND,
CMOVE e CWAIT, utilissime con le funzioni della libreria Graphics. Spesso la
procedura per chiamare queste macro € identica a quella per chiamare una
funzione, e come per le funzioni sono richiesti specifici argomenti.

Alcuni file INCLUDE relativi alla libreria Exec sono particolarmente
importanti. Il file exec/alerts.h contiene la definizione di tutti gli alert di
sistema, compresi quelli recuperabili. Gli alert relativi a situazioni non
recuperabili vengono trattati nel capitolo 6; si tratta di codici numerici che
visualizzati attraverso opportuni alert di Intuition forniscono all'utente
informazioni sul motivo del problema. Questi avvertimenti precedono il totale
blocco del sistema. Il programmatore puo utilizzarli per effettuare il debug dei
propri programmi.

1l file errors.h contiene una lista di quattro codici d'errore che si possono
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ricevere nelle operazioni di I/O con i dispositivi dell’Amiga:
IOERR_OPENFAIL, IOERR_ABORTED, IOERR_NOCMD e
IOERR_BADLENGTH. Queste costanti valgono rispettivamente -1L, -2L, -3L
e -4L.

Il file execbase.h contiene la definizione della struttura ExecBase, la
principale struttura del sistema, che viene allocata e inizializzata durante il
boot. Il suo primo elemento € una struttura Library, nella quale durante
I'attivazione del sistema vengono inserite e poi mantenute tutte le informazioni
di gestione della libreria Exec. La struttura Library € poi seguita da un folto
insieme di parametri che permettono alle routine della libreria di tener
sott'occhio quello che accade nel sistema.

Per esempio, questi parametri contengono le informazioni necessarie al
sistema per effettuare lo scambio di controllo fra i task, per tener conto del
tempo di CPU sfruttato dal task in esecuzione, per individuare in memoria le
varie routine di trap e di exception del task in esecuzione, per tenere il conto
del livello di nidificazione degli interrupt e cosi via. Altri parametri contengono
I'intervallo dopo il quale deve verificarsi uno scambio di controllo fra task dotati
della stessa priorita d'esecuzione; la quantita di memoria di cui il sistema puo
usufruire; la versione del sistema operativo. La struttura ExecBase contiene
inoltre un insieme di dieci sotto-strutture List che permettono al sistema Exec
di tenere sotto controllo i segmenti di memoria ancora disponibili, i task che
aspettano di ricevere il controllo, i task che sono in stato di attesa e altre
categorie di elementi del sistema. Tutte queste informazioni, contenute in
apposite strutture, vengono continuamente tenute sotto controllo dal sistema.

Convenzioni usate nel sistema

La programmazione dell’Amiga, per quanto assai flessibile, impone la
conoscenza e 1'osservanza di alcune norme, o convenzioni, che valgono per il
sistema e per i task che in esso vengono mandati in esecuzione. Rispettando
queste convenzioni si ha la certezza che i propri task si interfacceranno con il
sistema in modo corretto.

Uso dei registri

Tutte le funzioni del sistema sono predisposte per ricevere valori in input
e restituire valori in output, impiegando i registri della CPU. I valori di input
vengono indicati dal task negli “argomenti” delle chiamate alle funzioni,
mentre i valori di output vengono restituiti dalle funzioni al termine della loro
esecuzione. La conoscenza delle regole d'uso dei registri € fondamentale se si
desidera programmare in linguaggio Assembly, eventualmente anche all'inter-
no di sorgenti in C. In linguaggio C, invece, il programmatore non deve
occuparsi dei registri: sono le librerie di compilazione (linked) a interfacciare
correttamente la sintassi di chiamata delle funzioni prevista dal C (passaggio
di parametri sullo stack) con la sintassi di chiamata prevista dalle funzioni del
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sistema operativo (passaggio di parametri nei registri della CPU).

Gli argomenti usati nelle chiamate di funzione ricadono in due categorie:
argomenti puntatore e argomenti dato. Gli argomenti puntatore si suddividono
ulteriormente in argomenti che contengono indirizzi di strutture, e argomenti
che contengono indirizzi di blocchi di memoria.

I registri d’indirizzamento AO0/A7 sono sempre usati per gli argomenti
puntatore. Nelle chiamate alle funzioni, tutti gli argomenti che contengono
indirizzi di memoria devono essere memorizzati in questi registri, a cominciare
dall’argomento piu a sinistra e spostandosi verso gli argomenti successivi della
sintassi di chiamata della funzione. Il primo argomento puntatore dev’essere
memorizzato in AO, il successivo in Al e cosi via. Questa regola e
scrupolosamente rispettata dalle funzioni della libreria Intuition, ma sottolinea-
mo subito che altre librerie se ne discostano significativamente. E quindi
necessario esaminare individualmente le chiamate di funzione per determinare
quali registri d'indirizzamento vengono usati da ciascuna funzione.

I registri dato sono trattati in modo simile ai registri d'indirizzamento.
Nelle chiamate alle funzioni, tutti gli argomenti che contengono dati devono
essere memorizzati nei registri dato della CPU (D0/D7), a cominciare
dall’argomento piu a sinistra e spostandosi verso gli argomenti successivi nella
sintassi di chiamata della funzione. Il primo argomento dato dev’essere
memorizzato in DO, il successivo in D1 e cosi via. Questa regola e
scrupolosamente rispettata dalle funzioni della libreria Intuition, ma anche in
questo caso altre librerie se ne discostano significativamente. Ancora una volta,
e meglio controllare la definizione della sintassi di chiamata di ciascuna
funzione per verificare fino a che punto la regola é rispettata.

Ci sono alcune norme addizionali a proposito dell'uso dei registri. Il
registro A6, per esempio, ha una funzione speciale: deve sempre contenere
l'indirizzo base della libreria della quale si chiamano le funzioni. Quando una
libreria viene aperta tramite la funzione OpenlLibrary, il task riceve l'indirizzo
della relativa struttura Library. Quando poi deve chiamare una funzione della
libreria, prima di effettuare la chiamata deve memorizzare nel registro A6
l'indirizzo base della libreria. Gli indirizzi base costituiscono i riferimenti
assoluti tramite i quali, grazie a opportuni offset, & possibile individuare tutte
le funzioni della libreria. Programmando in C, ¢ il compilatore a occuparsi di
generare gli opportuni codici in Assembly; c'€ un'unica regola: si devono
memorizzare gli indirizzi base delle librerie in opportune variabili che il linker
si aspetta di trovare definite. Per esempio, se nel corso di un programma in C
occorre aprire la libreria Intuition, 1'indirizzo base restituito dalla funzione
OpenLibrary dev'essere memorizzato in una variabile che deve rispondere al
nome di IntuitionBase, perché solo cosi il linker potra individuarla. Nel corso
del libro verranno indicati i nomi delle variabili nelle quali memorizzare
l'indirizzo base di ogni libreria.

I registri DO, D1, A0 e Al sono considerati registri alterabili, cioe
modificabili in ogni momento. Sulla base di questa convenzione, le funzioni di
sistema li utilizzano senza preoccuparsi di salvaguardarne preventivamente il
contenuto. Tutti gli altri registri della CPU devono invece essere salvaguardati.
Se qualcuno di questi registri viene usato da una funzione, il suo contenuto
dev'essere salvato e opportunamente ripristinato, e questo vale anche per le
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funzioni create in Assembly dai programmatori.

11 risultato principale a cui giunge una funzione dev'essere sempre
restituito nel registro DO. Tuttavia, molto spesso le funzioni restituiscono in
opportune strutture anche altre informazioni, magari modificando lo stato di
certi parametri. Conoscendo queste strutture e i relativi parametri che una
funzione modifica, & possibile rilevare gli interventi effettuati dalla funzione.
Un caso tipico sono le funzioni che inizializzano una struttura, come le funzioni
InitArea, InitBitMap, InitRastPort, InitTmpRas, InitView e InitVPort della
libreria Graphics. Un altro esempio sono le funzioni che modificano particolari
parametri di struttura, come SetAPen e SetBPen, sempre della libreria
Graphics, che variano due parametri della struttura RastPort.

Vadlori restituiti dalle funzioni

Tavola I.1:
Valori restituiti
dalle funzioni

Alcune funzioni di libreria dell’Amiga non sono predisposte per restituire
valori. Altre invece restituiscono nel registro DO uno dei seguenti tipi di valore:
un indirizzo, in genere di una struttura o di un'area di memoria, o un dato
numerico, molto spesso un codice d’'errore. Eguagliando la chiamata a una
variabile del proprio programma, il valore restituito nel registro DO viene
automaticamente trasferito in quella variabile. In C, talvolta, il risultato
restituito da una funzione non viene memorizzato in alcuna variabile, e viene
direttamente impiegato per effettuare un controllo condizionale.

La Tavola 1.1 riassume i tipi di valori che le funzioni possono restituire,
insieme allo spazio di memoria che richiedono ed esempi delle funzioni di
sistema che li restituiscono.

Dati espressi su quattro byte sono di tipo ULONG, o di tipo LONGBITS
quando ogni bit & significativo. Dati espressi su due byte sono del tipo WORD
o di tipo WORDBITS quando ogni bit & significativo. Dati espressi su un byte
sono di tipo BYTE o BYTEBITS quando ogni bit e significativo. Dati espressi su
quattro bit sono di tipo BYTEBITS, con ogni bit del nibble significativo.

Valore restituito Dimensione Esempio
Indirizzo di una struttura 4 byte InitRastPort
Indirizzo di un blocco di memoria 4 byte Allocate
Dato 32 bit AllocSignal
Dato 16 bit AllocTrap
Dato 1 byte SetTaskPri
Dato 4 bit SetIntVector
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| parametri di flag

I parametri di flag delle strutture giocano un ruolo importante nella
programmazione dell’Amiga. Vengono cosi definiti perché servono come flag,
ovvero “bandierine di segnalazione” per il sistema e per i task (ricordiamo che
ogni flag e rappresentato da un bit). Sia il sistema sia i task rilevano e
impostano lo stato di questi flag rispettivamente per prelevare o inserire
informazioni. Vi sono parametri di flag quasi in ogni struttura. Un buon esempio
e il parametro tc_Flags nella struttura Task (la struttura di gestione di un task).
Questo parametro ¢ di tipo UBYTE (unsigned byte), e pud contenere una
qualsiasi combinazione di flag impostati a 1 e a 0. I flag TB_PROCTIME,
TB_STACKCHK, TB_SWITCH e TB_LAUNCH sono sotto il dominio del task,
mentre il flag TB_EXCEPT é sotto il controllo del sistema operativo. Avriemmo
potuto indicare questi flag tramite il loro numero di bit, ma 1'uso delle costanti
simboliche & molto piu esplicativo.

Si noti che, come regola generale, i nomi delle costanti con le quali si
attivano e si disattivano i flag appaiono interamente in maiuscolo. Come si puo
osservare dai loro nomi, ciascuno dei flag citati ha qualcosa a che fare con la
gestione del task a cui appartengono. Per esempio, se il sistema rileva che nella
struttura Task di un task & impostato a 1 il flag TB_PROCTIME del parametro
tc_Flags, in un apposito parametro verra tenuto conto del tempo di CPU che il
sistema elargisce a questo task.

Esistono due modi per definire lo stato dei flag. E possibile predisporre
istruzioni in C che impostino a 1 o0 a 0 i bit dei parametri, oppure affidarsi a
funzioni che richiedano come argomento il flag su cui agire. I1 primo metodo
€, di gran lunga, il piu comune.

Un esempio del secondo metodo e la funzione CreateBehindLayer della
libreria Layers, che prevede come settimo argomento un campo flag. Quando
questa funzione restituisce il controllo, il valore dell'argomento flag indicato
nella chiamata viene copiato nel parametro Flags della struttura Layer creata
dalla funzione; i flag in esso impostati determinano le caratteristiche del layer.
I flag che si possono impostare nell'argomento flag della funzione (LAYERSIM-
PLE, LAYERSMART o LAYERSUPER) permettono di scegliere fra tre tipi di
layer mutuamente esclusivi.

Convenzioni sulle notazioni adottate in questo libro

A causa della complessita del soggetto trattato, anche la notazione usata
in questo libro & complessa. Diciamo subito che la notazione aderisce
completamente a quella usata nei file INCLUDE forniti dalla Commodore-Ami-
ga. BEcco comunque alcune indicazioni che saranno d'aiuto.

Primo, i termini generali sono scritti in lettere minuscole (come per
esempio task, message port, bitmap...). Alcuni sono stati tradotti in italiano,
come message (messaggio), device (dispositivo), mentre altri sono stati lasciati
in inglese per evitare possibilita di confusioni o fraintendimenti.

Secondo, i nomi delle strutture hanno sempre l'iniziale maiuscola e
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proseguono in minuscolo, eccetto quando sono costituiti da parole composte.
In questo caso, anche la seconda parola inizia con la lettera maiuscola (come
per esempio struttura MsgPort e struttura BitMap).

Terzo, le costanti, come quelle dei codici d’errore, dei valori di default di
alcuni parametri e dei flag, sono state scritte tutte in lettere maiuscole (come
per esempio le costanti MEMF_CHIP e MEMF_CLEAR, due flag che nella
chiamata della funzione AllocMem specificano se 1'area di memoria dev'essere
allocata nella chip RAM oppure azzerata).

Quarto, quando occorreva scegliere un nome per una variabile puntatore
adibita a contenere l'indirizzo di una struttura, si € deciso di utilizzare lo stesso
nome della struttura. Esempi di cio sono il nome msgPort per la variabile
puntatore che individua in memoria strutture MsgPort, e il nome interrupt per
le variabili che individuano strutture Interrupt. Si noti che il nome delle
variabili puntatore inizia sempre con la lettera minuscola. Occasionalmente
perd, il nome del puntatore non corrisponde esattamente al nome della
struttura. Un esempio € la variabile taskCS, che abbiamo utilizzato per
individuare in memoria strutture Task. In questo caso per il nome della
variabile & stato scelto un nome un po’ piu descrittivo (taskCS, Struttura di
Controllo del task). Un’altra eccezione a questa regola sono le variabili adibite
a contenere l'indirizzo base delle librerie, per le quali & imperativo impiegare
nomi convenzionali, come IntuitionBase per l'indirizzo base della libreria
Intuition. In ogni caso, il legame tra la variabile puntatore e la struttura sara
sempre evidente.

Quinto, i nomi delle variabili di tipo struttura seguono la stessa
convenzione adottata per le variabili puntatore a struttura.

Sesto, tutti i nomi di funzione iniziano con lettera maiuscola e proseguono
in minuscolo, eccetto uno o piu cambiamenti in maiuscolo per i nomi composti.
Esempi di questa notazione sono le funzioni AddDevice, AddTask, Cause e
Insert nel capitolo 1 e le funzioni AreaDraw, AreaMove, Draw e Move nel
capitolo 2.

Settimo, la maggior parte delle funzioni prevede uno o piu argomenti nella
chiamata, mentre altre, come ColdReset, SuperState, OwnBlitter e DisownBlit-
ter, non ne richiedono affatto. L.a maggior parte degli argomenti di funzione,
come i puntatori alle strutture e i campi flag, sono scritti in lettere minuscole,
a eccezione dell'iniziale della seconda parola che compone il nome.

In linea generale, le parole interamente in maiuscolo sono usate nelle
seguenti circostanze:

W per i nomi dei nodi inseribili in una lista. Per esempio NT_INTERRUPT
e NT_DEVICE, che rappresentano tipi di nodi previsti dalle funzioni
dell'Exec di gestione delle liste (AddHead, AddTail...).

W Per i nomi dei vettori di salto alle funzioni di una libreria o di un
dispositivo. Esempi di questo tipo sono i vettori di salto LIB_OPEN e
LIB_CLOSE, previsti da ogni libreria, trattati nel capitolo 1, che sono in
pratica gli offset, relativi all’'indirizzo base delle funzioni di apertura e
chiusura della libreria.
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B Perinomideiflag. Esempi sono NT_MEMORY e NT_UNKNOWN, usati
nella definizione di un nodo. Lo stato dei flag viene rilevato e usato dalle
funzioni di libreria dell’Amiga per decidere l'esatto comportamento da
tenere. Altri esempi sono i flag HIRES e LACE previsti dalle strutture
ViewPort e View della libreria Graphics.

® Per i nomi delle macro-istruzioni Assembly (ma con qualche eccezione,
per rispettare la grafia adottata nei file INCLUDE). Esempi sono le macro
ADDHEAD e ADDTAIL di gestione delle liste e le macro istruzioni in C
ON_DISPLAY e OFF_DISPLAY di accesso ai registri hardware, general-
mente usate dal sistema per attivare e disattivare la gestione del
monitor.

B In alcuni casi, i caratteri maiuscoli sono usati per i nomi di
macro-istruzioni associate ad alcune librerie di sistema. Per la libreria
Graphics ritroviamo quattro esempi di questo tipo: CINIT, CEND,
CMOVE e CWAIT. Queste quattro macro-istruzioni sono in maiuscolo
perché sono strettamente collegate alle istruzioni di basso livello del
coprocessore Copper.

B In accordo con quanto definito nei file INCLUDE exec/types.h ed
exec/types.i, i tipi di variabile in linguaggio C e Assembly definiti
appositamente per I'Amiga, come UBYTE e UWORD, sono interamente
in caratteri maiuscoli. Nella programmazione dell’Amiga sono di uso
frequentissimo, specialmente nella definizione delle strutture all'inter-
no dei file INCLUDE.

Ricordiamo infine che i file INCLUDE si trovano sul disco del compilatore
che avete o che intendete adottare, in genere all'interno della directory
INCLUDE. Avendo il disco, € possibile stampare i contenuti dei file INCLUDE
associati a ciascuna libreria. L'analisi di questi file aiuta a comprendere il
meccanismo delle liste di sistema, le strutture, i parametri di struttura, i
collegamenti fra le strutture, le macro-istruzioni, i tipi di variabili e altri
elementi usati dalle macro e dalle funzioni di libreria dell’Amiga.

XXXV
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LE FUNZIONI DELLA LIBRERIA EXEC

Introduzione

Questo capitolo illustra le funzioni della libreria Exec. Si tratta di strumenti
che permettono di gestire i task, i dispositivi, le librerie, le liste e gli altri
componenti del sistema Amiga. Le funzioni dell'Exec appartengono a una delle
seguenti 14 categorie.

Le funzioni di gestione delle librerie: OpenLibrary, AddLibrary,
CloseLibrary, MakeLibrary, RemLibrary, SumLibrary, SetFunction e
MakeFunctions; per creare e gestire sia le librerie di sistema sia quelle
aggiunte dai programmatori.

Le funzioni di gestione dei task: AddTask, FindTask, RemTask e
SetTaskPri; per aggiungere, individuare, rimuovere e cambiare la
priorita dei task nel sistema multitasking dell’Amiga.

Le funzioni di gestione della memoria: AddMemList, Allocate, AllocEn-
try, AllocMem, AllocAbs, AvailMem, Deallocate, FreeEntry, FreeMem e
TypeOfMem; per allocare, liberare e gestire la RAM del sistema.

Le funzioni di gestione dei dispositivi: AddDevice, CloseDevice,
OpenDevice e RemDevice; per aggiungere, chiudere, aprire e rimuovere
i dispositivi di I/0.

Le funzioni di accesso ai dispositivi di I/O: ChecklO, DolO, SendIO e
WaitlO; per controllare I'invio delle richieste di I/O ai dispositivi, la loro
elaborazione e restituzione da parte dei dispositivi.

Le funzioni di gestione delle message port: AddPort, FindPort, RemPort
e WaitPort; per aggiungere, individuare, rimuovere le message port, e
per attendere l'arrivo di un messaggio a una message port.

Le funzioni per la gestione dei messaggi in transito nel sistema:
GetMsg, PutMsg e ReplyMsg; per accertare l'arrivo di un messaggio alla
propria message port, inviare e restituire un messaggio alla reply port
di un task.

Le funzioni di gestione dei segnali: AllocSignal, SetExcept, FreeSignal,
SetSignal, Signal e Wait; per allocare, gestire e liberare segnali di
comunicazione.

Le funzioni di gestione dei semafori di segnalazione: AddSemaphore,
AttemptSemaphore, FindSemaphore, InitSemaphore, ObtainSemapho-
re, ObtainSemaphoreList, ReleaseSemaphore, ReleaseSemaphoreList e
RemSemaphore; per aggiungere, gestire e rimuovere semafori di
segnalazione dal sistema.



2

PROGRAMMARE L'AMIGA VOL. |

B Le funzioni relative ai semafori basati sui messaggi: Procure e Vacate.

B Le funzioni di gestione delle liste e dei loro nodi: AddHead, AddTail,
Enqueue, FindName, Insert, Remove, RemHead e RemTail; per creare
e gestire le liste di strutture dati necessarie ai programmi.

B Le funzioni di gestione dei moduli residenti: FindResident, InitCode e
InitResident.

B Le funzioni che permettono di copiare blocchi di memoria: CopyMem e
CopyMemQuick.

B Le funzioni di gestione delle routine di interrupt dei task: AddIntServer,
Cause, RemlIntServer e SetIntVector; per aggiungere e controllare le
routine di interrupt che devono essere associate ai task.

B Le funzioni di gestione dei vettori di trap dei task: AllocTrap e FreeTrap;
per specificare le routine di gestione delle trap della CPU che devono
essere usate con i task.

B Le funzioni di gestione delle risorse: AddResource, OpenResource e
RemResource; per aggiungere, gestire e rimuovere risorse dal sistema.

B Le funzioni di gestione diretta del microprocessore 68000: ColdReset,
GetCC, SetSR, SuperState e UserState; per impartire il reset al sistema,
impostare a una specifica configurazione i bit del registro di stato della
CPU, attivare i modi supervisor o user della CPU.

B La funzione d'inizializzazione delle strutture dati InitStruct, che
consente d'inizializzare il contenuto di una struttura dati in RAM.
Questa funzione € il complemento di altre funzioni (AddTask,
OpenDevice, MakeLibrary e cosi via..) che svolgono operazioni
analoghe su specifiche strutture di dati.

I risultati delle funzioni Exec

Mentre tutte le funzioni dell'Exec producono ovviamente un risultato, non
tutte restituiscono un valore nel registro DO, e quindi nelle variabili alle quali
e possibile eguagliarle quando si programma in C. Un esempio di queste
funzioni di tipo “void” & AddDevice, che aggiunge la struttura Device di un
dispositivo alla lista di sistema dei dispositivi (in questo modo il dispositivo
diventa disponibile), ma non restituisce alcun valore significativo nel registro
DO. Quando si usano funzioni di questo tipo, € necessario evitare di eguagliarle
a variabili. Per esempio:

AddDevice (device);
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Le funzioni che invece restituiscono un valore nel registro DO, in
linguaggio C devono essere eguagliate a una variabile affinché quel valore non
venga perso. Per esempio:

memBlock = Allocate (memHeader, byteSize);

Allocate, AllocEntry e AllocMem appartengono a questo tipo di funzioni,
e restituiscono un indirizzo di memoria. Anche le funzioni AllocTrap e
AllocSignal operano in questo modo, ma restituiscono rispettivamente un
numero di trap e un numero di segnale.

In molti casi il valore restituito da queste funzioni € l'indirizzo di memoria
di una struttura di dati. Talvolta si tratta di una struttura preesistente, come
nel caso della funzione FindPort, mentre altre volte si tratta di una struttura
allocata ex novo e magari anche inizializzata, come nel caso della funzione
OpenWindow, che alloca e inizializza una struttura Window. Quando si tenta
di capire come lavora una funzione e opportuno tener presente il significato del
valore restituito. Spesso, infatti, le funzioni producono cambiamenti piu sottili
di quanto sembri. Studiare in modo approfondito le strutture previste dal
sistema (per esempio la struttura Task e la struttura IORequest) € un buon
metodo per capire a fondo come operano le funzioni che restituiscono indirizzi
a strutture di dati.

In alcuni casi, i valori restituiti dalle funzioni dell’'Exec costituiscono anche
un codice d’errore. Per esempio, se la funzione FindPort, che deve cercare una
particolare message port pubblica e restituire 1'indirizzo della relativa struttura
MsgPort, non riesce a trovare la message port indicata dal task, restituisce un
indirizzo nullo, e questo dev’'essere interpretato come una condizione d'errore.
Un altro esempio € la funzione OpenDevice, che restituisce un codice d'errore
diverso da zero se per qualche ragione l'apertura del dispositivo indicato non
ha avuto successo.

Infine € importante tener presente che molto spesso il valore restituito da
una funzione puo diventare l'argomento di un’altra funzione magari comple-
mentare. Per esempio, l'indirizzo restituito dalla funzione OpenWindow e
quello che dev’'essere impiegato come argomento della funzione CloseWindow
per chiudere la finestra. Allo stesso modo, l'indirizzo base di una libreria
restituito dalla funzione OpenLibrary diventa l'argomento della funzione
CloseLibrary quando il task non ha piu bisogno di quella libreria e provvede
a chiuderla.

I_e strutture del sistema Exec

Le funzioni dell'Exec lavorano con diverse importanti strutture. Le due piu
importanti sono la struttura Task e la struttura IORequest. Queste due strutture
sono anche denominate Task Control Block e I/O Request Block, anche se in
questo libro ci riferiremo a esse utilizzando esclusivamente i loro nomi originali,
quelli da impiegare nella programmazione.

Entrambe vengono definite “dinamiche”, in quanto dopo 1'inizializzazione
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La

La

La

i valori di alcuni parametri vengono di volta in volta modificati per riflettere lo
stato del task e della richiesta di I/O nel sistema.

struttura Task

La definizione in C della struttura Task appare nel file INCLUDE
exec/tasks.h, mentre quella in Assembly appare nel file INCLUDE exec/tasks.i.
Ogni task nel sistema & definito e gestito attraverso una struttura di tipo Task.
Se il task e stato creato dal sistema (come per esempio il task di input del
dispositivo Input) e il sistema stesso a creare la necessaria struttura Task,
mentre se il task viene aggiunto al sistema da un altro task, & quest'ultimo che
deve preoccuparsi di allocare e inizializzare opportunamente la struttura Task.
Si veda anche la spiegazione della funzione AddTask.

struttura I0Request

La struttura IORequest & un particolare tipo di messaggio preconfezionato
(il suo primo elemento & una struttura Message) che i task devono impiegare
per inviare richieste di I/O ai dispositivi dell’Amiga. Alcuni parametri di questa
struttura, che il task deve allocare per proprio conto, vengono inizializzati dalla
funzione OpenDevice al momento dell’apertura del particolare dispositivo
(infatti, la funzione OpenDevice richiede fra i suoi argomenti l'indirizzo di una
struttura di tipo IORequest). Quando OpenDevice ha aperto il dispositivo
indicato e restituisce il controllo, i parametri io_Device e io_Unit contengono
gli indirizzi della struttura Device di gestione del dispositivo, e della struttura
Unit di gestione dell’'unita aperta. In particolare, 1'indirizzo memorizzato dalla
funzione nel parametro io_Device € 1'indirizzo base della libreria che costituisce
il dispositivo.

Una volta che il dispositivo & stato aperto e la struttura IORequest ¢ stata
parzialmente inizializzata dalla funzione OpenDevice, il task pu0 impostare gli
altri parametri per formulare una richiesta di I/O e inoltrarla al dispositivo. A
sua volta, il dispositivo elabora la richiesta, ne modifica alcuni parametri per
formulare una risposta, € la restituisce al mittente (generalmente il task). Come
si pud notare, alcuni parametri della struttura IORequest sono destinati a
contenere valori in continua evoluzione.

La definizione della struttura IORequest appare nei file INCLUDE
exec/io.h (per la programmazione in linguaggio C) ed exec/io.i (per la
programmazione in linguaggio Assembly). Se si desiderano conoscere i
dettagli della struttura IORequest, € opportuno stampare questi file ed
esaminarli. Si veda anche la spiegazione della funzione OpenDevice.

struttura List e la struttura Node

La struttura Node permette di legare insieme piu strutture e costituire
organizzazioni che vengono chiamate “liste”. Tutte le strutture di sistema
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Tavola 1.1:
Strutture di sistema
e relativi file
INCLUDE

predisposte per appartenere a una lista possiedono come primo elemento una
struttura Node, la quale finisce per essere sempre la sotto-struttura di qualche
altra struttura. Per via di questa funzione, e per il fatto che nel sistema Exec
1'uso delle liste come organizzazione di dati e frequentissimo, la struttura Node
e considerata fondamentale.

Per esempio, se si esamina la struttura Task si vedra che essa contiene una
sotto-struttura Node come primo elemento. La stessa cosa vale per le strutture
List, Interrupt, Library, MemHeader, MemlList, MsgPort, Message, tutte
strutture predisposte per essere organizzate all’'interno di liste.

Vediamo un esempio che mostri l'utilita della struttura Node nella
gestione delle liste. PortList, una delle liste di sistema che si diramano dalla
struttura ExecBase, € devoluta a mantenere un elenco di strutture MsgPort,
cioé delle message port che sono state allocate e rese pubbliche. La funzione
FindPort (che ha il compito di restituire l'indirizzo di una particolare struttura
MsgPort pubblica) esamina le strutture Node concatenate nella lista PortList
assumendo che ogni struttura Node sia la sotto-struttura di una struttura
MsgPort. Quando identifica il nodo cercato, ne restituisce 1'indirizzo. Il task
riceve l'indirizzo di una struttura Node, ma essendo questa il primo elemento
di una struttura MsgPort, quell'indirizzo individua in pratica una struttura di
tipo MsgPort, la message port desiderata.

La Tavola 1.1 riporta i nomi delle strutture contenenti come primo
elemento una struttura Node, e i file INCLUDE nei quali sono definiti.

La struttura Node permette a ciascuna struttura che la contiene di avere
un nome proprio, una priorita e di essere mantenuta in una lista di strutture
della stessa categoria. Per esempio, nel caso dei task il parametro In_Pri, che
indica la priorita della struttura Node a sua volta contenuta nella struttura
Task, indica in effetti la priorita attribuita al task. Si tratta di un numero che
puo variare tra -128 e +127 e serve all'Exec per stabilire il grado di urgenza con

Nomi dei file INCLUDE dell’Exec
Struttura Linguaggio C Linguaggio Assembly
Node nodes.h nodes.i
Task tasks.h tasks.i
List lists.h lists.i
Interrupt interrupts.h interrupts.i
Library libraries.h libraries.i
MemHeader memory.h memory.i
MemList memory.h memory.i
MsgPort ports.h ports.i
Message ports.h ports.i

5
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cui il task deve ricevere il controllo della. CPU nella gestione multitasking del
sistema. La struttura Node viene approfondita nella spiegazione della funzione
AddHead.

La struttura List viene usata per definire una lista di strutture presente in
memoria. I suoi parametri definiscono l'inizio della lista (1'indirizzo della prima
struttura Node), la fine della lista (1'indirizzo dell'ultima struttura Node) e il tipo
di lista. Per una descrizione della struttura List si veda la spiegazione della
funzione AddTail.

Ogni volta che in questo capitolo si leggono le parole nodo e lista, si pensi
alle strutture Node e List e al modo in cui queste due strutture sono usate per
concatenare altre strutture in una lista.

La struttura Interrupt € usata per definire e concatenare in una lista le
routine di servizio di particolari interrupt. Il primo elemento della struttura
Interrupt € una sotto-struttura Node, la quale consente al sistema di mantenere
le strutture Interrupt all'interno di una lista, disponendole secondo le loro
priorita.

La struttura Library serve per definire le librerie. Anche in questa struttura
il primo elemento & una sotto-struttura Node che consente al sistema di riunire
in una lista le definizioni delle librerie disponibili nel sistema. Ogni volta che
si aggiunge una libreria al sistema (tramite la funzione AddLibrary), questa
lista viene estesa con l'aggiunta di un nuovo nodo. Questo discorso vale anche
per le strutture Device e per le strutture di gestione delle risorse di sistema, in
quanto tutte possiedono come primo elemento una struttura Library, e quindi
una struttura Node.

La struttura MemHeader serve per concatenare i riferimenti ad allocazioni
di blocchi di memoria quando si vuole predisporre una lista di memoria libera
che sara gestita dal programma anziché dal sistema. Allo stesso scopo viene
impiegata anche la struttura MemlList.

La struttura MsgPort viene impiegata per allocare nel sistema le message
port.

La struttura Message viene impiegata per definire un messaggio. Piu
precisamente, costituisce l'intestazione di qualunque messaggio venga
scambiato nel sistema. Dal momento che lo scambio dei messaggi avviene
tramite liste nelle quali vengono accodati tutti i messaggi inviati a ogni
message port, la struttura Message contiene anch’'essa una sotto-struttura
Node come primo parametro.

Alire strutture

Ci sono diverse altre strutture previste dal sistema Exec delle quali vale
la pena di stampare e studiare i corrispondenti file INCLUDE. Si tratta di
strutture delle quali i task devono spesso servirsi quando desiderano gestire la
memoria, gli interrupt, i dispositivi, e interagire con la libreria Exec. Queste
strutture e i nomi dei relativi file INCLUDE sono elencate nella Tavola 1.2.
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Nomi dei file INCLUDE dell’Exec
Struttura Linguaggio C Linguaggio Assembly
ExecBase execbase.h execbase.i
IntVector interrupts.h interrupts.i
SoftIntList interrupts.h interrupts.i
MemChunk memory.h memory.i
MemEntr memory.h memory.i
Tavola 1.2: ) y i v ] y,
Altre strutture Unit devices.h devices.i
dell’Exec e i file IORequest io.h io.i
INCLUDE che le | 10stdReq ioh 0
definiscono ) )
Resident resident.h resident.i

Task, message port, messaggi e segnali

Mettere i task in grado di comunicare tra loro pud sembrare complesso.
Tuttavia, se si spezzetta il processo in piccoli passi, si capisce facilmente in che
modo message port, messaggi e segnali vengono usati per passare informazioni
da un task all'altro e per consentire a un task di dirigere le azioni dell'altro.

Prima di tutto € importante capire che le message port e i messaggi non
sono altro che strutture del sistema Amiga. Inoltre, i segnali non sono altro che
bit in una long word (due word per un totale di 32 bit). Per mettere a fuoco
queste idee, vale la pena di esaminare per prima cosa le strutture MsgPort e
Message, che giocano un ruolo rilevante nella comunicazione inter-task e
task-dispositivo. La definizione della struttura MsgPort & la seguente:

struct MsgPort {

struct Node mp_Node;
UBYTE mp_Flags;

UBYTE mp_SigBit;

struct Task *mp_SigTask;
struct List mp_Msglist;

7
Il significato dei parametri nella struttura MsgPort ¢ il seguente:

B il parametro mp_Node € una sotto-struttura Node che viene usata per
aggiungere una message port alla lista delle message port pubbliche.
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B [l parametro mp_Flags contiene i flag della struttura MsgPort. Si puo

impostare questo parametro con uno dei seguenti tre valori:
PA_SIGNAL, PA_SOFTINT o PA_IGNORE. Impostandolo a PA_SIGNAL
si richiede che il task venga avvisato con un segnale dell'arrivo di un
messaggio alla message port. Il task puo poi reagire come preferisce.
Impostandolo a PA_SOFTINT, all'arrivo del messaggio viene inviato un
segnale al task che ha creato la message port e viene causato un
interrupt software, con conseguente esecuzione della relativa routine di
servizio (il task perde temporaneamente il controllo della CPU). Infine,
impostandolo a PA_IGNORE, al task non viene inviato alcun segnale e
non viene compiuta alcuna azione. B importante comprendere che
queste attivita (o assenze di attivita), si verificano quando giunge un
messaggio alla message port, indipendentemente dalla sua origine.

I1 parametro mp_SigBit deve contenere il numero del segnale da inviare
al task quando giunge un messaggio alla message port. In pratica,
contiene il numero del bit di segnale che all’'arrivo del messaggio
dev’essere impostato a 1 (invio del segnale) nel parametro tc_SigRecvd
della struttura Task, il cui indirizzo € indicato nel parametro
mp_SigTask della struttura MsgPort. E importante capire che ogni
struttura MsgPort puo essere associata a un solo bit di segnale, cioé puo
provocare l'invio di un segnale a un solo task. Infine, a prescindere dal
contenuto di questo parametro, 1'azione intrapresa dal sistema quando
nella message port giunge un messaggio & sempre e solo determinata
dal contenuto del parametro mp_Flags.

1l parametro mp_SigTask deve contenere 1'indirizzo della struttura Task
relativa al task che deve ricevere il segnale indicato dal parametro
mp_SigBit quando giunge un messaggio alla message port. Questo task
puo essere qualsiasi task del sistema, compreso quello che ha creato la
message port.

1l parametro mp_MsgList & una sotto-struttura List che viene usata dal
sistema per accodare in una lista tutti i messaggi in arrivo a questa
message port. Si tratta di una lista gestita in modo FIFO (First In, First
Out) nella quale i messaggi pervenuti risalgono a mano a mano che i
messaggi in cima vengono estratti. Generalmente, lo svuotamento di
una coda a una message port viene condotto dal task che ha creato
quella message port.

La struttura Message € definita come segue:

struct Message {

struct Node mn_Node;
struct MsgPort *mn_ReplyPort;
UWORD mn_Length;
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Il significato dei parametri nella struttura Message € il seguente:

B il parametro mn_Node e la sotto-struttura Node usata per mantenere il
messaggio all'interno delle liste, cioe all'interno delle code alle message
port presenti nel sistema.

B Il parametro mn_ReplyPort contiene 1'indirizzo della message port alla
quale il messaggio dev’essere restituito una volta giunto a destinazione.
Questa message port € il “mittente” del messaggio, ed € indispensabile
che ogni messaggio ricevuto sia restituito al mittente. Una volta che il
task ricevente ha elaborato il messaggio, deve chiamare la funzione
ReplyMsg, la quale restituisce il messaggio al mittente indicato nel
parametro mn_ReplyPort. Generalmente i task che inoltrano messaggi
nel sistema predispongono alcune message port adibite a ricevere i
messaggi rispediti al mittente. Queste message port vengono chiamate
reply port, e generalmente vengono create e gestite dai task nei quali
i messaggi hanno avuto origine; tuttavia, la reply port indicata in un
messaggio puo essere qualsiasi message port presente nel sistema,
anche appartenente a un task diverso da quello che ha inviato il
messaggio.

m Il parametro mn_Length contiene la lunghezza in byte del messaggio
intestato dalla struttura Message, cioé la quantita di byte che segue la
struttura in memoria. Questi byte costituiscono il messaggio vero e
proprio, e generalmente sono i parametri di una struttura il cui primo
elemento & una struttura Message, come avviene per la struttura
IORequest.

Se si studia la definizione dei parametri in queste strutture si inizia a
comprendere come vengono scambiati i messaggi tra i task. Ecco i punti da
tenere presenti:

W il sistema puo gestire qualsiasi numero di task. Ciascun task e definito
da una struttura Task (si veda la spiegazione della funzione AddTask).

@ Ciascun task ha a disposizione un massimo di 32 segnali, cioe puo
allocare fino a 32 segnali. Ciascun segnale € rappresentato da un bit di
segnale del parametro tc_SigAlloc della struttura Task: i bit di segnale
impostati sono quelli relativi ai segnali allocati dal task. Si possono
impiegare 16 di questi segnali (i bit di segnale da 16 a 31) per mettere
il task in condizione di dialogare con un altro task. I rimanenti 16 (i bit
di segnale da 0 a 15) sono riservati al sistema.

B Qualsiasi task puo creare e utilizzare un qualsiasi numero di message
port, mentre puo servirsi soltanto di 16 message port predisposte per
I'invio di segnali (un numero pari ai bit di segnali di cui dispone);
comunque, uno stesso bit di segnale puo anche essere assegnato a
diverse message port. Ogni volta che il task alloca una struttura
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MsgPort in memoria, in pratica crea una message port. Il task ha la
facolta di scegliere se rendere pubblica 0 meno la message port.
Renderla pubblica significa mettere il sistema a conoscenza della sua
esistenza, dotarla di un nome e vederla elencata all'interno della lista
di sistema PortList. Diventando pubblica, la message port puo essere
sempre individuata tramite il suo nome da qualsiasi task nel sistema.
Ogni message port deve sempre appartenere a uno e un solo task, quello
che 1'ha creata.

Ciascuna message port pu¢ causare l'invio di segnali a un solo
particolare task, dal momento che a essa & associato un solo bit di
segnale nella struttura Task del task. E importante capire che questo
puo essere il task a cui appartiene la message port, ma pud anche essere
qualsiasi altro task definito nel sistema. Il task che riceve il segnale &
definito attraverso il parametro mp_SigTask della struttura MsgPort.

Ogni volta che una message port predisposta per 1'invio di segnali riceve
un messaggio nella sua coda (inoltrato dalla funzione PutMsg o
ReplyMsg), invia al task sempre lo stesso segnale, cioe causa
l'impostazione a 1 sempre dello stesso bit nel parametro tc_SigRecvd
della struttura Task. Il task avvertito vede sempre lo stesso segnale,
qualunque sia l'origine del messaggio. Le strutture Message non
contengono di per sé alcuna informazione per definire i segnali; &
I'arrivo dei messaggi alle code delle message port che provoca i segnali.
Questo & un concetto importante. Un task, quando riottiene il controllo
(dopo essere entrato in attesa) puo rilevare il numero di segnale
pervenuto, e stabilirne la provenienza. Stabilire cioé quale delle sue
message port ha ricevuto il messaggio.

I messaggi vengono collocati nelle code alle message port dalla funzione
PutMsg (o ReplyMsg). Si dice che PutMsg “invia un messaggio a un
destinatario”, e questo corrisponde a inserire quel messaggio nella coda
alla message port indicata come argomento della funzione. Allo stesso
modo, ReplyMsg “restituisce un messaggio al mittente”, e questo
corrisponde a inserire quel messaggio nella coda alla reply port il cui
indirizzo € indicato nel parametro mn_ReplyPort della struttura
Message che intesta il messaggio. Si noti che il destinatario di un
messaggio viene indicato semplicemente come argomento della
funzione PutMsg, mentre il mittente & indicato nell'intestazione del
messaggio.

Lo scambio dei messaggi avviene inserendoli all'interno delle code alle
message port. Questo inserimento comporta solo l'aggiornamento di
due puntatori all'interno della sotto-struttura Node della struttura
Message affinché venga instaurata la concatenazione con gli altri nodi
della coda. La struttura Message non viene mai copiata o spostata dalla
RAM in cui é stata originariamente allocata, anche se si parla di
“spedizione” dei messaggi, “transito” dei messaggi, e “ascesa” dei
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messaggi all'interno delle code. Consapevoli del fatto che in realta
nessuna struttura dell’Amiga, e neanche i messaggi, vengono spostati,
adotteremo anche noi queste espressioni nel corso del libro.

m L'iter tipico di un messaggio all'interno del sistema prevede le seguenti
fasi. Il mittente invia il messaggio al destinatario tramite la funzione
PutMsg. A questo punto il messaggio non gli appartiene piu. Il
destinatario viene avvisato con un segnale che un nuovo messaggio &
giunto alla coda della sua message port, e che deve provvedere a
estrarlo tramite la funzione GetMsg o Remove. Accede al contenuto del
messaggio, eventualmente modificandolo per formulare una risposta, e
lo restituisce al mittente tramite la funzione ReplyMsg. D'ora in poi deve
considerare che il messaggio non e piu di sua proprieta. Il mittente
riceve nella sua reply port il messaggio che aveva originariamente
inviato, e solo in quel momento ha la conferma che il messaggio € giunto
a destinazione e il destinatario 1'ha esaminato. In tutto questo “viaggio”
all'interno del sistema, il messaggio non si € mai mosso dalle locazioni
RAM nelle quali era stato originariamente allocato.

B [ messaggi vengono estratti dalle code attraverso la funzione GetMsg,
la quale si aspetta come argomento l'indirizzo di una message port. La
funzione rimuove il messaggio in cima alla coda e ne restituisce
l'indirizzo; se la coda & vuota restituisce un indirizzo nullo. Se si dispone
dell'indirizzo del messaggio prima ancora che pervenga (perché siamo
noi ad averlo mandato), quando giunge un segnale alla propria reply
port si puo chiamare la funzione CheckIO, la quale verifica che il
messaggio indicato come argomento sia stato restituito. Se l'esito €
positivo, il task puo estrarlo dalla coda alla reply port senza attendere
che giunga in cima, chiamando la funzione Remove. Questa funzione,
infatti, si aspetta come argomento 1'indirizzo di un nodo, e lo rimuove
dalla coda qualsiasi sia la sua posizione.

m Ogni volta che una message port di un task predisposta per l'invio di
segnali riceve un messaggio, causa l'invio di un segnale al task indicato
dal parametro mp_SigTask della struttura MsgPort. Se questo task era
entrato in attesa del segnale tramite la funzione Wait o la funzione
WaitPort, ricevendo il segnale riottiene il controllo. E importante
ricordare che il segnale viene inviato quando il messaggio arriva nella
coda alla message port, e non quando giunge alla sua sommita.

Due task, due message port, due reply port e quattro segnali

La Figura 1.1 mostra una situazione abbastanza frequente, nella quale lo
scambio di messaggi avviene fra due task, Taskl e Task2. Ciascun task
possiede una message port, una reply port, e due segnali assegnati (uno per
ciascuna message port). Questi task rappresentano una qualunque coppia di
task nel sistema. Per esempio, quando si interagisce con Intuition, le message

1
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port associate alle finestre definite dall'utente vengono chiamate user port.
Sono le message port nelle quali i task si aspettanc di ricevere messaggi da
Intuition. Le message port di Intuition sono chiamate window port. Queste sono
le message port nelle quali Intuition si aspetta di ricevere messaggi dalla
particolare finestra (si veda il capitolo 6).

Nella Figura 1.1, le funzioni PutMsg, ReplyMsg e GetMsg vengono usate
per muovere i messaggi dentro e fuori le liste mantenute per ciascuna delle
code alle message port.

In aggiunta, ciascun task ha assegnato due segnali, uno alla message port
e uno alla reply port. Per entrambi i task sono stati usati i bit di segnale 16 e
17, ma questo non crea conflitti dal momento che ogni task puo disporre dei
suoi bit di segnale senza interferire con quelli di altri task.

Ecco un tipico scambio: Task1 invia un messaggio a Task2, e quest'ultimo
lo restituisce al mittente, cioe a Task1.

1. Un task, Task1, deve inoltrare un messaggio a Task2. Per farlo deve
prima di tutto creare il messaggio in memoria, allocando una quantita
di byte pari alla dimensione della struttura Message piu il messaggio
vero e proprio (per rendere questa operazione di allocazione piu
semplice, il programmatore puo¢ definire una struttura nella quale il
primo parametro sia una sotto-struttura Message). Successivamente
deve memorizzare nel parametro mn_ReplyPort della struttura Message
I'indirizzo della sua reply port, cioeé la message port nella quale si
aspetta di ricevere il messaggio quando il destinatario 1'ha elaborato e
lo restituisce al mittente.

2. Taskl deve conoscere l'indirizzo della message port di Task2, il
destinatario del messaggio. Per ottenerlo, generalmente chiama la
funzione FindPort indicando come argomento il nome della message
port di Task2. Poi, Taskl puo chiamare la funzione PutMsg, indicando
come argomenti l'indirizzo del destinatario (la message port di Task2)
e l'indirizzo del messaggio da inviare. Questa operazione corrisponde
all'invio del messaggio. La funzione lo inserisce in fondo alla coda alla
message port di Task2, e questo comporta l'invio di un segnale a Task2.
Da questo momento, Taskl non deve piu accedere al messaggio,
sebbene ne detenga ancora l'indirizzo. Il messaggio & infatti diventato
di proprieta del destinatario.

3. Task2, che presumibilmente & in attesa di quel segnale dalla sua
message port, viene avvisato e chiama la funzione GetMsg (rimuove il
messaggio in cima alla coda). Supponendo che prima la coda fosse
vuota, l'indirizzo che ottiene da GetMsg e quello del messaggio inviato
da Task1, cioé quello che ha causato l'invio del segnale. Ora puo
copiarne i parametri nelle sue variabili interne, eventualmente
modificarlo per formulare la risposta, e chiamare la funzione ReplyMsg
indicando come argomento 1'indirizzo del messaggio ricevuto. Questa
operazione corrisponde alla restituzione del messaggio al mittente.
ReplyMsg accede al parametro mn_ReplyPort della struttura Message,

13
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ne estrae l'indirizzo della reply port alla quale il messaggio dev’essere
restituito, e inserisce il messaggio in fondo alla coda a quella reply port
(sinoti che se questo indirizzo e nullo il messaggio non viene restituito).
Da questo momento Task2 non deve piu accedere al messaggio. Il
messaggio € infatti tornato di proprieta del mittente.

4. Task1 riceve un segnale e svuota la coda alla sua reply port riottenendo
I'indirizzo del messaggio che aveva inviato. Solo in quel momento ha la
certezza che il messaggio sia giunto a destinazione e puo riutilizzarne

GetMsg
ReplyMsg
PutMsg

Figura 1.2:
Diversi task,
message port,
messaggi, LEGENDA MP Coda alla message port
e segnali RP Coda dlla reply port

SEGNALE Segnale al task quando giunge
un messaggio a una message port
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lo spazio di memoria, liberandolo o formulando un altro messaggio.

Questa stessa situazione pud essere anche rovesciata, in modo che sia
Task? a inviare un messaggio a Taskl, e sia quest'ultimo a restituirlo ‘al
mittente, dal momento che anche Task2 possiede una reply port, e anche Task1
possiede una message port.

Una situazione piu complessa

La Figura 1.2 illustra tutte le possibili connessioni in una situazione a
quattro task. Ciascun task ha una message port e una reply port. Ciascun task
puo inviare messaggi a ognuna delle altre tre message port. Inoltre, ciascun
task puo inviare messaggi di risposta verso le reply port dei mittenti. Come si
puo vedere, cid comporta molte possibili linee di comunicazione.

Ciascuna message port e predisposta per inviare un segnale al task che I'ha
creata. Questo vale anche quando la message port & adibita a reply port.

Ciascuno dei quattro task pud condividere gli stessi bit di segnale. I
messaggi in ciascuna message port (oppure reply port) formano una coda FIFO
e si spostano progressivamente verso la cima a mano a mano che vengono
prelevati.

La Figura 1.2 rappresenta una situazione assai frequente. Comunque €
probabile che nella maggior parte dei casi non saranno necessarie tutte le
connessioni (e le istruzioni di programmazione associate) rappresentate da
questo diagramma.

AbortiO

Sintussi di chiamata della funzione

error = AbortlO (iORequest)
DO Al

Scopo della funzione

Questa funzione ordina a un dispositivo di eliminare una richiesta di I/0.
11 dispositivo esegue la richiesta ricorrendo all’omonima funzione interna che,
come BeginlO, e comune a tutti i dispositivi. Se la funzione ha successo, il
dispositivo interrompe l'elaborazione della richiesta di I/O e la restituisce
immediatamente alla reply port del task.

15
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Argomenti della funzione

iORequest Puntatore alla struttura IORequest relativa alla

richiesta di I/0O da abortire.
Discussione

A differenza di BeginlO, che € una funzione interna di tutti i dispositivi ma
che puo essere chiamata direttamente dai task, la funzione AbortlO € una
funzione dell'Exec; si limita pero a chiamare I'omonima funzione interna del
dispositivo, che a sua volta si occupa di abortire una specifica richiesta di I/0.

Si noti che AbortlO restituisce la struttura IORequest alla reply port del
task, ma non la rimuove. Inoltre, non mette automaticamente il task in attesa:
¢ quindi il task che deve controllare la restituzione della richiesta nella sua
reply port, prima di poter riutilizzare la struttura IORequest.

Se al momento della chiamata ad AbortlO la richiesta di I/0 era gia stata
elaborata, non viene compiuta nessuna azione. Se per qualche ragione
(dipendente dallo stato del dispositivo) la richiesta di I/O non pud essere
abortita, la funzione AbortIO restituisce in DO un codice d'errore; in caso di
successo, invece, restituisce uno 0.

Si vedano anche le spiegazioni relative alle funzioni WaitiO, DolO, SendIO
e CheckIO.

AddDevice

Sintussi di chiomata della funzione

AddDevice (device)
Al

Scopo della funzione

Questa funzione aggiunge un nuovo dispositivo alla lista di sistema
mantenuta dall’'Exec, la lista DevicelList. Da questo momento il dispositivo &
disponibile per ogni task che voglia aprirlo, cioé servirsene (con il termine
“disponibile” intendiamo che il dispositivo si trova in memoria ed & pronto per
essere impiegato, ma non € detto che qualcuno lo stia impiegando). Si noti che
questa funzione non fa altro che aggiungere un nodo alla lista di sistema dei
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dispositivi; questo nodo € la sotto-struttura Node presente come primo
elemento della struttura Library, a sua volta unico elemento della struttura
Device. Prima di chiamare AddDevice, occorre che il dispositivo sia gia in
memoria e pronto per diventare operativo. In genere AddDevice viene
impiegata dai codici d'installazione dei dispositivi, e non dai task. Questi
ultimi, infatti, hanno a loro disposizione la funzione OpenDevice, che in
maniera trasparente rende disponibile il dispositivo se non lo & gia (dispositivo
residente su disco) e lo apre.

Argomenti della funzione

device Indirizzo di una struttura Device opportunamente
inizializzata per definire il dispositivo da rendere
disponibile.

Discussione

La libreria Exec dispone di due funzioni per rendere disponibile e
rimuovere dal sistema un dispositivo: AddDevice e RemDevice.

La lista di sistema Devicelist

Il sistema, tramite la struttura ExecBase, mantiene una lista di tutti i
dispositivi disponibili nel sistema, la lista DeviceList. Ogni volta che si effettua
una chiamata alla funzione AddDevice, questa lista viene aggiornata per
riflettere la situazione creata dall’aggiunta di un nuovo dispositivo al sistema.

Ogni dispositivo aggiunto impiega certe risorse del sistema, in particolare
la memoria. Un dispositivo richiede generalmente un certo quantitativo di
memoria, a seconda delle esigenze di buffer delle sue unita. Percio, a meno che
un dispositivo non sia essenziale per la prosecuzione di un certo compito, e
sempre meglio chiuderlo con una chiamata alla funzione CloseDevice quando
non lo si deve piu impiegare. La funzione CloseDevice, che serve per chiudere
una particolare unita di un dispositivo, restituisce al sistema quanta piu
memoria e possibile. L.a quantita di memoria che viene liberata dipende dallo
stato in cui si trova il dispositivo. Se dispone di una sola unita e questa & stata’
aperta solo da un task, chiamando la funzione CloseDevice quel task causa la
completa chiusura del dispositivo. In questo caso viene liberata la maggior
quantita di memoria possibile, ma il dispositivo continua a rimanere
disponibile nel sistema; la memoria che occupa con la sua libreria non viene
liberata, e la sua struttura Device continua a far parte della lista di sistema
Devicelist. Per liberare anche la memoria occupata dalla libreria del
dispositivo, cioé rimuovere il dispositivo dal sistema, occorre chiamare la
funzione RemDevice, la quale rimuove l'intero dispositivo se non risulta aperto
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da nessun task. Questa operazione di rimozione pud essere compiuta solo sui
dispositivi non residenti, cioe quelli che risiedono nel disco sistema. Una volta
rimosso, il dispositivo dev'essere nuovamente caricato da disco per tornare
disponibile, operazione che viene svolta dalla funzione OpenDevice.

Sequenza di gestione del dispositivo

La normale gestione di un dispositivo procede seguendo queste linee.

ad

Se il dispositivo e di quelli residenti nella ROM della macchina, & gia
stato reso disponibile durante il boot, e compare sempre nella lista di
sistema DeviceList. Se invece € un dispositivo residente su disco, viene
caricato in memoria quando qualcuno richiede 1'accesso chiamando la
funzione OpenDevice. In questo caso, quando la libreria del dispositivo
€ stata caricata in memoria, il sistema chiama la funzione AddDevice
per renderlo disponibile. Questa funzione si comporta come AddLibrary,
AddResource e altre funzioni dell’'Exec che aggiungono alle liste di
sistema le risorse software in questione, rendendole disponibili. A
questo punto, la memoria occupata dal dispositivo & solo quella
occupata dalla sua libreria. Una volta che il dispositivo e stato aggiunto,
puo essere utilizzato da ciascun task del sistema multitasking
dell’Amiga, tanto dai task specifici dell'utente, quanto dai task di
sistema.

Ciascun task che voglia usare questo dispositivo deve aprirlo con una
chiamata alla funzione OpenDevice. Lo scopo della funzione OpenDevi-
ce e simile a quello di OpenLibrary e OpenResource della libreria Exec,
che servono per ottenere 1'accesso alle librerie e alle risorse del sistema.
Dato che il sistema e multitasking, diversi task possono usare lo stesso
dispositivo, ciascuno chiamando la funzione OpenDevice. La funzione
OpenDevice ¢ assai efficiente, dal momento che se il dispositivo non
risulta disponibile si preoccupa di caricarlo da disco senza bisogno che
il task lo richieda esplicitamente.

In qualsiasi momento ci possono essere diversi task nel sistema che hanno
chiamato OpenDevice per aprire lo stesso dispositivo. In ogni momento, pero,
€ sempre uno e solo uno il task in esecuzione. Ogni chiamata alla funzione
OpenDevice permette a un task di accedere al dispositivo, ed ¢ il dispositivo
a tener conto del numero di task che hanno accesso alla sua libreria e alle sue
unita. Questo dispositivo diventa cosi una risorsa condivisa nel sistema: i dati
giungono e partono da esso nella direzione di un solo task (quello in
esecuzione), ma anche altri task possono in seguito usare lo stesso dispositivo
per inviare e ricevere dati.
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La libreria del dispositivo

L’organizzazione della libreria di gestione di un dispositivo € molto simile
a quella delle librerie software dell’Amiga, come Intuition e Graphics. In effetti,
potremmo dire che i dispositivi sono particolari librerie software, e come tali
vengono gestiti. Al pari delle librerie, occorre aprirli, richiuderli, e devono
essere resi disponibili quando non lo sono. Come qualsiasi altra, la libreria del
dispositivo possiede una serie di vettori di salto (la tavola dei vettori di salto)
che precede in memoria l'indirizzo base della libreria, seguita dalla struttura
Device di gestione del dispositivo (che € uguale alla struttura Library delle
librerie software), e dai codici che costituiscono le funzioni del dispositivo vere
e proprie. Nella tavola dei vettori di salto i primi sono quelli che individuano
le funzioni tipiche di ogni libreria: le funzioni OPEN, CLOSE, EXPUNGE ed
EXTFUNC. Oltre a questi vettori ve ne sono sempre altri quattro riservati a usi
futuri.

La libreria di un dispositivo contiene inoltre altri vettori di salto specifici
dei dispositivi, che individuano le routine BeginlO, AbortlO, Read, Write,
Reset, Update, Clear, Flush, Stop e Start. Infine, ciascun dispositivo pud avere
un certo numero di vettori di salto addizionali per individuare le sue routine
interne di gestione.

I programmatori possono aggiungere al sistema dispositivi di I[/O di
propria creazione. Per farlo, devono creare file su disco conformi a un particolare
tipo di struttura. Si veda la descrizione della funzione MakeLibrary per i
dettagli sullo sviluppo della libreria di un dispositivo.

Uso dei dispositivi

Una volta chiamata la funzione OpenDevice, l'interazione con il dispositivo
avviene inviando quelle che vengono chiamate richieste di I/O. Si tratta di
particolari messaggi con una struttura predefinita che varia a seconda del
dispositivo. Alcuni parametri di questa struttura vengono inizializzati dalla
funzione OpenDevice quando apre il dispositivo e la relativa unita. Per quanto
la struttura delle richieste di I/0O possa differire da dispositivo a dispositivo,
inizia sempre con la sotto-struttura IORequest, che rappresenta quindi il
messaggio base standard per tutti i dispositivi. Tramite le richieste di 1/0, i
task comunicano con il dispositivo. Le richieste possono essere molto diverse
fra loro, ma devono adattarsi al dispositivo. Possono essere richieste di invio
dati, lettura dati, aggiornamento dei buffer... Generalmente, il dispositivo deve
restituire la richiesta di I/O al task quando ha finito di elaborarla, magari dopo
averne modificato alcuni parametri per formulare una risposta (piu avanti
vedremo che esiste un'eccezione a questo comportamento).

11 task che ha inviato la richiesta aspetta che il dispositivo la restituisca in
risposta, esattamente come farebbe inviando un messaggio a un altro task nel
sistema. Rispetto allo scambio di messaggi tra task pero, le comunicazioni con
i dispositivi permettono anche di accelerare le cose richiedendo al dispositivo
di trattare la richiesta nella modalita QuickIO. Come vedremo, se il dispositivo
accoglie la richiesta e puo trattarla nel modo “quick”, non la restituisce.



20

PROGRAMMARE L'AMIGA VOL. |

| parametri delle richieste di 1/0

Diversi parametri della struttura IORequest meritano una discussione.

Il parametro io_Device deve contenere l'indirizzo base del dispositivo, cioé
l'indirizzo della sua struttura Device. Solo grazie a questa indicazione il sistema
e in grado di sapere a quale dispositivo € diretta la richiesta di I/O. Questo
parametro € sempre inizializzato dalla funzione OpenDevice.

Il parametro io_Unit generalmente deve contenere un’'indicazione dell'uni-
ta del dispositivo alla quale e indirizzata la richiesta di I/O. Puo trattarsi
dell’indirizzo della struttura Unit di gestione dell'unita, di un valore numerico...
0 puod anche restare inutilizzato (con i dispositivi che possiedono una sola
unita). Anche questo parametro viene inizializzato dalla funzione OpenDevice.

