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El discoduroen Minix 2.0

El manejador del disco duro eslaparte del Minix que tiene que ver con un amplio rango de diferentes tipos de hardwa
re. Antes de discutir detalles sobre el manejador, consideremos brevemente algunos de los problemas que las diferen-
cias de hardware pueden causar. El IBM-PC es una familia de diferentes computadores; no solo se trata de diferentes
procesadores sino que hay algunas diferencias en €l hardware béasico. Los primeros miembros de la familia usaban un
bus de 8 bits apropiado para el interfaz externo del procesador 8088. La siguiente generacion, PC AT, uso un bus de 16
bits disefiado de formaquelos antiguos periféricos de 8 bits pudi eran ser usados. L os periféricos de 16 bitsgeneralmen-
te no pueden ser usados en sistemas PC XT. El bus del AT fue disefiado para sistemas con € procesador 80286 y es
usado por sistemas basados en el 80386, 80486 y Pentium. Sin embargo, dado que estos procesadorestienen uninterfaz
de 32 bits, ahora hay varios buses de 32 bits en el mercado, tales como €l bus PCI de Intel.

Para cada bus hay una familiadiferente de adaptadores de E/S, los cuales se conectan a la placa base del sistema.
Todos | os periféricos pertenecientes a un disefio particular de bus deben ser compatibles con €l estandar de ese bus. En
lafamiliaIBM PC, cada bus viene también con firmware en su BIOS que es disefiado para salvar la diferenciaentre el
S.0.y laspeculiaridades del hardware. Algunos periféricos pueden incluso traer extensiones delaBIOS en chips ROM.
Ladificultad a la que hace frente un disefiador de sistemas operativos es que el BIOS de los PC fue disefiado para un
S.0., MS-DOS, que no soporta multiprogramacion y corre en modo real de 16 hits.

El disefiador de un nuevo SO para el PC se encuentra ante varias opciones. Unaes si usar el manegjador que se en-
cuentraen el BIOS, o escribir uno nuevo. Esto no eraunaeleccion dificil en el disefio original de Minix, yaquee BIOS
no se adecuaba en muchos aspectos a las necesidades del Minix. Por supuesto, a la hora de empezar e programa de
arranque del Minix usa el BIOS para hacer la cargainicial del sistema — ya seadel disco duro o del floppy — pues no
hay otra alternativa.

L a segunda opcién nos hace considerar que hay al menos cuatro tipos diferentes de controladoras de disco duro: €
original delos XT, € delos AT y dos diferentes de los PS/2. Hay varias maneras de tratar este problema:

1. Compilar unaversién Unicadel sistema para cadatipo de controladora.
2. Proporcionar varios manejadores en €l Kernel y hacer que, en el arranque, éste determine cual usar.
3. Proporcionar varios mangjadores en € Kernel y hacer que, de algunamanera, €l usuario determine cual usar.

En €l primer caso, hariafalta distribuir cuatro discos diferentes de arranque (uno por controladora). Esto resultaria
para un proveedor muy caro, por lo que la primera opcién no es muy recomendable. El segundo caso haria necesario
que el sistema verificaralos dispositivos de E/S conectados, complicando el codigo de arranquey afiadiendo el probl e-
ma de que puedan existir periféricos no esténdar. Asi que la segunda opcion es también algo arriesgada.

El tercer método, que es el que usa Minix, es permitir la compilacion de varios manejadores, habiendo uno por de-
fecto. El programa de arranque permite introducir varios pardmetros en lainicializacion. Hay otras dosestrategias que
Minix aplica para minimizar los problemas con los mdltiples mangjadores existentes. Una es que, después de todo,
existe un manejador que hace deinterfaz entre el Minix y el BIOS.

Este manejador funciona con garantias en cualquier sistemay puede ser el egido como parametro de inicializacion
(hd=bios). Generalmente este deberiaser el Ultimo recurso, yaque el Minix corre en modo protegido pero €l cédigo del
BIOS en modo real, y esta conmutacion de modos es muy lenta.

Lasegunda estrategi a es que €l Minix pospone lainicializacién delos manejadores hasta el Ultimo momento. Asi, si
ninguno de los manegjadores del disco duro funciona podemos seguir usando €l floppy y no habra problemas hasta que
no se intente usar el disco duro. Las primeras versiones de Minix intentaban inicializar el disco duro nada mas arrancar
el sistemay s no habia disco duro el sistema se colgaba.

En este tema, tomaremos como modelo el manejador de disco AT, que es € manejador por defecto de la distribu-
cion esténdar de Minix. Este es un manejador versétil que trata con controladoras que van desde las primeras de los
80286, hastalas modernas EIDE que manejan 1 Gbyte de capacidad.

El bucle principal de latareade disco duro usa el mismo codigo que ya hemos vistoen temasanterioresy se pueden
hacer los seis tipos de peticiones estandar. Una peticién DEV_OPEN, por gjemplo, puede implicar gran cantidad de
trabajo, pues puede haber particiones o subparticiones en €l disco duro. Algunas controladoras de disco duro también
soportan CD-ROM, cuya presencia no obligatoriamente implica la existencia de un disco en su interior. Asi que €
DEV_OPEN debe verificar estacircunstancia. Por otro lado, en un CD-ROM lapeticion DEV_CLOSE deberiaverificar
que lapuerta no esté atascada, etc. Estay otras complicaciones de los medios extraibles no se veran en este tema.
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wini.c
El fichero wini.c tiene latareadel ocultar el manejador de disco duro presente al resto del kernel. Esto nos permite se-
guir el tercer método comentado en |l aintroduccion, reuniendo varios manejadores de disco duro en una Unicaimagen

del kernel, y seleccionando € que queremos usar durante €l arranque del sistema. Posteriormente, la instalacion ya
personalizada, serd compilada con sdlo el manejador real mente necesitado.

Para implementar todo esto, wini.c contiene una definicion de estructura de datos, hdmap, que es un vector que
asocia un nombre con la direccion de una funcién. Este vector esinicializado por el compilador con tantos elementos
como se necesite para el nimero de manejadores de disco duro habilitados eninclude/minix/config.h por € usuario. El
vector es usado por lafuncién winchester _task, que es unade las entradas de la tabla de tareas task_tab utilizada en el
arranque. Cuando se [lama awinchester _task intenta encontrar una variable del entorno denominada hd, mediante una
funcion del kernel que se ocupade leer € entorno creado por €l monitor de arranque del MINIX. Si hay un valor defini-
do para hd se busca en €l vector hdmap; de lo contrario se usa la primera entrada del mismo, Ilamando a la funcién
correspondiente que en la distribucion estandar de MINIX esat_winchester_task. Estafuncion esel punto de entradaal
manejador de dico duro AT que se encuentraen € ficheroat_wini.c quetratamos en el siguiente apartado.

