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1.
Eurscharakteristik

Die AnschlufSsteuereinheit ADA - K 6022 dient zum AnschluB
von peripheren GerHiten mit dem Standard-AnschluBS robotron
1000/1 an den Mikrorechner K 1520. Der Anschluf ADA —— Pgri-
pherie erfolgt durch Interfacekabel (e. Pkt. 3.5.).

2.
Teclmiache Deten

Steckeinheitenabmessungens
* Steckraster:
Steckverbinder:

Bincatzklasee:
Stromversorgung:

Kandle Ja Steckeinheit:

Ubertragungsbreites

(pro Kenal zum
Stendard-AnschluB
robotron 1000/1)

Steuersignale:

{zum Standard-An=chluf
robotron 1000/1)

215 mm x 170 mm

20 mm

2 x 58polig, indirekt, Benf, 304-58

TGL 29331/03 bew.

2x 58polig, direkt

TGL 29331/01

2x 39polig, Indirekt, Bauf.402-39

TGL 29331/04

(SIF 1000-Anechluf)

5/60/30/95/10-1g

5V+5%, typ. 0,9 A

1274+ 5%, typ. 0,1 A

2 unabhingig voneinender arbeiten-

de Kanéle .

1 Auesgobekanal

1 Eingetekenal

8 Datenbita (/DAT-A hzw. /DAT-E)

3 Kommendobite (/KOM-A bzw.
/EON-E)

3 Stetusbits (/STA-A bzw, /STA-E)

1 Parititsbit (/PA-A bzw, /PA-E)

/RUF-A, /RUF-E, [END-A, /FND-E,

/GES-E
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Signalpegel (EME3): High-Fotentiel: €,5 ... 12 V

Belastung der Ausgangs- mex. 3 mA bei 12 V iy

leitungen: .

Ein- und Ausgangs- 8 Adressenleitungen (ABO .,. ABT)

leitungen zum Systembus (Bingiinge Low-Power-Schottky-TTL)

des MR K 1520: 8 Datenleitungen (DBO ... DB7)
(Bin/Ausginge Low-Power-Schottky-
TTL)

4 Bteuerleitungen (/M1, /IODI,
/RESET, TAKT)

(Einginge Low-Power-Schottky-TTL)

3 Steuerleitungen (IORQ, /RD, INT) -
Belastung: 2 parasllelliegende Ein- -
bzw., Ausgiinge der PIO-Beusteine
Q301

2 Steuerleitungen fiir Verdrshtung
der Prioritétskette (IEI, /IEQ)
(TTL-Eingengs- bzw. Ausgangs-—

pegel)
libertragungageschwindig— = 20K Byte/s (B Bit-perellel ohne
keit: Paritdat=bit)
= 5K Byte/s (8 Fit-perellel, mit
Paritditebit)
hhertragungsentfernung: max. 20 m
Adressierung der Durch interne Wickelvertindungen
Steckeinheit: auf den Programmierebenen X6 und
L7 kUnnen 32 Adressen susgewihlt
werden.
Ger# teanschlufB: StanderdenschluB 1000/1 (SIF 1000)

realisiert durch 2 x 39polige
Steckverbinder nech TGL 29331/04.
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3.
Funktionsbeschreibung

" 3ele
Yerwandungaswack

Die AnschluBmsteuvereinheit ADA - K 6022 ist fiir den AnschluB
von SIF 1000 Geriiten an den Mikrorechner K 1520 konzipiert.