Il parametro io_Command dev'essere inizializzato dal task con il codice del
comando che il dispositivo deve eseguire. Questo parametro determina lo scopo
della richiesta di I/0. Ogni richiesta deve indicare un comando da eseguire, e
il comando dev’essere ovviamente compreso fra quelli che il dispositivo € in
grado di eseguire. Com’é ampiamente illustrato in Programmare I'’Amiga
Volume 1I, i dispositivi prevedono comandi standard e comandi specifici.

Il parametro io_Flags € composto da un insieme di flag. Alcuni sono da
considerare “privati” e vengono utilizzati dal dispositivo per le sue operazioni
interne, mentre altri sono sotto il controllo del task. Il piu importante e il flag
IOF_QUICK, che se viene impostato prima di una chiamata a BeginlO (DolO lo
imposta automaticamente mentre SendlO lo azzera automaticamente) informa
il dispositivo che se le condizioni lo permettono questa richiesta dev'essere
elaborata nella modalita di accesso veloce (QuicklO). Allora il dispositivo (se
puo) elabora subito la richiesta e non la restituisce al mittente, ma lascia il flag
IOF_QUICK impostato; se invece non puo accordare il QuickIO, azzera il flag
IOF_QUICK ed elabora la richiesta come una qualunque richiesta accodata.
Quando il task riottiene il controllo da BeginlO, puod rendersi conto se il QuickIO
ha avuto successo controllando lo stato del flag IOF_QUICK della richiesta di
1/0.

11 parametro io_Error viene sempre azzerato dal dispositivo se non sorgono
condizioni d'errore, altrimenti viene inizializzato con l'appropriato codice
d'errore. Se il task rileva che io_Error contiene un valore diverso da zero, deve
desumerne che si e verificata una condizione d’errore. Per esempio manca il
disco nel disk drive, l'informazione nel buffer del task non ha senso o il codice
del comando da eseguire non e fra quelli che il dispositivo puo eseguire. Ogni
errore dev'essere trattato in modo diverso. E possibile costruire routine di
controllo degli errori e chiamarle individualmente, basandosi sul codice
numerico dell’errore, per avvisare l'utente dell'accaduto e spiegargli come
rimediare (inserire un disco, per esempio). Si noti che in alcuni casi la
condizione di errore e soltanto apparente. I programmi devono essere in grado
di discernere e di decidere di conseguenza.

Molto spesso per formulare certe richieste di /O occorre servirsi di una
struttura di I/0 piu estesa di [ORequest: IOStdReq. In genere, questa necessita
si presenta quando il comando implica un trasferimento di dati. IOStdReq
aggiunge quattro parametri alla struttura IORequest.

Il parametro io_Actual viene aggiornato dal dispositivo in risposta alle
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richieste che implicano trasferimenti di byte: se il trasferimento ha avuto
successo, io_Actual indica il numero di byte trasferiti. Quando il task formula
una richiesta di I/O per il trasferimento di una certa quantita di dati, deve
memorizzare nel parametro io_Length il numero esatto di byte da trasferire. Se
durante il trasferimento si verifica una condizione d'errore, il numero di byte
da trasferire (io_Length) e il numero di byte effettivamente trasferiti possono
differire. A volte le differenze sono causate da errori e quindi l'informazione non
si trova dove dovrebbe, cioé nel buffer di memoria, sul disco e cosi via... In
questo caso, il dispositivo restituisce un opportuno codice d’errore. Altre volte,
invece, una differenza fra il contenuto dei due parametri non rappresenta una
situazione critica; per esempio, se il task richiede al dispositivo Serial di
ricevere 512 byte dalla porta seriale, e il dispositivo al centesimo byte rileva una
condizione di EOF (End Of File), il trasferimento viene interrotto, ma
evidentemente questa interruzione non € stata causata da un problema di
natura elettrica sulla linea seriale, e quindi non puo essere considerata una
condizione d'errore. Pertanto, in un caso come questo il dispositivo non
restituisce alcun codice d'errore, e il task puo rendersi conto dell'accaduto
confrontando il contenuto del parametro io_Length con quello del parametro
io_Actual.

Il parametro io_Data dev'essere inizializzato dal task con l'indirizzo.
dell'area di memoria che ha predisposto come buffer. Puo trattarsi di un buffer
allocato per ricevere o inviare dati al dispositivo.

Infine, dev’'essere impiegato il parametro io_Offset ogni qualvolta un
trasferimento avviene a byte-offset, cioe per mezzo di letture o scritture
successive da un buffer.

| dispositivi standard dell’Amiga

I dispositivi standard previsti dall’Amiga sono per lo piu installati nella
memoria ROM del sistema, e quindi sono parte integrante del sistema
operativo; questo significa che sono immediatamente disponibili all’accensio-
ne della macchina. Pero, per non occupare troppa memoria ROM, si & deciso che
alcuni dispositivi standard, quelli d’uso meno frequente, risiedessero su disco,
pronti per essere caricati in RAM all’'occorrenza. Questi dispositivi non residenti
sono Clipboard, Narrator, Parallel, Serial e Printer. Il fatto che risiedano su disco
anziché in ROM non & comungue d'interesse per i task, dal momento che la loro
particolare gestione e affidata interamente al sistema operativo.

I1 dispositivo Timer & predisposto per soddisfare le necessita di
temporizzazione dei task. E composto da due unita, corrispondenti a due
sistemi di temporizzazione diversi. Il primo & sincronizzato con l'interrupt di
vertical-blanking del video, e quindi puo scandire il tempo a intervalli di 1/60
di secondo nei sistemi americani (NTSC) e di 1/50 di secondo nei sistemi
europei (PAL). Il secondo usa gli interrupt prodotti da un timer del chip 8250
CIA, che si verificano a intervalli molto inferiori.

Il dispositivo TrackDisk fornisce una serie di comandi per accedere
direttamente ai disk drive dell’Amiga. Si tratta del piu basso livello di accesso
ai disk drive che il sistema offra, molto piu basso del livello d'accesso
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dell’AmigaDOS. Il dispositivo TrackDisk non sa infatti cosa siano i file, le
directory, le sotto-directory... E predisposto solo per leggere e scrivere dati
grezzi o codificati nei settori e nelle tracce dei dischi, per effettuare controlli di
stato sui disk drive e sui dischi inseriti, e per formattare i dischi. L' AmigaDOS
impiega il dispositivo TrackDisk per la gestione dei file su disco, ed € per questo
che nella gerarchia del sistema si trova a un livello molto alto.

Il dispositivo Keyboard gestisce gli input provenienti dalla tastiera,
convertendoli in eventi di input che i task del sistema possono rilevare e
interpretare. Gli eventi di input da tastiera vengono mantenuti all’interno di un
buffer di tastiera perché nessuno vada perduto.

11 dispositivo Gameport gestisce gli input provenienti dalle porte giochi,
convertendoli in eventi di input che i task del sistema possono rilevare e
interpretare. E predisposto per riconoscere i segnali generati dal mouse, dal
joystick o da qualsiasi dispositivo a potenziometro. Come nel caso della tastiera,
gli eventi di input delle porte giochi vengono mantenuti all'interno di opportuni
buffer. Il sistema e in grado di riconoscere quale tipo di dispositivo hardware
e collegato, e a quale porta giochi, e quali sono le condizioni di trigger da
soddisfare perché un input costituisca un evento di input.

11 dispositivo Input congloba in un unico flusso tutti gli eventi generati dai
dispositivi Gameport, Keyboard e TrackDisk. Questo flusso di eventi viene poi
sottoposto a una catena di routine di gestione degli eventi di input, fra le quali
compaiono per esempio quella di Intuition e quella del dispositivo Console. La
disposizione di queste routine di gestione & a priorita.

Il dispositivo Console funziona sia come dispositivo di input sia come
dispositivo di output. Permette a un task di aprire una console di I/O sullo
schermo, cioe una finestra di Intuition adibita a ricevere dati da tastiera e a
visualizzare caratteri. Lavora in stretto contatto con il dispositivo Input, e
quindi indirettamente con i dispositivi Keyboard e Gameport, mentre le finestre
che e in grado di controllare (ogni finestra aperta € un’unita del dispositivo)
sono gestite da Intuition. Quando viene trattato come dispositivo di input, filtra
gli eventi generati dai dispositivi Keyboard e Gameport che interessano le sue
unita. Quando viene trattato come dispositivo di output, gestisce le operazioni
di output per le finestre associate alle sue unita.

11 dispositivo Audio controlla la generazione di suoni attraverso i canali
audio dell’Amiga.

11 dispositivo Narrator permette di far parlare I'Amiga, cioe di effettuare la
riproduzione vocale di testi, preferibilmente in lingua inglese. Si avvale del
dispositivo Audio e risiede su disco. All'occorrenza viene caricato in memoria.

11 dispositivo Serial controlla le comunicazioni che avvengono con
dispositivi hardware esterni attraverso la porta seriale dell’Amiga. Gestisce i
buffer di I/0, la velocita di trasmissione richiesta dai task, le condizioni di
errore e di quelle EOF. Questo dispositivo & residente su disco e viene caricato
all'occorrenza. Una volta in memoria si configura con alcuni parametri di
default, ma i task possono modificare questa configurazione.

Il dispositivo Parallel controlla le comunicazioni che avvengono con
dispositivi hardware esterni attraverso la porta parallela dell’Amiga. Gestisce
ibuffer di /0O, le condizioni di errore e quelle di EOF. Come il dispositivo Serial,
risiede su disco e viene caricato in memoria all'occorrenza. Una volta in
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memoria si configura con alcuni parametri di default, ma i task possono
modificare questa configurazione.

11 dispositivo Printer permette di comunicare con la stampante a un livello
piu alto. I task che lo usano non sono tenuti a conoscere il tipo di stampante
e la porta alla quale & collegata, dal momento che e il dispositivo Printer a
dirigere i dati verso la giusta porta e a convertirli nei codici riconosciuti dalla
stampante collegata. Per sapere quali sono questi parametri, il dispositivo
Printer si affida al tool Preferences, soprattutto per quanto riguarda il driver di
stampa prescelto dall'utente. E grazie ai driver di stampa che i task possono
inviare testi e immagini alla stampante senza conoscerne le caratteristiche: il
dispositivo Printer effettua tutte le necessarie operazioni di filtraggio. E
possibile aggiungere anche altri driver di stampa al sistema e selezionarli
tramite il tool Preferences, in modo che siano a disposizione del dispositivo
Printer. Proprio come il dispositivo Printer, che risiede su disco, il driver di
stampa viene caricato dal disco non appena l'utente o il task impartisce un
comando di stampa.

11 dispositivo Clipboard permette ai task di effettuare il cut & paste di dati
per scambiarli con altri task nel sistema.

A questi dispositivi standard € possibile aggiungere altri dispositivi di I/O
non standard. Un esempio ¢ il dispositivo RAMdrive presente dalla versione 1.3
del software sistema.

AddHead

Sintassi di chiamata della funzione

AddHead (list, node)
AQ Al

Scopo della funzione

Questa funzione aggiunge una nuova struttura Node all’inizio di una lista
a concatenazione doppia.

Argomenti della funzione

list Indirizzo della struttura List che definisce la lista alla
quale la funzione deve aggiungere il nodo.

23



24

PROGRAMMARE L'AMIGA VOL. |

node Indirizzo della struttura Node da inserire nella lista.

Discussione

L’Exec dispone di varie funzioni predisposte per operare sui nodi e sulle
liste doppie costituite da nodi concatenati. Queste funzioni appartengono a
diverse categorie:

funzioni per aggiungere e rimuovere nodi nelle liste (Insert e Remove).

Funzioni per aggiungere e rimuovere nodi di testa e di coda nelle liste
(AddHead, RemHead, AddTail e RemTail).

Una funzione per inserire nodi nella posizione determinata dalla loro
priorita (Enqueue).

Una funzione per cercare un nodo con un certo nome in una lista
(FindName).

Si noti che le funzioni Insert, Remove, AddHead e AddTail non usano il
campo priorita della struttura Node.

L'elemento fondamentale di una lista & il nodo, che nell’Amiga € costituito
da una struttura Node. Ecco la forma in linguaggio C della struttura Node:

struct Node {

ki

struct Node *In_Suc;
struct Node *In_Pred;
UBYTE In_Type;

BYTE In_Pri;

char *In_Name;

I parametri della struttura Node hanno i seguenti significati:

In_Succ (successore) deve contenere l'indirizzo della successiva
struttura Node.

In_Pred (predecessore) deve contenere l'indirizzo della precedente
struttura Node.

In_Type indica il tipo di nodo. Pud contenere un numero compreso tra
0 e 255, e viene usato dalle funzioni dell’Exec per verificare che tutti i
nodi di una particolare lista siano dello stesso tipo.

In_Pri (priorita) indica la priorita del nodo. Puo contenere un numero
compreso tra +127 e -128 che determina la priorita della struttura Node,
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Figura 1.3:
Organizzazione

di una lista doppia
con tre nodi (in alto)
e vuota (in basso)

Struttura List Struttura Struttura Struttura Struttura List
nodo Node Node Node nodo
di testa 1° nodo utile 2° nodo utile 3° nodo utile di coda
th_Head Yo In_Succ > In_Succ reg In_Succ +| Ih_Tail (0)

Ih_Tail (0) In_Pred In_Pred

In_Pred I— th_TailPred

A h

Nodo predecessore
di coda

E la stessa struttura List

Struttura List
nodo di testa
e nodo di coda

Ih_Head
Ih_Tail (0) 4'—',

Ih_TailPred

4

Lista vuota

e quindi la sua posizione nelle liste organizzate secondo la priorita dei
nodi. I nodi a priorita piu alta si trovano in cima alla lista.

B In_Name puo contenere l'indirizzo di una stringa a terminazione nulla.
Questa stringa viene impiegata per dare un nome alla struttura Node.

Le relazioni esistenti tra una lista, il nodo di testa, il nodo di coda e il nodo
predecessore di coda sono illustrate nella Figura 1.3, che mostra in alto una lista
composta da tre nodi e in basso una lista vuota, cioe priva di nodi.

Tutte le liste a doppia concatenazione impiegate nel sistema Amiga sono
intestate da una struttura List, per la cui esposizione rimandiamo il lettore alla
spiegazione della funzione AddTail. I primi tre parametri di questa struttura
sono puntatori a strutture di tipo Node, il quarto indica il tipo di lista, e l'ultimo
serve solo per allineare la dimensione della struttura alle word. In questa
spiegazione ci interessano soltanto i primi tre parametri, che nell’ordine sono
lh_Head, lh_Tail e 1h_TailPred.

Una lista € una concatenazione di nodi. Viene definita a doppia
concatenazione quando ogni nodo contiene un puntatore al nodo successore e
un puntatore al nodo predecessore della lista. Questo doppio legame consente
di leggere la lista in entrambi i sensi, ma soprattutto d'inserire e rimuovere i
nodi piu facilmente.

Durante la scansione in avanti dei nodi di una lista doppia, si rileva la fine
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della lista quando il puntatore al nodo successore contiene uno zero. Allo stesso
modo, durante la scansione all'indietro dei nodi di una lista doppia, si sa che
si & giunti all'inizio quando il puntatore al nodo predecessore contiene uno zero.

Nelle liste doppie dell’Amiga, i nodi sono sempre rappresentati da
strutture di tipo Node, che contengono appunto due puntatori a strutture Node
come primi parametri: In_Succ (contiene 1'indirizzo del nodo successore) e
In_Pred (contiene l'indirizzo del nodo predecessore). L'unica eccezione a questa
regola sono il nodo di testa e il nodo di coda, entrambi conglobati nella struttura
List che definisce la lista. Osservando questa struttura, infatti, si deve pensare
che la coppia di parametri lh_Head e lh_Tail rappresentino il nodo di testa,
mentre la coppia lh_Tail e lh_TailPred quello di coda. In quest’ottica si nota che
i puntatori al successore e al predecessore di questi due nodi fittizi si
sovrappongono nella struttura List, e che questi due nodi, a differenza di tutti
gli altri, non possono contenere dati, dal momento che in realta non sono
costituiti da strutture Node: devono essere quindi considerati semplici nodi di
servizio che contribuiscono alla gestione della lista.

Da quanto esposto, € evidente che il modo migliore per comprendere
l'organizzazione delle liste doppie nell’Amiga e considerare il nodo di testa e
il nodo di coda come se fossero definiti da due strutture Node nelle quali i
parametri dal terzo in poi non devono essere né considerati, né- tantomeno
alterati.

Ora analizziamo una generica lista dell’Amiga composta da tre nodi, cioe
da tre strutture Node fra loro concatenate. In memoria risiede una struttura List,
nella quale i primi due parametri vengono considerati dal sistema come i primi
due parametri della struttura Node di testa della lista; pertanto, il parametro
lh_Head contiene 1'indirizzo del nodo successore (1'effettivo primo nodo della
lista costituito da una struttura Node), mentre il parametro lh_Tail contiene un
valore nullo, dal momento che il nodo di testa non puo essere per definizione
preceduto da altri nodi.

[1 primo nodo della lista, individuato da lh_Head, identifica il primo gruppo
di dati della lista. Si tratta di una struttura Node, nella quale il parametro
In_Succ contiene l'indirizzo della seconda struttura Node della lista, mentre il
parametro In_Pred contiene l'indirizzo della struttura List, nodo di testa della
lista. A sua volta la seconda struttura Node e concatenata alla prima e alla terza.

Nella terza struttura Node della lista, 1'ultima utile, il parametro In_Pred
contiene l'indirizzo della seconda struttura Node, mentre il parametro In_Succ
contiene l'indirizzo del nodo di coda, cioé del parametro lh_Tail contenuto nella
struttura List che intesta la lista. Come dicevamo, questo parametro insieme al
seguente parametro lh_TailPred costituisce il nodo fittizio di coda della lista.
Pertanto, in questo particolare nodo il puntatore al nodo successore (lh_Tail)
contiene un valore nullo, mentre il puntatore al nodo predecessore
(Ih_TailPred) contiene l'indirizzo della terza struttura Node, 1'ultima utile della
lista e denominata nodo predecessore di coda. Quindi, il parametro lh_Tail
funge sia da puntatore al nodo predecessore del nodo di testa, sia da puntatore
al nodo successore nel nodo di coda. In entrambi i casi deve sempre e comunque
contenere il valore zero perché la gestione della lista, cosi come € stata
descritta, funzioni.

Da questa descrizione emerge che nelle liste doppie utilizzate all'interno
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dell'Amiga, l'inizio e la fine di una lista fanno capo alla stessa struttura List che
la definisce, e che i nodi utili per memorizzare i dati sono solo quelli compresi
fra il nodo di testa e il nodo di coda. Questa organizzazione impone nei cicli di
scansione delle liste doppie due particolari condizioni di uscita: si & raggiunto
l'ultimo nodo utile quando il parametro In_Succ del nodo successore contiene
il valore nullo, e si € raggiunto il primo nodo utile quando il parametro In_Pred
del nodo precedente contiene il valore nullo.

Nella parte bassa della Figura 1.3 ¢ raffigurata una lista doppia vuota. In
essa il parametro lh_Head della struttura List contiene l'indirizzo del nodo di
coda, cioée l'indirizzo del parametro 1h_Tail della stessa struttura, e il parametro
1h_TailPred contiene 1'indirizzo della struttura List in cui & contenuto.

Ci sono diverse macro-istruzioni in linguaggio Assembly che possono
essere usate per semplificare la gestione delle liste nella programmazione in
Assembly, ottenendo in tal modo una sua ottimizzazione. Queste macro sono
definite nel file INCLUDE lists.i, e comprendono:

ADDHEAD aggiunge una struttura Node alla testa di una lista;
ADDTAIL aggiunge una struttura Node alla coda di una lista;
REMOVE rimuove una struttura Node da una lista;
REMHEAD rimuove una struttura Node dalla testa di una lista;
REMTAIL rimuove una struttura Node dalia coda di una lista;
NEWLIST inizializza una struttura List.

Per esempio, le istruzioni seguenti appartengono alla macro REMOVE:

MOVEA.L (A1),AQ ; preleva l'indirizzo del nodo successore
MOVEA.L LN_PRED(A1),A1 ; preleva l'indirizzo del nodo predecessore
MOVE.L AQ,(A1) ; aggiorna il puntatore In_Succ del nodo predecessore

MOVE.L A1,IN_PRED(AD) ; aggiorna il puntatore In_Pred del nodo successore

Si puo anche determinare quando una lista & vuota. Per farlo si controlla
se il parametro lh_TailPred della struttura List contiene l'indirizzo della
struttura stessa. Se cio accade significa che la struttura List intesta una lista
vuota. In Assembly questo controllo si esegue con le seguenti istruzioni:

CMP.L LH_TAILPRED(AQ), AD
BEQ listavuota

Per esaminare una lista € necessario scorrerla fino a che viene raggiunto
il nodo di coda. Ancora meglio, si pud mantenere un registro puntatore per
muoversi lungo la lista, impiegando le seguenti istruzioni:
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MOVE.L (A1), D1 ; primo nodo
loopScansione:
MOVEALL D1, Al ; imposta il registro indice
MOVE.L (A1), D1 ; im;irizzo contenuto nel parametro successore del
nodo seguente
BEQ.S fineScansione ; fine della lista
<corpo> ; usa A1 come puntatore al nodo
BRA.S loopScansione
fineScansione:

Queste istruzioni in linguaggio Assembly conservano nel registro A1l
I'indirizzo del nodo in uso della lista. Questo consente al programma di
guardare a ogni struttura Node prima di usarla. In C il loop di scansione di una
lista potrebbe essere il seguente:

struct List *listo;
struct Node *nodo;

i;r (nodo = lista->lh_Head; nodo->In_Succ; nodo = nodo->In_Succ)
{ /* il puntatore nodo contiene V'indirizzo dell’attuale nodo */

Per concludere, tutte le strutture standard di sistema possiedono una
struttura Node come primo elemento. L'Exec prevede i seguenti tipi di struttura
Node, i cui nomi sono piuttosto esplicitativi:

NT_DEVICE NT_MEMORY NT_SEMAPHORE
NT_FONT NT_MESSAGE NT_SOFTINT
NT_FREEMSG NT_PROCESS NT_TASK
NT_INTERRUPT NT_REPLYMSG NT_UNKNOWN
NT_LIBRARY NT_RESOURCE

I file INCLUDE che contengono le definizioni di queste costanti sono
exec/nodes.h (per 1'uso con il linguaggio C) e exec/nodes.i (per 1'uso con il
linguaggio Assembly).

AddIntServer

Sintassi di chiamata della funzione

AddintServer (intNumber, interrupt)
DO: 9-4 Al
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Scopo della funzione

Questa funzione aggiunge una nuova routine di interrupt a una catena di
routine di servizio (detta anche server chain). Questa routine di servizio viene
collocata nella catena in una posizione determinata dalla sua priorita; gli
interrupt per i quali le relative routine di servizio possiedono una piu alta
priorita vengono soddisfatti per primi. Ogni routine di servizio della catena puo
essere interrotta nel corso della sua esecuzione, se si verifica un interrupt a
priorita piu alta.

Argomenti della funzione

intNumber Bit di interrupt del chip Paula (chip dedicato alle
periferiche e al suono).

interrupt Puntatore alla struttura Interrupt che contiene il
punto d'ingresso per la routine di interrupt corrispon-
dente al bit di interrupt indicato.

Discussione

Ci sono quattro funzioni che gestiscono le routine di servizio: AddIntSer-
ver, Cause, RemIntServer e SetIntVector. Si vedano anche le spiegazioni
relative a queste funzioni.

Le routine di servizio degli interrupt vengono chiamate applicando le
seguenti convenzioni sui registri:

DO Alterabile.

D1 Alterabile.

A0 Alterabile.

Al In ingresso, puntatore al segmento dati della routine
di servizio; alterabile una volta all'interno della
routine.

Ab In ingresso, vettore di salto; alterabile una volta

all'interno della routine.

AB In ingresso, puntatore all'indirizzo base di sistema,
cioe alla struttura ExecBase; alterabile una volta
all’interno della routine.
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Tutti gli altri registri debbono essere preservati. Il termine alterabile
significa che il registro puo essere usato e modificato per manipolare dati una
volta che ci si ritrova all'interno della routine di servizio dell'interrupt.

Ci sono due tipi di routine usate per servire gli interrupt nel sistema
Amiga.

1. Gli handler, routine di gestione degli interrupt che controllano
direttamente le specifiche richieste di elaborazione di un interrupt
associato a un determinato bit di interrupt del chip Paula. Quando
l'interrupt si verifica, I’handler associato & 1'unica routine a ricevere il
controllo.

N

I server, routine di servizio degli interrupt che sono sempre organizzate
in catene associate a particolari interrupt. Quando uno di questi
interrupt si verifica, le routine di servizio elencate nella corrispondente
catena vengono eseguite una dopo l'altra, nell'ordine indicato dalle loro
priorita d’esecuzione. Questa priorita dev'essere memorizzata nel
parametro In_Pri della struttura Node che costituisce il primo elemento
della struttura Interrupt. Non € detto che tutte le routine presenti in una
catena di server riescano a ottenere il controllo quando l'interrupt si
verifica.

Nell'Amiga ci sono due tipi di interrupt: software e hardware. Solitamente
tutti gli interrupt hardware sono elaborati dalle routine dell’'Exec prima di
procedere alla chiamata delle relative routine di interrupt. Ecco come gli
interrupt dell'’Amiga vengono identificati: i sette livelli di interrupt della CPU
sono decodificati nei 15 vettori di interrupt dell’Amiga.

Per il modo in cui le cose sono organizzate, al verificarsi di uno stesso
interrupt molto spesso sono diverse le routine di servizio che devono ricevere
il controllo. Per esempio, diverse routine di servizio devono ricevere il controllo
quando si verifica l'interrupt di vertical-blanking (interrupt dell' Amiga numero
5); cio accade ogni 1/60 di secondo per le macchine in standard americano
(NTSC) e 1/50 di secondo per le macchine in standard europeo (PAL). Per
questa ragione sono state predisposte le catene di routine di servizio degli
interrupt, nelle quali ogni routine, rappresentata da una struttura Interrupt,
possiede un suo livello di priorita, cioe una sua priorita d’'esecuzione.

Come si puo immaginare, le routine a piu alta priorita vengono eseguite
per prime. Ci0 assicura il rapido svolgimento di certi compiti che devono essere
eseguiti prontamente quando si verifica I'interrupt.

Oltre agli interrupt hardware, il sistema permette di causare interrupt
software e quindi I'esecuzione delle relative routine di interrupt di basso livello.
Questo tipo di routine di interrupt non e in relazione con alcun particolare
dispositivo hardware. L’istruzione TRAP del 68000 & uno dei modi usati per
implementare gli interrupt software.

Gli interrupt riguardano anche lo scambio di controllo fra i task. La
maggior parte delle volte, uno scambio di controllo si verifica come risultato di
un interrupt, tanto software quanto hardware. Ne segue che il sistema degli
interrupt costituisce il cuore del meccanismo che sovraintende allo scambio di
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controllo fra i task dell’Amiga.

Si veda la spiegazione della funzione Cause per un elenco delle possibili
sorgenti di interrupt. Ciascun interrupt, quando si verifica, imposta un bit nel
registro di richiesta di interrupt del chip Paula. Ci sono 15 bit di interrupt ma
esistono solo sei livelli di interrupt (oltre al settimo livello previsto dal 68000)
effettivamente utilizzati.

All'interno di ciascun livello di routine di servizio degli interrupt c'e una
priorita software determinata dall'ordine nel quale vengono esaminati i vari bit
di interrupt. Si veda la spiegazione della funzione Cause per conoscere il
meccanismo di assegnazione della priorita nei vari livelli. Ci sono sei livelli di
assegnazione delle priorita di interrupt: il livello 6 & quello a priorita piu alta
mentre il livello 1 e quello a priorita piu bassa.

Livelli di priorita degli interrupt

Il coprocessore di controllo video Copper possiede il piu alto livello di
priorita di interrupt, il livello 6. L'azione del Copper €& sincronizzata con il
movimento del pennello elettronico lungo lo schermo dell’Amiga, dall'alto
verso il basso procedendo linea dopo linea. Se il Copper genera un interrupt,
in genere significa che non appena il pennello elettronico oltrepassa una certa
posizione sulla linea di scansione dello schermo dev'essere eseguito qualche
compito.

L'interrupt della porta d'espansione possiede anch'esso il livello di priorita
6, ma essendo meno importante pud aspettare fino a quando l'interrupt
generato dal Copper non & stato completamente servito.

I disco e I'UART (Universal Asynchronous Receiver Transmitter,
trasmettitore-ricevitore asincrono universale) sono posti al livello 5. Il tempo
critico di risposta € molto breve per il disco (approssimativamente 16
microsecondi). La risposta dell'UART & meno esigente (approssimativamente
250 microsecondi).

Tutti e quattro i canali audio sono posti al livello 4. I canali audio 0 e 2
possono anche essere usati per modulare l'uscita dei canali audio 1 e 3.
Normalmente i canali audio 1 e 3 vengono usati per riprodurre forme d’'onda.
In questo caso l'overhead dell’interrupt per i canali 1 e 3 viene minimizzato
ponendoli alla testa della relativa catena di routine di servizio. Il Blitter, il
Copper (a volte) e gli interrupt di vertical-blanking sono posti al livello 3. Le
routine grafiche tengono il Blitter occupato il piu possibile, ed € questo il motivo
per cui i grafici e le animazioni sono cosi veloci. Ecco perché in questo livello
il canale DMA del Blitter viene soddisfatto per primo. D’altra parte, se il
coprocessore Copper dovesse avere una priorita piu alta, potrebbe scrivere nel
bit 15 del registro di richiesta di interrupt, invece che nel bit 5. Cid causerebbe
un livello 6 di interrupt della CPU, anziché un livello 3. Il vertical-blanking si
verifica a ritmi lenti se confrontati con quelli di altre sorgenti di interrupt. Per
questo motivo, la routine di servizio dell'interrupt di vertical-blanking € in
fondo alla catena di server.

11 livello 2 riguarda le porte di I/O, la tastiera e i timer. Questi sono
dispositivi a media velocita, e quindi l'esecuzione delle loro routine di interrupt
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e richiesta a un ritmo medio.

Gli interrupt relativi alla condizione di buffer di trasmissione pieno della
porta seriale e alla condizione di blocco del disco trasferito sono posti al livello
1. Il primo & servito da una routine di interrupt che capeggia la catena di server
associata al livello 1, seguita dalla routine di servizio dell'interrupt di
trasferimento del blocco del disco. L'ultima routine della catena € quella che
serve gli interrupt software; questi interrupt sono quelli meno critici per quanto
riguarda l'intervallo fra il loro verificarsi e la loro elaborazione.

Catene di server definite dal sistema

Le routine dell’Exec costruiscono automaticamente una catena di server
per sei tipi di interrupt:

I'interrupt del livello 3 relativo al vertical-blanking.

L'interrupt del livello 2 causato dai dispositivi collegati alla porta
d’espansione dell'Amiga.

L'interrupt del livello 6 causato dai dispositivi connessi alla porta
d’'espansione dell’ Amiga.

L'interrupt del livello 3 causato dal coprocessore Copper.
Gli interrupt dei livelli 2 e 6 relativo alle porte di 1/0.

L’'interrupt del livello 3 relativo al Blitter.

Attualmente non esiste un punto di entrata nel codice del sistema per
creare una catena di server come gestore di uno o piu degli altri bit di interrupt.
Tuttavia e possibile creare propri handler se si usa lo stesso modo di procedere
impiegato per queste sei catene di server.

Addlibrary

Sintussi di chiamata della funzione

AddLibrary (library)
Al
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Scopo della funzione

Questa funzione aggiunge un nuova libreria al sistema e la rende
disponibile per ogni task che desideri chiamarne le funzioni. La struttura
Library di gestione della libreria viene aggiunta alla lista di sistema LibList.
Prima che questa funzione venga chiamata, la libreria dev'essere gia in
memoria e pronta per essere aperta. Questa funzione calcola inoltre il checksum
sulla libreria.

Argomenti della funzione

library Indirizzo della struttura Library opportunamente

definita.
Discussione

Ci sono otto funzioni dell'Exec che si occupano delle librerie nel sistema
Amiga: AddLibrary, CloseLibrary, MakeFunctions, MakeLibrary, OpenlLibrary,
RemlLibrary, SetFunction e SumLibrary. Le librerie sono identificate tramite i
loro nomi e numeri di versione, e possono contenere le routine piu
frequentemente usate dal programmatore. Cambiando il numero di versione di
una libreria si puo disporre di librerie piu strettamente correlate all’applicazio-
ne.

Si puo tenere su disco una collezione di diverse librerie. Queste librerie
sono classificate come librerie di sistema e librerie utente. Se una libreria e in
ROM si dice che e residente; se € su disco si dice che € non-residente. I task
usano le librerie per evitare di contenere al loro interno i codici per lo
svolgimento di compiti gia previsti dalle librerie. Nel sistema possono risiedere
molti task contemporaneamente. Cio significa che diversi task possono trovarsi
nella necessita di usare la stessa libreria.

La Figura 1.4 illustra la struttura generale di una libreria. Se si crea una
libreria con Makelibrary, e necessario conformarla a questo formato.
Esprimendosi formalmente, il rettangolo grande rappresenta la libreria. I
rettangoli piccoli, verso l'alto della figura, rappresentano le funzioni della
libreria, che non fanno effettivamente parte della sua definizione. Soltanto i
vettori di salto a queste funzioni sono davvero “nella libreria”. La figura mostra
i tre componenti della libreria: la struttura Library, seguita in memoria dal suo
segmento dati, e preceduta dalla tavola dei vettori di salto.

I1 primo elemento della struttura Library € la sotto-struttura Node
lib_Node, che ne permette l'inserimento nella lista di sistema LibList.

Per convenzione, un vettore di salto a una funzione occupa sei byte, due
occupati dalla codifica dell'istruzione JMP e quattro dall’indirizzo della
funzione. I vettori di salto a sei byte sono usati per individuare segmenti di



34

PROGRAMMARE L'AMIGA VOL. |

Figura 1.4:
Relazione fra
una libreria e
le sue funzioni

_—mmm—m—m

Punto d'ingresso 1

»| Funzione di libreria 1

Punto d'ingresso 2
»| Funzione di libreria 2

Punto d'ingresso n

Funzione di libreria n

Istruzione di salto alla n-esima funzione (6 byte)

[ ]
[ J
[ J
Istruzione di salto alla 2° funzione (6 byte) Indirizzi
- - - di
a
S Istruzione di salto alla 1° funzione (6 byte) memoria
crescenti

Struttura Library

Indirizzo
base della

libreria Segmento dati della libreria

codice in qualungue punto dello spazio indirizzabile della CPU. L'indirizzo della
struttura Library e l'indirizzo base della libreria, il fulcro per individuare gli altri
elementi. I vettori di salto sono collocati a offset negativi rispetto all'indirizzo
base, mentre le aree dati sono collocate a offset positivi rispetto all'indirizzo
base.

Se i codici delle funzioni della libreria sono entro 32K dalla struttura
Library, si possono usare vettori di salto da quattro byte nella definizione della
libreria. Se sono ancora piu vicini, si possono usare vettori di salto da due byte.

Il segmento dati € di misura variabile. Il suo contenuto e le sue dimensioni
dipendono dagli usi e dalle necessita previste per la libreria. Le funzioni della
libreria accedono alle locazioni del segmento dati attraverso opportuni offset
positivi dalla struttura Library. Differenti linguaggi di programmazione hanno
differenti esigenze d'interfacciamento con le librerie. Quando si progettano
librerie proprie, si possiede un completo arbitrio sull'organizzazione dei
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La

segmenti di dati.

Lo scopo della funzione AddLibrary e di aggiungere una nuova libreria alla
lista di librerie del sistema. Essa si limita ad aggiungere la libreria alla lista,
e non provvede ad aprirla. La libreria dev’essere appropriatamente definita
prima di chiamare la funzione AddLibrary. Si puo definire una libreria
utilizzando la funzione MakeLibrary.

Per accedere a una libreria gia definita & necessario eseguire i due seguenti
passi.

1. Per prima cosa si deve aprire la libreria con la funzione OpenLibrary. Se
la libreria non risulta disponibile, cioé gia in memoria, la funzione
provvede a caricarla da disco e a renderla disponibile in modo del tutto
trasparente.

2. In secondo luogo, si deve accedere alle funzioni e ai dati della libreria
specificando un offset, sia negativo (per i vettori di salto) che positivo
(per i dati), a partire dall'indirizzo base della struttura Library restituito
dalla funzione OpenLibrary.

Osservando guesto schema di accesso si puo vedere che i propri task non
sono tenuti a conoscere nessun indirizzo della libreria alla quale devono
accedere: e sufficiente che conoscano gli offset alle funzioni e li utilizzino
insieme all'indirizzo base che ottengono aprendo la libreria con la funzione
OpenlLibrary. Con questa organizzazione, le librerie possono risiedere in
qualsiasi area dello spazio indirizzabile, e i task possono funzionare anche su
modelli di Amiga differenti.

struttura Library

Una libreria ha lo scopo di offrire un insieme organizzato di funzioni
correlate che possono essere chiamate secondo adeguate modalita. La struttura
Library associata a una libreria contiene tutte le informazioni necessarie al
sistema per gestire quella libreria. Nella notazione in linguaggio C la struttura
e definita come segue:

struct Library |
struct Node lib_Node;
UBYTE lib_Flags;
UBYTE lib_pad;
UWORD lib_NegSize;
UWORD lib_PosSize;
UWORD lib_Version;
UWORD lib_Revision;
APTR lib_IDString;
ULONG lib_Sum;
UWORD lib_OpenCnt;
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Questi sono i parametri della struttura Library:

il parametro lib_Node e una sotto-struttura Node, tramite la quale la
struttura Library puo essere mantenuta all'interno della lista di sistema
LibList. 11 parametro In_Name nella struttura Node deve contenere
I'indirizzo della stringa di testo che costituisce il nome della libreria,
permettendo percio di riferirsi alla libreria tramite il suo nome. Il
parametro In_Pri della struttura Node determina dove si trova la libreria
nella lista delle librerie. Prima di aggiungere una libreria nel sistema si
dovrebbero sempre predefinire questi due parametri. Si dovrebbe anche
impostare il parametro In_Type nella struttura Node a NT_LIBRARY per
indicare che la struttura Node appartiene a una libreria.

Il parametro lib_Flags contiene un insieme di flag di gestione della
libreria. Questi flag sono spiegati dettagliatamente in seguito.

Il parametro lib_pad € un parametro di riempimento da 1 byte,
necessario per mantenere 1'appropriato allineamento della struttura alle
word.

11 parametro lib_NegSize contiene il numero di byte della libreria che
precedono in memoria la struttura Library stessa. Questa area € la tavola
dei vettori di salto alle funzioni della libreria.

11 parametro lib_PosSize contiene il numero di byte della libreria che
seguono in memoria la struttura Library stessa. Questa area contiene i
dati della libreria.

Il parametro lib_Version contiene il numero di versione della libreria.
Il parametro lib_Revision contiene il numero di revisione della libreria.

Il parametro lib_IDString contiene l'indirizzo di una stringa di testo a
terminazione nulla adibita a identificare la libreria.

Il parametro lib_Sum contiene il valore del checksum per la libreria.
Ogni volta che il contenuto della libreria viene cambiato questo
parametro dovrebbe essere aggiornato. Vedere le spiegazioni della
funzione SetFunction.

Il parametro lib_OpenCnt tiene conto del numero di task che hanno
aperto la libreria e non '’hanno ancora richiusa. Ogni volta che un task
chiama la funzione OpenlLibrary per aprire la libreria associata a questa
struttura Library, questo parametro viene incrementato. Ogni volta che
un task chiama la funzione CloseLibrary chiudere questa libreria, il
parametro viene decrementato.
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AddMemlist

Sintassi di chiamata della funzione

error = AddMemlist (size, attributes, priority, basePointer, name)

Scopo della funzione

DO DI D2 AQ Al

Questa funzione aggiunge un nuovo blocco di memoria a un pool di
memoria libera dotato di nome. Questo blocco consiste di uno o piu
sotto-blocchi. La prima sezione di byte di questo blocco conterra la struttura
MemHeader per la definizione del blocco di memoria e di ciascuno dei suoi
sotto-blocchi. Non & necessario che i sotto-blocchi siano contigui in memoria;
le strutture MemHeader e MemChunk prevedono i puntatori e le correlazioni
per ciascun sotto-blocco. Il resto del blocco (altri sotto-blocchi) diventa cosi
disponibile al sistema e a ogni altro task che vorra impiegarlo.

Argomenti della funzione

size

atiributes

priority

basePointer

Numero totale dei byte dell'intero blocco di memoria
che devono essere aggiunti.

Insieme degli attributi che il blocco di memoria dovra
avere. Vedere la spiegazione della funzione Al-
locMem per la discussione di questi attributi.

E la priorita per questo blocco di memoria. La chip
RAM ha una priorita pari a -10 e la fast RAM ha una
priorita pari a 0. La priorita di un blocco di memoria
e contenuta nel parametro In_Pri della sotto-struttura
Node all’interno della struttura MemHeader.

L'indirizzo della locazione base del nuovo blocco di
memoria libera.

E l'indirizzo del nome del pool di memoria libera.
Questo nome sara usato nella struttura MemHeader;
si usi un valore nullo se non dev’essere assegnato
alcun nome a questo pool di memoria. Il nome non
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viene copiato; percio deve rimanere valido finché la
struttura MemHeader € presente nel sistema.

Discussione

Prima della versione 1.2 non esisteva un modo efficiente per aggiungere
un insieme di blocchi di memoria a un pool di memoria libera identificato da
un nome. AddMemlList fornisce un modo conveniente per ottenere questo
risultato.

La struttura MemHeader serve al sistema per definire esplicitamente un
pool di memoria libera identificato da un nome; questo argomento viene
approfondito nella spiegazione della funzione Allocate. E opportuno prendere
nota delle seguenti osservazioni in relazione alla funzione AddMemlL.ist:

B ciascuna struttura MemHeader contiene una sotto-struttura Node, la
quale contiene i parametri del nome (In_Name) e della priorita (In_Pri)
per la struttura MemHeader. La funzione AddMemlList usa gli
argomenti della chiamata per definire questi parametri nella struttura
MemHeader.

m Ciascuna struttura MemHeader contiene un parametro per gli attributi
(mh_attributes), che la funzione aggiorna con il valore indicato dal task
nell'argomento attributes della chiamata.

B Ciascuna struttura MemHeader indica un limite verso il basso e verso
l'alto del blocco di memoria che definisce. In aggiunta, ciascuna
struttura MemHeader indica il numero totale di byte liberi (la misura
totale del pool di memoria libera) presenti nell'intero blocco di memoria
controllato dalla struttura MemHeader.

m Ciascuna struttura MemHeader contiene un puntatore alla prima di una
o piu strutture MemChunk, le quali costituiscono una lista concatenata
di blocchi di memoria, il completo pool di memoria libera. Ciascuna
struttura MemChunk contiene un puntatore al blocco seguente di
memoria della lista.

Si dovrebbero studiare le strutture MemHeader e MemChunk nel file
INCLUDE memory.h per comprendere piu a fondo queste relazioni.
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AddPort

Sintussi di chiamata della funzione

AddPort (msgPort)
Al

Stopo della funzione

Questa funzione aggiunge un nuova message port alla lista di message
port del sistema e la rende disponibile per ogni task del sistema. Quando una
message port viene aggiunta al sistema si dice che € pubblica. Il nome e i campi
priorita della sotto-struttura Node della struttura MsgPort devono essere
inizializzati prima di chiamare questa funzione. Se il programmatore non ha
bisogno del nome e dei campi di priorita dovra impostare questi parametri a
zero. Come avviene per il campo nome nelle altre liste di sistema, il nome &
comungue indispensabile se si desidera che la message port sia pubblica e
quindi rintracciabile da qualsiasi task che ne conosca il nome (tramite la
funzione FindPort).

Argomenti della funzione

msgPort Indirizzo della struttura MsgPort.

Discussione

Ci sono quattro routine dell’Exec che riguardano esplicitamente le
message port nel sistema Amiga: AddPort, FindPort, RemPort e WaitPort.
AddPort, FindPort e RemPort si occupano esclusivamente delle message port
pubbliche che vengono aggiunte alla lista di sistema con la funzione AddPort.
WaitPort, invece, riguarda sia le message port pubbliche che quelle private.
Queste routine gestiscono le message port tramite le quali i task possono
scambiarsi vicendevolmente messaggi. | messaggi sono lo strumento con il
quale i task cooperano nel sistema multitasking dell’Amiga.

Strettamente correlate alle routine di gestione delle message port sono le
routine di gestione dei messaggi: PutMsg, GetMsg e ReplyMsg. Per
comprendere le operazioni svolte dalle funzioni di gestione delle message port
si dovrebbero studiare anche le operazioni svolte dalle funzioni di gestione dei
messaggi.
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Le

Le

message port e le reply port

In generale, le message port sono classificate in due categorie: message
port e reply port. Ogni volta che un task crea una message port (usando la
funzione AddPort), significa che intende ricevere messaggi dal sistema (in
generale da qualunque task possieda l'indirizzo di quella message port).
Quando invece desidera inviare messaggi, per esempio a un dispositivo o ad
altri task, deve crearsi una reply port, che non ha generalmente bisogno di
essere pubblica. Il task deve memorizzare l'indirizzo della sua reply port nel
parametro mn_ReplyPort delle strutture Message che definiscono i messaggi:
rappresenta l'indirizzo del mittente del messaggio, cioé la message port alla
quale il messaggio dev'essere restituito dal destinatario.

Per definizione, € attivo un solo task alla volta; si dice che tutti gli altri task
sono “in riposo”. I messaggi inoltrati dal task mittente vengono inseriti nelle
code alle message port destinatarie. Al successivo scambio di controllo un task
destinatario puo acquisire il controllo del sistema ed esaminare i messaggi
giunti alla sua message port. All'arrivo di un messaggio, tutti i segnali generati
dalle message port di un task devono essere esaminati per rilevare in quale
message port e arrivato.

Il task mittente di un messaggio ha bisogno di sapere quando un
messaggio e stato elaborato dal ricevente. Una volta che il task destinatario di
un messaggio lo ha ricevuto e lo ha elaborato, deve quindi restituirlo al mittente
tramite la funzione ReplyMsg; questa funzione accoda il messaggio alla reply
port indicata nel messaggio stesso. Quando il task mittente riceve il controllo
della CPU, puo sondare la propria reply port per verificare quali dei messaggi
inviati sono stati restituiti. La sequenza delle azioni successive dipende da
questa verifica.

caratteristiche delle message port

Mentre possono esserci molti task nel sistema, uno solo di essi puo essere
attivo in ogni momento. Quale sia il task attivo € determinato in parte dalla sua
priorita relativa. Tutti i task, sia quello attivo che quelli in riposo, possono
disporre di un qualsiasi numero di message port, ognuna delle quali puo essere
stata resa pubblica tramite la funzione AddPort. I messaggi contenuti in una
message port possono essere di qualsiasi lunghezza.

Quando un task crea una message port pubblica, questa message port
viene aggiunta al sistema e diventa un elemento della lista di sistema delle
message port. Il sistema mantiene automaticamente la lista delle message port
pubbliche.

' Le message port possono essere pubbliche o private. Una message port &
pubblica quando & disponibile per l'intero sistema, cioé quando tutti i task
possono inviarle messaggi. Si deve usare la funzione AddPort per rendere
pubblica una message port. A una message port pubblica dev'essere assegnato
un nome. Una message port privata viene usata soltanto da sezioni di codici che
lavorano in stretta cooperazione. Il sistema stesso mantiene e impiega diverse
message port private per le sue necessita.
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AddResource

Sintassi di chiamata della funzione

AddResource (resource)
Al

Scopo della funzione

Questa funzione aggiunge un nuova risorsa alla lista di risorse del sistema,
e la rende disponibile per tutti i task del sistema. Si noti che la risorsa viene
semplicemente collocata in una lista di sistema. Prima di chiamare la funzione
la risorsa dev’essere anche preparata all'impiego.

Argomenti della funzione

resource Indirizzo di una struttura Resource opportunamente
definita.

Discussione
Ci sono tre funzioni dell'Exec direttamente correlate alla gestione delle
risorse dell’Amiga: AddResource, OpenResource e RemResource. I loro nomi
suggeriscono il particolare compito che svolgono. Si noti che non esiste una
funzione CloseResource.

La lista delle risorse di sistema

I1 sistema mantiene in RAM una lista di tutte le risorse di sistema. Ogni
volta che si effettua una chiamata alla funzione AddResource, questa lista
viene aggiornata automaticamente. La funzione OpenResource alloca anche la
memoria necessaria per la gestione della risorsa.
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La sequenza di gestione delle risorse

La sequenza generale di gestione delle risorse procede secondo queste
linee.

1. La risorsa viene aggiunta alla lista di risorse del sistema tramite la
funzione AddResource. Questa funzione opera come le funzioni
AddLibrary, AddDevice e altre funzioni dell’'Exec che aggiungono
risorse software al sistema. Una volta che la risorsa € stata aggiunta, pud
essere utilizzata da ogni task del sistema, tanto da quelli creati dal
programmatore, quanto da quelli di sistema. Fino a questo punto & stata
usata soltanto la memoria necessaria per aggiungere la risorsa alla lista
di sistema.

2. Ciascun task che vuole usare la risorsa deve aprirla con una chiamata
alla funzione OpenResource. Lo scopo della funzione OpenResource &
simile a quello delle funzioni OpenLibrary, OpenDevice e le altre
funzioni “Open” dell'Exec: offrire a chi la chiama 1'accesso alla risorsa.
Siccome l'Amiga & un sistema multitasking, diversi task possono
accedere alla stessa risorsa; ognuno di essi puo effettuare una chiamata
alla funzione OpenResource quando diventa attivo.

Puo quindi accadere che diversi task chiamino la funzione OpenResource
per aprire la stessa risorsa, anche se puo essere attivo solo un task alla volta.
Ogni chiamata alla funzione OpenResource assegna questa risorsa a un nuovo
task. La risorsa diventa cosi “condivisa”. Questo assicura che i dati andranno
e torneranno dalla risorsa a un solo task (quello in esecuzione), anche se diversi
altri task possono in seguito usare la stessa risorsa per inviare e ricevere dati.

La libreria di una risorsa

Una risorsa & rappresentata nel sistema da una libreria di funzioni. Queste
funzioni sono conservate nello stesso formato utilizzato per tutte le altre librerie
standard dell’Amiga. Si puo usare la funzione MakeLibrary per creare la libreria
di una risorsa. Come accade per le altre librerie, la libreria di una risorsa ha
diversi vettori di salto che precedono la struttura Library.

Creazione e uso delle risorse

Per creare una risorsa da inserire nel sistema, occorre definirla come
libreria. Questa trasformazione in libreria dev'essere effettuata dopo che i
codici della risorsa sono stati opportunamente creati e verificati. Si porranno le
specifiche funzioni della risorsa nella libreria collocandole a vari offset dalla
struttura Library. Una volta che si conoscono gli offset si possono specificare i
vettori di salto per raggiungere le funzioni. Fra questi sono indispensabili quelli
relativi alle funzioni obbligatorie della libreria e quelli relativi alle sue aree dati.
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Una volta che tutto questo e stato fatto, si e pronti a costruire la libreria
della risorsa chiamando la funzione MakeLibrary. Se tutto va a buon fine, la
definizione della libreria sara accettata e si potra usare la funzione
AddResource per aggiungere la risorsa alla lista di sistema, in modo che
qualsiasi task possa aprirla e accedere alle sue funzioni.

Quando nessun task ha piu bisogno della risorsa, si puo rimuoverla con
RemResource. Questa funzione libera tutta la memoria assegnata alla risorsa.
Se il sistema & dotato di molta memoria RAM, non & necessario rimuovere
continuamente le risorse aperte.

Il sistema Amiga possiede cinque risorse. Si veda anche la descrizione
della funzione OpenResource.

AddSemaphore

Sintassi di chiamata della funzione

AddSemaphore (signalSemaphore)
Al

Scopo della funzione

Questa funzione aggiunge una struttura SignalSemaphore alla lista di
sistema dei semafori di segnalazione. I parametri nome (In_Name) e priorita
(In_Pri) della sotto-struttura Node della struttura SignalSemaphore devono
essere impostati prima di chiamare AddSemaphore. Se non si desidera che altri
task abbiano rapporti con questo semaforo (non abbiano cioe accesso alla sua
struttura SignalSemaphore), deve invece essere usata la funzione InitSemapho-
re, che non richiede di definire il parametro In_Name della sotto-struttura Node
della struttura SignalSemaphore.

Argomenti della funzione

signalSemaphore Indirizzo di una struttura SignalSemaphore adegua-
tamente definita. Sia il parametro del nome che
quello della priorita della sotto-struttura Node della
struttura SignalSemaphore devono essere impostati
prima di cedere il controllo alla funzione AddSe-
maphore.
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Discussione

La

Ci sono sette funzioni che riguardano i semafori di segnalazione:
AddSemaphore, AttemptSemaphore, FindSemaphore, InitSemaphore, Obtain-
Semaphore, ReleaseSemaphore e RemSemaphore. Ciascuna di esse interagisce
con una struttura SignalSemaphore. Oltre a queste funzioni, esistono due
funzioni che riguardano la lista dei semafori di segnalazione (ObtainSemapho-
reList e ReleaseSemaphoreList) e due funzioni che hanno a che fare con i
semafori basati su messaggi (Procure e Vacate). Si legga la spiegazione di
ciascuna di queste funzioni per comprendere come e perché vengono usati i
semafori nel software sistema dell' Amiga.

Le prime nove funzioni lavorano direttamente con la struttura SignalSe-
maphore e con i suci parametri.

struttura SignalSemaphore

La struttura SignalSemaphore ha nel file INCLUDE semaphores.h la
seguente definizione:

struct SignalSemaphore {
struct Node ss_Link;
SHORT ss_NestCount;
struct Minlist ss_WaitQueue;
struct SemaphoreRequest ss_Moultiplelink;
struct task *ss_Owner;
SHORT ss_QueueCount;

7
Questi sono i parametri nella struttura SignalSemaphore:

® il parametro ss_Link € una sotto-struttura Node, nella quale il parametro
nome (Iln_Name), il parametro priorita (In_Pri) e altri parametri
consentono alla struttura SignalSemaphore di essere inserita in una
lista di semafori di segnalazione e di essere identificata tramite un
nome.

® [l parametro ss_NestCount € un contatore che tiene conto del numero
di volte che questo particolare semaforo € stato utilizzato {(con una
chiamata a ObtainSemaphore) e rilasciato (con una chiamata a
ReleaseSemaphore) dal task che lo detiene. Solo quando questo
parametro vale zero, un altro task pud accedere a questa struttura
SignalSemaphore.

@ Il parametro ss_WaitQueue € una sotto-struttura MinList che definisce
la lista dei task che stanno attendendo di accedere a questa struttura
SignalSemaphore. La struttura MinList € una forma ridotta della
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struttura List, ed € definita nel file INCLUDE lists.h. Quando il
parametro ss_NestCount giunge a zero, il sistema consulta questa lista
per determinare quali task sono in coda per usare questa struttura
SignalSemaphore.

® Il parametro ss_MultipleLink € una sotto-struttura SemaphoreRequest
contenuta nella struttura SignalSemaphore. La struttura SemaphoreRe-
quest viene allocata dalla funzione ObtainSemaphore quando un task
tenta di accedere a una struttura SignalSemaphore non utilizzabile. In
tal caso si forma un legame multiplo fra tutti i task che stanno tentando
di usare il semaforo di segnalazione rappresentato da questa struttura
SignalSemaphore.

@ Il parametro ss_Owner € un puntatore alla struttura Task del task che
ha accesso alla struttura SignalSemaphore. Quando un nuovo task
ottiene l'accesso alla stessa struttura SignalSemaphore, il sistema
provvede ad aggiornare il parametro.

B [l parametro ss_QueueCount & il contatore del numero dei task che sono
in coda per usare una struttura SignalSemaphore. Esso informa il
sistema di quanto € lunga la lista ss_WaitQueue. Ogni volta che un altro
task tenta di accedere alla struttura SignalSemaphore, questo parame-
tro viene incrementato.

AddTail

Sintussi di chiamata della funzione

AddTail (list, node)
AO Al

Scopo della funzione

Questa funzione aggiunge una nuova struttura Node alla coda di una lista
a doppia concatenazione.
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Argomenti della funzione

list Indirizzo della struttura List la cui lista & destinata a
contenere questo nodo.

node Indirizzo della struttura Node da inserire in coda alla
lista.

Discussione

La libreria Exec dell’Amiga ha diverse funzioni destinate a operare con i
nodi e le liste a doppia concatenazione. Per un'esposizione completa si veda la
spiegazione della funzione AddHead.

Grazie all'organizzazione a doppia concatenazione, si possono inserire e
cancellare nodi in ogni punto della lista senza doverla leggere dall'inizio.
Ciascuna lista e definita da una struttura List che in linguaggio C & definita
come segue:

struct List {
struct Node +*lh_Head;
struct Node *lh_Tail:
struct Node *lh_TailPred;
UBYTE Ih_Type;
UBYTE I_pad;

b

I campi Ih_Head e lh_Tail formano insieme il primo nodo della lista,
chiamato nodo di testa. I campi lh_Tail e lh_TailPred formano l'ultimo nodo
della lista, detto nodo di coda. Questi due nodi sono fittizi, nel senso che non
sono in realta costituiti da strutture Node come tutti gli altri, e quindi non
possono contenere dati; servono unicamente per la gestione della lista e si
sovrappongono all'interno della struttura List. Il parametro lh_Type serve per
verificare i singoli nodi della lista (non € detto che venga sempre usato). Ci sono
14 tipi di nodo, e sono stati definiti nel corso della trattazione della funzione
AddHead. Il campo 1_pad € un byte di allineamento della struttura alle word,
e pertanto non viene impiegato.

La struttura List & collegata al resto della lista secondo queste modalita:

1. 1l parametro lh_Head della struttura List punta alla prima struttura
Node della lista.

2. 11 parametro lh_TailPred della struttura List punta all'ultima struttura
Node della lista, quella che costituisce il nodo predecessore di coda.

3. La prima struttura Node della lista punta indietro al parametro lh_Head
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della struttura List, cioé al nodo di testa. In questo nodo fittizio, il
parametro che punterebbe al nodo predecessore (lh _Tail) contiene un
valore nullo.

4. L'ultima struttura Node punta avanti al parametro lh_Tail della
struttura List, cioé al nodo di coda. In questo nodo fittizio, il parametro
che punterebbe al nodo successore (lh _Tail) contiene un valore nullo.

Questi legami sono illustrati nella Figura 1.3 e descritti piu ampiamente
nella spiegazione della funzione AddHead.

Occorre inizializzare opportunamente la struttura List prima di utilizzarla.
11 parametro lh_Tail deve sempre e comunque contenere il valore zero perché
la lista doppia possa essere gestita. Per quanto riguarda gli altri due puntatori
a strutture Node, se la lista che si vuole intestare deve risultare inizialmente
vuota, si devono seguire i seguenti passi:

1. Memorizzare nel parametro lh_Head l'indirizzo del parametro lh_Tail.

2. Memorizzare nel parametro lh_TailPred l'indirizzo del parametro
Ih_Head, cioe l'indirizzo della struttura List stessa.

3. Memorizzare il tipo di lista nel parametro lh_Type.

Ecco un esempio di definizione della struttura List in linguaggio
Assembly:

MOVE.L Ag, (AD)
ADDQ.L #LH_TAIL, (A2)

CLR.L LH_TAIL(AO)

MOVE.L Ag, LH_TAILPRED(AG)

Per dare qualche idea di come vengono usate queste funzioni di gestione
delle liste, si considerino i tipi di liste che le funzioni dell'Exec utilizzano per
gestire i task di sistema e quelli previsti dal programmatore. Ecco una
descrizione dei principali tipi di liste.

La lista di sistema TaskReady

E una lista di sistema nella quale compaiono tutti i task che sono stati
aggiunti al sistema usando la funzione AddTask e che sono pronti per ricevere
il controllo della CPU. Questa lista & ordinata secondo la priorita dei task. In
ogni istante un solo task e in esecuzione; tutti gli altri possono trovarsi in due
possibili stati: pronti per ricevere il controllo della CPU o in attesa di un evento.
Gli eventi che possono accadere perché un task venga inserito nella lista
TaskReady sono tre: puo arrivare a una delle sue message port un messaggio
del quale era entrato in attesa, puo verificarsi un interrupt che lo risveglia, puo
essergli assegnata una piu alta priorita tramite la funzione SetTaskPri.
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La lista di sistema TaskReady aumenta quando nuovi task diventano
pronti a ricevere il controllo della CPU, e diminuisce quando i task entrano in
stato di attesa.

La lista di sistema TaskWait

E una lista di sistema nella quale compaiono tutti i task che sono stati
aggiunti al sistema usando la funzione AddTask e che sono in attesa di un
evento. I task che si trovano in questo stato non ricevono cicli della CPU fino
a quando non tornano attivi, cioe fino a quando non si verificano gli eventi che
stanno aspettando. In questa lista di sistema, contrariamente alla lista
TaskReady, le strutture Task dei task non sono ordinate secondo le priorita. Un
task puo passare dalla lista TaskReady alla lista TaskWait in diversi modi; per
esempio, quando entra in attesa di un segnale o quando chiama una funzione
di accesso al video come printf del linguaggio C standard.