L L L

src/kernel /wni.c
++++++++++HH

/* De los diferentes nanejadores que pueden ser conpil ados, s6l o uno puede
correr. Este es elegido usando | a variable de entorno ‘hd */

#i ncl ude "kernel.h"
#i ncl ude "driver.h"
#if ENABLE WN

/* Mapear nonbre de nanejador con tarea */
struct hdmap {

char *nanme;

task t *task;

} hdmep[] = {

#i f ENABLE_AT W NI

{ "at", at_w nchester_task },
#endi f
#i f ENABLE BICS_ WNI

{ "bios", bios_w nchester_task },

#endi f
#i f ENABLE _ESDI W NI

{ "esdi", esdi_w nchester_task },
#endi f

#if ENABLE XT WN
"xt", xt_winchester_task },
#endi f

}s

/* Wl\O_'ESTER TASK ********************************************/
/* Llamar a |la tarea w nchester por defecto o |a sel ecci onada */
/**************************************************************/

PUBLI C voi d wi nchester_task()

{
char *hd;

struct hdmap *nmap;
hd = k_getenv("hd");
for (map = hdmap; map < hdmap + sizeof (hdmap)/sizeof (hdmap[0]); map++) {
if (hd == NULL || strcnp(hd, map->nane) == 0) {
/*Ej ecutar la tarea wi nchester sel eccionada */
(*map->task) () ;}

pani c("no hd driver", NO NUM;

}
#endi f /* ENABLE WN */



at_wini.c

En estefichero se encuentran definidas|as estructuras de datos, macros que especifican registros delacontroladora, bits
de estado y comandos, y prototipos, ademas de | as funciones que componen el manejador.

Cabe destacar la estructura WINI que contiene diversos parametros relacionados con el disco duro, habiendo una
entrada por cada dispositivo:

State Estado del dispositivo

Base Registro base del fichero de registros

Irq L inea de peticion de interrupcion
Lcylinders NUmero | 6gico de cilindros (BIOS)
Lheads NUmero |6gico de cabezas

L sectors NuUmero I6gico de sectores por pista
Pcylinders NuUmero fisico de cilindros

Pheads Numero fisico de cabezas

Psectors NuUmero fisico de sectores por pista

L dhpref Cuatro bytes superioresdel registro LDH
Precomp Cilindro de precompensacion de escritura/ 4
Max_count Maximo nimero de bytes atransferir
Open_ct Contador de uso

PartfDEV_PER DRIVE] Particiones primarias. hd[0-4]
Subpart{fSUB_PER DRIVE] | Subparticiones: hd[1-4][a-d]

Otraestructura de interés esla COMMAND que se utiliza para mandar comandos a la controladora . Seguidamente
Se muestran sus campos:

Precomp | Comienzo de precompensacion de escritura.
Count Sectores atransferir.

Sector Numero de sector de comienzo

Cyl_lo Byte inferior del nimero de cilindro.
Cyl_hi Byte superior del nimero de cilindro.

Ldh LBA, unidad y cabeza

Command | Tipo de comando parala controladora.

También es deinteréslaestructura WTRANS que almacena | as peticiones de transferencia que van a ser traducidas
acomandos:

lop Puntero a peticiones de E/S
Block | Primer sector atransferir.
Count | Contador de bytes.

Phys | Direccion fisicade usuario

Asi mismo destacaremos la estructuraW_DTAB que contiene las direcciones de las funciones que redizan las di-
versas tareas. Un puntero aesta, esenviado aDriver_task para que llame estas ala hora de atender |as peticiones.

W_name Nombre de launidad actual .

W _do_open | Peticién de abrir o montar,inicializa device.
W _do close |Liberar dispositivo.

Do diocntl | Obtener /fijar lageometria de una particion.
W _prepare | Preparar para E/S un dispositivo menor .
W_schedule | Planificatransferencias de entrada/salida.
W_finish Realizar la entrada/salida.

Nop_cleanup | No se necesita operacion de cleanup.
W_geometry | Informar sobre la geometriadel disco.

Finalmente enumeraremos | as variabl es global es més importantes que manejaremos alo largo del listado:

*w_tp: puntero al vector wtrans de peticiones de transferencia.
W_count: ndmero de bytes atransferir.
W_nextblock: préximo bloque en disco atransferir.
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W _opcode:
W_command:
W_status:
W_drive:
*w_dv:

operacion DEV_READ o DEV_WRITE.
comando actual en gjecucion.

estado después de una interrupcion.
unidad seleccionada

puntero a estructura device(base y tamafio del dispositivo).

A continuacion se muestra el listado de la parte de definicidn de variables y estructuras:

/* Este fichero contiene |a parte dependi ente del dispositivo de un nanejador
para | a control adora wi nchester para |BMAT. El fichero tiene un punto de

entrada at_w nchester_t ask:

#i ncl ude "kernel.h"
#i ncl ude "driver.h"
#i ncl ude "drvlib. h"

#if ENABLE AT WN
/* Puertos de E/S usados por control adoras w nchester */

/* Registros de L/E */

#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i

ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne

REG BASEQ
REG_BASE1
REG _DATA
REG_PRECOMVP
REG_COUNT
REG_SECTCR
REG CYL_LOW
REG CYL_HI
REG_LDH
LDH_DEFAULT
LDH_LBA

Ox1F0
0x170

O WNEO

OxA0
0x40

entrada principal cuando el sistema arranca */

/* registro base de la controladora 0 */

/* registro base de la controladora 1 */

/* registro de datos (offset dede el reg. base */
/* comienzo de | a preconpensaci 6n de escritura */
/* sectores a transferir */

/* nunero de sector */

/* byte inferior del nunero de cilindro */

/* byte superior del nunmero de cilindro */

/* lba, dispositivo y cabeza */

/* ECC habilitado, 512 bytes por sector */

/* Usar direccionam ento LBA */

I'dh_ini t (drive) (LDH DEFAULT | ((drive) << 4))

/* Registros de solo |ectura */

#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i

ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne

REG_STATUS
STATUS_BSY
STATUS_RDY
STATUS_WF
STATUS_SC
STATUS_DRQ
STATUS | DX
STATUS_ERR
REG ERROR
ERRCR BB
ERROR_ECC
ERROR | D
ERROR_AC
ERROR_TK
ERROR_DM

7
0x80
0x40
0x20
0x10
0x08
0x02
0x01
1

0x80
0x40
0x10
0x04
0x02
0x01

/* registro de estado */

/* control adora ocupada */

/* dispositivo listo */

/* fallo de escritura */

/* busqueda conpl et ada (obsol eto) */
/* datos corregidos */

/* pulso guia */

[* error */

/* cédigo de error */

/* bl oque defectuoso */

/* bytes del ECC incorrectos */

/* id no encontrado */

/* comando abortado */

/* error en pista cero */

/* no hay marca de dir. de datos */

/* Registros de solo escritura */

#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i
#def i

ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne
ne

REG_COVMAND
CMD_I DLE
CMD_RECAL| BRATE
CMD_READ

CMD_WRI TE
CMD_READVER! FY
CVD_FORMAT
CMD_SEEK

CMD_DI AG
CMD_SPEC FY
ATA_| DENTI FY
REG CTL
CTL_NORETRY

7 /* comando */

0x00 /* para w_command: dispositivo ocioso */
0x10 /* recalibrar dispositivo */

0x20 /* lectura de datos */

0x30 /* escritura de datos */

0x40 /* verificacion de lectura */

0x50 /* formatear pista */

0x70 /* buscar cilindro */

0x90 /* ejecutar diagnostico de dispositivo*/
0x91 /* especificar paranmetros */

OXEC /* identificar dispositivo */

0x206 /* registro de control */

0x80 /* deshabilitar reintento de acceso */
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#def i ne CTL_NOECC 0x40 /* deshabilitar reintento de ECC */
#define CTL_ElI GHTHEADS 0x08 /* nmas de ocho cabezas */

