
UNIVfRSIDAD NACIONAL AUTONOMA Df MfXICO 

FACULTAD DE CIENCIAS 

DESARROLLO DE UN SISTEMA BASICO 
DE ENTRADA SALIDA PARA EL 

MICROPROCESADOR 80186 

MEXICO, D. F. 

TESIS 
QUE PARA OBTENER EL TITULO DE: 

MATEMATICO 
PRESENTA: 

RICARDO BARRON FERNANDEZ 

1985 



UNAM – Dirección General de Bibliotecas Tesis 

Digitales Restricciones de uso  

  

DERECHOS RESERVADOS © PROHIBIDA 

SU REPRODUCCIÓN TOTAL O PARCIAL  

Todo el material contenido en esta tesis está 

protegido por la Ley Federal del Derecho de 

Autor (LFDA) de los Estados Unidos 

Mexicanos (México).  

El uso de imágenes, fragmentos de videos, y 

demás material que sea objeto de protección 

de los derechos de autor, será exclusivamente 

para fines educativos e informativos y deberá 

citar la fuente donde la obtuvo mencionando el 

autor o autores. Cualquier uso distinto como el 

lucro, reproducción, edición o modificación, 

será perseguido y sancionado por el respectivo 

titular de los Derechos de Autor.  

 



Capítulo I.-

ca,!tulo rr.-

. Capítulo III .-

Cap!tulo IV,-

Capítulo V.-

.Capítulo VI.-

6.1.-

6.2.-

6,).-

Cap{t1llo VII.-

C O N T E N I D O 

Introducción ........ , ..... , ~ , ..• l 

Características de una 

microcomputadora ••.•••••• ,...... 4 

El inic?'Oprocesador 

80186 ..•......... · ••. ' •••• ·• .••••• 

Conf1guraci6n de nuestra 

miorooomputadora •• , • , ••• , , , • • • • • 14¡:>> 

Características de un 

Sistema Básico de 

Rntrada/Sa.lida ( BIOS),, •••••••••• 

Interacci6n 4el Bros 
con los dispositivos 

periféricos .••........• .'· ...•.. · .. 

Tecla.do· •.....•.... •••••••••••••• 

·Video • , •. , , •, •.......•..•..•• , •. 

Diskette ........................ 

16 

22 

24 

30 

34 

El 'Reloj de Tiempo Real • • • • • • • • • 39 

'•', 

Capitulo VIII.- !nteracci6n del Sistema 

09erativo oon el BIOS • • • .. • • • .. • ·44 

Apéndio~.- Listado del BIOS. 

¡Bil)Hoeraf ía. 
' . ' .~ .... ~.· ' 

,.i .. 



Aór3de c.imien tos 

quiero ex~resar mi aeradecinie~to el ~.en l. 

Miguel Lindig, direo~or de esta Tesis, nor sus valiosos 

consejos, por su cr>laboraci6n .'f ate:-icio:!es recibidas para 

la elaboración·de la misma, 

A la maestra Guadalupe IbargUengoitia, asesora 

dé este trabajo, por su amabilidad y orientación. 

·A todas las personae de la sección de Graduados 

de U~P.I.l,C.s,A. por sus atenciones :J colaboraoi6n desin 
. ' ' .... 

te resada, 

A Intelie;encia Artificial, s. A., por pel'l4iti.r el 

uso de sus instalaciones durante la elaboración de este 

trabajó. 

A los miembros. del .jurado .elt8minador pór ~u geu 

tileza y amabilidad. 

Y a. toda.e las personas que directa o indirecta

mente contribuyeron a la realización de éste tni"oc.·jo. 

; .· 



I. INTRODUCCION. 

Peasnndo en solueioaar el probl•aa d• loa •erv! 

eioa de edaputo·para loa eetu41aatea, en UP:IIOSA ae eeta

blaei6 en 1982 un proyeeto para deearrollar uaa •ioroeo•

. putadora H base al aieroproouador 80186 d• In·tel, 

Uno de loe obj-etivoe d• diaeflo d• ¡a náqui11a u 

la de .eer eoapatible a niv.•l Software eoa la I!•-PC. 

Ea. el pre1eate t~bejo a• har' uri arullilt. d•l 

Siat•• IÁlieo de Eiltrau/ S&lida (BIOS) de la aieroeoap! 

tadora en cueat16n 1 s• preaeatanl uaa v•rsi6n operativa 

del aieao. 

5• dueribi!'li tl aepeeto tuaoiona1 dt le.e dis-

.tutae partee d• l&. aieroto•putadora pero d.11 tatrar ea - · 

detallH el4etrieoe. !ato pera:i. ti1' tener u.a viei6a de lo 

que ocurre en el iaterior 4• la ·111eroooaputadora que eé el 

a•bi••t• en tl ~u• •• deearrolla tl BIOS. 

. . •' .~ ' 
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Para. ~u• una microcomputadora pueda operar, no 

bas.ta que tenga todas sus componentes físicas ensaiabla-

d!:"IB correctamente; es necesario que e xi atan pro;,ramas 

que les den animación a estos dispositivos, que los sin

cronicen y que los hagan funcionar como un todo, ~ermi-

ti~ndole al usuario aprovechaT las oap~cidades de la mi

crooomputadora mediante comandos de uso sencillo, Este 

conjunto de programas lo conforman el BIOS y el Siste•a 

Operativo, 

El BIOS ·está integrado fu.~damentalmente por pr~ 

gramas que controlan el funcionamiento de los diBpositi-

voe rierif,ricos, con sus direcciones tísicas asociadas, -

realizando su inicializac16n, verificación y ejecuci6n de 

0011andos de alto nivel provenientes del Sistema Operativo, 

Así, el BIOS proporciona al Sistema Operativo ~ 

na interfase que le permite dirigir los di sposi ti vos, la 

01:1al es indepe~Jdie:lte de direcciones físicas y de señales 

de sincroniaación. 

El princi9al objetivo del Sisteraa Operativo es 

el de proporcionar un sistema de archivos y ~~ medio am-

biente de ejecución para loa programas de aplicaci6n. Es~ 

to lo consigUe basándose en los servicios que le proporoi2 

na el BIOS. 

'" .'" 
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Como puede observarse, la proPTamaoión del BIOS 

está estrecha:nente ligadn con las características del 

Hardware, ~or lo que es de esperarse que BIOS de microco! 

putadorae distintas sean diferentes. 

Esto ea cierto en cuanto a la configuraci6n de 

los prügramas, pero por'razones de compatibil~dad, al me

nos ea nuestr.o caso, d• lo que ee trata ea de emular las 

funciones del BIOS~d• la IBM-PCJ 4eto significa que loa -

Sistema.a Ope?'ativoeque corren en la IBJl-PC correrárien -

nuest.ra microc(!mputadora sin ninglin problesa, ·obteniendo 

re'sul tados similares. 

Otro detalle importante en cuanto a programación 

del BIOS es que, de hecho, es el .único m6dulo d• Software 

que se ·eutiende directamente oon el Hardware, t.odos loa -

demás, Sistema Operativo y M6dlil.oa de Aplicación, vez1 a -

los dispositivos úe.00110 entes lógicos nue físicos. 

Podemos decir que •l correcto funcionamie~to de 

la aicroco11putadora depende del BIOS, de la adecuada ü1te!'. 

acción de 'ste con el Hardware y con •l Sistema Operativo. 

En su momento se har.á una deecripción de la es
tructura del BIOS y de algunas de sus.rutinas, tratando -

de construir un panorama oue ilustre; en base a las oper! 

ciones básicas de una nicrocomputadora su comportamientó 

exterior. 
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II. CARACTERI:)TICAS DE UNA MICRCCOrr.PUTADO'lA. 

Por microcom,utadora ee entiende, para fines de 

esta tesis, una computadora cuyo CPU está implementado en 

un s6lo dispositivo. 

Desde su aparición en 1963 con la PDP-5 1 las m,i 

crocomputadoras han ido desarrollando características que 

las sitúan cada vez más en un plano de igual a igual con 

las minicomputadoras y computadoras de tamaffo mediano, con· 

bastantes posibilidades de superarlas (14.1}(2.l). 

(Nota: los números entre paréntesis ir.dicé'.n referencias 

bibliográficas), 

BUS DE DIRECCIONES 

e Pu MEMORIA I/O 

BUS DE DATOS 

Pig, l Diagrama de bloques simplificado de una miorocom~ 

putadora. 
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El funde.l!lento teonol6gico en el que se basa.n las 

J-.icrocomput..~dorEts, son los circuitos integrados y en pa.r

ticuler, en los de a¡te ~scaln de integración (LSI). Es

tos permiten condensar en u.n pequeño espacio ciroui tos 1.§. 

gicos de un gran número de compuertas, De hecho, permiten 

~ le. fabricación de toda µna computadorei. en Wl solo dispoa!, 
·r: 

~. tivo (sin contar con los diapositbos de Entrada/Salida), 

I.as microcomputadore.s no sólo compiten con las 

computadoras medianas en el terreno propio de 'atas, sino 

además abordan otros campos donde las computadorss gran-

des por su tamaño y costo no pueden entrar, Un ejemplo de 

isto son las a.plicacior:es industriales y de control donde 

frecuentemerite se usaban circt<i tos 16gicos de propósito -

específico y que ahora, con el bajo costo y disponibilidad 

de los microprocesadores, se pueden construir microcompu

tado~s que dé1feapeñen el papel del Sistema digital de -

prop&sito específico, reduciendo costos y aumentando efi

ciencia y versatilidad • 

..... --·· 

;: ,·· 



III •. EL ~IOROPROCESADO~ 80186. 

El inicrvprocesador 80186 de Intel es un micro-

procesador de 16 bits altamente integrado; combina en un 

sólo dispositivo varias componentes que usualmente se ha

llan se para.das, Esto permite que las microcol?lputadoras d.!. 

señadae e. partir de _,l cuenten con un mínimo de componen

tes individuales. ta comunicaoi6n del 80186 con los otros 

elamentos, ·se lleva.· a cabo a trav's de sus "pina", Cada -

"pin•• puede desempef1ar una o más funciones de comuriicaci6n 

(3~3), su OPU está integrado por la Unidad de Ejecuci6n y 

la Interfase del BUS. En sue instrucciones de máquina, es 

totall!lente compatible con el microprocesador 8086 1 808~ 

(2.2), ofreciendo diez instrucciones adicionales, algunas 

de alto nivel. 
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INTERFASE 

DEL BUS 

.UNI AD 

SEL CTORA 

DF. PULSOS 

r-------------r·1 

1 

·' CIOlf 
L. 1 

-- ------ --.J 

CONTRCLAD011M--+---• 
DE 

I NTERRUPC I 
.... --it---

N ES 

T l B 

Pie;. 2 El 111ioroprocesador 80186 
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G!t:NERADOR DF. PULSOS, 

El generador de pulsos le proporcior:a al 80186 

la seí'l&l de reloj fwide.mental (ciclos de ·rr.áquina), en lo 

que ae basa ~ran parte de su actividad, 

!U generador de pulsos deriva eu fr~cuencia fun, 
de.mental de una referencl.a externa' (oscilador o cristal) 

del doble de le. frecuencie. de operaci6n, es decir, para -

que el generador de pulsos oscile a una frecuencia de 6MHz, 

el oscilador externo debe oscil,ar a 12MHz ( 5). 

las frecue:·.cias Jlllls usuales a le.e que oscila el 

8018.6 son 8 y 6MHz, Ia ejecuci6n de las instrucciones e.:i

tá sincronizada por los ciclos de máquina y puede medirse 

su duraci6n de acuerdo al número de ciclos de máquina r¡ue 

oc~:,:ie.; por e jem¡>lo, una suma típica en el 80186 ocupa 3 -

ciclos y, si el micro oscila a 8MHz, se pueden efectuar a 

proximada.mente 2 .6 millones ~e sumas en un segundo, 

El 80186 establece y controla la co111wU.ca.ci6n 

con loa· dillposi ti vos de la 111icrocomputadora externos a &l 

, inclu1endo los módulos de memoria,mediante la Unid.ad S! 

lectora (Chi~ Select-Unit) y la Intertaee del BUS (BUS I~ 

ter!ase Uni t). Ademis, mediante la unidad DMA permite co

municacicSn directa, sin pa1ar por el CPU, entre cualee--

quiera de loe diepodtivos externos, incluyendo loe m6du

los de memorb. 

1' 
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UNIDAD SBLBcTORA. 

Para poder Leer/Escribir a Menoria o a disposi• 

tivoe perif4ricoa, ae lea debe elegir antes aediante una 

aeftal de direccionamiento. Ia. encargada' de manejar '•ta • 

aefial ea la Unida~ Selectora. 

Seis líneas de aal14& aon l.lAdaa para el dinc,. 

oionaaiento de Memoria 1 siete para dispositivos. :r.a 11· 

neaa selectoras de leaoria ••t4n di~ididae en tres grupo• 

i)&ra dinccionar •e •nera .. parada las '"aa dpicaa 4• 

Wl •i•t•• 80186J •••ori• •uperior para ROM, aemoria baja 

para vectores de interrupci6n y mtaoria aedit para prOSJ!. 

... •• aplicaci6n. I& diaenai6n dt cada una de •••• '"ªª' 
aat ooao su direoci6n inicial, ea programable. 

Cada una 4• laa •iete líneaa de stlecci6n de P! 
riféricoa direcciona un 're• 4•· 128 b.r'•• coati¡u•• a ~ 

tir el• U.. 41reoci6n lle•• progra11&bl1, que puede Htar l,! 

ca11sáu en •••oria o en Hpacio 4• Bntraa/Salida. 
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Ift!BRPASE DBL BUS. 

r. intertaee de BUS se conecta directamente a -

un BUS de dato• externt, que •e encarga de ooallnicar tía! 

caaeate al CPU con todo• l•• dispoaitivos de la •icrocoa

putadora para el intercaabio de datos. En parUcular lo -

conecta con los a6dulo• de Memoria que ea de donde •• car 

gan la• inetruccionea 1 clatoa al CPU para ejecutaree, Mo,t 

ulaente, la mayor parte del tiempo el BUS se encuentra .,. 

'conduciendo de Memoria á o del CPU. 

IA interfase 4el BUS es la encargada de atender 

;loa requer1mentos de uso de los dispositivos externoa pa

r, enviar o re~ibir datoa de otro dispoaitivo o de la Me
aoria1 cuando H presenta un requerimento dt 4ate tipo, la 

· i~tertaat del BÜS, una vez que te:nnina la transferencia, 

le cede el cont~ól del BUS al di~r>olitivo que lo requirid 

u. vez que.el'.4iapoeitivo ttl'liind de ocupar el BUS, au -

control ea devuelto al CPU. 

El CPU t .. bi4n puede perder el control del BUS 

a1 la unidad ·:DMA. •• requericlAI, para haoer una tranaferen

oia. Deapu'• •uf el CPU tenina de ba~er su tranafe~noia . ..> ..... ' ' ·. ·.· ,:• ' ·. 

, .a:l H que tetaba baciendp alguna, la unidad IllA se. apr! 

pl~ 4~1 BUS 1 pasa a OC\lpá:r' d l~pr del CPU, de .~do\¡~e, 
' ,. . '.'•' . ·, . 

li h&J \lll reqúe'riatnto externo del BUS.• . perdtr4 el control 

aobre late coao lo hubiera perdido el CPU ai· lo tuviera. ,. ' . . ' ' ' 
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Rn el 60186 la car~ de la instruccidn y au ej! 

cuci6n son realizadas por \l!lidadea separadas de tunoiona

mien to independiente, la Interfase del BUS y la Unidad de 

Ejecuci6n, reápectivamente. 

Cuando un programa se está ejecutando, el c6digo 

de sus instrucciones es 'traído de Memoria y puesto en una 

cola de seis bytes por la Interfase del BUS. Cuando la e

jecuci6n requiere otra instrucci6n, la toma dt la cola y 

no tiene que esperar a que sea traída desde Memoria. Esto 

incremer1ta la velocidad de ojecuoi6n, 9or e1 esquema de ~ 

procesamiento paralelo en baee a doa procesadores dedica

dos. 
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BL CPU. 

Bl CPU tiene cuatro regiatroa ,.n•~l•• de 16 -

bit• (AI,BX,CI,DX), ueados coao operando• •n operaciones 

ar1ta4tioaa en l•• cutl•1 •• pueden uaar a\18 oobo 'ita •! 
toe o bajo• en tozwa ••parada. taabi4n oonti•n•t cuatro -

ngbtroe apuntadon• el• 16 bit• (SI,DI,BP,SP), que ,pu•

••a u .. r.. en oper.oioM• arit8'tit•• o ooao apuntadon• 

para aeceear variabl••• cuatro resi•troa 4• ••am.•nto (es, 
DS,ss,~s), que persiten partioioaar la Neaoria 1 oonetruif 
prograaae aodulare•, un apuntador ele 16 bU• y un rtgi•

tro ele •atado taebi•n el• 16 bit•. 

Para obtener una in•truoo16n o un operando, el 
direoo1onaa1en\o de Meaoria •• generado a .-~ir de un rt 
gietro d• ••&11•nto 1 un deaplazamiento. 