La lista di sistema LibList

Questa lista elenca tutte le librerie disponibili (cioé presenti in memoria)
e pronte per essere aperte. Cresce a mano a mano che vengono aggiunte librerie
al sistema attraverso la funzione AddLibrary; decresce invece quando le
librerie vengono rimosse dal sistema con la funzione RemlLibrary.

La lista di sistema Devicelist

Questa lista elenca tutti i dispositivi disponibili (cioé presenti in memoria)
e pronti per essere aperti. Cresce a mano a mano che vengono aggiunti
dispositivi al sistema attraverso la funzione AddDevice; decresce invece
quando i dispositivi vengono rimossi dal sistema con la funzione RemDevice.

La lista di sistema Memlist

Questa lista elenca tutti i blocchi di memoria libera del sistema
suddividendoli per tipi. Cresce a mano a mano che vengono liberati blocchi di
memoria tramite le funzioni FreeEntry e FreeMem. Si noti che il sistema non
tiene una lista delle aree di memoria in uso, ma viene mantenuta soltanto la
lista dei blocchi di memoria disponibili (liberi).

La lista di sistema Portlist

Questa lista elenca tutte le message port dichiarate pubbliche. Cresce a
mano a mano che nuove message port vengono dichiarate pubbliche tramite
la funzione AddPort, decresce quando le message port pubbliche vengono
rimosse con la funzione RemPort.
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La lista di sistema Intrlist

Questa lista elenca tutte le routine di interrupt inserite nel sistema. Cresce
a mano a mano che vengono aggiunte routine di interrupt con la funzione
AddIntServer, e decresce a mano a mano che le routine di interrupt vengono
rimosse con la funzione RemIntServer.

La lista di sistema Resourcelist

Questa lista elenca tutte le risorse disponibili nel sistema. Cresce a mano
a mano che vengono aggiunte risorse al sistema tramite la  funzione
AddResource, e decresce a mano a mano che le risorse vengono rimosse con la
funzione RemResource.

AddTask

Sintussi di chiamata della funzione

AddTask (taskCS, initialPC, finalPC)
Al A2 A3

Scopo della funzione

Questa funzione aggiunge un nuovo task al sistema. Quando un task
desidera aggiungere un altro task al sistema, prima di chiamare AddTask deve
inizializzare alcuni parametri della struttura Task e deve aver allocato uno stack
di dimensioni opportune. Generalmente € consigliabile non scendere sotto i
cento byte.

AddTask usa un po’ di spazio nell’area stack del nuovo task per
memorizzarvi lo stato iniziale dei registri; in questo modo, appena prima che
il task riceva il controllo della CPU questi dati vengono automaticamente
copiati nei registri della CPU per creare una situazione di default. Negli scambi
di controllo successivi, ogni volta che il task perde il controllo, i valori dei
registri della CPU vengono sempre salvati nello stack del task per essere poi
ripristinati quando il task riottiene il controllo. AddTask memorizza i valori di
default dei registri a partire dalla posizione nello stack indicata dal parametro
SPReg della struttura Task (attenzione, non da SPUpper). Questo significa che
prima di chiamare AddTask e possibile inserire nello stack dati statici, in modo
che il task possa leggerli facilmente quando riottiene il controllo. AddTask
tiene conto di quest'eventualita e non parte dal presupposto che lo stack del

49



50

PROGRAMMARE L'AMIGA VOL. |

nuovo task sia vuoto. Questo risulta molto utile per predisporre variabili globali
prestabilite che possono poi essere utilizzate dal task per soddisfare alcune
delle sue necessita di elaborazione dati. In aggiunta, alcuni task possono usare
questo spazio per passare al nuovo task i suoi argomenti iniziali. I valori iniziali
dei registri della CPU sono impostati a zero, con 1'esclusione del PC (program
counter) del 68000.

Argomenti della funzione

taskCS Indirizzo della struttura Task che definisce il task da
aggiungere nel sistema.

initialPC Indirizzo del punto d'ingresso dei codici del task.

finalPC Indirizzo dei codici del task adibiti alla chiusura del
task. Se vale zero, quando verra richiesta la rimozione
del task il sistema usera automaticamente una
propria routine generale di rimozione. Questo indiriz-
zo viene posto nello stack del task nella posizione piu
bassa, in modo che rappresenti il piti remoto indirizzo
di ritorno per il task.

Discussione

Ci sono quattro funzioni dell’Exec preposte alla gestione dei task nel
sistema Amiga: AddTask, FindTask, RemTask e SetTaskPri. Si vedano anche
le spiegazioni di queste funzioni.

I1 ROM Kernel dell’Amiga € un ambiente che opera in tempo reale, basato
su messaggi e gestione multitasking delle risorse. Tuttavia € importante
comprendere che le funzioni Exec non costituiscono un sistema operativo nel
senso usuale del termine. Piu vicino alla definizione di sistema operativo e
invece I'AmigaDOS.

Essendo predisposte per funzionare in tempo reale, le funzioni dell'Exec
sono in grado di rispondere agli eventi non appena questi si verificano, dal
momento che sono progettate per completarsi nel minor tempo possibile.
Inoltre, gli speciali chip dedicati dell’Amiga assistono le operazioni che
coinvolgono i task e le rendono particolarmente veloci. In particolare, il canale
DMA (direct memory access, memoria ad accesso diretto) del Blitter puo
trasferire dati a velocita molto elevata. Le operazioni di-sistema risultano anche
accelerate dalla presenza di altri canali DMA (fino a un massimo di 24).

Essendo multitasking, le funzioni dell’Exec rendono possibile lo svolgi-
mento concorrente di diversi programmi, senza che ciascuno debba tener conto
degli altri. Per esempio, un task puo segnalare a un altro di aver bisogno di
informazioni da disco. Quando questo sotto-task di accesso al disco inizia a
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lavorare, ci sara nel sistema un task correlato al disco. Mentre il task di accesso
al disco attende che la testina di lettura/scrittura del disk drive giunga sulla
traccia richiesta, un altro task puo svolgere parte del suo lavoro. Cio evita la
perdita di tempo che si verifica mentre la testina di lettura/scrittura si sta
muovendo, e mantiene il sistema sempre occupato a svolgere operazioni utili,
senza inefficienti loop di attesa.

Quando si inserisce un task nel sistema, occorre attribuirgli una priorita
d’esecuzione, che dev’essere un numero compreso tra +127 (priorita massima)
e -128 (priorita minima). La priorita di un task dev'essere memorizzata nel
parametro In_Pri della sotto-struttura Node (di nome tc_Node) che costituisce
il primo elemento della struttura Task. Nello scambio di controllo fra i task
condotto dall'Exec, task eseguibili dotati della stessa priorita ricevono porzioni
di tempo uguali della CPU.

Le funzioni dell'Exec sono basate sullo scambio di messaggi; i task
possono comunicare fra loro attraverso i messaggi. Ciascun task puo avere una
o piu message port dove vengono inviati i messaggi. I messaggi che giungono
a una message port vengono messi in coda ed elaborati in ordine FIFO. Quando
arriva un messaggio, il relativo task pud ricevere un segnale di cui era in attesa
e quindi riottenere il controllo della CPU, oppure pud essere mandata in
esecuzione una speciale routine di exception: il modo in cui si manifesta
l'evento corrispondente all’arrivo di un messaggio dipende dal task che ha
creato la message port.

Per inviare un messaggio si usa la funzione PutMsg, la quale lo accoda alla
message port destinataria. Quando il task che possiede la message port ottiene
il controllo, pu¢ chiamare la funzione GetMsg per prelevare il messaggio.
PutMsg puo svolgere una delle seguenti due azioni:

B pud attivare il task impostando uno dei suoi bit di segnale, quello
associato alla message port destinataria del messaggio. Se il task era in
attesa di quel segnale, riottiene il controllo.

m Puo attivare il task e causare un interrupt software. Cid forza
I’esecuzione della routine di exception del task. Tuttavia questo accade
soltanto se il segnale associato alla message port e stato predisposto per
causare exception. Quando l'interrupt € terminato, il task riprende
l'esecuzione dal punto a cui era arrivato prima che si verificasse
l'interrupt.

Per definire e aggiungere un task al sistema, si definisce per prima cosa
la relativa struttura Task, la quale viene poi usata dal sistema per gestire il task.
I parametri da definire sono quelli relativi allo stack del task, alla routine di
exception, alla routine di trap, all'allocazione della memoria e a tutti gli altri
parametri necessari per definire il task.
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Quando questo lavoro e stato svolto, si procede ad aggiungere il task al
sistema chiamando la funzione AddTask. Da quel momento in poi, il task
condivide le risorse del sistema con tutti gli altri task gia presenti. Nella
creazione di un task € necessario rispondere alle seguenti domande:

1. Dove si trova la struttura Task relativa al task considerato? La funzione
AddTask richiede come primo argomento l'indirizzo della struttura
Task, che dev’essere allocata in memoria e inizializzata prima di
chiamare la funzione AddTask.

2. Qual & l'indirizzo d'inizio dei codici del task? La funzione AddTask
richiede questo indirizzo come secondo argomento. I codici del task
possono trovarsi in qualsiasi area RAM, inclusa la chip RAM.

3. Qual & l'indirizzo d’'inizio della routine di rimozione che questo task
dovrebbe usare quando ha terminato il suo lavoro? La funzione
AddTask richiede questo indirizzo come terzo argomento.

La struttura dati che definisce la struttura Task appare nei file INCLUDE
tasks.h (per il linguaggio C) e tasks.i (per il linguaggio Assembly). Per allocarla
in memoria si possono impiegare le seguenti istruzioni:

struct Task *mioTask;
mioTask = (struct Task *) AllocMem ((LONG) sizeof (struct Task), MEMF_PUBLIC
| MEMF_CLEAR);

La variabile puntatore mioTask viene cosi a contenere l'indirizzo della
struttura Task appena allocata. Ora occorre impostarne alcuni parametri prima
di poter chiamare la funzione AddTask per aggiungere il task al sistema.
Eccone 1'elenco.

1. Parametri di definizione dello stack:

tc_SPUpper deve contenere l'indirizzo del byte superiore dello
stack;

tc_SPLower deve contenere l'indirizzo del byte inferiore dello
stack;

tc_SPReg deve contenere il valore iniziale del registro stack

pointer che il sistema usa per gestire lo stack del task
e individuarne gli elementi.

2. Parametri di definizione della routine di exception:
tc_ExceptCode deve contenere l'indirizzo della routine di exception

di questo task,; deve valere zero se non sono previste
routine di exception,
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tc_ExceptData

tc_SigExcept

tc_SigRecvd

tc_SigAlloc

deve contenere l'indirizzo dell’area dati della routine
di gestione dell’'exception per il task; deve valere zero
se non sono previste routine di exception,;

maschera di bit che informa il sistema su quali
segnali sono destinati a causare una exception;
dev'essere azzerato se non sono previste routine di
exception;

quando il task riceve un segnale, il sistema imposta
il bit corrispondente in questo parametro. La funzione
Wait controlla il contenuto di questo parametro per
rilevare se il segnale pervenuto e fra quelli indicati
nel suo argomento, cioe se & fra quelli che devono
risvegliare il task. Se il controllo ha esito positivo,
provvede a copiare il contenuto del parametro nel
registro DO e ad azzerarlo; il registro DO contiene il
valore che viene restituito al task che ha chiamato la
funzione Wait. Generalmente i task non hanno
nessuna necessita di accedere direttamente al para-
metro tc_SigRecvd, che dev'essere quindi azzerato
prima di chiamare AddTask;

€ un insieme di 32 bit di segnale nel quale quelli a 1
indicano i segnali allocati; quando si inserisce il task
nel sistema con la funzione AddTask, questo valore
dev'essere impostato a zero.

3. Parametri di definizione della routine di trap:

‘tc_TrapCode

tc_TrapData

tc_TrapAlloc

tc_TrapAble

deve contenere l'indirizzo d’'inizio della routine di
trap per il task; dev’'essere azzerato se non e prevista
una routine di trap;

deve contenere l'indirizzo dell'area dati della routine
di trap per il task; dev'essere azzerato se non e
prevista una routine di trap;

parametro che informa il sistema sulle trap gia
allocate;

parametro che informa il sistema sulle trap abilitate
in quel particolare momento.

4. Parametri di allocazione della memoria:

tc_MemEntry

Questo & un puntatore a una struttura List che dice al
sistema quali locazioni di memoria devono essere
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allocate per il nuovo task. Tali aree di memoria
possono anche essere liberate piu tardi, durante
I'esecuzione del task. Se non & necessario che il
sistema allochi memoria per il task, questo parametro
dev'essere azzerato. E importante notare che se prima
d'inserire il task nel sistema si indicano in questa
lista i blocchi di memoria che devono essere allocati
automaticamente dal sistema, quando poi il task
termina, il sistema accede al parametro tc_MemEntry
per liberare la memoria allocata all'avvio del task.
Questo vale anche quando la lista tc_MemkEntry
cresce dinamicamente durante 1'esecuzione del task.

5. Altri parametri: in generale, tutti gli altri parametri della struttura Task
si impostano a zero prima che il task venga aggiunto al sistema con la

funzione AddTask.

La struttura Task

La struttura Task e definita come segue:

struct Task {
struct Node tc_Node;
UBYTE tc_Flags;
UBYTE tc_State;
BYTE tc_IDNestCnt;
BYTE tc_TDNest(nt;
ULONG tc_SigAlloc;
ULONG tc_SigWait;
ULONG tc_SigRecvd;
ULONG tc_SigExcept;
UWORD tc_TrapAlloc;
UWORD tc_TrapAble;
APTR tc_ExceptData;
APTR tc_ExceptCode;
APTR tc_TrapData;
APTR tc_TrapCode;
APTR tc_SPReg;
APTR tc_SPlower;
APTR tc_SPUpper;
VOID (+tc_Switch)();
VOID (+tc_Launch)();
struct List tc_MemEntry;
APTR tc_UserData;

k

I parametri della struttura Task sono i seguenti:
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m il parametro tc_Node € la sotto-struttura Node che permette alla
struttura Task di essere inserita in una lista di sistema. Il parametro
In_Name della struttura Node contiene l'indirizzo della stringa che
rappresenta il nome del task; i task che sono dotati di nome possono
essere rintracciati tramite la funzione FindTask. Il parametro In_Pri
della struttura Node deve contenere la priorita che si desidera
assegnare al task. Questi due parametri dovrebbero essere definiti
prima d'inserire il task nel sistema. Si dovrebbe anche impostare il
parametro In_Type della struttura Node a NT_TASK per indicare che la
struttura Node rappresenta un task.

m Il parametro tc_Flags contiene un insieme di flag per il task. Ciascun
task puo avere fino a cinque flag. Alcuni o tutti questi flag devono essere
impostati prima che il task venga inserito nel sistema.

m Il parametro tc_State riporta continuamente lo stato del task. I task
possono trovarsi in cinque stati diversi (si veda piu avanti). Il sistema
aggiorna automaticamente il parametro.

m Il parametro tc_IDNestCnt € il contatore del numero di volte che gli
interrupt sono stati disabilitati per il task rappresentato dalla struttura
Task in questione. Ogni volta che un task avvia una routine che
disabilita gli interrupt, questo parametro viene incrementato. Gli
interrupt vengono abilitati appena prima che la routine restituisca il
controllo, decrementando in tal modo il parametro. Il parametro viene
anche aggiornato direttamente dalle routine di sistema Enable e
Disable.

® Il parametro tc_TDNestCnt contiene il contatore di annidamento del
numero delle chiamate alle funzioni Forbid e Permit. Questo parametro
viene aggiornato automaticamente dal sistema ogni volta che vengono
chiamate queste routine di sistema.

m [l parametro tc_SigAlloc rappresenta l'insieme dei segnali allocati dal
task. Ci sono 32 segnali (quindi bit) disponibili per ogni task, ma i 16
bit piu bassi (i bit da 0 a 15) sono riservati al sistema. Il task puo allocare
gli altri 16 (i bit da 16 a 31). Quando il task chiama la funzione
AllocSignal, questa provvede a impostare uno di questi bit per indicare
che il corrispondente segnale e da considerare gia allocato. Al contrario,
FreeSignal provvede ad azzerare il bit corrispondente a un particolare
segnale.

B [l parametro tc_SigWait rappresenta l'insieme di segnali per i quali il
task e entrato in attesa, e viene impostato dalla funzione Wait con il
valore del suo argomento. Tale insieme doviebbe sempre essere un
sotto-insieme dei 16 segnali disponibili ai task (i bit da 16 a 31). In
genere i task non hanno necessita di accedere a questo parametro, che
viene impiegato essenzialmente dal sistema.
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Il parametro tc_SigRecvd e sotto il controllo del sistema. Quando un task
riceve un segnale, il sistema imposta a 1 il corrispondente bit del
parametro tc_SigRecvd, in modo che la funzione Wait possa rilevare
quale segnale é pervenuto. Se la funzione Wait rileva l'arrivo di uno dei
segnali indicati nel suo argomento, provvede ad azzerare il parametro
tc_SigRecvd prima di restituire il controllo. In genere i task non hanno
necessita di accedere a questo parametro, che viene impiegato
essenzialmente dal sistema.

Il parametro tc_SigExcept rappresenta l'insieme dei segnali che devono
causare un'exception. Tale insieme e rappresentato come una maschera
di bit. Ci sono 32 possibili bit di segnale e 32 corrispondenti bit di
exception. Ancora una volta i 16 bit bassi della long word sono riservati
al sistema, mentre gli altri 16 possono essere usati dal task. Questo
parametro opzionale dovrebbe essere impostato prima d’inserire il task
nel sistema.

Il parametro tc_TrapAlloc rappresenta 1'insieme delle trap allocate per
il task rappresentato da questa struttura Task. Ciascuna trap dovrebbe
avere una corrispondente routine per provvedere alla sua gestione. Tale
parametro opzionale doviebbe essere impostato prima d’inserire il task
nel sistema.

Il parametro tc_TrapAble rappresenta l'insieme dei numeri di trap
abilitati per il task. Tale parametro opzionale dovrebbe essere impostato
prima d'inserire il task nel sistema.

1l parametro tc_ExceptData deve contenere l'indirizzo di un’area dati da
utilizzare con la routine di exception associata al task. La routine di
exception usa questi dati quando riceve il controllo, ovviamente al
verificarsi di un'exception. Se si vuole che il task elabori exception che
prevedono dati, questo parametro opzionale dev’'essere impostato prima
d'inserire il task nel sistema.

Il parametro tc_ExceptCode deve contenere l'indirizzo della routine di
exception da associare al task. Se si desidera che il task elabori le
exception, questo parametro opzionale deve'essere impostato prima
d'inserire il task nel sistema.

Il parametro tc_TrapData &€ un puntatore a un insieme di dati di trap per
il task. Se si desidera che il task elabori le trap attingendo a dati, questo
parametro opzionale dev'essere impostato prima d’inserire il task nel
sistema.

Il parametro tc_TrapCode € un puntatore alla routine di trap per il task.
Se si vuole che il task elabori le trap, questo parametro opzionale
dev’essere impostato prima d'inserire il task nel sistema.
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m Il parametro tc_SPReg contiene il valore dello stack pointer del task. Le
routine di sistema aggiornano questo valore, incrementandolo o
decrementandolo quando nuovi dati vengono prelevati o inseriti nello
stack del task. Prima d'inserire il task nel sistema, & necessario inserire
un valore in questo parametro. Se lo stack non & necessario, occorre
inizializzare questo parametro con lo stesso valore memorizzato nel
parametro tc_SPUpper.

® Il parametro tc_SPLower contiene il valore del confine inferiore e il
parametro tc_SPUpper contiene il valore del confine superiore dello
stack pointer del task. Questi valori rimangono costanti durante
l'esecuzione del task. Tali parametri devono essere impostati prima
d'inserire il task nel sistema.

@ Il parametro tc_Switch pud essere inizializzato con l'indirizzo di una
routine definita dal programmatore e destinata a prendere il controllo
della macchina quando il task perde il controllo della CPU. Questo
parametro opzionale dev'essere impostato prima d'inserire il task nel
sistemna.

B Il parametro tc_Launch puo essere inizializzato con l'indirizzo di una
routine definita dal programmatore e destinata a prendere il controllo
della macchina quando il task sta per acquisire il controllo della CPU.
Se il parametro non contiene un valore nullo, la routine riceve il controllo
appena prima del task a ogni scambio di controllo della CPU. Questo
parametro opzionale dev'essere impostato prima d'inserire il task nel
sistema.

B Il parametro tc_MemEntry € una struttura List che dice al sistema
quanta memoria dev’essere allocata e assegnata al task quando viene
inserito nel sistema, e liberata automaticamente quando il task viene
rimosso. Questa lista pu0o anche crescere dinamicamente durante
l'esecuzione del task.

B Il parametro tc_UserData € un puntatore a un insieme di dati dell'utente
che possono essere usati esclusivamente da questo task.

Il parametro tc_Flags della struttura Task contiene i seguenti flag:

m TF_PROCTIME. Se e impostato, il sistema tiene conto del tempo totale
durante il quale la CPU manda in esecuzione codici del task, cioeé
registra automaticamente (ogni volta che si verifica uno scambio di
controllo fra i task) il tempo di CPU usato dal task.

m TF_STACKCHK. Se & impostato il sistema mantiene un continuo
controllo sulla condizione dello stack del task.
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m TF_EXCEPT. 1l sistema imposta questo flag quando e in esecuzione la
routine di exception del task.

m TF_SWITCH. Si deve impostare questo flag se si vuole avvertire il
sistema che esiste un vettore di salto coerente nel parametro
tc_Switch() della struttura Task; in questo caso bisogna anche definire
opportunamente il parametro tc_Switch().

m TF_LAUNCH. Si deve impostare questo flag se si vuole avvertire il
sistema che esiste un vettore di salto coerente nel parametro
tc_Launch() della struttura Task; in questo caso bisogna anche definire
il parametro tc_Launch().

Gli stati dei task

Un task nello stato TS_RUN detiene il controllo della CPU. Un solo task per
volta pud detenere il controllo della CPU. Task a uguale priorita condividono
uguali porzioni di tempo della CPU.

Un task in stato TS_READY & pronto per ricevere il controllo della CPU,
quindi non lo detiene. Non €& in attesa di un messaggio, di un segnale o piu in
generale di un evento, ma non detiene il controllo della CPU a causa della sua
bassa priorita o a causa di alcune altre condizioni che caratterizzano il sistema
(per esempio, un interrupt in elaborazione) e che richiedono l'esecuzione di
qualche altro task. I task nello stato TS_READY vengono elencati nella lista di
sistema TaskReady.

Un task nello stato TS_WAIT sta aspettando che si verifichi un evento, in
genere l'arrivo di un segnale, e pertanto non riceve cicli della CPU. I task che
si trovano in questo stato sono elencati nella lista di sistema TaskWait. Il
segnale puo provenire da qualsiasi sorgente (per esempio da una message port
di proprieta del task). In genere i task chiamano la funzione Wait ed entrano
in attesa volontaria, cosi da non impegnare la CPU, quando devono attendere
che si verifichi un certo evento per proseguire.

Un task nello stato TS_ADDED ¢ appena stato aggiunto al sistema tramite
la funzione AddTask e non ha ancora ricevuto il controllo della CPU.
Generalmente si tratta di uno stato transitorio.

Un task e nello stato TS_EXCEPT quando € in esecuzione una delle sue
routine di exception. Significa che e accaduto qualcosa che ha causato la
sospensione temporanea dell’'esecuzione del task in favore della routine di
exception. Questo stato perdura fino a quando la routine di exception non ha
terminato la propria esecuzione.

Un task nello stato TS_REMOVED non si trova né nella lista TaskReady né
nella lista TaskWait. Generalmente questo accade quando viene rimosso
tramite la funzione RemTask. Tutte le risorse di sistema usate da questo task
sono state liberate per poter essere impiegate da altri task.

La Figura 1.5 mostra il comportamento dello stack nelle varie fasi che un
task attraversa nel corso della sua esistenza. Si noti che lo stack del task cresce
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Figura 1.5:
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in memoria verso il basso, in direzione degli indirizzi inferiori (cioe in direzione
di tc_SPLower). Lo stack pointer € rappresentato in ogni momento da tc_SPReg;
il sistema mantiene automaticamente aggiornato lo stack pointer di ogni task.
Quando non si desidera utilizzare lo stack, & opportuno che tc_SPReg venga
aggiornato con lo stesso indirizzo memorizzato nel parametro tc_SPUpper.

Il primo rettangolo della figura, in alto a sinistra, mostra lo stato dello stack
quando vengono impostati i parametri della struttura Task. Si noti che si pud
impostare tc_SPReg a un valore inferiore rispetto a tc_SPUpper per assicurare
che parte dello stack rimanga “protetta” durante 1'esecuzione del task. Questa
sezione protetta puo essere inizializzata con un insieme di valori ai quali il task,
guando riceve il controllo, puo poi accedere per ottenere i necessari dati iniziali
(questi valori sono memorizzati nelle locazioni di memoria comprese tra
tc_SPReg e tc_SPUpper). Questi dati iniziali possono essere alterati durante
l'esecuzione del task.

11 secondo rettangolo della Figura 1.5, in alto a destra, rappresenta lo stato
dello stack appena dopo l'esecuzione della funzione AddTask. Questo
rettangolo mostra che il valore del parametro finalPC, specificato come terzo
argomento nella chiamata della funzione AddTask, e stato inserito nello stack.
Come conseguenza, il valore dello stack pointer e diminuito di quattro byte per
riflettere 'aumento della quantita di parametri presenti nello stack. Inserendo
questo indirizzo sullo stack, quando la routine principale del task termina la
propria esecuzione e restituisce il controllo, questo passa alla routine il cui
indirizzo é finalPC.

11 terzo rettangolo, quello in basso a sinistra, rappresenta lo stack del task
dopo che ha ricevuto il controllo della CPU. Per mostrare 1’'esecuzione in corso,
la figura ipotizza che il task abbia salvato alcuni dati sullo stack (e magari che
ne abbia recuperati altri); sullo stack possono anche trovarsi indirizzi di ritorno
salvati durante le chiamate alle sotto-routine del task. Il primo dato salvato
sullo stack & appena sotto al valore finalPC. L'ultimo dato salvato si trova nella
posizione indicata dallo stack pointer. Si noti che l'area dati, quella che
contiene i dati iniziali quando il task riceve il controllo per la prima volta, pud
anche essere stata modificata in dimensioni e contenuto dal task nel corso della
sua elaborazione.

L’'ultimo rettangolo nella Figura 1.5, quello in basso a destra, rappresenta
lo stack immediatamente dopo che il task ha perso il controllo della CPU in
seguito a uno scambio di controllo. Questo pud accadere in qualsiasi fase
dell'elaborazione, senza preavviso; in effetti, lo scambio di controllo fra i task
viene eseguito dal sistema senza che i task possano rilevarlo. 11 task & ora
inattivo ma pronto a riottenere il controllo alla prima occasione. Per conservare
I'ambiente in cui il task & stato interrotto, il sistema salva automaticamente 70
byte d’informazioni sullo stack del task. I primi elementi salvati sono i valori
contenuti nei registri d'indirizzamento del 68000 (otto valori da 4 byte 1'uno).
Gli elementi seguenti sono i valori contenuti nei registri dati del 68000 (altri
otto valori da 4 byte I'uno). Segue il valore contenuto nel registro di stato del
68000 (2 byte). Infine viene salvato sullo stack il program counter del 68000 (4
byte). Compiuta questa operazione di “conservazione” il sistema € pronto per
cedere il controllo a un altro task; quando sara di nuovo il turno di questo task,
il sistema provvedera a prelevare dallo stack questi 70 byte e a ripristinare lo
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stato dell'intera CPU, in modo che il task riottenga il controllo senza che nulla
sia cambiato. Una conseguenza di questa gestione multitasking & che i task
devono disporre di stack di capienza sufficiente da avere sempre 70 byte liberi.
I1 valore dello stack pointer, invece, viene salvato nella struttura Task del task
e non nello stack. In questo modo il sistema, quando decide di cedere
nuovamente il controllo della CPU a questo task, non deve fare altro che
accedere alla relativa struttura Task e prelevare gli indirizzi di gestione dello
stack.

Questo e l'uso che viene fatto dele-stack del task (che viene chiamato
anche “user stack’). Si tenga presenta che quanto detto vale per lo stack di
qualunque task del sistema, senza eccezioni.

AllocAbs

Sintcssi di chiamata della funzione

blocco = AllocAbs (dimensioni, indirizzo
Do Do Al

Scopo della funzione

Questa funzione tenta di allocare memoria a un indirizzo assoluto specifico.
In caso di esito positivo restituisce 1'indirizzo del blocco allocato (eventualmen-
te arrotondato per difetto a un multiplo della dimensione minima dei blocchi,
attualmente 8 byte), altrimenti restituisce il valore zero.

Argomenti della funzione

dimensioni le dimensioni in byte del blocco da allocare. Questo
numero viene arrotondato per eccesso a un multiplo
di 8 byte.

indirizzo I'indirizzo al quale deve trovarsi la memoria allocata.

Discussione

Una delle caratteristiche fondamentali dell’Amiga € quella di non fare
quasi mai uso di indirizzi assoluti. Grazie alla particolare struttura del sistema,
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dal solo indirizzo immutabile (AbsExecBase, 1l'indirizzo $4, contenente un
puntatore alla base della libreria Exec), sono ricavabili tutte le informazioni
necessarie al funzionamento della macchina. Tramite le opportune chiamate
alle funzioni di libreria, nessun task ha la necessita di conoscere in anticipo la
posizione in memoria di una particolare struttura dati, posizione che puo variare
su macchine aventi una diversa configurazione, o addirittura a ogni reset.

E pero possibile che si verifichi una situazione in cui un task ha la necessita di
operare con indirizzi assoluti. Consideriamo il caso, per esempio, di un RAM
disk recuperabile, che conserva cioée i suoi dati anche dopo un reset. Questi dati
si troveranno in memoria in posizioni ben precise, conosciute dal task che
controlla il RAM disk, ma, dopo il reset, figureranno anche nella lista della
memoria libera, reinizializzata dal processo di boot. Non appena riceve il
controllo, quindi, il task cerchera presumibilmente di riottenere il controllo di
quella stessa memoria, prima che possa essere allocata e utilizzata da altri task.
Cio pud essere ottenuto tramite la funzione AllocAbs.

La funzione tenta di allocare 'area richiesta, eventualmente arrotondando-
la per eccesso per allinearla correttamente. Se tutto il blocco corrispondente &
ancora libero, viene allocato, e AllocAbs ne restituisce 1'indirizzo iniziale. In
ogni altro caso l'allocazione fallisce e la funzione restituisce il valore zero.

Allocate

Sintussi di chiamata della funzione

memBlock = Allocate (memHeader, byteSize)
DO AO Do

Scopo della funzione

Questa funzione serve per allocare un blocco di memoria da un pool privato
di memoria libera di proprieta del task. Restituisce 1'indirizzo del primo blocco
di memoria di dimensione uguale o maggiore a quella richiesta nella chiamata
della funzione. Viene impiegata quando un task possiede un’'area di memoria
di sistema allocata per sé, e la gestisce come una riserva privata di memoria
libera. Per effettuare questa gestione, deve anche possedere una lista dei chunk
di memoria libera dell'area privata. Tramite le funzioni Allocate e Deallocate
alloca e libera memoria da quest'area privata, e queste due funzioni si
preoccupano di mantenere aggiornata la lista privata di memoria libera del
task. Sono molto simili ad AllocMem e a FreeMem, con la differenza che queste
ultime lavorano con la lista di memoria libera del sistema.

Tutti i blocchi di memoria, sia liberi che allocati, sono sempre multipli del
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blocco minimo, che & di otto byte. Cid significa che tutte le dimensioni per
l'allocazione di memoria sono sempre arrotondate al successivo multiplo di
otto. Questo vale per tutti i problemi di allocazione della memoria, sia per la
lista di memoria libera del sistema, sia per la lista privata di memoria libera di
un task.

Allocate, quando viene usata in congiunzione con una lista privata di
memoria libera, contribuisce alla gestione della memoria posseduta da un task.

Se non ci sono regioni libere abbastanza ampie da soddisfare la richiesta
di allocazione, oppure 1'ammontare della memoria richiesta € un valore non
coerente, Allocate restituisce il valore zero.

Argomenti della funzione

memHeader Indirizzo della struttura MemHeader che intesta la
serie privata di chunk di memoria libera del task; ogni
chunk € un blocco continuo di memoria libera. La
struttura MemHeader puo anche essere legata ad
altre strutture, per differenziare aree di memoria con
caratteristiche diverse (chip RAM e fast RAM, per
esempio).

byteSize Dimensione in byte del blocco di memoria che la
funzione deve allocare.

Discussione

Nella libreria Exec esistono nove funzioni di gestione della memoria:
AllocAbs, Allocate, AllocEntry, AllocMem, AvailMem, Deallocate, FreeEntry,
FreeMem e TypeOfMem.

Ci sono diversi aspetti che dovrebbero essere tenuti presenti a proposito
della gestione della memoria dell’Amiga. Prima di tutto, il sistema mantiene
una lista di memoria libera che lo mette in grado di sapere quali regioni di
memoria sono libere per effettuare allocazioni. Questa lista di sistema si chiama
MemlList, e riflette lo stato della memoria a mano a mano che nel sistema viene
allocata e liberata memoria. Le funzioni AllocMem e FreeMem permettono di
allocare e liberare memoria nell'intero sistema, e quindi usano la lista di
memoria libera gestita dal sistema, che non & controllabile dai task.

Le funzioni AllocEntry e FreeEntry possono essere usate per allocare e
liberare in un colpo solo diversi blocchi di memoria spaiati, ognuno con
dimensioni e attributi propri. In contrasto, le funzioni Allocate, Deallocate,
AllocMem e FreeMem manovrano soltanto un blocco di memoria per volta.

Diversamente dalle funzioni AllocMem e FreeMem, le funzioni Allocate e
Deallocate permettono ai task di gestire una particolare area di memoria di loro
proprieta, cioé allocata tramite la funzione AllocMem, come se fosse un pool di
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memoria libera. Per il sistema quest’area risulta allocata, e il task la puo poi
gestire come un'area privata di memoria libera. Queste funzioni vanno quindi
utilizzate da parte dei task con opportune liste private di memoria libera. Un
argomento richiesto da queste funzioni € infatti 1'indirizzo di una struttura
MemHeader.

Un task puo decidere di gestire un'area privata di memoria libera quando
desidera essere certo che in qualunque momento della propria esecuzione ci sia
memoria libera sufficiente per soddisfare le sue esigenze, sicurezza che non
potrebbe avere confidando nella memoria libera di sistema. In questo modo il
task e tutti i suoi sotto-task possono condividere la stessa area privata di
memoria libera, senza possibilita d'interferenza da parte del “mondo esterno”.
Un aspetto fondamentale di questo tipo di gestione riguarda il grado di
frammentazione della memoria di sistema, che verrebbe sensibilmente ridotto
se tutti i task utilizzassero pool privati di memoria libera. Analizziamo meglio
il problema.

" La frammentazione della memoria & un fenomeno che aumenta a mano a
mano che nel sistema si susseguono e si accavallano molteplici task, ognuno
con pit o meno grandi necessita di memoria. Si verifica in quanto il sisterna non
puo rilocare in un unico blocco continuo i blocchi di memoria che in un dato
momento risultano liberi se tra loro vi sono blocchi di memoria allocata, per
quanto piccoli siano questi ultimi. Dopo un periodo d'intensa attivita della
macchina, possono quindi presentarsi situazioni paradossali nelle quali la
quantita totale di memoria libera, pur essendo elevata, e talmente frammentata
in piccoli blocchi da non poter soddisfare nemmeno le normali esigenze di
gestione di un task.

A questa situazione non c'eé rimedio, in quanto i blocchi di memoria allocati
non sono rilocabili, e le dimensioni dei blocchi continui pit: grandi sono degli
ottimi indicatori del grado di disordine raggiunto dal sistema. Inoltre, la
frammentazione della memoria causa anche veri e propri sprechi di memoria.
Si puo limitare il fenomeno creando task che si approprino subito di tutta la
memoria che prevedono d'impiegare, e che gestiscano questa memoria con una
lista privata di memoria libera tramite le funzioni Allocate e Deallocate. In
questo modo, agli occhi del sistema risulta che il task ha allocato un unico
grande blocco di memoria, mentre all'interno del task la frammentazione
dovuta alle allocazioni e ai rilasci di memoria si restringe allo spazio privato di
memoria libera che ha allocato dal pool di memoria libera del sistema. Quando
il task termina di esistere, un grande blocco continuo di memoria torna a far
parte della memoria libera di sistema al posto di tanti piccoli blocchi sparsi qua
e la. Ecco perché e consigliabile che i task si servano di Allocate e Deallocate
anziché delle funzioni di gestione della memoria che utilizzano la lista di
sistema della memoria libera.

Nel sisterna Amiga ci sono quattro attributi specificabili quando si alloca
memoria: MEMF_CHIP, MEMF_FAST, MEMF_PUBLIC e MEMF_CLEAR.
L'attributo MEMF_CHIP dice al sistema che si richiede di allocare memoria
nella chip RAM, questa memoria & detta chip perché si trova nello spazio
indirizzabile dai chip dedicati dell’Amiga; proprio per via di questo doppio
accesso (la CPU e i chip dedicati) questa memoria e piu lenta rispetto alla fast
RAM. L'attributo MEMF_FAST specifica al sistema che si desidera allocare
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memoria nella fast RAM; questa memoria € detta fast (veloce) in quanto i chip
dedicati non vi accedono e quindi i cicli di accesso sui bus dati e indirizzi sono
a completa disposizione della CPU. L'attributo MEMF_PUBLIC indica al
sistema che la memoria in oggetto non dev’essere rilocata o comungque resa
non indirizzabile. Future revisioni del sistema potrebbero infatti avvalersi
dell'uso di una MMU (memory management unit, unita di gestione della
memoria), che, allo scopo di preservare l'integrita dell'area di dati o di codice
di un task, ne impedisca fisicamente l'accesso agli altri task. Per informare
percio il sistema che la memoria da allocare € pubblica, ossia accessibile da
chiunque, € stato previsto l'uso di questo flag, che, per garantire la
compatibilita con versioni future dell’Amiga, deve essere usato per allocare
strutture in qualche modo condivise fra piu task. Per esempio la struttura
MsgPort o la struttura Interrupt.

L'attributo MEMF_CLEAR, infine, specifica al sistema che oltre ad allocare
memoria deve anche azzerarla. Ogni volta che un task deve allocare memoria,
puod combinare questi attributi nel modo piu opportuno per le sue necessita.

struttura MemHeader

La funzione Allocate si aspetta come primo argomento della chiamata
I'indirizzo di una struttura di tipo MemHeader. La struttura MemHeader &
definita come segue:

struct MemHeader |
struct Node mh_Node;
UWORD mh_Attributes;
struct MemChunk *mh_First;
APTR mh_Lower;
APTR mh_Upper;
ULONG mh_Free;

7
Ecco i parametri della struttura MemHeader:

B il parametro mh_Node €& la sotto-struttura Node della struttura
MemHeader, tramite la quale e possibile concatenare in un'unica lista
diverse strutture MemHeader. Il parametro In_Name di questa struttura
Node individua il nome dell'area di memoria rappresentata dalla
struttura MemHeader. 11 parametro In_Pri nella struttura Node
determina la posizione della struttura nella lista di memoria libera in cui
si trova. Il parametro In_Type doviebbe essere impostato a
NT_MEMORY.

m [l parametro mh_Attributes contiene gli attributi per quest’area di
memoria. Si veda il paragrafo precedente e la spiegazione della funzione
AllocMem.

65
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® Il parametro mh_First € un puntatore alla struttura MemChunk che
rappresenta il primo blocco (detto anche chunk) di memoria libera
dell’area individuata dalla struttura MemHeader.

8 [] parametro mh_Lower contiene l'indirizzo del primo byte dell’area di
memoria associata alla struttura MemHeader.

m [l parametro mh_Upper contiene l'indirizzo dell’ultimo byte dell’area di
memoria associata alla struttura MemHeader, aumentato di uno.

m [l parametro mh_Free contiene il numero totale di byte liberi presenti
nell'area associata alla struttura MemHeader.

AllocEntry

Sintussi di chiamata della funzione

memlist = AllocEntry (memlist)
DO AQ

Scopo della funzione

Questa funzione alloca tutti i blocchi di memoria indicati nella struttura
MemlList che il task ha indicato come argomento. Il task alloca una struttura
MemlList inizializzandone i parametri, e fa in modo che in memoria sia seguita
da tante strutture MemEntry quanti sono i blocchi di memoria che vuole
allocare. Ogni struttura MemkEntry € in pratica un elemento del vettore ml_ME
della struttura MemlList, e descrive le caratteristiche che deve avere il relativo
blocco di memoria (attributi e dimensione). Una volta che e stata creata la
struttura MemList, si chiama la funzione AllocEntry perché tutti i blocchi di
memoria descritti vengano allocati. La funzione scandisce a uno a uno gli
elementi dell’array ml_ME e alloca il quantitivo di memoria indicato e con gli
attributi specificati.

AllocEntry restituisce l'indirizzo di un’altra struttura MemlList che ha
provveduto a creare e ad aggiornare con gli indirizzi dei vari blocchi di memoria
allocati. In essa, ogni elemento del vettore ml_ME indica nel parametro
me_Addr (il primo di ogni struttura MemEntry) l'indirizzo del relativo blocco
di memoria allocato. In questo modo, il task puo accedere alla struttura
MemlList creata da AllocEntry per sapere quali sono gli indirizzi di memoria di
tutti i blocchi che ha richiesto. Si noti che questa struttura MemlList puo essere
indicata a FreeEntry per liberare in un colpo solo tutti i blocchi allocati da
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AllocEntry.

Le strutture MemlList possono anche essere legate insieme per comporre
una lista da associare alla struttura Task del task, tramite il parametro
tc_MemEntry, per mantenere sotto controllo la memoria utilizzata dal task. Cosi
facendo, si delega al sistema la liberazione di quella memoria quando il task
conclude la propria esecuzione.

Se la funzione non riesce a ottenere abbastanza memoria, vengono
restituiti gli attributi dell’allocazione che non ha avuto successo, e il valore
restituito nella variabile memList possiede il bit 31 impostato a 1.

Argomenti della funzione

memlist Indirizzo della struttura MemlList che intesta una
serie di strutture MemkEntry, ognuna delle quali
indica un blocco di memoria da allocare.

Discussione

Ci sono sette funzioni dell’Exec che riguardano la gestione della memoria:
AllocAbs, Allocate, AllocEntry, AllocMem, AvailMem, Deallocate, FreeEntry,
FreeMem e TypeOfMem. In aggiunta ai punti discussi nel corso della
spiegazione relativa alla funzione Allocate vi sono diversi aspetti da
considerare.

Per prima cosa, ciascun task presente nel sistema possiede fino a sei aree
di memoria diverse. La localizzazione di ciascuna di queste aree dev'essere
definita aggiornando alcuni parametri della struttura Task prima di creare il
task. Vediamo quali sono i parametri della struttura Task che definiscono
queste sei aree di memoria:

tc_SPUpper Puntatore al byte superiore dell'area occupata dallo
stack del task, aumentato di 1.

tc_SPLower Puntatore al byte inferiore dell’'area occupata dallo
stack del task.

tc_ExceptCode Puntatore alla routine di exception associata al task.

tc_ExceptData Puntatore all'area dati per la routine di exception del
task.

tc_TrapCode Puntatore alla routine di trap associata al task.

tc_TrapData Puntatore all’area dati per la routine di trap del task.
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tc_MemEntry Puntatore a una struttura List che fornisce al sistema
indicazioni sull’allocazione dinamica della memoria.
I blocchi di memoria presenti in questa lista vengono
automaticamente liberati dal sistema quando il task
conclude la propria esecuzione.

Il sistema mantiene automaticamente una lista della memoria libera. Ogni
volta che un task viene aggiunto al sistema, questa lista viene aggiornata. I1
sisterna non mantiene una lista della memoria allocata. Una volta che un blocco
di RAM e stato allocato, il sistema non & in grado di rilevare quale task lo
detiene.

Spesso un task crea uno o piu sotto-task durante la sua esecuzione,
utilizzando la funzione AddTask. Quando questo accade, devono essere
allocate dinamicamente le necessarie aree di memoria. Si puo usare la struttura
MemlList per ottenere un aiuto nella gestione di queste allocazioni di memoria.
La struttura MemlList consente di costruire una lista di tutte le aree di memoria
che il task ha allocato dinamicamente.

Quando un task ha concluso la propria esecuzione, una chiamata alla
funzione RemTask libera automaticamente tutta la memoria associata a esso.
Contemporaneamente viene liberata anche la memoria associata a tutti i
sotto-task. Tutti i blocchi di memoria che diventano liberi entrano a far parte
della lista di memoria libera del sistema. Se l'esecuzione del task termina
prematuramente, la struttura MemlList permette comungue al sistema di
liberare automaticamente tutta la memoria associata a quel task e a ogni suo
sotto-task.

Le funzioni AllocEntry e FreeEntry permettono di allocare e liberare diversi
blocchi di memoria con una singola chiamata. AllocEntry richiede che il task
abbia allocato e definito una struttura MemList nella quale siano elencati, sotto
forma di strutture MemEntry, gli attributi e le dimensioni di ogni blocco di
memoria da allocare.

struttura Memlist
La struttura MemList & definita come segue:

struct Memlist {
struct Node ml_Node;
UWORD mi_NuméEntries;
struct MemEntry ml_ME[1];

.
’

La struttura MemlList possiede tre parametri. 11 parametro ml_Node ¢ la
sotto-struttura Node che permette di organizzare diverse struttura MemlList in
una lista. Il parametro In_Name contiene il nome dell'area di memoria
rappresentato dalla struttura MemlList. Il parametro In_Pri della struttura Node
determina la posizione di quest'area nelle liste di memoria libera. Il parametro
In_Type dovriebbe essere impostato a NT_MEMORY. Il parametro
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ml_NumkEntries deve contenere il numero di blocchi di memoria elencati nel
vettore Im_ME; ogni blocco e rappresentato da una struttura MemEntry, e
quindi il vettore ml_ME elenca strutture di tipo MemEntry. Si tenga quindi
presente che lo spazio di memoria occupato dalla struttura MemlList varia a
seconda del numero di strutture MemEntry elencate nell’array ml_ME.

AllocEntry cerca di allocare tutti i blocchi di memoria rappresentati dalla
struttura MemlList che le & stata passata come argomento, ma a volte non vi
riesce. In questo caso, invece di restituire 1'indirizzo di una nuova struttura
MemlList, la funzione restituisce un valore che indica il tipo di memoria della
quale e fallito il tentativo d'allocazione (come, per esempio,
MEMF_CHIP | MEMF_PUBLIC). Inoltre il bit 31 viene impostato a 1. Il task puo
poi decidere le azioni da intraprendere di conseguenza.

Un esempio

1l seguente & un esempio in linguaggio Assembly sull'uso della funzione
AllocEntry, che alloca cinque aree di memoria da 8, 16, 24, 32 e 40 byte, ognuna
delle quali con particolari attributi.

MyMemlist:

DS.B LN_SIZE ; riserva spazio per la struttura Node
DCW S5 ; numero dei blocchi da dllocare
DC.L MEMF_CLEAR ; elemento numero @

DCL 8 '

DC.L MEMF_PUBLIC ; elemento numero 1

DCL 16

DC.L MEMF_CHIP | MEMF_CLEAR ; elemento numero 2;

DC.L 24

DC.L MEMF_FAST | MEMF_CLEAR ; elemento numero 3

DC.L 32

DCL MEMF_PUBLIC| MEMF_CLEAR ; elemento numero 4

DC.L 40

start:

LEA MyMemlist, AO
CALLLIB _LVOAllocEntry, Ab
BTST.L 431, DO

BEQ.S success

La prima parte di questo esempio (fino all'etichetta start) costituisce una
struttura MemList in RAM. La seconda parte pone, per prima cosa, l'indirizzo
della struttura MemlList nel registro A0, poi chiama la funzione AllocEntry. 11
registro A6 contiene l'indirizzo base della libreria Exec, cioé quello della
struttura ExecBase. Questo indirizzc viene messo nella variabile SysBase
quando si apre la libreria Exec con una chiamata a OpenLibrary. La variabile
_LVOAllocEntry e la notazione in Assembly per 1'offset del vettore di salto al
punto di entrata della funzione AllocEntry nella libreria Exec. L'istruzione
successiva controlla lo stato del bit 31 del registro DO. Se € impostato a 1
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significa che l'allocazione di memoria non ha avuto successo. Questo schema
puo essere facilmente tradotto in C.

AllocMem

Sintussi di chiamata della funzione

memBlock = AllocMem (byteSize, attributi)
DO DO D1: 9-31

Scopo della funzione

Questa funzione costituisce lo strumento di allocazione della memoria che
viene maggiormente usato dal sistema e dai programmi applicativi. A
differenza di Allocate, AllocMem non richiede di specificare una lista privata
di memoria libera, in quanto accede direttamente alla lista di sistema MemList,
e quindi i blocchi di memoria che e in grado di allocare possono risiedere in
qualunque area dello spazio indirizzabile. Quando un task ha bisogno di
allocare memoria dinamicamente, chiama AllocMem indicando la dimensione
del blocco da allocare e i suoi attributi. Se AllocMem, nella lista di sistema della
memoria libera, rileva la presenza di un blocco libero di dimensioni sufficienti
e con gli attributi richiesti, restituisce l'indirizzo di quel blocco di memoria, il
quale in seguito non comparira piu in alcuna lista di sistema. Da quel momento,
il blocco di memoria e di proprieta del task e viene considerato allocato.

Se non ci sono blocchi liberi di memoria sufficientemente grandi e con gli
attributi richiesti, o se I'ammontare di memoria richiesta non € coerente, la
funzione restituisce il valore zero. Si ricordi che la misura minima di un blocco
¢ di otto byte, e quindi le dimensioni dei blocchi di memoria effettivamente
allocati sono sempre arrotondate per eccesso a multipli di otto. Anche se puo
capitare che venga allocata piu memoria di quanto richiesto, non occorre
tenerne conto quando poi si chiama FreeMem per liberarla, dal momento che
anche questa funzione esegue l'arrotondamento per eccesso a multipli di otto.

Argomenti della funzione

byteSize Dimensione in byte del blocco di memoria che si
desidera allocare: il numero viene arrotondato in
eccesso a un valore muiltiplo di otto.
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attributi

MEMF_PUBLIC

MEMF_CHIP

MEMF_FAST

Ecco l'elenco degli attributi:

Questo attributo indica al sistema che la memoria
richiesta dev'essere usata per memorizzarvi task,
message port, codici o dati di interrupt. Questo
attributo dev’'essere indicato quando si desidera
assicurare la compatibilita con future versioni del
sistema operativo. La memoria che si richiede con
questo attributo non dev'essere scambiata, indirizza-
ta in aree diverse o comunque resa non indirizzabile.

Questo attributo indica al sistema che la memoria
richiesta dev'essere allocata nella chip RAM, lo
spazio d'indirizzamento al quale i chip dedicati
dell’Amiga sono in grado di accedere tramite canali
DMA. Si tratta della memoria compresa nel primo
megabyte dello spazio indirizzabile (512K nelle
macchine meno recenti). I chip dedicati dell’Amiga
sono tre e sono realizzati in tecnologia VLSI: Agnus (il
chip dedicato alle animazioni), Denise (il chip
dedicato alla grafica) e Paula (il chip dedicato alle
periferiche e al suono). Generalmente, questi chip
devono accedere a dati presenti in memoria, come
bitmap o forme d'onda campionate, ma i loro canali
DMA possono accedere soltanto alla chip RAM. Ecco
perché la memoria per questi dati dev’essere allocata
nella chip RAM. Il DMA viene impiegato per accedere
alle bitmap dello schermo, agli oggetti che vengono
mossi dal Blitter, ai dati audio, ai buffer per dati grezzi
di accesso al disco e cosi via.

Questo attributo indica al sistema che la memoria
richiesta dev'essere allocata al di fuori della chip
RAM. Ci sono diverse ragioni per cui la fast RAM e
preferibile alla chip RAM. La prima e che per le
applicazioni grafiche e musicali € opportuno che nella
chip RAM ci sia sempre spazio di memoria sufficiente
per i dati a cui accedono i chip dedicati. In secondo
luogo, quando i chip dedicati accedono alla chip
RAM, devono necessariamente appropriarsi di cicli
sui bus indirizzi e dati per permettere ai loro canali
DMA di accedere alla chip RAM, e questo causa un
rallentamento del tempo di accesso della CPU a
questo spazio d’'indirizzamento. Se il rallentamento
non e accettabile, occorre che il task e le relative aree
dati risiedano nella fast RAM, lo spazio d'indirizza-
mento superiore al primo megabyte al quale i chip
dedicati non possono accedere. Questo spazio d'indi-

n
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rizzamento non € infatti condiviso con i canali DMA.

MEMF_CLEAR Questo attributo indica al sistema che la memoria
richiesta dev'essere azzerata. Se non viene specificato
questo attributo, non si puo¢ fare nessuna ipotesi sul
contenuto della memoria allocata.

Discussione

Ci sono nove funzioni dell'Exec che riguardano la gestione della memoria
nel sistema Amiga: AllocAbs, Allocate, AllocEntry, AllocMem, AvailMem,
Deallocate, FreeEntry, FreeMem e TypeOfMem. Si vedano anche le spiegazioni
relative a queste funzioni.

La lista di sistema della memoria libera

Il sistema riconosce e mantiene una sola lista di memoria libera, nella
quale vengono elencati tutti i blocchi di memoria che risultano liberi. Questa
lista viene mantenuta continuamente aggiornata a mano a mano che i task
allocano e liberano memoria. Per quanto riguarda invece la memoria allocata,
il sistema non mantiene una lista che elenchi i blocchi di memoria allocati. Una
volta che un blocco di memoria viene allocato, il sistema non ha modo di sapere
quale task lo ha sotto controllo. Si tenga presente che AllocMem non puo essere
chiamata dalle routine di interrupt.

La programmazione in un ambiente multitasking

Si possono usare due “stili” per programmare nel sistema multitasking
dell’Amiga, eventualmente anche sovrapponendoli.

Il primo metodo utilizza soltanto le funzioni AllocMem e FreeMem. Con
questo sistema, vengono impiegate AllocMem e FreeMem per allocare e
liberare blocchi di memoria in modo globale. I blocchi che vengono allocati
vengono automaticamente estratti dalla lista della memoria libera mantenuta
dal sistema.

Il secondo metodo usa la funzione AllocEntry insieme alle funzioni Allocate
e Deallocate. Con questo sistema, come prima operazione il task utilizza le
funzioni AllocEntry oppure AllocMem (che funziohano con la lista di sistema
della memoria libera) per allocare un’area di memoria sufficiente a soddisfare
tutte le sue esigenze successive. In pratica, il task stima la quantita di cui avra
bisogno, pensando anche agli eventuali sotto-task, e provvede ad allocarla
appena riceve il controllo, avendo cosi la sicurezza che tutte le sue esigenze di
memoria saranno certamente soddisfatte nel corso dell’elaborazione. A questo
punto, crea una propria lista della memoria libera per gestire 1'area di memoria
diventata di sua proprieta: per tutte le successive necessita di allocazione e
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liberazione di memoria usera le funzioni Allocate e Deallocate, che funzionano
con le liste private di memoria libera.

Questo secondo metodo richiede una previsione delle necessita di
memoria del task. Se non € possibile farla, oppure se la memoria € troppo
ristretta, conviene ricorrere al primo metodo.

AllocSignal

Sintussi di chiamata della funzione

signalNum = AllocSignal (signalNum)
DO DO

Scopo della funzione

Questa funzione permette ai task di allocare uno dei bit di segnale che
hanno a disposizione per assegnarlo poi, per esempio, a una message port o a
una routine di interrupt. Il task ha la facolta di specificare un particolare bit di
segnale tra i 16 che ha a disposizione, oppure, indicando come argomento il
valore -1, di lasciare al sistema 1'onere di decidere quale bit di segnale allocare.
In entrambi i casi, la funzione restituisce il numero del bit di segnale se
l'allocazione € riuscita, altrimenti restituisce il valore -1. Questa funzione
cambia il parametro tc_AllocSignal della struttura Task del task.

Argomenti della funzione

signalNum Numero del bit di segnale che si desidera allocare (tra
0 e 31) oppure -1 se non si desidera indicare una
preferenza.

Discussione

Cisono sei funzioni dell'Exec che riguardano i segnali software nel sistema
Amiga: AllocSignal, FreeSignal, SetExcept, SetSignal, Signal e Wait. Anche le
funzioni GetMsg, PutMsg e ReplyMsg ricadono nella categoria delle funzioni
di gestione dei segnali (i messaggi, infatti, possono generare segnali). Si
vedano anche le spiegazioni relative a queste funzioni.
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I task comunicano tra loro passandosi segnali attraverso le message port.
Lo stesso tipo di comunicazione avviene anche con i dispositivi di I/0.

message port

Per scambiare messaggi tra task occorre che ogni task disponga almeno di
una message port e di una reply port (possono anche essere la stessa message
port), in modo da poter ricevere messaggi da altri task e le risposte ai messaggi
che ha inviato. Si pud predisporre piu di una message port per ogni task. Basta
impostare una struttura MsgPort per ciascuna message port da associare al
task. Se si desidera che la message port sia pubblica, occorre dotarla di nome
e dichiararla tale tramite la funzione AddPort. In pratica si possono impostare
diverse strutture MsgPort, tante quante sono necessarie per gestire le necessita
di scambio di messaggi del task che si sta definendo. Il solo limite con cui ci
si puo scontrare € l'eventuale carenza di memoria. Le message port che si
associano a un task possono essere utilizzate per qualsiasi tipo di comunicazio-
ne con altri task, dispositivi di sistema, chip dedicati, dispositivi esterni e cosi
via.

code alle message port

Tutti i messaggi che arrivano alla message port di un task vengono messi
nella relativa coda. Ciascun messaggio in arrivo costituisce un evento. Quando
arriva un messaggio (se la message port e stata opportunamente predisposta),
il task indicato nella struttura MsgPort riceve un segnale. Il bit di segnale della
struttura Task che all’arrivo del messaggio viene impostato a 1 & quello che era
stato allocato e assegnato a quella message port.

variabile tc_SigAlloc

Ibitdi segnale vengono allocati dinamicamente dalla funzione AllocSignal
usando la variabile tc_SigAlloc della struttura Task. Questa variabile dovrebbe
essere impostata a zero prima che d’inserire il task nel sistema. E una variabile
a 32 bit nella quale ogni bit identifica lo stato di allocato o libero di un segnale,
per un totale di 32 segnali numerati da 0 a 31. I 16 bit inferiori sono riservati
al sistema (i bit numerati da 0 a 15); i bit disponibili per il task sono i 16
superiori (i bit numerati da 16 a 31).

Come tenere nota dei segnali

Le cose possono complicarsi quando un task dispone di diverse message
port, a ognuna delle quali ha assegnato un bit di segnale. In questi casi il task,
tramite la funzione Wait, entra generalmente in attesa di tutti i segnali che ha
allocato. Quando una message port riceve un messaggio, la funzione Wait
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restituisce il controllo al task passandogli il numero del bit corrispondente al
segnale assegnato alla message port. Grazie a questo numero, il task deduce
in quale message port € giunto il segnale. Supponendo che il controllo inizi da
una message port individuata da un puntatore di nome msgPort, l'istruzione
che segue permette al task, dopo l'esecuzione della funzione Wait, di rilevare
se il segnale & stato causato da un messaggio giunto in quella particolare
message port.

if (signalNum & (1 << msgPort->mp_SigBit)) { ... }

Le istruzioni fra parentesi graffe vengono eseguite solo se il messaggio e
stato ricevuto dalla message port individuata dal puntatore msgPort.

Attenzione: i segnali non possono essere allocati o liberati da codici di
gestione delle exception. Non esiste la possibilita di scambi di messaggi tra
diverse sezioni di codici delle exception e/o altri task nel sistema.

AllocTrap

Sintassi di chiamata della funzione

trapNum = AllocTrap (trapNum)
DO Do

Scopo della funzione

Questa funzione alloca un numero di trap fra quelli che risultano
disponibili per il task, e lo restituisce. Il valore restituito € in pratica il numero
del bit di trap che la funzione ha allocato. Questi numeri di trap sono associati
con le istruzioni TRAP del 68000. La funzione AllocTrap alloca il particolare
numero di trap indicato dal task, oppure il primo numero di trap libero se il task
non indica preferenze. Se la trap richiesta € gia in uso, o non sono disponibili
trap libere, la funzione restituisce il valore -1.

Argomenti della funzione

trapNum Numero di trap desiderato (compreso fra 0 e 15),
oppure -1 se non si vogliono indicare preferenze.
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Discussione

Ci sono due funzioni dell’'Exec che hanno esplicitamente a che fare con la
gestione delle trap: AllocTrap e FreeTrap. AllocTrap alloca un bit di trap e
FreeTrap lo libera. Il sistema mantiene automaticamente una lista dei numeri
di trap disponibili per essere allocati dai task.

11 sistema multitasking dell'’Amiga permette a ciascun task di prendere
pieno controllo del sistema hardware, rendendo virtualmente ciascun task un
terminale della macchina. Questa capacita si estende anche alle trap del 68000
e a tutti gli altri tipi di condizioni di exception. Si noti tuttavia che le trap sono
distinte dalle exception, nella terminologia impiegata per descrivere la libreria
Exec, terminologia che non concorda con quella del 68000 stesso cosi com'e
definita nei manuali della Motorola. Per esempio le trap del 68000 sono separate
in trap hardware e software. Le trap hardware hanno numeri di vettore da 2 a
15, e comprendono quelle causate da errori d'indirizzamento, da divisioni per
zero, da istruzioni illegali e da altre undici condizioni d’errore. I numeri delle
trap riconosciute dal 68000 vanno da 0 a 255.