An die Ein/Ausgabekanile der Steckeinheit knnen 1 Aumgabe-
gerdt und 1 Eingabegeriét angeschlossen werden. Die S{eckein-
hait wird unter Beachtung der Prioritdten steckplatzunabhin-
gig en den Systembus angeschlossen. Uer [Datensustsusch zwischen
der ADA und den peripheran SIF robotron 1000-Gerdten erfolgt

- {iber den programmierbaren Parallel-Eingebe/Ausgabe-Interfece-
baustein Q301 (PIO). Dabei wird der Detensustausch grundsite—
lich interruptgesteuert durchgefiihrt,

Ea kommen die folgenden Betriebsarten des FIO-Bausteins Q301
sur Anwendung:

Pilir die Ausgsabe: Batriebsart Byte-Ausgebe und
Batriebsart Bit-Ein/Ausgabe
FMir dis Eingabe: Betriebsart Byte-Bingabe umd

Betriebsert Bit-Ein/Ausgebe

AoZa
Funktion

Die ADA beasteht eus folgenden Funktionsgruppen:

= Programmierbarer Parallel-E/A-Baustein (PI0)

- Ruf-End-Steuerung

- Adressierungeeinrichiung

- Pegelstufen (Leitungssender und Leitungsempfinger)

- AnschluBlogik filr Daten—, Steuer-~ und Adressenleitungen
~ vom Systembus an den Q301.

- Stetusregister

5B 1.12.517091.0/61



-3‘2. 1.-
Programmierbare Parallel-BE/A-Schnittstelle

Des Kernstlick flir den Datensustausch zwischen der ADA und den
peripheren Geriiten bildet der PID-Baustein Q301 gur parellelen
Ein- bsw. Ausgabe. Bei seinen zwei unabhiingigen 8-Bit-breiten
bidirekf{ionelen peripheren Interfecekenilen (4 und B) werden
die Betriebsarten wie folzgt angewendet:

Ausgabeoperation:

= Betriebsart Byte-Ausgabe (@) fir den Detensustausch der
Datenleitungen liber den Interfecekenal A (Port A).

— Betriebsart Bit-Ein/Ausgabe (3) fiir Kommendo-Stetus und
Priifbitleitungen {iber den Interfecekanal E (Port B).

- /HUF-A und /END-A werden liber die beiden Quittungesignale
ARDY bew. /ASTB susgetsuscht,

Eingebeoperation:

= Betriebsart Byte-Eingebe (1) filr den Detensustausch der
Datenleitungen fiher den Interfacekesnal A,

- Batriebsart Bit-Ein/Ausgebe (3) fiir Kommando-, Status-,
Gesuch- und Prifbitleitungen iiber den Interfecekasnal B,

- /RUP-E und /END-E werden iiber die beiden Quittungssignale
ARDY bzw. /ASTE susgetsuscht.

Jeder beiden Port kann durch Steuerworte vim der ZRE eus
programmisrt werden. Fiir Ein- bzw., Ausgebekmndle ist die
Signalbelegung des Fort B folgende:

7 -| 6 |5~| 4 3 2 1 |0
Ausgabe Statue Priifbit Kommando
- A3 AZ | A1 PAR A3| A2 | A1
Priif- Statunm Gesuch Kommando
bit
PAE B3 B2| B1 B A3] A2 | A1

-6 1.12.517091.0/61



3.2.2.
Ruf-End-Steuerung

Die Ubertregungezyklen zwischen ADA und Peripheriegeridt
{RUP-END-Steuerung) werden iiber eine Zusatzlogik durch die
Signale ARDY und /ASTB gebildet.

Die Statussignale werden in einem Schaltkreis gespeichert,
der mit RUF gesteuert wird. Sie =mind Uber Port B abfragbar.