Rl registro ele •• ... nto •• eleeplaaado cuatro 
bit•·• 1• izquierda 1 auaaclo al dHplaaaai•nto, obteniln

•o•• \llla direcoi6n el• 20 bite con l• que •• puede direcci! 
nar ha•t• QD .. gab7te. 

1' 

Pig. 3 

Procelo de dirtccio
naaiento en el 80186 

lirecci&n final de :?O _______ .. bita. 
,·, .·\ 

l? 
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COHTADORES, 

:in 60186 inclu~re una Unidad Ti:ner que contiene 

treo contadores de 16 bits, Dos de loo c1la.les pueden ser 

ueador para contar eventos, para pro)orcionar formas de 

onda derivadas del CPTJ 9 de un reloj externo, o para int! 

rrwnpir al e PU des pu4e de un número es pee Íf'ico de "even-

tos", El terct~r contador cuenta sólo pulaos del CPU y pu!. 

de ser usado para: interruapir al CPU desp11és de un núme

ro pro¡;ramable de pulsos, alimentar pulsos a cualquiera -

de los otros e on tadores o a ambos, hacer un requ.erimento 

de transferencia. a la Unidad DMA deapu4s de ciertos .pul-

sos de CPU. 

CONTROLADOH DE INTERRUPCIONES. 

· Este controlador funciona como árbitro entre -

los rt?q~1eri1nentos de atenci6n tanto de interrupcionee in

tentas como externas. Permite, entre otras coeae, e1tabl! 

cer prioridi:iaes entre las interrupciones e inhibirlae in

dividualmente tlesde programa. 

Rl juego d• in•truccionea del 80186 'roporciona 

la facilidád de intnrwapir al· 80186 deed• prog?'UI& 11edia.!l 

te l• in•trucci6n INT X.X: (donde XX es Wl número que sirve 

para localizar la rutina de Hrvioio aeociada). Esta ins

trucci6n se comporta eaencialaente de la Miema manera que 

la!I 1nterrupc10nts por Hardware 1 permite inclpive dHd• 

programa acceear laa interrupoionH que ?lOl'll&l•tnte H h! 

bilitan por Hardware. 
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IV. CONPIGURACION DE NUESTRA MICROCO~PUTADORA, 

I.a contiguraoicSn de nueotra mierocomputadon e! 

t' bFsada en dos mioroprocesadoree, el 80186 y el 8031, -

los dos de Intel. El prirr.ero es el microproce6ador maestr.o 

del sistema y el eep,1:ndo ee encarga de atender exclusiva

mente el video y el teclado. Aaboe microprocesadores se -

comunionn mediante un Puerto con un protocolo de comunic_! 

ci6n asociado. 

El microprocesador 8031 posee doe meaoriaa, una 

parH almacenar ex:clusivamente ir1etruccionee y otra oara -

loe datos con capacidad de hasta 64Y. bytes (16), En eu M! 

morie de inatrucc iones l'•eiden 10::3 programm1 que contro-

lan Rl video y al teclado, y en eu ae•oria de dato• (vi-

deo-memoria) ae lee o se escrtbe la int~r1111cidr que ae--

diunte un m.:•n·?jo eepecitico, se convierte en ce.racterea o 

figuree en le. pant!llla del video, 

VIDF.O 

80186 8031 

T~CLADO 

Pig. 4 Cbopflraci6n en~re l"l 90l~li y el 8:.131 
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1 Por la ,:_:ran capacidad de inte6raci6n del 80186, 

el nÚJ!\ero de diupositivos individue.les de la microcoaput! 

dora ea reduciño, puesto que, ~anto el controlador de int! 

rrupciones, los Timers y el controlador de DMA residen -

dentro del 80186. 

Se cuenta aden'iás con un controlador de diskette 

8272A con capacida~ pani. manejar ha:;¡ta cuatro unidades de 

diskette (Drivers) con dos cabezas cada uno. 
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V. CARACTERISTICAS DB UN SISTEMA BASICO DE ENTRADA/SALIDA 
(BIOS ). 

El BIOS ea un conjuato de tablas y rutinas gen! 

ralmente residentes en ROll que se encarga de preporcionar 

a loa programas de aplicaci6n y fundamentalmente, al Sis

tema Operativo, una intertaee mediante la cual puedan di

rigir el funcionamiento '• los dispositivos tales como a 

pantallas, impresoras, graficadorae, etc., mediante coma~ 

dos unifonaeaente ~etruoturados. 

La primer tarea del BIOS consiste en verificar 

e inicializar los diapoeUivos al encenderee la máquil'(S, 

esto lo hace independientemente del Si•tema Operativo con 

el que H vaya a. trabajar. 

El principal objetivo del BIOS conabte en Bat! 

blecer un raarco independiente •• direccione• tieicae para 
' . 

el Software d• aplicaoifn. Beta funci6n 4•1 BIOS pe~ite 

_; desarrollar programas que ae. pueden e jeoutar en to tia una 

familia de microcosputadoraa siempre y owui4o·cada m1em-

bro •ea compatible en eu ~uego de inatl"\lcoionea de 8'qui

na 1 au BIOS •oporte el miamo protocolo (l0,9), 

16 
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Programas de aplica-- Sistema Operativo ...... _ .... 
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1 BIOS 
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1 Hardware 

Pig. 5 ~l BIOS, intel'taee entre Software y Hardware 



Es conveniente que el BI0S sea el único m6dulo 

de Software que interactlÍe directamente con el Hardware, 

Las rezones de ésto son dos: 

l. Portabilidad, 

La comunicación con los diB?Oaitivos ee realiza 

a través de Puertos. Generalmente, un dia9ositivo tiene a 

sociedo tmo o más Puertos y a cada Puerto le corresponde 

una dirección fija, de maneni. que, si algún programa man!, 

ja directamer.te un dispositivo, por ejemplo la impresora, 

9or fuerza en algdn momento deberA hacer referencia a la 

dirección fija asociada con alg1ín Puerto de la i1upreeora. 

Lo .que implica que, si quere1no11 correr 'ate pN¿rama en. .2. 

trr:. ::.'.~:':''.)CO:~i)Utadora, ásta debe manejar el l!lismo Puerto -

en 1;1 ~is::Ja direcci6r. y ~sto constituye wui re;;tricci6n 

ba~tanle fuerte. 

2, ~ficiencüt, 

:;;1 algoritmo par~, manejar un dit3positivo Urect! 

mente puede :Hir granJA .'! co1:iplejo, además, para i11pl11aen

tarlo ae deb-. conocer a cierto nivel el funciorll:lmiento i~ 

temo del. dil~poai ti110, ?Or lo quA "ª recomendable no gas

tar .eaf·..1er,,;o. 1Jf! llt'IU ru;;.l,na 'l:.1P. 1 ;JOr Otr:¡¡ ~arte, Bf'lOUramen 

te se pueo:!e i.nptemenhr usando el JIO:L 

En ooncl·Ja.l6n, a partir .:iel ;nos, el Siatelllll Op! 

ra ti V') 'J to~ 116dülol'l de n¡Jlicaci6n ven n loe :li1.111oe.i ti vos 

como entes l6e;ic•Je con cnracteríaticaa r1ue no deoe!lien de 

e~ i11nl•menLaci6n fÍ5ica. 
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ESTRUCTURA Y ACCESO AL BIOS. 

EL BIOS está formado por1 

- Rutinas de inicialización y prueba de los dispo

si ti voe. 

- Area de datos ••••••.•• , ••• , •• donde residen los, 

parámetros de funcionamiento de loe dispositivos. 

- Vectores ~e Interrupci6n ••••• que indican el co 

mienzo de las rutinas de servicio. 

- Rutinas de servicio •••••••••• que dirigen el tui:. 

cionamiento de cada accidn específica del BIOS, 

Las rutinas de inicialización y prueba tienen 

como primer objetivo, detectar alguna falla en los dispo

sitivos que pueda repercutir posteriormente en el fúncio..; 

namiento adecuado de la microcomputadora. Bet~ tipo de 

pruebas se hacen alimentan.do a los dispositivos con datos 

elegidos de tal manera que permitan conocer de antemano 

en qu' forma ha de responder un dispositivo norid11. Si el 

comportamiento del dispositivo no ee el esperado, enton-

ces se activa una rutina de error. 

Las ruti!lAe de prueba pueden eer tan con¡plica..

das como ae desee, 'ato depende~ de lo que se considere 

importante checar y lo que n6 y con qu4 grado de eofieti

caci6n. 

Una vez que ee ha verificado el buen funciona-

miento de un diepositivo, •i es necesario ae procede a i

nicializarlo, ea decir, a de~arlo en un eetado a partir -



del cual pueda operar noX'lllC\lmenta en lo auceaivo (10,g), 

li'inalmente, una vez que t•ldos los div~-;,sitivos 

que lo requieran han sido probados e inicializados, se e

jecuta un procedimiento (BOOT STRAP) mediante el cual se 

carea desde disco al Sistema Operativo en la ~emoria pria 

cipal de la microcomputadora. 

Las rutinas de inicialización y prueba puedea -

e~pezar a ejecutarse a partir del encendido de la llAlquina 

(RJo:3ET de encendido) o bien, Bi la amquina ya est' encend! 

da,, presionando Wl& combina.ci6n adecuada de teclas (R.W:Sl':T 

de teclado). 

El acce.ao a los servicios del BIOS es a trav4a 

'de interrupciones "blandas" cuyos pariímetros residen ·en 

los re~istros del CPU. 

Por interrupci6n "blanda" debe entenJ•rH una -

interrupci6n generada por Software, A nivP.l lenguaje •n-
samblador1 'etas interrupciones to111&n la fonaa1 INT ·XX -

donde JC..~ es un nllmero que sirve para obtener la direcci6n 

de inicio de la rutina de servicio asociada a la interru~ 

ci6n (2.3), 

Para obtener la direcci6n de inicio de la .:rutira 

de servicio, se multiplica XX por cuatro; 4ete número ae -

to1111& o.omo la dirección de doe palo.braa 4• me:nori~ coneec,l! 
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tivaa ( a ~ste par de palabras ee lea conoce como Vector 

d• lnterrupc16n), d• la.e que ee toUla al H6Jnentc y el de,2;' 

plazaaiento de la direcci6n buaoacla ( 5). 

Pueato que el número U en la ine·truooi6n INT XX 

-.upa wi byte, s• pueden definir hasta ;.:'.16 vector;n. (le i:1-

t•rJ'Úfei6n, lo que impli.oa que el primer r l•/ !·:i de u1c.u1)ria 

"eeW' potenoiabent" ocupado por vectores 1le in LM·i·upciÓn, 

Existen algunos vectores d• interrupoi6n que PU! 

.. n ••r acceaadoa 9or Hardware. Bate se consigue ••i81'1ia

dole a las l{neaa de interrupci6n usadas por 101 disposi

tivos para interruapir al 80186, un número XX q11• !1H••P!. 
•, 

fla el aieao pa;P'l que en la instl'\lcoión Il'lt D. Bato •• -

ba•• ... •l fin •• que •n cuanto un diepo•itivo interrua

,., •• tenga 'tlll ~pido. acceao a la rutina de servioio que 

atend•n dicha 1nterNpci61l. la asignao16n de los vectores 

ea fi~a 7 llO puede eer aodificada por Software, 

Bl MC ... I• la• rutiaaa •• HrYi•i• HUant• -

ftotorea d• interrupo\lit peftú. t• a loe programa d• apli

oaci6a 4efiair •u• propia• rut1-a u Hn~~io, i~teroep

tar la,• que exiet•• o ... utuirlu. Bt •l cía .. l• Jíil••u-o ., '• . 
titua16n de una que ,. Hi•ta, .. to H: llna .. a oabo eut1 · 

tu11n40 1.111 ?totor d• 1nterrupoi6n por º'ro que apunte a 1-
nuewa NUna te ••rYioio (lÓ.5). 
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VI. Ilt'fERACCIOH DEL BIOS CON LOS DISPOSITIVOS PEIUFERICOS. 

~ t•:rm1no1 generales, un dispositivo perif~r! 

-oo e~ para la m~erocomputadora el cSrgano _de alglin .. ntido. 

1• 4eoir, el 4iepo•iti~o periférico le peraite actuar sr

llll"e el .. dio exterior o Jl!lrcibir alguna acci6n del mieao. 

La comunioaoi6n del CPU con loe perif,.ico• se . 
lle'ª a cabo a trav's de PUertoe, que son 4iretcione• qu• 

bien pueden corresponder a localidades de aemoria o n' 

14.6). 

Bn el caso del 80186, existen inatr1lcoione• e~

peo{ticae para manejar l~e PuertH. Eetae sen IN clir (do~ 

•• 41r ea la direcoi6n del Puerto de 4onde •• Le•/B•cribe 
'dato&), para leer un Puerto y OUT para escribir en 41; · I!. 

aenl.aante ee l~& para enviarle un o«*ando o los parime

-trol 4• 1nio1*lizacUn. 11 oontrol 4• loe perit4ricoa H 

1~11tda ae41Al'lt• leot\U"aa 1 eaoritw..• a lt• Patrtoa co-- · 
rre1poa41ent••· La .. qui~ JUt•• oontrtlar ha•ta 65535 ~

Puertos. 
ta iater.aeo16n 1atre.1l BIOS 1 un ti9poa1tiYo 

dado •• 11tabl•c• a 101101t-.. 4• ua progra11a que .._,u11re 

•l uao del di•poai tho .. c11ant1 una intll'1'Upci6n blanda, 

o requtritta por tl 4f9po•it1vo a1aao m•41aate uDI intorl'Q¡ 

ÓiH Har4•n o• el olt~•tivo 4• avisarle al 8<>18' que -
lla ent1'9do en. un ••tato que_ requiere atencidD. 
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En c~da caso la atenci6n a la interrupci6n, lo 

efectúa una rutina de servicio. Esta rutina de servicio 

forma parte del. BIOS, y está direccionada por el vector 

de interrupci6n asociado al dispositivo. Todas las local! 

dades de memoria usadas por las rutinas de servicio como 

variables propias, se encuentran en un área llamada BIOS 

DATA (400H a 482H), 

IA vari.-dad de periféricos que ee pueden oonec

tar a un microprocesador depenue de todo aquello que se 

pueda controlar mediante eei'lalee digitales, como por eje! 

plo1 la operaci6n de un rayo láser, el movimiento de un 

brazo mec,nico, el volante de un carro, etc. Aunque en la 

actualidad y debido al tipo de aplicaciones dominantes los 

más usados eons diskette, video, teclado, impresora, etc,· 

En lo que sieue ae hartl una descripción funcional de al~ 

nos de ellos y de su rutina de servicio asociada. 

(Nota: la descripción de las rutinas de ••rvicio no es un 

diagrama de bloquee fiel de las rutir.ae del lietado, Bu 

ob~etivo tB dar una idea de Bu tunciltnamiento). 
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6.1 EL TECLADO. 

Bl principal medio de comunicación entre el usll!. 

rio y la aicrocomputadora lo constituye el teclado. Cada 

una de las teclaa tiene asociado un valor relacionado con 

eu posici6n en el teclado (C6digo de Rastreo) y otro valor 

que indica al Sistema Operativo una acción especí~ica a e

fectuar {valor ASCII)(l0.9), 'ate valor eetá representado 

nemot,cnicamente por la figura en la parte superior de la 

tecla y e1 aaisnado por Sottware. Por ejemplo, la tecla -

< RllTUU) •.~ el teclado de la IJll-PC tiene un Código de Ra!, 

treo de 28 y un valor ASCII de 13 • Su valor ASCII le' in

dica al Sistema Operativo que hay que hacer un retorno de 

carro sobre la pantalla, es decir, posicionar al cursor -

en el principio de 1a línea corriente • 

. Cada tecla tiene aeooiado un aólo 06dieo. de Ra! 
treo y ni.nguno, uno o ds valoree ASCII, éato depende ei 

la tecla es presionada sola o simultán .. mente con alguna 

otra tecla que altere su valor ASCII. Las teclas que pue

den alterar el valor ASCII aon:<CONTBOL),<SHilT> ,<ALTERN! 

TE),(UPER CASE>. Bn nuestro teclado, 'atas teclas no gen! 

ran C6digo de Rastreo, únicamente un bit que las 1dentil! 

ca (13). 

Cuando ae p~1iona una tecla, loe circuitos del 

teclado gener.n una seflal (STROBE) que interrumpe al mi-

croprocesador que atiende al teclado, indic,ndole que hay 
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un dato listo para ser enviado; éste dato está compuesto 

del Código de Rastreo de la tecla que se presion6 y de i~ 

formaci6n extra que indica que Ul'l8 tecla modificadora rué . 

presionada simultáneamente. Una vez que el microprocesa-

dor recibe la interrupci6n y lee el dato, genera una ee-

i'lal (Acknowledge) que ayiea al teclado que el dato ha si

do léído y que puede preeentar otro dato a la salida, 

Por l'ftZonee de compatibilidad, nuestro teclado 

emula al teclado de la IBll-PC, 'eto quiere decir que, u

na vez que •• ha recibido el dato del tecla•o, •• le debe 

aodificar para generar el C6digo de Rastreo ~ el valor ~ 

ASCII que en un teclado Illl-PC hubiera generado la tecla 

correspondiente (1), 
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El teclEldo tier1e e.sociftdae dos rutinas de serv! 

cios CONSOrJl_INT ( INT ODH)' KRYBOARD-_IO ( INT 16H). 