#defi ne CTL_RESET 0x04 /* resetear control adora */

#define CTL_I NTDI SABLE 0x02 /* deshabilitar interrupciones */

/* Lineas de peticion de interrupcion */
#define AT | RQD 14 /* n° interrupci én para control adora 0 */
#define AT | RQL 15 /* n° interrupci 6n para controladora 1 */

/* Bl oque comin de orden */

struct command {

u8 t pr econp; /* REG PRECOWP, etc. */
u8 t count;

ud_t sector;

ug t cyl _lo;

ud_t cyl _hi;

ug t | dh;

u8_t conmand;

i

/* Cbdi gos de error */

#define ERR (-1) /* error general */

#defi ne ERR BAD SECTOR (-2) [/* detectado bl oque marcado conmo errdéneo */

/* Al gunas control adoras no interrunpen, nos avisa el reloj */
#defi ne WAKEUP (32*Hz) [/* el dispositivo puede estar 31 segs */

/* Varios */
#defi ne MAX DRI VES 4 /* este manej ador soporta 4 dispositivos */

#if WORD SIZE > 2

#def i ne MAX_SECS 256 /* el control ador puede transferir estos */
#el se

#defi ne MAX _SECS 127 /* sectores pero no a un proceso de 16 bits */
#endi f

#defi ne MAX_ERRORS 4 /* veces para intentar L/E antes de abandonar */
#defi ne NR_DEVI CES ( MAX_DRI VES * DEV_PER DRI VE)

#define SUB PER DRIVE (NR_PARTITIONS * NR_PARTI TI ONS)

#defi ne NR_SUBDEVS ( MAX_DRI VES * SUB_PER DRI VE)

#define TI MEQUT 32000 /* timeout de controladora en nms */

#defi ne RECOVERYTI ME 500 /* tienpo de recuperaci 6n de control adora */
#define | NI TIALI ZED 0x01 /* el dispositivo esta inicializado */
#def i ne DEAF 0x02 /* la control adora debe ser reseteada */
#defi ne SMART 0x04 /* el manej ador soporta comandos ATA */

/* Variables */
PRI VATE struct wini { /* estructura ppal del nanejador,l entrada por device)*/

unsi gned st at e; /* estado dispositivo: sordo,inicializado, muerto */
unsi gned base; /* registro base del banco de registros */

unsi gned irq; /* linea de peticion de interrupcion */

unsi gned | cylinders; /* nanmero | o6gico de cilindros (BIOS) */

unsi gned | heads; /* namero | 6gi co de cabezas */

unsi gned | sectors; /* namero | 6gi co de sectores por pista */

unsi gned pcylinders; /* nanero fisico de sectores (traducido) */

unsi gned pheads; /* namero fisico de cabezas */

unsi gned psectors; /* namero fisico de sectores por pista */

unsi gned | dhpr ef; /* cuatro bytes superiores del registro LDH */

unsi gned preconp; /* cilindro de preconpensaci 6n de escritura / 4 */
unsi gned max_count; /* maxi mo n° de peticiones para este dispositivo */
unsi gned open_ct; /* contador en uso */

struct device part[DEV_PER DRIVE]; /* particiones primarias: hd[0-4] */
struct device subpart[SUB_PER DRI VE]; /* subparticiones: hd[1-4][a-d] */
} wini [ MAX DRI VES], *w wn;



PRI VATE struct trans {

struct iorequest_s *iop; /* pertenece a esta peticion de E/S */
unsi gned | ong bl ock; [* primer sector a transferir */

unsi gned count; /* byte contador */

phys_bytes phys; /* direccion fisica del usuario */
} wtrans[ NR | OREQS] ;

PRI VATE struct trans *w_tp; /* pa’ afladir peticiones de transferencia */
PRI VATE unsi gned w_count; /* namero de bytes a transferir */
PRI VATE unsi gned | ong w_next bl ock; /* sig.bloque de disco a transferir */
PRI VATE i nt w_opcode; /* DEV_READ o DEV_WRI TE */
PRI VATE i nt w_command; /* orden en ejecucion */
PRI VATE int w_status; /* estado después de la interrupcion */
PRI VATE int w. drive; /* dispositivo sel ecci onado */
PRI VATE struct device *w dv; /* base y tanafio del dispositivo */

FORWARD PROTOTYPE( void init_parans, (void) );

FORWARD PROTOTYPE( int w do_open, (struct driver *dp, nessage *mptr) );
FORWARD PROTOTYPE( struct device *w prepare, (int device) );

FORWARD PROTOTYPE( int w.identify, (void) );

FORWARD PROTOTYPE( char *w nane, (void) );

FORWARD PROTOTYPE( int w specify, (void) );

FORWARD PROTOTYPE( int w schedule, (int proc_nr, struct iorequest_s *iop) );
FORWARD PROTOTYPE( int w finish, (void) );

FORWARD PROTOTYPE( int comout, (struct command *cnd) );

FORWARD _PROTOTYPE( void w need_reset, (void) );

FORWARD PROTOTYPE( int w do_close, (struct driver *dp, message *mptr) );
FORWARD PROTOTYPE( int comsinple, (struct command *crd) );

FORWARD PROTOTYPE( void w_ tinmeout, (void) );

FORWARD PROTOTYPE( int wreset, (void) );

FORWARD PROTOTYPE( int wintr_wait, (void) );

FORWARD _PROTOTYPE( int wwaitfor, (int mask, int value) );

FORWARD PROTOTYPE( int w handler, (int irq) );

FORWARD PROTOTYPE( void w geonetry, (struct partition *entry) );

#define waitfor(mask, value) \
((in_byt e(w wn->base+REG STATUS) &rask) == value || w waitfor(mask, value))