Tutti i vettori di trap dell’Amiga sono invece tradotti esclusivamente in
trap software del 68000, e quando si verificano causano l'esecuzione di
particolari routine dell'Exec. Queste rilevano qual e il task in esecuzione e
inseriscono il numero di trap e lo stato della CPU nel supervisor stack prima di
cedere il controllo alla routine di gestione delle trap del task. Si noti che questa
procedura non prevede nessun'altra preparazione prima di cedere il controllo
alla routine di trap del task. In particolare, il sistema non si preoccupa di salvare
lo stato dei registri della CPU, ma soltanto quello del registro di stato. Si tenga
presente che il valore del numero di trap che la routine di trap puo ottenere
accedendo allo stack del task puo variare fra 32 e 47, corrispondente alle
istruzioni che vanno da TRAP #0 a TRAP #15.

Una trap € sempre causata dai codici del task che la CPU sta eseguendo.
Puo avere un carattere involontario, o non premeditato, come nel caso di una
divisione per zero; oppure puo essere causata esplicitamente dall’esecuzione di
un'istruzione TRAP #N. E anche importante notare che il sistema gestisce le
elaborazioni delle trap nel supervisor mode della CPU. Quindi, quando si
verifica una trap, lo scambio di controllo fra i task viene momentaneamente
sospeso finché non & stata completamente elaborata.

Quando il task alloca un bit di trap, dev’essere sicuro che la sua routine di
trap sia pronta, in quanto I'Exec non esegue controlli in merito quando le cede
il controllo. La routine di trap di un task, dev’essere in grado di rilevare quale
trap si e verificata, per svolgere le appropriate operazioni. Per farlo confronta il
numero di trap memorizzato nello stack con i numeri di trap allocati dal task
durante la cui esecuzione si € verificata la trap. Ciascun task ha il propric
personale insieme di numeri di trap allocati, collegati a una stessa routine di
trap che li gestisce. Si pud osservare la variabile tc_TrapAlloc del task, nella sua
struttura Task, per vedere quali numeri di trap sono allocati per un particolare
task.

Si possono utilizzare quattro variabili della struttura Task per specificare
la routine di gestione delle trap associata al task.
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tc_TrapCode Deve contenere l'indirizzo della routine di trap che
elaborera la trap. Ciascun task ha una sola routine di
trap. Tuttavia si puo progettare questa routine perché
si comporti in modo diverso a seconda del numero di
trap. Si veda anche la funzione FreeTrap.

tc_TrapData ¥ l'indirizzo dell’area dati per i dati richiesti dalla
routine di trap.

tc_TrapAlloc E la maschera dei bit di trap allocati dal task. Tale
variabile & opzionale; I'Exec la imposta a zero quando
il task viene avviato.

tc_TrapAble Questo parametro descrive l'insieme delle trap abili-
tate per il task.

Una volta che la routine di trap e stata progettata, devono essere impostate
le variabili tc_TrapCode e tc_TrapData perché puntino rispettivamente al
codice della trap e all’area dati. Cio puo essere svolto come segue:

VOID MyTrapRoutine();

MyTask.tc_TrapCode = &MyTrapRoutine;

/* imposta un puntatore allindirizzo della routine di trap che gestira
I'elaborazione delle trap */

MyTask.tc_TrapData = &MyTrapData;

/* qui si assume che sia stato allocato e inizializzato un blocco di memoria
3enominuto MyTrapData. Questo blocco di memoria sara usato come area dati
per la routine di trap */

Per allocare un numero di trap si possono impartire le seguenti istruzioni:

mytrap = AllocTrap (-1);
;i (mytrap == -1)

printf ("Questo task non ha altre trap allocabili”);
cleanup();
Oppure si puo selezionare una specifica trap in questo modo:

mytrap = AllocTrap (3);
zf (mytrap == -1)

printf ("La trap 3 é gia stata allocata”);
cleanup();
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Le istruzioni di trap del 68000 includono CHK, TRAP e TRAPV. TRAP ¢&
I'istruzione esplicita di trap software e TRAPV é l'istruzione di trap in overflow.
Si noti che tutte e tre le istruzioni possono essere eseguite dal 68000 quando
funziona nel modo user. Tuttavia la routine di trap riceve il controllo solo
quando la CPU e entrata nel modo supervisor. Le istruzioni di trap consentono
a qualsiasi programma di causare un'exception. D’'altro canto, in genere le
exception sono causate da condizioni di natura hardware.

Quando il 68000 inizia l'elaborazione di un’'exception, viene generato un
numero di vettore in riferimento al vettore di exception indicato come
argomento dell’istruzione TRAP (specificato dai quattro bit di ordine inferiore
nel formato in memoria dell'istruzione TRAP). Con il 68000 sono percid
disponibili 16 vettori di trap corrispondenti a 16 istruzioni TRAP (da TRAP #0
a TRAP #15). Si possono usare questi vettori di trap per saltare a brevi routine
di elaborazione delle trap. Queste routine possono essere progettate per scopi
specifici legati alle necessita di elaborazione dei programmi.

Attenzione: i numeri di trap non possono essere allocati o liberati, una volta
che siano all'interno del codice di gestione di un’'exception. Inoltre, non esiste
capacita di scambiare messaggi tra diverse sezioni di codici delle exception €/0
altri task nel sistema.

AttemptSemaphore

Sintassi di chiamata della funzione

success = AttemptSemaphore (signalSemaphore)
DO AQ

Scopo della funzione

Questa funzione tenta di ottenere (avere accesso a) un semaforo, cioe di
bloccare un semaforo. AttemptSemaphore & molto simile a ObtainSemaphore
con la differenza che non sospende 1'esecuzione del task se non € possibile
ottenere e bloccare il semaforo (in genere perché € detenuto da un altro task).
La funzione restituisce il valore FALSE se qualche altro task detiene il
semaforo.
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Argomemi della funzione

signalSemaphore Indirizzo di una struttura SignalSemaphore opportu-

namente inizializzata.
Discussione

Ci sono sette funzioni dell'Exec che hanno a che fare con i semafori di
segnalazione e due funzioni che riguardano la lista dei semafori di
segnalazione. Queste funzioni sono illustrate brevemente nel corso della
spiegazione di AddSemaphore.

I task interagiscono con i semafori impossessandosene (AttemptSemapho-
re e ObtainSemaphore) e liberandoli (ReleaseSemaphore). Un task puo anche
ottenere e bloccare un semaforo diverse volte prima di liberarlo. Ogni volta
viene incrementato il parametro ss_NestCount della struttura SignalSemapho-
re; al contrario, ogni volta che il task libera il semaforo, il relativo parametro
ss_NestCount viene decrementato.

Quando il parametro ss_NestCount contiene un valore diverso da zero, la
struttura SignalSemaphore € bloccata, e uno specifico task ha il controllo
esclusivo del semaforo. In tal caso, gli altri task non possono ottenere quel
semaforo e se chiamano ObtainSemaphore entrano in attesa. Anche con
AttemptSemaphore il task non riesce a ottenere il semaforo, ma in quel caso non
viene messo in attesa e pud proseguire la propria esecuzione.

AvailMem

Sintossi di chiamata della funzione

size = AvailMem (attributi)
DO D1

Scopo della funzione

Questa funzione restituisce la misura della quantita totale di memoria
libera conforme agli attributi indicati. Se negli attributi viene indicato
MEMF_LARGEST, la funzione restituisce la misura del piu grande blocco di
memoria disponibile nel sistema e conforme agli attributi indicati.
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Argomenﬁ della funzione

attributi Maschera degli attributi che indicano alla funzione su
quale tipo di RAM deve eseguire il controllo della
memoria libera. Oltre agli attributi descritti nella
spiegazione della funzione AllocMem, AvailMem
permette d'indicare anche l'attributo
MEMF_LARGEST, il quale le indica di restituire non
la dimensione della quantita totale di memoria libera
conforme agli attributi, ma la dimensione del piu
grande blocco (o chunk) di memoria libera continua
e conforme agli attributi.

Discussione

Ci sono nove funzioni dell'Exec che riguardano la gestione della memoria:
Allocate, AllocAbs, AllocEntry, AllocMem, AvailMem, Deallocate, FreeEntry,
FreeMem e TypeOfMem. Si vedano anche le spiegazioni relative a queste
funzioni.

Le allocazioni e i rilasci di memoria effettuati dai task comportano continue
modifiche nella lista di sistema della memoria libera. A rendere le cose ancor
piu complicate, nell'’Amiga la memoria puo essere identificata per mezzo di
diversi attributi (MEMF_CHIP, MEMF_FAST, MEMF_PUBLIC). Quindj, in un
particolare momento il quantitativo di memoria disponibile puo¢ non essere
sufficiente per soddisfare le richieste di un task. Questo € il motivo per cui e
utile la funzione AvailMem.

Si puo chiamare AvailMem prima di chiamare le altre funzioni di
allocazione della memoria, al fine di verificare se esiste abbastanza memoria
per soddisfare le allocazioni di memoria necessarie. Si noti pero che la
dimensione restituita da AvailMem costituisce la memoria totale libera
conforme agli attributi indicati, ma questa memoria e generalmente dispersa
sull’intero spazio indirizzabile. Anzi, € improbabile che occupi un'area continua
dello spazio di memoria indirizzabile. Se si ha bisogno di allocare un unico
blocco particolarmente esteso, per esempio un blocco di chip RAM da utilizzare
come bitplane di una bitmap, e si desidera sapere se esiste nel sistema un
blocco continuo di chip RAM di quelle dimensioni, occorre chiamare la funzione
AvailMem indicando gli attributi MEMF_CHIP e MEMF_LARGEST.

Sitenga presente che in un sistema multitasking come 1’Amiga la memoria
viene continuamente allocata e liberata dai task che vanno in esecuzione da
quando la macchina termina la procedura d’attivazione (dopo l'accensione o il
reset). Questa continua evoluzione porta a un vero e proprio stato di disordine
per quanto riguarda la memoria, cioe a una frammentazione sempre crescente
con il progredire delle attivita dei task. L'eccessiva frammentazione e
estremamente dannosa, e porta a situazioni paradossali, nelle quali puo esserci
moltissima memoria libera, ma cosi frammentata in blocchi da pochi byte da
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essere quasi inservibile. Pué cioe accadere che chiamando la funzione
AvailMem senza indicare l'attributo MEMF_LARGEST, il risultato sia piu che
tranquillizzante, ma che a un piu attento esame, cioé richiamando la funzione
indicando anche MEMF_LARGEST, la situazione si riveli disastrosa.

A questo malessere non c'e rimedio, in quanto i blocchi di memoria allocati
non sono rilocabili. Le dimensioni dei piu grandi blocchi continui per ogni tipo
di RAM sono ottimi indicatori del grado di disordine raggiunto dal sistema. Si
puo solo cercare di limitare la frammentazione creando task che si approprino
subito di tutta la memoria che prevedono d'impiegare, e che gestiscano questa
memoria con una lista privata di memoria libera tramite le funzioni Allocate e
Deallocate. In questo modo, al sistema risulta che il task ha allocato un unico
grande blocco di memoria, e la frammentazione dovuta alle allocazioni e ai
rilasci di memoria da parte del task si restringe al suo spazio privato di memoria
libera. Quando il task termina di esistere, un grande blocco continuo di
memoria torna a far parte della memoria libera di sistema al posto di tanti
piccoli blocchi sparsi qua e la. A questo proposito si vedano le spiegazioni delle
funzioni Allocate e Deallocate.

Da queste considerazioni, sorge spontanea una domanda: come viene
occupata la memoria RAM dell’Amiga nei diversi momenti e nelle diverse
situazioni in cui si trova la macchina? Per rispondere occorre considerare le
varie strutture che intervengono durante 1'esecuzione di un task.

Strutture in memoria per ciascun task
Per prima cosa esiste una struttura Task per ogni task, la quale occupa una
certa quantita di memoria. A questa si aggiunge la memoria occupata dai vari

elementi costitutivi di un task. Per ogni task viene allocata memoria per:

B lo stack del task, detto anche user stack per distinguerlo dal supervisor
stack, lo stack di sistema.

B La routine di exception del task.

@ L’area dati per la routine di exception.
B La routine di trap del task.

@ L'area dati per la routine di trap.

B Le aree per mantenere le informazioni sui segnali, le informazioni di
controllo della memoria allocata e cosi via.

B [ codici (ed eventualmente i dati) dello stesso task.
Secondo, viene allocata memoria per le librerie che il task apre, soprattutto

quando non sono disponibili e vengono quindi caricate in memoria dal disco.
La memoria per le librerie € allocata dalla funzione OpenLibrary e viene
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occupata dalle voci che seguono:

B le istruzioni di salto alle funzioni della libreria, cioé la tavola dei vettori
di salto della libreria.

B La struttura Library di gestione della libreria.
m [l segmento dati della libreria.

B Le funzioni vere e proprie della libreria (per essere precisi, si noti che
le funzioni non fanno formalmente parte della libreria, o quanto meno
possono risiedere in qualunque area della memoria, anche in ROM).

Terzo, quando il task interagisce con i dispositivi provvede ad allocare
tutte le strutture IORequest di cui puo aver bisogno. Queste strutture vengono
parzialmente inizializzate dalla funzione OpenDevice. Nell'interazione con i
dispositivi viene inoltre allocata memoria per i buffer nei quali transitano i dati
scambiati con i task. Questi buffer appartengono in parte ai dispositivi e in
parte sono sotto il controllo del task.

Quarto, c'e la memoria allocata per tutte le message port di cui il task puo
aver bisogno nelle comunicazioni con i dispositivi e con gli altri task. Per
esempio, se un task lavora con dieci dispositivi, ci possono essere dieci o piu
message port a esso associate (con il termine “message port” ci riferiamo anche
alle eventuali reply port del task). Inoltre, viene allocata memoria per tutti i
messaggi che un task scambia con il mondo esterno.

Quinto, ¢’'e la memoria allocata alle strutture di gestione della memoria,
necessarie al controllo delle aree di memoria che il task ha allocato.

Sesto, c’e la memoria allocata per tutte le svariate ed eterogenee funzioni
dell'Exec e della libreria Graphics.

Infine, viene allocata memoria per le informazioni grafiche che il task
decide di visualizzare e per le forme d’'onda che decide di far riprodurre. La
memoria per le informazioni grafiche, in particolare, puo essere particolarmente
ampia. Si supponga di avere un display in modo dual-playfield, con un totale
di sei bitplane per definirne la presentazione video, con ogni bitplane che
occupa 10240 byte di memoria (in standard PAL). Si aggiunga la memoria per
gli sprite che agiranno sull’area video. Diventa evidente che la memoria per la
grafica costituisce il blocco piu rilevante impiegato dal task.
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Cause

Sintussi di chiamata della funzione

Cause (interrupt)
Al

Scopo della funzione

Questa funzione provoca un interrupt software. Se viene chiamata quando
la CPU e nel modo user, l'interrupt software sospende l'esecuzione del task in
favore della relativa routine di gestione.

Attualmente sono disponibili solo cinque priorita di interrupt software:
-32, -16, 0, +16 e +32. La priorita di esecuzione di una routine di interrupt &
contenuta nel parametro In_Pri della sotto-struttura Node della relativa
struttura Interrupt.

Argomenti della funzione

interrupt Indirizzo di una struttura Interrupt opportunamente
inizializzata.

Discussione

Nella maggior parte dei casi, uno scambio di controllo fra i task si verifica
a causa di un interrupt hardware o software (per esempio una trap software).
Durante l'interrupt (ma dopo l'esecuzione della relativa routine di gestione) il
rescheduler del sistema, ovvero un algoritmo che ha il compito di decidere a
quale nuovo task cedere il controllo in un ambiente multitasking, esamina la
priorita del task che e stato sospeso. A volte, appena una routine di interrupt
ha terminato l'elaborazione, viene avviato nel sistema un nuovo task la cui
priorita supera quella del task che era stato sospeso. Il task a piu alta priorita
puo essere stato appena aggiunto con la funzione AddTask o reso attivo dopo
il verificarsi un evento (un messaggio e giunto nella sua message port). Il task
che ha perso il controllo entra in attesa del suo prossimo turno. Questo € il
meccanismo principale mediante il quale un interrupt produce uno scambio di
controllo fra i task.

Gli stack dei task, i cosiddetti user stack, non intervengono nella gestione
degli interrupt. E infatti sul supervisor stack, lo stack di sistema, che grava tutta
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Tavola 1.3:

Gli interrupt
dell’Amiga
trasformati nei livelli
di priorita del 68000

la gestione degli interrupt (ovviamente in termini di parametri e configurazioni
da salvare e ripristinare). Questa scelta & dettata dal fatto che gli interrupt
possono anche nidificarsi, cioe pud accadere che durante 1'elaborazione di un
interrupt se ne verifichi un altro a piu alta priorita che sospende 1'elaborazione
del primo per essere elaborato a sua volta. Questo annidamento comporta
ingenti salvataggi di dati nello stack, e lo stack del task potrebbe non essere
sufficiente. '

La sola eccezione a questa regola ¢ la situazione che si verifica quando il
task chiama la funzione SuperState, la quale forza la CPU a entrare nel modo
supervisor, ma fa in modo che il task possa continuare a impiegare il proprio
user stack. In questa condizione, gli eventuali interrupt nidificati sono costretti
a servirsi dello stack del task. Quando si usa questa funzione e quindi
necessario essere sicuri che il proprio user stack sia abbastanza grande da
sostenere il carico di gestione degli interrupt nidificati.

La Tavola 1.3 fornisce una lista dei 15 possibili livelli di interrupt previsti

r———————————————

Livello Priorita Interrupt
di priorita dell’Amiga dell’Amiga
del 68000
6 14 Coprocessore Copper, interrupt ad alta priorita
13 Porta d’'espansione e interrupt del CIA 8250B
5 12 Disk Sync Byte restituito dal DMA
11 Buffer di ricezione del dispositivo Serial pieno
4 10 Canale audio 1

Canale audio 3
8 Canale audio 0
Canale audio 2

3 6 Blitter DMA done
(il Blitter ha completato un compito)
4 Coprocessore Copper, interrupt a bassa priorita
5 Interrupt di vertical-blanking
2 3 Porte di I/O, tastiera, timer;

interrupt hardware esterno, livello 2

1 2 Buffer di trasmissione
del dispositivo Serial vuoto

Blocco di dati del disco trasferito

0 Interrupt software
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per I'Amiga e mostra come questi interrupt vengono tradotti in sei dei sette
livelli di priorita riconosciuti e utilizzati dal 68000. Si noti che la routine Cause
€ in grado di causare solo interrupt software, che hanno il livello di priorita 1
della CPU, corrispondente al livello di priorita O dell’Amiga, il piu basso in
assoluto.

ChecklO

Sintussi di chiamata della funzione

result = CheckiO (iORequest)
DO Al

Scopo della funzione

Questa funzione rileva se una richiesta di I/O inoltrata dal task a un
dispositivo € stata restituita, cioe elaborata. Essa restituisce il valore zero se la
richiesta di I/O non € ancora stata restituita, permettendo un controllo
asincrono (WaitlO, invece, consente un controllo sincrono). Tramite ChecklIO i
task possono periodicamente verificare se la richiesta di I/O ¢ stata soddisfatta
e nel frattempo svolgere altre operazioni.

Se CheckIO rileva che la richiesta di I/0 ha il flag IOF_QUICK impostato
(il task ha richiesto il QuickIO), restituisce subito il controllo indicando che la
richiesta e stata elaborata (in questo caso, pero, non si trova nella reply port del
task dal momento che il QuickIO ha avuto successo). Si noti che quando la
funzione ChecklIO rileva che la richiesta di I/O indicata & stata elaborata, non
la rimuove dalla reply port del task. A questo scopo il task deve usare la
funzione Remove. La funzione ChecklO non doviebbe comunque essere
utilizzata per creare un ciclo di attesa mentre un'operazione di I/O viene portata
a termine, dal momento che WaitlO € in questo caso molto piu efficiente.

Si noti infine che quando la richiesta di I/O risulta elaborata, CheckIO ne
restituisce 'indirizzo, lo stesso indicato dal task nella chiamata della funzione.

Argomenti della funzione

iORequest Indirizzo della struttura IORequest che costituisce la
richiesta di I/O inoltrata al dispositivo.
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Discussione

Ci sono otto funzioni dell'Exec che riguardano direttamente i dispositivi di
1/0: AddDevice, CloseDevice, OpenDevice, RemDevice, CheckIO, DolO,
SendIO e WaitlO. Si vedano anche le spiegazioni relative a queste funzioni.

Quando un task emette una richiesta di I/O, si trova di fronte a due scelte:
pud entrare in attesa che 1'l/O sia completato (I/O sincrono) oppure puo
dedicarsi ad altre attivita mentre la richiesta di I/O rimane in coda alla message
port dell'unita del dispositivo indirizzata (I/O asincrono). Poniamoci la
domanda: perché questo task sta chiedendo un'operazione di I/O e cosa
intende farne? Se sta inviando dati a un dispositivo puo essere sufficiente porre
questi dati in un buffer di memoria e proseguire con le altre attivita; in questo
caso & comodo inviare la richiesta in modo asincrono. Se invece il task vuole
ricevere dati da un dispositivo, puo accadere che questi dati gli siano
assolutamente necessari per proseguire nelle sue operazioni; il task deve quindi
inviare la richiesta di I/O in modo sincrono.

Per ottenere maggiori dettagli sulla gestione dei dispositivi di I/O
dell’Amiga e in particolare sulla funzione CheckIO, si consulti il volume II.

CloseDevice

Sintossi di chiamata della funzione

CloseDevice (iORequest)
Al

Scopo della funzione

Questa funzione informa il sistema che il task ha concluso l'accesso
all'unita di un dispositivo aperta precedentemente con la funzione OpenDevice.
11 task che ha effettuato la chiamata a CloseDevice non puo piu accedere al
dispositivo a meno che non lo riapra con OpenDevice. CloseDevice chiama
anche la routine CLOSE del dispositivo, la quale effettua le necessarie
procedure di chiusura dell’'unitd. Se il task non possiede altre unita del
dispositivo aperte, puo liberare la memoria occupata dalla struttura IORequest
che aveva allocato per chiamare OpenDevice.
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Argomenti della funzione

iORequest Indirizzo della struttura IORequest inizializzata dalla
funzione OpenDevice.

Discussione

Ci sono otto funzioni dell’Exec preposte alla gestione dei dispositivi di [/O
del sistema Amiga: AddDevice, CloseDevice, OpenDevice, RemDevice,
CheckIO, DolO, SendIO e WaitlO. Si vedano anche le spiegazioni relative a
queste funzioni.

Quando un task apre l'unita di un dispositivo tramite la funzione
OpenDevice, vengono inizializzati due parametri della struttura di I/O indicata
come argomento. Il parametro io_Device viene inizializzato con 1'indirizzo base
della libreria del dispositivo in memoria, cioé della struttura Device di gestione
del dispositivo. Questo indirizzo viene impiegato dalle funzioni DolO e SendIO
per sapere a quale dispositivo & diretta la richiesta di I/0O. Oltre a questo
parametro, che € di vitale importanza per poter comunicare con il dispositivo,
talvolta la funzione OpenDevice inizializza anche il parametro io_Unit (per
ulteriori informazioni su questo parametro si consulti Programmare 1’Amiga
Volume II). Una volta che OpenDevice ha restituito il controllo, il task puo
modificare gli altri parametri per inviare richieste di I/O all'unita del
dispositivo che ha aperto. Quando non ha piu bisogno del dispositivo, 0 magari
desidera chiudere un'unita del dispositivo fra quelle che ha aperto, deve
chiamare CloseDevice. Questa funzione chiude l'unita aperta, e provvede a
rendere inutilizzabile la struttura di I/O inserendo valori negativi nei parametri
io_Device e io_Unit.

La chiusura anche totale di un dispositivo non-residente non comporta la
sua rimozione dal sistema: il dispositivo rimane sempre disponibile in
memoria, fino a quando un task non ne richiede l'esplicita rimozione tramite
la funzione RemDevice. Se la funzione RemDevice viene chiamata quando il
dispositivo risulta ancora aperto da qualche task nel sistema, non lo rimuove
subito, ma predispone il sistema a chiuderlo non appena risultera completa-
mente chiuso. Quando un dispositivo non-residente viene rimosso, la memoria
che occupa viene completamente liberata. Alla successiva chiamata di
OpenDevice per aprire quel dispositivo, il sistema provvede a ricaricarlo da
disco.
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Closelibrary

Sintassi di chiamata della funzione
Closelibrary (library)
Al

Scopo della funzione

Questa funzione informa il sistema che il task non intende piu impiegare
una libreria aperta con OpenLibrary. Il task che effettua la chiamata a
CloseLibrary non puo piu accedere alla libreria a meno che non la riapra con
una chiamata a OpenlLibrary.

Argomenti della funzione

library Puntatore a una struttura Library.

D iscussione

Ci sono otto funzioni dell’Exec che riguardano le libreria nel sistema
Amiga: AddLibrary, CloseLibrary, MakeFunctions, MakeLibrary, OpenLibrary,
RemlLibrary, SetFunction e SumLibrary. Si vedano anche le spiegazioni relative
a queste funzioni.

L'organizzazione a librerie del sistema operativo dell’Amiga permette di
raggruppare le funzioni piu utili in moduli separati e indipendenti. Le librerie
di sistema sono in parte su ROM (quelle che vengono usate piu di frequente,
come le librerie Exec e Intuition), e in parte su disco (come le librerie Version
e Icon). Oltre alle librerie di sistema, i programmatori possono aggiungerne
altre per raccogliere nuove funzioni non disponibili a livello di sistema e
abbastanza standardizzate per essere utilizzabili da programmi diversi. Le
librerie presentano parecchi vantaggi sia per il programmatore che per il
sistema. Permettono di creare programmi pit brevi e spingono i programmatori
a mantenere una certa uniformita nei loro programmi. Inoltre, le librerie
non-residenti consentono un uso efficiente della memoria, in quanto vengono
caricate da disco solo dietro esplicita richiesta, e in situazioni di carenza di
memoria possono anche essere rimosse dalla memoria, esattamente come i
dispositivi di I/O (che in realta sono delle particolari librerie).
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Le librerie vengono identificate attraverso i loro nomi e (opzionalmente)
attraverso i loro numeri di versione. Il numero di versione serve per distinguere
una libreria dalle versioni precedenti: alcuni programmi potrebbero richiedere
che una particolare libreria abbia un numero di versione non inferiore a un certo
valore per garantire la compatibilita software.

Il programmatore che desidera sfruttare a fondo le capacita dell’ Amiga puo
crearsi una collezione di librerie su disco, che i suoi programmi possono
richiamare in memoria in qualsiasi momento tramite la funzione OpenlLibrary.

ColdReset

Sintussi di chiamata della funzione
ColdReset ()

Scopo della funzione

Questa funzione causa il reset della macchina, anche dal punto di vista
hardware, cioe avvia la stessa sequenza che si verifica all'accensione del
sistema. Tutte le attivita del sistema vengono arrestate. L'intero software
sistema viene reinizializzato e nulla viene preservato. Questa funzione causa
anche un reset hardware del 68000 per riportare allo stato iniziale tutti i
dispositivi hardware.

Argomenti della funzione

Questa funzione non prevede argomenti.

,Discussione

ColdReset opera soltanto nel modo supervisor del 68000. Se viene
chiamata quando la CPU e nel modo user, si provoca l'exception relativa alla
violazione di privilegio nell'esecuzione delle istruzioni.

L’operazione di reset fa entrare il 68000 nel piu alto livello di exception. Ci
sono due modi per generare il segnale di reset: si puo premere il tasto Ctrl
contemporaneamente ai due tasti Amiga, oppure usare in un programma
I'istruzione RESET del 68000. Due vettori di reset sono disposti al punto piu alto
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della tavola dei vettori di exception del 68000. Questa tavola contiene un totale
di 255 vettori di exception. Il primo vettore di reset richiede quattro word, a
differenza degli altri vettori di exception che richiedono soltanto due word, e
si trova nello spazio di programma del modo supervisor.

Il segnale di reset e progettato per riportare 1'hardware del sistema a uno
stato di default. Molto spesso la necessita d'impartire il reset nasce da un
funzionamento catastrofico della macchina dovuto a un task che presenta un
malfunzionamento, ma le cause possono essere anche altre. Per esempio, se si
verifica un errore sul bus durante l'elaborazione di un'exception causata da un
precedente errore sul bus, o da un errore d'indirizzamento o da un errore di
accesso in lettura alla memoria, il 68000 si blocca e cessa ogni elaborazione.
Quando questo si verifica, i1 68000 rimuove se stesso dal sistema, preservando
in tal modo tutti i contenuti della memoria. In tali circostanze, soltanto un reset
puo riavviare il processore.

Quando il processore viene sottoposto al reset, qualsiasi processo in corso
in quell'istante viene abbandonato e non puo essere recuperato. 11 68000 viene
forzato a funzionare nel modo supervisor, e l'esecuzione delle istruzioni viene
bloccata. La maschera di interrupt del 68000 viene impostata al livello 7, il piu
alto possibile. Cio significa che nessun altro interrupt puo prendere il controllo
della macchina dopo che é stato avviato il reset.

Il numero del vettore di reset viene poi generato internamente per
individuare il vettore corrispondente all’'exception di reset della locazione 0
nello spazio programma del modo supervisor. Non si puo fare alcun affidamento
sulla validita dei contenuti dei registri in situazioni del genere. In particolare
e sconosciuto 1'esatto contenuto, bit per bit, dello stack pointer del supervisor
stack. Per questa ragione, né il program counter né il registro di stato vengono
salvati dopo che si & verificato un reset.

In seguito, l'indirizzo contenuto nelle prime due word del vettore di
exception relativo al reset viene preso come valore iniziale per lo stack pointer
del supervisor stack, mentre l'indirizzo contenuto nelle ultime due word del
vettore di exception del reset viene preso come valore iniziale per il program
counter. L'esecuzione riprende quindi dal nuovo indirizzo assunto dal program
counter, indirizzo che dovrebbe essere quello della procedura di reset
dell’Amiga.

Si noti che l'istruzione RESET (eseguibile soltanto nel modo supervisor,
essendo un'istruzione privilegiata), a differenza del reset hardware non causa
il caricamento del vettore di reset ma pone invece al livello basso la linea di
reset del 68000 per riportare nella loro condizione iniziale tutti i dispositivi
hardware esterni (esterni al 68000 ovviamente). Questo consente alle istruzioni
software di un task di reimpostare il sistema hardware a uno stato conosciuto
e poi continuare l'elaborazione con l'istruzione seguente, senza avere in effetti
avviato la procedura di reset della macchina.
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CopyMem

Sintussi di chiamata della funzione

CopyMem (srcPointer, destPointer, size)
Al Do

Scopo della funzione

Questa funzione copia un blocco di memoria da una locazione RAM a
un'altra, eseguendo l'operazione in modo molto veloce ed efficiente. CopyMem
e in grado di spostare blocchi di qualsiasi dimensione da qualsiasi locazione
a qualsiasi altra; ottimizza le operazioni di copia di grandi aree di memoria
tramite copie parziali di sotto-aree. Quando deve effettuare la copia di aree di
dimensioni ridotte, o quando gli indirizzi dei blocchi di memoria sono
disallineati (cioe non multipli di long word), utilizza un modo di copia a byte.

Argomenﬁ della funzione

srcPointer Indirizzo dell’area sorgente di memoria che dev'esse-
re copiata.
destPointer Indirizzo della locazione di memoria che individua

I'inizio dell’'area nella quale dev'essere trasferito il
contenuto dell’area sorgente.

size Dimensione in byte dell’area da copiare.

Discussione

Ci sono due funzioni dell’Exec che permettono di copiare blocchi di
memoria: CopyMem e CopyMemQuick. Quando si deve copiare una sezione di
memoria da una posizione all’altra dello spazio indirizzabile, con i due puntatori
eventualmente non allineati alle long word (cioe non divisibili per quattro) o
con una quantita di memoria da spostare che non & un multiplo di quattro,
occorre impiegare la funzione CopyMem.

Se invece i puntatori sono allineati alle long word e la dimensione dell’area
di memoria da spostare &€ un multiplo di quattro, & preferibile impiegare
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CopyMemQuick, che e piu efficiente.

Si tenga infine presente che CopyMem e CopyMemQuick sono funzioni di
copia, non funzioni di movimento. Quando queste funzioni restituiscono il
controllo, ci sono due copie dei dati in due diverse aree RAM. Le due aree,
inoltre, non devono sovrapporsi.

CopyMemQuick

Sintassi di chiamata della funzione

CopyMemQuick (srcPointer, destPointer, size)

Scopo della funzione

AQ

Al DO

Questa funzione permette di effettuare la copia di un'area di memoria in
modo ancor piu veloce che con CopyMem. Questo € pero possibile grazie ad
alcune restrizioni che riguardano gli indirizzi delle due aree e la grandezza
dell’'area da spostare.

Argomenﬁ della funzione

srcPointer
destPointer

Indirizzo dell’area di memoria destinata a essere
copiata. Quest'area di memoria puo essere situata in
qualsiasi punto della RAM, ma il suo indirizzo
dev'essere allineato alle long word, cioé dev'essere
un multiplo di quattro.

Indirizzo dell'area di memoria destinata a ricevere la
copia dell'area origine. Quest’area di memoria puo
essere situata in qualsiasi punto della RAM, ma il suo
indirizzo dev’essere allineato alle long word, cioe
dev’essere un multiplo di quattro.

Dimensione in byte dell'area di memoria da copiare.
Questo argomento pud rappresentare un blocco di
memoria di qualsiasi estensione, ma deve sempre
essere un multiplo di quattro.
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Discussione

Ci sono due funzioni nell'Exec che permettono di copiare blocchi di
memoria: CopyMem e CopyMemQuick. Per esempio, se si desidera copiare una
bitmap da una locazione RAM a un'altra, si puo usare una di queste due
funzioni. Si tenga presente che CopyMem e CopyMemQuick sono funzioni di
copia, non funzioni di movimento. Quando queste funzioni restituiscono il
controllo, si avranno due copie dei dati in due diverse aree RAM. Si dovrebbe
usare CopyMemOQuick quando i blocchi sorgente e destinazione sono allineati
alle long word e il blocco sorgente termina ancora allineato alle long word;
altrimenti si usa la funzione CopyMem. Le due aree di memoria, inoltre, non
devono sovrapporsi.

Deallocate

Sintussi di chiamata della funzione

Deallocate (memHeader, memBlock, byteSize)
AQ Al DO

Scopo della funzione

Questa funzione libera un blocco di memoria appartenente a un pool
privato di memoria del task. Il blocco liberato torna a far parte della lista privata
di memoria libera indicata dal task come argomento della funzione. Il blocco
di memoria da liberare generalmente e stato allocato con la funzione Allocate,
la quale alloca memoria dal pool privato di memoria libera del task.

Se l'indirizzo memBlock non & un multiplo di otto (la dimensione minima
di un blocco di memoria), sara arrotondato verso il basso. Questo permette di
servirsi di tutte le routine di allocazione della memoria. Tuttavia possono
verificarsi alcuni problemi se si sta liberando solo una parte di un blocco di
memoria. Se byteSize vale zero non succede nulla; altrimenti la misura del
blocco viene arrotondata al piu vicino multiplo di otto. In questo modo, il blocco
liberato si estende sempre su un numero intero di blocchi di memoria da otto
byte.
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Argomenti della funzione

memHeader Indirizzo della struttura MemHeader che intesta la
lista privata della memoria libera mantenuta dal task.

memoryBlock Indirizzo del blocco di memoria da liberare; di solito
€ l'indirizzo restituito dalla funzione Allocate.

byteSize Dimensione in byte del blocco da liberare.

Discussione

Ci sono nove funzioni dell'Exec che riguardano la gestione della memoria:
AllocAbs, Allocate, AllocMem, AvailMem, Deallocate, FreeEntry, FreeMem e
TypeOfMem. Si vedano anche le spiegazioni relative a queste funzioni.

Oltre alla lista di sistema della memoria libera, i task possono mantenere
liste private, che usano per amministrare l'allocazione della memoria
all'interno di aree private di memoria. Se una lista di memoria libera e privata,
puo essere usata e consultata solo da pochi task cooperanti.

La lista di memoria libera mentenuta dal sistema € composta da diverse
sotto-liste, ognuna delle quali elenca la memoria libera all’interno di un
particolare tipo e regione di memoria. Lo stesso vale per qualsiasi task che
desideri gestirsi privatamente una parte della memoria libera presente nel
sistema. Puo per esempio riservarsi 10K di chip RAM e 10K di fast RAM. Li
alloca chiamando due volte la funzione AllocMem, o chiamando una sola volta
la funzione AllocEntry. Compiuta questa operazione, le due aree di memoria
diventano di proprieta del task, che deve inizializzare due strutture MemHea-
der, una per area. Successivamente, ogni volta che desidera allocare e liberare
memoria all'interno di una delle due regioni di memoria privata, deve chiamare
Allocate e Deallocate, indicando come primo argomento l'indirizzo della
relativa struttura MemHeader di gestione.

La memoria dovrebbe essere restituita al sistema quando il task ha
concluso la sua esecuzione. Si ricordi che il sistema tiene conto soltanto della
memoria libera; la ripartizione fra i task della memoria allocata non &
conservata in nessuna lista di sistema. Percio, se il task non restituisce
esplicitamente la memoria che ha allocato, il sistema non puo provvedere a
liberarla automaticamente. Questa memoria non sara percio disponibile per gli
altri task. Per prevenire questa evenienza e consigliabile delegare al sistema
la liberazione della memoria impiegata dal task, indicandola nella lista di nome
tc_MemkEntry della struttura Task.

La struttura MemHeader il cui indirizzo dev’essere indicato come primo
argomento della funzione Deallocate, coordina una lista privata di memoria
libera definita da una serie di strutture MemChunk concatenate in una lista
semplice (cioe percorribile solo in un senso). L'organizzazione di queste
strutture € illustrata nella spiegazione della funzione Allocate.
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Deallocate e Allocate permettono anche di limitare gli effetti negativi del
fenomeno di frammentazione della memoria libera. Questo argomento €
ampiamente illustrato nelle spiegazioni delle funzioni Allocate e AvailMem.

DolO

Sintassi di chiamata della funzione

error = DolO (iORequest)
DO Al

Scopo della funzione

Questa funzione serve per inviare in modo sincrono una richiesta di I/O a
un dispositivo precedentemente aperto tramite la funzione OpenDevice. Il task
alloca una struttura IORequest, la inizializza parzialmente aprendo il
dispositivo con la funzione OpenDevice, inizializza i parametri che permettono
di formulare una richiesta di I/0O, e la invia al dispositivo tramite la funzione
DolO. La richiesta di I/0O e sempre un comando, scelto fra quelli previsti dal
dispositivo indirizzato. II comportamento sincrono della funzione fa si che il
task non riottenga il controllo fino a quando il dispositivo non ha elaborato la
richiesta di I/O. La funzione DolO richiede sempre il QuickIO, cioe
l'elaborazione immediata della richiesta di I/O, come viene ampiamente
spiegato in Programmare I'’Amiga Volume II. Se la richiesta di I/O e stata
elaborata con successo, il parametro io_Error della struttura IORequest
contiene il valore zero, altrimenti un codice d'errore.

Argomenti della funzione

iORequest Indirizzo di una struttura IORequest opportunamente
inizializzata per formulare la richiesta di I/0.

D iscussione

Ci sono otto funzioni dell’Exec che riguardano direttamente i dispositivi di
I/O: AddDevice, CloseDevice, OpenDevice, RemDevice, CheckIO, DolO,
SendIO e WaitlO. Si vedano anche le spiegazioni relative a queste funzioni.

95
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Le richieste di I/O che intervengono nelle comunicazioni con i dispositivi
non sono altro che messaggi standard. Mentre nelle comunicazioni inter-task
1 messaggi vengono inviati con la funzione PutMsg, nelle comunicazioni con i
dispositivi occorre servirsi delle funzioni SendlO, DolO, BeginlO. Queste
funzioni non hanno bisogno di ricevere fra gli argomenti della chiamata
I'indirizzo del destinatario del messaggio, dal momento che questa informazio-
ne € gia presente nel messaggio stesso, nei parametri io_Device (indirizzo della
struttura Device di gestione del dispositivo) e io_Unit (individua l'unita del
dispositivo indirizzata). In particolare, DolO invia una richiesta I/O a un task
e attende il suo completamento. Il task deve usare questa funzione quando non
pud proseguire la sua esecuzione finché il dispositivo non ha eseguito la
richiesta. Se il dispositivo ha diverse richieste in coda nella sua message port,
il task deve attendere il suo turno. Se il dispositivo non ha richieste in coda, il
task sara immediatamente servito dal dispositivo.

Durante l'attesa richiesta dalla funzione DolO, il task perde il controllo
della CPU e quindi un altro task (o sequenza di task) pud diventare attivo.
Quando il dispositivo restituisce la richiesta di I/O in risposta, la funzione DolO
riottiene il controllo e quindi lo riottiene il task. Ora il task sa che il dispositivo
ha elaborato la richiesta, e puo accedere alla struttura di I/O per verificare
I'esito.

Enqueve

Sintassi di chiamata della funzione

Enqueue (list, node)
AG Al

Scopo della funzione

Questa funzione inserisce o aggiunge un nodo in una lista a doppia
concatenazione ordinata. Il punto della lista nel quale viene inserito il nodo
indicato come argomento dipende dalla priorita del nodo, cioé dal valore
presente nel parametro In_Pri della struttura Node che costituisce il nodo.
Quindi questa funzione dev’'essere usata con le liste i cui nodi sono ordinati per
livello di priorita. I nodi sono inseriti sempre davanti al primo nodo a priorita
appena inferiore. Ne consegue che Enqueue costruisce le liste in modo che i
nodi di eguale priorita formino sotto-liste di tipo FIFO (First-In, First-Out, il
primo entrato € il primo a uscire).
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Argomenti della funzione

list Indirizzo della struttura List che intesta la lista nella
quale la funzione deve inserire il nodo.

node Indirizzo della struttura Node che dev’essere inserita

nella lista.
Discussione

L’'Exec possiede diverse funzioni progettate per operare con i nodi e le liste
a doppia concatenazione: Insert, Remove, AddHead, RemHead, AddTail,
RemTail, Enqueue e FindName. Si noti che le funzioni Insert, Remove,
AddHead e AddTail, contrariamente alla funzione Enqueue, non usano il
campo priorita della struttura Node. Per questa ragione, Enqueue ¢ l'equivalen-
te di Insert da usarsi nel caso di liste ordinate. Essa fa in modo che le liste
crescano mantenendo l'ordine nelle priorita dei nodi.

A causa di questa impostazione, tutti i nodi passati alla funzione Enqueue
devono avere una priorita. RemHead rimuove il nodo con la priorita piu alta
della lista, mentre RemTail rimuove il nodo con la priorita piu bassa. Se
s'inserisce un nodo che possiede priorita uguale a un altro gia presente nella
lista, Enqueue inserisce il nuovo nodo in modo che la sotto-lista dei nodi di
uguale priorita costituisca una lista di tipo FIFO.

FindName

Sintussi di chiamata della funzione

node = FindName (start, name)
DO Ag Al

Scopo della funzione

Questa funzione permette ai task d’'individuare un particolare nodo
all'interno di una qualunque lista. La funzione cerca il nodo il cui nome
corrisponde a quello indicato dal task come secondo argomento. Data una lista,
la funzione & anche in grado d'iniziare la ricerca del nodo a partire da un
particolare nodo, che peraltro viene escluso dalla ricerca. Il risultato di
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FindName e l'indirizzo della struttura Node dotata del nome indicato come
secondo argomento della funzione; se questo indirizzo vale zero significa che
non € stata rintracciata nessuna struttura Node con quel nome.

Argomenti della funzione

start Indirizzo della struttura List che intesta la lista, o
della struttura Node da cui la funzione deve iniziare
la ricerca. Nel secondo caso, la struttura Node
indicata viene saltata e la ricerca inizia con la
struttura successiva.

name Indirizzo del nome della struttura Node ricercata;
dev’essere una stringa di testo a terminazione nulla;
la funzione confronta questa stringa in sequenza con
quelle individuate dal parametro In_Name delle
strutture Node presenti nella lista.

Discussione

L'Exec ha diverse funzioni progettate per operare con i nodi e le liste a
doppia concatenazione: Insert, Remove, AddHead, RemHead, AddTail,
RemTail, Enqueue e FindName.

Ciascuna struttura Node in una lista puo essere dotata di nome. Il nome
€ costituito da una stringa individuata dal parametro In_Name nella struttura
Node. FindName permette d’individuare il primo nodo che risponde a un certo
nome all'interno di una data lista. Per proseguire la ricerca dopo aver
individuato un nodo di nome corrispondente, € sufficiente chiamare nuovamen-
te la funzione indicando l'indirizzo dell’ultimo nodo trovato. Se invece si
desidera iniziare la ricerca partendo dalla testa della lista, occorre che
nell’'argomento start sia indicato l'indirizzo della struttura List che intesta la
lista. Una volta ottenuto l'indirizzo della struttura Node con il nome desiderato,
si potranno usare le altre funzioni di gestione delle liste per operare sul nodo.
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FindPort

Sintussi di chiamata della funzione

msgPort = FindPort (name)
DO Al

Scopo della funzione

Questa funzione esamina la lista di sistema PortList, quella che elenca le
message port pubbliche, alla ricerca di una message port pubblica che risponda
a un particolare nome. Se la trova restituisce 1'indirizzo della relativa struttura
MsgPort, altrimenti restituisce un indirizzo nullo.

Argomenti della funzione

name Indirizzo della stringa a terminazione nulla che
costituisce il nome della message port da individuare.
Discussione

Ci sono quattro funzioni dell’Exec che riguardano esplicitamente la
gestione delle message port: AddPort, FindPort, RemPort e WaitPort. AddPort.
FindPort e RemPort riguardano esclusivamente le message port pubbliche.
Queste sono message port che vengono aggiunte alla lista di sistema delle
message port pubbliche tramite la funzione AddPort, e sono dotate di un nome
che ne permette l'individuazione. WaitPort, invece, riguarda sia le message
port pubbliche sia quelle private. Strettamente correlate alle routine di gestione
delle message port sono le funzioni di gestione dei messaggi: PutMsg, GetMsg
e ReplyMsg.

Le message port possono essere dotate di nomi oppure no. Se la message
port € pubblica deve avere un nome, che dev'essere individuato dal parametro
In_Name della sotto-struttura Node contenuta nella struttura MsgPort. Se la
message port e privata, il che significa che verra usata solo da poche routine
strettamente correlate, pu¢ rimanere senza nome. Le comunicazioni possono
ancora aver luogo tra queste routine strettamente unite anche se le loro
message port non possiedono nomi; I'importante in questo caso € che l'indirizzo
della message port sia noto a tutte le routine che devono usarla, in quanto non
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sarebbe possibile ottenerlo tramite la funzione FindPort.

Se invece una message port possiede un nome ed e stata dichiarata
pubblica, chiunque nel sisterna puo individuarla e inviarle messaggi
conoscendone il nome. In questo modo la message port diventa una porta di
comunicazione che puo condurre anche a interazioni molto complesse fra i task.

L'indirizzo che un task ottiene chiamando la funzione FindPort viene
generalmente impiegato per inviare messaggi a quella message port tramite la
funzione PutMsg. Ma puo anche servire per altri scopi. Per esempio, potrebbe
essere l'indirizzo di una message port installata nel sistema per ricevere
messaggi diretti a chiunque li desideri, cioe non diretti a un particolare task.
In una simile situazione, certi task cercherebbero questa message port, che
potrebbe chiamarsi per esempio “Ufficio smistamento”, per lasciare messaggi
a chiunque sia interessato, e altri task la cercherebbero per verificare se c'é
qualche messaggio di loro interesse.

FindResident

Sintussi di chiamata della funzione

resident = FindResident (name)
1) Al

Scopo della funzione

Questa funzione esamina l'array di sistema dei moduli residenti per
individuare la struttura Resident che risponde al nome indicato dal task come
argomento. Questo array € individuato in memoria dall'indirizzo contenuto nel
parametro ResModules della struttura ExecBase; ogni suo elemento &
l'indirizzo di una struttura Resident, e il primo elemento di valore zero
rappresenta la fine dell'array. Se FindResident viene elaborata con successo,
restituisce 1'indirizzo della struttura Resident desiderata, altrimenti restituisce
il valore zero. Una volta che il task ha ottenuto l'indirizzo della struttura
Resident cercata, puo rilevare tutte le caratteristiche del modulo residente
(versione, priorita d'esecuzione, tipo, indirizzo del codice d'inizializzazione...).

Argomemi della funzione

name Indirizzo della stringa contenente il nome del modulo
residente da cercare; questa stringa viene confrontata
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Discussione

con le stringhe puntate dai parametri rt_Name delle
strutture Resident elencate nell'array di sistema.

Ci sono tre funzioni che riguardano la gestione dei moduli residenti:
FindResident, InitCode e InitResident. Si vedano anche le spiegazioni relative
a queste funzioni.

La struttura Resident

Ciascun modulo residente installato nell’Amiga viene gestito attraverso
una struttura di tipo Resident. Questa struttura € definita come segue nel file
INCLUDE resident.h:

struct Resident {

ki

UWORD rt_MatchWord;
struct Resident *rt_MatchTag;
APTR rt_EndSkip;

UBYTE rt_Flags;

UBYTE rt_Version;

UBYTE rt_Type;

BYTE rt_Pri;

char *rt_Name;

char *rt_ldString;

APTR rt_lnit;

Ecco il significato dei parametri della struttura Resident:

il parametro rt_MatchWord costituisce la word che dev’essere impiega-
ta come chiave nella ricerca di un particolare modulo residente
associato a una specifica struttura Resident. Tutti i moduli residenti di
sistema contengono in questo parametro il valore 0x4AFC, che nel file
INCLUDE exec/resident.h & definito dalla costante
RTC_MATCHWORD-:

Il parametro rt_MatchTag € un puntatore e contiene sempre 1'indirizzo
della struttura Resident a cui appartiene, cioé 1'indirizzo del parametro
rt_MatchWord.

11 parametro rt_EndSkip e un indirizzo a una locazione RAM che serve
per continuare la scansione. Molto spesso individua la fine dei codici del
modulo residente.
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B [l parametro rt_Flags contiene i flag che indicano al sistema come e

quando dev'essere inizializzato il modulo residente. Se il flag
RTF_AUTOINIT e impostato, la funzione InitResident, che serve per
inizializzare un particolare modulo, ne deduce che il parametro rt_Init
della struttura Resident non contiene l'indirizzo di una routine
d'inizializzazione, ma l'indirizzo di una serie di quattro long word che
deve impiegare come argomenti della funzione MakeLibrary; in questo
caso, se il modulo e di tipo NT_DEVICE, NT_LIBRARY o
NT_RESOURCE, InitResident chiama rispettivamente le funzioni
AddDevice, AddLibrary, o AddResource. In altre parole, se il flag
RTF_AUTOINIT e impostato significa che il modulo residente dev’esse-
re inizializzato tramite MakeLibrary. Se invece il flag RTF_AUTOINIT
vale zero, la funzione InitResident provvede semplicemente a cedere il
controllo alla routine d’inizializzazione puntata dal parametro rt_Init
della struttura Resident. In questo caso il modulo residente dispone di
una sua routine d'inizializzazione, e non viene chiamata la funzione
MakeLibrary. I moduli di sistema che possiedono il flag
RTF_AUTOINIT impostato sono Expansion, Ramlib, Audio, Intuition, e
Mathffp. Si veda anche la spiegazione della funzione InitResident. Oltre
al flag RTF_AUTOINIT, esiste anche il flag RTF_COLDSTART, il quale
differenzia i moduli residenti che devono essere inizializzati durante il
boot (flag RTF_COLDSTART impostato) da quelli che invece non
devono essere inizializzati durante il boot (flag RTF_COLDSTART
azzerato). La presenza di questo flag permette al sistema, durante il
boot, di chiamare la funzione InitCode per inizializzare i moduli
residenti che possiedono questo flag impostato. Si veda anche la
spiegazione della funzione InitCode.

11 parametro rt_Version & il numero di versione del modulo residente.
Viene usato dalla funzione InitCode per inizializzare tutti i moduli
residenti dotati di un numero di versione superiore o uguale a quello
indicato dal task come argomento.

Il parametro rt_Type indica il tipo assegnato al modulo residente. Si
tratta degli stessi tipi previsti per i nodi: per esempio, NT_LIBRARY,
NT_DEVICE, NT_UNKNOWN. Queste costanti sono definite nel file
INCLUDE exec/nodes.h. Il parametro rt_Type assume particolare
importanza quando viene chiamata la funzione InitResident per
inizializzare un modulo residente nella cui struttura Resident il
parametro rt_Flags ha il flag RTF_AUTOINIT impostato. In questo caso,
infatti, la funzione accede al parametro rt_Type per decidere se
chiamare AddDevice, AddLibrary o AddResource durante l'inizializza-
zione del modulo residente.

Il parametro rt_Pri e la priorita d'inizializzazione del modulo residente.
Dal momento che i moduli residenti sono elencati nell’array di sistema
secondo il loro ordine di priorita, la priorita determina anche l'ordine in
cui la funzione InitCode inizializza i moduli residenti.
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B Il parametro rt_Name € un puntatore a una stringa a terminazione nulla
che contiene il nome del modulo residente. Questo parametro & usato
dalla funzione FindResident per localizzare una struttura Resident con
un nome specifico.

B Il parametro rt_IdString & un puntatore a una stringa a terminazione
nulla che identifica il modulo residente.

m [l parametro rt_Init € un puntatore alla locazione di memoria dove
iniziano i codici d’inizializzazione del modulo residente (flag
RTF_AUTOINIT azzerato), o inizia la serie di quattro long word che
devono essere passate a MakeLibrary come argomenti (flag
RTF_AUTOINIT impostato).

Ciascun modulo residente possiede un nome. Il nome viene usato insieme
al numero di versione e alla stringa d'identificazione per individuare
univocamente il modulo residente. Una volta che un modulo residente & stato
caricato in RAM, si puo usare la funzione FindResident per localizzare la
struttura Resident che lo definisce.

FindSemaphore

Sintussi di chiamata della funzione

signalSemaphore = FindSemaphore (name)
Al

Scopo della funzione

Questa funzione tenta d'individuare una struttura SignalSemaphore
dotata di un particolare nome. FindSemaphore svolge la ricerca all'interno della
lista di sistema dei semafori di segnalazione. Se FindSemaphore ha successo,
restituisce 1'indirizzo della prima struttura SignalSemaphore con quel nome; se
invece non trova nessuna struttura SignalSemaphore con quel nome,
restituisce un indirizzo di valore zero.

Argomenﬁ della funzione

name Indirizzo della stringa che costituisce il nome del
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semaforo che si desidera individuare. Questa stringa
viene confrontata con quelle individuate dai parame-
tri In_Name delle sotto-strutture Node presenti nelle
strutture SignalSemaphore.

D iscussione

Ci sono sette funzioni che riguardano i semafori di segnalazione e due
funzioni che riguardano la lista dei semafori di segnalazione. Queste funzioni
sono esposte nel corso della spiegazione di AddSemaphore.

Talvolta i task possono trovarsi nella necessita d’'individuare una specifica
struttura SignalSemaphore. FindSemaphore fornisce la possibilita di farlo. Una
volta che si conosce il nome del semaforo si puo usare FindSemaphore per
ottenerne l'indirizzo in memoria.

FindTask

Sintassi di chiomata della funzione

task(S = FindTask (name)
Do Al

Scopo della funzione

Questa funzione esamina le liste per la gestione dei task alla ricerca della
struttura Task che risponde al nome indicato come argomento: se la trova, ne
restituisce l'indirizzo. Questa funzione pudé anche servire a un task per
individuare in memoria la propria struttura Task; basta infatti indicare come
argomento di FindTask un indirizzo nullo.

Argomenti della funzione

name Indirizzo della stringa di testo che contiene il nome
del task da individuare; questa stringa viene confron-
tata con quella individuata dai parametri In_Name
contenuti nelle strutture Task. Si noti che se il task
indica come parametro un indirizzo nullo, la funzione
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restituisce 1'indirizzo della struttura Task relativa a
quel task.

D iscussione

Ci sono quattro funzioni dell'Exec che riguardano specificamente la
gestione dei task: AddTask, FindTask, RemTask e SetTaskPri. Si vedano anche
le spiegazioni relative a queste funzioni. La struttura Task e definita nei file
INCLUDE tasks.h (per il linguaggio C) e tasks.i (per il linguaggio Assembly).

A volte & necessario conoscere la posizione in RAM della struttura Task di
gestione di un task, per esempio quando se ne vogliono modificare alcuni
parametri. Questo € lo scopo della funzione FindTask, la quale esamina le liste
di sistema di gestione dei task alla ricerca della struttura Task che risponde al
nome indicato come argomento; quando individua una struttura Task con quel
nome, ne restituisce l'indirizzo.

FreeEntry

Sintassi di chiamata della funzione

FreeEntry (memlist)
AQ

Scopo della funzione

Questa funzione libera tutti i blocchi di memoria definiti nella struttura
MemlList che riceve come argomento. L'indirizzo della struttura MemList € in
genere quello restituito dalla funzione AllocEntry, la quale serve per allocare
con un'unica chiamata diversi blocchi di memoria. Quando FreeEntry
restituisce il controllo, tutti i blocchi di memoria indicati nella struttura
MemList sono stati restituiti al pool di memoria libera del sistema.

Argomenti della funzione

memlist Indirizzo della struttura MemList che elenca nell’ar-
ray ml_ME tutte le strutture MemEntry che definisco-
no i vari blocchi di memoria da liberare.
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Discussione

Ci sono nove funzioni dell'Exec che riguardano la gestione della memoria:
AllocAbs, Allocate, AllocEntry, AllocMem, AvailMem, Deallocate, FreeEntry,
FreeMem e TypeOfMem. Si vedano anche le spiegazioni relative a queste
funzioni.

Tre metodi per liberare la memoria

Cosi come esistono diverse soluzioni per allocare memoria (AllocMem,
AllocEntry, Allocate), esistono altrettanti metodi per liberarla. Qualsiasi
metodo si scelga, la memoria viene sempre restituita a un pool di memoria

libera,

che pud essere del task, oppure del sistema. Per liberare memoria

possono essere usate le funzioni Deallocate, FreeMem o FreeEntry. Ciascuna
funzione opera in modo diverso:

1.

La funzione Deallocate libera un determinato blocco di memoria
precedentemente allocato con la funzione Allocate. Essa restituisce tale
blocco alla lista di memoria libera indicata dal task come argomento, e
non alla lista di sistema. Pertanto presuppone che il task possieda e
mantenga un personale pool di memoria libera tramite un’apposita lista.
I vantaggi derivanti dall’'uso di un pool privato di memoria libera e delle
funzioni Allocate e Deallocate sono ampiamente trattati nelle descrizio-
ni di queste due funzioni.

La funzione FreeMem libera un blocco di memoria allocato con la
funzione AllocMem, restituendolo alla lista di sistema della memoria
libera. Queste due funzioni, come AllocEntry e FreeEntry, allocano e
liberano memoria di sistema.

La funzione FreeEntry restituisce alla memoria libera di sistema tutti i
blocchi di memoria allocati tramite la funzione AllocEntry. Le
caratteristiche di questi blocchi devono essere elencate nelle strutture
MemEntry di una struttura MemList opportunamente inizializzata.
Generalmente si tratta della struttura MemlList creata dalla funzione
AllocEntry. I blocchi di memoria liberati vengono restituiti alla lista di
sistema della memoria libera.

Strutture e puntatori

Le funzioni per la gestione della memoria hanno a che fare con diverse
strutture e puntatori:

La struttura MemList serve per elencare una serie di strutture
MemEntry, ognuna delle quali puo rappresentare un blocco di memoria
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Lo

da allocare o un blocco di memoria gia allocato, a seconda che la
struttura MemlList debba ancora essere passata ad AllocEntry o debba
essere passata a FreeEntry. Le strutture MemEntry che appartengono a
una struttura MemlList sono elencate all’'interno dell’array ml_ME della
struttura MemlList, la quale prevede anche un parametro che ne indica
il numero. La struttura MemlList e usata dalle funzioni AllocEntry e
FreeEntry.

La struttura MemEntry e una sotto-struttura della struttura MemlList, e
serve per descrivere un blocco di memoria da allocare o gia allocato.
Essa & composta dai seguenti parametri: 1'unione me_Un, che puo
essere utilizzata dal task come parametro me_Reqs per indicare ad
AllocEntry gli attributi del blocco di memoria da allocare, oppure puo
essere utilizzata dalla funzione AllocEntry come parametro me_Addr
per indicare al task e a FreeEntry l'indirizzo del blocco allocato
(ovviamente, me_Reqs e me_Addr occupano le stesse locazioni di
memoria, e pertanto si escludono a vicenda); segue il parametro
me_Length, che il task deve inizializzare con la quantita di memoria che
desidera venga allocata per questo blocco di memoria.

Le funzioni Allocate e AllocMem restituiscono come risultato l'indirizzo
del blocco di memoria allocato.