LB primera ae encarga de atender la interrup--

ci6n .Hardware del tecle.do, almacenando loe caracteres que 

recibe en un buffer. Ia segunda usando el buffer que car

ga la priaere., regresa carao~erea al usuario o avisa que 

el buffer eatli vacio. (En reaHdad, en nuestro caso el -· 

que recibe la interrupc16n del teclado ea el 8031 y dee-

pu's •• convertir la informaci6n recibida a un formato -

IBll, interr1.111pe al 80186). 

CONSOLE INT. 

se encarsa d• recibir el Cddigo de Rastreo y el 

cddieo ASCII de la tecla o combinaci6n de teclas preeiona 
. -

da, una vea recibidos loa almacena en el buffer del teo1! 

4o (orsani:t.ado como una cola circular), que reside en BIOS 
DATA. Otra de aua fUl'lciones •e checar ai los Talorea rec,! 

bidos tienen un •18ft1fioado eapecial, ~or ejemplo, RBSET 

o BREAll ei éste •• •l oaao, ejecuta alguna aooi6n eapec! 

fica. 

. . 
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Recibe c6digo 
de rastreo y 
valor ASCII 

Actualisa apWtt•dor 
d• buffer de teclad· 

carga valores a 
utter de teclado 

P'ig. 6 OOOSOLE IN1'. Dia8ftma 
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XEYBOARD_IO, 

B•t& rutiria de servicio tiene tres modalidates, 

la opci6n •• indica aediante el regietro AH. 

AH • O 

AH"' l 

Eepera al siguiente caracter dAl teclado y una 

vez que lle¡a, regreaa oon c6digo ASOII en.AL, 

C64igo de Rastree en AH. 

Sub1trae del buffer de teclado el primer cara~ 

ter de la cola 1 lo pone en AX, apaga la band!, 
. . ~ ' 

ra ZP de. la palabra de estado, si est' vacio el 

buffer de teclado, prende ZP. 

Carga el registro de las teclas de control pr! 

sioriadas en AL. 

,J ••.. 
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no 

no 

ter de teclado 
en AX 

carga registro 
~-.SJ.-• de teclas de 

control presio
nadas en AL 

e 
cárgalo 
en AX: 

prende ZP 

Pig. 7 KEYBOARD_IO. Diagrama. 
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6.2 VIDBO, 

r{eicaaente lo •01111tituye una pantalla aiailar 

a una telniai6n 1 un oonnrtidCJll' ügi •1.-anali.6gtoG; que -

convierte el patr6n de bita 4e los caraeteree en seflale1 

de video que geaeran en la pantalla la fonaa 4•1 caraeter 

Ba aueetro eaeo, para repr.seatar un ·Oaractér se usan 16 

b7tea, lo que equivale a contar eon uaa aatriz de 16 X 8 

bita para oa4a taraete'r iapl.eaentado. 

P'ig. 8 Matriz 

del ndmtro uno 

Bl video •neja 408 ao oas altanimérico 1 grcf.f! 

oo. Ba el pri•ro, para que un earaotér aparezca en la p

pantalla, H neeteario tolooar eu oorreeponditntt n.lor -

ASOI I en la priatra parte . •• una Maoria bll llaaacla vi--

4to-t1eaoria1 late ~lor ASOII •• utiliza para d1r9•c1onar 

w. aeaoria Relm llaaau ¡enerauor de caraottrea, •• donde 

•• toma •l patr6n 4• 'it• oorreepondientt al oaraot'r (10.8). 
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En 111. segunda parte de la vide o memoria, ee de

posita el atributo con que se desea aparezca el caractér 

en la pantalla, éste atributo puede sera subrayado, video 

inverso, centelleo o combinaciones de ellos, 

Video ... Gen.de 
~ 

Gen.de .. Pan ta 
~ 

" memori ~ cara e- sel'lal ~ lla 

" 
-y , 

a Ur video 

Pig. 9 Modo alfanum&rioo 

Hay una correspondencia uno a uno entre las po&! 

ciones en la video memoria y la pantalla, de modo que pa

ra que e.parezca un caracdr o punto en la pantalla en el 

lugar que se deeee, basta con conocer el lUgar correspon

diente en la video memoria (1). 
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En el modo gr4fico no se utiliza el generador de 

caracteres, el patr6n de bite de los caracteres o figuras 

a desplegar en la pantalla se tomar1 ··directamente de le. v!, 

deo memoria. Esto permite mis versatilidad, ya que ee pu!. 

den 111fnejar caracteres y figuras de cualquier tipo juntos. 

ideo 

emori 

en.~• 

caracte 

res 

Gen. d 

video 

Pig. 10 Modo grdtico 

Tanto en el. modo gráfico como en el alfanumérico, 

la video memoria es leída ininterruapidamente para obtener 

ya sea un e61igo ASCII o patronee arbitrarios de bite; el 

único moment•l cufl.ndo se suspende 4eta lectura es cuando se 

presenta una sei'1al ilamada RE!RACE que indica ~ue el haz 

de exploración de la pan.talla termin6 de im~rimir una lí

nea 1 se dirige a comenzar otra. Todas las lecturas y es

cri tu:ras a la video memoria deben efect'uarse durante el -

proceso :LndicRdo por RETRACE (1). 

32 



El video tiene una sola rutina de servicio VI-

DEO_IO (INT lOH). · 

Esta rutina de servicio soporta varias opciones 

r1ue son especificadas a trav~s del registro AH. La mayoría 

de las opciones son aut~explicativas (ver listado). 

En nuestra con1'igurac16n el microprocesador que 

tiene contacto di~cto. con la Tideo memoria es el 8031 

por lo que en algunas opciones libera de parte del traba

jo al 80186. La comUJlicaci6n entre el 80186 y el 8031 la 

llevan a cabo las subrutinas CONSOLF! TX y CONSOLE RX. 

80186 80)1 

rta. 11 Cooperaci6n an •1 mane~o 4•1 Tideo 
•· .• ·, .~. r.:.\ ·• ·' · . r ' 

Video 

••moria 

' ~ ' . 
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6,) DISKBTTB, 

Nuestra microcomputadora cuenta con un control!. 

4or 4• diskette (lDC) 8272A capas 4e manejar basta cuatro 

unidades d• diskette (Drivers) J en el Drive se encuentran 

loe circuitos que manejan la cabeza tectora/!11critore., 

que ee la que en 1lltima ·instancia se enc11,rp de leer o e! 

cribir sobre el diskette (11). 

IAt. comunicacidn entre el 80186 1 el PDC 11e lle

va a cabo a trav4s de dos Puertoe que correeponden a do11 

regietro11 internos d•l 1DCs el registro de estado 1 un r1 

gietro de datos, En el registro de estado residen 1011 bita. 

que indican cuándo puede enviar o recibir datos el 1DC y 

la d1recci6n de tran11mieidn de 4etos datos, es decir, si 

van o vienen del 80186, etc, 

En el registro de datos se reoiben los comandos 

que e3ecuta el JDC ade~s de sus par4metros y, cuando tina 
. -

liza la ejecuci6n de un comando, se puede aecesar a tra-

vle del registro d• datos la información que indica en -

qu4 condioionee termi~6 la ejecución del comando. 

la operación del PDC se desarrolla ejecutando 

loe oomándoe que le indica el 60186, Este puede indicarle 

!lasta 15 comandos distintos. 

la· e jecuci6n de un comando eet' dividida en tres 

fases: fase de comando, fase de ejeouci6n y tase de resu! 

tados. 
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Durante la faee 4• coaando, •l regi•tro de e•t! 
clo bdica que .~ JDC puede acepur dato• de ea.ando. 11 -

coMn4o ocupa un bTt• 7 puede requ.erir baeta 7 by'•• como 
par'8etro•. 11 fDC una •e& que ha J'9eibi4o todo• lo• par! 

aetro• que requiere •l oomando, 1DIU.bl la reoepci6n de 4! 
toe d• cCllUUldo e inicia la fa1• de ejecuei6n.(4,6), 

Durante la fa•• 4• ejecueidn, •l fDC •n•i• al 
Dl'i•• la• ••l'lal.H deoua4a• para qle ae lleven a ca\to laa 
aocion•• eetableei4a1-por •l cot1ando' •u. parM.etroe. 

Jinalaente, la f&H de rHult&d08 inicia una 'HZ 

que ba tel'lllinado la e;ieeuc1'n 4•1 ooando, en H• aoaento, 

•1 ~gietro de-tetado indiea que ee pu,eden enYiar dato• 

del 1DC al 80186J e1toe datos pued•• •er haeta 7 bJte'e 1 

•• neoeaario ieerloe •1 •• quiere 8&ber en qu4 ooadicionee 
termin6 la e3eouoi6n del ea.ande. Una ~e• que ee ban le{

do todoa lo• datoe d• 1ntol'llaoi6n oorre•pondient••• el I'!. 

gietro de Htado inUca que •l JDC queda en di•poaici6n d• 

aceptar otro c .... do. A oontin\laoicin •• aueetran •ll'UlO• 
de loe coaandoe que putde e;jeoutar el 8272A. 

IRASBI ( .. d). 

••tiaate ht• co~do, la cabeza Lectora/B•cri

tora ee po•icioaa •• la pi•ta adecuada para, poeterioraea 
te, eon un comando de lectura o eecritura eeeribir o leer 

eobre '1. 



RIOALIBRAR ( retalibrate). 

Dentro del PDO hay un registro que indica 1obre 

qui pieta ae encuentra la cabeza Leetora/ Eecritora; 4ea

pu4e que el PDC detecta un error •e o·,eraei6n o 4eepu'a 4e 

UD USBT, el oontenito de '8te registro 1 l.a tabeza Lect.2. 

ra/ Bacritora no coinciden. Para que ee pueda ae1111r ope

~do normalaente, •• neee .. rio forzar ••ta toiati4tncia 

1 .•••to H prteiuaente lo qu bace ••te coillando, poaici!, 

aá la oabeaa encima d• la piata cero 1 ola .. a el citado -

rtgi•tro. 

•e•iantt 4ate COllU14p ee escribe 1ntoraaci6n al 

Ujk•tte que po.ttriora•nt•. ~•ni Un identitioar cada - · 

Hotor d• una pieta en forma 1nliv14ual, 4eta Hentifica- · 

• o:f6n 'H lltHHria para lHr O ¡)Ar& HCr1bir, 

LU ID!lfTIPICilOR (Bla4 ID). 

Perait• obtener la P••1•16n actual de la cabesa 

LHtora/ laoriton. . · 

LD DA'!OS (R••d lleta). 

Lt• uno o vario• •••torea 4•ntro 4• la piata 4on 

de et lalla la oabéaa LHton/ laoritora. 

l&Cllll DATOS (•rit• a.ta). 

l•••ibe uno o ,ario• •••torea 4•ntro la pi•ta -
4on4e H·hlla la ..... Lt•,ora/ laoruon. 
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El diskette tiene asociadas dos rutinas de ser

vicio: DI:-l!<ET'i'E_INT (INT OEH) y DIS'ímTTE_IO ('INT 13H). 

la primera atiende a la interrupción ge~erada 

por el controlador del diskette (FDC), por ejemplo, al con 

cluir la ejecucián de ªtgún comando. La segunda permite .al 

Sistema Operativo o programas de aplicación hacer uso del 

diskette. 

DISKETTB_INT. 

Unicamente prende la bandera de interrupci6n -

del SH'li:K_STATUS 1 l.ooaliza11o en el :BIOS DATA. 

DI::!KETTE_Io. 

Esta r1ltina de aervici,, atienile loa requetimen

toe de 11sar el dia~ette. Soporta varias counddla espeóit! 

cados en ol regititro AH. su pri-1Cipal co111ponen.te es la -

subrutina DIS!t_EXEC que ea la que directamente ae encarga 

de ejecutar loe comandos. 
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salva registro 

osiciona DS en BIOS DAT 

ejecutar comando 

reou era sectorea rana eri o 

l•• etatue de operaoi_ n .~ , 

rende Cf si hubo error 

re81'9sa conservan o 

(carr1 flag) 

~ig. 12 DISKETTB_Io. Diagrama 
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U. F.:L RELOJ DE TI:w.MPO RF..AL. 

Nueetra microoomputadora tiene implementado un 

reloj de tiempo real basado en los Timers O y 2. 

Bl Timar 2 funciona como un divieor de la fre-

cuencia de oscilación ~~l 80186 ( en nuestro caso ee está 

suponien4o que el 80186 eatá oscilando a 6Mff'¿) y el Timer ,. 
O proporciiona el éwuitum de tiempo requerido al gene~r ~ 

na interrupci6n cada deterainado tiempo. 

Bl funcionamiento de loe Timers en el 80186 re! 

ponde aproxilladamente a lo eiguiente1 

Loe !imers eon contadoree de pulsos, dich.os PU! 

aos loe puede proporcionar el CPU, una fuente externa o -

el Tirner 2.· X.. cuenta se lleva en un registro especial -

dentro de cada Timer 1 se pone en ceros cuando. empiesa la. 
operacidn o •• a1oanza una cuenta lllllxima que indica otro 
registro del Timer. X.. cuenta ""xima ee programable, como 

tambi4n lo ea la capacidad de generar.una interrupci6n u

na veg alcanzada la cuenta m4xima. 

La prosramao16n de loa Timere 11 hace mediante 

eu correapondiente palabra deoontrol (5), en nueetro ca

so el ao.ento preciso de hacer ••to es durante la. 1nicia

limao1611 uaanclÓ loe parÜletr~• ciUt H hallan en TDt!R U~ 
BLE.· 
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El Timer 2 es programado para que genere un Pu! 

so cada 24 del CPU, esto da un total de 250 mil pulsos --· 
por segundo, 

El Timer O es programado para que cuente los -

pulso• generados por el Timer 2 • interrumpa al 80186 ca

da 13733 de •lloe, lo que implica que el Ti~•r O interl'U!! 

pe al 80186 a raz6n de 18,204 interrupciones/segundo, 

Jiaicamente el reloj de tiempo real se halla r! 

presentado por dos localidades de aemoria en BIOS DA~A, 

TIM!R_HI!JH y TIMEll_:LOW, TA primera registra las horas. y 

la segunda las interrupoionea del Ttmer O (Hota: desde el. 

••ento en que TUIRR_LOW vale cero hasta que alcanza au ·

cue;!ta ribima 216-1, transcurre una hora,(216-1)/18.204~ 
•36Ó9). 

El reloj de ti••Pº real tiene aeocia4aa dos rut! 

nas de servicio, TIMERO_ltfr (IN'r UH) 1 Tl!llB_OP_DAY (INT 8 

), La pñ•tra atien4e la inte!'nlpci6n generada por el Timar 

O 7: actualiza el reloj de tiempo real. Le. segunda la utili 
. . .-

u el Siete• Operativo o loe propu&a d• a.Pli~oi6n para 

leer o lniOialipr el reloj de tiempo real. 
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TIMERO_INT. 

Es lQ rutina activada cada vez que el TI~ERO i!!_ 

terrumpe al 80186. 

Actualiza al reloj de tiempo real, ~i TDffiR_LOW 

alcanza su cuenta máxima, incrementa TJMRR_HirlH, 

Una ve1·~erminada una operaci6n ~el diskette, la 

cuenta del motor del PDC da un margen de 1 .dmpo antes de J 

apagar el motor. De 4sta manera, ai dentro del margen e• 

intenta otra operaci6n, ee encuentra al motor en marcha. 

Pinalmente, invoca una rutin& de usuario a trav'e s 

de la interrupoi6n ICH (Tiner-Tick) , ésta ~tina puede -

ser dieeflada por el usuario para .obtener un cu.a.ntum de -

tiem90 Jllil(a acorde a 8119 necesidades. 

. ' 
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TU.1E_OP_DAY. 

Usada por el Sistema Operativo para leer o in!, 

cializar el reloj dt tiempo real. 

Para inicializar se cargan loe valores a cargar 

en TI~R_HIGH y TIMER~LOW en loe registros ex y DX respe~ 

tivamente. 

Al leer ee recibe el contenido 4• 'rIMER_HIGH, 

TI.IBR_LOW en CX 1 DX Zoe&peotivamente. 

,j,, __ 
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TIIZ. IR!IHAOCIOlf DHL SlSTJDIA OPERATIVO CON !L BIOS. 

una ... que terainaa las rutina• 4• inieializa

oi6n ., prueba •in no••cla4, ee ejecuta el BOO'f. SfRAP 1 a -

partir •• ah! •1 St.'t•u Operativo to .. tl control de la 
llieroooaputa4ora (9.A). 

Una te la9 priMrae ooeae qu hace ·el Siateu -

Operativo •• iatacar eon euilatoe 1 •• o~lee :reóüreoe de 
1& lliorocoapatadora puede dieponer1 por ejeaplol ow&nta -· 

... oria de ueuario ba1 41epon1ble, oca e~to• Dri••• d• 
dielcett• !'• ouanta, e'te. teta ••ta infor•oi6n H la .PI'!. 
porciona el BIOS. 