Ausgabe:

Dam vom PIO-Baustein Q301 ektivierte Signal ARDY gelangt Uber
einen flenkengesteuerten Speicherschaltikreis an eine Laulzell-
kette. Liegt an der Laufzeitkette auBsrdem des nichtaktive
Signal /END-A an, =0 wird B Systemtmkte nech dem Aufireten

von ARDY das Signal /RUF-A zum peripheren Geridt gesendet,

Dabei imt gerantiert, daf die Daten eingeschwungen sind und
vom peripheren Gerdt libernommen werden kiinnen. Aktiviert die-
ses dann das Signal /END-4, so wird der Eingeng dexr Leufzeit-
kette gesperrt, der flankengesteuerte Speicherschaltkreis riick-
gesetzt und damit B Systemtakte denech /RUF-A inektiv. (De-
durch ist gareniiert, def das Signel /RUF-A in einer Zelt 3,3
aktiv imt). WeEhrend der Zeit /RUF-A = gktiv und /END-A = aktiv
wird des Signal ASTB gebildet. In der Zeit /RUF-A = sktiv kemm
das Statusregister geleZen werden, Wird su= irgend einem Grunde
das Signal /END-A nicht sktiviert, mo kenn men progremmtech-
nisch den flankengemteuerten Speichersachaltkreis liber Einlesen
dem Status (Eingebehefehl Port B) riicksetzen. Demit wird das
Signal /RUP-A inektiv, und ein neuer Ausgebezyklus kann gester-
tet werden.

Eingabe:

Nach dem Ende einer Detenlibertregung ADA-ZRE (beim Beginn eines
Eingebeprogremms ist dieses 1, libertregene Zeichen ungliltig)
wird des Signal ARDY sutometisch vom PIO-Beustein sktiviert,
Dieses Signal gelangt iiber einen flankengesteuerten Speicher-
schaltkreis an eine Leufzeitkette. Liegt en der Lrufzeitkette
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aufer dem nichtektiven Signal /END-E an, so wird B Systemtakte
nach dem Auftreten von ARDY des Signal J/HUP-E zum peripheren
Gerdt gesendet. Damit kann das periphere Gerit sur ADA senden
und das Signal /END-E ektivieren. Durch dieses Signal wird der
Bingeng der Laufzeitkette gesperrt, der flankengesteuerte
Speicherachaltkreis rilckgesetzt und demit B8 Syetemtekte danach
/RUP-E inektiv., (Dedurch ist gersntiert, deB des Signel /RUP-E
in einer Zeit > 3,3 = sktiv ist). In der Zeit /RUF-E = aktiv
iet es mBglich, das Statusregister zu laden. Wihrend der Zeit
/RUFP-B = ektiv und /END-E = ektiv wird das Signal /ASTB ektiv,
und die Daten werden in das Eingsberegister des Interfacebau-
steins geladen.

Wird /ASTB inaktiv, so bildet der PIO-Baustein ein Interrupt-
signal und stellt daas Signel ARDY auf inaktiv, Wird sus lrgend
einem Grunde das Signal /END-E nicht aktiviert, so kenn man
programmtecinisch den flankengesteuerten Speicherschaltkreis
iiber Einlesen des Status (Eingebebefehl Port B) riickeetzen.
Demit wird des Signal /RUF-E inektiv, und ein neuer Eingabe-—
zyklus kenn gestartet werden.

Verbindet der Anwender der ADA K 6022 auf der Progrommiercbene
X9;1 mit XB:2, oo gilt fiir die Programmierung der Eingabe der
cben beschriehene Ablaul. '

Wird I9:1 mit XB:1 verbunden, hemteht vom Anwender die WMHg-
lichkeit, die folgende Zusatzfunktion der ADA X 6022 zu nutzen:

Im oben beschriebenen Ablsuf wird durch ARDY direkt /RUF-E
aktiviert. Die Zusetzfunktion besteht jetzt derin, def das
Siéhal J/RUP-E erat denn aktiviert wird, wenn im Progremm dem
Eingabebefehl fiir die Daten ein Befehl "Ausgabe-Daten-Port AW
folgt. Demit besteht die Mglichkeit, nach teliebigen Deten-
{ibertragungen des Signsl /RUF-E nicht wieder sktiv werden zu
lamssen und des Eingebeprogrsmm fiir das periphere GerHt exakt
beendet zu kinnen.
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3‘2- 3-
Adressierungeeinrichtung

Dar Adressenbereich der niederwertigen Adresmen ABO ... AB7
wird zur Eingebe-Ausgahe-Adressierung und zur Sieckeinheiten-
auswahl besnutzt,

Das Adressenbit ABO wiihlt den entsprechenden Interfacekenal
(Port) des susgewiihlten PIO-Bausteins sus,

(ABO = "low" = Interfscekenal A;
ABO = "High"{ Interfecekanal B).