/* Puntos de entrada para este manejador */
PRI VATE struct driver w dtab = {

w_nare, /* nonmbre del dispositivo actual */

w_do_open, /* peticién apertura/nontaje, inicializar dispositivo */
w_do_cl ose, /* liberar dispositivo */

do_di ocntl, /* averiguar o fijar |a geonetria de una particioén */
W_pr epar e, [* preparar para E/S en un dispositivo nmenor dado */
w_schedul e, /* precal cular cilindro, cabeza, sector, etc. */

w _finish, /* hacer E/S */

nop_cl eanup, /* nada que |inpiar */

w_geonetry, /* decir la geonetria del disco */

#i f ENABLE ATAPI
#i ncl ude "atapi.c" /* cbdi go extra para ATAPI CD- ROM */
#endi f

at_winchester task
No aceptani devuelve nada

Descripcion: Es el punto de entrada del manejador de disco duro

Lo primero querealizaat_winchester_task esllamar ainit_params parainiciaizar la estructuraWINI conlanfor-
macion a cercade la configuracion |6gica del disco duro
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Seguidamente Ilama alafuncion driver _task del fichero driver.c que entrard en un bucle infinito hasta que se pro-
duzcaun intento de acceso al disco duro

/* *
* AT_W NCHESTER _TASK *
* Col oca | os paranetros especiales del discoy Ilam al *
* bucl e genérico especi al *
* */

PUBLI C voi d at_wi nchester_task()

{
/* inicializa la estructura WNI */
init_parans();
/* le pasa un puntero a |la tabla de tareas del manejador */
driver_task(&w dtab);
}
Init_params

No aceptani devuelve nada

Descripcion: Su tareaprincipal esinicializar la estructura WINI con informacién acerca de la configuracién 16gica del
disco duro

Obtiene el nimero de unidades de disco del areade datos del BIOS.
Para cada unidad |ee sus parametros del BIOSy los copia en su entrada correspondiente de la estructura WINI.

/* *
* | NI T_PARANG *
* Esta rutina es |lamada en el arranque para inicializar los *
* paranetros de | as uni dades *
* */

PRI VATE void init_parans()
{

ulé_t parv[2];

unsi gned int vector;

int drive, nr_drives, i;

struct wni *wn;

u8_t parans[ 16];

phys_bytes param phys = vir2phys(parans);

[* Cbtiene el nunero de uni dades del area de datos del BICS */
phys_copy(0x475L, param phys, 1L);

if ((nr_drives = parans[0]) > 2) nr_drives = 2;

for (drive = 0, wn = wini; drive < MAX_DRIVES; drive++, wn++) {
if (drive < nr_drives) {
/* Copiar el vector de paranetros del BICS */
vector = drive == 0 ? WN _0_PARM VEC : WN _1 PARM VEC
phys_copy(vector * 4L, vir2phys(parv), 4L);

/* Calcular la direcci6n de | os paranetros y copiarlos */
phys_copy(hclick to _physb(parv[1]) + parv[0], param phys, 16L);

/*Copia | os paranetros en |la estructura de |a unidad */
wn->| cylinders = bp_cylinders(parans);

wn- >l heads = bp_heads( parans);

wn- >| sectors = bp_sectors(parans);

wWn- >preconp = bp_preconp(parans) >> 2;



wn- >l dhpref = Idh_init(drive);
wn->max_count = MAX SECS << SECTOR SHI FT;
if (drive < 2) {

/* Control adora 0. */

wn- >base = REG BASEQ;

wn->irg = AT_I RQD;
} else {

/* Controladora 1. */

wn- >base = REG BASE];

wn->irgq = AT_| RQL;

}
}

w_do_open
Acepta*messagey *driver y devuelve:OK o error

Descripcién: Se llama cuando un mensgje requiere una operacion DEV_OPEN

Llamaaw_prepare paradeterminar si e dispositivo requerido esvaido

Posteriormentellamaaw_identify queidentificael tipo dedispositivo einicializaal gunos parametros adicionalesen
laestructura WINI

Seguidamente, se usa un contador en la estructura WINI para comprobar si es la primeravez que € dispositivo es
abierto desde que MINIX fueinicializado (open_ct)

Incrementa el contador y si es la primera operacion con DEV_OPEN se [lama a la funcion partition del fichero
drvlib.c

/* *
* W DO _OPEN *
* Abrir dispositivo: Inicializar el controlador y *
* |eer la tabla de particiones *
* */

PRI VATE int w_do_open(dp, mptr)

struct driver *dp;

message *mptr;

t

int r;

struct wni *wn;

struct command cnd;

if (wprepare(mptr->DEVICE) == NIL_DEV) return(ENXIO;
wn o= Wown;

/* conprobanps si esta inicializado */
if (w->state == 0) {
/* Intenta identificar el dispositivo */
if (widentify() '= OK) {
printf("%: probe failed\n", w name());
if (w->state & DEAF) w reset();
wn->state = O;
return( ENXI O ;

}
/* Lee particiones del disco si es la 1ra vez que se abre el dispositivo */
if (wn->open_ct++ == 0)

partition(&w dtab, w drive * DEV_PER DRI VE, P_PRI MARY);

}
return(oK);
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W_prepare

Acepta el dispositivo menor de launidad a utilizar y devuelve *device o NILDEV
Descripcion:

Acepta como parametro de entrada un entero que es el nimero del dispositivo menor dentro dela unidad o de parti-
cion a utilizar y retorna un puntero a la entrada del dispositivo en la estructura WINI que indicaladireccion basey
el tamafio del mismo entre otras cosas.

Se puede determinar si un dispositivo es una unidad, una particion o una subparticién por €l nimero de su dispositi-
VO menoar.

/* *
* W PREPARE *
* Preparar dispositivo para E/S *
* */

PRI VATE struct device *w prepare(device)
i nt device;

{

w_count = 0; /* No se ha realizado ninguna transferencia hasta ahora */

/* para |las particiones */

if (device < NR_DEVICES) { /* hdO, hd1, ... */
w drive = device /| DEV_.PER DRIVE, /* obtiene el numero de |a unidad */
w.wn = &wini[w.drive]; /* apunta a su entrada en WN */
w_dv = &wv wn->part[device % DEV_PER DRIVE]; /* apunta a la particién */
el se
;*para | as subpartici ones*/
if ((unsigned) (device -= M NOR hdla) < NR _SUBDEVS) { /* hdla, hdib, ... */
w drive = device / SUB PER DRI VE; /* obtiene el nunmero de |a unidad */
w_wn = & ni [w_ drive]; /* apunta a su entrada en WN */

w_dv = &w wn->subpart[device % SUB PER DRI VE]; /* apunta a | a subparticién */
} else {
return(N L_DEV); /*di spositivo no valido*/

return(w._dv); /*retorna puntero a la entrada en WN' del dispositivo el egido */

w_identify
No aceptanaday devueve OK 0 ERR

Descripcién: Distingue entre los diversos tipos de disco existentes

El primer paso es comprobar que existe un puerto de E/S que se pueda leer y escribir donde debiera haberlo parala
familia AT de controladoras

Si es asi se pone ladireccion del manejador de interrupciones de disco duro en la tabla de descriptores de interrup-
cion

Se habilita dicho manejador para que responda a esa interrupcion

Se manda a la controladora el comando ATA_IDENTIFY para obtener de ella datos como modelo del disco, para-
metros de los sectores, cilindros y cabezas (no obligatoriamente coincidentes con su configuracion en laBIOS)
También se averiguara si €l disco es compatible con €l direccionamiento lineal de bloques (LBA).Puessi esasi se
puedeni gnorar los parametros de sector, cabezay cilindro y direccionar |os sectores mediante nimeros absol utos, |0
que es mucho mas simple