Bl tnbajo tel Siet ... Operat1'10 oouiete fun"!, 

••ntalaent• tn proporeio .. r un 9ieteaa 4t arohi•o• 1 un -

· .. 1110 •b:L•nt• ateeua•o para lOI. pro1N11H •• aplicae14n. 
' . . . ' 

aR ••to A1epOM de tucloe loe HrTieioe qut . pue4e o-.'te-

ner ••1 nos (7). 

Bl eie't•• · 4• arcb1•oa peraite unejar bloque• 

de iator11aci6• llam&•Oll archi••• (que bi•• pu.e4tn ••r pr.!. 
~' iatoe, w~e), ae41a•t• ila •6lo noabn 4teipa4o 
por •1 u.no (noabn del archl•o). Poteao• ao~•r un ar

tbi•o 4• 4:L•t•'tte a ... oria o •1•• .. rea, eaabiar •• ao.-
brea un afthi•o, orearlo o c1Htru1rlo. todo 4eto mt4:Lan-. 

te ua e6lo OOMD4o (•i•tinto en eacla Hao) -, uno.o YIU'i08 

. paftMtl'O•~ 

. ;_ 
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Para h•c•r todo éste trabajo, el Sistema Opera

tivo lo rulico que neceeita hace~ es leer o escribÚ en el 

diskette 1 gracias al BIOS, ésto lo puede hacer usando la 

interrupci6n l3H, 

Para proporcionarlee un me dio ambiente de e jec!i 

ci6n adecuado a loe p:r:ogramas de aplicación, el Sistema .2 
perativo define durante su autoinicializaci6n v~rioe veo~ 

torea de intert'Upci6n y carga en Memoria, como parte del 

Sietema Operativo, las rutina• de servicio asociadas a· ~! 

tos vectoree de interrupci6n. 

Loa servicioe relacionados con un ambiente de ! 

jecuci6n permiten, por ejemplo, a un programa en ejecu--

ci6n , ejecutar otro programa distinto, abrir o cerrar un 

archi•o, eecribir o leer sobre un archivo, etc. Externa-

mente, desde teclado, un usuario puede abortar la ejecu-

ci6n de un prolraus elato ee ú.til, por ejemplo, cuando ae 

soepecha que el programa entró en un loop o ••~ haciendo 

coaas totalmente in4ebidaa. Adeú11 de todo 4sto, el Siat!, 

.ma Operati'fo es el encargado de adminiatrar la memoria 

donde ee,ejecutan loa prosra ... • 4e aplioac16n (8)• 

l.& comunicaci6n con el Siate.. Operativo ee pu! 

de eetableoer externamente 4e•4e teclado •e4iant• ooman-

doe captados e intercep~ado• por un m64ulo del Sietema O

perativo eapeoit1c ... nte enoaraado de ~ato (CCP), o inte,t 
1 • ,. •1 

namente durante la ejeouoi6n de un prognaa mediante int! 

l"l'llpoionea blanda.. definida• por el Siate .. Operatis.o. 

-.->.! 
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Laa X'lltinae aaociadae a loe ooaandos pueden rea! 

tiren Memoria o en diskette; generalmente, las rutina• -

de los comando• máa U8adoe eetlÚl en aemoria y loe menoe z 

freouentee, en diskette. De aanera que, luego que el CCP 

iaterpreta un 0011&1140, bU8•• la r11tina aaoeiada al oo~ 

to, en MemoriaJ 1i no eet&, la bueoa ea diakette 1 ai no 

la encuentra , indica ERROR, pere ei e1t,, la ca rga en 

~••oria 1 la aetiva. 
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ESTRUCTURA DB IS-DOS, 

Para ejeapliticar un poco lo anterior, a conti

nuaoi6n ae muestra •l esquetE. de uno de los Sietelll&a Op•r! 

tivos el• miorooomputadorae más populares, el IS-DOS. 

Si ae desea. trabaja.r con IS-DOS, antes de dar -

•l BOOT .. le d•b• colocar en el Drive en donte actda el 

BOOT. Una vez daclCJ •l BOor, •1 IS-DOS H oaraato ea l•mo

rta 1 activado¡ al '1iea don4• H earga el •S-DOS •• l• º! 
nooe coao ~. 4•1 •i•t•ma. 

IS-DOS consta d• tres arch1vos1 

- COIJIMD.COll 

- 118008.SYS 

- IO.SYS 

COllllAII>.COll ae eucarp de interpretar 109 .... 

doe ••UHo• por •l usuario clHd• •l teola4o 1 •sDOs.sn · 
eoajuatament• ion IO.SYS controlan l•• reeur•o• 4• la ºº! 
p\ltaclora 1atre loa que cleetaua •l eapat•o •11 di.ao 1 la 

memoria eentral. 
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CWMAND,COll 

ISDOS,SYS 

ro. SYS 

DllGRIA 

DISPONIBLE 

?«DORIA DEL 

SISTEMA 

_ ___,. __ _,... 

BSHClO 

EN DISCO 

P1C• 14 latn~tura del IS-DOS 
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AP!OO>ICB. 

LISTADO DHL BIOS. 

CONTBNIDO. 

D1recoi.one• cte Puerto• •••.••••••••••••• ••.,. Al 

Area.d• notorea ~ 1nterrupc16n ••••••••••• Al 
..... 4• ,dato• del BIOS • • • • • • • • • • • • • • • • • • • • • .A2 

Iaioializaolh ••• •• ••.•..•..••.••••••••. , , • M 

BOO'f ( Ift 198) ·····•···················•·•· 
Bquip.~eter (IN! llR) ·- . . 

•..............•..•.•.. 
(Ilft' 12R) ••••.••...•...••....•. ••mo17_s1ze 

TiM~~t-dáy f IN! 8H) • , • , , , , •,, •••••• ,· •• ,.,. 
. . . . . 

!~alo(I~·llB) •••••••••••••••••••••••••••• 
COMÓl~ Ínt (IHT 0111) "·- ....................... 
r.,,~_10 ( lllf 1'H) 

············~········· 
Video.;,10 ( IIJT lOH ) ••••••••••• ~- •••••• ~ •••• 

Dilllcett._Int ( I.NT 918) ·• • • • •. • •• • • • • • •. • • •. • 

A7 
17 
A8 1

' 

A8 

&9 
A9 

All 

il3 
il8 

Dilllcett~_IO ( IN'l' 138) • ••••••••••••.••••••• •. il8 
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tle <bies par• un• microcomputadora basada en el 80186) 
las rutinas del bies son acsesibles mediante interrupciones, 
lo que permite que se les p~leda invocar sin conocer la dlrec:
cion en que se encuantr•n.Es r•comendable que no se intente-
acsesarlas madi ante l•s direc:c:inas que aparecen en el· listado
porque estas pueden cambi •r, 

, direc:c:iones de puertos y constantes globales 

cs_re•;;¡ equ c)f f a4h 
e _mal n_status equ 1 OOh 

: ,z,_ctrl_word equ C:)ffc:ah 
,o-::_cmd equ 108h 

rt_c:trl equ 182h 
:1.ner _i;..t.,rl equ Off52h 
;nt_ctrl equ OH32h 
'nt _pol l eou Off24h 
:nt 1_c:trl equ Off3ah 

: _.""'e~ equ OH22h 
i o",_ ~ata equ 40h 

,: area de los vec:toresi de interrupc:ion 
.------------------------------------------------------------------
. s r) .... se.~rnen t 

·:. l ec6 1 ab '~ l 
- - I 

ntS_ptr 

·n': _addr 
:r:-:_ptr 

,.,,, e1r1;, 
1 abel 
erg 
label 
ero;¡ 
label 
label 
erg 

l ::~o_int label 
erg 

_;;.-rn_ptr lat:el 
erg 

/":c:_ptr label 
, erg 
:::;.:_point lace! 

'. :'t _ptr 
erg 
label 

. org 
'.ti_-em_init di-' 
p_·-om_se-;¡ dw 

org 
a't3_area label 
a-::a_word l abel 

==-:_l oc: 
erg 
label 

=) •nds 

at O 
byte 
2*4 
word 
5*4 
word 
8*4 
word 
dword 
10h*4 
viord 
1dh*4 
d1~ord 

18h.t:4 
word 
1eh*4 
di-iord 
1fh*4 
dword 
40h*4 
? 
7 
401)h 
byte 
werd 
7c:(1C)h 
far 

' 
.~---------------------------------------------~-------------~-
area de stack usada solo durante la inic:ializac:ton 

.. -. ________ :""'" _____ -----------------.... _____ ..;. ______________ ":"" ______ -~ 
ll!Qm•nt 

,dw 
l•b•l ........ 

at 30h 
128 dup<?> 
word 
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area de datos del bies 

ta seo;¡ment at 40h 
23~_base dw 4 dup ('7'> 

inter_base dw 4 dup<?> 
QLli p_ f l a1;¡ dw 7 
f,~_tst db 7 
11mory_siza d~¡ 7 
o _ram_si;:e dw ? 

area de datos dal teclado 

bd_flag db ? 
valores posibles de kb_flaQ 

ns_state equ 80h 
aps_state equ 40h 
um_state equ 20h 
croll_state equ lOh 
lt_shift equ 08h 
tl_shif t equ 04h 
eft_shift equ 02h 
ight_shift equ 01h 

·b_fla•;¡_l db ? 
_,.. 

valores posibles del seQundo byte del estado del teclado 
'ns_shift equ 80h 
aps_shift equ 40h 
um_shift equ 20h 
croll_shift equ 10h 

hold_state equ 08h 
~lt_input db ? 
buff h•ad dw · ? 
bu+'f·:tail dw ? . 
kbd buff dw · 16 dup <?> 
kb_buff _end l abe~ word 

;; -------------:----------"."'""'. _______________________________________ .... __ 
;; area de datos d~l diskette . ' ' 

/;---------------------------------------------------------~--:---~--
·;se&1k_statu& db 
¡'motor _st·atus db 
\motor_count db 

7 
7 
? 
37 
? 

. motor _wai t equ 
(diskett•_stat db 
'fdc_status db 7 dup (7) 
:~:---------------------------------------------------------·--·------
); area de datos d~l video 
'. ; ------------~-~---------------··------------------------~---..:.------
.crt mod• db ? 
:crt:cols dw ? 
':crt _l•n dw. ? 
•;crt _start dw ? 
. t:Ltrsor _pos dw 8 dup(?) 

.· cursor _mod• dw ? 
.c. acti ve_pag• db ? 
~ eddr _6845 db 2 dup(?) 
L ::-t_mode_ set dq 7 
¡ crt_palete db ? 
.. ----------------------------------·-----------------~--------'------~ 
' ' 1 

: ar&1a d• datos de cass•t• __ ----------------------4: -~--------------M·-------------··-------~--- -
aa9e_cnt dw 7 
crc_reQ dw 7 
l~st_v•l db ? 
·------------------------------·--------------------------------------

area de datos del tim•~ 
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¡---------------------------~--------~ 
timer low dw ? 
tim•r-hi9h dw 7 
timer - ofl db ? 
count;_sec equ 18 
co~ints_mi n equ 1092 
counts hcur equ 65543 
counts-day equ 1573040•1800b0h 
;-----=--------------------------------------------------------------
' area de datos del sistema 
;---------------------------------------------------------------------
bies break db ? 
reset_flag dw ? 
·--------------------------------------------------------------------
: area de. datos del disco fijo 
;--------------------------------------------------------------------

dw ? 
dw ? 

; --------·-------------------------------------------------- ... ·---------
; tiempos de salida de la impresora y el rs232 
¡--------------------------------------------------------------------
print_tim~cut db 4 dup<?> 
rs232_tim_out db 4 dupC?> 
;--------------------------------------------------------------------
; area del ~eclado extra 
1--------------------------------------------------------------------
buff~start dw ? 
buff_end dw ? 
data ends 
;-------------------------------------------------------------··------
; area de datos extra 
;-----------------------------------------------------------~--------
HHdata segment at 50h 
status_byte db ? 
:1xdata ends 
; . J . 

t-------------------------------------------------------------~-------
; ~---~ fin del area de datos 
;---~--~------------~-------------------------------------------------. 
;·--.------.-:---------------~-------------·--------------------------------
c:ode; se~ment 
«ssume cs:code, 
;----- const~ntes 
pac::_yal 
mmi:::;_·1al 
mpc;_ val 
kevtioard_raset 
bankl 
bit7 
bies data· e: 
stack_v.:>1-
dri ve_O 
no_dri'le_O 
l~rr-or _b i t 
equip_par 
mf9_t11st 
m_si::e 
io_si:• 
not_d!l; 
cond_1nic: 
i n.t ! en 
set_.:;;oda _cmd 
set_c:ur -~'IP• 
ran.¡ie 
aútsw 
dutsb .. ,·. 

ds:data 

E¡qLl 
equ 
eq~1 

equ 
equ 
<iqLl 
eqLl 
eqLl 
equ 
equ 
equ 
eq• •• 
eqLI 
equ 
eou 
equ 
equ 
•q~l 

equ 
eqLI 
eqLl 
•q~l 

equ 

3eh 
1fah 
OcObeh 
1234h 
lOOOh 
80h 
o 
30h 
19h 
8 
40h 
6fh 
1) 

120 
40h 
7fh 
5 

2 
100h 
607h 
6fh 
6•ii 
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or•;¡ 
start: 

jmp 
retooi nt 1'.> dw 
retpoint1 dw 
inic_start labal 

insta! 
erro 
err1 
far 

mov 
mov 
out 
i ne 
inc 
mov 
OLlt 

inc 
inc 
mov 

dH, pacs_rei;¡ 
a:!. pac s_ val 
dx, a1: 
d;: 
dx 
a:<, mmcs_val 
dx,ax 
dx 
dx 
a:i, mpcs_·~al 
dx,ax O Lit 

reboot l abel 
cli 

far 

mov 
mov 
mov 
cmp 
je 
mov 
mov 
mov 
Jmp 

•rr01 Jrie 
mov 

ax, bi os_data 
ds,ax 
bp, reset_ f l a•;i,. 
bp,kevboard_~eset 
warm_start 
a:<, es 
ss,ax 
sp,offset retpointO 
memtest 

memerr 
ax.bank1 

mov ds, a:< 
mov 
mov 
Jmp 

err1: je 
memerr1 mov 

mov 
out 
hlt 

warm_start 1 

es, ax 
sp,offset retpoint1 
memtest 

inic_cont 
d>:,fdc:_cmd 
al,bit7 
d>t,al 

sub a1t,a:< 
mov es, ax 
assume esiabsO 
mov di,a:< 
mov cx,bios_data_c 
cld 

e lean: stosw 
loop 
mov 

inic_cont: mov 
mov 
mov 
cld 
mov 
sub 

e lean 
reset_flai;¡,bp 
ax,stack_val 
ss,ax 
sp,offset tos 

cx,32 
di,di 
•i,offset vector_tabl~ 
es 
d!I 

mov 
push 
pop 
sub an·, aH 
mov es,uc 

c:cpy _·1•ctor 1 l odsw 
ato•w 
mov 
atcaw 
loco 

: ... ,~ ... 1 - -· ~ 

·4111, C!I 

coov vector 
,, ... ; ,l ••. ., ~ .,.. i ..... 11:11"' • t i;1:11, f:ft ~ 

direccines de retorno 
para MEMTEST 

PCS a dir. base o, 2 edos, 
de espera sin espera ext. 

MMCS a dir b~se O, 2 edos. 
de espera con espera ext. 