La struttura MemHeader serve ai task per creare e gestire liste private
di memoria libera, dalle quali possono allocare e liberare memoria
tramite le funzioni Allocate e Deallocate, che a differenza di AllocMem,
FreeMem, AllocEntry e FreeEntry non agiscono sulla lista di sistema
della memoria libera. Le strutture MemHeader possono anche essere
concatenate fra loro per creare una lista vera e propria; in essa ogni
struttura MemHeader individua una particolare area della memoria di
sistema interamente allocata con una chiamata ad AllocMem o
AllocEntry, e che dev'essere gestita come memoria privata, a uso
esclusivo del task. Ogni struttura MemHeader intesta una sotto-lista di
chunk di memoria, ovvero di strutture MemChunk, ognuna delle quali
definisce un blocco di memoria libera. Ognuna di queste sotto-liste
costituisce la lista della memoria libera nella gestione di una particolare
area privata di memoria.
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FreeMem

Sintassi di chiamata della funzione

FreeMem (memBlock, byteSize)
Al Do

Scopo della funzione

Questa funzione libera un blocco di memoria restituendolo alla lista di
sistema della memoria libera. Generalmente si tratta di un blocco allocato con
la funzione AllocMem.

Argomenﬁ della funzione

memBlock Indirizzo del particolare blocco di memoria da
liberare; questo indirizzo e generalmente quello
restituito dalla funzione AllocMem.

byteSize Dimensione in byte del blocco di memoria da liberare.

Discussione

Ci sono nove funzioni dell’Exec che riguardano la gestione della memoria:
AllocAbs, Allocate, AllocEntry, AllocMem, AvailMem, Deallocate, FreeEntry,
FreeMem e TypeOfMem. Per maggiori particolari sulla gestione della memoria
si consultino le spiegazioni di queste funzioni.

La funzione FreeMem richiede che siano specificati 1'indirizzo del blocco
di memoria da liberare e la sua dimensione. La funzione restituisce il blocco
indicato al pool di sistema della memoria libera, e quindi non richiede
d'indicare una lista privata di memoria libera, dal momento che impiega la lista
di sistema. Questa funzione svolge lo stesso compito che Deallocate esegue su
una particolare lista privata di memoria libera.

Un esempio d'istruzione che libera un blocco di memoria utilizzando
FreeMem e:

FreeMem (memptr, 100)
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Questa istruzione libera 104 byte di memoria a partire dall'indirizzo
memptr, quello originariamente restituito dalla funzione AllocMem. Si noti che
gli originali 100 byte vengono arrotondati fino al successivo valore multiplo di
otto (le funzioni di gestione della memoria lavorano infatti su un blocco minimo
di otto byte, la minima misura di blocco di memoria con cui il sistema pud
operare). Questo comportamento & perfettamente coerente con quello della
funzione AllocMem, che ha sicuramente allocato 104 byte se il task ne ha
richiesti 100. _

La funzione FreeMem non restituisce alcun risultato per indicare se il
blocco di memoria indicato come argomento & veramente da liberare o meno.
Si tenga quindi presente che se si cerca di liberare un blocco di memoria
contenuto in una regione di memoria che il sistema ritiene gia libera, si causa
il crash del sistema. Se questo accade, 1'unica soluzione consiste nel riavviare
il sistema (procedere cioe a una nuova operazione di boot).

FreeSignal

Sintussi di chiamata della funzione

FreeSignal (signalNum)
DO

Scopo della funzione

Questa funzione libera il bit di segnale indicato dal task come argomento;
questo bit & quello che il task aveva allocato con una chiamata alla funzione
AllocSignal. I bit di segnale di un task che dopo essere stati allocati devono
essere liberati tramite la funzione FreeSignal, possono essere liberati solo dal
task a cui appartengono. Dopo la chiamata a FreeSignal, il bit di segnale
liberato torna a essere disponibile per nuove allocazioni e assegnazioni alle
message port del task. Questa funzione agisce sul parametro tc_AllocSignal
della struttura Task che definisce il task.

Argomenti della funzione

signalNum Il numero del bit di segnale che dev’'essere liberato
(numero che puo variare fra 0 e 31). Generalmente &
il valore restituito dalla funzione AllocSignal.
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D iscussione

Ci sono sei funzioni dell’'Exec che riguardano i segnali software nel sistema
Amiga: AllocSignal, FreeSignal, SetExcept, SetSignal, Signal e Wait. Inoltre
possono essere incluse nella categoria delle funzioni di gestione dei segnali
GetMsg, PutMsg e ReplyMsg; i segnali, infatti, sono spesso provocati
dall’arrivo di un messaggio in una message port predisposta per inviare segnali
ai task a cui appartengono. Si vedano anche le spiegazioni relative a queste
funzioni.

I task comunicano tra loro scambiandosi messaggi attraverso le message
port. I task inviano e ricevono anche messaggi dai dispositivi, trasmettendo le
informazioni attraverso le strutture IORequest.

I segnali di cui un task puo servirsi devono essere allocati usando la
funzione AllocSignal. In seguito, il task ha la facolta di assegnare quel segnale,
o bit di segnale, a una delle sue message port, a una routine di interrupt o a
un altro task. Nel primo caso la message port, opportunamente definita, invia
il segnale al task ogni volta che riceve un messaggio; questo comportamento
e controllato automaticamente dal sistema. Nel secondo e nel terzo caso, sono
invece la routine di interrupt o il secondo task a inviare quel segnale tramite
la funzione Signal quando si verificano determinate condizioni. A prescindere
dalla causa di un segnale, comunque, il task si accorge del suo invio soltanto
se ne e entrato in attesa attraverso la funzione Wait, la quale lo "risveglia”
quando si verifica uno dei segnali indicati come argomento. Altrimenti non c’'é
alcun modo perché un task possa accorgersi dell’arrivo di un segnale.

A ciascuna message port che crea, il task puo assegnare uno dei suoi bit
di segnale. Per farlo deve prima allocare il bit di segnale tramite la funzione
AllocSignal, e poi memorizzare il valore restituito da questa funzione nel
parametro mp_SigBit nella struttura MsgPort che definisce quella message
port. Infine, deve impostare a 1 il flag PA_SIGNAL del parametro mp_Flags
della stessa struttura MsgPort. D'ora in poi, se il task entra in attesa di quel
segnale tramite la funzione Wait, la message port lo risveglia generando un
segnale quando arriva il messaggio. Si noti che le message port devono sempre
appartenere a uno e un solo task (quello indicato nei loro parametri
mp_SigTask), e che a ogni message port pu¢ essere assegnato uno e un solo
segnale.

Se si desidera cambiare 1'assegnazione di alcuni di questi bit di segnale
occorre prima liberarli tramite la funzione FreeSignal. L'allocazione di un bit di
segnale si svolge basandosi sul task interessato. Se si libera un bit di segnale
di un task, non si coinvolge alcun bit di segnale usato da altri task nel sistema.
Se ci sono dieci task nel sistema, ciascuno dei quali ha allocato tutti i bit di
segnale a sua disposizione (16), si avranno in tutto 160 bit di segnale allocati.

Oltre al parametro tc_AllocSignal, la struttura Task contiene il parametro
tc_SigRecvd, che viene usato dalla funzione Wait per verificare se il segnale &
fra quelli di cui il task € in attesa; se infatti si verifica un segnale fra quelli
allocati, ma il task non 1'ha indicato come argomento della funzione Wait, la
funzione non restituisce il controllo e continua a lasciare in attesa il task.
Generalmente i task non hanno necessita di accedere direttamente a questo
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parametro, che Wait provvede sempre ad azzerare prima di restituire il
controllo.

Se al task viene associata una routine di exception, € necessario indicare
al sistema quali segnali causano l'exception e quindi 1'esecuzione della relativa
routine di gestione. Questo si ottiene usando il parametro tc_SigExcept della
struttura Task del task a cui viene associata la routine di exception, nel quale
i bit a 1 indicano quali segnali provocano l'esecuzione della routine di gestione
delle exception. Questi bit di segnale devono ovviamente essere fra quelli
allocati.

Se non si desidera l'elaborazione di alcuna exception, il parametro
tc_SigExcept dev'essere impostato a zero. Dato che vi sono 32 bit di segnale
disponibili, sono potenzialmente impiegabili 32 bit di exception.

Attenzione: i segnali non possono essere allocati o liberati dai codici di
gestione delle exception, cioé dai codici di interrupt. Non esiste la possibilita
di scambio di messaggi tra le routine di exception e i task. I codici di interrupt,
invece, hanno la facolta di chiamare la funzione Signal per inviare segnali ai
task.

FreeTrap

Sintussi di chiamata della funzione
FreeTrap (trapNum)
Y]

Scopo della funzione

Questa funzione libera un numero di trap precedentemente allocato, al fine
di renderlo riutilizzabile. La chiamata dev’'essere effettuata durante 1'esecuzio-
ne del task nel quale la trap era stata allocata con la funzione AllocTrap.

Argomenﬁ della funzione

trapNum Numero di trap da liberare (un valore tra 0 e 15).



12

PROGRAMMARE L'AMIGA VOL. |

Discussione

Ci sono due funzioni dell'Exec che riguardano esplicitamente le trap nel
sistema Amiga: AllocTrap e FreeTrap. La funzione AllocTrap permette a un
task di allocare una trap per uso privato. La funzione FreeTrap restituisce un
particolare numero di trap alla lista delle trap non allocate, cioé disponibili.
Questa lista viene mantenuta automaticamente dal sistema.

Nell'aggiungere o togliere trap dai propri task, si dovrebbe tener presente
che quando il 68000 rileva una trap, il task perde il controllo in favore di alcune
routine dell’Exec. Queste routine rilevano quale task € in esecuzione e se la trap
deve causare l'esecuzione della routine di trap di quel task; in caso affermativo,
il controllo viene ceduto alla routine di trap. Si ricordi che l'indirizzo della
routine di trap dev’essere indicato nel parametro tc_TrapCode della struttura
Task del task considerato.

Quando si verifica una trap, il supervisor stack del 68000 contiene le
seguenti informazioni:

B un insieme di dati che viene salvato per preservare il contenuto di
alcuni registri della CPU. I dati vengono salvati secondo 1'organizzazio-
ne dettata dallo stack frame della particolare CPU presente nella
macchina (lo stack frame e il formato con cui viene salvato lo stato della
CPU quando si verifica una exception, e varia da CPU a CPU).
Nell'ambiente di programmazione dell'Amiga ci riferiamo allo stack
frame con il termine trap frame quando ci riferiamo alle trap. [ manuali
della Motorola illustrano gli stack frame per ogni CPU della famiglia
680XX.

® Il numero di trap. Un numero da 0 a 255 come descritto nel manuale del
68000.

Quando il sistema rileva una trap, esegue l'istruzione Assembly:

TRAP #n

dove n € un numero da 0 a 15. Questa istruzione del 68000 permette di causare
una delle 16 trap software disponibili; quando il 68000 la esegue, aggiunge a
n il numero 32 per individuare il corretto vettore di trap, al quale cede poi il
controllo. Pertanto, le trap causabili con listruzione TRAP #n possono
provocare l'esecuzione delle routine i cui indirizzi sono contenuti nei vettori dal
32 al 47 della tavola di vettori della CPU. Il numero che viene quindi
memorizzato nello stack € n + 32. Questo significa che, per convenzione, le
istruzioni di trap software generano numeri di trap compresi fra 32 e 47.

11 task potrebbe non essere in grado di elaborare tutte le trap software che
si verificano durante la sua esecuzione, e quindi occorre indicare al sistema,
tramite la funzione AllocTrap, le trap di cui il task pud prendersi cura.
Un'apposita routine deve prelevare dallo stack il codice di trap e stabilire se
corrisponde a una trap che il task e in grado di elaborare. Il controllo avviene
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creando una maschera di bit con il numero di trap e confrontandola con la
maschera dei numeri di trap allocati contenuta nel parametro tc_TrapAlloc
della struttura Task (inizializzato dalla funzione AllocTrap). Tramite una
routine in linguaggio Assembly si effettuano le seguenti operazioni:

1. Si salvano i registri che saranno usati nella stessa routine.
2. Si preleva dallo stack il numero di trap.

3. Si confronta il numero di trap con i numeri di trap allocati dal task per
stabilire se corrisponde a una delle trap che il task richiede di elaborare
personalmente. Se il numero di trap & fra quelli allocati la trap puo essere
elaborata, altrimenti il controllo viene ceduto al sistema, il quale
procede con l'elaborazione standard della trap. Naturalmente questo
evento fa si che il sistema sospenda il task che era in esecuzione quando
si e verificata la trap.

4. Si effettuano le necessarie operazioni di “pulizia” e si esce dalla routine.

Ci si ricordi sempre che l'elaborazione delle trap avviene nel modo
supervisor della CPU. In tale condizione, tutte le caratteristiche multitasking
del sistema sono disabilitate, e quindi lo scambio di controllo fra i task e
sospeso. Non & consigliabile che questa situazione duri troppo a lungo. Per
questa ragione, si dovrebbero creare routine di trap quanto piu brevi possibile.

GetCC

Sintassi di chiamata della funzione

conditions = GetC(()
DO: 0-4

Scopo della funzione

Questa funzione rileva e restituisce il valore contenuto nel registro di stato
della CPU, qualsiasi sia il tipo di CPU Motorola 680XX installato sulla
macchina. Utilizzando questa funzione per rilevare lo stato della CPU, si
rendono i propri task compatibili, almeno sotto questo aspetto, con le CPU
68010/20/30 della Motorola.

11 registro di stato della CPU e costituito da una word, nella quale gli otto
bit piu significativi (8-15) sono accessibili solo quando e attivo il modo

13
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supervisor della CPU (questo byte del registro di stato & detto system byte),
mentre gli otto bit piu bassi (0-7) sono accessibili anche quando e attivo il modo
user (questo byte del registro di stato € detto user byte). Di questi 16 bit solo
10 vengono impiegati dal 68000 (il 68030 ne usa 12, due in piu nel system byte).
Quando & attivo il modo user, i bit che vengono impiegati sono cinque, dal bit
0 al bit 4, e vengono chiamati codici di condizione; lo user byte & uguale per
tutti i microprocessori della famiglia 680XX. La funzione GetCC restituisce nei
primi cinque bit del registro DO i valori assunti dai cinque codici di condizione

della CPU.

Argomenti della funzione

Questa funzione non prevede argomenti.

Discussione

Ciascuna CPU della famiglia Motorola 680XX genera fino a cinque codici
di condizione durante l'esecuzione delle sue istruzioni. Questi codici di
condizione sono contenuti nei primi cinque bit del registro di stato della CPU.

Ecco i loro significati:

N (negative)

Z (zero)

V (overflow)

C (carry)

X (extend)

Questo bit (il bit 3) viene impostato dalla CPU quando
il risultato dell'operazione ha il bit piu significativo
impostato; altrimenti viene azzerato.

Questo bit (il bit 2) viene impostato dalla CPU quando
il risultato dell’'operazione vale zero; altrimenti viene
azzerato.

Questo bit (il bit 1) viene impostato dalla CPU quando
un'istruzione eseguita dalla CPU genera una condi-
zione di overflow. Questo si verifica quando il
risultato di un’operazione aritmetica non puo essere
rappresentato nel numero di bit del registro o della
locazione di memoria destinazione.

Questo bit (il bit 0) viene impostato dalla CPU quando
si verifica un riporto in un'operazione aritmetica, che
puo essere anche una sottrazione. In caso contrario
viene azzerato.

Questo bit (il bit 4) non viene alterato dai trasferimen-
ti di dati. Quando lo si impiega, viene impostato allo
stesso stato del bit di carry.



LE FUNZIONI DELLA LIBRERIA EXEC

Attenzione: vi sono anche istruzioni della CPU che lasciano inalterati
alcuni di questi flag, cioe non si preoccupano né d'impostarli né di azzerarli.

I primi quattro bit rappresentano condizioni “vere” quando sono a 1, e
riflettono il risultato di un’operazione svolta dalla CPU. Il bit X & disponibile per
le operazioni in multi-precisione (o estese).

Se si vuole che i programmi siano compatibili verso 1'alto con le CPU 68010,
68020, e 68030, si devono evitare certe istruzioni in linguaggio Assembly che
con il 68000 sono eseguibili in modo user, mentre con i piu recenti
microprocessori sono diventate privilegiate, cioe eseguibili soltanto in modo
supervisor. In particolare, l'istruzione MOVE SR, <ea> é un'istruzione
normale con il 68000, mentre € un'istruzione privilegiata con le CPU 68010,
68020, 68030. Quindi, un task che la contiene funziona correttamente se viene
elaborato dal 68000, mentre causa una trap da violazione di privilegio se viene
elaborato dalle CPU 68010/20/30. Quando e attivo il modo user, queste CPU
richiedono che venga impiegata l'istruzione MOVE CCR, <ea>. Per evitare
questo problema di compatibilita, € bene che i task impieghino sempre la
funzione GetCC per rilevare i codici di condizione.

GetMsg

Sintussi di chiamata della funzione

message = GetMsg (msgPort)
) AO

Scopo della funzione

Questa funzione permette a un task di ottenere l'indirizzo del messaggio
che si trova alla sommita della coda alla message port indicata come
argomento. La funzione, oltre a restituire l'indirizzo di quel messaggio,
provvede a rimuoverlo dalla coda.

GetMsg non mette il task in attesa: se non & presente alcun messaggio
nella coda alla message port, restituisce il valore zero. Se un task si trova nella
necessita di attendere che giunga un messaggio a una delle sue message port,
deve chiamare la funzione Wait o WaitPort, le quali lo fanno entrare in attesa.
La prima restituisce il controllo quando giunge uno dei segnali indicati dal task
come argomenti, fra i quali dev’'esserci il segnale assegnato alla specifica
message port. WaitPort, invece, attende che giunga un messaggio nella coda
alla message port indicata come argomento. Dal momento che ogni message
port deve appartenere a uno e un solo task, in ogni momento solo un task puo
attendere che in quella message port giunga un messaggio. Quando il task
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riottiene il controllo da Wait o WaitPort (nel caso di Wait deve verificare in quale
message port e giunto il messaggio), pud chiamare la funzione GetMsg per
svuotare la coda alla message port. E necessario chiamare GetMsg diverse volte
in quanto mentre il task riottiene il controllo da Wait o WaitPort, altri messaggi
possono giungere nella coda alla message port, ma il task non potrebbe
accorgersi dei segnali pervenuti.

GetMsg restituisce l'indirizzo del primo messaggio disponibile, che e
necessariamente il messaggio piu vecchio tra quelli pervenuti dopo l'ultimo
svuotamento della coda alla message port. Quando la coda non contiene piu
messaggi, la funzione restituisce un indirizzo nullo.

Quando un task riceve un messaggio, puo trattarsi della risposta a un
messaggio che aveva precedentemente inviato, o del messaggio di un altro
task. Generalmente si tende a differenziare la message port adibita a ricevere
normali messaggi da quella adibita a ricevere le risposte ai propri messaggi
(che viene chiamata “reply port”). Comungue, se il messaggio € una risposta,
il task puo riutilizzarne la struttura come preferisce (puo anche disallocarla),
mentre se non € una risposta puo soltanto leggerlo, alterandone eventualmente
alcuni parametri, e deve poi restituirlo al mittente tramite la funzione
ReplyMsg.

Argomenti della funzione

msgPort Indirizzo della struttura MsgPort che definisce la
message port dalla quale si desidera estrarre il primo
e piu vecchio messaggio in coda.

D iscussione

Cisono tre funzioni dell'Exec che riguardano esplicitamente 1'elaborazione
dei messaggi: PutMsg (inoltra il messaggio), GetMsg (riceve il messaggio) e
ReplyMsg (restituisce al mittente il messaggio). Siccome i messaggi vengono
inviati alle message port, sono importanti anche le funzioni di gestione delle
message port: AddPort, FindPort, RemPort e WaitPort. Si vedano anche le
spiegazioni relative a queste funzioni.

A proposito dei messaggi nel sistema Amiga esistono alcune nozioni di
base: i messaggi possono essere scambiati fra due task, anche di sistema, o fra
task e dispositivi di I/O. In questo secondo caso i task devono inviare messaggi
ai dispositivi per comunicare le loro richieste di I/O, e i dispositivi li
restituiscono (in genere) per indicare l'esito della richiesta e gli eventuali
risultati. I dispositivi sono controllati da opportuni task residenti in attesa di
messaggi dai task definiti dai programmatori. Essi gestiscono i dispositivi di
1/0 installati nel sistema: la tastiera, il drive del disco, il disco rigido, il mouse,
la porta giochi, e ogni altro elemento hardware collegato al sistema. Questi task
vengono classificati come task di gestione dei dispositivi e hanno il compito di
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attendere gli eventi di input.

Nello scambio di messaggi con i dispositivi vengono usate le funzioni
GetMsg, Wait e WaitPort, mentre non viene usata la funzione PutMsg; al suo
posto infatti i task devono impiegare le funzioni DolO, SendlO, e BeginlO. Si
tratta di un caso particolare nel meccanismo di scambio dei messaggi. Nelle
comunicazioni inter-task, invece, queste funzioni non vengono impiegate, e i
task devono usare la funzione PutMsg.

I task comunicano fra loro inoltrando messaggi alle rispettive message
port. Quando un task esegue la funzione PutMsg, il messaggio indicato come
argomento viene inserito nella coda alla message port, anch’essa indicata come
argomento della funzione. In maniera analoga, la funzione ReplyMsg inserisce
il messaggio indicato nella coda a una reply port del sistema, ma ricava
l'indirizzo di questa particolare message port dalla struttura stessa del
messaggio (si ricordi infatti che nella struttura Message di ogni messaggio si
pud indicare il mittente memorizzandone 1'indirizzo nel parametro
mn_ReplyPort; se non viene memorizzato alcun indirizzo significa che il
mittente non si aspetta la restituzione del messaggio). Le code alle message
port sono liste a doppia concatenazione gestite in modo FIFO, che servono ad
accumulare i messaggi a mano a mano che giungono; il task proprietario di una
message port deve periodicamente sondarla ed estrarre i messaggi in essa
accodati, altrimenti la coda potrebbe diventare troppo lunga. Per ottenere i
messaggi puo utilizzare la funzione GetMsg, che li estrae dalla coda della
message port indirizzata e restituisce i messaggi secondo l'ordine in cui sono
pervenuti.

Quando una message port riceve un messaggio nella sua coda, il sistema
puo scegliere tra vari comportamenti.

1. Pud impostare il bit di segnale del task associato con quella message
port. Quest'azione corrisponde a inviare un segnale al task, il quale
riottiene il controllo se ne era in attesa.

2. Pud riattivare il task e contemporaneamente causare un interrupt
software. Questo forza 1'esecuzione della routine di exception del task.
Dopo che & stata eseguita la routine di exception, il task riprende il
controllo della CPU dalla stessa posizione in cui € stato interrotto.
Naturalmente, tutto questo accade se il bit di segnale assegnato dal
task alla message port e in grado di produrre una exception.

Lo scambio dei messaggi che avviene all’interno dell’Amiga permette ai
task di comunicare fra loro e di non entrare in dannosi quanto poco efficienti
loop di attesa dei messaggi. Quando un task entra in attesa di un segnale (in
genere un messaggio da una delle sue message port), causa uno scambio di
controllo della CPU, e non riottiene piu cicli della CPU finché non giunge un
messaggio in una delle sue message port.

17
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InitCode

Sintassi di chiamata della funzione

InitCode (startClass, version)

Scopo della funzione

Questa funzione inizializza tutti i moduli residenti che hanno i flag indicati
dal task come primo argomento impostati a 1, e che possiedono un numero di
versione uguale o maggiore di quello indicato dal task come secondo
argomento della funzione. I moduli residenti vengono inizializzati nella
sequenza con cui appaiono nell'array di sistema dei moduli residenti
individuato dal parametro ResModules della struttura ExecBase. Questo ordine
e determinato dalle loro priorita, cioé dai valori contenuti nei parametri rt_Pri
delle relative strutture Resident.

Argomenti della funzione

startClass

version

Il task deve indicare quali flag devono risultare
impostati a 1 nel parametro rt_Flags delle strutture
Resident dei moduli. InitCode chiama InitResident e
inizializza soltanto quei moduli nei quali i flag
indicati dal task nell'argomento startClass risultano
impostati a 1. Questo parametro, in pratica, indica a
InitCode la classe alla quale devono appartenere i
moduli residenti da inizializzare. Il sistema prevede i
flag RTF_AUTOINIT e RTF_COLDSTART, ma moduli
residenti non di sistema potrebbero essere caratteriz-
zati anche da altri flag a 1 nel parametro rt_Flags
delle loro strutture Resident.

Numero di versione; questo valore viene confrontato
con quelli memorizzati nei parametri rt_Version delle
strutture Resident. E il primo controllo svolto da
InitCode per distinguere i moduli da inizializzare
(sempre che i flag a 1 siano quelli indicati dal task)
da quelli da non devono essere inizializzati perché il
loro numero di versione €& troppo basso. I moduli
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inizializzabili sono soltanto quelli che possiedono un
numero di versione maggiore o uguale a quello
indicato dal task come secondo argomento della
funzione.

Discussione

Ci sono tre funzioni dell’Exec che riguardano i moduli residenti:
FindResident, InitCode e InitResident. Per comprendere come vengono usati e
gestiti i moduli residenti si consultino le spiegazioni di queste funzioni.

La funzione InitCode permette d'inizializzare tutti i moduli residenti che
rispondono alle caratteristiche indicate dal task negli argomenti della funzione.
11 primo criterio di selezione dei moduli da inizializzare rispetto a quelli da non
inizializzare € il numero di versione: i moduli che possiedono nel parametro
rt_Version della struttura Resident un numero inferiore a quello indicato dal
task come secondo argomento non vengono sicuramente inizializzati. Questo
consente di riconoscere e scartare i moduli residenti obsoleti.

Il secondo criterio di selezione, subordinato al primo, controlla se i flag
indicati dal task come primo argomento della funzione sono impostati o meno
nei parametri rt_Flags delle strutture Resident che hanno superato con
successo il controllo della versione: le strutture Resident nelle quali i flag
indicati dal task sono a 1 vengono inizializzate chiamando la funzione
InitResident, mentre le altre strutture Resident vengono scartate. Il task puo
indicare qualsiasi flag nel primo argomento della funzione. Se per esempio
desidera che vengano inizializzati tutti i moduli residenti che abbiano il flag
RTF_AUTOINIT impostato e che abbiano un numero di versione superiore o
uguale a 34, dev'essere impartita la seguente istruzione in linguaggio C:

InitCode (RTF_AUTOINIT, 34);

Oppure, pud decidere d’inizializzare tutti i moduli residenti che hanno
anche il flag RTF_COLDSTART impostato con la seguente istruzione in
linguaggio C:

InitCode (RTF_AUTOINIT | RTF_COLDSTART, 34);

Naturalmente, il criterio di selezione dei flag permette anche d’'inizializza-
re particolari moduli residenti non di sistema.

L'array dei moduli residenti

Nella struttura ExecBase il parametro ResModules individua in memoria
un array d'indirizzi. Ogni indirizzo individua in memoria una struttura Resident
che definisce un modulo residente. Il primo indirizzo nullo di questo array ne
definisce la fine. Quando le funzioni InitCode e FindResident esaminano questo
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array, interrompono la lettura al primo indirizzo nullo che incontrano. Una
particolarita di queste due funzioni, e quindi anche dell’array, € che se
incontrano un elemento dell'array nel quale il bit 31, il piu significativo, &
impostato, trattano questo elemento come l'indirizzo di un nuovo array di
moduli residenti su cui continuare la lettura (ovviamente, provvedendo prima
ad azzerarne il bit 31). Questo sistema consente di legare insieme diversi array
all'array di sistema dei moduli residenti, come se fossero delle prolunghe; le
funzioni InitCode e FindResident sono predisposte per riconoscere le
concatenazioni e trattare la serie di array come un array unico. Questo sistema
e stato ideato per consentire di sfruttare l'elemento nullo dell’'array come
elemento di legame dell'array di sistema con un nuovo array di moduli
residenti non standard creato dal programmatore. In questo modo, non €
necessario estendere 1'array di sistema, operazione che sarebbe anche molto
rischiosa; basta allocare un nuovo array e memorizzarne 1'indirizzo con il bit 31
impostato nell’elemento nullo dell’array di sistema.

InitResident

Sintassi di chiamata della funzione

InitResident (resident, seglist)
Al D1

Scopo della funzione

Questa funzione permette d’inizializzare un particolare modulo residente
conoscendo l'indirizzo della struttura Resident che lo definisce. Questa
struttura non deve necessariamente appartenere all’array di sistema dei moduli
residenti. Il task, oltre all'indirizzo della struttura Resident che definisce il
modulo da inizializzare, deve indicare come secondo argomento la lista dei
segmenti.

Argomenti della funzione

resident Indirizzo della struttura Resident che definisce il
modulo da inizializzare.

seglist Indirizzo di una lista di segmenti per il particolare
modulo residente.
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Discussione

Ci sono tre funzioni dell'Exec che riguardano i moduli residenti:
FindResident, InitCode e InitResident.

I1 codice di ciascun modulo residente € composto da segmenti di codice.
Ciascun segmento contiene parti di codice eseguibile e punta al segmento
seguente. Una lista di segmenti & una lista che collega tuttii segmenti di codice
raggruppati sotto una specifica unita di codice eseguibile; in questo caso, il
codice di un modulo residente.

La funzione InitResident usa per inizializzare un modulo residente la
struttura Resident e la lista di segmenti a esso associate. Una volta inizializzato,
il modulo residente rimane pronto in RAM per essere eseguito in qualsiasi
momento senza dover essere caricato dal disco.

Un esame piu accurato delle attivita svolte dalla funzione InitResident
permette di comprendere piu a fondo il meccanismo dei moduli residenti.
Quando InitResident ottiene il controllo, la prima operazione che esegue €&
verificare se nel parametro rt_Flags della struttura Resident il flag
RTF_AUTOINIT & impostato o azzerato.

Se il flag RTF_AUTOINIT risulta azzerato, la funzione non fa altro che
cedere il controllo all'indirizzo di memoria individuato dal parametro rt_Init
della struttura Resident. Questo parametro deve quindi contenere l'indirizzo di
una routine d'inizializzazione, alla quale InitResident delega completamente
l'inizializzazione del modulo residente. Quando questa routine d'inizializzazio-
ne ha completato il suo lavoro, InitResident restituisce il controllo.

Se invece il flag RTF_AUTOINIT risulta impostato, InitResident suppone
che il parametro rt_Init contenga l'indirizzo di una serie di quattro long word,
e che i dati contenuti in queste locazioni siano i parametri della funzione
MakeLibrary che deve chiamare. Adottando la terminologia indicata nella
spiegazione della funzione MakeLibrary, InitResident ipotizza che all'indirizzo
indicato da rt_Init sia presente l'argomento dataSize, seguito da funclnit,
structlnit, libInit; per quanto invece riguarda l'argomento segList di MakeLi-
brary, InitResident lo identifica con il valore che ha ricevuto come secondo
argomento della chiamata. Chiamando MakeLibrary, InitResident trasforma il
modulo residente in una libreria software.

Successivamente, se la funzione MakeLibrary restituisce un valore diverso
da zero, cioe 'indirizzo base della libreria, InitResident chiama rispettivamente
AddDevice, AddLibrary oppure AddResource, a seconda che il parametro
rt_Type della struttura Resident contenga il valore NT_DEVICE, NT_LIBRARY
oppure NT_RESOURCE.

InitResident puod anche servire per installare in memoria una libreria o un
dispositivo. Il seguente programmino dimostrativo in C mostra 1'impiego della
funzione InitResident per installare in memoria la libreria Version.

#include <exec/types.h>
#include <exec/resident.h>
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main()

ULONG seglist, codeloc;
struct Resident *resident;

seglist = (ULONG)LoadSeg("LIBS:version.library”);
2f (seglist == NULL)

puts (“Non trovo la libreria”);
exit (0);

codeloc = seglist << 2;

/* trasforma il BPTR restituito da LoadSeg in un indirizzo reale */
resident = (struct Resident *)}codeloc + 8);

/* vedere anche il Manuale dell’AmigaDOS, pagina 326, paragrafo 3.5 */
InitResident (resident, seglist);

}

Ovviamente perché la funzione InitResident possa essere impiegata in
questo modo occorre che la libreria o il dispositivo siano strutturati secondo un
particolare formato. L'hunk di codice iniziale della libreria o del dispositivo
deve iniziare con le istruzioni Assembly “MOVEQ #0,D0; RTS;" (in esadecimale
0x70004E75), in modo che se si cerca di mandarlo in esecuzione da CLI come
un qualungue comando, restituisca solo un codice d’errore. Queste istruzioni
Assembly devono essere seguite da una struttura Resident opportunamente
inizializzata, nella quale il parametro rt_Flags ha il flag RTF_AUTOINIT
impostato a 1, e il parametro rt_Init contiene l'indirizzo delle quattro long word
gia descritte.

InitSemaphore

Sintussi di chiomata della funzione

InitSemaphore (signalSemaphore)
AQ

Scopo della funzione

Questa funzione inizializza opportunamente la struttura SignalSemaphore
che il task ha provveduto ad allocare per creare un semaforo. La funzione non
alloca memoria; inizializza soltanto i puntatori di lista e i contatori del semaforo.
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Argomenti della funzione

signalSemaphore Indirizzo della struttura SignalSemaphore da inizia-
lizzare; tutti i suoi parametri devono essere a zero
prima di chiamare InitSemaphore.

Discussione

Nella libreria Exec ci sono sette funzioni che riguardano i semafori di
segnalazione e due funzioni che riguardano la lista dei semafori di
segnalazione. Queste funzioni sono elencate nel corso della spiegazione di
AddSemaphore, dove viene anche illustrata la struttura SignalSemaphore. La
struttura SignalSemaphore possiede due parametri contatori e due parametri
di collegamento. I parametri contatori sono ss_NestCount e ss_QueueCount. I
parametri di collegamento sono ss_Link e ss_WaitQueue. Questi sono i quattro
parametri inizializzati dalla funzione InitSemaphore.

Ci sono due modi per impostare la struttura SignalSemaphore. Si puo
provvedere “manualmente”, cioe impiegando un insieme di istruzioni di
assegnazione dei parametri di struttura, oppure si pu¢ usare la funzione
InitSemaphore. Se si decide di seguire quest’'ultima via, si dovrebbe chiamare
la funzione prima di usare la struttura SignalSemaphore con qualsiasi altra
funzione di gestione dei semafori di segnalazione. Si noti che InitSemaphore
non inizializza il parametro In_Pri della sotto-struttura Node della struttura
SignalSemaphore. Questo compito €& affidato al task, che deve stabilire la
posizione del semaforo nella lista dei semafori.

| semafori nel sistema Amiga

Una delle piu importanti migliorie apportate alla libreria Exec ¢ la
possibilita di definire e utilizzare i semafori. I semafori costituiscono un modo
per impedire o permettere l'accesso da parte di un gruppo di task a un insieme
di strutture dati che possono essere condivise da piu task. La necessita di
regolare gli accessi a particolari aree di memoria nasce dal fatto che il sistema
operativo dell’Amiga & multitasking, e quindi consente a diversi task di
accedere “simultaneamente” alle stesse risorse senza restrizioni. I semafori di
segnalazione sono gli strumenti che permettono a un task di assicurarsi
l'accesso esclusivo a un'area di memoria senza dover bloccare l'attivita
multitasking del sistema. I semafori di segnalazione vengono usati interna-
mente dalle librerie Graphics, Layers e Intuition per permettere o vietare a
diversi task in mutua competizione di disegnare simultaneamente nelle bitmap
condivise.

In un sistema multitasking come 1'Amiga, un task che accede a una
particolare area di memoria condivisa con il sistema e con altri task non puo
ritenere che i dati in essa presenti siano sotto il suo completo controllo per tutto
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il tempo che dura l'accesso. Infatti, mentre il task sta leggendo quei dati puo
verificarsi uno scambio di controllo che manda in esecuzione un altro task, il
quale potrebbe essere predisposto per accedere in scrittura alla stessa area di
memoria condivisa. Quando un nuovo scambio di controllo della CPU riattiva
il primo task, questo continua ad accedere all’'area dati condivisa come se
niente fosse accaduto, ma i dati in essa presenti non sono piu quelli che erano
presenti quando il task aveva iniziato 'accesso.

Un altro esempio. A ogni lista di sistema dei chunk di memoria liberi
presenti in una particolare area RAM (come la chip RAM), dovrebbe sempre
accedere uno e un solo task per volta. Se un task altera una lista di memoria
dopo che un altro task ha iniziato a esaminarla (e prima che abbia concluso),
il task "invasore” produce confusione nel task che sta consultando la lista,
causando cosi una situazione anomala nella gestione della memoria.

I task hanno a disposizione diversi modi per proteggere un'area RAM alla
quale intendono accedere. Il primo consiste nell'usare le routine di sistema
Forbid e Permit, le quali rispettivamente sospendono la gestione multitasking
dei task (ma non l'attivita degli interrupt) e la riattivano. Racchiudendo i codici
del proprio task fra un Forbid e un Permit si ha la certezza che durante
l'esecuzione di quei codici nessun altro task puo ottenere il controllo della CPU.
Questo schema di azione assume il seguente aspetto:

Forbid()

/* l'insieme delle istruzioni che seguono possono accedere a un’area condivisa
di memoria senza temere che vi accedano anche aliri task +/

Permit()

Lo svantaggio di questo metodo consiste nel fatto che nel periodo di tempo
che trascorre dall'esecuzione della funzione Forbid all’esecuzione della
funzione Permit viene completamente sospesa la gestione multitasking. Fra
tutti 1 task che non ricevono piu il controllo, probabilmente sono pochissimi
quelli pericolosi per l'integrita dell'area di memoria alla quale si desidera
accedere, mentre la maggior parte rimangono sospesi inutilmente. In pratica,
I'uso della coppia di funzioni Forbid e Permit in una macchina multitasking
come I'Amiga e una pratica molto poco efficiente, che vanifica lo sforzo di creare
un sistema operativo multitasking.

L’alternativa & 1'uso dei semafori. Questo secondo metodo di protezione
delle aree di memoria e piu efficiente perché non sospende la gestione
multitasking della macchina, ma richiede che il task si adegui a un insieme di
convenzioni. In pratica, prima di accedere a un’'area di memoria condivisa il
task deve richiederne 1'accesso; solo quando lo ottiene pud accedere all’area
con la sicurezza che i dati in essa presenti non saranno modificati da altri task.
Tutti gli altri task che richiedono 1'accesso vengono sospesi oppure ricevono
una condizione d’errore (a seconda di come hanno formulato la richiesta). In
questo modo, i task che non tentano di accedere a quell’area di memoria non
subiscono alcun genere d'interdizione nella loro esecuzione e quindi la gestione
multitasking non viene sospesa. La mutua esclusione avviene soltanto fra i task
che tentano di accedere alla stessa area di memoria condivisa e protetta da un
semaforo.
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Due sono i tipi di semafori disponibili nel sistema Exec: i semafori di
segnalazione e i semafori basati sui messaggi. Nove funzioni dell'Exec
riguardano i semafori di segnalazione, mentre due funzioni (Procure e Vacate)
riguardano i semafori basati su messaggi.

I semafori di segnalazione usano le strutture SemaphoreRequest e
SignalSemaphore, e non fanno uso della possibilita di scambiare messaggi
offerta dal sistema Exec; ci0o significa che non hanno alcun rapporto con le
strutture MsgPort e Message. I semafori di segnalazione consentono di
proteggere un’area di memoria da accessi intrecciati e non coordinati di diversi
task, in modo che per un certo periodo solo un task vi possa accedere (1'accesso
diventa esclusivo).

I semafori basati su messaggi, invece, usano la struttura Semaphore e la
possibilita di scambiare messaggi offerta dal sistema Exec. La struttura
Semaphore contiene una sotto-struttura MsgPort nella quale si accumulano i
messaggi relativi ai task che tentano di ottenere il semaforo quando non e
disponibile, cioe quando un task lo detiene. Per ottenere il semaforo, i task
devono chiamare la funzione Procure, e nella chiamata devono indicare come
secondo argomento l'indirizzo di un messaggio; se Procure rileva che il
semaforo non e libero, accoda quel messaggio alla message port del semaforo.
Non appena il semaforo viene liberato dal task che lo detiene (attraverso la
funzione Vacate), il sistema provvede a estrarre il primo messaggio in coda alla
relativa message port e a rispedirlo al mittente, il quale ricevendolo sapra che
possiede il semaforo e pud quindi accedere all’area dati protetta. Da questa
semplice descrizione dei semafori basati su messaggi si possono fare alcune
considerazioni. Innanzitutto, consentono a un task di richiedere contempora-
neamente diversi semafori, e non uno solo come accade con i semafori di
segnalazione; il task pud infatti chiamare la funzione Procure piu volte, e se
nessuna delle tre chiamate sortisce immediato successo, puo entrare in attesa
che alla sua reply port giunga uno dei tre messaggi indicati nelle chiamate alla
funzione Procure. Quando il primo messaggio arriva, significa che il
corrispondente semaforo si € liberato ed & diventato di proprieta del task.
Rispetto ai semafori di segnalazione, i semafori basati su messaggi offrono un
sistema per le richieste di accesso che potremmo definire asincrono, in quanto
il task non entra mai in attesa.

L'uso dei semafori di segnalazione all'interno dei task & molto simile
all'uso delle funzioni di sistema Forbid() e Permit(); ci si limita a isolare
I'insieme delle istruzioni protette chiamando ObtainSemaphore e poi Release-
Semaphore, come nell’'esempio seguente:

ObtainSemaphore()

/* l'insieme delle istruzioni che seguono possono accedere a un’area di memoria
condivisa senza temere che vi accedano anche altri task */

ReleaseSemaphore()

Se invece si impiegano i semafori basati sui messaggi, occorre racchiudere
i codici tra le funzioni Procure e Vacate, con la differenza pero che se Procure
non ha successo il task non entra in attesa del messaggio indicato nella
chiamata, ma continua l'elaborazione.
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InitStruct

Sintassi di chiamata della funzione

InitStruct (initTable, memBlock, size)
Al A2 D@: 0-15

Scopo della funzione

Questa funzione serve per inizializzare un'area di memoria seguendo le
indicazioni contenute in un’opportuna tavola d'inizializzazione. L’'area di
memoria da inizializzare dev'essere preventivamente allocata dal task, il quale
ne indica l'indirizzo come secondo argomento della chiamata. Una tavola
d'inizializzazione creata dal task € lo strumento per indicare a InitStruct come
inizializzare 1'area di memoria. InitStruct consente per esempio d'inizializzare
una struttura di dati partendo da un insieme di dati non strutturato che si trova
altrove nella memoria. Quando la struttura e stata inizializzata secondo le
indicazioni contenute nella tavola d'inizializzazione, il task puo impiegarla
come se l'avesse inizializzata parametro per parametro. Generalmente questa
funzione viene impiegata dai programmatori che creano i task direttamente in
Assembly.

Argomenti della funzione

initTable Indirizzo della tavola d'inizializzazione. Questa tavola
deve contenere le indicazioni che permettono a
InitStruct d’inizializzare la struttura puntata dall’ar-
gomento memBlock, e deve iniziare in memoria a un
indirizzo pari.

memBlock Indirizzo del blocco di memoria che una volta
elaborato dalla funzione costituira la struttura dati
inizializzata. Se nell’argomento size viene indicato un
valore diverso da zero, l'indirizzo di questo blocco di
memoria dev’essere pari.

size Dimensione in byte del blocco di memoria da
inizializzare. Se questo argomento e diverso da zero,
InitStruct azzera il blocco di memoria prima di
inizializzarlo secondo quanto indicato nella tavola
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individuata da initTable. Prima di venire usato, il
valore indicato nell'argomento size viene arrotondato
per difetto a un numero pari; per evitare il troncamen-
to, € opportuno che size indichi sempre un numero
pari.

Discussione

InitStruct e 1'unica funzione che consente ai task d’inizializzare un’area di
memoria mantenendo l'esatto e diretto controllo dell'inizializzazione. Infatti,
funzioni come MakeLibrary, OpenLibrary, OpenDevice e OpenResource,
inizializzano strutture di dati secondo le esigenze del sistema, in modo che
queste strutture s'integrino in modo appropriato con le altre strutture e funzioni
del sistema (molto spesso al loro interno impiegano la funzione InitStruct).
Quando il task chiama una di queste funzioni € perché si affida al sistema per
i valori iniziali dei parametri della struttura, e quindi non detiene un completo
controllo sull'inizializzazione. Talvolta pero c'e l'esigenza d'inizializzare
strutture di dati per le quali il sistema non offre alcuna funzione dedicata.
Generalmente si tratta di strutture definite dal task o strutture di sistema che
non sono soggette a particolari vincoli d'inizializzazione. Per queste strutture
i task possono quindi impiegare la funzione InitStruct.

La complessita e la flessibilita della funzione InitStruct non devono
intimidire. In pratica, InitStruct legge dalla tavola d'inizializzazione una serie
di comandi che indicano dove (all’interno dell’area di memoria da inizializzare)
devono copiare i dati.

Prima di chiamare InitStruct, il task deve decidere se far azzerare dalla
funzione l'area di memoria prima dell'inizializzazione, e deve allocare memoria
sufficiente per contenere la tavola d'inizializzazione. In seguito deve inserire
tuttii comandi e i dati di cui ha bisogno nella tavola d’inizializzazione. A questo
punto puo chiamare la funzione InitStruct per fare in modo che l'area di
memoria venga inizializzata secondo quanto ha indicato nella tavola. Dopo che
la funzione InitStruct ha restituito il controllo, la tavola d'inizializzazione non
serve piu e il task pud anche liberare la memoria da essa occupata.

Se non si conosce a priori il numero di byte occupato dall’area di memoria
da inizializzare, oppure non si desidera che venga azzerata, si deve indicare il
valore zero nell’argomento size della chiamata alla funzione InitStruct.

La tavola d'inizializzazione che il task deve indicare nella chiamata &
composta da una serie di comandi. Ogni comando inizia con un byte-comando
seguito eventualmente da altri byte: I'insieme di byte-comando piu i byte che
lo seguono viene chiamato definizione completa del comando. Il primo
byte-comando a zero indica alla funzione InitStruct la fine della tavola
d’inizializzazione. I byte-comando devono sempre essere disposti a indirizzi
pari di memoria, eventualmente aggiungendo un byte alla definizione
completa del comando precedente (la funzione lo ignora automaticamente). Gli
otto bit del byte comando sono divisi in tre campi che indicano: (1) come la
funzione deve calcolare l'indirizzo destinazione all'interno dell’area di memoria
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a partire dal quale devono essere copiati i dati associati al comando, e come
deve copiarli; (2) il tipo di dati che deve copiare (byte, word o long word); (3)
il numero di locazioni destinazione che il comando deve inizializzare nell'area
di memoria memBlock. Quest'ultima informazione viene impiegata in due modi
a seconda del tipo di comando. Se il comando prevede che venga copiato lo
stesso dato per n volte, questa informazione indica il numero n — 1 di volte che
il dato sorgente dev'essere copiato a partire dall'indirizzo destinazione,
alrtimenti indica il numero n — 1 di dati da copiare di seguito nella
destinazione.

A parte questi due modi per copiare i dati associati a ogni comando, i
comandi disponibili consentono di effettuare le seguenti operazioni:

B possono copiare i dati in specifiche locazioni di memoria ottenute
sommando un offset all'indirizzo base dell'area di memoria da
inizializzare. L'offset & parte integrante della definizione completa del
comando.

W Possono copiare i dati all’'interno dell'area da inizializzare a partire dalla
locazione di memoria successiva a quella inizializzata per ultima
dall'ultimo comando eseguito. In questo secondo caso, nella definizione
completa del comando non compaiono offset.

Ogni comando della tavola d'inizializzazione occupa un byte, il byte-co-
mando. Gli otto bit di questo byte vengono suddivisi in tre gruppi nel modo
seguente:

ddssnnnn
e forniscono alla funzione le seguenti informazioni:

(dd) sono i bit di destinazione. Indicano alla funzione come dev'essere
calcolato l'indirizzo destinazione a partire dal quale devono essere
trasferiti i dati, e come devono essere copiati i dati (un dato copiato un
certo numero di volte o diversi dati da copiare una volta sola). I bit di
destinazione (dd) possono assumere i seguenti valori e relativi
significati:

00 Indica di memorizzare i dati a partire dalla locazione destinazione
successiva dell'area da inizializzare. Con questa combinazione di bit, la
funzione prevede che (nnnn) contenga un numero, n, che indica di
copiare in blocco gli n + 1 dati del comando (in questo modo viene
copiato un insieme di dati una sola volta). Nella definizione completa
del comando il byte comando & seguito dai dati (per i quali valgono le
regole di allineamento alle word specificate nella spiegazione dei bit
sorgente, ss).

01 Indica di memorizzare i dati a partire dalla locazione destinazione
successiva dell'area da inizializzare. Con questa combinazione di bit, la
funzione prevede che (nnnn) contenga un numero, n, che indica di
copiare n + 1 volte il dato del comando (in questo modo viene copiato
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(ss)

un solo dato diverse volte). Nella definizione completa del comando, il
byte-comando e seguito dai dati (per i quali valgono le regole di
allineamento alle word specificate nella spiegazione dei bit sorgente,
ss).

10 Indica che il byte che segue il byte-comando contiene 1'offset che
dev'essere sommato all'indirizzo base dell’'area da inizializzare per
ottenere l'indirizzo destinazione; i dati devono essere memorizzati a
partire da questo indirizzo di memoria. L'offset € quindi un numero
espresso su 8 bit. Con questa combinazione di bit, la funzione prevede
che (nnnn) contenga un numero, n, che indica di copiare in blocco gli
n + 1 dati del comando (in questo modo viene copiato un insieme di dati
una sola volta). Nella definizione completa del comando, il byte
comando € seguito nella tavola dal byte contenente 1'offset, che a sua
volta & seguito dai dati (per i quali valgono le regole di allineamento alle
word specificate nella spiegazione dei bit sorgente, ss).

11 Indica che i tre byte che nella tavola seguono il byte comando
contengono l'offset che dev'essere sommato all'indirizzo base dell’area
dainizializzare per ottenere 1'indirizzo destinazione; i dati devono essere
memorizzati a partire da questo indirizzo di memoria. L'offset &€ quindi
un numero espresso su 24 bit. Con questa combinazione di bit, la
funzione prevede che (nnnn) contenga un numero, n, che indica di
copiare in blocco gli n + 1 dati del comando (in questo modo viene
copiato un insieme di dati una sola volta). Nella definizione completa
del comando, il byte comando € seguito nella tavola dai tre byte che
contengono l'offset, che a loro volta sono seguiti dai dati (per i quali
valgono le regole di allineamento alle word specificate nella spiegazio-
ne dei bit sorgente, ss).

Sinotiche neicasi(dd)=10e(dd) =11, I'insieme di byte composto
dal byte-comando e dai byte di offset (un byte di offset nel primo caso
e tre byte di offset nel secondo caso) & un multiplo esatto di due. Questo
garantisce che i dati che seguono saranno sempre e comunque allineati
a indirizzi pari, dal momento che i byte-comando, i primi byte di ogni
comando, devono sempre trovarsi a indirizzi di memoria pari. Lo stesso
non si puo dire nei casi (dd) = 00 e (dd) = 01, dal momento che lo spazio
utile per i dati inizia subito dopo il byte comando.

sono i bit sorgente. Indicano alla funzione il tipo di dati contenuti nella
definizione completa del comando, cioé il tipo di dati da copiare
nell’area di memoria da inizializzare a partire dall’indirizzo destinazio-
ne. I dati possono essere byte, word o long word. Se si tratta di byte non
ci sono restrizioni riguardo alla locazione iniziale nella tavola d'inizializ-
zazione; questo significa che il primo dato puo anche trovarsi subito
dopo il byte-comando (cioe a un indirizzo di memoria dispari). Per le
word e le long word, invece, occorre che i dati siano sempre a indirizzi
di memoria pari, cioe allineati alle word. Nel casi (dd) = 00 e (dd) = 01
questo significa che fra il byte-comando e i dati dev’'essere presente un
byte di allineamento, a cui ovviamente la funzione non bada. I bit
sorgente (ss) possono assumere i seguenti valori e relativi significati.
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00 I dati che devono essere copiati nell’area di memoria da inizializzare
sono long word. Pertanto, devono trovarsi nella tavola d’inizializzazione
a indirizzi pari di memoria.

01 Idatiche devono essere copiati nell'area di memoria da inizializzare
sono word. Pertanto, devono trovarsi nella tavola d'inizializzazione a
indirizzi pari di memoria.

10 I dati che devono essere copiati nell’area di memoria da inizializzare
sono byte. Pertanto, possono trovarsi nella tavola sia a indirizzi pari che
a indirizzi dispari di memoria.

11 Questa combinazione di bit sorgente (ss) € da evitare, in quanto
causa l'esecuzione della funzione Alert per la visualizzazione di un alert
di sistema con il codice di alert AN_InitAPtr.

(nnnn) sono i bit di conteggio delle copie da effettuare. Il task deve sempre
memorizzare in questo nibble del byte-comando un numero inferiore di
una unita rispetto al numero di copie che la funzione deve eseguire
quando incontra il comando. Nel caso (dd) = 01, questo contatore viene
utilizzato come numero di ripetizioni dello stesso dato a partire
dall’indirizzo destinazione dell’area da inizializzare. In tutti gli altri casi
viene considerato il numero di dati (e non di byte) che devono essere
copiati nell'area da inizializzare a partire dall'indirizzo destinazione.

Riassumendo, i byte-comando della tavola d'inizializzazione devono
sempre trovarsi a indirizzi pari di memoria. I due tipi di offset previsti dalla
funzione (da 8 e da 24 bit) sono sempre relativi all’indirizzo base dell'area di
memoria da inizializzare, quello che il task indica come secondo argomento
della funzione InitStruct. Il byte comando %00000000 indica alla funzione la fine
della tavola d’inizializzazione. Si noti che un byte interamente a zero, secondo
le convenzioni ora esposte, indicherebbe di copiare una longword all'indirizzo
corrente. Per copiare effettivamente una long word, bisogna quindi ricorrere al
comando %00010001 che copia due word.

La tavola d’inizializzazione che segue ha l'unico scopo di mostrare una
buona varieta d'impieghi dei byte-comando nell’inizializzazione dei parametri
di una struttura Task. Si & scelta la struttura Task in quanto ha un numero di
parametri sufficiente a consentire la verifica di numerose combinazioni di bit
del byte-comando. La tavola inizializza i parametri della struttura Task con
valori del tutto privi di significato e con criteri volti solo a mostrare la codifica
dei comandi in relazione al compito che svolgono. La tavola & redatta in codici
Assembly sorgente. In corrispondenza di ogni dato, & indicato il parametro nel
quale il dato verra copiato (quando piu parametri ricevono lo stesso dato, sono
separati da un trattino).

_tavola:
deb %10100001 ;(dd)19 (ss)19 (nnnn)0OO1
dcb $08 ;Offset (8 bit) a tc_Node.In_Type
dc.b $O1 ;tc_Node.In_Type (NT_TASK)
de.b S64 ;tc_Node.In_Pri

deb %01000000 ;(dd)01 (ss)00 (nnnn)0OOO



LE FUNZIONI DELLA LIBRERIA EXEC I 131

de.b 0 ;Byte di dllineamento
del nome Ac_Node.In_Name
de.b %00100001 ;(dd)00 (ss)19 (nnnn)0OO1
deb St ;tc_Flags (TF_PROCTIME | TF_STACKCHK)
de.b S1 ;tc_State (TS_ADDED)
dc.b 0 ;Byte di dllineamento
deb %01100001 ;(dd)@1 (ss)10 (nnnn)0OO1
dcb $35 sc_IDNestCnt - tc_TDNestCnt
deb %91000011 ;(dd)@1 (ss)09 (nnnn)0O11
de.b 0 ;Byte di dllineamento
del $55554444 stc_SigAlloc - t¢_SigExcept
dcb %01010001 ;(dd)91 (ss)@1 (nnnn)0OO1
dc.b 0 ;byte di dllineamento
dew SAAAA ;tc_TrapAlloc - tc_TrapAble
deb %00000110 ;(dd)09 (ss)00 (nnnn)d110
de.b 0 ;byte di allineamento
del SO Ac_ExceptData
del $92 tc_ExceptCode
del $03 :tc_TrapData
del SO4 st¢_TrapCode
del SO5 stc_SPReg
de.l So6 stc_SPLower
del $07 stc_SPUpper
de.b %11000010 ;(dd)11 (ss)09 (nnnn)0O10
dcb SO0 ;offset (24 bit) a t¢_MemEntry.lh_Head
deb SO0
dcb S4A
del YRR RN stc_MeméEntry.lh_Head
del $22222222 7tc_MeméEntry.lh_Tail
de.l $33333333 stc_MemEntry.lh_TailPred
dcb %900100000 ;(dd)oD (ss)19 (nnnn)00O0O
deb SEE ;stc_MemEntry.lh_Type
de.b %00000000 ;Fine della tavola

nome:
dcb "Struttura Task inutilizzabile’,0

Con questa tavola d'inizializzazione, gli unici parametri della struttura
Task che vengono ignorati sono tc_Node.In_Succ, tc_Node.In_Pred, tc_Switch,
tc_Launch, tc_MemEntry.l_pad, e tc_UserData.

Quando InitResident viene impiegato dall'interno di una routine in
Assembly, si tenga presente che la funzione distrugge il contenuto dei registri
AO, A1, DO, D1.
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Insert

Sintassi di chiamata della funzione

Insert (list, node, listNode)
AD Al A2

Scopo della funzione

Questa funzione inserisce una struttura Node in una lista a doppia
concatenazione dopo il nodo indicato come terzo argomento. Si pud inserire la
struttura Node in testa alla lista indicando il valore zero come terzo argomento.

Argomenti della funzione

list Indirizzo della struttura List alla quale dev’essere
aggiunto il nodo.

node Indirizzo della struttura Node che si desidera inserire
nella lista.
listNode Indirizzo della struttura Node della lista dopo la quale

si vuole inserire il nodo individuato dall'argomento
node. Se vale zero, il nodo viene inserito in testa alla
lista.

Discussione

Lalibreria Exec ha diverse funzioni destinate a operare sui nodi e sulle liste
doppie. Si veda la spiegazione della funzione AddHead per una trattazione
completa di queste funzioni.

Le liste doppie, dette anche liste a doppia concatenazione, sono costituite
da nodi che possiedono un puntatore al nodo successivo e un puntatore al nodo
precedente. Questi due puntatori instaurano per ogni nodo un doppio legame,
e consentono di leggere la lista in entrambe le direzioni. La doppia
concatenazione consente anche di aggiungere e togliere nodi da qualsiasi
punto della lista in maniera molto efficiente. Infatti, volendo aggiungere o
togliere un nodo che si trova dopo un altro di indirizzo noto, non € necessario
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leggere la lista dall'inizio.

Nell’Amiga, le liste doppie vengono usate spessissimo, sia dal sistema che
dai task. Ogni lista viene gestita attraverso una struttura List che mantiene
l'organizzazione dei suoi nodi.

Per inserire una nuova struttura Node nella lista, in qualsiasi posizione,
occorre la funzione Insert. Questa funzione inserisce la struttura Node subito
dopo la struttura Node indicata dal task come terzo argomento. Si noti che se
l'argomento listNode punta alla struttura Node corrispondente al parametro
1h_Tail della struttura List, il nuovo nodo viene inserito in fondo alla lista. La
funzione Insert non bada alla priorita del nodo per inserirlo nella lista, e quindi
non si deve utilizzarla per creare liste ordinate secondo la priorita dei nodi. A
questo scopo esiste la funzione Enqueue.

MakeFunctions

Sintussi di chiamata della funzione

tableSize = MakeFunctions (target, funcArray, funcDispBase)
DO AQ A2

Scopo della funzione

Questa funzione serve a costruire una tavola di salto del tipo di quella usata
dalle risorse, dalle librerie e dai dispositivi.

La tavola puo essere situata in una qualunque posizione della memoria e
puo essere usata sia per inizializzare una nuova tavola sia per rimpiazzarne del
tutto o in parte una vecchia.

Argomenti della funzione

target L'indirizzo di memoria a partire dal quale, a offset
negativi, verra costruita la tavola specificata. In
genere si tratta dell'indirizzo base della libreria in
questione.

funcArruy Puntatore a un array di puntatori a funzioni o a un
array di word che rappresentano offset relativi
all'indirizzo base contenuto in funcDispBase (se €
diverso da zero). La fine della tavola va indicata
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tramite il valore -1 (una longword nel primo caso, una
word nel secondo).

funcDispBase Puntatore che rappresenta la base per gli offset
contenuti nell'array puntato da funcArray. Se vale
zero, I'array deve invece essere costituito da puntatori
alle funzioni da inserire nella tavola.

Discussione

Ci sono otto funzioni che riguardano le librerie nel sistema Amiga:
AddLibrary, CloseLibrary, MakeFunctions, MakeLibrary, OpenLibrary, RemLi-
brary, SetFunction e SumlLibrary. Si vedano anche le spiegazioni relative a
queste funzioni.

Se si desidera inizializzare o modificare una tavola di salto relativa a una
libreria, a un dispositivo o a una risorsa, invece di ricorrere a una serie di
chiamate alla funzione SetFunction, € possibile ricorrere a questa funzione. A
partire dall'indirizzo base specificato viene collocata, a offset negativi, una serie
di istruzioni di salto del tipo JMP $XXXXXXXX alle funzioni descritte.