Si init_params no consigui6 informacién del BIOS sobre la configuracion l6gica del disco duro, se suplen estos
parametros con lainformacién obtenida de la controladora

Si e comando ATA_IDENTIFY falasignificaque el disco es un modelo antiguo que no soporta el comando. Nos
tendremos que conformar con los valores proporcionados por init_params, que de ser validos se copiarian en los
campos correspondientesalos parametrosfisicos del discoen WINI, si no sedevolveraerrory el disco no serautili-
zable

11



El tamafio que el manejador puede gestionar debe ser limitado si el producto cilindros x cabezas x sectores es
demasiado grande (> 4Gbytes). Ladireccion basey €l tamafio seintroducen en WINI

Finalmente se llama a w_specify para pasar a la controladora los parametros que han de ser usados y se saca por
pantalla el nombre del dispositivo determinado por w_namey laristradeidentificacion o —en caso de ser un disco
antiguo- los parametros de la cabeza, sector y cilindro obtenidos de laBIOS

/* *
* W.I DENTI FY *
* Averigua si un dispositivo existe, si es un disco antiguo *
* AT o un noderno ATA o si es un disco extraible, etc. *
* */

PRI VATE int w_identify()
{
struct wini *wn = w wn;
struct comand cnd;
char id_string[40];
int i, r;
unsi gned | ong si ze;
#define id_byte(n) (& np_buf[2 * (n)])
#define id_word(n) (((ule_t) id_byte(n)[0] << 0)|((ul6_t) id byte(n)[1l] << 8))
#define id_longword(n) (((u32_t) id_byte(n)[0] << 0) \
| ((u32_t) id_byte(n)[1] << 8) \
| ((u32_t) id_byte(n)[2] << 16) \
| ((u32_t) id_byte(n)[3] << 24))
/* Conprueba si un registro determ nado existe */
r = in_byte(wn->base + REG CYL_LO;
out _byt e(wn->base + REG CYL_LO, -~r);
if (in_byte(wn->base + REG CYL_ LO ==7r1) return(ERR);
/* Ok: dir. del manejador a tabla de descriptores de interrupcion */
put _irqg_handl er(wn->irqgq, w_handler);

enabl e_irg(wn->irq); /* habilita la linea de interrupci én */
cnd. | dh = wn->| dhpref;
cnd. command = ATA | DENTI FY; /* se envia orden ATA */

if (comsinple(&nd) == OK) {
/* Es un dispositivo ATA. */
wn- >state | = SMART;
/* Cbtener informacion de |a control adora */
port_read(wn->base + REG DATA, tnp_phys, SECTCR Sl ZE);
for (i =0; i <40; i++) id_string[i] = id_byte(27)[i"1];

/* se guardan | os paranetros fisicos */

wn- >pcylinders = id word(1);
wn- >pheads = id _word(3);
wn- >psectors = id_word(6);

size = (u32_t) wn->pcylinders * wn->pheads * wn->psectors;

if ((id_byte(49)[1] & 0x02) && size > 5121L*1024*2) {
/* El dispositivo puede realizar LBA y tiene capacidad suficiente para ello */
wn- >| dhpref |= LDH _LBA;
size = id_l ongword(60);

}

if (wn->lcylinders == 0) {
/* ¢No hay paranetros Bl OS? Ponenos |os de |a controladora */
wn- >l cyl i nders = wn->pcyl i nders;
wn- >l heads = wn- >pheads;
wn->| sectors = wn->psectors;
while (wn->lcylinders > 1024) ({
wn->| heads *= 2;
wn->| cylinders /= 2;

} else {



/* No es un dispositivo ATA; no hay ni caracteristicas especial es

i No tocar si la BIOS no la identifica! */

if (wn->lcylinders == 0) return(ERR); /* no hay paranetros Bl OS */
wn- >pcyl i nders = wn->| cyli nders;

wn- >pheads = wn- >| heads;

wn->psectors = wn->| sectors;

size = (u32_t) wn->pcylinders * wn->pheads * wn->psectors;

}
/* El tope esta en 4 GB */
if (size > ((u32_t) -1) / SECTOR Sl ZE)
size = ((u32_t) -1) / SECTOR Sl ZE;
/* Base y tamafio de | a unidad conpleta */
wn- >part[ 0] .dv_base = 0;
wn->part[0].dv_size = size << SECTOR SHI FT;
if (w.specify() '= OK & w specify() !'= OK) return(ERR);
/* sacar por pantalla identificacién o paranetros */
printf("%: ", w.nanme());
if (wn->state & SVART) {
printf("%40s\n", id_string);
} else {
printf ("% ux%ux%\n", wn->pcylinders, wn->pheads, wn->psectors);
return( oK) ;
}
w_hame

No acepta naday devuelve un puntero aristra con el nombre de la particion

Descripcion: Devuelve un puntero a unaristragque contiene el nombre de laparticién

/* *
* W NAME *
* Devuel ve un nonbre para el dispositivo actual
* */

PRI VATE char *w_nane()
{

static char nane[] = "at-hd15";
unsi gned device = w drive * DEV_PER DRI VE;

if (device < 10) {

name[5] = '0" + device;
nane[ 6] = O;

} else {
name[5] = "'0" + device / 10;
nanme[6] = '0" + device % 10;

}

return nang;

}

w_specify

No acepta naday devuelve OK

Descripcion: Pasalos parametros alacontroladoray s se trata de un disco antiguo, hace un recalibrado del dispositivo
haciendo una busqueda del cilindro cero

/* *

* W SPECI FY *
* Rutina para inicializar el dispositivo después del arranque *

"
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* o0 cuando se necesita de una reinicializaci6én

* */
PRI VATE int w specify()
{

struct wini *wn = w wn;
struct conmmand cnd;

if ((wm->state & DEAF) && wreset() !'= OK) return(ERR);
/* Especificar paranmetros: preconpensaci 6n, nunero de cabezas y sectores */

cnd. preconp = wn->preconp;

cnd. count = wn->psectors;

cmd. | dh = w wn->l dhpref | (wn->pheads - 1);

cmd. command = CVD_SPECI FY; /* especificar al gunos paranetros */

if (comsinmple(&nd) !'= OK) return(ERR);

/* Calibrar un disco antiguo */
if (!'(wn->state & SMART)) {

cnd. sector = O;
cmd.cyl _lo = 0;
cmd. cyl _hi = 0;

crmd. | dh = w_wn->| dhpref;
cnd. command = CVD_RECALI BRATE;

if (comsinple(&nd) !'= OK) return(ERR);
}
wn->state | = | NI TI ALI ZED;
return(oK);

w_schedule
Acepta un nimero de proceso, un puntero ala peticién de L/E y devuelve OK o EINVAL

Descripcidn: Agrupa peticiones de E/S de blogues consecutivos de forma que puedan ser | ei dos/escritos con un comarn-
do de controladora (hay tiempo suficiente para computar la siguiente peticion consecutiva mientras pasa de largo un
sector no deseado).