MM block size.512k, 7 
PCS lines con 2 estados de 
de espera sin espera externa 

.1 Es este Lin RESET de 
teclado 7 

base 

11 ena primer 
·1 k byte con ceros 

( 121)1) 1:1ytes) 

inicializa stack 

copia tabla de 

~. , .. : 

V!llCtOl"Elll dll i ntllll'"l"LIPC .l On 

a inicio d• la ram 
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i;imttr _.1.11.i. ... 1 ,,,..,.., 

mov 
mcv 

copy,;.tim•ri 
db euts~i 

add 
lcep 
cli 
mov 
mov 

copy_int1 
db outsw 

inc 
inc 
lcop 
sti 
mav 
mo·1 
as sume 
cmp 
Je 

di s:..~_ te-a: 1 mov 
mov 
lnt 
Je 
mov 
mov 
out 
mov 
:-:or 

i _wa1 r.: loop 
dec. 
Jn:i 
i{Or 

mo·1 
1110'1 

cal l 
Je 
mov 
cal l 

1neter _of.f: ,nov 
mcv 
Jnc 
or 

no_err.or: 1J1... t 
n;rnt_inir.I mcv 

mov 
stosw 
mov 
stosb 
mcv 
9tosw 
mov· 
stosw 
rnov 
mcv 
inu·1 
push 
pop 
cld 
·rnov 
clí 

i_out 1 
'db cutsb 

nop 
nop ,,.,"".., 

~ .......... ___ ...... _._ 
c:a,b 
di1,tirner _c:trl 

dl' 4 
e: op:1 _ t ~ ,ner 

dx;lnt_c:trl 
c:x, 7 

d)-! 

dx 
c:opy_lnt 

a.::, b1os_data 
.ds,a>~ 

ds:cata 
bp, ~'.eyboard_reset 
ne:1t in1c 
ah,O 
o l ,ah 
13h 
motor _off 
d><,fdc:_c:rnd 
a.l, dri ve_O 
di:,al 
b l ¡.::: 
C:H ,CH 
i _wai t 
bl 
1 ~1.al i: 
d><,dH 
c::t,l 
seek_atatus, dl 
seel: 
motor_off 
ch,34 
5eal( 
d.:,fdc_c:rnd 
al ,no_dri ve_ O 
no_error 
al ,error _bit 
d>t ,al 
di ,410h 
ª", :0Lt1 p_par 

ax~m_3ize 

C\.;:.io_s!::a 

rgset_f!a•;.!l 12:::4h 
du, uart_r.:tr l 
~1.offset uart_table 
t: s 
ds 

ne mas interru~c1on~s 
lnicí~ll:~ ~cntrolador 
de i~terrup:.ones 

habilita in"~rrupc:1ones 
acunta ds a b:os_data 

; es Reset de teic: l ""do ? 
si - ne pruebes di seo 
eJec:uta ESF·ECIFY CMO 

si error, apaga motor 
prende motor,driva O 

¡ espera medio segundo 

busca l:.racL 

si error, aµa9a motor 
busc:a tr,,c:k :::4 

aoaga motor v ~r~nde 
F.ESET 
verifica si hubo ~rror 
si hubo - prende LEO 

1 d<! equipo 

inic:ializac:i~n del 

5eis ya~ores en la 
~~bla 

ha: ~l~o de t1~moo 
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in al 

ln 
and 
c:mp 
jmp 
mov 
mov 
ou't 
hlt 

i ni e 1 mov 
in 
mov 
mov 
out 
mov 
mov 
assume 
mov 

'mov 
rnov 
mov 
add 
mov 
sti 
mov 
int 

al, dn 
al,not_dsr 
al,c:ond_inic 
final_inic: 
dx,fdc:_c:md 
al, Oc:•)h 
di:, al 

dK, i nt_poll 
aK,dX 
da,intl_c:trl 
a:i,intl_en 
d11 ,ax 
ax,bios_data 
ds,a:1 
ds:data 
si,offset kbd_buff 
buff_head,si 
buff _tail ,si 
buff _start, si 
si,32 
buff _end, si 

an,set_mode_cmd 
10h 

mov ax,set_c:ur_type 
mov c:x,range 

lee UAF.T STATUS 
apaga DSR b1t 
Tx y RH p_uestos ? 

apaga in servic:e bits 

habilita interrupc:1on 
de consola 

inicializa.cola de 
teclado 

habilita interruoc:iones 
inicializa VIDEO 

int 10h 
int 19h ¡ efec:tua BOOTSTRAP !! ! 

·;----------->fin de la inic:ializac:ion <----------------------------------! 
men:it,est proc: 

as sume 
sub 

;m_count: c:ld 
rnov 
mov 
mov 
sub 

:m -stor•: stosb 
loop 

b·ackpass: dec 
std 

m_inic:: rnov 
mov 

,m_nei1t: lodsb 
nor 
jne 
rnov 
stosb 

,, .. loop 
and 
j;¡: 
mov 
:<ch~ 
and 
jn: 

¡. mov 
~. -

Jrnr ccm:rtinL1e1 e d 

jQC 
dec 
mov 

m;_1fin: j~ld 

· near 
c:s:c:ode, 
C~<, C:X 

bx, ex 
aH ,Oaaaah 
d:i. 55ffh 

'di,di 

m_store 
di 

si, di 
C:H,bX 

al ,ah 
m.:.fin 
al,dl 

m_n•xt 
ah,ah 
m_fin 
ah,al 
dh,dl 
ah,ah 
continua 
dl,dh 
backpass 

di m_inic: 
di 
dx, 1 
backpas!!i 

ds: dat.;1 
in·tc:ializa cuenta 
DF = inc:rem¡mto 
salva cuenta en BX 
inicial iza' patrones 

· ; DI ,. Q «t' 

carga 111emori a con 1,.,. patrag.. 

; apunta a ultimo byte escrito 
OF = dec'remento 
inicializa SI y restaura 
e: Lienta 
lee memoria.y compara c:on 
patron - • 
; Distintos ? Si; error 
No; actualiza patl"'on y llena 
memoria 

patron de ceros ? 
;

1 Si1 ya acabamos 
No: m•te patron m.ievo a ot. 

Es c•ros ? 
No: continua 
Si1 pon ceros para ultima 

escritura 
OF = incremento 
ajusta DI a final 
1 car~a u1timos patrones 
lee/escribe hacia atr•~. 
DF • incr•m•nto y r.•gr••• 
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memtest endp 
bootload proe near 
¡--------constantes 

• sti 
sub au,ax 
mov ds,ax 
as sume ds1absO 

no mas interr~pciones 
DS=O 

mov word 
mov word 

ptr 
ptr 

disk_point,offset disk_base 
disk_point+2,cs 

mov eH,4 
repeat1 push ex 

mov ah,O 
int 13h 
Je next_try 
mov an,201h 
sub d1<,dx 
mov es,d:~ 

mov b1<,o-ffs"et. boot_loc 
mqv ex, 1. 
int 13h 

ne:it_try: pop e:.: 
jnc cpm_st<:1rt 
loop repeat 

no_boot: jmp b_error 
epm_ start: Jmp boot_ l oc 
b_error1 Jmp en amina 
bootload endp 
1 

assume es1code, ds1d<:1ta 
d_eoi proc near 
;----------- const<:1ntes ----------
eoi_cmd eqLI BOOOh 

'! 
pLlSh 
pLISh 
mov 
mov 
out 
pop 
pop 
i ret 

d_eoi endp 
1 
; i nt dL1m111·1 rtn 
; 

dH 
d>;, aoi _reo;¡ 
a>:,eoi_cmd 
dx, <:11< 
d:c 

dummy_rtn proe near 
ir et 
nop 

dumm~· _rtn endp 

' ¡ int timer tick (1ch) 
; 
tim•r_ti~k proc near 

iret 
nop 

timar _tid: endp 

int equip de~er l!h 

no. de intentos 
sal val o 
RST CMD al ~isco 

error- intentalo de nuevo 

comando p<:1r<:1 lectura 

lee di sc:o 
recupera cuenta 
no hubo error 
si hubo -repite 

transfiere contcol al 
; Sh;t,~m!' Operativo · 

.1 salva DX y AX 

J emite non-especific 
¡ EOI CMD 

restaura r•~istros y 
reqresa 

Salida1 AX contiene equipo de <:1cuerdob al ~iguiente codiQol 
;¡{ . 

bit no. 01 FD,D <lri'(GS) 
11 Na usado" 

; 2 1 31 tamano de RAM base en in.cr. de 16k 
.••. 111.-.....~,.t1 ..... ~ ..¡·~ 

,, .1, 

A7 



6,7: C~nt. de FDD's 
81 No us<1do 

9, 10, 111 no. de puertos R::i232C 
12: tarjeta de juego 
131 no usada 

14,151 no. de impresoras 

ne ar p_deter proc 
sti 
push 
mov 

ds 
ax,bios_data 
ds,ax mov 

as sume 
mov 
pop 
iret 

1p_deter endp 

ds1 dat;a,;_. 
aK,equip_flag 
ds 

syze deter 12h 

c:ontie.fl• numero de bloc:k•~ .. .adyac:ent.lillii d4'· lk byte 
en mellior i a" , · 

ory_siza_det proc: near 
sti 
push 
lllGV 

mov 

dli ·-.. 
ax ,.b4.os_data. .. 
ds,a:< 

mov a>:,memory_size 
POP ds 
irat 

o"ry _si ::•_det endp .. : 

int tima of day Sh 
.Esta rutina lee a inic:ializa el raloj -~• tiampo ra•l 

··Entradas: AH=O lectura del reloj, Devuelve CX 
DX 
l:\L 

= horas 
,. c:uenta baja 
" O si < 24 hrs 

·1 .si = > 24· hrs. 

·AH=l Inicializa i-aloJ ex = horas· .,.. r 

, me_of _day proc: naar· 
· sti 

push d11 
push. ai< 
mcv a~,bios_data 
mov ds,ax 
a1111ume ds1 data 
pop a>e 
or ah,ah 

t jZ read_time 
dec ah 
jz 

:_return: sti 
i pop 

iret 
'.ead_time1· c:li 

mov 
lilov 
mov 
moY 
Jmp 

set_ time 

ds 

al,timar_ofl 
timar _ofl ¡O 
c:x,timar_high 
d>e, ti mer _l 01111 
t_return · 

''-"~ c:uenta. baja 

i'.· 
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mov 
mov 
Jmp 
nop 

i me_of _day endp 

timer low,dK 
ti •ner :hi ·~h, c:x 
timer _ofl, O 
t_return 

int time of day <timer () int> lah 

··· .. 

E•ta interrupcion cumple con las siguientes func:iones1 

a.) Cuenta las interrupciones r,¡eneradas por· el ti 11er O desde el 
encendido (19. 204/11111-;i>, 

b,) Ac:tualiz• cuenta d• motor del FDC , apaga motor ~l expirar 
cuenta y limpia banderas aso~iadas. 

c.> Invoca una rutina de servicio del usuario.a traves de la 
interrupc:ion 1CH (timer tick) 

imerO_int proc near 
;---------- constantes ---------
eoi_cmd_ti•O 111qu 8 
_ene equ Of4h 

sti 
push 
push 
Pl.liih 
mov 
mov 
assume 
inc 
Jnz 
inc 

· test_day1 cmp 
Jnz 
sub 
mov 
mov 
mov 

ds 
ax 
dx 
.~1:, bios_data 
ds!lax · 
ds1data 
timer_low 
test_day 
timer_hir,¡h' 
timer _hi·~h, 24 
di sk_control 
ax,ax 
timer _high, a>i 
timer_low,ax 
timer _ofl, 1 

habilita interrupciones 
salva,OS,AX y OX 

¡ inicializa OS a bies.data 

actualiza reloj de 
tiempo real 

reinicializa reloj de 
tiempo real 

· di sk_con trol 1 
actualiza MOTOR COUNT 
si no-O , continua 
apaga banderas 

· dec: 
Jm: 
and 
mov 
mov 

motor_count 
tim_tick 
motor_status,enc 
al, 8 
d:c,fdc_cmd 

apaga todo menos RESET 

. out d:c, al 
llama interrupcion d~ 
usuario y termina l• 
rutina de servicio 

: tim_tick1 int 1c:h 
dx,eoi_reg 

... 

· mov 
mov 
out 
pop 
pop 
pop 
ir•t 
nop 
nop 

aH, eoi _cmd_ ti mO 
dx,ax 
d:; 
ax 
ds 

restaura registros 
utilizados y regres; 

, tiilrlllf"O_i nt •ndp 
: 1 

int 1 cori1ole int Odh 

Esta a• la intarrupclcn par hardw~re de la consola. Recibe 
bft~s del teclado·, o transmite ~n byte IAL: a J~ terminal. 
~uncion espe-:Uica deoende del 0nuoo de control pl'"ogramadc 

INlcta1 el i:iro•;rama .:.upone q~1e el pr:mer byte rec1c1do e..& e 
1 n~~r· :-.· t"'\ ~Ú~.!~\.1n-:f., ;a~ "r;··~" ,...,,cf~ 11 1o'il bvt~s r•eib: 

; ; 
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int ·croe rie~· 

------ constartes -----------
ecu 2 
equ O 
eq~1 Odh 
equ 2 

_,..ai t: 

p~1sh 

push 
push. 
push · 
push 
push 
mov 
mov 
as sume 
mov 
in 
tesit 
pop 
j¡: 