Das Adressenbit AB1 legi fest, ob das jeweilige auf den Deten-—
leitungen liegende Wort ein Déaten- oder ein Steuerwort ist,
{AB1 = "Low" = Datenwort; . RIREEE

AB1 = "High"s Steuerwort)

Durch dee Adressenbit AB2 erfolgt die Auswehl des jeweiligen
zu benutzenden PI0-Bausteins
(AB2 = "Low" = Baustein 1 (PI01)
AB2 = "High" £ Beustein 2 (PI02))
Die Adressierung der Steckeinheit erfolgt durch die Adremsen-

bite AB3 ... ABT mit Hilfe von Wickelverbindungen euf den
Progremmierebenen X6 und X7,

B T ey 1R
Die Zuordnung der Adressernhbits bei der Adressierung der
FI0 auf der ADA K 6022

Piir die Adremsierung seuf der ADA - K 6022 ateher die AdreBbits
ABO - ART zur Verfiigung,

T. Tetrade , 2. Tetrade
iABT ARG AES IAle ﬂBE AE1 KEDI
frei wihlbare REits zur Bits filr die bsustein-

Steckeinheitenadressierung spezifische Adressierung

4
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- ABT - AB3 sind beliebig variierbar und in Verdbindung mit den
Adrefbits AB2 - ABO &ls 2 Tetraden bei der Programmierung
gu berlicksichtigen. '

Adressierbereich ABO - ABT:

AB7 AB6 AB5 AB4 AB3 AB2 PIO- ABR1 D/S ABf Kanael

Boau- im

stein FIO
Frei wihlbarer Bereich ¢ 1 @ D ] A
zur Steckeinheiten- 1 2 1 S 1 B

adressisrung

Zur Eilldung der Steckeinheitenadressen sind Progremmierebenen
X6 und X7 suf der K 6022 miteinander zu verbinden.

Adressierbeispieless
1. Adresse "00," I
g | P o |9 |e]lwle |9
7T B 5 - 4 3 2 1 ABO
Inhelt der Adresse "00,":
« Port A im PIO Bedeutung =iehe
« latenwori Tabelle
- PID-Baustein 1 Adresgierbereich )

« 8lle Bits fiir die Steckeinheiten-
adreasierung heben Nullpotential

Fiir die Steckeinheitensdresse sind suf dem Programmierfeld
X6/XT folgends Verbindungen .zu realisieren:

10 1.12.517091.0/61



X6 x7
— 10 = 10
(AB3 - i 9
—_— B « 8
(aB4)—" 7 o 17
- 6 o 6
(ABS e I 5
< St 4 — e 4
(AB6)— 3 # I3
— 2 r 2

Heben die Bits AB7 - AB3 Nullpotentiel, sind die gersdzeshligen
Pine von X6 mit den zugeordneten Plus von X7 zu wverbinden.
(Siehs Beispisl) ;

Wenn die Bites AB7 - AB3 L-Fotential heben, sind Jewelle dile
ungeradzahligen Pins von X6 mit den gugeordneten Pins von X7
zgu verbinden (gleiche Pinpeare von X6 sind gleichen Pinpaaren
von X7 mugeordnet).

2. Adresse "IQH“

1 1 1 1 1 g g 1

ABT & 5 4 3 2 1 0

Inhalt der Adrease "PSH“:.'