Configura los parametros basi cos como de donde vienen los datos, addnde van, nimero de bytes a transferir y tipo
de operacién ,comprobando que son correctos

Compruebasi la peticidn se excede del Ultimo byte del dispositivoy si esasi lareducey secalculael siguiente bl o-
que aleer

Si hay peticiones pendientes (w_count >0) y el siguiente bloque aleer no escontiguo al anterior sellamaaw_finish
para que atienda | as peticiones contiguas

Si el bloque es contiguo incrementaw_nextblock y se entra en un bucle que |o que hace es afiadir nuevas peticiones
de sector al array de peticiones. Asi hasta que sellegue a nimero méaximo permitido (max_count)

/ *
* \W SCHEDULE

* */

PRI VATE int w_schedul e(proc_nr, iop)

int proc_nr; /* proceso que realiza la peticioén */
struct iorequest_s *iop; /* puntero a peticion de lectura o escritura */
{

struct wini *wn = w wn;

int r, opcode;

unsi gned | ong pos;

unsi gned nbytes, count;

unsi gned | ong bl ock

phys_bytes user_phys;

/* Hay que leer/escribir todos estos bytes */
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nbytes = i op->i o_nbytes;

if ((nbytes & SECTOR MASK) != 0) return(iop->io_nbytes = EINVAL);
/* desde/ hasta esta posicion en el dispositivo */

pos = iop->io_position;

if ((pos & SECTOR MASK) != 0) return(iop->io_nbytes = EINVAL);

/* desde/ hasta esta direccion de usuario */

user _phys = numap(proc_nr, (vir_bytes) iop->io_buf, nbytes);

if (user_phys == 0) return(iop->io_nbytes = ElINVAL);

[* ¢Escribir o leer ? */

opcode = iop->io_request & ~OPTIONAL_I G

/* ¢Qué bloque del disco y cuan cerca del final del fichero? */

if (pos >= w dv->dv_size) return(OK); /* si final del fichero no se trata */
if (pos + nbytes > w dv->dv_si ze) nbytes = w dv->dv_si ze - pos;

bl ock = (w_dv->dv_base + pos) >> SECTOR _SHI FT;

/* Esta nueva peticion no puede ser encadenada a |a tarea que construi nmbs */
if (wcount > 0 & block != w nextbl ock) ({

if ((r =wfinish()) '= ) return(r);
}

/* Siguiente bl oque consecutivo */
w_next bl ock = bl ock + (nbytes >> SECTOR _SH FT);

/* Mentras haya bytes sin planificar en la peticion */
do {
count = nbytes;

if (w_count == wn->npax_count) {
/* El dispositivo no puede abarcar nas de max_count de una vez */
if ((r =wfinish()) '= &) return(r);

if (w_count + count > wn->max_count)
count = wn->max_count - w_count;
if (wcount == 0) {
/[* Inicializar la prinmera peticién de |la serie*/
w_opcode = opcode;
witp = wtrans;

/* Al nmacena | os paranetros de E/ S */
w tp->iop = iop;
w_t p- >bl ock = bl ock;
w_t p->count = count;
w_t p- >phys = user _phys;
/* Actualiza contadores */
W_t p++;
w_count += count;
bl ock += count >> SECTOR _SH FT;
user _phys += count;
nbytes -= count;
} while (nbytes > 0);
return(CK);

w_finish
No aceptanaday devuelve OK o EIO (error E/S)

Descripcion: Su funcion principal es crear los comandos que van a enviarse ala controladora a partir de las peticiones
de lectura/escritura

Si hay peticiones pendientes, se fuerzalareinicializacion de la controladoray se entraen un bucle de creacién de
comandos
Se llama a w_specify paracomprobar si lareinicializacion hatenido éxito en cuyo caso se prepara el comando que
sevaaenviar alacontroladora
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Segun €l tipo de direccionamiento de la controladora se creard el comando bien como un bloque de 28 bits (caso del
direccionamiento lineal por bloques LBA) o bien especificando cilindro, cabezay sector

Se almacena €l tipo de operacion en el comando y sellamaacom out parainiciar latransferencia

Si lacontroladora no esta preparada se vuelve aintentar hasta un nimero maximo deintentos. Si, por €l contrario, la
controladora acepta el comando, |atarea de disco se bloquea para dar tiempo a que se lean o escriban los datos &
mando aw_intr_wait

En caso de lectura: si w_intr_wait no devuelve un error, se transfieren del puerto de la controladora a blogue de
caché del sistema de ficheros, tantos bytes como indique SECTOR_SIZE. Si devuelve error pueden haberse leido
datos defectuosos que, de haberse corregido, se leeran igualmente

Si € contador de bytes de la peticion actual llegaacero, se avanzael puntero del vector de peticiones.

En € caso de escritura: se espera a que la controladora esté lista para recibir datos mediante una llamada waitfor.
Entonces, se transfieren los datos desde lamemoriaal puerto de datos de la controladoray se llamaaw_intr_wait
parabloquear latarea de disco. Cuando lainterrupcion llegay se despiertalatarea de disco, se actualizan los conta
dores de bytes

Finalmente, si han ocurridoerroresen lalectura/escritura, setrataran segin sutipo. Si lacontroladorainformaque el
error se debe aun sector defectuoso, no lo intenta nuevamente, pero ante otro tipo de error, seintentaun nimero de
vecesigual aMAX_ERRORS/2, y s persiste € error sellamaaw_need_reset paraforzar lareinicializacion dela
controladora. En cualquier caso, la variable command se pone a CMD_IDLE para distinguir si € error que se ha
producido es de tipo hardware 0 no

/* *
* WFIN SH *
* Lleva a cabo |las peticiones de E/S acunul adas en wtrans[] *
* */
PRI VATE int w_finish()
{
struct trans *tp = wrans;
struct wini *wn = w wn;
int r, errors;
struct conmand cnd;
unsi gned cylinder, head, sector, secspcyl;
if (w_count == 0) return(OK); /* Term na esplreanente. */
r = ERR; /* Disparar el primer comout */
errors = 0;
do {
if (r '= O { /* La control adora debe ser reprogranmada */

/*Primero verificar si se necesita reinicializar.*/

if (!(wn->state & INITIALI ZED) && w_specify() !'= OK)
return(tp->i op->io_nbytes = EIO;