•ti 
QeC 
dec 

~~~h 
.mov 
mov 
call 
mov 
inc 
inc 

in 
test 
jz 
dec 
dec 
pop 
xch•;¡ 
in. 
xch.;¡ 
ClllP 
jne 
mov 
Jmp 

_cent: mov 
· fin: mov 

mov 
out 
pop 
pop 
pop 
pop 

•· pop 
iret 

'tr-ansmit: dec 
dllC 
01.1t 
trie 
inc 
mov 
out 
Jmp 

a1• 
dx 
bx 
•i 
ds 
G\H 

ax,bios_data 
ds,a;1 
d;;: data 
dx,uart_ctrl 
al, d:: 
al,R::RDY 
ax 
transm1t 

a:t 
bH, buH _tal l 
si,bK 
act_pointer 
bL,\H .:..~lli 1 , bx 
dx 
d:·: 

al, dx 
al, R11RDY 
c_wai t 
dx 
dx 
ax 
ah, al 
al ,dx 
ah, al 
ax,reset 
c_cont .· .. ;. 

reset_flag,1234h 
reboot 
[siJ,ax 
dx,eoi_reg 
a><,eoi_cmd_c 
dx,aK 
ds 
si 
bH 
d11 
CUI 

dx 
dl< 
dx, al 
dx 
dx 
al, not_\:1< _cmCI 
d11, al 
c_f in 

l . ·• ~ . , '· 

1 salva reQistros utili:adcs 

salv~ byte a tran~mitir 
establece bies data area 

lee UART STATUS 

int. causada por recepcion? 
recupera byt~ a transmitir 
No- transmite byte 
Si- no mas interrupciones 
tee primer byte <ASCl!l 

sal vale 
actualiza buffer de teclado 
bufftail original a SI 

bufftail actuali=ado 
2- byte ya llego? 

; No- espera 
Sf- ap1.1nta a UART. DATA 

recupera pr,imer byte 
salvalo en AH 
segundo byte a AL 
invierte cosicion 
es RESET ? 
nc;i- continua. 

1 emite eoi cmd 

recupera re9istros 
ori"·~inales 

reQresa d• la interrupcion 
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keyboard i/o int 16h 
interrupcion de ser~ic10 al teclado 
Entradas1 AH•O espera al s1g. caracter del teclado, Regresa con· 

cod i ·~o ASC I l en AL, "sean code" en AH. 
AH=l contrQla ZF1 

ZF•O si ~~. cad1goi esta en AX 
ZF=l no hay codigo, 

AH=2 trar·.:f1ere "shi Ft st=-tus" a AL 
; 
keyboard_io proc: far 
:-------- constantes ---------
sh1ft_stat_cmd equ Sdh 

sti 
push 
push 
push 
push. 
mov 
a!lsume 
mov 
pop 
or 
jz 
dac 
jz 
dec 
jz 

l. fin: pop 
pap 
pop 
iret 

ds 
b:: 
dx 
a:~ 

ax,bios_data 
ds1data 
ds,ax 
ax 
ah,ah 
asci i _read 
ah 
asci i _stat 
ah 
shift_stat 

dx 
bx 
ds 

ascli_read1 .sti 
nop 
cli 
mov bx, buff _head 

bx,buff_tail 
ascii_read 

cmp 
Jz 
mov 
cal l 
mov 
Jmp 

Cll<' tb>: J· 
act_pcinter 
buH _head, bx 
k_fin 

i asc1i_stat: cli 
mov bx,buff_head 

bx,buf.f _tail 
aH. Cb:: J 

cmp 
mov 
sti 
l?ºP d>< 
pop bx 
pop ds 
ret +2 

shift_stat: mcv al,shift_stat_c:md 
cal l consol e_t:: 
call console_rx 
mov kbd_flag,al 
jmp- k fin 

keybo~rd_io. endp 
; 
; subrutina act pointer 

' act_pointar 
,'it inc 

inc 
c:mi:i 
Jne 

proc: near 
bx 

.b>< ;; 
-"'bx, b1.&i' f',,'.•nd 
rt 

hab. interrupciones 
salva registros utilizados. 

salva comando 
1 OS apunta a BIOS DATA 

re cupera comando 
cmd"O ? 
si- espera caracter 
cmd= 1 ? 

1 si- controla ZF 
i*'cmd=2';? ' ' 
t si- obten shift statu~ 

Ninguno de los anteriores 
l re5upera registros y re9r~sa 

deja que ocurra una 
interrupcion 

compara cabeza con- col a 

ig~aLes?- no hubo int. 
lee caracter 
aC:tualha apuntador 

terminamos 
no mas lnt~rrupciones 
compara cabeza con cola 

lee valor 
hab. interrupciones 
recupera r~gistros 

regresa bandera de consola 

All 

· .. ', 
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rt: ret 
act_pointer endp 

subrutina console tu 

Est~ subrutina transmite el contenido de AL a la consola, haciendo 
"poll 1 n•i' sobre terminal READY. No al ter a registros. 

~onsole_tH proc near 
1----------- constantes -----------
txrdy equ 1 
tx _ cmd equ 7 
rx_cmd equ 6 
dsr_bit equ 80h 

p~1sh di: 
push ex 
push aa 
mov dx,uart_ctrl 

tx_wait1 in al,dx 
cmp al ,85h 
jnz tn_wai t 
pop ax 
dec dx 
dec .¡x ·· 
out dx,al 
inc dx 
inc dx 
mov ci:,40h 

tx_waitl1 in al,d~ 
cmp al, O 
jz b:_cont 
1 oop tx :...wa'.i t 1 

tx _cont l pop eN 
pop d:< 
sti 
ret: 

con sol e_ ti: endp 

Salva DX,CX y AX 

apunta a UART CTRL 
lee status 
UART Listo ? 
No- espera 

l .. subrutina consola rn 1 recib.e un byte del teclado y lo deja •n AL.. 
J La subrutina deshabilita· CONSOLE INT;esto es ,inhibe recepcion ·dt.tl 
; teclado, solament¡¡ AL es alterado. 
; 
console_rM proc near 
;---------- constantes -----------
no_intl equ úfh 

rx_wait1 

push 
push 
mov 
mov 
push 
mov 
out 
mov 

test 
jz 

de<: 
dec 
in 
mov 
mov 
in 
pop 
,,OV 

di< 
ex 
c:h,ah 
d>c, intl_ctrl 
dx 
a::,no_!nt1 
dK, aa 
dx,uart_ctrl 
in al,dx 
al, rnrdy 
r;1 _wait 

da 
d>I 
al ,dx 
el; al 
d><, lnt. o.ol l 
aH, di< . 
dll 
!!,: , intl_en 

.. --. 
sal va reo;¡! stros involucrados· 

sal va AH en CH 
apunta a INT1 CTRL 
salva offset 
no mas interrupciones 

.¡ por es~ llnea 
1,;gtUART listo para ser l•ido? 

No- espera 
si- le• byte recibido 

salva byte en . .:.CL 
! limpia "service request" bit 

recupera INT1 CTRL 
habU it• i nterrupcion· l 

il2 



ut.l ~ o"i-' ~ i:ür 
re-~pera oyte leido 
recupera reQ1stros 

1nov 
pop 
pop 
ret 

consol e_r:: endp 
J 

aH, C:' 
CH 
di< 

regresa 

J int 10h video i/o 

1 
J 

• 

J 
Esta rutina atiende los rfiquerimientos de uso del VIDEO. 
Las funciones soportadas son las siguientes; 

AH=O 

AH=::? 

AH=5 

AH=B 

AH=9 

AH=10 

AH=14 

AH=15 

SET MDDE <AL contiene el codigo del modo) 

SET CURSOR TVPE 

SET CURSOR POSITION 

SELECT ACTIVE PAGE 

SCROLL ACTIVE PASE UP 

SCROLL ACTIVE PAGE OOWN 

READ ATRIBUTE/CARACTER AT CURRENT CURSOR POSITION 

WRITE ATRIBUTE/CARACTER\AT CURRENT CURSOR POSITION 

WRITE CHARACTER ONLY AT CURRENT CURSOR POSITION 

WRITE TELETYPE TO ACTIVE ACTIVE PAGE 

CURRENT VIDEO STATE 

El manejo de los parametros de cada funcion se describe el la 
rutina correspondiente, 

video_io proc near 
¡------------- constantes-------------
v _rango equ 20h 

push es 
push ds 
push dx 
push ex 
push bx 
push si 
push di 
push a1< 
mov al,ah 
xor ah 1 ilh 
~al ªª' l mov si, a:· 
cmp a:'. 1 v .. ran•;¡o 
jb exec 
pop AX 

vldeo_rtn1 pop di 
peri si 
pop b>; 

par-t_rtn1 oc.~ c. 
pop dH 
pop ds 
po¡:. es 
ir et 

•Meca . lh 
mo" • • 1:1101.d111ta 

sal va segmentos 

salva reo;,istros 

salva comando 
• ;· conviertelo en apunt'ador 

salva apuntador en SI 
comando val ido "' 

no- restaura todo y regresa 
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assume ds1data 
pop ax 
mov ah,crt_mode lee CRT MODE ACTUAL . 
Jmp cs1 Csi+offset tablaJ brinca a rutin'a correspon. 

la label word 
dw o·Hset set _moda ; ah=O 
dw cf fslet set_cursor_type ;ah=! 
dw offset set _cursor_pos ;ah=2 
dw offset 
dw 

read_c:ursor_pos ;ah•'.3 

dw offset s&lec_act_p..,o;¡e ;ah=5 
dw offset sc:roll_up ;ah=6 
dw offset sc:roll_down ;ah=7 
dw of .fset read _ac_curr ;ah=S 
dw offset write _ac_c:urr ;ah=9 
dw offset .ir i te _c:_curr ;ah=a 
dw ¡ah"'b 
dw ;ah=c: 
dw ;ah'"d 
dw offset write_tty ·· 1ah=e 
dw offset c:urr_video ;ah=f 

de la tabla ,.. 
int 10h set mode Cah=Ol 

.Esta n1tina· inic:1.ai"iza la terminal·"')! VIDEO DATA en el BIOS AREA 

.'la rutin• soporta unic:amente el modo 2 ( BW , 80 columnas l 

.Entrada1 AL= mode 

: t.-!"ode 1 abel word 
push ax 
mov ért_mode,al 
push ds 
pop es 
c:ld 
mov 
mov 
stosw 
mov 
mov 

ere: stosw 
loop 
mov 
stosw 
xor 
stosb 
mov 
stosw 
mov 
stosb 
l<Or 
stosb 
mov 
push 
mov 
jmp 

di, 4ah 
aa,50h 

c::<,10 
al,O 

store 
ax,607h 

al, Off20h 

al, 29h 

al, al 

al, 80h 
ax 

transmi t_strin•;;¡ 

:~t !Oh set cursor type <ah•!) 

; salva modo 

ES a bies data 
incremento 

80 c:cl umn,as a CRT COLS 

c:•ros a CRT LEN, CRT START 
y CURSOR. POS 0-7 

CURSOR .MODE 

ACTIVE PAGE 

ADDR 6845 < space no attr. l 

CRT MODE SET 

CRT PALETTE 

comando al. :atac:k 

dos bytes a transmitl~ 

~Esta rutina determina la linea inicial y final en~re laa cuales 
t' ••ta ac:tivo. Ac:tualiu CURSOR MODE. 

CH• start line, CL• stop line 

il4 
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111 .... ~ _ ....... --· _ ... ,,.. ... 
lllOV =:L\r"SOr r:Ode~ e:! 
uchq ch,cl 
push e:: 
11c:h9 c:h,c:l 
push ..::< 
mov al.8lh 
PU!Oh ax 
mov CH~~ 

transmit_strinQ1 pop a11 
c:all console_t:l 
loop transm1t_strin9 
Jmp video_rtn 

int 10h set c:ursor poslt1on <AH=2> 

actual1:a CURSOR·MODE 
; start llne al stac:k 

stop line al stac:k 

cmd al stac:;, 

tres byt•s a transmitir 
byte a trans. ~n AL 
transmitelo 
repita hasta terminar 

Esta rutina define la posic:ion del cursor, DH=fila,DL•c:olumna, 
BH=paglna. Ac:tualiza CURSOR POS de ac:uerdo con la pa9ina. 
Envia comando solo si BH c:ontiana pagina ~ctualmente desple9ada. 

; 
sat_cur9or _pos1 

.mov· 
'xor 
sal 
mov 
mov 
cmp 
Jz 
Jntp 

cent 11 xch·~ 
push 
Hc:h9 
'pu~h 
i<c:h9 
push 
mov 
push 
mov 

. Jmp 

c:l ,bh 
ch,c:h 
ci:, 1 
si, c:x 
oHset cur.!iOr _posCsi J, d:< 
acti ve_page, bh 
contl 
video_rtn 
bh,bl 
b:< 
dh,dl 
dx 
dh,dl 
dl/ 

al, e:h 
a>: 
c:x,4 
transm.i t_stri ng 

int !Oh read cursor position (ah=3) 

calcula offset ~ video 
par"''''• tabl • 

off :set en a¡ 
actu~ll:a CURSOR POS 
pagina act, de~plegada 
si- c-:ntinu¿i, 
no- ya ~erminamos 
pa.;¡ina ~l stac:k 

fil a al st<1c:k 

c:alumna al •tack 

comanda -.\l st :,:..·: i.:. 

cuatro byte~ D tran&. 
transmi tel m;, 

Esta rutina lee CURSOR F'OSITION y CURSOR MODE a ox y clf., 
r¡;¡specti vamenta, 

read_c:ursor _pos 
mov 
cal 1 
mov 
cal! 
call 
mov 
call 
rnov 
mov 
pop 
pop 
pop 
pop 
pop 
pop 
pop 
lret 

1 abel word 
al,63h 
c:onsole t:< 
al,bh -
console_t:: 
con9ole rx 
di, al -
ccn!Sole rx 
¡jh, .al -
c>.1,c:ursor_mode 
di 
•i 
b>.i 
av. 
C\H 

ds 

lnt 10h 3elect active pa;e lah•5> 
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el ec:_<l':t _pa•;¡e 
010\ 

mc.v 
c:bw 
push 
mul 
mo-. 
pop 
sal 
mov 
mov 
c:al l 
mov 
shr 
c:al 1 
mov 
mov 
Jmp 

l abe! wor ~ 
;.1ctive_pa·~e. al 
c:•1,c:,..t_len 

ax 
e 
e··• o;rar~t, a 
b .• 
bx, 1 
si ,bi· 
al, B::ih 
c:on!5ole_b 
al,bl 
al, 1 
c:onsole ta 
Csi+off;et c:ursor_posl,dx 
bh,al 
cent 1 ' 

int 10h sc:roll ác:tive page ~up1ah•b 

ac:h1al ~:: iil ACTl 'iE F ll\GE 
lee tiilmano de RAM 
con~ierte AL a palabra 

1 sal a AL 
:alc:1.1l• dir, inicial 
1 salvala 
pag. deseada a BL 
x 2 para oH!5et 
Sl apunta a CURSOR POS 

' c:mdo set active page 
J transmitelo 
I' recupera num. de pagina 
1 deseada 

transmite num. de pagina 
lee cursor position 
pa•;¡. d•seada a BH 
ejecuta SET .CURSOR POSITION 

dc;i~m:'ah=7l 

; Esta rutina hac;e "sc:rolling" de ac:u,!'lrdo a los parametrcs1 
;.:" -: ·~ 
¡ AL - numero de l'i.neas. El valar c:ero imp1Jca limpiar toda la pantall. 
; CH - filai' ini.c:iiO J CL .:. columna iinic:ial · (esq. superior izquierda) · 
; OH - fila final 1 DL - columna final (esq, inferior derec:h.al 
r·BH - atributo del las lineas de entrada 
; 
sc:rpp_up label word 

bl' 86~~ 
c:ont2 

mov 
Jmp 

sc:roll_down1 
c:ont2: Kc:hg 

p~1sh 
xch•;¡ 
xc:hg 
push 
l<C:hg 
push 
KC:hg 
push 
KC:hg 
P\,ISh 
push 
push· 

mov bl 1 87h 
bl ,bh 
bx 
bl 'b' 
dl ,d1 
dK 
dl,dh 
d>i 
c:l,c:h 
ex 
c:h,c:l 
ex 
a:< 
bx 

mov c:x,7 
Jmp transmit_string 

int 10h read ac: c:urrent (ah=B> 

c:mdo a BL· 
br-ica a c:ont. 
c:md a BL 

Esta rutina pide a la terminal el c:arac:te~y atributos de la pos. 

actual del cursor. 

Entrada: 
Salida 1 

read_ac:_c:~1rr 
mov 
c:al l 
mov 
c:al l 
cal l 
mov 

BH numero de pagina 
AL = c:arac:ter 
AH atributos <formato IBM> 
l abel word 

al,88h 
c:ons.ole_bc 
al,bh 
c:onsole_t11 
c:onsole_n: 

· ah,al 

envi a e: ornando 

envia numero de pa;ina 

· rec: 1 be atr i bLcto 

il6 
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mov 
c:all 
jmp 

ah, al 
c:onsole_n. 
video_rtn 

int 10t1 writtli! ac: c:_1r:rent 

Esta rutinoil asc:r1be o.,~e-.- • pllrt1• de la posi·:ion actL.i1l del c:L1rsor. 
salva el caractar i'" AOOF< 6845 :ow, , al a•· •~ut'- mod.•1cado en 
AOOR 6845 n¡ -~t->, Estos ·;al ores aor ~1sado= por 'a · . t, ·a wF l "'f r-r" 

1 
1 Ent.- ada~ 1 

1 

BH numero de pagina, BL = atributc d~ r.aracte• 
CX no. de bytes, AL = caracter. 

• wri te_ac:_curr 
push 
mov 
cal l 
mov 
mov 
pop 
mov 
>ICh•;¡ 
PU!!lh 

writa_remain1 
xch•;¡ 
push 

)IChg 
PL\sh 
><chg 
push 
push 
mov 
push 
mov 
llOr 

Jnip 
ncp 

label word 
ai< 
al,bl 
attr_c:onv 
bl ,al 
addr _6845[ 1 J, al 
ax 
dx,689h 
bh,bl 
bx 

mov addr_6845,al 
bh,bl 
bx 
ch,cl 
ex 
ch,cl 
ex 

al,dl 
ó\H 

c:l,dh 
c:h,ch 
transmit_string 

writa_c_cL\rr: mov dx,58ah 
Jmp ' .• _, · wr i te.rema! n 
nop 

int 10h wri te tty. (ah=el 

1 conyierte atributos 

salva atributos en video ar ea 

cmdc y cuenta a OX 
paqin.;1 al stack 

sal va caracter en vi deo area 
at~ibuto al stack 

cLtenh ;al ta al stack 

cuenta baja al stac:k 

c:arac:ter al stack 
comando al stack 

·:., 
ne. de bytes a transmitir 

~-c:m'do y CL1enta a DX 

• l 

Esta rutina simula un telatipo. CURSOR POSITION es actualizado. 
El c:aracter escrito e"! almacenad.o en ADDR 6845 low, 