« Port B im PIO Bedeutung miehe
« Datenwort Tabelle
« PIO-Baustein 1 ' Adressierbereich

. 8lle Bite fiir die Steckeinhsiten-
adresse haben L-Potentiel

Folgende Verbindungen sind suf dem Progremmierfeld X6/X7
zu realisieren:
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| X6 . X7
100
(AB3)—3 O/g
5
(AB4)—_7 o
6§ O
(AB5]-~5-D/(?J
4 g/g
(4B6)—-3
2 O

© O Sfeckverbinder
______..-—-'--'T"--—.___:____
Ausgabe < — Fingabe
T ] Xéﬁl

-
o

- N Wd oy =y

3
e

A0A H6022
- Bestuckungssefe —

Y8 X9
020
o7 o,

Et

000 ~=-0

hw -

~%}t
~3

Q0Q===0

Steckverbinder . Steckverbinaer
v i — ¢

Abb. 1 Progremmierfelder der Steckeinheit
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Je2+3.24
Zuordnung der PIO-Bausteine zu den Steckverbindern
der ADA K 6022

Steckverbinder I??‘ PI0-Baustein 1; Ansgabe-¥anal
Bteckverbinder X§- PIO-Beustein 2; Bingsbe-Kanal

3.2.4.
Pegelstufen (lLeitungssender und Leltungsempfénger
am peripheren Interface )

Peripherieseitig wird der KME3-Pegel (D21) verlangt. Der Inter-
facebaustein besitzt jedoch TTL-kompetible MOS-Ein- und Aus-
giinge, wodurch filr dis Anpassung an die peripheren SIF robotron
1000-Carite und zur Ubertregung auf lEngeren Ilelitungen geson-
derte Sender- und Empfdngerbeustufen eingesetzt werden.

Die Sonderausginge werden durch NAND mit hfherer Spannungs-—
fentigkeit und offenen Kollektoren realiaiert. Als Leitunge-
empfiinger werden universelle Empfingersachel tkreime mit relstiv
groBem Eingangswiderstend und Triggercharekteristik eingemetzt.

342454
Anschluflogik zwischen Systembus und PIO-Beustein

Alle AdreBf- und Datenleitungen sowie ein Teil der Steuerlei-
tungen des Systembusses sind durch spezlelle Anpeassungsbeustei-
ne in Schottky-TTL-Teclnologie von den Interfpceschal tkreisen

entkoppelt.

Die Detenleitungen, die euf einen bidirektionelen Bustreiber
gefiihrt werden, sind richiungegesteuert.

13 1.12.517091.0/61



3. 3.
Programmierung

Die beiden unabhiingigen Interfecekanfile eines PI0-Bausteins
werden durch swei bis fiinT Steuerworte vom der IRE program—
miert. (Je nach gewilnschter Betriebsart).

Laden des Interruptvekiors

Der Interruptvektor des betreffenden Port des PI0-Bausteins
wird durch ein Progremm in den PI0-Baustein geladen., Dieser
B-Bit-Vektor wird wihrend des Interruptbestiitigungszyklusses
von dem PIO-Baustein, der momentan die hBcheste Prioritdt be-
sitzt, auf den Datenbus gelegt und damit der ZRE mitgeteilt.
In der ZRE dient der Vekior zur Adressisrung des zum entspre—
chenden Interfacekenels geshBirenden Interruptbebhandlungspro-—

ETOMma »

DT D6 D5 D4 D3 D2 D1 D¢
?T Ve V5 T, 7, V. vy ¥

- D wird als Merkierungsbit benutzt. Dieses Bit kennzeichnet
das Steusrwort als Interruptvektor,

- V = niederwertiger Teil einer Adresse fiir Interruptbehend-
lung.

-wahY der gewiinschten Betriebsarten

Die PIO-Bausteine der ADA erbeiten in den Betriebsarten @, 1
und 3 (8. Pkt. 3.2.1.). Die Betriebsart wird durch des Ein-
schreiben eines Steuerwortes in den mpeziellen Interfecekansal
des PIO-Bausteins definiert.