Dette funzioni possono essere specificate in due modi diversi:

® preparando in memoria un array contenente i loro indirizzi e passando
l'indirizzo del primo elemento dell’array nel parametro funcArray; in
questo caso I'argomento funcDispBase dev’essere posto a zero. L'array
va concluso con il valore -1 ($FFFFFFFF).

W Preparando in memoria un array di word il cui valore indica l'offset di
ogni funzione dall'argomento funcDispBase, che dev'essere specificato.
Anche in questo caso l'array dev’essere concluso dal valore -1 ($FFFF).

Makelibrary

Sintussi di chiamata della funzione

library = Makelibrary (funcinit, structinit, liblnit, dataSize, seglist)
Do AO Al A2 DB D1
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Scopo della funzione

Questa funzione alloca memoria sufficiente per creare il modulo di
controllo di una libreria, composto nell'ordine da una tavola di vettori di salto
alle funzioni della libreria, da una struttura Library e da un'area dati. Se si
richiede l'inizializzazione automatica della struttura Library (si veda la
spiegazione dell'argomento structlnit), la libreria, grazie al modulo di controllo
creato da MakeLibrary, pud essere aggiunta al sistema tramite la funzione
AddDevice, AddLibrary o AddResource, a seconda che si tratti della libreria di
un dispositivo, di una libreria condivisa o di una risorsa (per semplicita, in
questa spiegazione citiamo sempre e soltanto le funzioni AddLibrary,
OpenLibrary, CloseLibrary e Remlibrary, ma si ricordi che le stesse
considerazioni valgono anche per le librerie dei dispositivi e delle risorse). Si
tenga conto che prima di chiamare questa funzione, i codici della libreria
devono gia trovarsi in memoria, insieme a una serie di dati che servono per
trasformare questi codici in una libreria coerente con il formato previsto per
esse dall’Amiga.

Oltre che creare il modulo di controllo, MakeLibrary manda in esecuzione
la routine d’inizializzazione eventualmente indicata dal task nella chiamata
della funzione.

Se non si verificano problemi, la funzione MakeLibrary restituisce
l'indirizzo della struttura Library che ha creato, cioe l'indirizzo base della
libreria. Questo indirizzo dev’'essere indicato ogni volta che si chiama una
funzione di gestione delle librerie; per esempio quando si chiama la funzione
AddLibrary per aggiungere la libreria al sistema, oppure la funzione
CloseLibrary per chiuderla. Si tenga conto che la funzione per default inizializza
solo i parametri Lib_NegSize e Lib_PosSize della struttura Library, mentre
I'inizializzazione degli altri e dell'area dati & a carico del task. Il task ha tre
sistemi a disposizione: (1) inizializzare gli altri parametri della struttura Library
e l'area dati quando riottiene il controllo da MakeLibrary; (2) indicare a
MakeLibrary una tavola d'inizializzazione e quindi richiedere l'esecuzione
automatica della funzione InitStruct dall’interno della stessa MakeLibrary; (3)
delegare l'inizializzazione della struttura Library e dell’area dati all’eventuale
routine d'inizializzazione della libreria.

Argomenti della funzione

funcinit Questo argomento dev’essere 1'indirizzo della tavola
che- elenca i riferimenti a tutte le funzioni della
libreria. MakeLibrary utilizza il contenuto di questa
tavola per creare in memoria i vettori di salto alle
funzioni della libreria, cioé l'elenco d'istruzioni jmp
$XXXXXX che precedono in sequenza l'indirizzo base
della libreria (ogni vettore occupa sei byte). La tavola
indicata da funclnit puo essere strutturata in due
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structinit

modi. Se sono noti gli indirizzi assoluti delle funzioni
della libreria, puo essere costituita da una serie di
long word, ognuna delle quali contiene l'indirizzo
assoluto di una funzione della libreria. La prima long
word contenente il valore -1 indica la fine della
tavola. Se invece le funzioni della libreria sono entro
64K dall'indirizzo della tavola funclnit, possiamo
riferirci a esse con offset da una word, offset che
devono essere necessariamente relativi all'indirizzo
indicato dal task nell'argomento funclnit. In questo
caso, la prima word della tavola puntata da funclnit
deve contenere il valore -1 (indica a MakeLibrary che
seguono offset relativi all'indirizzo funclnit), seguita
dagli offset di tutte le funzioni della libreria, con ogni
offset che occupa una word. Anche in questo caso, la
prima word contenente -1 indica la fine della tavola
funclnit. Comunque, che venga usata una tavola
d’indirizzi assoluti o una tavola di offset relativi a
funclnit, la tavola dei vettori risultante dopo !'esecu-
zione di MakeLibrary & sempre composta da istruzio-
ni jmp $XXXXXX, cioé da vettori di salto a indirizzi di
memoria assoluti. Si tenga presente che i primi
quattro riferimenti a funzioni della tavola che il task
indica a MakeLibrary con l'argomento funcinit devo-
no essere i riferimenti alle funzioni standard Open,
Close, Expunge e ExtFunc che ogni libreria deve
possedere.

Indirizzo della tavola d’inizializzazione che MakeLi-
brary sottopone alla funzione InitStruct per inizializ-
zare la struttura Library ed eventualmente l'area dati
che la segue in memoria. Se questo argomento €
nullo, la funzione InitStruct non viene chiamata.
Questo argomento € la funzione InitStruct forniscono
un modo per impostare alcuni parametri di gestione
della libreria prelevando i valori da una tavola di dati,
detta d'inizializzazione, conservata in un punto
qualsiasi della memoria. La tavola d’inizializzazione
pud servire per esempio per inizializzare i parametri
lib_Node.In_Type, lib_Node.ln_Name, lib_Flags,
lib_Version, lib_Revision e lib_IdString della struttu-
ra Library allocata da MakeLibrary, insieme ad altri
parametri dell’'area dati che segue la struttura
Library. Si noti che I'uso della tavola d'inizializzazio-
ne € possibile solo perché i parametri che essa deve
inizializzare sono localizzati per mezzo di offset
relativi all'indirizzo base dell'area di memoria da
preparare; nel caso della funzione MakeLibrary,
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liblnit

l'indirizzo base € ovviamente quello della struttura
Library che gestira la libreria. Si veda anche la
spiegazione della funzione InitStruct e si tenga
presente che gli unici due parametri della struttura
Library che MakelLibrary inizializza, prima di chiama-
re eventualmente InitStruct, sono Lib_NegSize e
Lib_PosSize.

Indirizzo della routine d'inizializzazione che si desi-
dera venga chiamata da MakeLibrary dopo che ha
completato tutti i suoi compiti, cioé dopo che ha
allocato l'area di memoria contenente la tavola dei
vettori di salto alle funzioni, seguita dalla struttura
Library e dall'area dati, e dopo che ha creato i vettori
di salto alle funzioni. Se questo argomento & nullo,
non viene chiamata alcuna routine. Quando la routine
d'inizializzazione riceve il controllo, nel registro DO si
trova l'indirizzo base della libreria, cioé della struttu-
ra Library, e nel registro AO si trova l'indirizzo della
lista dei segmenti. La routine puo svolgere qualsiasi
operazione d'inizializzazione della libreria. General-
mente svolge quei compiti che né la tavola d'inizializ-
zazione puntata dall'argomento structlnit, né la
funzione MakeLibrary possono svolgere. Per esempio,
potrebbe memorizzare 1'indirizzo base della libreria
(D0) e l'indirizzo della lista dei segmenti (AQ) in due
parametri dell’'area dati, aprire la libreria DOS e
memorizzarne l'indirizzo base in un altro parametro
dell'area dati, e restituire il controllo. In seguito, le
funzioni della libreria possono fare affidamento sul
contenuto di questi parametri per svolgere i loro
compiti. E di fondamentale importanza tener presen-
te che se I'argomento libInit & diverso da zero, 1'esito
della funzione MakeLibrary, cioe il contenuto del
registro DO quando la funzione restituisce il controllo,
€ quello memorizzato dalla routine d'inizializzazione
nel registro DO prima di completarsi con l'istruzione
RTS. Se tutto va per il verso giusto, il risultato della
funzione MakeLibrary € 'indirizzo base della libreria;
in caso contrario & I'indirizzo nullo. E imperativo che
la routine d'inizializzazione indicata dal task si
adegui a questa convenzione, perché MakeLibrary
non interviene piu su questo registro una volta che gli
ha ceduto il controllo. Infine, nella creazione di questa
routine si tenga conto che MakeLibrary, quando
riceve il controllo, salva sullo stack i registri da D2 a
D7 e da A2 ad A3, e provvede a ripristinarli quando
la routine d'inizializzazione restituisce il controllo.
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Pertanto, questi registri, insieme ai registri A0, A1,
DO, D1, sono a disposizione della routine.

dataSize Dimensione in byte dell’area dati della libreria. Il task
deve indicare in questo argomento la quantita di
memoria necessaria per contenere oltre all'area dati
anche la struttura Library che la precede in memoria.
Generalmente, quando i programmatori scrivono i
codici di una libreria creano una sovrastruttura
apposita per definire e individuare simbolicamente
tutti 1 parametri in essa previsti, e questa struttura
contiene sempre come primo elemento la struttura
Library. La dimensione da indicare nell’argomento
dataSize € quella di questa sovrastruttura, compren-
siva dell’iniziale struttura Library. Si veda la discus-
sione-della funzione AddLibrary per la definizione
della struttura Library.

seglist Indirizzo di una lista di segmenti di memoria
dell’AmigaDOS. Questo indirizzo viene passato alla
routine d’inizializzazione nel registro A0 per essere
impiegato quando occorre liberare la memoria occu-
pata dalla libreria. Dal momento che la funzione
MakeLibrary non ne fa uso, se neanche la routine
d'inizializzazione lo usa diventa del tutto inutile; in
questi casi i task devono indicare nell'argomento
segList l'indirizzo nullo.

D iscussione

Ci sono otto funzioni dell’Exec che riguardano le librerie nel sistema
Amiga: AddLibrary, CloseLibrary, MakeFunctions, MakeLibrary, OpenLibrary,
RemlLibrary, SetFunction e SumLibrary. Si vedano anche le spiegazioni relative
a queste funzioni.

Nel sistema Amiga il termine “libreria” si riferisce sempre a una collezione
di funzioni raggruppate in memoria sotto uno stesso nome. Il sistema prevede
numerose librerie di funzioni in grado di adempiere a una grande quantita di
compiti. Alcune sono contenute nella ROM, le librerie residenti, mentre altre,
quelle di uso meno frequente, risiedono sul disco sistema per non affollare
troppo la memoria di sistema, e vengono richiamate in memoria quando un task
cerca di accedervi; queste vengono definite librerie non-residenti. L'organizza-
zione a librerie del sistema operativo dell’Amiga € molto flessibile e aperta;
consente infatti ai programmatori e alle software house di creare le proprie
librerie di funzioni e di aggiungerle al sistema, ampliando le prestazioni della
macchina. Generalmente, i programmatori tendono a raggruppare in librerie le
funzioni d'uso piu frequente nei loro task.
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Le librerie vengono poi suddivise in librerie dei dispositivi, librerie
generiche e librerie delle risorse. Sostanzialmente, la struttura fisica di una
libreria & sempre uguale, ma le varie categorie di librerie vengono mantenute
in liste di sistema differenti; abbiamo infatti la DeviceList, la LibList e la
Resourcelist. Le librerie sono sempre identificate da un nome e da un numero
di versione. Ma per selezionare la categoria alla quale appartiene la libreria che
si desidera aprire non e sufficiente il nome; occorre anche l'appropriata funzione
d'apertura della libreria. Abbiamo quindi la funzione OpenDevice per le librerie
dei dispositivi, la funzione OpenLibrary per le librerie generiche, e la funzione
OpenResource per le librerie delle risorse. Questi sono concetti di primaria
importanza per comprendere il software sistema dell’Amiga.

La funzione MakeLibrary & indifferente alla categoria di una libreria, in
quanto il suo compito €& solo quello di dare forma alla libreria in memoria. In
pratica, prima di chiamare MakeLibrary, in memoria risiedono una serie di
funzioni e una tavola di vettori che le individua (quella il cui indirizzo
dev’essere indicato dal task nell’argomento funcinit). Quando MakeLibrary
restituisce il controllo, in memoria & presente anche un modulo di controllo
della libreria, ovvero un'area di memoria occupata da tre sotto-moduli disposti
in sequenza. Il sotto-modulo piu importante € quello centrale, che contiene i
parametri di gestione della libreria. Per riferirsi a questi parametri si usa la
struttura Library, e pertanto diremo che il sotto-modulo centrale & una struttura
Library. L’indirizzo del primo byte di questa struttura viene definito indirizzo
base della libreria, ed ¢ di fondamentale importanza per qualsiasi operazione
si voglia effettuare con la libreria: per esempio, & l'indirizzo assoluto tramite il
quale, per mezzo di offset, possiamo individuare tutti gli altri byte del modulo
di controllo, a partire dai parametri della struttura Library.

I1 sotto-modulo centrale & preceduto in memoria dalla tavola dei vettori di
salto. Questi vettori sono stati creati da MakeLibrary sulla base di quanto
indicato nella tavola funclnit, e sono composti da istruzioni di tipo jmp
$XXXXXX; pertanto ogni vettore occupa sei byte. Per chiamare una funzione
di una libreria, i task individuano il corrispondente vettore di salto tramite un
offset relativo all’indirizzo base della libreria. La tipica istruzione Assembly per
chiamare una funzione e jsr -XX(A6), nella quale —-XX & I'offset al vettore della
funzione, mentre nel registro A6 deve trovarsi l'indirizzo base della libreria.

11 sotto-modulo centrale e poi seguito dall'area dati, che le funzioni della
libreria possono utilizzare per i propri scopi. Normalmente, quest'area contiene
parametri di gestione della libreria non standard (quelli standard sono
contenuti nella struttura Library) e condivisi da tutte le funzioni della libreria.

Grazie a MakeLibrary esiste ora in memoria una serie di funzioni
organizzate secondo lo schema che I'Amiga prevede per le librerie condivise;
la libreria puo ora essere aggiunta al sistema tramite AddLibrary, AddResource
o AddDevice, ma per automatizzare il processo d'installazione di una libreria
nel sistema si puo anche impiegare la funzione InitResident, la quale, sulla base
di certi dati, chiama la funzione MakeLibrary e poi una delle tre funzioni
d’installazione appena citate. Per maggiori dettagli si veda la descrizione di
questa funzione.
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La variabile lib_Flags

Il parametro lib_Flags della struttura Library € un insieme di flag che il
programmatore deve conoscere per poter creare una libreria.

Se risulta impostato il flag LIBF_SUMMING, significa che un task sta
effettuando il checksum, o controllo di somma, su questa libreria. Il checksum
di una libreria viene avviato chiamando la funzione SumlLibrary, la quale
esegue il checksum e confronta il risultato con quello atteso; se sono diversi e
il flag LIBF_CHANGED non risulta impostato viene causato un alert di sistema.
11 task puo svolgere questa operazione di tanto in tanto per assicurarsi che le
librerie a cui accede siano integre.

Seil flag LIBF_CHANGED risulta impostato, significa che uno o piu vettori
di salto della tavola della libreria sono stati alterati. Questo flag viene usato
dalla funzione SumlLibrary. Ogni volta che una libreria viene cambiata,
dovrebbe essere chiamata la funzione SumLibrary per ricalcolare il checksum
e memorizzarne il valore nella libreria per futuri controlli di coerenza.

Se il flag LIBF_SUMUSED ¢& impostato, significa che il progettista della
libreria richiede al sistema di causare il crash della macchina qualora si
verifichi una discrepanza fra il valore di checksum atteso e quello calcolato
dalla funzione SumLibrary. Se si imposta questo flag e si modifica la libreria
senza ricalcolare e memorizzare il nuovo checksum, le routine dell'Exec
rileveranno 1'incoerenza e produrranno il crash del sistema. Questo puo essere
evitato chiamando la funzione SumLibrary ogni volta dopo ogni aggiornamento
di ogni libreria.

ObtainSemaphore

Sintussi di chiamata della funzione

ObtainSemaphore (signalSemaphore)
AQ

Scopo della funzione

Questa funzione consente al task l'accesso esclusivo a una struttura
SignalSemaphore. Se la struttura SignalSemaphore indicata come argomento
non-¢ disponibile (cioé vi sta accedendo un altro task), ObtainSemaphore fa
entrare il task in attesa e accoda la richiesta di accesso. Il task riotterra il
controllo quando tutte le richieste accodate prima della sua saranno state
soddisfatte e il semaforo risultera quindi libero. ObtainSemaphore non
restituisce alcun valore.
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Argomenti della funzione

signalSemaphore Indirizzo della struttura SignalSemaphore che costi-
tuisce il semaforo richiesto.

Discussione

Ci sono sette funzioni dell'Exec che riguardano i semafori di segnalazione
e due funzioni che riguardano la lista di sistema dei semafori di segnalazione.
Queste funzioni sono illustrate nella spiegazione di AddSemaphore.

I semafori di segnalazione possono essere ottenuti e rilasciati attraverso
chiamate alle funzioni ObtainSemaphore, AttemptSemaphore e ReleaseSe-
maphore. Il task che detiene un semaforo pud chiamare la funzione
ObtainSemaphore piu volte; I'effetto di ogni chiamata e I'incremento del valore
contenuto nel parametro ss_NestCount della struttura SignalSemaphore.
Perché il semaforo venga considerato libero, occorre che il contatore delle
chiamate a ObtainSemaphore venga riportato a zero tramite altrettante
chiamate a ReleaseSemaphore. Questo sistema consente di nidificare le
richieste di accesso a un semaforo di cui gia si dispone. Quando il contatore
ritorna a zero, la successiva richiesta di accesso viene soddisfatta, e il task che
I'ha inoltrata ottiene il controllo.

Due o piu task possono trovarsi in competizione per accedere alla stessa
struttura SignalSemaphore. Solo uno di essi la ottiene, mentre tutti quelli che
hanno chiamato ObtainSemaphore entrano in attesa. Il sistema mantiene una
lista di questi task usando il parametro ss_WaitQueue della struttura
SignalSemaphore. Si noti che ss_WaitQueue ¢ il nome di una sotto-struttura
MinList contenuta nella struttura SignalSemaphore. Ogni volta che il
parametro ss_NestCount giunge a zero, il sistema consulta questa lista di task
in attesa per rilevare quale deve risvegliare per concedergli 1'accesso alla
struttura SignalSemaphore.

Sinoti che i semafori di segnalazione sono molto diversi dai semafori basati
su messaggi. I semafori di segnalazione richiedono meno tempo-CPU.
specialmente se la struttura SignalSemaphore € libera, e inoltre richiedono
meno operazioni di preparazione del semaforo (e sufficiente una chiamata a
InitSemaphore).

I semafori basati su messaggi, invece, presentano il vantaggio di offrire un
sistema asincrono per le richieste di accesso, che non forza quindi il task a
entrare in attesa. Inoltre, permettono al task di trattare la liberazione del
semaforo come un evento, e quindi di entrare in attesa anche di questo evento
tramite la funzione Wait. Tuttavia non sono efficienti quanto i semafori di
segnalazione e richiedono al task un maggior numero di operazioni per
accedervi (la preparazione di un messaggio). Si veda la spiegazione della
funzione InitSemaphore per una descrizione completa dei due tipi di semafori.
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La struttura SemaphoreRequest

Quando la funzione ObtainSemaphore rileva che il semaforo indicato non
¢ disponibile, alloca automaticamente memoria per una struttura Semaphore-
Request per accodare la richiesta di accesso a quel semaforo. La definizione
della struttura SemaphoreRequest ¢ la seguente:

struct SemaphoreRequest
struct MinNode sr_Link;
struct Task *sr_Waiter;

ki

Il parametro sr_Link €& una sotto-struttura MinNode che serve per
mantenere la struttura SemaphoreRequest all'interno della lista ss_WaitQueue
che fa capo al semaforo di segnalazione, la lista che elenca le richieste di
accesso a quel semaforo (la struttura MinNode € una forma abbreviata della
struttura Node; essa € definita nel file INCLUDE nodes.h e viene usata con le
liste semplici gestite tramite la struttura MinList). ObtainSemaphore inserisce
la struttura SemaphoreRequest nella coda del semaforo al quale si desidera
accedere; a mano a mano che il semaforo viene bloccato e rilasciato, le strutture
SemaphoreRequest che si trovano in coda risalgono la lista ss_WaitQueue;
quando una particolare struttura SemaphoreRequest giunge alla sommita e
viene estratta, il corrispondente task riottiene il controllo. Prima d'inserire la
struttura SemaphoreRequest in coda, la funzione ObtainSemaphore memorizza
nel parametro sr_Waiter l'indirizzo della struttura Task che definisce il task, in
modo che quando SemaphoreRequest giunge alla sommita e viene estratta, il
sistema sappia qual ¢ il task che deve riottenere il controllo.

ObtainSemaphorelist

Sintussi di chiamata della funzione

ObtainSemaphorelist (list)
AQ

Scopo della funzione

Questa funzione tenta di ottenere simultaneamente accesso a tutti i
semafori di segnalazione elencati nella lista indicata come argomento. L'uso
della funzione ObtainSemaphoreList e preferibile al ripetuto uso della funzione
ObtainSemaphore per i vari semafori della lista, in quanto evita che si creino
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condizioni di attesa perpetue, nelle quali un task entra in attesa di ottenere uno
dei semafori elencati, e il task che detiene quel semaforo entra in attesa di un
altro semaforo detenuto dal primo.

Argomenti della funzione

list Indirizzo di una struttura List che elenca una serie di
semafori di segnalazione. I semafori di segnalazione
in questa lista sono collegati insieme attraverso la
sotto-struttura Node ss_Link della struttura SignalSe-
maphore.

Discussione

Ci sono sette funzioni nell’Exec che riguardano i semafori di segnalazione
e due funzioni che riguardano le liste dei semafori di segnalazione. Queste
funzioni sono illustrate nella spiegazione di AddSemaphore.

ObtainSemaphoreList presuppone che in un dato istante non ci sia piu di
un task che richiede l'intera lista dei semafori. Siccome questa condizione non
puo essere sempre garantita, si dovrebbe specificare un piu alto livello di blocco
(per esempio un altro semaforo di segnalazione) per bloccare la struttura List
dei semafori di segnalazione prima di effettuare la chiamata a ObtainSemapho-
reList. Questo semaforo di livello superiore serve a prevenire la possibilita che
un altro task alteri la lista dei semafori di segnalazione prima che la funzione
ObtainSemaphoreList termini 1'esecuzione.

Si noti che situazioni senza uscita (due task che si inibiscono reciproca-
mente l'esecuzione) possono verificarsi quando si chiama ObtainSemaphore-
List e un altro task tenta di usare ObtainSemaphore per bloccare uno dei
semafori della lista. Se si vuole bloccare piu di un semaforo (ma non tutti), si
doviebbe per prima cosa ottenere il piu alto livello di blocco per vincolare la
struttura List che definisce i semafori di segnalazione della lista.

OpenDevice

Sintassi di chiomata della funzione

error = OpenDevice (devName, unitNumber, iORequest, flags)
AQ DO Al
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Scopo della funzione

Questa funzione apre il dispositivo di I/O che possiede il nome indicato dal
task nell'argomento devNome, e inizializza i parametri io_Device e io_Unit
della struttura IORequest indicata. OpenDevice restituisce il valore zero se ha
avuto successo, altrimenti restituisce un codice d’errore.

Argomenti della funzione

devName

unitNumber

iORequest

Indirizzo della stringa a terminazione nulla contenen-
te il nome del dispositivo da aprire. Si noti che nel
caso dei dispositivi residenti su disco il nome indicato
dal task deve corrispondere al nome del file del
dispositivo residente nella directory logica DEVS:. Per
esempio, “narrator.device”. Per convenzione, i nomi
dei dispositivi di I/O sono sempre seguiti dall'esten-
sione “.device”.

Numero dell'unita del dispositivo che dev’essere
aperta. Per esempio, il controller di accesso ai dischi
gestisce fino a quattro disk drive, e quindi il
dispositivo TrackDisk prevede quattro unita, numera-
te da 0 a 3. Il numero di unita disponibili varia da
dispositivo a dispositivo, e talvolta, come nel disposi-
tivo Audio, l'argomento unitRequest assume un
significato ancora diverso.

Indirizzo della struttura IORequest allocata dal task
allo scopo d'inviare richieste di I/0 al dispositivo. La
funzione OpenDevice accede a questa struttura per
inizializzarne due parametri: io_Device e io_Unit. Nel
primo memorizza l'indirizzo base della struttura
Library di gestione del dispositivo, che viene poi
utilizzato dalle funzioni DolO e SendIO per sapere a
quale dispositivo & diretta la richiesta di I/0 (cioe il
messaggio predefinito rappresentato dalla struttura
IORequest). Nel secondo, OpenDevice memorizza
I'indirizzo della struttura Unit di gestione dell'unita
che & stata aperta. Si noti che l'esatto significato
attribuito dal dispositivo al valore memorizzato nel
parametro io_Unit varia da dispositivo a dispositivo.
La struttura di IORequest viene usata per le comuni-
cazioni tra i task e i dispositivi, per inviare comandi
a un dispositivo e ricevere dal dispositivo risposte,
dati e altre informazioni. Si ricordi che la struttura
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IORequest non € altro che un messaggio standardiz-
zato per le comunicazioni con i dispositivi, e come tale
dev’essere gestito come un messaggio generico.
L'unica importante differenza € che quando s'invia un
messaggio generico, si chiama la funzione PutMsg e
si indica negli argomenti il destinatario, mentre per
inviare una richiesta di I/O a un dispositivo occorre
chiamare DolO o SendIO indicando come argomento
soltanto l'indirizzo della struttura IORequest: il
destinatario & indicato nella struttura stessa del
messaggio, all'interno del parametro io_Device.

ﬂugs Argomento flag da 32 bit tramite il quale si possono
indicare alla funzione le modalita di apertura specifi-
che del dispositivo. Questo argomento € talvolta
usato per richiedere l'apertura di un dispositivo con
accesso esclusivo.

Discussione

Ci sono otto funzioni dell’Exec che hanno direttamente a che fare con i
dispositivi di I/O: AddDevice, CloseDevice, OpenDevice, RemDevice, ChecklO.
DolO, SendIO e WaitlO. Ciascuna di queste funzioni svolge un servizio per il
dispositivo. Si vedano anche le spiegazioni relative a queste funzioni.

I dispositivi di I/O sono particolari librerie in grado di ricevere richieste di
I/O dal sistema. Quando il task deve eseguire un'operazione di I/O con un
dispositivo hardware, apre il corrispondente dispositivo software, formula una
richiesta di I/O e gliela inoltra. Le richieste di I/O sono sempre contraddistinte
da un comando, € quindi inoltrare una richiesta di I/O a un dispositivo significa
impartire a quel dispositivo un comando. Quando il dispositivo riceve il
comando, se puo soddisfarlo non fa altro che cedere il controllo alla relativa
routine contenuta nella sua libreria. In ultima analisi, quindi, inoltrare un
comando corrisponde all'esecuzione di una funzione del dispositivo. Ma i task
non hanno accesso diretto a queste funzioni, ad eccezione di BeginlO e AbortIO.
comuni a tutti i dispositivi. In pratica, quando un task invia un comando con
le funzioni DolO o SendIO, & sempre la funzione BeginIO del dispositivo a
riceverlo e smistarlo di conseguenza. [ task hanno anche l'opportunita di
chiamare BeginlO o AbortlO direttamente, ma non di chiamare le altre routine
del dispositivo. Esiste un insieme standard di comandi che tutti i dispositivi del
sistema riconoscono. Esso comprende i seguenti comandi:

m CMD_CLEAR. Azzera tutti i buffer interni del dispositivo relativi a una
particolare unita. Si ricordi che alcuni dispositivi possiedono una serie
di buffer interni che utilizzano per gestire i dati in transito verso
I'hardware esterno e i task. Ovviamente, CMD_CLEAR non ha alcun
effetto sui buffer definiti dal task.
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® CMD_FLUSH. Ordina al dispositivo di abortire tutte le richieste di I/O

che sono ancora in attesa nella coda alla request port di una particolare
unita. Una volta che le richieste sono state rimosse, i task devono
reinoltrarle se desiderano che vengano elaborate. Le richieste ritornano
ai relativi mittenti con il codice d’errore IOERR_ABORTED memorizzato
nel parametro io_Error.

CMD_INVALID. Quando i dispositivi ricevono questo comando, in
genere restituiscono il codice d’errore standard IOERR_NOCMD per
indicare che il comando richiesto non € previsto dal dispositivo.

CMD_READ. Ordina al dispositivo di leggere un certo numeroc di byte
dai suoi buffer interni e di memorizzarli nel buffer definito dal task. Il
numero dei byte da leggere viene specificato dal task nel parametro
io_Length della struttura IOStdReq; il numero di byte che invece
vengono effettivamente letti viene restituito dal dispositivo nel
parametro io_Actual della stessa struttura. Vi sono comungue alcune
eccezioni, e i dettagli che definiscono l'impiego di questo comando
variano da dispositivo a dispositivo.

CMD_RESET. Ordina al dispositivo di operare il reset di una particolare
unita. Le routine interne del dispositivo vengono completamente
reinizializzate, ripristinando le condizioni di default. CMD_RESET,
inoltre, chiama CMD_FLUSH per abortire tutte le richieste di I/O
accodate alla request port dell'unita, e chiama AbortlO per eliminare
I’eventuale richiesta in corso di elaborazione. Inoltre, cancella tutte le
strutture di dati utilizzate dalle routine interne del dispositivo per
l'unita, e ogni registro hardware coinvolto.

CMD_START. Ordina che riprenda l'elaborazione dei comandi da parte
dell'unita precedentemente bloccata con il comando CMD_STOP. Se
quando é stato inviato il comando CMD_STOP l'unita stava elaborando
una richiesta, inoltrando CMD_START il comando riprende la propria
esecuzione nel punto esatto in cui era stato bloccato. Quando non pud
farlo, e il sistema a scegliere il punto da cui deve far ripartire
I'esecuzione.

CMD_STOP. Ordina al dispositivo di sospendere 1'elaborazione dei dati
in una sua particolare unita. L'interruzione avviene non appena €
possibile. Le richieste di I/O continuano ad accodarsi, ma l'unita non
puo elaborarle. La coda alla request port pud in questo caso crescere
rapidamente, producendo un enorme consumo di memoria da parte
delle strutture di I/O che vengono accodate ma non elaborate. Il
comando risulta utile per quei dispositivi che richiedono 1'intervento
dell’'utente (come per esempio stampanti, plotter e reti di comunicazio-
ne).

® CMD_UPDATE. Ordina al dispositivo di riversare nell’hardware il
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contenuto di tutti i buffer interni dell'unita indirizzata. Le informazioni
mantenute in questi buffer in genere hanno origine nei buffer definiti
dai task; i buffer interni dei dispositivi rappresentano punti di
momentaneo parcheggio per le informazioni. Di solito, quindi, il
dispositivo effettua quest'operazione automaticamente, come parte dei
suoi compiti di routine; tuttavia a volte pud essere utile provocare
esplicitamente un aggiornamento dei dati sotto il controllo del task
creato dal programmatore. Questo controllo diretto puo essere necessa-
rio con i dispositivi che mantengono buffer interni di dati (cache), come
i disk drive.

®m CMD_WRITE. Ordina al dispositivo di trasferire un certo numero di byte
da un buffer definito dal task al buffer interno dell'unita, ed
eventualmente a un dispositivo hardware esterno (per esempio un disk
drive). Il numero di byte viene specificato dal task nel parametro
io_Length della struttura IOStdReq; il sistema indica poi il numero di
byte effettivamente trasferiti nel parametro io_Actual della stessa
struttura che viene restituita come risposta. Ancora una volta, i dettagli
che definiscono l'impiego di questo comando variano da dispositivo a
dispositivo.

Ogni dispositivo prevede poi un insieme di comandi specifici, non comuni
agli altri dispositivi.

Oltre alla funzione BeginlO, i task possono anche chiamare la funzione
AbortlO, prevista da ogni dispositivo. In questo caso, pero, il task chiama la
funzione AbortIO della libreria Exec, la quale a sua volta cede il controllo alla
funzione AbortlO del dispositivo. Questa funzione serve per annullare una
specifica richiesta di I/O inviata all’'unita di un dispositivo, ed & in grado di
sopprimere sia le richieste attive (cioé in fase di elaborazione da parte
dell'unita), sia quelle ancora accodate (cioe in attesa di essere elaborate). Al
contrario del comando CMD_FLUSH, la funzione AbortIO fornisce un
meccanismo per annullare una singola richiesta di I/O inviata da un task a
un’unita di un dispositivo.

| nomi dei dispositivi

Quando si cerca di aprire un dispositivo, occorre conoscerne il nome e
indicarlo all’interno di una stringa di testo a terminazione nulla. Durante
I'esecuzione della funzione OpenDevice, il sistema utilizza questo nome per
rilevare se la struttura Device di gestione del dispositivo richiesto appare nella
lista di sistema dei dispositivi (DeviceList). Se la trova, significa che il
dispositivo € disponibile, e provvede ad aprirlo. Se invece non la trova, significa
che il dispositivo & di tipo non-residente, e non & disponibile; in questo secondo
caso, in maniera del tutto trasparente al task, accede alla directory logica DEVS:
per rilevare se il nome indicato dal task corrisponde al nome di uno dei file
presenti in quella directory. Se un file risponde a quel nome, il sistema lo carica
in memoria, lo trasforma in una libreria tramite la funzione MakeLibrary, e lo
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rende disponibile chiamando la funzione AddDevice. Infine lo apre. Se invece
non trova nessun file con quel nome, restituisce il codice d’errore
IOERR_OPENFAIL.

Se si vogliono cambiare alcune caratteristiche di un dispositivo e poi
utilizzare la funzione MakeLibrary per riorganizzare il modulo di controllo della
relativa libreria, € opportuno conservare il nome originale del dispositivo,
altrimenti i task non riusciranno piu ad aprirlo.

Ecco i nomi dei dispositivi standard dell’Amiga:

B audio.device

W clipboard.device

W console.device

B gameport.device

M input.device

B Kkeyboard.device

B narrator.device

B parallel.device

B printer.device

B serial.device

B timer.device

B trackdisk.device.

La struttura IORequest

La struttura IORequest standard € il messaggio base che dev'essere
impiegato per accedere a qualunque dispositivo. Molto spesso & il primo
parametro di strutture di I/O piu elaborate, come la struttura di I/O estesa
standard I0OStdReq, o come la struttura di [/O estesa non standard IOExtTD
prevista dal dispositivo TrackDisk.

11 primo parametro della struttura IORequest & una struttura Message, che
costituisce l'intestazione del messaggio. I parametri di questa sotto-struttura
vengono utilizzati per gestire il messaggio. In particolare, il parametro
mn_ReplyPort deve contenere 1'indirizzo della reply port del task se si desidera
che il messaggio, una volta giunto al dispositivo ed elaborato, venga restituito
al mittente. Quando un task invia unarichiesta diI/O, si aspetta che essa venga
restituita, sotto forma di risposta, alla sua reply port. A questo proposito, si
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tenga presente che se il task invia la richiesta tramite DolO, ¢ la funzione stessa
a sondare lareply port e ad attendere che la richiesta ritorni al mittente; quando
la risposta giunge, DolO si preoccupa anche di estrarla dalla coda alla reply
port. A causa di questo comportamento, la funzione DolO viene definita
sincrona: il task non riottiene il controllo finché la richiesta inviata non & stata
restituita. Se invece la richiesta viene inoltrata tramite la funzione SendlIO, &
il task che deve provvedere a sondare la reply port indicata nel parametro
mn_ReplyPort e a estrarre la risposta quando giunge.

Quando il dispositivo restituisce al mittente una richiesta di I/0 che ha
elaborato, il task che 1'ha inviata puo accedere ai suoi parametri per conoscere
I'esito della richiesta ed eventualmente accedere agli altri dati coinvolti.

Sempre nella sotto-struttura io_Message, & presente anche il parametro
mn_Length, che in genere indica la lunghezza in byte del contenuto del
messaggio. Nell'interazione con i dispositivi questo parametro non viene
impiegato, in quanto le strutture dei messaggi sono predefinite e quindi
conosciute dai rispettivi dispositivi. Per ragioni di compatibilita &€ opportuno
lasciare questo parametro a 0 e non attribuire alcun significato ai valori che nel
corso dell’elaborazione pud assumere. Per esempio, le funzioni di supporto alla
libreria Exec CreateExtIO e DeleteExtIO (illustrate diffusamente in Program-
mare I'’Amiga Volume II) utilizzano questo parametro per scopi interni di
gestione.

Intestazione a parte, il messaggio vero e proprio della struttura IORequest
e formato dai parametri che seguono la sotto-struttura io_Message, che sono
nell’ordine io_Device, io_Unit, io_Command, io_Flags e io_Error. A questi, che
sono essenziali, la struttura estesa I0StdReq aggiunge io_Actual, io_Length,
io_Data, e io_Offset. Vediamone alcuni.

B io_Command dev’essere inizializzato con il codice del comando che si
desidera inoltrare al dispositivo.

B io_Flags permette di associare alla richiesta di I/O un insieme di flag,
il cui stato determina comportamenti diversi da parte del dispositivo nei
confronti della richiesta. Quali flag siano riconosciuti e quali significati
abbiano, € una cosa che varia da dispositivo a dispositivo; 1'unico flag
riconosciuto da tutti i dispositivi & IOF_QUICK, che serve per richiedere
la modalita di accesso veloce. Si tenga presente che la funzione SendIO
azzera sempre il parametro io_Flags prima di chiamare la funzione
BeginlO del dispositivo indirizzato, mentre la funzione DolO azzera
sempre il parametro io_Flags, ma prima di chiamare la funzione BeginlO
ne imposta il flag IOF_QUICK. Quindi, se un task desidera utilizzare il
parametro io_Flags della struttura IORequest non deve utilizzare né
SendIO, né DolO: deve servirsi direttamente della funzione BeginlO, che
non modifica il contenuto del parametro.

W io_Error € il parametro nel quale il task, quando riottiene in risposta la
struttura di I/O, trova il codice che rappresenta l'esito del comando
inoltrato. Il valore zero indica che non si sono verificati errori. Nel caso
invece si verifichi una condizione d'errore, il dispositivo puo restituire
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uno dei codici d'errore standard (indicati nel file INCLUDE exec/er-
rors.h), o uno dei suoi codici d'errore interni, evidentemente non
standard.

B io_Actual indica, con quei comandi che implicano il trasferimento di
dati tra task e dispositivo, il numero di byte effettivamente trasferiti, che
non sempre coincidono con quelli richiesti dal comando. Le ragioni per
una discrepanza fra i due valori possono essere molteplici, e variano da
dispositivo a dispositivo. Non si deve comunque credere che una
discrepanza corrisponda necessariamente a un errore o a una condizione
anomala.

m io_Length dev'essere inizializzato dal task con il numero di byte da
trasferire. Generalmente si tratta della dimensione del buffer predispo-
sto dal task per inviare o ricevere dati. Per esempio, se un task vuole
leggere un settore di una traccia su un disco, io_Length deve contenere
il valore 512 dal momento che ogni settore comprende 512 byte. Se
invece il task vuole leggere un’intera traccia del disco, deve indicare il
valore 5632 (11 settori per 512 byte 1'uno).

B io_Data, deve sempre contenere l'indirizzo del buffer che il task ha
predisposto per inviare o ricevere dati.

B io_Offset serve per indicare un offset a quei dispositivi che trattano i dati
suddividendoli in blocchi. Di solito si richiede che 1'offset sia espresso
in byte e costituisca un multiplo del blocco minimo previsto dal
dispositivo. La dimensione del blocco minimo previsto da ciascun
dispositivo e specificata nel relativo file INCLUDE. Per esempio, il
blocco minimo previsto dal dispositivo disk drive & 512 byte, pari alla
dimensione di un settore; 'offset dev’essere quindi un multiplo intero
di 512 quando si accede ai disk drive.

Dalle spiegazioni di questi parametri si nota che la struttura IORequest &
sufficiente per inviare tutti i comandi che non implicano trasferimenti di dati
fra il task e il dispositivo, come per esempio CMD_CLEAR, mentre quando il
comando comporta il trasferimento di dati & necessario ricorrere alla struttura
IOStdReq.

L'uso di OpenDevice

I dispositivi di I/O sono organizzati sotto forma di librerie, al pari delle
librerie condivise. Per accedere a una normale libreria occorre chiamare
OpenLibrary, la quale restituisce l'indirizzo base della libreria aperta,
indispensabile per chiamare le funzioni in essa contenute. Con i dispositivi,
invece, le cose vanno diversamente, in quanto la funzione OpenDevice non
restituisce l'indirizzo base del dispositivo, ma lo memorizza nel parametro
io_Device della struttura di I/O indicata dal task.
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Openlibrary

Sintassi di chiamata della funzione

library = Openlibrary (libName, version)
Do Al DO

Scopo della funzione

Questa funzione consente di aprire la libreria condivisa che risponde al
nome indicato dal task nell’'argomento libName, e che possiede un numero di
versione uguale o superiore a quello indicato nell'argomento version. Se la fun-
zione riesce ad aprire la libreria, ne restituisce l'indirizzo base, cioé l'indirizzo
della struttura Library che la definisce. Se invece l'apertura della libreria non
ha successo, la funzione OpenLibrary restituisce il valore zero. Il task non e
tenuto a sapere se la libreria e di tipo residente o non-residente, se & disponibile
oppure no: la funzione lo solleva da questi dettagli, preoccupandosi di caricare
la libreria da disco qualora non risulti disponibile in memoria. Per verificare se
e disponibile, la funzione esamina la lista di sistema LibList e confronta il nome
indicato dal task con quelli indicati nelle strutture Library della lista.

Argomenti della funzione

libName Indirizzo della stringa di testo contenente il nome
della libreria da aprire. Questa stringa viene confron-
tata con quelle individuate dai parametri lib_IdString
delle strutture Library presenti nella lista di sistema
LibList. Se non corrisponde a nessuna di esse, accede
alla directory logica LIBS: alla ricerca di un file con
quel nome. Se lo trova lo carica in memoria, chiama
la funzione MakeLibrary per trasformarlo in una
libreria e chiama la funzione AddLibrary per aggiun-
gere la libreria al sistema, operazioni che svolge in
maniera completamente automatica.

version La versione minima che deve possedere la libreria
perché la funzione la apra. La funzione confronta
questo valore con il parametro lib_Version della
struttura Library che risponde al nome indicato
nell’argomento libName.
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D iscussione

Ci sono otto funzioni dell’Exec che riguardano le librerie condivise:
AddLibrary, CloseLibrary, MakeFunctions, MakeLibrary, OpenLibrary, RemLi-
brary, SetFunction e SumlLibrary. Si vedano anche le spiegazioni relative a
queste funzioni.

Il sistema a librerie dell’Amiga & molto flessibile e soprattutto aperto.
Chiunque pud creare e aggiungere al sistema librerie di funzioni per snellire le
proprie applicazioni. Le librerie non standard che i programmatori aggiungono
al sistema non sono altro che nuove librerie non-residenti, al pari di quelle
standard, come la libreria Version. I programmatori possono anche arrivare a
crearsi vere e proprie collezioni di librerie.

Le librerie sono in genere composte da funzioni che in un certo ambito,
come per esempio la grafica, sono utilizzate con una certa frequenza. Quando
si creano nuove versioni di una libreria, € sempre importante cercare di
mantenere la compatibilita verso il basso, cioe con le versioni precedenti. Se la
nuova versione di una libreria non € compatibile verso il basso, le si dovrebbe
assegnare un nuovo nome al fine di evitare problemi di coerenza che potrebbero
confondere il sistema e causarne il crash.

Quando si desidera costruire una libreria personale di funzioni si devono
seguire le seguenti indicazioni. Prima di tutto, il file della libreria su disco deve
iniziare con le istruzioni Assembly:

moveq #XX, d0
ris

(dove XX puo essere qualunque codice d’errore ci sembri adatto) in modo che
se si tenta di mandare in esecuzione la libreria come un programma qualunque,
utilizzando cioe il comando RUN, 1I'AmigaDOS restituisce il valore XX. Queste
istruzioni occupano quattro byte, e devono essere seguite da una serie di
parametri organizzati secondo la struttura Resident. In particolare, se si
desidera che il sistema quando carica la libreria esegua una particolare routine,
occorre che il flag RTF_AUTOINIT del parametro rt_Flags sia azzerato. In
questo caso, l'indirizzo della routine dev’essere inserito nel parametro rt_Init.

Se invece si vogliono predisporre alcuni dati perché il sistema chiami
automaticamente la funzione MakeLibrary per trasformare il file caricato in
memoria in una libreria, occorre che sia impostato il flag RTF_AUTOINIT. In
questo secondo caso il parametro rt_Init deve contenere l'indirizzo di una tavola
composta da quattro long word. Il sistema si aspetta che la prima long word
contenga la grandezza in byte dell'area dati di gestione della libreria, cioe
l'area composta dalla struttura Library e dai dati aggiuntivi previsti dalla
particolare libreria. La grandezza di quest'area, sommata alla dimensione della
tavola dei vettori di salto che MakeLibrary crea, indica la quantita di memoria
necessaria per creare il modulo di controllo della libreria.

La seconda long word deve contenere l'indirizzo della tavola contenente
i vettori (assoluti o relativi) che individuano le funzioni della libreria. La terza



LE FUNZIONI DELLA LIBRERIA EXEC

long word puo contenere 1'indirizzo di una tavola d’inizializzazione, nel caso che
il programmatore desideri inizializzare in maniera automatica alcune parti del
modulo di controllo della libreria. L'indirizzo viene ceduto dalla funzione
MakeLibrary alla funzione InitStruct.

Infine, I'ultima long word puo contenere 1'indirizzo di un'ulteriore routine
d’inizializzazione della libreria, alla quale MakeLibrary cede il controllo prima
di completarsi (sempre che l'indirizzo sia diverso da zero).

Si vedano anche le spiegazioni relative alle funzioni MakeLibrary e
InitResident. Infatti, gli indirizzi contenuti nella tavola puntata da rt_Init
vengono utilizzati dal sistema come argomenti della funzione MakeLibrary, che
viene chiamata dopo che e stato caricato il file per creare il modulo di controllo
della libreria, e prima chiamare la funzione AddLibrary (ovviamente, il sistema
chiama automaticamente questa funzione soltanto se il flag RTF_AUTOINIT
risulta impostato).

Riassumendo, il file che si crea deve iniziare con le gia citate istruzioni
Assembly seguite dalla struttura Resident, i cui parametri indicano al sistema
come dev'essere installata la libreria. Il file della libreria deve poi contenere,
in qualunque ordine, la tavola dei vettori che individuano le funzioni della
libreria, le funzioni della libreria vere e proprie, la tavola d'inizializzazione da
sottoporre eventualmente a InitStruct, 'eventuale routine d'inizializzazione
della libreria che verrebbe automaticamente eseguita da MakelLibrary. Un file
strutturato in questo modo puo essere trattato dal sistema come una libreria,
libreria che puo anche essere quella di un dispositivo o di una risorsa.
L’'organizzazione descritta vale infatti per qualsiasi tipo di libreria. L'ultimo
ragguaglio riguarda il nome del file, che dev’essere lo stesso da indicare poi
nella struttura Library della libreria.

E anche interessante esaminare brevemente le operazioni da svolgere
quando si desidera rendere disponibile una libreria dopo averne caricato in
memoria il file ed essere risaliti all'indirizzo della struttura Resident. Si tratta
di operazioni che il sistema svolge automaticamente, ma che un programmato-
re potrebbe voler conoscere, non tanto per creare un “caricatore di librerie
personalizzato”, quanto per modificare le librerie gia residenti per poi
reinstallarle.

Il file della libreria puo essere caricato in memoria tramite la funzione
LoadSeg dell’AmigaDOS, la quale restituisce 1'indirizzo del primo byte del
segmento di memoria in cui il file € stato caricato, sotto forma d'indirizzo BCPL.
Per risalire all'indirizzo del primo parametro della struttura Resident, occorre
moltiplicarlo per quattro e sommargli il valore otto: il numero di byte occupati
dalle istruzioni Assembly che precedono la struttura Resident piu la
dimensione di un puntatore che collega questo ad altri eventuali segmenti.

Entrati in possesso dell'indirizzo della struttura Resident che in pratica
intesta il file della libreria, si possono seguire due strade: chiamare la funzione
InitResident oppure procedere manualmente alla creazione e installazione
della libreria. Per il primo metodo, si consulti la spiegazione della funzione
InitResident, mentre per il secondo occorre spendere qualche parola in piu.
Come abbiamo gia puntualizzato, lo stato del flag RTF_AUTOINIT indica il
modo in cui il programmatore desidera che la libreria venga installata. Se
questo flag non & impostato, il controllo viene ceduto alla routine puntata dal
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paramentro rt_Init. Se invece e impostato bisogna chiamare la funzione
MakeLibrary indicando come argomenti i valori contenuti nella tavola puntata
da rt_Init, e successivamente chiamare la funzione AddLibrary per rendere la
libreria disponibile (attenzione, non per aprirla). MakeLibrary crea il modulo di
controllo della libreria, composto dalla tavola dei vettori di salto alle funzioni
della libreria, dalla struttura Library e dall'area dati prevista dalla libreria.
Quando MakeLibrary restituisce il controllo, la libreria € pronta per essere resa
disponibile tramite la funzione AddLibrary, la quale provvede a inserire la
relativa struttura Library nella lista LibList.

Uno dei vantaggi delle librerie dell’Amiga & la liberta con cui le loro parti
(modulo di controllo e funzioni) possono essere disposte in memoria. Con
l'organizzazione descritta, si puo chiamare qualsiasi funzione di qualsiasi
libreria senza sapere quale posizione occupa effettivamente in memoria.
Esaminiamo brevemente la procedura che permette di risalire alla posizione di
una funzione in una libreria.

L'unico indirizzo assoluto e inalterabile nella memoria dell’ Amiga e 0x04.
In questa long word e contenuto l'indirizzo base della libreria Exec, il quale ci
permette di chiamare tutte le funzioni dell’'Exec. In Assembly occorre essere
sicuri che l'indirizzo base della libreria Exec sia sempre memorizzato nel
registro A6 ogni volta che dobbiamo accedere a una funzione della libreria
Exec, come per esempio OpenLibrary. In C questa condizione € assicurata dal
compilatore. Tramite un opportuno offset e 1'indirizzo base della libreria Exec,
possiamo chiamare OpenLibrary indicando a quale libreria vogliamo accedere.
La funzione restituisce 1'indirizzo base di quella libreria, che insieme agli offset
ci permette di chiamare ogni funzione in essa contenuta, proprio come si accede
alle funzioni della libreria Exec. Con questa organizzazione, tramite un unico
indirizzo assoluto si puo risalire a qualsiasi funzione presente nel sistema, e le
librerie non sono costrette a risiedere in una posizione dello spazio indirizzabile
piuttosto che in un'altra. Anche la struttura modulare della libreria € di grande
utilita; per esempio, nel caso delle librerie residenti il modulo di controllo &
sempre in RAM, ma le funzioni sono in ROM.

L’elenco che segue mostra i nomi delle librerie previste dal sistema Amiga,
seguiti dai nomi dei puntatori che i programmatori in C devono impiegare per
memorizzare i relativi indirizzi base (si noti che e di fondamentale importanza
durante l'apertura di una particolare libreria che il programmatore associ il
risultato di OpenLibrary alla variabile puntatore di quella libreria; se infatti
venisse adottata una variabile di nome qualunque, il linker non potrebbe
generare il programma eseguibile).

Nome della libreria Variabile per Vindirizzo base della libreria
exec library SysBase

graphics.library GfxBase

intuition.library IntuitionBase

dos.library DOSBase

layers.library LayersBase

clist.library CListBase

math.library MathBase



LE FUNZIONI DELLA LIBRERIA EXEC

potgo.library PotgoBase
diskfont.library DiskfontBase

mathtrans library MathTransBase
mathieeedoubbas.library MathleeeDoubBasBase
mathieeedoubtrans.library MathleeeDoubTransBase
translator.library TranslatorBase

Per utilizzare una libreria di sistema bisogna dichiarare una variabile
puntatore con il nome previsto per quella libreria dal compilatore C. Ecco alcuni
esempi di istruzioni di programma che svolgono questa operazione:

struct ExecBase *SysBase;

struct GfxBase *GfxBase;

struct IntuitionBase *IntuitionBase;
struct Library *DOSBase;

struct Library *LayersBase;

struct Library *ClistBase;

struct Library *MathBase;

struct Library *PotgoBase;

Per accedere alle funzioni di una libreria, occorre aprirla e ottenerne
l'indirizzo base. Vediamo per esempio come si puo aprire la libreria Graphics:

GfxBase = Openlibrary (“graphics.library”,0L);
if (GfxBase ==
exit (LIBRERIA_GRAPHICS_NON_TROVATA);

L’indirizzo base restituito da OpenLibrary viene poi usato insieme con gli
offset per chiamare le funzioni della libreria. Quando il programma €& scritto in
C, le chiamate alle funzioni delle librerie vengono opportunamente filtrate da
routine Assembly, le quali garantiscono che le chiamate siano comprensibili al
sistema, svolgendo quindi la mansione d'interfaccia tra le chiamate delle
funzioni in C e il sistema. Infatti, il linguaggio C prevede che il passaggio dei
parametri alle funzioni avvenga sullo stack, mentre le funzioni delle librerie si
aspettano di ricevere i parametri nei registri della CPU. Questa differenza rende
necessario che il linker inserisca nel programma oggetto opportune routine
d'interfacciamento in Assembly. Se invece il programma viene "scritto
direttamente in Assembly, € il programmatore stesso a sfruttare i registri della
CPU quando deve indicare a una funzione i relativi argomenti, e quindi non
sono necessarie le routine Assembly d'interfacciamento.

Nell'interazione con le librerie ci sono alcune cose che si possono dare per
scontate e altre no. Per esempio, per tutto il tempo che una libreria & aperta &
lecito assumere che il suo indirizzo base non puo cambiare, mentre non ¢ lecito
fare affidamento sulla posizione assoluta di una sua funzione in memoria, in
quanto un altro task potrebbe aver modificato la tavola dei vettori di salto
tramite la funzione SetFunction. In genere, e opportuno affidarsi sempre e solo
al valore dell'indirizzo base restituito dalla funzione OpenLibrary per qualsiasi
operazione coinvolga la libreria.
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OpenResource

Sintassi di chiamata della funzione

resource = OpenResource (resName)
DO

Scopo della funzione

Questa funzione apre una risorsa e restituisce l'indirizzo della relativa
struttura Library di gestione, oppure lo zero se l'apertura non ha avuto successo.
Perché la risorsa indicata venga aperta occorre che sia disponibile, cioe che sia
elencata nella lista di sistema ResourceList delle risorse disponibili.

Argomenti della funzione

resName Indirizzo della stringa contenente il nome della
risorsa da aprire; i file INCLUDE relativi ad alcune
risorse definiscono i nomi delle risorse con particolari
costanti.

Discussione

Ci sono tre funzioni dell’'Exec dedicate alla gestione delle risorse nel
sistema dell’Amiga: AddResource, OpenResource e RemResource. Si noti che
non esiste una funzione CloseResource.

La funzione OpenResource apre le risorse nello stesso modo in cui
OpenDevice apre i dispositivi e OpenLibrary apre le librerie. I nomi delle risorse
seguono le stesse regole dei nomi dei dispositivi.

Esistono cinque risorse nel sistema Amiga, alle quali & possibile riferirsi
con le seguenti definizioni e nomi:

DISKNAME oppure disk.resource
MISCNAME oppure misc.resource
CIAANAME oppure ciaa.resource
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CIABNAME oppure ciab.resource
POTGONAME oppure potgo.resource

Le strutture relative a queste risorse sono contenute nei file INCLUDE
disk.h, misc.h, cia.h e potgo.h.

Procure

Sintussi di chiamata della funzione

result = Procure (semaphore, message)
Do AQ Al

Scopo della funzione

Questa funzione serve per appropriarsi di un semaforo basato su messaggi.
Se il semaforo e disponibile, Procure restituisce il valore TRUE (vero) e
l'argomento message non viene utilizzato. Se invece il semaforo € gia in uso,
Procure restituisce il valore FALSE (falso). In questo caso, quando il semaforo
si libera, il task che aveva chiamato Procure riceve alla sua reply port il
messaggio che ha indicato come secondo argomento della funzione (se si era
messo in attesa del messaggio, riottiene il controllo). L'arrivo del messaggio
significa che il semaforo a suo tempo richiesto si & liberato. In caso
d’insuccesso, quindi, Procure non sospende |'esecuzione del task ma fa in modo
di avvisarlo quando arriva il suo turno di accesso.

Argomenti della funzione

semaphore Indirizzo della struttura Semaphore che costituisce il
semaforo richiesto.

message Indirizzo di una struttura Message allocata dal task
per definire un messaggio. Se Procure rileva che il
semaforo indicato non e disponibile, accoda questo
messaggio alla message port sm_MsgPort della
struttura Semaphore, accodando cosi la richiesta di
accesso del task. Ogni volta che un task libera un
semaforo basato su messaggi, il sistema restituisce il
primo messaggio che trova nella coda a quella
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message port, avvisando il relativo task che il
semaforo € di sua proprieta, fino a quando non lo
libera. Quindi, questo indirizzo deve individuare il
messaggio che il task ricevera se Procure restituisce
il valore FALSE.

Discussione

Nell'Exec esistono due funzioni che riguardano i semafori basati su
messaggi: Procure e Vacate. Nell’Amiga oltre a questo tipo di semafori esistono
anche i semafori di segnalazione, per i quali i task devono impiegare le strutture
SignalSemaphore e SemaphoreRequest. Si vedano a questo proposito le
spiegazioni relative alla funzione AddSemaphore.

I semafori basati su messaggi sono costituiti da una struttura Semaphore,
che contiene una sotto-struttura MsgPort e un parametro contatore. Questa
struttura & definita come segue:

struct Semaphore {
struct MsgPort sm_MsgPort;
WORD sm_Bids;

7

Il parametro sm_MsgPort & il nome della sotto-struttura MsgPort che
ricevera i messaggi di risposta relativi al semaforo e appartenenti al semaforo
basato su messaggi definito dalla struttura Semaphore. Il parametro sm_Bids
€ un contatore del numero di messaggi in coda alla message port.

Proprio come si possono proteggere aree RAM con Forbid/Permit e
ObtainSemaphore/ReleaseSemaphore, si pud raggiungere lo stesso scopo
ricorrendo ai semafori basati su messaggi e alla combinazione Procure/Vacate.
Al pari dei semafori di segnalazione, i semafori basati su messaggi non
sospendono lo scambio di controllo fra i task. Inoltre, i semafori basati su
messaggi forniscono un vantaggio rispetto ai semafori di segnalazione: le
richieste di accesso vengono accodate se il semaforo non € libero, e il task che
ha avanzato la richiesta non viene sospeso. Quindi, grazie a questo
comportamento asincrono e all'uso dei messaggi, ogni task puo contempora-
neamente aspettare.che si liberino diversi semafori basati su messaggi ai quali
ha tentato di accedere. Per ognuno di essi il task ha allocato un messaggio e
ha chiamato la funzione Procure. Ora puo esaminare periodicamente la reply
port dove i messaggi relativi a quei semafori dovrebbero giungere.

E importante che il parametro mp_Flags della sotto-struttura MsgPort
contenuta nella struttura Semaphore venga inizializzato a PA_IGNORE, dal
momento che il sistema utilizza il parametro mp_SigTask per memorizzarvi
I'indirizzo dell'ultima struttura Message che ha estratto e restituito al mittente
tramite la funzione ReplyMsg (questo mittente € il task che possiede il
semaforo). Inoltre, &€ fondamentale che nel messaggio che crea, il task indichi
l'indirizzo della sua reply port.
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Infine si noti che quando si alloca una struttura Semaphore per creare un
nuovo semaforo, occorre inizializzarne il parametro sm_Bids a -1, per indicare
non solo che non ci sono richieste di accesso in coda (il valore sarebbe zero),
ma anche che il semaforo € libero. Se si desidera rendere pubblico il semaforo,
si devono impostare anche i parametri In_Name e In_Pri della sotto-struttura
Node contenuta nella sotto-struttura MsgPort e, tramite la funzione AddPort,
si deve aggiungere alla lista delle message port di sistema la message port
appartenente al semaforo. In questo modo il semaforo e facilmente rintraccia-
bile, come qualsiasi altra message port pubblica.

PutMsg

Sintassi di chiamata della funzione

PutMsg (msgPort, message)
AQ Al

Scopo della funzione

Questa funzione inserisce il messaggio indicato come secondo argomento
nella coda alla message port indicata come primo argomento. Questa
operazione corrisponde a “inviare un messaggio”, e il destinatario e la message
port nella cui coda viene inserito. Si ricordi che “inserire” un messaggio
all'interno di una coda in realta comporta solo l'aggiornamento di due
parametri puntatore presenti all'interno della struttura Node che intesta la
struttura Message, e quindi che non corrisponde in nessun modo né a trasferire
né a copiare la struttura Message da un’area di memoria all'altra. La struttura
Message rimane sempre dov'e stata originariamente allocata.