write_tty label word 
;---------- constantes -----------
tty_c:md equ Beh 
l 

•• 

mov 
xc:h•;, 
cal l 
xc:hq 
c:ai l 
jmp 

ah,tty_cmd 
ah,al 
conscle tx 
ah,al -
c:onsole_tll 

videc_rtn 

int 10h c:urr.ent video state <ah=f) 

Esta rutina devuelve MODE en AL , no. de columnas en AH y 
pa~ina activa en BH • 

curr_video label word 
mov ah,b~te ptr c:rt_c:ols 
mov al,r.rt_mode 

U'f. 
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video_ 

' 
LO 

po¡:i 
pop 
pop 
Jmp 

endp 

d1 
si 
CK 

part_rtn 

1 dis~ette lnt COeh) 
1 
1 Esta rutina maneja la interupcion Qenerada por el FDC Cint OEhl. 
1 la rutina pone la bandera de interrupcion el SEEK STATUS. 
; El controlador de interrupciones debera iniclali~arse como si9ue1 

INT ~ CTRL <offset 3ch) = 6 <prioridad 6 , unmask•d, edqe-trí~Qered) 
EOI CMD <offset 22hl a 14 ' 

; 
disk_int proc near 
1--------- constantes -------------
int_fla~ equ 80h 
eol_cmd_e equ Oeh 
1 

•ti 
push 
push 
mov 
mov 
01" 
mov 

:'push 

ds 

ª" ~ 
a::, b i e.is_ data 
ds,a:: 
seek_status,int_fla9 
~:e 1 eoi _cmd_li·· , 

·dM . 
mov dM,eol_reQ 
out dw, au: 
pop d:c 
pop ax 
pop ds 
l ret 

dlsk_1nt endp 
.1 
; int disket•0 ilo lJh 

Este es el vec:tc>r de servicio d91 di•clJ""tlextbl•. 
El software soporta doil driv••· : ~. 
El cor\lrolCldor esta conec:tado·a la int. 2 del 'éotSb 

La interrupcion soporta 

'· 
Los parametros para.2,3 

; 
~i•k•tte_io pro~ far 

sti 
~ push bx 

P~lsh ex 
PUllh ds 
PU•h si 
·push di 
PU•t' bp 

i Dll9h !".lx 
lllOV 

los si9uiente1 comandos: 
AH=O RESET DISK SYSTEM 

1 READ STATUS 
2 READ SECTORS 
3 WRITE SECTORS 
4 VERIFY SECTIJf\S 
~ FDRMAT TRACK 

y 4 son: 
AL1 numero de Hc:tores Ccantid•d> 
CL1 no, de sector , t a 8 ·-
CH: no, de track. , 1) a ~9 
DL: Drive , DH1 H~ad 

habilita int•,.rupc:ícnes 
sal va ,..~ •tro• · 

1n1c11li:a iP·u SF 
~ ~ "'1.11:..1\ . o¡a <?< J.lWU>A 1::~ 

.üe 

,-.. 



D\.~Í. 
mov a11, bio;;_,.,ht;; 
mov d¡¡, a11 
ass•.tmE' ds: d3t,;ii. 

ª" disk_~>:ec 

ª'"' bK, 4· 
i;¡et. param 
mot .Jr _c:ounc, ah 
ai< 
ah, di ;;kette_st.at 
ah, 1 

d:< 
bp 
di 
si 
ds 
c:x 
bK 

pop 
cal l 
p1.1sh 
mov 
c:al l 
íllOV 

pop 
mo·1 
c:mp 
eme 
pop 
pop 
pop 
pop 
pop 
pop 
pop 
ret +2 

endp diskette_io 
l 

subrutina disk exec 

procede c:on el comando 
salva se~tores transferidos 
llama retardo de apaqado 

recupera sectores transferidos 
lee status de la operacion y 
prende CF si hubo error 

resta1.1ra registros 1.1tilizados 

Esta subrutina ejec¡,uta el c:~ndo ,¡nvoc1.dC1 pciP' la ~t:. 1J"' 
Entrad•S!• el comando c:on par•metro• . 

E919X dir.ecc:ion inicial de RAM 

Salidas: AL 
AH 

System s':..,tus CAH .. l > o n1.1mero de sectores leidos. 
Statu!I de la operad on (codi 90 de error, en su case» 

Notas En relacion al BIOS de la IBM-PC, se introducen los 
si~ulentes cambios: 
a.> Soporta unicamenta dos drives 
b.l bits 6 y 7 de MOTOR STATUS nQ se usan. 

. ; 

Todos 1 os comando!! ei:epto Reset y Sy!ltam status 
o;¡eneran esper• d• motor. 

c.> TC - terminal count - se manej~ po¡ software 

assum11 · s:c:ode, ds:data 
disl(_e:tec proc 11~4r 

;------------ ccn•t•ntes -------------
b i t:5 equ 
reset_bl t equ 
cmd_bits equ 
fdc:_rsad_cmd aqu 
tc_bi t •qLI 
fdc_form•t-_c:md aqu 
motor _bits equ 
dm•_read_cmd aqu 
ama_~rita_=md equ 
fdc: ,.¡r1ts .. cmd equ 
dma ve~ii¡_cmd aqu 
dma_format_cmd equ 
rec_not. 'ound .1qu 
b•d_c:•·- llqU 

D•d.dm• aqu 
w~!te_protec equ 
b.ad_addr __ r'. aqu 
baG...:md• 11qu 
bad_fllc 1qu 
bcun~er 1qu 
,a,.t1c_b1t 1q1..1 
t: 

Qh. !I' ·"""" . 

:?Oh 
8 
1)c1)h 
Oe6h 
4 
4dh 
3 

Oa246h 
1686h 
Oceih 

82461Í 
1496h 
4 

2 
1 
20h 
9' 
Otbh 

u 
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or· 
Jz 
dec 
jz 
mov 
c:mp 
jae 
dec: 
j;: 
dec 
J:: 
dec 
j:: 
dec 
j:: 

_error: mov 
ret 

l.sk_res: mov 
e: l i 
mov 
mov 
sal 
test 
Jz 
inc: 

'driveo: inc: 
out 
mov 
mov 
or 
out 
sti 
c:al 1 
mov 
cmp 
jz 
or 
ret 

specify1 mov 
call 
mov. 
cal l 
mov 
cal l 

ah,ah 
disk_res 
ah 
disk_status 
diskette_st;it,O 
dl. 2 
c:md_error 
ah 
disk_read 
ah 
disk_write 
ah 
disk_verify 
ah 
disk_format 
diskette_stat,bad_cmd 

dH,fdc:_cmd 

al,motor_status 
c:l, 4 
al, c:l 
al,bit5 
drivel) 
al 
al 
dH ,al 
seek_status,O 
diskette_stat,O 
al,reset bit 
di.:; al -

sense_int_status 
al,fdc:_status 
al,c:md_bits 
espec:ify 
diskette_stat,bad_fdc 

ah,3 
fdc:_outpL1t 
ah,6fh 
fdc:_OLltput 
ah,8 
fdc:_output 

bx, ax 
di3k_s~atus: mov al,diskette_stat 
, , ret 

r11t 
add 

!=lisk_read1 
.ma_start1 c:all 

mov aN,dma_read_c:md 
inic:_dm• 
ah,fdc:_read_c:md mov 

Jmp 
·i:Jisk_write: 

•· cal l 
mov 

~ Jmp 
' . .is 1,. _ 1er i ~y' 
( Jmp 
¡<, nop 
~is>._ format 1 
):; c:al 1 

mov 
Jnc: 
mov 
mov 

r_w_v 
mov aH, dma_wr i te_c:md 

in.ic_dma 
ah,fdc:_write_c:md 

mov 

mov 

r_w_v 
att,dma_verify_c:md 

dma_start 

a1<, dma_ f ormat_c:md 
inic:_dma 
ah,fdc:_forrnat_cmd 

c:ont3 
. dirak11tte_stat;bou11d.;.er 
al ,O 

AH.,O? 

AH=l? 

inic:. diskatte status 
rango de drlves bien? 

; no- mal comando 
l AH=2 ? 

AH=3 ? 

AH=4 ? 

AH=5 ? 

ninguno de los anteriores 
- regresa 
apunta a FDC CMD REG 
no mas interrupciones 
alr,¡un motor prendido ? 
ponlo en nihle alto 

.Y .habilita drive 

RESET al FDC 
iniciali::a SEEK y 
DISKETTE statLts 
apaga RESET del FDC 

habilita interrupciones 
staus despues de reset 
lee status reg. 1) 

FDC listo para recibir c:om.? 

no- FDC malo 

SPECIFY cmd al FDC 

¡ ha:: como lectura 

; error en DMA SET UP ? 
.. J. •.i- pr•nde bcundary orror 

apa•;¡a TC bit y r•~ras_a 

A20 
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ret 
-::ont:.1 push 

push 
mov 
mov 
sal 
rnov 
sal 
test 
Jz 
inc 

:Hsk_ne::t1 
mov 
test 
j: 
or 

no_t·:: mo•, 
and 
or 
cli 
rnov 
push 
mov 
OLlt 

pop 
sti 
and 
test 
in:: 
mov 
cal 1 
or 

waitl: j:: 
sub 

wa1t2: loorJ 
dec 
j11.p 

no_wai t: pop 
seekl1 cal 1 

pop 
mav 
mov 
je: 
mov 
push 
cal l 
mov 
sal 
sal 
and 
or 
e.al l 
cmp 
Jne 
mov 
cal! 
mov 
c:all 
mov 
c:al l 
mov 
Jmp 

1ext_word1 mov 
, call 

mov 

a11 

C:H 
c:l ,dl 
al, 1 
al ,el 
el, 4 
al ,c:l 
.11 .• bi t5 
d~<;I neHt 
al 
inc: al 
ah, motor _status 
ah,tc:_bit 
no_ te: 
al, tc_bí t 
motor _st•atL1s,E<l 
al ,no_tc_bi t 
al ,1-eset_bít 

motor_count,Offh 
d:< 
d:·:,fdc_cmd 
d:<,al 
d:< 

ah .• motor _bí ts 
ah,al 
no 1~ait 
b::, 1'1-h 
9et._pe1ram 
al,<1h 
no_we1i t 
e::: ,CH 

W'E\Í t'.2 
~'h 
WólÍ t1 
C" 

seek 
ax 
bh,ah 
dh,CI 
error 1 
si~oft•et error! 
si 
fdc_output 
ah,Cbo+1J 
Olh, 1 
ah,! 
ah,4 
,,h, dl 
f dc:_outoL•t 
bh,idc_form~~_cmd 

ne:: t _~·mr j 
bx, 7 
•;;¡et_p<tr '-lm 
b>:,9 
•;;,ei:._param 
b>i, 1~ 
•;;,et_param 
b><, 17 
lHt_word 
ah,c:h 
f dc_cutput 
ah,tbp+tl 

salva cmdo.track y sector 

utili:~ drive deseado v 
establece motor en. en AL 

al nible alto 

prende bit correspondiente 
en nible bajo 

lee motor status 
establece TC enable en AL 

actuali::a motor stat. 
apaga T~ bit en AL 
y prende RESETn bit 
no mas interrupciones 
cL1enta larga 
manda drive en. , motor en. 
y reset al FDC 

habilita interrupcines 
motor deseado ya estaba 
andando ? 
si- no esperes 
no- espera que disco 
gire a ~elocidad estable 

recupera track/sec:tor 
eJecL1ta SEEf< TRACK 
recupera comando 

¡ salva comando en BH 

error en SEEf' 
retorno si error en 
FDC WRITE 
comando al FDC 

primer param. al FDC 
es formate•.:J 7 

¡ si- ~rinca a ot~cs param. 

no- seq. param. al FDC 

tercer caram. al FDC 

cuarto param. al FDC 
! offset para.quinto pa~am. 
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,fl-JV 
call 
mov 
Cilll 

mov 
cal l 
mov. 
cal 1 
mov 

last_word1 c:al l 
pop 
Clll 

error 11 Je 
cal l 
Je 
cld 
mov 
lods 
and 
jz 
cmp 
jnz 
lods 
sal 

.. me'( 
je 
sal 
sal 
mov 
Je 
sal 
mov 
je 
sal 
!!al 
mov 
Je 
sal 
mov 
je 
sal 
mov 
je 

no_ok: mov 
rw_fail 1 or· 

cal l 
jmp 

i¡rror21 cal l 
jmp 

: 

O'.h, c:l. 
fdc_output 
b>:, 7 
get_,param 
b>e,9 
get_param 
bn, 11 
get_param 
bX, 13 
get_param 
si 
wait_int 
error2 
fdc_results· 
return 

si,offset fdc_status 
fdc_status 
al,OcOh 
op_ok 
ál,40h 
no~ok 
fdc:_statLIS 
al,1 
ah 1 rec_not_fÓund 
rw_fay 
al, 1 · ,.,,, 
al, 1 
ah,b~d_crc 
rw_ fai l 
al, 1. 
ah• b.ad._dma 
rw_hn 
al, 1 
al, 1 
ah,rec_not_found 
rw_ f ai l 
al, 1 , 
ah, writé)rdtec 
rw_fail 
al, 1 
ah,bad_addr_mark 
rw_fail 
ah,bad_fdc: 
disk&tte_stat,ah 
nL1m_tram1 
return 
fdc:_results 
return 

cuarto param. al FOC 

quinto param. al F~C 

sexto p·aram. al FDC 

septimo param. al FDC 

ultimo param. al FDC 
no hubo error en cmdo. 
qu~ suceda la operacion 
error en espera· 
11 ama resultados 
error en lectura de resul, 
DF -> incremento 
apunta a fde status O 
lee valor 
b i t 5 é Y.. 7 "'º ? 

;¡.a ape,.acin sin··••ror 
bit: 7=0., 6 .. 1 ? 
no- FDC .. debe 'estar mala 
lee staus 1 
bit 7 puesto ? 

. ~-

' bit 5 puesto~ 

¡ bit 4 puesto ? 

• .. bit 2 puesto ? 

b~ t puesto ? 

bit o puesto ? 

J error a DISl(ETTE-STATUS 
; cu.in\cia sectores tránsf•riúos 7 

::ip_olc: call 
¡· l~Or 
f ~eturn: pushf 

num_trans 
ah, ah 

and 
popf 
ret 

motor_:tatus,motor_bits 

;!isk_e>:ec: endp 
1 
f 
; 
s~brutlna fdc results •~ 
Est:'I subrutina 1 ee los registros de astado del FDC al con e 1 ui r 
••t• Lln c:om.ando. 
Sal ida1 CH = 1 sii se e::!ld9 el periodo de espera 

~.;!i:_resL1lts proc near o.--·------- constante• ----------
t:i:111e..;out equ Bóh 

.. "., .. ,_.. f 1\~' 

··''. 

'22 
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c:ld 
mov 
push 
push 
push 
mov 

ne>1tl1 xor 
mov 

walt31 in 
t•st 
Jn:: 
loop 
or 

error1 stc 
fin3: pop 

pop 
pop 
ret 

direcc1 in 
test 
jnz 

bad_oper 1 or 
Jmp 

read1: inc 
inc 
in 
mov 
inc 
mov 

di,offset fdc:_status 
c:~ 

dH 
bx 
bl,7 
CH,CM 
dx,fdc_main_status 
al,dN 
al,80h 
di rece: 
wait3 
diskette_stat,time_out 

bx 
d:: 
C:X 

al, d>1 
Al ,40h 
readt 
diskette_stat,bad_fdc 
error 
dx 
dx 
al, dx 
Cdi J,al 
di 
Cl!, 10 
wait4 
dx 
dx 
al, dK 
al,fdc_busy_bit 
fin3 
bl 

wai t4: loop 
dec 
dec in 
test 
jz 
dec 
Jnz 
Jmp 

nextt 
bad_oper 

endp fdc_resL1lts 
l 
' subrutina fdc output 

dir inc:n1mento 
DI inic10 de tabla 

ma::. nLtm. de status bytes 

lee .naln status· 

req. fer master 
si- ve a dlr 
no- espera 
ac:abo el tiempo 
error 
regresa 

req. fer read ? .. 

si- lee al FDC 
no- FDC malo 

lee s't'atL1s y dep, en 
9108 DATA area 

¡ espera para si9. byte 

FDC aun ocupado 7 

ya terminamos 

no leimos 7 ? 
si- FDC malo 

l 
l Esta rutina envi~ un byte al, FDC, verificando previamente al 

MAIN STATUS REG la rutina espera un U·empo para que el byte sea 
ac:eptado. Si no es aceptado en ese tiempo, prende al bit 7 de 
D!S~ETTE STATUS y la bandera de acarreo, 

' ' l 
1 

Entrada: 
Salida : 

AH = byte a escribir 
CF • 1 si el b~te no fue aceptado, En ese caso, el regreso 

se efectua un niv~l mas alto al de la llamada de la 
subrutina - 2Gto es, regresa al 
punto de llam•da de GET PARAM. 

vector 13h o .al 

fdc~outp~t proc near 
push du 
PLl'Sh CH 

mov 
Hor 

fdc_wai t l 1 

telit 
Jz 

. . loop 
•rP'dr_out1 or 

pop ,.,,,,, 

d>1,fdc:_~ain_status 
C:H, CM 

in al , d:: 
al. 4t)h 
OLltPLtt 
fdc_wai t 1 
diskette_~tat,BOh 
CK . 

,CH 
¿ 

1 lee main -;;tatL1s 

req, for write ? 
si- ve oo, s<1li d¡¡ 
no- espera 
aspera tarmin•da 

:re9resa con error 
,11.1n niv•l mas .al~o. 

.u~.· 



pop 
etc 
ret 

put: aor 
_w ... it21 in 

test 
Jnz 
loop 
jmp· 

tte; ITIOV 

mov 
out 
pop 
pop 
ret 

,;:_output endp 

CK,CX 
al, dx 
al ,SQh 
write 
fdc: wait2 
error out 
al, ah -
dl,2 
dx,al 
ex 
dK 

~~orutina get param 

' 

lee main status 
req. for master ? 
si- escribe 
no- espera 

escribe byte al FO~ 
y regresa 

Esta subrutina lee un byte de la· tabla Disk Base. El apuntador a 
la tabla es la variable Dislr. Polnter C1nt. 1ah), El offset a la 
tabla C:c2> esta en E<X • Si e) valor de BX es impar, el byte leido, 
es tr-ans-feriqo al FOC, · 

E:ntradai 
3a11da 1 

BX.., indic:¡; ck la tabla 
AH " byte l ei dci 

AX ¡¡s al ter ad o, 

o:_param proc: 
as sume 
push 
sub 
mov 
lds 
shr 
mov 
POP 
je: 
ret 

. t_param endp 

near · 
ds:absO 
ds 
ax,·ax 
ds,ai: 
si,ds:disk_point 
bx, 1 
ah, tsi+bxJ 
ds 
fdc_output 

assL1me ds: data 

subrutina num trans 

: Esta rutina calcula el numero de sectores que fueron transferidos 
de o hacia el disco. 

Entrada: CH 
CL 

no. de track 
sector inicial de operacion 

: Sal ida 1 Al cantidad de sectores transferidos 
r 1um_ tr ans .proc:. ne ar 
• mov· al, fdc_s;t•tus+3 ¡. 
:• cmp al. ch 

mov al,fdc_status+3 
n 
mov 
Cll 1 
mov 
inc: 

:ont01 sub. 