/* Decir a la controladora que transfiera w _count bytes */

cnd. preconp = wn->preconp;

cnmd. count = (w_count >> SECTOR _SHI FT) & BYTE;

if (wn->ldhpref & LDH LBA) { /* comando LBA */

cnd. sector = (tp->block >> 0) & OxFF
cmd. cyl _lo = (tp->block >> 8) & OxFF;
crmd. cyl _hi = (tp->block >> 16) & OxFF
cmd. | dh = wn->l dhpref | ((tp->block >> 24) & OxF);
} else { /* comando antiguo */
secspcyl = wn->pheads * wn->psectors;

cylinder = tp->block / secspcyl;
head = (tp->block % secspcyl) / wn->psectors;
sector = tp->block % wn->psectors;

cnd. sector = sector + 1;
cmd. cyl _lo = cylinder & BYTE;
cmd. cyl _hi = (cylinder >> 8) & BYTE;

cmd. | dh = wn- >l dhpref | head;
}

cmd. conmand = w _opcode == DEV.WRITE ? CMD WRI TE : CMD_READ;

if ((r = comout(&nd)) = OK) {
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if (++errors == MAX ERRCORS) {
w_command = CMVD | DLE;
return(tp->iop->io_nbytes = EIO;

}

conti nue; /* Reintentar */

}

/* Para cada sector ,esperar por interrupcion y traer datos (lectura)
o sumnistrar datos a la controladora y esperar por interrupcion (escritura)*/
if (w_opcode == DEV_READ) {

if ((r =wintr_wait()) == &K {

[ *Copi ar datos del buffer del dispositivo al espacio de usr */
port _read(wn->base + REG DATA, tp->phys, SECTCOR Sl ZE);
t p- >phys += SECTOR_SI ZF;
t p- >i op- >i o_nbytes -= SECTOR_SI ZE;
w_count -= SECTOR_SI ZE;
if ((tp->count -= SECTOR SIZE) == 0) tp++;

} else { /* ¢Hay dat os def ectuosos? */
if (w.status & STATUS DRQ

port _read(wn->base + REG DATA, tnp_phys, SECTOR Sl ZE);
}
} else {

/* Espera por |os datos requeridos */

if (!waitfor(STATUS_DRQ STATUS DRQ) {
r = ERR

} else {
/* Llena el bufer del dispositivo */
port_write(wn->base + REG DATA, tp->phys, SECTCR Sl ZE);
r=wintr_wait();

}
if (r ==
/* Contabiliza | os bytes que han sido escritos con éxito */
t p- >phys += SECTCR Sl ZE;
t p- >i op- >i o_nbytes -= SECTOR_SI ZE;
w_count -= SECTOR_SI ZE;
if ((tp->count -= SECTOR SIZE) == 0) tp++;

}
if (r 1= {
/* No reintentar si el sector es defectuoso o hay denmsi ados errores */

if (r == ERR BAD SECTCR || ++errors == MAX_ERRCRS) {
w_command = CVD | DLE;
return(tp->i op->i o _nbytes = EIO;

}

/* Reinicializar a mtad del nax de errores, salir si es E/ S opcional */
if (errors == MAX ERRORS / 2) {
w_need_reset();
if (tp->iop->o_request & OPTIONAL_1O {
w_comand = CVD | DLE;
return(tp->iop->io_nbytes = EIO;
}
}
conti nue; /* Reintentar */
}
errors = 0O;
} while (w_count > 0);

w_comand = CVD | DLE;
return(oK);



com_out
Acepta un puntero ala estructura comando cmd y devuelve OK 0 ERR

Descripcidn: Envia un comando ala controladorawinchester y retorna el estado

Selee €l registro de estado para determinar que la controladora no esté ocupada, comprobando el bit STATUS BSY

mediante unallamada a waitfor

Si lacontroladora estalista se escribe un byte paraseleccionar el drive, lacabezay modo de operacion, y sevuelvea
[lamar await_for

Para asegurar que un fallo del dispositivo no deje colgada la tarea de disco, se enviaun mensaje alatarea del relgj

para que ordene la reactivacion de aquellatras un tiempo establecido

Antes de que esto ocurra, se escriben los distintos parametros en los registros 'y la orden de lectura/escritura. Esto
ultimo, asi como, lamodificacion dew_command yw_status, sereal izadeshabilitando lasinterrupciones por tratar-

se de una seccion critica

| *
* COM_QUT
* Sacar bl oque de orden a | a control adora wi nchester y retornar estado *
* */

PRI VATE i nt com out (cnd)
struct command *cnd; /* Bl oque de orden */
{struct W ni *wn = w wn;
unsi gned base = wn->base;
if (!waitfor(STATUS_BSY, 0)) {
printf("%: controller not ready\n", w nane());
return( ERR);
} /* Sel eccionar unidad. */
out _byte(base + REG LDH, cnd- >l dh);
if (!'waitfor(STATUS BSY, 0)) {
printf("%: drive not ready\n", w nane());
return( ERR);

}

[* Planificar una |l amada de reactivaci 6n */
/* pues al gunas control adoras se cuel gan */
cl ock_nmess(WAKEUP, w tineout);

out _byte(base + REG CTL, wn->pheads >= 8 ? CTL_ElI GHTHEADS : 0);
out byt e(base REG PRECOVP, cnd- >preconp);
out byt e(base REG COUNT, cnd->count);

out byt e(base REG SECTOR, cnd->sector);
out byt e(base REG CYL_LO cnd->cyl _l0);
out byt e(base REG CYL_HI, cnd->cyl _hi);

l ock();

out _byte(base + REG COWAND, cnd->comrand);
w_command = cnd- >comand;

w_status = STATUS BSY;

unl ock();

return(K);

}

+ + + + +

w_need_reset

No aceptani devuelve nada

Descripcion: Esta funcion es llamada por w_finish cuando se han producido MAX_ERRORS/2 intentos de acceso, 0
bien, cuando el disco no esta preparado. Su funcion es simplemente marcar la variable state de cada una de las entradas

de la estructura wini, es decir, de cada dispositivo, como no inicializada para forzar la inicializacion en € siguiente
acceso.
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/* *
* W NEED RESET *
* La control adora necesita se reinicializada *
* */
PRI VATE void w need_reset ()

{

struct wini *wn;
for (wn = wini; wn < & ni [ MAX DRIVES]; wn++) {

wn- >st at e | = DEAF;
wn->state &= ~I NI Tl ALI ZED;

}

w_do close

Acepta un puntero a dispositivo dp y un puntero amensajem_ptr. Devuelve OK

Descripcion: Esta funcidn tiene poco que hacer en un disco duro convencional. Se encarga de decrementar €l campo
open_ct delaestructurawini del dispositivo que queremoas liberar. Aunque habria que afiadirle mas codigo s quisiera
mos mangjar CD-ROM s para controlar la bandeja de entrada, entre otras cosas ...