I1 corpo di un messaggio puo occupare fino a 64K di RAM, e deve sempre
iniziare con una struttura Message. Tutti i messaggi che transitano nell’Amiga
iniziano con una struttura Message, seguita dal corpo vero e proprio del
messaggio. Per quanto riguarda la forma del messaggio, cioe 1'organizzazione
dei dati che lo compongono, esistono alcune convenzioni. Se il messaggio serve
per inoltrare informazioni a un task che non sia di sistema, 1'organizzazione del
messaggio € a nostra discrezione: I'importante, ovviamente, € che il mittente
e il destinatario siano al corrente dell'organizzazione convenuta. Per inviare
informazioni al sistema, invece, esistono opportuni messaggi predefiniti. Per
esempio, se occorre inviare un messaggio al dispositivo TrackDisk, occorre
attenersi all'organizzazione della struttura IOExtTD, nella quale il primo
elemento € una struttura Message, mentre tutti i parametri che seguono
costituiscono il messaggio predefinito.
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Ricordiamo quali sono le “norme di comportamento” da seguire per evitare
conflitti tra i task nella gestione dei messaggi. Il task mittente deve allocare la
struttura del messaggio, inizializzarne i parametri di gestione e il contenuto
Vero e proprio, e inviarlo tramite la funzione PutMsg indicando l'indirizzo della
message port destinataria. Se il mittente desidera ricevere il messaggio di
ritorno, deve memorizzare nel parametro mn_ReplyPort della struttura
Message l'indirizzo della sua message port adibita a reply port. Dal momento
in cui il mittente chiama PutMsg, non deve piu considerare di sua proprieta
l'area di memoria occupata dal messaggio; questo significa che non deve
assolutamente modificare il messaggio, che pud invece essere soggetto ad
alterazioni da parte del destinatario. Il mittente puo ritenere di essere di nuovo
in possesso del messaggio solo quando lo riceve in risposta alla sua 1eply port.

Quando il destinatario riceve il messaggio alla sua message port, lo
esamina, eventualmente copiando le informazioni che lo interessano in
apposite locazioni di memoria, lo modifica se desidera restituire a sua volta
altre informazioni, e chiama la funzione ReplyMsg per restituirlo al mittente.
Da questo momento in poi deve considerare inaccessibile 1'area di memoria
occupata dal messaggio: il messaggio non gli appartiene piu.

Quando il mittente riottiene il messaggio che aveva inviato, puo esaminare
la risposta in esso contenuta, e poi puo fare del messaggio quello che ritiene
piu opportuno; anche liberare la memoria occupata, eliminandolo completa-
mente.

Queste norme non sono rigidissime (anche se sono vivamente consigliate,
soprattutto nelle interazioni con i dispositivi di I/O e con il sistema in generale),
e possono quindi essere modificate secondo particolari convenzioni. Per
esempio, due task cooperanti potrebbero concordare che non hanno bisogno di
risposte formali eseguite tramite la funzione ReplyMsg quando scambiano
messaggi fra loro. Una nuova convenzione potrebbe essere che il mittente
considera un messaggio completamente elaborato dal destinatario quando
rileva che uno dei parametri del messaggio assume un particolare valore.
Oppure, un'altra convenzione potrebbe essere che il destinatario di un
messaggio quando lo riceve ne diventa proprietario a tutti gli effetti e che non
lo deve restituire al mittente; in tal caso il mittente creerebbe il messaggio e
il destinatario provvederebbe a liberarne la memoria o a riutilizzarla.
Comunque, se non ci sono valide ragioni € consigliabile attenersi alle norme
standard.

Argomenti della funzione

msgPort Indirizzo della message port alla quale € destinato il
messaggio.
message Indirizzo della struttura Message che rappresenta il

messaggio da inviare.
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Discussione

Ci sono tre funzioni dell'Exec che riguardano la gestione dei messaggi:
PutMsg, GetMsg e ReplyMsg. Queste funzioni permettono ai task di scambiarsi
informazioni per mezzo di messaggi. Dato che i messaggi passano attraverso le
message port, € importante anche tenere presente il ruolo delle funzioni di
gestione delle message port: AddPort, FindPort, RemPort e WaitPort.

Per comprendere a fondo cosa accade quando una message port riceve un
messaggio, € necessario analizzare il comportamento della funzione PutMsg. Le
prime operazioni che compie sono impostare a NT_MESSAGE il parametro
In_Type della struttura Message, disabilitare gli interrupt, e inserire il
messaggio in fondo alla coda della message port indicata come primo
argomento. Poi, se rileva che il parametro mp_SigTask della message port in
questione contiene il valore zero, restituisce semplicemente il controllo. Quindi,
ogni volta che una message port creata con mp_SigTask azzerato riceve un
messaggio, il messaggio viene accodato e non accade nient’altro. Se invece il
parametro mp_SigTask contiene un valore diverso da zero, la funzione PutMsg
prosegue con altre azioni che dipendono dal valore contenuto nel parametro
mp_Flags della struttura MsgPort della message port ricevente. Vi sono quattro
casi.

@ Se mp_Flags contiene il valore PA_SIGNAL, PutMsg chiama la funzione
Signal per generare il segnale assegnato alla message port. Se il task
che I'ha assegnato ¢ in attesa del segnale, riottiene il controllo. PutMsg
ottiene il numero del bit di segnale dal parametro mp_SigBit e
l'indirizzo della struttura Task del task dal parametro mp_SigTask,
entrambi contenuti nella struttura MsgPort. Pertanto, questi due
parametri devono essere opportunamente inizializzati. Dopo quest’'ope-
razione, PutMsg riabilita gli interrupt e restituisce il controllo.

® Se mp_Flags contiene il valore PA_SOFTINT, PutMsg chiama la
funzione Cause indicando come argomento l'indirizzo contenuto nel
parametro mp_SigTask. Questo indirizzo dev'essere quello di una
struttura Interrupt opportunamente inizializzata per definire la routine
di servizio dell'interrupt software causato dalla funzione Cause. Dopo
quest’'operazione, PutMsg riabilita gli interrupt e restituisce il controllo.

B Se mp_Flags contiene il valore PA_IGNORE non esegue nessun’altra
operazione fuorché riabilitare gli interrupt e restituire il controllo. In
questo caso il comportamento di PutMsg € identico al caso in cui
mp_SigBit contiene il valore zero. Quindi, sia impostando a zero
mp_SigTask, sia impostando mp_Flags a PA_IGNORE si fa in modo che
l'arrivo di un messaggio non provochi nessuna azione collaterale, ma fra
i due metodi esiste una differenza. Il secondo, infatti, permette di
rendere passiva la message port (e poi di nuovo attiva, eventualmente)
senza dover azzerare il parametro mp_SigTask e quindi senza dover
salvare ogni volta il suo contenuto. Questo metodo € anche piu veloce.
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B Se mp_Flags contiene il valore PF_ACTION, PutMsg ritiene che il
parametro mp_SigTask contenga l'indirizzo di una routine, e provvede
a chiamarla tramite la funzione Assembly jsr. Quando riottiene il
controllo, PutMsg riabilita gli interrupt e restituisce il controllo. Si noti
che se il task € in attesa di un segnale dalla message port e quindi la
sua esecuzione & sospesa, l'esecuzione della routine associata alla
message port (che evidentemente € una parte del task) non corrisponde
a risvegliare il task. Di solito, si fa in modo che sia questa routine a
decidere se chiamare la funzione Signal per riattivare il task, basandosi
magari sul contenuto del messaggio. Si noti anche che questa routine
viene eseguita mentre gli interrupt sono disabilitati. I1 suo compito
potrebbe essere quello di mantenere ordinata la coda secondo i livelli
di priorita dei messaggi (il sistema li lascia nell’'ordine in cui sono
arrivati). Per mantenere l'ordinamento a priorita, & sufficiente che la
routine estragga l'ultimo messaggio in coda tramite la funzione
RemTail, e lo reinserisca nella stessa coda utilizzando la funzione
Enqueue, che si basa sulla priorita del nodo per stabilire dove inserirlo
all'interno della lista. In questo modo, la gestione della lista non & piu
di tipo FIFO, anche se i nodi continuano a essere estratti dalla sommita
e inseriti dal fondo.

Questi sono i possibili funzionamenti di PutMsg, e quindi le possibili
configurazioni che puo assumere una message port. Nella creazione delle
message port, si tenga conto che il parametro mp_Flags € esso stesso un flag,
e non un insieme di bit di flag. Pertanto, le costanti PA_SIGNAL, PA_SOFTINT,
PA_IGNORE e PF_ACTION sono valori, e non numeri di bit, e non € quindi
possibile attribuire a una message port piu di uno dei quattro comportamenti
alla volta.

Nel sistema Amiga un segnale software non € altro che un bit di flag che
sotto certe condizioni passa da zero a uno. Ogni task possiede un proprio set di
32 bit di segnale, dei quali soltanto 16 sono a sua disposizione, mentre gli altri
sono riservati al sistema. Descriviamo ora le fasi che caratterizzano 1'uso di un
segnale.

Un task decide di utilizzare uno dei suoi segnali per comunicare con una
delle sue message port. Per prima cosa deve allocare un bit di segnale; puo farlo
richiedendo un particolare bit (o il primo che risulta disponibile) tramite la
funzione AllocSignal. Quest'operazione non fa altro che “marcare” il bit
prescelto, cioe indicare al sistema e al task che il corrispondente segnale e stato
allocato; € vero che essendo il task 1'unico che pud allocare i suoi segnali
I'operazione di marcare quelli in uso sarebbe un compito che il task potrebbe
svolgere personalmente senza difficolta, ma il sistema Exec lo aiuta
ugualmente mantenendo traccia dei segnali allocati.

A questo punto, il task dispone del numero del segnale prescelto. Per
assegnarlo a una delle sue message port, non fa altro che memorizzare quel
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numero nel parametro mp_SigBit, l'indirizzo della propria struttura Task nel
parametro mp_SigTask, e impostare il flag PA_SIGNAL del parametro
mp_Flags. Si osservi che il segnale poteva essere assegnato anche a una routine
di interrupt, o perfino a un altro task.

A questo punto, il task puo entrare in attesa che il segnale allocato e
assegnato gli venga prima o poi inviato. Per farlo chiama la funzione Wait,
indicando come argomento una maschera dei bit di segnale. Uno dei vantaggi
dei segnali e proprio che un task puo attenderne parecchi contemporaneamen-
te. Se per esempio possiede tre message port e desidera disporsi in attesa di
segnali da tutte e tre, basta che allochi e assegni un diverso segnale per
ognuna, e puo entrare in attesa con un'unica chiamata della funzione Wait.

Ora, non appena la message port in questione riceve un messaggio, il
sistema fa in modo d'inviare il relativo segnale al task, cioe imposta nel
parametro tc_SigRecvd della struttura Task il bit di segnale che era stato
assegnato a quella porta. Il task non si rende conto di questa operazione, ma
riottiene il controllo dalla funzione Wait.

Ma se era entrato in attesa di diversi segnali non puo sapere quale di questi
ha causato il suo risveglio. Deve allora confrontare il numero del bit di segnale
restituito da Wait con quello contenuto nei parametri mp_SigBit delle message
port coinvolte. Questa verifica gli consente di scoprire 1'origine del segnale e
comportarsi di conseguenza.

Questa descrizione dei segnali si puo applicare senza restrizioni ad altri
contesti. Per esempio, se TaskA alloca uno dei suoi segnali ed entra in attesa
di riceverlo, un generico TaskB, conoscendo il numero del bit di quel segnale
e l'indirizzo della struttura Task di TaskA, puo originare il segnale e provocare
il risveglio di TaskA chiamando semplicemente la funzione Signal dell'Exec.

Le message port

PutMsg colloca i messaggi in una lista di tipo FIFO (una coda)
appartenente alla message port indicata come argomento. Ciascun task puo
disporre di un qualsiasi numero di message port, che possono essere pubbliche
o private (ovvero non rintracciabili nel sistema). Le message port pubbliche
vengono cosi definite perché appaiono all'interno della lista di sistema PortList,
alla quale qualsiasi task pud accedere; una message port puo essere resa
pubblica solo se il task le attribuisce un nome.

Grazie al sistema delle message port e dei messaggi, ogni task puo avere
a che fare informazioni provenienti dall'intero sistema, informazioni che si
accodano alle sue message port in attesa di essere estratte ed elaborate.

Quando un messaggio giunge a una message port, spesso € preceduto
nella coda da altri messaggi non ancora elaborati. Se il task per un certo periodo
non entra in attesa di segnali da una sua message port, la relativa coda si
allunga. L’arrivo di ogni messaggio causa la generazione del segnale assegnato
alla porta, ma dal momento che il task non & in attesa non puo rilevare l'arrivo
di questi segnali. Inoltre, non essendo previsto un contatore, uno stesso segnale
puo arrivare piu volte ma il task non avra mai la possibilita di sapere quante
volte il bit di segnale e stato attivato nella struttura Task del task.
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A un certo momento, il task puo decidere di mettersi in attesa di messaggi
da una certa message port; chiama quindi la funzione Wait. Questa funzione
rileva che uno dei bit di segnale allocati, quello assegnato alla message port
in questione, € impostato, e restituisce subito il controllo. Al task risulta quindi
che & giunto un messaggio (anche se potrebbero esserne gia giunti parecchi).
Questo significa che se il task preleva il primo messaggio dalla coda, potrebbe
non trattarsi dell'ultimo messaggio pervenuto.

Un altro aspetto che occorre considerare nella gestione delle message port
e dei messaggi e lo scambio di controllo fra i task, che si verifica periodicamente
in accordo con le varie priorita dei task. Se per ipotesi i task presenti nel sistema
avessero tutti eguale priorita, il tempo di CPU verrebbe ripartito fra loro in egual
misura (per la precisione, in una situazione in cui i task avessero tutti la stessa
priorita ciascuno riceverebbe 64 millisecondi di tempo della CPU, un intervallo
temporale che viene definito “time slice”, fetta di tempo). Quando un task
riottiene il controllo dalla funzione Wait, al massimo dispone di 64 millisecondi
prima di perderlo per ragioni che non dipendono dalle sue azioni. Considerando
il tempo necessario per individuare quale message port ha generato il segnale
e quello per prelevare tutti i messaggi in essa accodati, soprattutto nel caso di
una coda particolarmente affollata, il successivo scambio di controllo puo
verificarsi quando il task non ha ancora svuotato interamente la coda; quindi
alcuni messaggi dovrebbero essere estratti ed elaborati al successivo turno di
CPU del task.

Il significato delle code alle message port

L'ordine in cui una serie di messaggi & accodata in una message port
ricalca esattamente 1'ordine con cui sono sopraggiunti; il parametro di priorita
dei messaggi non viene mai cosiderato. Le code vengono gestite attraverso la
sotto-struttura di tipo List mp_MsgList contenuta nella struttura MsgPort.
Tutta la gestione dei messaggi e effettuata dalle funzioni dell’Exec, un lavoro
di considerevole complessita quando nel sistema coesistono svariati task.

RawDoFmt

Sintossi di chiamata della funzione

RawDoFmt (formatString, dataStream, putCharFunction, putCharData)
AQ Al A2 A3
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Scopo della funzione

Questa funzione formatta un flusso di caratteri in accordo alla sintassi
prevista dal linguaggio C nella formattazione delle stringhe di testo durante le
procedure di output (funzioni printf, fprintf e sprintf). Il flusso dei caratteri di
input viene scandito carattere per carattere; ogni carattere viene ricopiato nel
flusso di ouput. Ogni volta che la funzione incontra nel flusso di input il
carattere ‘%", lo interpreta come l'inizio di una direttiva di formattazione; la
sintassi di queste direttive dev'essere conforme a quella prevista dal
linguaggio C. L'elaborazione di una direttiva causa l'inserimento della
rappresentazione ASCII del dato nel flusso di output. La conversione in ASCII
del dato viene eseguita secondo le disposizioni contenute nella direttiva di
formattazione; se per esempio il dato € numerico, la sua rappresentazione ASCII
potra essere quella decimale o esadecimale. A ogni direttiva corrisponde quindi
un dato, che dev’essere contenuto in un terzo flusso, detto flusso di dati. Dopo
I'elaborazione di una direttiva, la copia dei caratteri dal flusso di input al flusso
di output riprende normalmente fino alla direttiva successiva. L'utilita di una
funzione come RawDoFmt risiede nella possibilita di definire una stringa di
testo contenente campi indeterminati, che di volta in volta vengono ridefiniti
in modo da ottenere una stringa completamente determinata, simile alle altre
come testo base ma diversa in alcuni campi.

Argomenﬁ della funzione

formatString Indirizzo di una stringa di caratteri conforme al
formato di output delle stringhe previsto dal linguag-
gio C per le funzioni printf, fprintf e sprintf. La stringa
dev’'essere a terminazione nulla, e I'abbiamo definita
flusso dei caratteri di input.

dataStream Indirizzo di un buffer contenente un flusso di dati non
formattato, che sara elaborato per inserire i dati nella
stringa di output rispettando i tipi definiti nelle
direttive di formattazione.

putCharFunction Indirizzo di una funzione di formattazione dati che
dev’essere strutturata per ricevere in DO i caratteri e
in A3 l'indice assoluto all'interno del buffer che deve
riceverli. Questa funzione viene chiamata ogni volta
che RawDoFmt genera un nuovo carattere da inviare
in output. RawDoFmt non modifica mai il valore
contenuto nel registro A3, che € quindi sotto il
dominio del task e successivamente della funzione di
formattazione.
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putCharData Indirizzo del buffer destinato a ricevere il flusso dei
dati di output generato dalla formattazione del flusso
di input.

Discussione

Spesso si dispone di flussi di dati non formattati, per esempio un insieme
di valori espressi su long word, e si desidera trasformarli in stringhe ASCII per
inserirli all'interno di stringhe di testo. Questa trasformazione e integrazione di
un insieme di dati all'interno di una stringa di testo € il compito svolto dalla
funzione RawDoFmt. Essa, data una stringa di input contenente direttive di
formattazione e un flusso di dati, genera una stringa di output uguale a quella
di input, a eccezione delle direttive di formattazione, che vengono sostituite dai
corrispondenti dati opportunamente trasformati in sequenze di caratteri ASCII.

La funzione RawDoFmt richiede come argomenti quattro indirizzi. Il primo,
formatString, deve individuare la stringa di input contenente testo e direttive
di formattazione. Le direttive della stringa devono attenersi al formato previsto
dal C per le stringhe di output.

Il secondo indirizzo, dataStream, deve individuare un buffer contenente i
dati da integrare nella stringa di ouput al posto delle corrispondenti direttive
presenti nella stringa di input. Questi dati possono avere origine da qualsiasi
sorgente.

11 terzo indirizzo, putCharFunction, deve individuare una funzione definita
dall'utente per elaborare il flusso di output dei caratteri generato da
RawDoFmt. Tale funzione riceve il controllo ogni volta che RawDoFmt ha
pronto un carattere di output. Si € liberi di costruire questa funzione in accordo
con le proprie necessita e si tenga conto che il registro A3 individua
inizialmente l'inizio del buffer predisposto per ricevere la stringa formattata. La
funzione putCharFunction dev’essere chiamata nel seguente modo:

putCharFunction (character, putCharData)
DO: -8 A3

dove character ¢ il carattere di output, e putCharData € la locazione di memoria
passata dal task alla funzione RawDoFmt.

Il quarto e ultimo indirizzo, putCharData, deve individuare un buffer
destinato a ricevere la stringa formattata; questo argomento viene passato alla
funzione putCharFunction definita dal programmatore, la quale puo trattarlo
come desidera, per esempio come indice assoluto all’interno del buffer.

La funzione RawDoFmt puo essere illustrata con un esempio. Si supponga
di disporre di una serie di tre dati che si desidera conglobare all'interno della
seguente stringa rispettando i formati indicati dalle tre direttive presenti.

"%d carattere: %c/hex: Ox%2x”

I tre dati sono tutti numerici: secondo le direttive indicate, il primo
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dev'essere trasformato in una stringa ASCII che lo rappresenti in notazione
decimale, il secondo dev’essere semplicemente inserito nella stringa (& infatti
un codice ASCII), e il terzo dev'essere trasformato in una stringa ASCII che lo
rappresenti in notazione esadecimale su due caratteri ASCII. L'intera stringa di
input deve risiedere in un'area RAM, e il suo indirizzo dev'essere indicato come
primo argomento.

ReleaseSemaphore

Sintussi di chiamata della funzione

ReleaseSemaphore (signalSemaphore)
A9

Scopo della funzione

Questa funzione svolge un compito opposto a quello svolto da ObtainSe-
maphore, dal momento che libera il semaforo di segnalazione del quale il task
era entrato in possesso tramite la funzione ObtainSemaphore. Il semaforo
diventa quindi disponibile per gli altri task. Se si & formata una lista di task in
attesa di quel semaforo, il controllo passa al task che aveva chiamato
ObtainSemaphore per primo, e gli altri salgono lungo la coda. Questo
automatico scambio di possesso fra i task continua fino a quando la coda non
€ vuota. Questa coda ¢ la lista individuata dal parametro ss_WaitQueue della
struttura SignalSemaphore, e il numero di strutture SemaphoreRequest in essa
presenti & indicato nel parametro ss_QueueCount.

11 task che ottiene l'accesso al semaforo, puo nidificare l'accesso
chiamando altre volte la funzione ObtainSemaphore. Il sistema ne tiene conto
incrementando ogni volta il parametro ss_NestCount: il semaforo non risulta
completamente liberato da un task fino a quando questo parametro non torna
a zero (viene decrementato ogni volta che il task chiama ReleaseSemaphore).
Quindi, il numero di chiamate a ReleaseSemaphore necessarie per liberare un
semaforo € uguale al numero di chiamate effettuate a ObtainSemaphore. Dal
momento che un semaforo di segnalazione e accessibile da qualsiasi sezione
dei codici di un task, & ovvio concludere che non puo costituire una forma di
protezione interna.
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Argomenti della funzione

signalSemaphore Indirizzo della struttura SignalSemaphore corrispon-
dente al semaforo da rilasciare.

D iscussione

L’Exec prevede sette funzioni che riguardano i semafori di segnalazione e
due funzioni che riguardano la lista dei semafori di segnalazione. Queste
funzioni sono illustrate nella spiegazione di AddSemaphore.

A ogni chiamata di ObtainSemaphore deve corrispondere una chiamata a
ReleaseSemaphore. 11 semaforo non torna libero fino a quando il numero di
chiamate a ObtainSemaphore non eguaglia il numero di chiamate a
ReleaseSemaphore. Questo vale per tutti i task che usano i semafori di
segnalazione. Il parametro contatore di annidamento (ss_NestCount) della
struttura SignalSemaphore conta il numero di volte che il semaforo e stato
richiesto, ma non rilasciato, dal task che lo detiene.

Quando questo contatore si azzera, il semaforo & di nuovo libero, pronto per
essere utilizzato da un altro task. Si osservi che il sistema va quasi sempre in
crash se il numero dei rilasci supera quello delle chiamate nidificate. E
importante notare la differenza fra gli scopi delle funzioni AddSemaphore e
RemSemaphore, rispetto a quelli della coppia ObtainSemaphore e ReleaseSe-
maphore. AddSemaphore e RemSemaphore riguardano la lista dei semafori di
segnalazione, mentre ObtainSemaphore e ReleaseSemaphore alterano il
parametro ss_NestCount nella struttura SignalSemaphore.

ReleaseSemaphorelist

Sintassi di chiamata della funzione

ReleaseSemaphorelist (list)
AO

Scopo della funzione

Questa funzione svolge un compito opposto a quello svolto da ObtainSe-
maphorelist, dal momento che libera in un sol colpo tutti i semafori di
segnalazione presenti nella lista indicata come argomento e che erano stati



LE FUNZION! DELLA LIBRERIA EXEC 169

ottenuti chiamando la funzione ObtainSemaphoreList. Si ricordi che il sistema
non & preparato al tentativo di rilasciare piu semafori di quelli che si erano
ottenuti, e questo porterebbe al crash della macchina.

Argomenti della funzione

list Indirizzo della struttura List che intesta la lista dei
semafori di segnalazione da liberare; le strutture
SignalSemaphore in essa presenti sono concatenate
fra loro tramite i primi elementi, ovvero sotto-struttu-
re di tipo Node.

Discussione

L'Exec prevede sette funzioni che riguardano i semafori di segnalazione e
due funzioni che riguardano la lista dei semafori di segnalazione. Queste
funzioni sono illustrate nel corso della spiegazione di AddSemaphore.

ReleaseSemaphorelist, in coppia con ObtainSemaphoreList, nasce per
aiutare il programmatore. Se diversi semafori di segnalazione sono stati
ottenuti dal task e collocati in una lista, ReleaseSemaphoreList provvede a
rilasciarli tutti in un sol colpo. Si noti che non € necessario che i semafori
presenti nella lista siano stati ottenuti contemporaneamente tramite la
funzione ObtainSemaphoreList; alcuni di essi possono essere stati ottenuti
impiegando direttamente AttemptSemaphore o ObtainSemaphore.

RemDevice

Sintussi di chiamata della funzione

error = RemDevice (device)
DO Al

Scopo della funzione

Questa funzione rimuove un particolare dispositivo dalla lista dei
dispositivi disponibili, ed € individuabile attraverso la struttura ExecBase. Una
volta che il dispositivo e stato rimosso, non puo essere piu utilizzato finché non
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torna disponibile tramite una chiamata alla funzione AddDevice, la quale
provvede a inserire la struttura Device del dispositivo nella lista di sistema
DeviceList. La funzione restituisce il valore zero se ha avuto successo;
altrimenti restituisce un codice d’errore.

Argomenti della funzione

device Indirizzo della struttura Device che definisce il

dispositivo da rimuovere.
D iscussione

Ci sono otto funzioni dell'Exec che riguardano i dispositivi di I/0O:
AddDevice, CloseDevice, OpenDevice, RemDevice, CheckIO, DolO, SendIO e
WaitlO. Si vedano anche le spiegazioni relative a queste funzioni.

RemDevice chiama la funzione Expunge del dispositivo, la quale si occupa
di effettuare i necessari controlli e di rimuovere il dispositivo. Generalmente,
questa funzione verifica se il dispositivo risulta ancora aperto, controllando il
valore contenuto nel parametro lib_OpenCnt della struttura Library contenuta
nella struttura Device. Se non risulta aperto da altri task, la funzione provvede
a rimuoverlo dalla lista di sistema DeviceList. Se invece risulta ancora aperto,
generalmente Expunge ne proroga la rimozione impostando il flag LI-
BF_DELEXP del parametro lib_Flags. In questo modo, guando viene chiamata
la funzione CloseDevice e il controllo passa alla funzione Close del dispositivo,
quest’ultima oltre a chiudere il dispositivo provvede anche a rimuoverlo tramite
la funzione Expunge del dispositivo.

La struttura Device e identica alla struttura Library. Si veda la funzione
AddLibrary.

RemHead

Sintussi di chiamata della funzione

node = RemHead (list)
Do AO



LE FUNZIONI DELLA LIBRERIA EXEC 171

Scopo della funzione

Questa funzione riceve come argomento 1'indirizzo di una lista e rimuove
il nodo che ne occupa la sommita. La funzione restituisce l'indirizzo della
struttura Node rimossa. Se la lista € vuota, restituisce il valore zero.

Argomenti della funzione

list Indirizzo della struttura List dalla quale si desidera

estrarre il nodo di testa.
Discussione

L'Exec possiede diverse funzioni previste per operare con nodi e liste
doppie. Una completa esposizione di queste funzioni & contenuta nella
spiegazione della funzione AddHead.

Le funzioni RemHead e RemTail si utilizzano in combinazione con
AddHead e AddTail per gestire le liste. Quando si combina AddTail con
RemHead per aggiungere e rimuovere nodi, si opera una gestione della lista di
tipo FIFO (First In, First Out); AddTail aggiunge i nodi in fondo alla lista mentre
RemHead li rimuove dalla sommita, in modo che il primo elemento inserito sia
il primo a essere rimosso. Quando una lista viene gestita in questo modo viene
definita “coda”. Nell'Amiga, per esempio, tutte le liste che fanno capo alle
message port sono delle code.

Quando invece si combinano AddHead e RemHead, si opera una gestione
della lista di tipo LIFO (Last In, First Out); AddHead aggiunge nodi alla
sommita della lista, e quindi RemHead rimuove sempre 1'ultimo nodo aggiunto.
Al contrario del caso precedente, nella gestione LIFO il primo elemento inserito
e l'ultimo a essere rimosso. Quando una lista viene gestita in questo modo,
viene definita “pila” (o catasta, o stack). Si possono usare queste funzioni anche
in altre combinazioni. Per esempio, combinando AddTail e RemTail si opera
ancora una gestione LIFO, ma la porta d'ingresso/uscita degli elementi
corrisponde al fondo della lista.
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RemintServer

Sintussi di chiamata della funzione

RemintServer (intNumber, interrupt)
DO: 8-4 Al

Scopo della funzione

Questa funzione rimuove il nodo di un interrupt server da una particolare
catena di server, ma non rimuove il server dalla memoria. Se il server rimosso
e l'ultimo della catena, gli interrupt per questa catena vengono disabilitati.
Ogni catena di server & associata a uno e un solo bit di interrupt del chip Paula
(da 0 a 14). La differenza fondamentale fra un interrupt server e un interrupt
handler e che il primo appartiene a una comunita di routine di interrupt tutte
associate allo stesso bit di interrupt, mentre il secondo € un'unica routine
associata a un particolare bit di interrupt. Nel primo caso, quando si verifica un
interrupt i server della catena ricevono il controllo uno dopo 1'altro, iniziando
da quello a piu alta priorita per finire con quello a priorita piu bassa. Ogni server
ha la facolta di decidere se i server di priorita inferiore riceveranno o meno il
controllo, e deve sempre concludersi con l'istruzione RTS. Se prima di questa
istruzione azzera il flag Z della CPU, il controllo viene ceduto al server
successivo della catena, mentre se lo imposta, 1'Exec non chiama i server
Successivi.

Argomemi della funzione

intNumber Bit (0-14) di interrupt del chip dedicato Paula (il chip
4703 dedicato alle periferiche e al suono).

interrupt Indirizzo della struttura Interrupt che definisce il
server relativo al bit di interrupt indicato nel primo
argomento. Questa struttura contiene in un parame-
tro l'indirizzo del punto d'ingresso dei codici del
server.
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D iscussione

Il sistema di interrupt dell’ Amiga usa i registri del 68000 nel modo
seguente:

1. Prima di cedere il controllo a un server, le routine dell’Exec salvano
automaticamente i registri AQ, Al, A4, A5, A6, DO e D1.

2. All'interno dei codici di interrupt i registri AQ, A1, A5, DO e D1 possono
essere modificati in qualsiasi modo senza che si debba ripristinare il loro
contenuto originario.

3. I registri A4 e A6 devono essere considerati come registri speciali di
sistema. Le convenzioni del sistema Exec prevedono che il registro A4
venga usato per puntare alle funzioni che si vogliono chiamare, e che il
registro A6 venga usato per puntare alla struttura Library di qualsiasi
libreria di sistema si voglia usare durante 1'esecuzione della routine di
interrupt.

4. Qualsiasi altro registro deve essere riportato al suo contenuto originario
prima che il server esegua l'istruzione RTS. Se questo non accade, il
comportamento del sistema non é prevedibile.

Remlibrary

Sintassi di chiomata della funzione

error = Remlibrary (library)
DO Al

Scopo della funzione

Questa funzione rimuove una particolare libreria dalla lista delle librerie
disponibili; questa lista di sistema si chiama LibList ed & individuabile
attraverso la struttura ExecBase. Una volta che la libreria € stata rimossa, non
puo essere utilizzata fino a quando non viene nuovamente resa disponibile
tramite la funzione AddLibrary, la quale provvede a inserire la struttura Library
della libreria nella lista di sistema LibList. La funzione restituisce il valore zero
se si e svolta con successo; altrimenti restituisce un codice d’errore.
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Argomemi della funzione

Discussione

library Indirizzo della struttura Library che definisce la
libreria da rimuovere.

Nel sistema Amiga ci sono otto funzioni che riguardano le librerie:
AddLibrary, CloseLibrary, MakeFunctions, MakeLibrary, OpenLibrary, RemLi-
brary, SetFunction e SumLibrary. Le librerie vengono identificate attraverso un
nome e un numero di versione. Si vedano anche le spiegazioni relative a queste
funzioni.

Il sistema Exec mantiene automaticamente una lista, LibList, delle librerie
che sono state aggiunte al sistema e quindi rese disponibili. Ogni volta che si
aggiunge una libreria tramite la funzione AddLibrary, la lista viene a contenere
un nuovo nodo costituito dalla struttura Library che definisce la libreria. Allo
stesso modo, ogni volta che si rimuove una libreria dal sistema tramite la
funzione RemlLibrary, dalla stessa lista viene estratto il nodo costituito dalla
struttura Library che definiva quella libreria.

L'unico argomento previsto dalla funzione RemLibrary e I'indirizzo della
struttura Library della libreria da rimuovere. In realta la funzione RemLibrary
non interagisce direttamente con la lista di sistema LibList. Invece chiama la
funzione Forbid per sospendere lo scambio di controllo fra i task, chiama la
funzione Expunge della libreria indicata dal codice chiamante (una delle
funzioni standard che tutte le librerie devono possedere) e infine chiama la
funzione Permit per riabilitare lo scambio di controllo fra i task. Tutto il lavoro
di rimozione della libreria dalla lista di sistema LibList e dalla memoria &
affidato alla funzione Expunge. Quindi, la rimozione di una libreria e affidata
alla libreria stessa: il sistema non ha mezzi per rimuovere una libreria non
predisposta per questa evenienza.

La funzione Expunge della libreria generalmente compie le seguenti
operazioni. Verifica se la libreria risulta ancora aperta da qualcuno. Se lo €,
imposta il flag LIBF_DELEXP del parametro lib_Flags per rimandare la
rimozione della libreria, e restituisce il controllo. In questo modo, quando la
funzione interna Close (chiamata da CloseLibrary) rilevera che la libreria non
€ piu aperta per nessuno e che il flag LIBF_DELEXP & impostato, provvedera
automaticamente a richiamare la funzione Expunge.

Se invece Expunge rileva che la libreria € completamente chiusa, chiama
Remove per rimuovere la struttura Library dalla lista di sistema LibList, chiude
le librerie che aveva aperto (generalmente la libreria DOS), libera la memoria
occupata dal modulo di controllo della libreria, ed esce preoccupandosi di
memorizzare in DO il valore della segment list, in modo che I'AmigaDOS possa
liberare tutta la memoria occupata dalla libreria.

Questi sono i comportamenti generali delle funzioni di libreria Expunge e
Close, ed e opportuno tenerne conto quando si progetta una libreria.
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Remove

Sintossi di chiamata della funzione

Remove (node)
Al

Scopo della funzione

Questa funzione rimuove una struttura Node da una lista a doppia
concatenazione. La struttura Node ¢ predisposta per mantenere i collegamenti
di un nodo con quelli che lo seguono e lo precedono immediatamente. Tutte le
strutture di sistema predisposte per essere elencate all'interno di liste iniziano
con una struttura Node. Per un buon esito della funzione, € necessario che il
nodo appartenga a una lista.

Argomenti della funzione

node Indirizzo della struttura Node che si desidera rimuo-

vere dalla lista.
D iscussione

L'Exec ha diverse funzioni previste per operare con nodi e liste doppie. Una
completa esposizione di queste funzioni € contenuta nella spiegazione della
funzione AddHead.

Si noti che la funzione Remove non richiede d’indicare in quale lista si
trova il nodo da rimuovere. Il nodo viene rimosso qualunque sia la lista a cui
appartiene. Si deve sempre verificare che il nodo appartenga effettivamente a
una lista.
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RemPort

Siniossi di chiamata della funzione

RemPort (msgPort)
Al

Scopo della funzione

Questa funzione rimuove una message port pubblica dalla lista di sistema
delle message port. Una volta che la message port € stata rimossa dalla lista,
non € piu pubblica, e pertanto non e piu rintracciabile tramite il suo nome.
Questo non significa pero che la message port sia stata eliminata: RemPort,
infatti, non disalloca la memoria occupata dalla message port.

Se la message port non si trova nella lista di sistema PortList, la funzione
restituisce una condizione di errore. La message port deve quindi essere stata
aggiunta alla lista delle message port di sistema con la funzione AddPort.

Argomemi della funzione

msgPort Indirizzo della struttura MsgPort che definisce la

message port.
Discussione

Nel sistema Amiga ci sono quattro routine del sistema Exec che
riguardano esplicitamente la gestione delle message port: AddPort, FindPort,
RemPort e WaitPort. Le prime tre riguardano esclusivamente le message port
pubbliche, cioé quelle che sono state rese pubbliche tramite la funzione
AddPort. WaitPort, invece, riguarda sia le message port pubbliche sia quelle
private.

Tutti i task del sistema hanno la possibilita di avere un proprio insieme di
message port, e di renderne pubbliche alcune. La differenza fra le message port
private e quelle pubbliche & che le seconde sono rintracciabili da chiunque ne
conosca il nome.

Ogni message port pubblica viene creata per conseguire un obiettivo
specifico: normalmente per passare informazioni o segnali che sono vitali per
lo svolgimento delle operazioni del task o del dispositivo. Se la lista di sistema
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delle message port pubbliche si allunga eccessivamente, il numero delle
message port puo diventare troppo grande per essere gestito con efficienza dal
sistema. E allora necessario rimuoverne alcune, operazione che se non altro
aiuta a tenere sotto controllo cid che accade nel sistema e libera memoria per
altri scopi. Si pud usare la funzione RemPort per rimuovere message port
pubbliche e farle tornare private.

Per usare la funzione RemPort & necessario conoscere l'indirizzo della
struttura MsgPort che definisce la message port da estrarre dalla lista di
sistema. Se si conosce il suo nome, si puo usare la funzione FindPort per
ottenere questo indirizzo. Il nome della message port € 'unico argomento
richiesto dalla funzione FindPort; si tratta della stringa individuata dal
parametro In_Name nella sotto-struttura Node contenuta nella message port.
Questo parametro dev'essere sempre inizializzato prima di chiamare la
funzione AddPort.

RemResource

Sintussi di chiomata della funzione

RemResource (resource)
Al

Scopo della funzione

Questa funzione rimuove una risorsa dalla lista delle risorse di sistema.
Nessuna nuova apertura di questa risorsa puo essere effettuata fino a quando
essa non viene nuovamente aggiunta al sistema con la funzione AddResource.

Argomenti della funzione

resource Indirizzo della struttura Resource da rimuovere;
generalmente & il valore restituito dalla funzione
OpenResource.
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D iscussione

Ci sono tre funzioni dell'Exec che sono direttamente interessate alla
gestione delle risorse: AddResource, OpenResource e RemResource. Si noti che
non esiste la funzione CloseResource. Si vedano anche le spiegazioni relative
a queste funzioni. La struttura Resource & formalmente identica alla struttura
Library. Si veda anche la funzione AddLibrary.

RemSemaphore

Sintussi di chiamata della funzione

RemSemaphore (signalSemaphore)
Al

Scopo della funzione

Questa funzione rimuove un semaforo dalla lista dei semafori di
segnalazione del sistema. Dopo la rimozione, i tentativi di accedere al semaforo
non avranno piu successo.

Argomenti della funzione

signalSemaphore Indirizzo di una struttura SignalSemaphore opportu-

namente inizializzata.
Discussione

Nell’Exec ci sono sette funzioni che riguardano i semafori di segnalazione
e due funzioni che riguardano la lista dei semafori di segnalazione. Queste
funzioni sono illustrate nel corso della spiegazione di AddSemaphore.

I semafori di segnalazione sono mantenuti dal sistema in una particolare
lista. Ogni volta che viene mandata in esecuzione AddSemaphore, la lista viene
aggiornata per riflettere l'aggiunta di un altro semaforo di segnalazione
contraddistinto da un particolare nome. Ogni volta che viene eseguita la
funzione RemSemaphore, la lista dei semafori di segnalazione viene aggiornata
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per riflettere la rimozione di un semaforo (attenzione: la funzione non disalloca
la memoria occupata da quel semaforo).

La lista dei semafori di segnalazione viene gestita grazie alla sotto-struttu-
ra Node ss_Link nella struttura SignalSemaphore. Questa sotto-struttura Node
fornisce il meccanismo per inserire e legare le nuove strutture SignalSemapho-
re nella lista dei semafori di segnalazione.

RemTail

Sintussi di chiamata della funzione

node = RemTail (list)
AQ

Scopo della funzione

Questa funzione rimuove il nodo di coda della lista indicata come
argomento, e restituisce l'indirizzo della struttura Node corrispondente a quel
nodo. Se la lista & vuota, restituisce il valore zero.

Argomenti della funzione

list Indirizzo della struttura List che intesta la lista dalla
quale si desidera estrarre il nodo di coda.

Discussione

Il sistema Exec ha diverse funzioni previste per operare con nodi e liste
doppie. Una completa trattazione di queste funzioni € contenuta nella
spiegazione della funzione AddHead.

Le funzioni RemHead e RemTail si usano in combinazione con AddHead
e AddTail per gestire una lista a ordinamento speciale. Quando si combina
AddTail con RemHead, si produce una lista di tipo FIFO (First In, First Out);
AddTail aggiunge un nodo in fondo alla lista e RemHead rimuove il primo nodo
dalla lista. Quando si combina AddHead con RemHead, si produce una lista di
tipo LIFO (Last In, First Out) che € equivalente a una struttura di dati definita
pila (o catasta, o stack); AddHead aggiunge un nodo in testa alla lista e
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RemHead rimuove il primo nodo della lista. Si possono usare queste funzioni
anche in combinazioni diverse per gestire le liste in altro modo. Per esempio,
combinando AddTail e RemTail si produce ancora una lista di tipo LIFO, nella
quale pero i nodi vengono aggiunti e rimossi dal fondo della lista.

RemTask

Sintassi di chiamata della funzione

RemTask (task(S)
Al

Scopo della funzione

Questa funzione rimuove un task dal sistema. Le risorse di memoria
impiegate dal task dovrebbero essere liberate prima di chiamarla. Quando un
task ne rimuove un altro, riottiene ovviamente il controllo; il task rimosso,
invece, viene interrotto e non puo piu riottenere il controllo; la sua struttura
Task non & infatti pit presente in nessuna lista di sistema per la gestione dei
task. Questo brusco modo d'interrompere 1'esecuzione di un task puo causare
dei problemi, ed & quindi sconsigliato. E invece molto meglio che il task sia in
grado di procedere autonomamente alla propria rimozione, chiamando appunto
la funzione RemTask dall'interno della sua routine di chiusura. In questo
secondo caso, tutti i codici successivi non possono essere eseguiti, quindi
RemTask dev'essere chiamata come ultima operazione.

A prescindere dal fatto che il task da rimuovere sia lo stesso task che
effettua la chiamata, la funzione RemTask libera anche qualsiasi pool di
memoria che risulti agganciato al task tramite il parametro tc_MemEntry della
struttura Task che lo definisce. Se il task indicato non risulta presente in
nessuna lista di sistema dei task, il risultato € una condizione di errore.

Argomenti della funzione

task(S Indirizzo della struttura Task che definisce il task da
rimuovere. Se questo argomento vale zero, la funzione
rimuove la struttura Task che definisce il task
chiamante.
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Discussione

Ci sono quattro routine dell’Exec che riguardano specificamente la
gestione dei task: AddTask, FindTask, RemTask e SetTaskPri. Si vedano anche
le spiegazioni relative a queste funzioni.

Come inibire I'esecuzione dei task

Ci sono due metodi per inibire ’esecuzione dei task. Primo, tramite la
funzione SetTaskPri si puo assegnare al task una bassa priorita, cosi che i task
a priorita piu alta gli sottraggano la maggior parte dei cicli di CPU disponibili.
Questo metodo si basa sul fatto che per avere accesso alla CPU un task a bassa
priorita deve attendere che i task a priorita piu alta entrino tutti in stato di
attesa. In questo caso, il primo task fra quelli che hanno la priorita appena
inferiore ottiene il controllo.

Secondo, si possono usare le funzioni di sistema Forbid e Permit. Queste
routine sono in genere impiegate dal software sistema, e servono per
disabilitare e riabilitare lo scambio di controllo fra i task. Chiamando queste
due funzioni, si puo sospendere la gestione multitasking durante I'esecuzione
di un dato segmento di codice. Conviene usare Forbid e Permit anche nel caso
che un task debba modificare strutture di dati accessibili da altri task.

ReplyMsg

Sintassi di chiamata della funzione

ReplyMsg (message)
Al

Scopo della funzione

Questa funzione serve per restituire al mittente un messaggio pervenuto
nella propria message port. ReplyMsg di solito viene chiamata quando il task
destinatario di un messaggio ha finito di elaborarlo e vuole restituirlo al
mittente, cosi che il messaggio possa essere riutilizzato, disallocato o altro. 11
mittente di un messaggio € in genere il task che ha allocato il messaggio e lo
ha inizializzato. E questa la fase in cui il mittente deve decidere se richiedere
la successiva restituzione del messaggio, cio€ se memorizzare o meno nel
parametro mn_ReplyPort I'indirizzo della propria reply port. Infatti, dopo che ha
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chiamato la funzione PutMsg, non deve piu accedere al messaggio per nessuna
ragione, fino a quando non lo riottiene nella sua reply port.

Il destinatario, a sua volta, dopo aver ricevuto il messaggio lo deve leggere,
eventualmente modificarne i parametri per formulare una risposta, e infine
chiamare la funzione ReplyMsg. Da questo momento in avanti il messaggio non
¢ piu di sua proprieta, e quindi non deve piu accedervi per nessuna ragione. Il
destinatario puo chiamare la funzione ReplyMsg anche quando all'interno del
messaggio non € indicato alcun mittente, cioé quando il paramentro
mn_ReplyPort contiene un indirizzo nullo; in questo caso, infatti, la funzione
restituisce semplicemente il controllo.

Argomenti della funzione

message Indirizzo della struttura Message che intesta il
messaggio. Normalmente, ReplyMsg imposta il para-
metro In_Type del messaggio a NT_REPLYMSG, ma
se si tratta di un messaggio in cui il parametro
mn_ReplyPort vale zero, memorizza nel parametro
In_Type il valore NT_FREEMSG.

Discussione

Nel sistema Amiga, le routine dell’Exec che riguardano esplicitamente i
messaggi sono tre: PutMsg, GetMsg e ReplyMsg. Queste routine gestiscono i
messaggi in partenza e in arrivo alle message port dei task. Siccome i messaggi
usano le message port, € importante anche tener presente il ruolo delle routine
di gestione delle message port. Queste routine sono AddPort, FindPort,
ReplyPort e WaitPort. Si vedano anche le spiegazioni relative a queste routine.

I messaggi possono essere scambiati tra le message port di un solo task o
tra message port appartenenti a task diversi. Nel primo caso il task mittente e
quello destinatario coincidono. Nel secondo caso mittente e destinatario
rimangono distinti.

Ogni task puod disporre di una reply port, oltre alla message port che
impiega per ricevere messaggi dagli altri task. Lo scopo della reply port & di
ricevere in risposta i messaggi inoltrati; quando un messaggio torna alla reply
port, il mittente ha la certezza che sia giunto a destinazione e che sia stato
esaminato.

Il messaggio restituito alla reply port del mittente puo anche costituire una
risposta formulata dal destinatario, e quindi pud contenere importanti
informazioni per la prosecuzione dell’attivita. Molto spesso capita che il task
mittente di un messaggio non possa proseguire nelle sue attivita fino a quando
non riceve risposta dal destinatario. In questo caso, il mittente entra in attesa
della risposta, per non appropriarsi inutilmente di cicli della CPU.

Se si considerano tutti i task, tutte le message port e le reply port create
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da questi task, si inizia a capire quanto possono diventare complesse le
interazioni fra i task.

Il meccanismo dei messaggi € molto flessibile. Consente a uno stesso task
di creare e inoltrare nel sistema un numero indefinito di messaggi, di
controllare che vengano restituiti in maniera asincrona, cioe senza entrare in
attesa, o sincrona, cioé entrando in attesa.

Si ricordi infine che qualsiasi message port o reply port pud essere
predisposta per causare un evento quando riceve un messaggio nella sua
coda.

SendIO

Sintussi di chiamata della funzione

SendlO (iORequest)
Al

Scopo della funzione

Questa funzione serve per inoltrare una richiesta di I/O a un dispositivo
dell’Amiga. La richiesta dev'essere costituita almeno da una struttura
IORequest opportunamente inizializzata, anche se in genere questo tipo di
struttura costituisce solo il primo elemento di piu estese stutture di I/O, come
la struttura estesa standard IOStdReq, o la struttura estesa non standard
IOExtTD. La struttura IORequest € in pratica composta da una struttura
Message d'intestazione, seguita da una serie di parametri che costituiscono un
messaggio base comune a tutti i dispositivi di I/O dell’Amiga. Le versioni
estese di questa struttura fanno poi seguire al messaggio base altri parametri
che variano a seconda del dispositivo a cui e diretta la richiesta di I/O. Quindi,
la struttura IORequest € a tutti gli effetti un messaggio predefinito.

Esiste comunque un’'importante differenza nella gestione delle richieste di
1/0 rispetto alla generica gestione dei messaggi. Le richieste di I/O oltre a
contenere l'indirizzo della reply port del mittente, devono anche contenere nei
parametri io_Device e io_Unit l'indirizzo della struttura Device del dispositivo
e l'identificatore dell'unita del dispositivo indirizzata. Queste informazioni
identificano univocamente il destinatario del messaggio. Per questa loro
particolare natura, pur essendo messaggi a tutti gli effetti, le richieste di I/O
non vengono inoltrate con la funzione PutMsg, ma con le funzioni SendIO
(asincrona), DolO (sincrona) e BeginlO (sincrona o asincrona), come viene
ampiamente spiegato nel secondo volume.

La funzione SendIO permette d'inoltrare le richieste di I/O in modo
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asincrono. Il task riottiene subito il controllo anche se il dispositivo non ha
nemmeno iniziato a elaborare la richiesta di I/O. Una particolarita di questa
funzione, comune anche alla funzione DolO, € che azzera il parametro io_Flags
della struttura di I/O, e quindi se il task desidera inoltrare una richiesta con
alcuni flag impostati, deve utilizzare necessariamente la funzione BeginlO, che
accede direttamente all'interno del dispositivo e non fa quindi parte della
libreria Exec.

Argomenti della funzione

iORequest Indirizzo della struttura IORequest in parte inizializ-
zata dalla funzione OpenDevice (parametri io_Device
e io_Unit).

D iscussione

Ci sono otto funzioni dell'Exec che riguardano direttamente i dispositivi di
1/0: AddDevice, CloseDevice, OpenDevice, RemDevice, CheckIO, DolO,
SendIO e WaitlO. Ciascuna di queste funzioni opera con i dispositivi. Si vedano
anche le spiegazioni relative a queste funzioni.

In generale, le richieste ai dispositivi di I/0 si dividono in due categorie.
Nella prima ricadono le richieste di I/O che devono essere soddisfatte perché
il task possa proseguire nella propria esecuzione. Queste richieste, definite
sincrone, devono essere inoltrate tramite la funzione DolO, la quale dopo aver
effettuato 1'invio mette il task in attesa della risposta.

Nella seconda categoria ricadono invece le richieste di I/O asincrone, cioe
quelle la cui risposta non & cosi urgente da non permettere al task di proseguire
nell’esecuzione di altre mansioni. Tutte le richieste di questo tipo devono
essere inoltrate tramite la funzione SendlO, la quale consente al task di svolgere
altre funzioni dopo l'invio della richiesta di I/0.

Oltre a DolO e SendlO, per comunicare con i dispositivi di I/0O i task
possono impiegare BeginlO e AbortlO, due funzioni previste dalla libreria di
ogni dispositivo. La prima non ha un corrispondente nella libreria Exec, e
quindi chiamandola si cede direttamente il controllo alle routine del
dispositivo, mentre la seconda € presente anche nella libreria Exec, e ha l'unica
funzione di effettuare la chiamata all'omonima funzione presente nella libreria
del dispositivo.

BeginlO e necessaria quando si desidera impostare uno o piu flag nella
richiesta di I/O. SendlIO, infatti, azzera sempre tutti i flag, mentre DolO imposta
sempre il flag IOF_QUICK per cercare di far elaborare la richiesta nella modalita
veloce, il cosiddetto QuickIO.

Quando il task riottiene il controllo da SendIO, deve prepararsi a ricevere
nella sua reply port la richiesta di I/O che ha inoltrato, ovvero la risposta. Solo
all'arrivo della risposta il task puo ritenere che la richiesta sia stata
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completamente elaborata. Questa interazione task-dispositivo viene detta
asincrona. Per verificare se la richiesta € stata elaborata e restituita, il task puo
chiamare periodicamente la funzione CheckIO, oppure entrare in attesa tramite
la funzione WaitIO.

Quando il task riottiene il controllo da DolQ, puo ritenere che la richiesta
di I/0 sia stata completamente elaborata dal dispositivo, € non deve sondare
la sua reply port in quanto questa operazione € gia stata compiuta da DolO.
Questa funzione cerca sempre di ottenere il QuicklIO, ma se il dispositivo decide
di elaborare la richiesta normalmente e la funzione stessa a preoccuparsi di
entrare in attesa della risposta alla reply port del task.

Quando il task riottiene il controllo da DolO, se aveva richiesto il QuickIO
e il flag risulta ancora impostato, significa che la modalita veloce di esecuzione
e stata accolta dal dispositivo. In questo caso, la risposta non viene accodata
alla reply port del task, dal momento che il solo fatto che il task abbia riottenuto
il controllo significa che la richiesta e stata completamente elaborata. Se invece
il task ha richiesto il QuickIO con BeginlO, ma rileva che il flag IOF_QUICK e
stato azzerato, significa che la richiesta € stata accodata all'unita, e che verra
restituita alla reply port del task solo quando sara elaborata.

I1 vantaggio del QuickIO consiste nel fatto che (se viene accolto) la
richiesta di I/0 viene soddisfatta immediatamente, anche se altre richieste la
precedono nella coda all'unita indirizzata, permettendo cosi la prosecuzione
dell'elaborazione. Spetta al dispositivo decidere quando il QuickIO é possibile;
in caso d'impossibilita, la richiesta di I/O viene accodata normalmente, come
se fosse stata inviata con SendIO oppure con BeginlO e IOF_QUICK azzerato.

SetExcept

Sintassi di chiamata della funzione

oldSignals = SetExcept (newSignals, signalMask)
DO DO D1

Scopo della funzione

Questa funzione serve per modificare lo stato dei bit di exception nel
parametro tc_SigExcept del task. La modifica avviene nel seguente modo. Il
task deve indicare nell’argomento signalMask la maschera dei bit interessati
dalla nuova impostazione; i bit a 1 di questa maschera indicano alla funzione
quali sono i bit del parametro tc_SigExcept su cui intervenire. Nell’'argomento
newsSignals deve invece indicare i nuovi valori (1 o 0) assegnati ai bit di
exception indicati dalla maschera; in questo argomento la funzione prendera
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in considerazione solo gli stati dei bit che possiedono il corrispondente bit della
maschera signalMask impostato a 1, cioe solo i bit interessati al cambiamento
di stato. Quindi, tramite questi due argomenti il task riesce ad agire su
particolari insiemi bit del parametro tc_SigExcept e a impostarli a nuovi valori.
Per quanto riguarda invece i bit del parametro tc_SigExcept sui quali la
funzione non agisce (quelli che nel parametro signalMask risultano azzerati),
essi mantengono i valori orginali che avevano gia prima che la funzione venisse
eseguita.

Riassumendo, SetExcept consente di modificare lo stato di alcuni
particolari bit del parametro tc_SigExcept preservando lo stato degli altri. 11
risultato & una nuova configurazione di bit nel parametro tc_SigExecept.

Compiute queste operazioni, la funzione verifica se nel parametro
tc_SigRecvd esistono bit impostati a 1, indicanti che il task ha ricevuto dei
segnali. Se qualcuno di questi bit & fra quelli cha causano exception, cioe risulta
impostato anche nel parametro tc_SigExcept, la funzione imposta il flag
TC_EXCEPT nel parametro tc_Flags della struttura Task e compie due
operazioni diverse a seconda che il task risulti in attesa o in esecuzione,
tenendo presente che il primo caso si puo verificare solo se la funzione
SetExcept viene eseguita dal sistema o da una routine di interrupt del task.

1. Se il task risulta in stato di attesa, la struttura Task viene estratta dalla
lista di sistema TaskWait e viene inserita nella lista TaskReady, in modo
che il task rientri fra quelli eseguibili. Successivamente, se il task risulta
essere il primo della lista, viene eseguita la funzione Reschedule per
causare uno scambio di controllo fra i task e cedergli cosl il controllo
della CPU: il task torna attivo, ma avendo il flag TC_EXCEPT impostato
entra in exception, cioé viene eseguita la routine di exception il cui
indirizzo e contenuto nel parametro tc_ExceptCode della struttura Task.
Se invece il task non risulta il primo della lista, la funzione restituisce
il controllo al codice chiamante e il task entrera in exception solo
quando verra il suo turno di CPU.

2. Se invece il task risulta eseguibile, SetExcept non fa altro che chiamare
la funzione Reschedule: il task torna attivo, ma avendo il flag
TC_EXCEPT impostato entra anche in questo caso in exception.

Puo invece capitare che nel parametro tc_SigRecvd alcuni bit siano
impostati, ma che nessuno sia un bit di exception. Allora la funzione va
a verificare se il task si trova in attesa almeno di uno di questi bit. Se
non lo €, la funzione restituisce semplicemente il controllo al codice
chiamante, mentre se risulta in attesa di uno di questi bit, la funzione
rimuove la struttura Task dalla lista di sistema TaskWait, la inserisce
nella lista TaskReady, e se il task e il primo della lista chiama la funzione
Reschedule per cedergli il controllo; se non ¢ il primo della lista ricevera
il controllo al suo prossimo turno di CPU. Al contrario di quanto accade
quando i segnali ricevuti causano exception, in questo caso il task riceve
il controllo esattamente dal punto in cui era entrato in attesa.
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Infine, la funzione restituisce sempre in oldSignals la configurazione dei bit
presente nel parametro tc_SigExcept prima che venisse modificata. A questo
proposito, se il task chiama SetExcept indicando entrambi gli argomenti a zero,
il contenuto del parametro tc_SetExcept non viene alterato, ma semplicemente
restituito al codice chiamante.

Argomenti della funzione

newSignals Argomento da 32 bit nel quale gli stati dei bit
interessati all'operazione (si veda il prossimo argo-
mento) vengono copiati nei corrispondenti bit del
parametro tc_SigExcept. Gli stati relativi ai bit non
interessati all'operazione vengono ignorati.

signalMask Maschera da 32 bit nella quale i bit a 1 sono quelli che
nel parametro tc_SigExcept sono interessati all'ope-
razione, cioe quelli che devono assumere gli stati dei
corrispondenti bit dell’'argomento newSignals. I bit
che in questa maschera risultano azzerati corrispon-
dono ai bit del parametro tc_SigExcept non interessa-
ti all'operazione, e che pertanto mantengono i loro
valori originali.

D iscussione

Vediamo un esempio che chiarisca come intervengono i due argomenti
della funzione e il valore contenuto nel parametro tc_SigExcept, nella creazione
della nuova configurazione dei bit di exception. Supponendo di prendere in
considerazione soltanto gli otto bit meno significativi, se il parametro
tc_SigExcept contiene il valore %10100100 e il nostro task desidera modificare
ibit 0, 1, 4, 5 in modo che i primi tre siano a 1 e il bit b sia a zero, occorre
chiamare la funzione SetExcept indicando:

%11011011
%00110011

newSignals
signalMask

I

In questo modo otteniamo i seguenti risultati:

oldSignals = %10100100
tc_SigExcept = %10010111

Si noti che nell’argomento newSignals sono stati volutamente impostati a
1 anche alcuni dei bit non coinvolti nell'operazione, cioé azzerati nel parametro
signalMask, per mostrare la loro ininfluenza.
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Le exception appartengono a due categorie. Exception del 68000, che
vengono eseguite nel modo supervisor, e quelle private del task, che vengono
eseguite nel modo user. Le exception del 68000 sono raggruppate a loro volta
in tre categorie:

1. Reset, errore d'indirizzamento, errore sul bus.

2. Trace, interrupt, istruzione illegale, violazione di privilegio nell’esecu-
zione delle istruzioni.

3. Istruzioni TRAP, TRAPV e CHK, insieme alla condizione di divisione per
zero.

Una violazione di privilegio e il tentativo di eseguire un'’istruzione
privilegiata quando la CPU & in modo user; un’istruzione viene infatti definita
“privilegiata” se € eseguibile solo in modo supervisor.

L'istruzione TRAP puo causare anche exception, e consente dal modo user
di cedere il controllo a uno dei 16 indirizzi di memoria contenuti all'interno
degli autovettori che vanno dal numero 32 (indirizzo 0x00000080) al numero 47
(indirizzo 0x000000BC). Questi 16 autovettori sono contenuti nel primo kilobyte
di memoria nel caso del 68000, e nel kilobyte indirizzato dal registro VBR nel
caso delle CPU superiori. Quest’'area di memoria e la tavola dei vettori di
exception considerata dalla CPU.

Le routine di trap memorizzate in questi 16 indirizzi dovrebbero essere
brevi, cosi da consentire una rapida elaborazione e restituzione del controlio al
task in esecuzione.

La discussione che segue riguarda le exception del 68000. Le elaborazioni
delle exception del 68000 si svolgono in modo supervisor in quattro fasi:

1. 11 68000 esegue internamente una copia del registro di stato. Dopo la
copia, nel registro di stato vengono impostati a 1 il bit del modo
supervisor (S) e a zero il bit del modo trace (T), rispettivamente per
forzare il 68000 a funzionare in modo supervisor, e per disabilitare la
modalita d’'esecuzione “trace’, qualora fosse attiva al verificarsi
dell’exception, in modo che la routine di gestione dell’handler possa
completarsi alla normale velocita d’'esecuzione.