r1t · 

tum,.:t:r ans endp, 

conh) 
bx,8 
~et_param 
al,ah 
•l 
al,c:l 

~"---

AL • ultimo trac:k 
1~ual al inicial ? 
AL • sector iinal 
mismi:. tr•c:lc1 no; hay c:or,...ec. 
no- lee ~ltimo s•c:tor 

AL • ..11 t11110 ••ctor 1 •ido 
AJ., • Al.+1 
ultima ••nos priMttrD 



¡subrutina seek 
J 

Esta subrutina busca el track deseado. Si el drive accesado desde 
RESET, el comando RECAL (localizacion del track O> es efectuado, 
Nota1 el comando RECAL se intenta 2 veces antes de reportar error. 

Entradas• CH no. de tra-.k OL = no. de drive 
Salidas : CF = 1 error Ctrack no localizado) , modifica DISKETTE STAT. 

¡ 
¡ AX,BX son destruidos 
l 
seek proc 
1---------
recal_cmd 
seek_cmd 

ne ar 
constantes 

equ 
equ 

7 
Ofh 

1 
mov 
Pl.lSh 

, mov 
rol 
pop 
test 
Jn~ 
or 
mov 

recal: mov 
cal l 
mov 
cal! 
e; al 1 
Jnc 
dec 
Jnz 
stc 
ret 

move_track: mov 
ca 11 
mov 
call 
mov 
cal 1 
call 
p1.1shf 
mov 
call 
push 

Tlore_wait: mov 
or 
j;: 

!l_wait: loop 
dec 

!iHk 

jmp 
pop 
popf 
ret 
•ndp 

al, 1 
Cl( 

el, dl 
al, el 
CH 
al, seek_status 
move_track 
seek_status,al 
bl,2 
ah, recal _emd 
fdc_outp1.1t 
ah, ,jl 
fdc_output 
sense_int_status 
move_track 
bl 
rec:al 

ah,seek_c:ind 
f dc_o1.1tput 
ah,dl 
f dC'-OLl tpLlt 
ah,ch 
fdc:_o1.1tput 
sense_int_status 

ba, 18 
•:;,et_param 
ex 
C>C 1 4b<)h 
ah,ah 
fin2 
s wai t 
ah 
mcre_wait 
CH 

establece mascara para 
determinar si requiere REC. 

requiere RECAL 7 
no- busca traek 
si- prede staus bit 

.; establece no, de intentos 
envía RECAl y drive no; 
al FDC 

track O localizado ? 
si- busca track 
no- intentalo otra vez 

a1.tn no : error 

en vi a SEEK cmdo 

envia drive :io. 

envia · tr·ack no. 

averigua que ¡:>aso 

llama head settle param; y 
espera 
salva datos 
cuenta para 1 mseg. 

; espera terminada 7 
si- ve a FIN 
no- sigue esperando 

Esta rutina d11 .serv1c:10 a ·1'11 1nler".1pcion o;,11n•""ada por el F'DC 
al corich1ir un i::cmando RECAL, :SEEf1. o RESET, La l"ul:lna espera, 

; l• interrupcion,'I•• •l s~tl.1s corr•spond111n.t.11 .¡ r•.;r••• 5!1 
:.r•sult11dc. · · ,.,. · · 

' ' ; ·~•l 1dal GF • .,.,..º,.. en DI 9KE'TTE STATUS 
,' 

'!:• 
:.· 

"•.: l. 
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AX es dastri..J.OO 

ense_int_statua pro~ near 
---------- constantes ------------
ad_seek equ 40h 
ense_i nt_cmd equ 8 

¡ 
call wait_int 
je sen_return 
mcv ah,sense_int_cmd 
call fdc_output 
call fdc_results 
je sen_return 
mcv ~l 1 fdc_status 
and al, 60h 
cmp al, 60h 
jz sen_ error 
ele 

:' ··•n_ret1.1rn1 ret 
.en_error1 or 

l 

diskette_stat,bad_9eek 
•te 
ret 

·nse_i n t_statL1s endp 

¡nt 10h subrutina atribute conv 

espera la i nterrupci or. 
regresa sobre error 
ejecuta SENSE INT. cmd 

lee resultados 
regresa si error 
e>:amina status 1 
aisla bits 5 y 6 
ambos puestos '7 
si- error 
no- todo en orden 
re·~esa 
mal SEEK, prende CF y 
re..,resa 

Esta subrutina convierte atributos del formato IBM al formato 
ue la terminal. 

Entrada1 
Salida 1 

AL 
AL 

atr'ibutos 
atributos 

No al ter a re9i stros '~:o~pto AL 
·t..-_conv proc near 
------------ constantes 
'i nl:in9 equ BOh 

e 
Oef h 
Of7h 
7fh 

ntens equ 
,.Jn_dspl equ 

,.tJ_int· equ 
1 nv _mcde equ 

push · 
or 
test 
Jz 
and 

inten1 test 
jz 
and 

rnode1 and 

;::m fin: 

Jnz 
and 

pop 

el, Offh 
al;bHnking 
i nten · 
cl,Obfh 
a1 1 intens 
mode 
el, Offh 
al,77h 
newt2 
e 1, non_dsp 1 

mov al,c:l 
C:K 

rát 
~· ,-et'.t21 cmp al. 1 1 

·normal 
cl,no_int 

t Jne 
t e1nd 
f 
' f, 
o(· 

~. • i. 
ti.» 
j(~'. 
t~ ,,.. 

Jmp 
'"'ormal 1 c:nip 

Jni 
and 
Jmp 

,;.:t..- _c:on·v' . ". 

c:on
1

f in 
al, 
con_ fin 

··el 1 inv _mode 
con_un ,. 

endp 

::. ,'· 

:.,.,acx 
1·nin9un atributo 
J blink puesto ? 
J no- ex em, i ntensJ..dad 
a blink bit = C• 
1 intensity puesto? 
J no- examina modo 
1 lntensity b-i.t= O 

apaga blink e intensidad 
modo es non display '7 
d~splay bit = O · 

1 •tri bL1to a AL 
recupera CX y .. r119resa 

modo es subrayadb .. 7 
no-: e::amina modo: 
si- uncierltne bit •O 

modo invertido 7 
; no- ya .acabamos 
¡ .mod• bit '" O 
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Esta subrut·na inic1<.<l1za el canal O del contr .1a-do:;r de DMA 
para iectura'escritura o verificacion del disco, ·• ~er1f,c:acion 
simula una escritura a RAM a la d1reccion FFFFF 
El bit 2 de MOTCF: STATUS habilita TC para todos los comandos 
e11epto FDRM~T, 

Entradas1 AX = com~ndo al DMA 
OH = numero de sectores 

ES:BX direccion inicial oestino/funnte de RAM 

Salidas CF = se exede una frontera de 64k 

¡ AX,BX destruidos 
1 
inic:_dma proc near 
1---------- constantes -----------
source_pointer equ OffcOh 
fdc_dma_addr equ 106h 
dmo>._format,_t1igh equ 14h 
tc_en eqL1 4 
destination_point equ Offc4h 
dummy_addr equ Off ffh 
transfer_count equ úffc8h 
1 

push CK 
push dK 
push <1:: 
pust1 dK 
push IW 

e:! i 
mov dK,scurce~pointer 

mcv cu' 2 
out: mov a>i, f dc_dma_addr 

cut dH, CÍK 
inc d~ 

i ne: dH 
~or a:~ ' ~>~ 

cut d:• ,a:: 
inc dH 
i ne: dK 
loop CLtt 
mov ax" es 
mov el. 4 
rol illl 'c:l 
mov ch, al 
i.lnd al, OfOh 
ildd .!IK, bll 
Jnc: dma _cent 
inc: ch 

dma _cent: mov bx, att 
mov al, ch 
and <11( '0(10fh 
mov ex, ax 
pop ax. 
push b>C 
ClllJ!I ah, dmá .. :f oríne.t_hi o;¡h 
j: neat3 
or motor_status~tc:_en 

nex.t:lt rol ax, 1 
Je read2 
1110" d><, •ource_polnter 

i ni C'I. 1110\' IH,btt . ~ 

oUt .dK, AH 

inc dK 
,.J.fli-. . .... 

salva1 track y sector 
cant. de sectores 
comando 
cant. de sectores 
comc: .. r1do 
no mas interrupciones 
llena source y dest. 
pointers con la dir. DMA 
del FDC 

calcula direccion inicial 
lineal a partir d• ES 
y BX 

rec:uper·a · comando 
salva. 'dir. 'inicial 
Es comando de formato ? 
si-· no habilites TC 

¡ . b i.t 1 ~ d• comando pÚl!isto 7 
·¡.si- es lectura o verif. 

inicializa dir. inicial 

J.27 

''•· 

,. 
\.·.· 



read21 

ver-1 iv: 

counta 

mov 
out 
jmp 
mov 
rol 
l"Ol 
jnc 
Jmp 
mov 
mov 
Jmp 
pop 
pop 
push 
mov 
sub 
!lhr 
push 
mcv 
call 
mcv 
pop 
shl 
pop 
mov 
mcv 
oüt 
pop 
·1.nc 
inc 
cut 
mcv 
a.dd 
po~ 

oop 
st i 
ret 

in1 e ,:¡,,,.,_ S!ndc 

ax. ci: 
dH, a>: 
c:ount 
dx,destinat1on_point 
aic, 1 

ª". 1 
verify 
i ni c 
bi-:,dummy_addr 
el, OOfh 
inic 
b>: 
dx 
bx 
ah,dh 
al,al 
ª". 1 
an 
btt,6 
.;¡et_param 
cl 1 ah 

a:1,cl 
bK 
ex, aH 
dx;transfer_count 
da,ax 

ª" :::h; 
dx 
dx,ax 
ax-,b>< 
a:t,CH 
·:l:< 

¡ subr~~1na walt lnt 

' 

bit 13 del comando puesto ~ 

no- :. es verificac:ion 

establece seudo direcc. 

recuper~ d1r. inicial 
recupera no. de sectores <OH> 
salva dir-. inicial · 

AX = n~. d"1 -;ec:t. " 128 
salva ese valor 
llama bytes/sector 

recw:era no. de sect, >1 128 
despla:a por bytesliector 
l"ecupera dir. inicial 
ex = no. total de bytes 
iniciali~a OMA count 

recupera comando e 
i~1ciali:a control 

suma cuenta de bytes 
a dir rnic1al 
recupera no. je sectores 
'.' track.'sector ir.~cial 
ha~ilita interrupciones y 
re·~resa 

; Es•~a subruti:ia o;¡enera un tiempo de espera , durante el cc1al 
~erif1ca el stal"t/stop bit del DMA CTRL WORD. Si la funcion 
terminal count esta habilitada (bit 2 de motor ~trl.> emite 
TC al FDC CMD re·~· 
Si al tiemoo de esoera c~ncl~ve s1n que se or~dusc~ ~na 
cr.~err-1.oc:i ,;,. , CF = l y el bit 7 de OISf-:ETTE STATUS es cuesto. 

wai~_int proc near 
;--------- constantes 
start_stoc_bit 
no.i:_t·:_ ... eliZt 
not._ir.t_-f=la·; 
1 

•ti 
PUSh 
push 
OU!!tl 
pu'!ln 
me"' 

d.:: 
e::: 
dl\ 
bx 
bl,:' 
cx,c:H 

equ 2 
e·~i.l •H3h 
e':!!.• :-'·f~ 

;·,Cr' 
mov 
test 
J:: 

d:., d:r.a_ctl"l _w:ird 
motor_status,tc:_b!~ 
extra_wai t 
al _,d>e 
.... , ........ .. h• I· 

hab. interru==iones 
sal va r'"':1;:.1 stros 

ac:unt¿ a DMA CTRL 
TC r,<>01 ¡ ! tado ':' 
no- c::i~pensa tl•moo 
si - lee :l~lt'; CTRL 
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ccnt1 

f in11 

J: 
ncp 
nop 
test 
Jnz 
loop 
dec 
jnz 
or 
stc 
pLIShf 
and 
popf 
pop 
pop 
pop 
pop 
ret 

term1nal_caunt 

seek_status,int_fla9 
finl 
waitB 
bl 
wait8 
diskette_stat,time_out 

seek_status,nct_int_fl~9 

bx 
dx 
ex 
u: 

extra_wai t 1 jmp. cent 
terminal_ccunt: push dx 

wait 
l 

mov 
mcv 
cr 
out 
and 
mcv 
or 
out 
pop 
Jmp 

int endp 

d>t,fdc_cmd 
al,motcr_status 
ai,reset_bit 
dx, al 
al,not_tc_reset 
motor_status,al 
al,reset_bit 
d>t ,al 
d>t 
cent 

1 subrutina f ~rmat 
l 

Esta subrutina form•tea un track 

1u- maneJa TC 
mas tiempo 

ccurrio interrupcicn ? 
si- ya terminamos 
ne- espera 
continua esperando 

fin de tiempo 
prende CF 

limpia bandera 

recupera todo y 
re·~resa 

prende bit TC 
del· FDC CMD reg 
aprcx. 3.7 use9 

apa9a TC enable 
en MOJ,OR STATUS 

' ¡ la tabla de parametros empieza en la dir BOh de BIOS DATA. 
Como se indica ,formatea track O, cabeza O, sector 0-7. 

' fcrmat pre e 
mcv 
mcv 
mov 
mcv 
mcv 

stcre_f: mov 
stcsw 
mcv 
stcsw 
inc 
loop 
mcv 
mov 
mcv 
mov 
int 
Jmp 

fcrmat endp 

ne ar 
att,bios_data 
es,ax 
di' 008óh 
C!{ ~ 8 
d:: '2QQh 
c:\H, 1) 

da 
store_f 
.;x,501'.>h 
bx,Bl)h 
C;:, 1 
dx, 1) 

13h 
ex ami na 

subrutina examina 

Esta subrutina transfiere al 51~ulador de ROM el BIOS DATA AREA 
; Y todos los ra9istros 
1 
e •. amina proc near 

nop 
.r¡.Qa.. 



t 

sti 
hlt 
ret 

xamina endp 

Tabla de vectores de Interrupcion. 
Contiene los off set respecto el Cede Segment 
de las rutinas de servicio. 

11ctor_table 
d1>1 
dw 
dw 
dw 
d1>1 

.dw 
dw 
dw 
dw 
-d~ 
~.dw 
dw 
dw 
dw 
dw 
dw,._ 
dw · 
dw 
dw 
dw 
dw 

·dw 
.dw 
dw 
dw 

dw 
dw 
dw 
dw 
dw 
dw 
dw 

label word 
offset d_eoi 
offset d_eoi 
offset dummy_rtn 
oHset d_eoi 
offset d_éoi 
offset dummy_rtn 
offset d_eoi 
offset d_eci 
offset timerO_intl'·1 
oifs•t dummy_rtn""·* 

off sllit d _ eO'f¡ 
offset d_eo~ 
offset d_eói 
offset conso~,P_int 
of~set~ disk_int 
offset d_11,ci 
offset 'wid'eo_io 
offset equip_dater 
offset memory_size_det 
offset diskette_io 
offset dummy_rtn 
offset dummy_rtn· 
offset keybóard_io 
offset dummy_rtn 
off~et dummy_rtn 

offset· boctload 
offset time_cf_day 

,off set dummy _rj:n 
offset .time~.tiak 
offset dummy_rtn 
offset disk_base 
off set dummy_rtn 

tabla dislc base 

Contiene los parametros de operacion del Diskette. 
; 
d,isk_base 

db 
db 
db 
db 
db 
db 
db 
db 
db 
db 
db 
db 

label byte 
6fh 
Bh 
25h 
2 
9h 
2ah 
Offh 
50h 
Of 6h 
Bh 
6 
90h 

Contiene lo& .valores de in1cializacion de ·1os timars. 
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dw 
dw 
dw 
dw 
dw 

35a:5h 
Oe009h 
48h 
Oc•)<)th 
éh 
OcOOth 

1 
~ parametros d•l controlador de interrupciones 

' int_contr_table 

J 

dw 
dw 
dw 
dw 
dw 
dw 
dw 
dw 

1 tabla del uart 
1 

l<.1bel 
o 
Ofh 
Ofh 
Ofh 
Ofh 
éh 
Ofh 
9090h 

word 

¡ valores de inicializacion del UART 
J 
uart_table 

1 
ul ti mo1 

db 
db 
db 
db 
db 
db 

1 ab•l byte 
o 
o 
o . 
40h 
6dh 
16h 

J mensaje 
1 

de instalacion del bies huesped 

promt db ' 
db • 

Bies huesped version 1,0',13,10 
------------------------',13,10,'$' 

¡ rutina de i¡;i.stalac:icn del bies hue.sped 
1 
1 Esta subrutina es la encargada de instalar mediante la 
¡ interrupcicn 27h del Sistema Operativo al Bies Huesped, 

' instal · prcc near 
assume ds1cocie 

1---- posicicnate al principie de la pantalla 

' mov ah,2 
sub dx, dx 
mov bh,O 
int !Oh 

1 
1---- 1 i mpi a la pantalla 
1 

mcv cK,1840 
el s1 · mcv ah, 14 

lllDV bl,O 
mov al,20h 
int 10h 
loop cls 

mov ah, 2 
sub dx, d:: "' 

.. 
me•/ b~,o 
int !Oh 

·,·r· 
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~ , nov 
me·. 

inc 
:mp 
JB 

:i1•4 :."'t 

b1. ') 
al ,C:iól (Si l 

S1 

al.'$' 
c:nt 
10h 11".'. 

~'· Jm~ 
.é:arr;ia los 
.,.. c:ld 

lcad ·t",;;r ve,tc~es de inter·~pcion del bios hu~sped 

push 
pop 
sub 
mov 
mov 

es 
ds 

~l~.-ei:: ~ mov 
i mov 

mov 

ai<.a>t 
es, a:~ 
C:H,0 

bH ,C:l' 
bx,affset int_tableCbKJ 
~i.offset veclor_table 

ii 

'~ 

,.~:· 
'I· 

add 
add 
11\DY 

el i 
l ods1~ 
stosw 
mov 
stosw 
sti 
inc: 
i ne: 
c:mp 

si ;b:< ,. 
bx,bx 
di,bH 

a.X 1 CS 

-:-:~: 1 20 
jnz load "ac: 

·mov dx~offset ultimo 
int 27h 

~able label word 
dw !Oh timerl)_int 

c:onsole int 
disk int 

¡; 
:/· 

dw !ah 
dw lc:h 
dw 20h 
dv1 22h 
dw 24h 
dv1 26h 
dw 2c:h 
dw 32h 
dw :!4h 
dw 38h 
endp 
end!S 

video_io 
eqLfi p_deter 
memory _si z e_d&t 
diskette_io · 
keyboe1rd_io 
bootload 
time_of_day 
timer· _tick 

apunta a ultime byte 
a.salvar y reQresa control 
al .Siatema Operativo 

end start ------•--->>'>>> FIN <«<:------_;·_ .. __ .,.; _______ ;.. __ 
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