/* *
* W DO CLCSE *
* Libera un dispositivo *
* */

PRI VATE int w do_close(dp, mptr)
struct driver *dp;
nmessage *mptr;

{
if (w_prepare(mptr->DEVICE) == NIL_DEV) return(ENXI O;
W_wn- >open_ct - - ;
return(CK);

com_simple

Acepta un puntero aunaordnecmd y devuelve OK o error

Descripcion: Es llamada para envia comandos ala controladora que terminan répidamente sin realizar transferencia de
datos. Estos son aquellos que identifican el disco, configuran algunos parametrosy realizan larecalibracion

/* *
* COM_ S| MPLE *
* Una orden sinple de |l a control adora: s6lo una interrupcion *
* sin salida de datos *
* */

PRI VATE int com si npl e(cnd)

struct command *cnd; /* Bl oque de orden */

{
int r;
if ((r = comout(cnmd)) == OK) r = w.intr_wait();
w_command = CMVD_| DLE;
return(r);

}

w_timeout

No aceptani devuelve nada



Descripcion: Eslafuncion quecom out mandaalatareadereloj paraser despertada cuando ocurre un timeout después
de un fallo de la controladora de disco

Si sellamaaestafunciony w_command esigual a CMD_IDLE, simplemente retornara

Si w_command vale CMD_WRITE o CMD_READ, significara que no se ha completado una operacion de lecturao
escritura. Esto se intentararesolver reduciendo el tamarfio de | as peticiones de E/S; ya sea a 8 sectores 0 auno

Para cadatimeout se escribiraun mensaje por pantallay sellamaraaw_need_reset paraforzar lareinicializacion de
todos los dispositivos en el siguiente intento de acceso

Sellamaainterrupt para enviar un mensgje alatarea de disco y simular lainterrupcion hardware que debia haber
ocurrido al final de la operacion de disco

PRI VATE void w_tinmeout ()
{

struct wini *wn = w wn;

switch (w_command) ({
case CVD_| DLE:
br eak; /* No hay nada que hacer */
case CMD_READ:
case CVD WRI TE:
/* La control adora no responde */
/* Se puede resolver limtando la E/S multisector */
if (wn->max_count > 8 * SECTOR_SI ZE) {
wn->max_count = 8 * SECTOR_SI ZE;
} else {
wn- >max_count

SECTCR_SI ZE:

defaul t:
printf("%: tinmeout on command %©2x\n", w _name(), w_conmand);
w_need_reset();
w status = O;
i nterrupt (WNCHESTER) ;
}

W_reset
No aceptanaday devuelve OK o ERR.

Descripcién: Ordena una reinicializacion a la controladora después de cualquier catastrofe, como puede ser falta de
respuesta por parte de la controladora

Después de un retardo inicial para dar tiempo aque €l dispositivo se recupere de la operacidn previa, se pone un bit
del registro de control de la controladoraauno y de nuevo acero

Se llama a waitfor paradar tiempo a dispositivo a que pase a preparado. Si esto no ocurre se mostrara un mensaje
notificandolo y se retornara error

Se marcan las entradas de WINI, en su campo estate, como reinicializado

/* *
* W RESET *
* Mandar un reset a la controladora. Esto se hace tras cual quier catastrofe, *
* cono la falta de respuesta por por parte de la control adora *
* */

PRI VATE int w reset()

struct wini *wn;
int err;

/* Espera por una recuperaci 6n interna de |a unidad */

mlli_del ay( RECOVERYTI ME) ;

out _byte(w wn->base + REG CTL, CTL_RESET); /* Activa el bit de reset */
mlli_delay(l);

out _byte(w wn->base + REG CTL, 0);
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mlli_delay(1);

/* Espera a que la controladora esté lista */

if (!'w waitfor(STATUS BSY | STATUS RDY, STATUS RDY)) {
printf("%: reset failed, drive busy\n", w nane());
return( ERR);

}

/* Se marca cada entrada de WNI en state cono inicializado */

for (wh = wini; wn < &nini [ MAX_ DRI VES]; wn++) {

if (wn->base == w wn->base) wn->state &= ~DEAF;
return(oK);
}
w_intr_wait
No aceptanaday devuelve status

Descripcion: Esllamada después de escribir o leer un sector. Esta se queda esperando hasta que le [legue unainterrup-
cién que pongaw_status a“no ocupado” .Entonces se comprueba el estado de la peticion. Esto se realiza desactivando
lasinterrupciones para garantizar que no se cambiew_status

/* *
* WINTR.WAIT *
* Espera por la interrupcién de fin de una tarea y retornar resultados *
* */

PRI VATE int w.intr_wait()

{

nessage ness;

int r;

/* Espera por una interrupcion que ponga w status a no ocupado */
while (w status & STATUS BSY) recei ve( HARDWARE, &ness);

/* Conprueba el estado */

 ock();

if ((w.status & (STATUS BSY| STATUS RDY| STATUS WF| STATUS ERR)) == STATUS RDY) {
r = oK
w_status | = STATUS BSY; /* asum nmpbs que esta ocupada con la E/ S */

} else

if ((wstatus & STATUS ERR) && (in_byte(w wn->base + REG ERROR) & ERROR BB)) {
r = ERR BAD SECTOR, /* sector defectuoso, no servira reintentar */

} else {
r = ERR /* cual quier otro error.*/

unl ock();

return(r);

}

w_waitfor

Aceptamascara, vaor y devuelve 0 61

Descripcion: Arranca un timer mediantemilli_start y luego entraen un bucle que comprueba aternativamente €l regis-
tro de estado y €l propio timer. Si ocurre un timeout, se llamaw_need reset para preparar |as cosas para que hay una
reinicializacion de la controladorala proxima vez que se soliciten sus servicios.

/* *
* WWAI TFOR *
* Espera hasta que |a control adora pase al estado deseado. *
* Retorna cero si hay tineout *
* */

PRI VATE int w waitfor(mask, val ue)
i nt nmask; /* mascara de estado */
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int val ue; /* status requerido */

{

struct mlli_state ns;

mlli_start(&ms);
do {

if ((in_byte(w wn->base + REG STATUS) & nmask) == value) return 1;
} while (mlli_elapsed(&rs) < TIMEQUT);

w_need_reset (); /* Hay que reinicializarla */
return(0);

}

w_handler

Aceptaun entero irq (solicitud de interrupcién) y devuelveun 1

Descripcion: Es el manejador de interrupciones. Su direccién es puesta en la tabla de descriptores de interrupcion por
w_identify cuando la tarea de disco duro es activada por primera vez. Cuando se produce unainterrupcion de disco, €
registro de estado de la controladora es copiado aw_status y entonces lafuncion deinterrupcion del kernel esllamada
parareplanificar latareade disco duro

/* *
* W HANDLER *
* |Interrupci 6n de disco, envia nensaje a la tarea wi nchester y *
* rehabilita las interrupciones *
* */

PRI VATE int w_handl er(irq)

int irq;

{ _ _ .
w_status = in_byte(w wn->base + REG STATUS); /* reconocer interrupcion */
i nterrupt (WNCHESTER) ;
return 1;

}

w_geometry

Entrada/salida: Puntero ala estructura particion.

Descripcion: Como pardmetro de salida devolvera los valores 16gicos maximos del cilindro,la cabezay el sector del
dispositivo de disco duro seleccionado. En este caso |0s niimeros son auténticos no inventados como el caso del disco
RAM.

/ *
* W GEOVETRY

PRI VATE voi d w_geonetry(entry)

struct partition *entry;

{
entry->cylinders = w wn->| cylinders;
entry->heads = w wn->| heads;
entry->sectors = w wn->| sectors;

}