2. 11 68000 determina il numero dell'autovettore relativo all’exception.
Questo numero viene poi usato internamente per generare l'indirizzo
dell’autovettore nel quale & contenuto 1'indirizzo della routine preposta
alla gestione dell’exception. I1 68000 prevede 16 autovettori per le
exception provocate dall'istruzione TRAP.

3. Il 68000 salva lo stato della CPU: il program counter e il valore del
registro di stato vengono collocati nel supervisor stack.

4. 11 68000 preleva l'indirizzo contenuto nell’autovettore precedentemente
identificato, e lo memorizza nel program counter. I1 68000 riprende poi
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la decodifica e 1'esecuzione delle istruzioni a partire da quella nuova
posizione nello spazio indirizzabile. Procede fino a quando non incontra
I'istruzione RTE (ritorno da exception).

Le exception private dei task

L'Amiga gestisce le exception private dei task nel modo user. Si puo
pensare a un'exception privata di un task come a un task all'interno di un task.
Il meccanismo di sistema usato per elaborare le exception preserva l'intero
insieme dei registri che il 68000 impiega con il primo task, affinché possano
essere ancora utilizzabili quando il task riacquista il controllo della CPU, cioe
quando la routine di exception ha terminato il suo lavoro. Quando si verifica
un’exception di questo tipo, la CPU forza in ogni caso il modo user, e quindi il
task in esecuzione deve possedere uno user stack sufficientemente capiente per
rispondere alle necessita di stack dell’exception. Alcune routine di exception
richiedono infatti molto spazio.

La routine di exception dev'essere pronta a ricevere nel registro Al
I'indirizzo della propria area dati, e nel registro DO la maschera dei bit di
exception relativi ai segnali che hanno causato l'exception. Grazie a
quest'ultima informazione, la routine puo rilevare la causa dell’exception. Il
sistema inoltre organizza lo user stack nel seguente modo (partendo
dall’indirizzo inferiore verso quello piu alto):

User stack

PC (program counter)

SR (registro di stato a 16 bit)
Da DO a D7

Da A0 a A7

(il resto dello stack)

Una volta che si & entrati nell'elaborazione dell’exception, si deve
innanzitutto impostare il registro DO con la maschera di eventi di exception del
task. Quest'operazione imposta i bit di segnale che causeranno nuove
exception una volta che il controllo tornera al task.

Infine, & necessaria l'esecuzione dell'istruzione RTS del 68000 per
completare l'elaborazione dell'exception. Il task riottiene il controllo dal punto

in cui era stato interrotto dal segnale di exception.
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SetFunction

Sintussi di chiamata della funzione

oldFunc = SetFunction (library, funcOffset, funcEntry)
DO Al AG.W DO

Scopo della funzione

SetFunction consente di modificare, all'interno della tavola dei vettori di
salto di una libreria, 1'indirizzo contenuto nel vettore relativo a una particolare
funzione. Quest'operazione serve per sostituire una funzione di una libreria con
un'altra. SetFunction si preoccupa di effettuare l'intervento in modo che in
seguito il sistema non dichiari non valida la libreria, cioe aggiorna
opportunamente il checksum della libreria. Se tutto va a buon fine, il vettore
che si trova all’offset funcOffset nella tavola dei vettori della libreria viene a
contenere un'istruzione di salto che cede il controllo alla nuova funzione;
l'indirizzo memorizzato in questa istruzione jmp $xxxxxx € ovviamente quello
indicato dal task come argomento funcEntry. SetFunction restituisce l'indirizzo
della funzione che viene estromessa dalla libreria.

Argomenti della funzione

library Indirizzo della struttura Library che definisce la
libreria nella cui tavola dei vettori di salto desideria-
mo intervenire.

funcOffset Offset del vettore di salto che si desidera modificare.
Dev’essere un valore negativo relativo all'indirizzo
base della libreria.

funcEntry Indirizzo della nuova funzione che dev'essere inserita

nella libreria.
Discussione

Ci sono otto funzioni che riguardano le librerie nel sistemna Amiga:
AddLibrary, CloseLibrary, MakeFunctions, MakeLibrary, OpenLibrary, RemLi-
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brary, SetFunction e SumLibrary. Le librerie vengonc identificate con i loro
nomi e numeri di versione. Si vedano anche le spiegazioni relative a queste
funzioni.

| vettori di libreria

Ciascuna libreria deve sempre avere almeno le quattro funzioni standard
OPEN, CLOSE, EXPUNGE e EXTFUNC, e le istruzioni di salto a queste funzioni
devono necessariamente trovarsi nei primi quattro vettori della tavola della
libreria. Quindi, la funzione Open ha offset -6, Close ha offset -12, Expunge ha
offset -18 e Extfunc ha offset —-24. Al di fuori di questi vettori, gli altri possono
individuare in memoria qualsiasi tipo di funzione senza alcun vincolo.

La funzione Open viene chiamata automaticamente come parte della
funzione OpenLibrary quando si apre una libreria. Qualunque task puo
chiamare la funzione OpenlLibrary, e quindi la libreria puo risultare aperta
simultaneamente da diversi task.

Tutti i task hanno accesso ai contenuti di una libreria, tanto alle funzioni
quanto al modulo di controllo (il modulo di controllo & costituito dalla tavola dei
vettori, piu la struttura Library, piu l'area dati). Ogni volta che un task apre la
libreria, la funzione OPEN della libreria provvede a incrementare il parametro
lib_OpenCnt della struttura Library conservata nella libreria. Cid permette di
sapere in ogni istante quanti task possiedono la libreria aperta.

La funzione Close viene mandata in esecuzione quando un task chiama la
funzione CloseLibrary per chiudere la libreria. Generalmente, decrementa il
valore contenuto nel parametro lib_OpenCnt e verifica se & arrivato a zero. Se
e ancora diverso da zero, restituisce il controllo, perché evidentemente ci sono
ancora dei task che stanno accedendo alla libreria. Se invece il parametro vale
zero, significa che tutti i task hanno chiuso la libreria. A questo punto la
funzione controlla lo stato del flag LIBF_DELEXP nel parametro lib_Flags della
struttura Library: se & impostato chiama automaticamente la funzione Expunge
per rimuovere dal sistema l'intera libreria, mentre se non lo & restituisce il
controllo. Questo flag indica che e stata prorogata la chiusura della libreria, e
generalmente viene impostato dalla funzione Expunge, chiamata dalla
funzione RemlLibrary, quando rileva che non & possibile rimuovere la libreria
in quanto c’é ancora almeno un task che la tiene aperta.

La funzione Expunge in pratica € l'antitesi della funzione MakeLibrary e
della funzione AddLibrary. Infatti, rimuove la struttura Library dalla lista di
sistema delle librerie e poi libera tutta la memoria occupata dal modulo di
controllo e dalle funzioni della libreria.

La funzione Extfunc, infine, dice al sistema come uscire da una delle
funzioni della libreria.

L'uso di SetFunction per cambiare i vettori di libreria

Nell'argomento “library” il task deve indicare l'indirizzo della struttura
Library relativa alla libreria nella quale desidera cambiare un vettore di salto.
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Si ricordi che si tratta dell'indirizzo base della libreria. In memoria individua
il primo parametro della struttura Library, ed & preceduto dalla tavola dei
vettori di salto.

Nell'argomento funcOffset il task deve indicare 1'offset (rispetto all'indiriz-
zo base della libreria) al quale corrisponde la posizione del vettore di salto della
funzione da modificare. Dev'essere necessariamente un numero negativo e
multiplo di sei (sei sono infatti i byte occupati da un vettore di salto). L'offset
deve anche essere, in valore assoluto, inferiore o uguale al valore contenuto nel
parametro lib_NegSize della struttura Library, impostato durante la creazione
del modulo di controllo e indicante il limite inferiore del modulo stesso come
offset negativo rispetto all'indirizzo base della libreria.

Nell'argomento funcEntry il task deve indicare 1'indirizzo della funzione
che prendera il posto di quella vecchia.

SetFunction, oltre che sostituire la funzione indicata con un’altra, ricalcola
automaticamente il checksum della libreria, e quindi non & necessario che il
task chiami anche la funzione SumlLibrary.

SetintVector

Sintassi di chiamata della funzione

oldinterrupt = SetintVector (intNumber, interrupt)
DO DO: 0-4 Al

Scopo della funzione

Questa funzione fornisce un meccanismo per impostare i vettori di
interrupt del sistema, cioe per associare nuovi handler a particolari interrupt.
Piu precisamente, la funzione svolge le seguenti operazioni.

Tramite intNumber identifica nella struttura ExecBase, all'interno dell’ar-
ray IntVects, la struttura IntVector relativa al numero di interrupt indicato dal
task (IntVects raccoglie 16 strutture IntVector, una per ogni livello di interrupt
riconosciuto dall’Amiga; queste strutture possono definire sia handler sia
catene di server, a seconda del tipo di interrupt). Successivamente, se
l'argomento interrupt indicato dal task vale zero, imposta a -1 i parametri
iv_Data e iv_Code della struttura IntVector. Se invece il task indica
nell’'argomento interrupt 1'indirizzo di una struttura Interrupt opportunamente
inizializzata per definire un handler, SetintVector memorizza questo indirizzo
nel parametro iv_Node della struttura IntVector, e copia i valori contenuti nei
parametri is_Data e is_Code della struttura Interrupt rispettivamente nei
parametri iv_Data e iv_Code della struttura IntVector. Infine, la funzione
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restituisce sempre l'indirizzo della struttura Interrupt associata a quel numero
di interrupt, cioé l'indirizzo che era contenuto nel parametro iv_Node della
struttura IntVector prima che il task chiamasse SetIntVector.

Quando si verifica un interrupt, le tre linee di collegamento IPLO, IPL1 e
IPL2 della CPU assumono una combinazione di stati che indica alla CPU la
richiesta di interrupt e la sua priorita (la CPU riconosce sette livelli di priorita;
la priorita O corrisponde all’assenza di interrupt, mentre la priorita 7 & quella
piu alta). Se la priorita della richiesta avanzata € maggiore del livello di priorita
in cui la CPU sta funzionando, questa sospende le operazioni che sta svolgendo,
abilita il modo supervisor, salva lo stato di tutti i registri, e cede il controllo
all'indirizzo contenuto nell’autovettore corrispondente alla priorita di interrupt
della richiesta (questi autovettori sono sette e si trovano nella tavola delle
exception, a partire dall'indirizzo 0x00000064). La routine di interrupt che
riceve il controllo trasforma il livello di priorita della CPU nel corrispondente
livello di interrupt considerato dall’Amiga (per fare questa trasformazione
accede ai registri di interrupt del chip Paula, per scoprire 1'origine dell'inter-
rupt). Infine, localizza nella struttura ExecBase, all'interno dell’array IntVects,
la struttura IntVector relativa a quel livello di interrupt, e cede il controllo alla
routine di interrupt indicata dal parametro iv_Code.

Per quanto riguarda i registri della CPU, la routine di interrupt che riceve
il controllo deve considerare quanto segue:

DO Alterabile, in ingresso non contiene un valore
significativo.
D1 Alterabile, in ingresso (salvo per l'interrupt di livello

15) contiene una maschera di bit ottenuta effettuando
l'operazione logica AND fra il registro INTENAR
(registro a sola lettura i cui bit impostati indicano gli
interrupt abilitati) e il registro INTREQR (registro a
sola lettura i cui bit impostati identificano le richieste
di interrupt), entrambi del chip Paula; il bita 1 di
questa maschera identifica il livello di interrupt.

AQ0 Alterabile, in ingresso (salvo per l'interrupt di livello
15) contiene l'indirizzo base dei registri dei chip
dedicati dell’Amiga (0xDFF000).

Al Alterabile, in ingresso contiene l'indirizzo del seg-
mento dati di interrupt, lo stesso indirizzo contenuto
nel parametro iv_Data della struttura IntVector.

Ab Alterabile, in ingresso contiene l'indirizzo della
routine di interrupt, lo stesso indirizzo contenuto nel
parametro iv_Code della struttura IntVector.

Ab6 Alterabile, in ingresso contiene l'indirizzo base della
libreria Exec.

Tutti gli altri registri devono essere preservati.
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Argomenti della funzione

intNumber Il numero di interrupt (0-15). Il chip Paula gestisce i

livelli dallo 0 al 14, mascherandoli o meno a seconda
di quanto € indicato nei suoi registri. 1l livello 15,
invece, giunge direttamente alla CPU (corrisponde
alla priorita 7) dalla porta d'espansione dell'Amiga, e
pertanto non & mascherabile.

interrupt Indirizzo della struttura Interrupt che definisce il

D iscussione

nuovo handler per il livello di interrupt indicato da
intNumber, cioé che indica il suo punto d’'ingresso e
l'indirizzo del segmento dati. E una buona idea dare
un nome alla struttura Node contenuta nella struttura
Interrupt, cosi gli altri task del sistema possono
identificare quale task detiene il controllo dell'inter-
Tupt.

Nella routine di un handler sono generalmente svolte in progressione le
operazioni seguenti:

1.

La routine disabilita il particolare interrupt del chip Paula a cui e
associata, azzerando il relativo bit di interrupt nel registro INTENA del
chip. In questo modo, durante l'elaborazione dell'interrupt, Paula
ignorera tutte le richieste dello stesso livello di interrupt che 1'hardware
potrebbe nel frattempo inoltrare.

Azzera opzionalmente il bit di interrupt che indica la richiesta nel
registro INTREQ del chip Paula. Questa operazione puo anche essere
svolta quando la routine di interrupt volge al termine.

Esegue i propri codici di gestione.
Attiva nuovamente l'interrupt reimpostando il relativo bit di abilitazio-

ne nel registro INTENA, in modo che Paula torni a considerarne le
richieste.

Si noti che le fasi 2 e 4 vengono svolte per evitare il rischio che il codice
cada in un ciclo senza uscita, elaborando ripetizioni dello stesso interrupt che
si verificano a tempi troppo ravvicinati. Questo previene il verificarsi di
overflow nel supervisor stack.

Si veda la spiegazione della funzione AddIntServer per un'illustrazione dei
bit di interrupt del chip Paula e una spiegazione del loro significato.
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SetSignal

Sintassi di chiamata della funzione

oldSignals = SetSignal (newSignals, signalMask)
DO DO D1

Scopo della funzione

Questa funzione serve per modificare lo stato dei bit di segnale nel
parametro tc_SigRecved del task. La modifica avviene nel modo seguente. 11
task deve indicare nell’argomento signalMask la maschera dei bit interessati
alla nuova impostazione; i bit a 1 di questa maschera indicano alla funzione i
bit del parametro tc_SigRecvd su cui intervenire. Nell'argomento newSignals
il task deve invece indicare i nuovi valori (1 o 0) che devono assumere i bit di
segnale indicati nella maschera; in questo argomento la funzione prendera in
considerazione solo gli stati dei bit che possiedono il corrispondente bit della
maschera signalMask impostato a 1, cioe solo i bit interessati dal cambiamento
di stato. Quindi, tramite questi due argomenti il task riesce ad agire su un
particolare insieme di bit del parametro tc_SigRecvd e a impostarli a nuovi
valori. I bit del parametro tc_SigRecvd sui quali la funzione non agisce, invece,
(quelli che nel parametro signalMask risultano azzerati) mantengono i valori
che avevano prima che la funzione venisse eseguita.

Per riassumere, SetSignal consente di modificare lo stato di alcuni
particolari bit nel parametro tc_SigRecvd preservando lo stato degli altri. 1l
risultato & una nuova configurazione di bit nel parametro tc_SigRecvd.

Compiute queste operazioni, la funzione verifica se nel parametro
tc_SigRecvd esistono dei bit a 1, indicanti che il task ha ricevuto dei segnali.
Se qualcuno di questi bit € fra quelli cha causano exception, cioé risulta
impostato anche nel parametro tc_SigExcept, la funzione imposta il flag
TC_EXCEPT nel parametro tc_Flags della struttura Task e compie due
operazioni diverse a seconda che il task risulti in attesa o in esecuzione. Si tenga
presente che il primo caso puo verificarsi solo se la funzione SetSignal viene
eseguita dal sistema o da una routine di interrupt del task.

1. Se il task risulta in stato di attesa, la struttura Task viene estratta dalla
lista di sistema TaskWait e viene inserita nella lista TaskReady, in modo
che il task torni a essere eseguibile. Successivamente, se il task risulta
essere il primo della lista viene eseguita la funzione Reschedule per
causare uno scambio di controllo fra i task e cedergli costi il controllo
della CPU: il task torna attivo, ma avendo il flag TC_EXCEPT impostato
entra in exception, cioe viene eseguita la routine di exception il cui
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indirizzo € contenuto nel parametro tc_ExceptCode della struttura Task.
Se invece il task non e il primo della lista, la funzione restituisce il
controllo al codice chiamante. Il task entrera in exception solo quando
verra il suo turno di CPU.

2. Se invece il task risulta eseguibile, SetSignal non fa altro che chiamare
la funzione Reschedule: il task torna attivo, ma avendo il flag
TC_EXCEPT impostato entra anche in questo caso in exception.

Puo invece capitare che nel parametro tc_SigRecvd alcuni bit siano
impostati, ma che nessuno sia un bit di exception. Allora la funzione va a
verificare se il task si trova in attesa almeno di uno di questi bit. Se non lo &
la funzione restituisce il controllo al codice chiamante, altrimenti la funzione
rimuove la struttura Task dalla lista di sistema TaskWait, la inserisce nella lista
TaskReady, e se il task ¢ il primo della lista chiama la funzione Reschedule per
cedergli il controllo; se non € il primo della lista ricevera il controllo al suo
prossimo turno di CPU. Diversamente da quanto accade quando i segnali
causano exception, in questo caso il task riceve il controllo esattamente nel
punto in cui era entrato in attesa.

Infine, la funzione restituisce sempre in oldSignals la configurazione dei bit
presente nel parametro tc_SigRecvd prima che venisse modificato. A questo
proposito, se il task chiama SetSignal indicando entrambi gli argomenti a zero,
il contenuto del parametro tc_SetRecvd non viene alterato, ma semplicemente
restituito al codice chiamante.

Argomenti della funzione

newSignuIs Argomento da 32 bit nel quale gli stati dei bit
interessati all’'operazione (si veda il prossimo argo-
mento) vengono copiati nei corrispondenti bit del
parametro tc_SigRecvd. Gli stati relativi ai bit che
non sono interessati all'operazione vengono ignorati.

signalMask Maschera da 32 bit nella quale i bit a 1 sono quelli che
nel parametro tc_SigRecvd devono assumere gli stati
assunti dai corrispondenti bit dell’'argomento newSi-
gnals. I bit che in questa maschera risultano azzerati
corrispondono ai bit del parametro tc_SigRecvd che
non sono interessati all’'operazione, e che pertanto
mantengono i loro valori precedenti.
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Discussione

Vediamo un esempio che chiarisca come intervengono i due argomenti
della funzione e l'originale valore contenuto nel parametro tc_SigRecvd nella
creazione della nuova configurazione dei bit di exception. Supponendo di
prendere in considerazione soltanto gli otto bit meno significativi, se il
parametro tc_SigRecvd contiene il valore %10100100 e il nostro task desidera
modificare i bit 0, 1, 4, 5 di modo che i primi tre siano a 1 e il bit 5 sia a zero,
occorre chiamare la funzione SetSignal indicando:

%11011011
%00110011

[

newSignals
signalMask

In questo modo si ottengono i seguenti risultati:

oldSignals = %10100100
tc_SigRecvd = %10010111

Si noti che nell’argomento newSignals sono stati volutamente impostati a
1 anche alcuni bit non coinvolti nell’'operazione, cio€ non impostati nel
parametro signalMask, per mostrare la loro ininfluenza.

Ogni task possiede due specie di segnali: segnali di comunicazione fra task
e segnali di exception. Nell'insieme costituiscono un totale di 32 bit di segnale
disponibili per ciascun task. I 16 bit inferiori (0-15) sono riservati al sistema; i
16 bit superiori (16-32) possono essere usati dal task. Alcuni sotto-insiemi di
questi 32 segnali possono causare exception. I segnali che possono produrre
exception sono quelli impostati nel parametro tc_SigExcept della struttura
Task.

Talvolta si presenta la necessita di porre un task in uno stato noto, usando
le funzioni SetSignal e SetExcept per specificare direttamente i segnali ai quali
il task risultera sensibile. Cio si ottiene nel modo seguente:

oldSignals = SetExcept (0, OxFFFFFFFF);
/* imposta a zero |'intera maschera di exception */
oldSignals = SetSignal (@, OxFFFFFFFF);

/* imposta a zero l'intera maschera di segnali </

La prima istruzione imposta a zero il parametro tc_SigExcept della
struttura Task per escludere l'elaborazione di qualsiasi exception; nessun
segnale ricevuto dal task potra cosi causare exception. La seconda istruzione
imposta a zero il parametro tc_SigRecvd della struttura Task. In questo modo
tutti i segnali che un task puo aver ricevuto vengono eliminati, dal momento
che ne vengono azzerati i bit di segnale. La situazione pud in seguito essere
riportata alla condizione primitiva eseguendo nel task le appropriate chiamate
a SetSignal e a SetExcept. Per quanto riguarda tc_SigRecvd, si tenga conto che
qualsiasi message port o task pud inoltrare un nuovo segnale al task in
questione, e quindi impostare un bit di questo parametro.
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Siricordi che il parametro tc_SigRecvd tiene conto di tutti i segnali ricevuti
dal task, ma di cui il task non € ancora entrato in attesa tramite la funzione Wait.
Ogni volta che un messaggio giunge a una message port di questo task alla
quale e stato assegnato un segnale, viene impostato il corrispondente bit di
segnale nel parametro tc_SigRecvd. Se il task ne ¢ in attesa il bit viene azzerato,
e il task riottiene il controllo.

La funzione SetSignal fornisce un modo per controllare dinamicamente il
modo in cui un task risponde al suo ambiente esterno; esso riconosce o ignora
gli eventi esterni a seconda di quanto € richiesto dalla funzione SetSignal.

Tramite SetSignal si puo fare in modo che il task si comporti in molti modi
diversi. Per esempio, si pu¢ simulare l'arrivo di un segnale inviato dalla
tastiera.

La funzione SetSignal, comunque, puo essere pericolosa perché altera il
normale comportamento del task. In genere i segnali vengono assegnati al task
per una sola ragione: modificare il suo comportamento non appena si verifica
un certo evento. La funzione SetSignal consente di modificare arbitrariamente
tale comportamento, ma in molti casi non risulta una buona politica.

11 codice per rilevare lo stato dei i segnali €:

oldSignals = SetSignal (0,0);

In questo modo la variabile oldSignals viene a contenere una copia del
valore contenuto nel parametro tc_SigRecvd della struttura Task.

Se invece desiderassimo azzerare il bit di segnale relativo alla pressione
della combinazione di tasti Ctrl-C, doviemmo far eseguire al nostro task
I'istruzione:

oldSignals = SetSignal (0, SIGBREAKF_CTRL_C);

Potrebbe poi nascere l'esigenza, a un certo punto nell’esecuzione del
programma, di verificare se € stata premuta la combinazione di tasti Ctrl-C.
L'istruzione da usare e allora:

if (SetSignal(@,0) & SIGBREAKF_CTRL_()
puts(”Combinazione Ctrl-C premuta”);

SetSR

Sintassi di chiamata della funzione

oldSR = SetSR (newSR, mask)
DO DG DI
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Scopo della funzione

Questa funzione fornisce il mezzo per modificare, in modo controllato e
dall'interno del task, lo stato di alcuni particolari flag nel registro di stato della
CPU. SetSR agisce soltanto sui bit del registro di stato che sono a 1
nell’argomento mask (la maschera dei bit interessati alla funzione) e restituisce
il contenuto dell'intero registro di stato della CPU.

Argomenti della funzione

newSR Nuovi valori dei flag del registro di stato (SR) della
CPU.
mask Maschera dei flag che devono assumere gli stati

indicati nell’argomento newSR.

Discussione

I flag del registro di stato della CPU 68000 sono i seguenti:

Carry

Overflow

Zero

Negative

Extend

Non usato

Non usato

Non usato

Primo bit di maschera interrupt
Secondo bit di maschera interrupt
10 Terzo bit di maschera interrupt
11 Non usato

12 Non usato

13 Supervisor state

14 Non usato

15 Modo Trace

CONNOOHdWN-LO

11 registro di stato a 16 bit del 68000 e diviso in due meta: il byte utente
(i bit da 0 a 7) e il byte di sistema (i bit da 8 a 15).

Si noti che ci sono tre bit del registro di stato che riportano il livello di
priorita di interrupt in cui la CPU sta funzionando (i livelli di interrupt della CPU
sono sette, e sono quindi esprimibili su tre bit). Se si verifica un interrupt con
un livello di priorita superiore al valore conservato in questa maschera di tre
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bit, la CPU sospende quanto sta facendo e inizia l'elaborazione dell'interrupt a
piu alta priorita.

Se invece si verifica un interrupt con una priorita inferiore al valore indicato
dalla maschera, il nuovo interrupt dovra attendere fino a quando la sequenza
di elaborazione non termina. Si vedano le spiegazioni delle funzioni
AddIntServer, Cause, e RemIntServer per una trattazione delle relazioni tra i
sette livelli di interrupt del 68000 e i 15 interrupt effettivamente usati
dall’Amiga.

Per leggere il contenuto del registro di stato si chiama:

current = SetSR (0, 0)
Per impostare a 3 il livello di interrupt del processore si usa invece:

oldSR = SetSR ($9308, $0700)

Cio consente di selezionare i bit 8, 9 e 10 (grazie a $0700) e impostare i bit
8e9a 1, mentreil bit 10 viene azzerato. La variabile oldSR ora contiene il valore
precedente del registro di stato. Per reimpostare gli interrupt del processore al
livello primitivo si usa l'istruzione:

oldSR = SetSR (oldSR, $97080)

Cio consente di selezionare i bit 8, 9 e 10 (grazie a $0700) e impostare i bit
8, 9 e 10 ai loro vecchi valori.

SetTaskPri

Sintossi di chiamata della funzione

oldPriority = SetTaskPri (task(S, newPriority)
DO: 0-8 Al D@: 0-8

Scopo della funzione

Questa funzione cambia la priorita di un task senza riguardo per lo stato
in cui si trova (in attesa, eseguibile, in esecuzione...), e restituisce il valore della
vecchia priorita. Dal momento che comporta una chiamata alla funzione
Reschedule, l'esecuzione della funzione SetTaskPri pud anche causare uno
scambio di controllo fra i task.
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Argomenti della funzione

taskCS Indirizzo della struttura Task relativa al task di cui si
desidera modificare il livello di priorita.

newPriority La nuova priorita che la funzione assegna al task.

Discussione

Ci sono quattro routine dell'Exec che riguardano specificamente le
gestione dei task nel sistema Amiga: AddTask, FindTask, RemTask e
SetTaskPri. Si vedano anche le spiegazioni relative a queste funzioni.

L’Amiga € una macchina multitasking, in grado di gestire l'esecuzione
parallela di piu task indipendenti. Il sistema & predisposto per celare a ogni task
in esecuzione la presenza degli altri. In altre parole, nessun task € tenuto a
sapere dell’esistenza degli altri: e il sistema che si preoccupa di coordinarli e
ripartire fra loro il tempo della CPU.

Nei sistemi multitasking il coordinamento fra i task viene gestito dallo
scheduler, un sofisticato algoritmo che sovraintende a tutti i task presenti nel
sistema. Nell'Amiga questo algoritmo e di tipo preemptive quando considera
task dotati di priorita differenti, cioé sfrutta il diritto di prelazione che un task
a piu alta priorita fa valere su un task a priorita inferiore. Quando ci sono invece
diversi task tutti con la stessa priorita, l'algoritmo diventa di tipo round-robin,
cioe a ripartizione circolare del tempo di CPU.

In pratica, lo scambio di controllo fra i task avviene sulla base delle loro
priorita. Quando si verifica uno scambio, lo scheduler seleziona il task
eseguibile a piu alta priorita e lo riattiva nel punto in cui era stato sospeso.
Questo task detiene il controllo della CPU fino a quando non si verifica una delle
seguenti condizioni: un task a priorita superiore diventa eseguibile; il task
esaurisce completamente la partizione di tempo assegnatagli e c'e un task della
stessa priorita pronto per essere eseguito; il task entra volontariamente in
attesa che si verifichi un evento esterno per continuare. In tutti questi casi
perde il controllo, cioe viene sospeso, ma nei primi due continua a essere
classificato come task eseguibile, cioé pronto a riottenere il controllo in ogni
istante, mentre nella terza eventualita diventa un task in attesa, e quindi non
eseguibile.

Quindi in ogni istante la situazione che si viene a creare e caratterizzata
da un task in esecuzione, da una serie di task eseguibili e quindi elencati nella
lista di sistema TaskReady, e da una serie di task in attesa e quindi elencati
nella lista di sistema TaskWait. Quando si verifica uno degli eventi di cui un
task € in attesa, il task viene estratto dalla lista TaskWait (nella quale i nodi
non sono disposti in ordine di priorita) e inserito nella lista TaskReady (nella
quale invece i nodi sono disposti in ordine di priorita, con il nodo a priorita
maggiore in testa alla lista), tornando a essere eseguibile.

Quello descritto € un comportamento di tipo “preemptive”, ma che diventa
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di tipo round-robin quando esistono task eseguibili che hanno la stessa priorita
del task in esecuzione.

Da questa descrizione risulta evidente l'importanza della priorita nella
gestione dei task. Se per esempio un task chiamasse per se stesso la funzione
SetTaskPri per autoassegnarsi una priorita molto elevata, e successivamente
non entrasse mai in attesa, non permetterebbe l'esecuzione di nessun altro
task.

Si possono variare le priorita di tutti i task, fuorché quelle dei task di
sistema, che vengono impostate dalle routine dell’'Exec Schedule e Reschedule
e sono comprese fra -20 e +20.

In genere i task hanno tutti priorita zero, cioe hanno il parametro In_Pri
(della sotto-struttura Node della struttura Task) azzerato. Tuttavia la priorita
puo essere impostata a valori compresi fra +127 e -128.

Task a uguale priorita ricevono eguali partizioni di tempo della CPU. 11
tempo di suddivisione & attualmente impostato a 64 millisecondi. Per dare
un’idea dell’'entita di questo intervallo di tempo, si noti che & grossomodo
equivalente al tempo necessario per riempire quattro quadri video.

Quando un task viene sostituito, il sistema Exec salva automaticamente
tutti i registri nello stack del task. La sola eccezione ¢ il valore contenuto nel
registro USP (User Stack Pointer), che viene invece salvato nel parametro
tc_SPReg della struttura Task.

La maggior parte delle volte, lo scambio di controllo si verifica per effetto
di un interrupt. Per esempio, supponiamo che il task, interagendo con il
dispositivo TrackDisk, richieda di leggere una certa quantita di dati presenti
sul disco. Per farlo invia una richiesta di I/O e quindi entra in attesa della
risposta. A un certo punto, il dispositivo segnala al task che i dati che lo
riguardano sono pronti, un'operazione che svolge all'interno di una routine di
interrupt. Questo comporta il passaggio del task dallo stato di attesa allo stato
di eseguibile, cioe viene estratto dalla lista di sistema TaskWait e inserito,
secondo l'ordine di priorita, nella lista di sistema TaskReady. Quando
I'elaborazione dell'interrupt termina, lo scheduler riesamina la situazione, e
cede il controllo al task che occupa la prima posizione nella lista TaskReady,
che puo anche essere il task appena ridiventato eseguibile.

Da questa descrizione risulta evidente che nella programmazione
dell’Amiga i loop vanno evitati: quando un task non puo proseguire se non si
verifica un particolare evento, deve entrare in attesa escludendosi dall'uso
della CPU fino a quando quell’evento non si verifica.
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Signal

Sintussi di chiamata della funzione

oldSignals = Signal (taskCS, signals)
Al DO

Scopo della funzione

Questa funzione invia a un task la maschera di segnali indicata
nell’argomento signals. E uno strumento per l'invio di segnali che si affianca
a quello pit automatico delle message port. Se il task e in attesa di uno dei
segnali inviati con questa funzione, torna eseguibile e riottiene il controllo alla
prima occasione. Per attivare il task, il sistema usa la routine privata di sistema
Reschedule (sempre che le altre condizioni siano soddisfatte).

Una descrizione piu dettagliata del comportamento di questa funzione ne
aiuta la comprensione. Signal effettua prima di tutto un’'operazione logica OR
fra il contenuto dell’argomento signals e quello del parametro tc_SigRecvd
della struttura Task indicata come primo argomento, € memorizza quindi il
risultato nel parametro tc_SigRecvd.

Compiuta quest'operazione, la funzione verifica se nel parametro
tc_SigRecvd esistono dei bit a 1, i quali indicherebbero 'arrivo di segnali. Se
almeno uno di questi bit & fra quelli cha causano exception, cioe risulta
impostato anche nel parametro tc_SigExcept, la funzione imposta il flag
TC_EXCEPT nel parametro tc_Flags della struttura Task e compie due
operazioni diverse a seconda che il task risulti in attesa o in esecuzione,
tenendo presente che il primo caso puo verificarsi soltanto se nell’argomento
taskCS della funzione il task indica l'indirizzo della propria struttura Task.

1. Se il task risulta in stato di attesa, la struttura Task viene estratta dalla
lista di sistema TaskWait e viene inserita nella lista TaskReady, in modo
che il task rientri fra quelli eseguibili. Subito dopo viene eseguita la
funzione Reschedule, e se il task & al primo posto nella lista riceve il
controllo della CPU: il task torna attivo, ma avendo il flag TC_EXCEPT
impostato entra in exception, cioe viene eseguita la routine di exception
il cui indirizzo € contenuto nel parametro tc_ExceptCode della struttura
Task. Se invece il task non risulta il primo della lista, la funzione
restituisce il controllo al codice chiamante e il task entrera in exception
solo quando verra il suo turno di CPU.
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2. Se invece il task risulta eseguibile, Signal non fa altro che chiamare la
funzione Reschedule: il task torna attivo, ma avendo il flag TC_EXCEPT
impostato entra anche in questo caso in exception.

Puo anche capitare che nel parametro tc_SigRecvd alcuni bit siano
impostati, ma che nessuno sia un bit di exception. Allora la funzione va a
verificare se il task si trova in attesa almeno di uno di questi bit. Se non lo &,
la funzione restituisce il controllo al codice chiamante; in caso affermativo,
invece, la funzione rimuove la struttura Task dalla lista di sistema TaskWait,
la inserisce nella lista TaskReady, e se il task e il primo della lista chiama la
funzione Reschedule per cedergli il controllo; se non € il primo della lista
ricevera il controllo al suo prossimo turno di CPU. Al contrario di quanto accade
quando i segnali ricevuti causano exception, questa volta 1'esecuzione del task
riprende esattamente dal punto in cui il task era entrato in attesa del segnale.

Infine, la funzione restituisce sempre in oldSignals la configurazione di bit
presente nel parametro tc_SigRecvd prima delle modifiche. Si osservi che se il
task chiama Signal indicando il valore zero come secondo argomento, il
contenuto del parametro tc_SigRecvd non viene alterato, ma viene semplice-
mente restituito al codice chiamante.

Si puo inviare un segnale a un task qualunque sia il suo stato (in
esecuzione, eseguibile o in attesa) e, come appare evidente dalla precedente
spiegazione, senza badare al fatto che causi exception.

Argomenti della funzione

taskCS Indirizzo della struttura Task del task che deve
ricevere i segnali.

signuls Valore da 32 bit nel quale i bit a 1 sono quelli relativi
ai segnali che devono essere inviati al task indicato
nel primo argomento.

Discussione

Ci sono sei funzioni dell’Exec che riguardano i segnali: AllocSignal,
SetExcept, FreeSignal, SetSignal, Signal e Wait. In un certo senso, anche le
funzioni GetMsg, PutMsg e ReplyMsg possono essere incluse nella categoria
delle funzioni di gestione dei segnali.

La funzione Signal viene considerata di basso livello. Il suo scopo
principale & quello di fornire supporto a funzioni di livello piu alto, come
PutMsg. Generalmente un task non ha bisogno d’inviare segnali a se stesso,
mentre pud aver bisogno d’inoltrare segnali ad altri task per riattivarli.
Comungque, a parte le interazioni task-task, sono il sistema e i dispositivi a fare
l'uso maggiore dei segnali, sia internamente sia nelle interazioni con i task,



LE FUNZIONI DELLA LIBRERIA EXEC 205

attraverso il meccanismo delle message port.

I segnali vengono per lo piu impiegati nella gestione delle message port
e dei messaggi. Tuttavia, sia la funzione Signal sia la funzione SetSignal
possono fornire un utile meccanismo per eseguire il debug dei task e dei
programmi.

Nella trattazione dei segnali € opportuno ricordare che il sistema non
prevede 'accodamento di segnali dello stesso tipo (cioé relativi allo stesso bit
di segnale) inviati a un task. Se il task non ne e in attesa, dopo il primo segnale
ricevuto gli altri dello stesso tipo vengono persi. Se in seguito il task entra in
attesa di quel particolare segnale, riottiene subito il controllo, ma ai suoi occhi
& stato inviato un solo segnale. E quindi opportuno che segnali dello stesso tipo
vengano causati da eventi analoghi, e magari dalla stessa sorgente. Un
esempio ¢ il meccanismo di gestione dei messaggi. Quando a una message port
giungono in rapida successione numerosi messaggi, il task riceve altrettanti
segnali; se durante l'arrivo di questi messaggi il task non € in attesa di segnali
da quella message port, quando poi chiama la funzione Wait riottiene subito il
controllo ma ai suoi occhi risulta l'arrivo di un solo segnale: se su questa base
prelevasse solo un messaggio dalla message port e richiamasse la funzione
Wait, tutti gli altri messaggi pervenuti rimarrebbero inutilmente in coda.
Proprio per evitare questa situazione si consiglia sempre di creare i task in
modo che quando riottengono il controllo grazie a un segnale entrino in un loop
che svuoti completamente la coda della message port.

Sumlibrary

Sintussi di chiamata della funzione

Sumlibrary (library)
Al

Scopo della funzione

Se la libreria indicata ha il flag LIBF_CHANGED impostato, nel parametro
lib_Flags della struttura Library, SumLibrary calcola un nuovo checksum di
libreria e lo memorizza nel parametro lib_Sum della struttura Library. Il
checksum é la somma di tutte le word di cui & composta la tavola dei vettori
di salto della libreria.

Se invece la libreria indicata ha il flag LIBF_CHANGED azzerato, la
funzione calcola ugualmente il checksum di libreria ma poi lo confronta con il
vecchio valore presente nel parametro lib_Sum della struttura Library. Se sono
uguali la funzione restituisce semplicemente il controllo, mentre se sono diversi
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chiama la funzione Alert per far entrare in condizione di alert il sistema; nel
compiere questa operazione, indica come codice d'errore AN_LibChkSum
(0x81000003) che appare sullo schermo come avvertimento.

Occorre infine notare che SumlLibrary non esegue nulla e 1estituisce
semplicemente il controllo quando rileva che il flag LIBF_SUMUSED del
parametro lib_Flags e azzerato. Questo accade quando il creatore della libreria
decide che per la sua libreria non dev'essere calcolato il checksum.

Argomenti della funzione

library Indirizzo della struttura Library relativa alla libreria
sulla quale dev’essere calcolato il checksum.

D iscussione

Ci sono otto funzioni dell’Exec che riguardano le librerie: AddLibrary,
MakeFunctions, MakeLibrary, OpenlLibrary, RemLibrary, SetFunction e Sum-
Library. Si vedano anche le spiegazioni relative a queste funzioni.

Dato che il sistema Exec ¢ strettamente correlato alle librerie, esso tenta
di mantenere coerenti le informazioni contenute in ogni libreria. Lo strumento
per farlo e la possibilita di controllo tramite il checksum. Attualmente non
esiste un task di sistema che periodicamente effettui il checksum su tutte le
librerie che hanno il flag LIBF_SUMUSED impostato, ma in future versioni del
sisterna operativo potrebbe essere previsto, cosi da mantenere un controllo
costante sull’'integrita delle tavole dei vettori di salto delle librerie.

Se si fa uso della funzione MakeLibrary oppure della routine SetFunction
e perché s'intende cambiare il contenuto di una libreria, e ogni volta che si
altera una libreria si dovrebbe calcolare e memorizzare per essa un nuovo valore
di checksum. SetFunction chiama SumlLibrary automaticamente, ma MakeLi-
brary no, o almeno non direttamente.

Va ricordato infine che la funzione SumlLibrary viene anche chiamata
automaticamente dalla funzione AddLibrary, la quale, lo ricordiamo, serve per
rendere disponibile una libreria al sistema.
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SuperState

Sintussi di chiamata della funzione
oldSysStack = SuperState ()
DO

Scopo della funzione

Questa funzione provoca l'attivazione del modo supervisor della CPU,
permettendo al task di mandare in esecuzione istruzioni privilegiate eseguibili
soltanto in quel modo. Si noti che, pur attivando il modo supervisor della CPU,
la funzione forza il sistema a continuare a usare come stack quello del task (lo
user stack) anziché il supervisor stack. Per questa ragione il task, dopo aver
chiamato la funzione SuperState, ha ancora accesso a tutti i valori memorizzati
nello user stack, come per esempio gli indirizzi di ritorno delle chiamate alle
subroutine.

La chiamata a SuperState comporta perd che anche il sistema degli
interrupt (che funzionando in modo supervisor generalmente si avvale del
supervisor stack) utilizzi lo user stack. Questo significa che se un task chiama
la funzione SuperState dev’essere certo di disporre di uno stack abbastanza
capiente per essere utilizzato anche dal sistema degli interrupt.

La funzione restituisce un puntatore al supervisor stack, che il task dovra
in seguito utilizzare per la chiamata alla funzione UserState, necessaria per
riattivare il modo user della CPU.

SuperState non ha alcun effetto se viene chiamata quando il modo
supervisor € gia attivo, e restituisce un valore nullo.

Argomenti della funzione

Questa funzione non prevede argomenti.

Discussione

Ci sono due funzioni dell'Exec che consentono di operare lo scambio tra i
modi di funzionamento della CPU: le funzioni SuperState e UserState.

I microprocessori Motorola 68000/10/20/30 hanno due possibili modi di
funzionamento: il modo user (utente) e il modo supervisor (supervisore). 1l flag
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S del registro di stato (SR) determina in quale di questi modi la CPU deve
funzionare; se il bit S € impostato a 1 11 68000 si trova in modo supervisor, quello
che permette di eseguire tutte le istruzioni previste dalla CPU. Nel modo user,
invece, la CPU si rifiuta di eseguire alcune istruzioni, che vengono quindi
definite “privilegiate”, cioe eseguibili soltanto in modo supervisor. Con il 68000
le istruzioni privilegiate sono:

ANDI to SR And immediato con il registro di stato.

EORI to SR Or esclusivo immediato con il registro di stato.

ORI to SR Or immediato con il registro di stato.

MOVE to SR Muove nel registro di stato.

MOVE USP Muove nel registro puntatore allo user stack.

RESET Esegue il reset dei dispositivi esterni.

RTE Ritorno da exception.

STOP Carica il valore dell’'operando nel registro di stato e si
ferma.

Mentre il 68000 si trova nel modo supervisor, in pratica tutte le istruzioni
che usano implicitamente o esplicitamente lo stack accedono al supervisor
stack.

Per la maggior parte del tempo il sistema opera nel modo user, in particolar
modo durante 'esecuzione dei task del programmatore. Tutte le elaborazioni
delle exception sono svolte nel modo user senza riguardo allo stato del bit S
quando l'exception si verifica. Quando un segnale causa un’exception, il
sistema prima di cedere il controllo alla routine di exception del task
predispone due registri della CPU nel seguente modo:

A0 Contiene l'indirizzo dell'area dati della routine di
exception. Questa & 1'area di memoria che viene usata
dalla routine di exception per memorizzare i propri
dati.

DO Contiene una maschera di bit di segnale, cosi che la
routine di exception possa rilevare la causa del-
I'exception.

Sempre prima di eseguire il codice di exception, il sistema salva lo stato
del task nello user stack. Lo schema con cui inserisce questi dati sullo stack
(cioé lo stack frame), partendo dall’indirizzo inferiore e salendo verso l'alto, &
il seguente:

Schema dello stack del task

Program counter (PC)
Registro di stato (16 bit, SR)
Da DO a D7

Da A0 a A7

(parte rimanente dello stack)
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In uscita dall'elaborazione dell'exceptior si deve impostare DO al nuovo
valore della maschera di abilitazione per le ¢ xception; in questo nuovo valore
i bit di segnale impostati sono quelli che causeranno la successiva exception.
Si noti che questa nuova maschera puo essere la stessa che la routine di
exception ha ricevuto in DO. Infine, la routine di exception deve eseguire
l'istruzione RTS per completare 1'elaborazione.

I task possono richiedere che determinati eventi asincroni causino
exception. In pratica, mentre perché un normale segnale venga rilevato ed
elaborato dal task e necessario che il task ne sia in attesa, gli eventi che
causano exception provocano automaticamente e in ogni condizione il
congelamento del task e l'esecuzione della relativa routine di exception. In
questo senso, le routine di exception sono molto simili alle routine di interrurt,
con la differenza che sono dedicate a un particolare task. Invece di entrare in
attesa di un segnale, il task lo definisce come segnale che provoca exception
tramite la routine SetExcept: in questo modo, quando quel segnale sopraggiun-
ge, il task viene interrotto per mandare in esecuzione la sua routine di
exception, la quale deve rilevare l'origine dell’exception e comportarsi di
conseguenza.

Nel sistema Amiga oltre alle exception appena descritte (che abbiamo
definito asincrone) esistono anche le trap, cioé exception sincrone provocate
esclusivamente da particolari operazioni compiute dai codici del task (errore
d’indirizzamento, istruzione illegale, divisione per zero, violazione di privilegio,
esecuzione dell'istruzione TRAP # della CPU...).

Le trap, a differenza delle exception, vengono elaborate nel modo
supervisor. Questo signiiica che, quando si verifica una trap, lo scambio di
controllo fra i task viene sospeso, cosa che non accade con 1'elaborazione delle
exception. Quando la CPU rileva una trap e ne avvia l'elaborazione, accede alla
tavola delle exception e cede il controllo all'indirizzo contenuto nell 'autovettore
relativo a quelila trap. Nell'Amiga, questi indirizzi individuano particolari
routine dell'Exec, le quali prendono il controllo, determinano qual ¢ il task in
attivita e decidono se la trap puo essere elaborata da quel task. In caso
affermativo, il controllo viene ceduto alla routine di gestione delle trap prevista
dal task. Si ricordi che l'indirizzo di questa routine dev’'essere memorizzato nel
parametro tc_TrapCode della struttura Task.

Una volta che il 68000 & entrato nel modo supervisor, il supervisor stack
viene a contenere la struttura di dati della trap avvenuta e il suo numero. Si
consulti il manuale di riferimento del 68000 per una spiegazione degli stack
frame relativi alle trap e dei numeri di trap.

Per ritornare da una trap si deve rimuovere il numero di trap dal supervisor
stack ed eseguire l'istruzione RTE.

Si ricordi che le routine di trap dovrebbero essere realizzate in modo da
risultare molto corte, dal momento che durante la loro esecuzione lo scambio
di controllo fra i task € sospeso.
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TypeOfMem

Sintossi di chiamata della funzione

attributi = TypeOfMem (indirizzo)
DO Al

Scopo della funzione

Questa funzione restituisce un valore descrittivo del tipo di memoria
presente all'indirizzo indicato. Il valore restituito € una long word in cui sono
posti a 1 i flag appropriati (per esempio MEMF_CHIP o MEMF_FAST) oppure
vale zero se l'indirizzo non fa parte della memoria RAM.

Argomenti della funzione

indirizzo L'indirizzo del quale si desiderano conoscere gli

attributi.
Discussione

Nella libreria Exec esistono nove funzioni di gestione della memoria:
AllocAbs, Allocate, AllocEntry, AllocMem, AvailMem, Deallocate, FreeEntry,
FreeMem e TypeOfMem. Si vedano anche le spiegazioni relative a queste
funzioni.

TypeOfMem viene generalmente usata per sapere se un dato indirizzo si
trova nella chip RAM. Nei modelli attuali la chip RAM rappresenta il primo
megabyte di memoria, a differenza dei modelli meno recenti in cui costituiva
i primi 512K. Versioni future dell’Amiga porteranno probabilmente questa
quantita a due megabyte.

Se l'indirizzo indicato non fa parte della lista di sistema (per esempio si trova
in ROM o in aree non utilizzate), la funzione restituisce il valore zero.
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UserState

Sintossi di chiamata della funzione

UserState (sysStack)
Do

Scopo della funzione

Questa funzione forza la CPU 68000 a riattivare il modo user di
funzionamento, e dev'essere eseguita soltanto quando la CPU sta funzionando
nel modo supervisor. In genere viene utilizzata dopo una chiamata a
SuperState, che invece attiva il modo supervisor mantenendo come stack quello
utente.

Argomemi della funzione

sysSIuck Valore del puntatore al supervisor stack (SSP). Questo
valore € generalmente quello restituito dalla funzione
SuperState, e serve per ripristinare il contenuto del
registro SSP, precedentemente modificato da Super-
State.

Discussione

Ci sono due funzioni dell'Exec che consentono di operare lo scambio tra i
due modi di funzionamento del microprocessore 68000: SuperState e UserState.
Si consulti anche la spiegazione della funzione SuperState.

Il modo user del 68000 € a un livello di privilegio inferiore rispetto a quello
del modo supervisor. Se il bit S del registro di stato € impostato a 0, significa
che la CPU sta operando in modo user. La maggior parte delle istruzioni
svolgono il loro lavoro in modo identico nelle due modalita. Tuttavia, alcune
istruzioni che hanno importanti effetti sul sistema sono “privilegiate”: possono
essere usate solamente nel modo supervisor. In particolare i programmi non
hanno la possibilita di usare le istruzioni STOP o RESET nel modo user.

I1 68000 & progettato per assicurare che un programma non possa entrare
nel modo supervisor accidentalmente. Questo si ottiene rendendo privilegiate
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tutte le istruzioni che possono modificare il registro di stato. Sono istruzioni
privilegiate anche MOVE to USP (muove un indirizzo nel puntatore allo user
stack) e MOVE from USP (preleva l'indirizzo contenuto nel puntatore allo stack
utente). Quando il 68000 si trova nel modo user e sta elaborando istruzioni di
programma, soltanto le trap hanno la facolta di cambiare il livello di privilegio.

11 ritorno dal modo supervisor al modo user si puo ottenere utilizzando una
delle quattro istruzioni che seguono:

B RTE (ritorno da exception).

®m MOVE word to SR (muove un nuovo valore nel registro di stato).

® ANDI to SR (And immediato di un valore con il registro di stato).

B EORI to SR (Oresclusivo immediato di un valore con il registro di stato).

Si veda anche il manuale di riferimento del Motorola 68000.

Vacate

Sintussi di chiamata della funzione

Vacate (semaphore)
AO

Scopo della funzione

Questa funzione serve per rilasciare una struttura Semaphore precedente-
mente bloccata con una chiamata alla funzione Procure. Ricordiamo che la
struttura Semaphore serve per definire un semaforo basato su messaggi. La
struttura Semaphore € in pratica una message port alla quale la funzione
Procure accoda i messaggi indicati dai task quando tentano di ottenere il
semaforo e questo non e disponibile. Vacate non fa altro che prelevare il primo
messaggio presente nella coda alla struttura Semaphore e restituirlo al
mittente. Il task che l'aveva indicato nella chiamata della funzione Procure lo
riceve nella sua reply port, e puo quindi-assumere che il semaforo sia diventato
di sua proprieta.
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Argomenti della funzione

semaphore Indirizzo della struttura Semaphore che definisce il
semaforo basato su messaggi. Al suo interno, la
sotto-struttura MsgPort consente di accodare i mes-
saggi dei task che desiderano appropriarsi del
semaforo.

Discussione

L'Exec contiene due funzioni che riguardano i semafori basati su
messaggi: Procure e Vacate. Quando un task chiama la funzione Procure e
ottiene il semaforo (eventualmente dopo un periodo d'attesa), deve poi
chiamare la funzione Vacate per rilasciare quel semaforo, in modo che ridiventi
disponibile per il task successivo. In questo senso, Procure e Vacate sono molto
simili alle funzioni ObtainSemaphore e ReleaseSemaphore, che riguardano i
semafori di segnalazione.

Wait

Sintussi di chiomata della funzione

signals = Wait (signalSet)
DO DO

Scopo della funzione

Questa funzione permette a un task di entrare in attesa di uno o piu segnali.
La funzione fa entrare in attesa il task, e gli restituisce il controllo soltanto
quando nel sistema una delle sue message port, un altro task o una routine di
interrupt inoltrano al task sospeso uno dei segnali di cui € in attesa. Quando
la funzione Wait rileva l'arrivo di uno dei segnali attesi dal task, azzera il
relativo bit di segnale nel parametro tc_SigRecvd della struttura Task e
restituisce il controllo. Il task, analizzando il valore restituito dalla funzione, puo
rilevare l'origine del segnale e comportarsi di conseguenza.

Puo capitare che un task riceva uno o piu segnali prima di mettersi in
attesa. In questo caso il task riottiene il controllo non appena chiama la funzione
Wait. Si ricordi che potrebbe essere giunto anche piu di un segnale, quindi il
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task deve aspettarsi che ci possa essere anche piu di un messaggio da
elaborare.

Questa funzione non puo essere chiamata quando la CPU sta funzionando
in modo supervisor. Il motivo & che i segnali possono causare lo scambio di
controllo fra i task, e quando la CPU funziona in modo supervisor lo scambio
di controllo fra i task & sospeso.

Argomenti della funzione

signuISel In questo argomento da 32 bit, il task deve impostare
a 11 bit corrispondenti ai segnali per i quali desidera
entrare in attesa.

Discussione

Ci sono sei funzioni dell’Exec che riguardano i segnali: AllocSignal,
FreeSignal, SetExcept, SetSignal, Signal e Wait. Anche le funzioni GetMsg,
PutMsg e ReplyMsg possono essere incluse nella categoria delle funzioni di
gestione dei segnali. I task comunicano tra loro mediante i messaggi e le
message port. Se il task assegna un bit di segnale a una message port, quando
nella coda a quella message port giunge un messaggio il task riceve il segnale.
Se era entrato in attesa tramite la funzione Wait, riottiene il controllo. Ma le
origini dei segnali non sono soltanto le message port. I task possono anche
inviarsi segnali vicendevolmente, e anche le routine di interrupt possono
inviare segnali.

Ci sono alcune cose da sottolineare riguardo alla trasmissione dei segnali.
Ogni task dispone di un insieme di 32 bit di segnale; quelli da 0 a 15 sono usati
dalle routine di sistema, e quindi il task li deve considerare gia allocati e
assegnati. Gli altri 16 (da 16 a 31) sono a completa disposizione del task, che
puo allocarli ed eventualmente assegnarli a message port, task, routine di
interrupt...

I segnali vengono molto spesso usati per gestire in maniera efficiente lo
scambio dei messaggi. Quando un task deve entrare in attesa di messaggi da
un certo numero di message port in suo possesso, utilizza la funzione Wait per
entrare in attesa di questi segnali senza impegnare inutilmente la CPU.

La funzione Wait, insieme con le funzioni SetSignal e Signal, serve anche
per effettuare il debug dei programmi. Si puo utilizzare Signal quando si
desidera inoltrare un segnale al task e SetSignal quando da una routine di
interrupt, di trap o di exception del task si devono inoltrare al task diversi
segnali simultaneamente. In pratica, all'interno del nostro programma si pud
far precedere ogni istruzione Wait da una chiamata a Signal o SetSignal, in
modo che quando Wait viene chiamata restituisca subito il controllo; Signal e
SetSignal simulano in questo modo l'invio di segnali da parte di un altro task
o dispositivo. Una volta che il task & stato completamente controllato, si
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rimuovano le istruzioni Signal e SetSignal inserite nel sorgente per effettuare
il debug.

WaitlO

Sintussi di chiamata della funzione

error = WaitlO (iORequest)
DO Al

Scopo della funzione

Questa funzione attende che venga completata una particolare richiesta di
I70, cioé che venga restituita la struttura di I/O che il task ha utilizzato per
formulare la richiesta al particolare dispositivo di I/0. Se la richiesta di I/0 e
gia stata elaborata, la funzione restituisce il controllo immediatamente.

11 funzionamento di WaitlIO e il seguente. Prima di tutto verifica lo stato del
flag IOF_QUICK contenuto nel parametro io_Flags della struttura di I/0O
indicata come argomento: se risulta impostato, copia in DO il contenuto del
parametro io_Error e restituisce subito il controllo, perché la richiesta € stata
evidentemente inoltrata con la funzione BeginlIO e con una richiesta di QuickIO,
e il QuickIO ¢ stato accordato. Se invece il flag risulta azzerato, WaitlO entra
in un ciclo all'interno del quale chiama la funzione Wait indicando il bit di
segnale assegnato alla reply port del task; ogni volta che riottiene il controllo
(& giunto un messaggio nella reply port) controlla se il parametro In_Type della
richiesta che sta aspettando contiene la costante NT_REPLYMSG. Se l'esito e
negativo rientra nel ciclo e chiama nuovamente Wait, mentre se & affermativo
significa che il messaggio giunto nella coda alla reply port del task & la richiesta
che il task aveva indicato nell’'argomento iORequest. In questo secondo caso,
WaitlO provvede a estrarre la richiesta dalla coda alla reply port del task,
memorizza nel registro DO il contenuto del parametro io_Error e restituisce il
controllo.

WaitlO dev'essere usata con cautela perché non restituisce il controllo fino
a quando larichiesta di I/O non & stata soddisfatta e restituita al mittente (cioé
alla reply port del task). Se esiste la possibilita che questa situazione non si
verifichi, & piu sicuro usare la funzione Wait, che ha piu probabilita di restituire
il controllo, dal momento che permette di entrare in attesa di diversi segnali.
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Argomenﬁ della funzione

iORequest Indirizzo della struttura di I/O che si & inviata a un
dispositivo per formulare una richiesta.

Discussione

Ci sono otto funzioni nell'Exec direttamente correlate con i dispositivi di
I/O del sistema Amiga: AddDevice, CloseDevice, OpenDevice, RemDevice,
CheckIO, DolO, SendIO e WaitlO. Si vedano anche le spiegazioni relative a
queste funzioni, e il volume Programmare I’Amiga Vol. II.

Un task puo inviare a un dispositivo dell'’Amiga le proprie richieste di I/0
in diversi modi. Se desidera inoltrare la specifica richiesta in modo sincrono,
deve impiegare la funzione DolO, la quale non restituisce il controllo fino a
quando la richiesta non viene completamente elaborata dal dispositivo. Se
invece intende compiere altre operazioni mentre la richiesta di I/O attende di
essere elaborata dal dispositivo, deve impiegare la funzione SendlO, la quale
restituisce subito il controllo.

DolO, a differenza di SendIO, tenta sempre di farsi accordare il QuickIO.
Oltre a queste due funzioni, il task puo chiamare direttamente la funzione
BeginlO del dispositivo. Questo metodo permette d'impostare a proprio
piacimento il contenuto del parametro io_Flags della richiesta di I/O.

Ha senso chiamare WaitlIO soltanto dopo aver chiamato SendIO o BeginlO,
dal momento che DolO chiama internamente la funzione Wait.

Per quanto riguarda i rischi che comporta 1'uso della funzione WaitlO
quando non & certa la restituzione della richiesta da parte del dispositivo, in
Programmare I’Amiga Vol. II, in occasione della spiegazione della funzione
WaitlO, e illustrato un metodo che permette di far riprendere 1'esecuzione del
task quando WaitlO mantiene il controllo troppo a lungo.

WaitPort

Sintassi di chiamata della funzione

message = WaitPort (msgPort)
DO AQ
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Scopo della funzione

Questa funzione attende che ci sia almeno un messaggio nella coda
relativa alla message port indicata come argomento. Se necessario, la funzione
chiama a sua volta la funzione Wait per entrare in attesa del segnale assegnato
a quella message port. Se nella message port € gia presente anche un solo
messaggio, la funzione restituisce il controllo immediatamente. I1 valore
restituito dalla funzione € sempre l'indirizzo della prima struttura Message
giunta nella coda. Si tenga presente che WaitPort non rimuove il messaggio in
questione dalla coda.

Argomenti della funzione

msgPort Indirizzo della struttura MsgPort che definisce la
message port da controllare.

Discussione

Ci sono quattro funzioni dell’'Exec direttamente correlate alla gestione
delle message port nel sistema Amiga: AddPort, FindPort, RemPort e WaitPort.
AddPort, FindPort e RemPort riguardano esclusivamente le message port
pubbliche, cioé quelle che vengono elencate nella lista di sistema PortList e
sono dotate di nome. WaitPort riguarda sia le message port pubbliche che
quelle private. Strettamente correlate alle routine che riguardano le message
port sono le routine PutMsg, GetMsg e ReplyMsg, le quali servono per gestire
i messaggi che vengono scambiati attraverso le message port.

Sinoti che la funzione WaitPort restituisce 1'indirizzo del<ns1:XMLFault xmlns:ns1="http://cxf.apache.org/bindings/xformat"><ns1:faultstring xmlns:ns1="http://cxf.apache.org/bindings/xformat">java.lang.OutOfMemoryError: Java heap space</ns1:faultstring></ns1:XMLFault>