D7 D& D5 14 D3 D2 M Dgi
M1 MNP X X 1 1 1 1

Ba- nicht Merkierungebite kennzeichnen des
triebe- bendtigt Steuerwort els Betriebsertensus-
art wehlwort.

14 1.12.517091.0/61



Betriebsart M1 | Mp

Byte-Ausgebe (9) g | @

Byte-Eingehe (1) [ 1

Byte-Ein/Ausgabe in ADA nicht
(bidirektional) (2) 1 9 verwendet
Bit-Fin/Ausgebe (3) 1 1 nur Port B

Die Markierungsbits D3-D0 miissen auf "1" gesetzt mein.

Bei der Betrisbsart 3 (Bit-Ein/Ausgebe) muB nach dem Festlegen
der Betriebsart definiert werden, welche Leitung des betref-
fenden Port als Eingang oder sl= Ausgeng hetrieber wird. Da=
wird mit dem folgenden Steuerwort fﬂutgdlegtt

Dy D6 DS DM D3 D2 D1 Dg
1/0; 1/0g 1/05 1/0, 1/03 1/0, /04 I/04

I 2 Eingeng = 1
0 € Auegeng = §

Interruptasteunerung

Des Interrupt-Steuerwort hat flir jedes Port des folgende Formet

D7 Db 5 D4 D3 D2 m Dg

UB UND High/ Maske ¢ 1 1 1
mogl. ODER Low folgt =

-~ D3 oo. Dz Die Bits definieren des Steuerwort gls Inter-
rupteveuserwort.

- D6 ... D4: Die Bita -werden nur in der Betriebsart 3 be-
nutzt. In den iibrigen Betriebsarten werden sie
ignoriert.

D6 -~ Definiert, ob in der logischen Funktion UND
bew. CODER ein Interrupt susgeléist werdern =soll
f = ODER-Funktion
1 = TND=-Funktion
4
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D5 - Die Kanaldatenleitung wird fiberwacht bel
g sauf den "low"-Zustand
1 auf den *high"-Zustand

D4 — 1 bedeutet, deB ein Steuerwort folgen muB, wel-
ches vom Port als Maske interpretiert wird,

- D7: § 2 Interrupt-Flip-Flops riickgesetzt.

Interruptanforderungen werden nicht angenommen.
1 2 Interrupt-Flip-Flops gesetzt.
Interruptenforderungen werden angenommen.

Maskierungssteuerwort:

p7 D6 D5 D4 D3 D2 DI P
MB;, MB, ¥B, M3, WB, M3, MB, MB,

- MB, = § 2 Bit der entsprechenden Portleitung wird szur
Brzeugung eines Interrupt itberwacht,

Bs ist mbglich, des Interrupt-Freigebe-Flip-Flop durch das
folgende Steuerwort zu beeinflussen,

¥ D6, D5 D4 D3 D2 D1 D

UB X X I ] P 1 1
mﬁgl -

Tnitialisierung - Setzen Tnterruptvektor (untere B Bits der

Vektoredresse) fiir Port A

— Setzen Betriehsert @ fiir Port A

— Setzen Interrupﬁsteuerwnrt fiir Port A

— Setzen Interruptvektor (untere B Bitas der
Vektoredrease) fiir Port B
nur bei Arbeit mit Interrupt im Port B

- Setzen Betriebsart 3 fiir Port B

- Setzen I/0-Register

7 6 5 4 3 2 1 ¢ Bit
1111|928 @
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- Setzen Intarruptiteuerwurt fiir Port B
(nur bei Arbeit mit Interrupt im Port RB)

- Setzen Maskierungssteuerwort fiir Port B
{(nur bei Arbeit mit Interrupt im Port B)

Start Datensusgebe (Ausgabebefehl-Daten-Port A)
Abfrage Statusregister (Eingangsbefehl_Dsten-Port B)

Eingabe
Initielimierung - Setzen Interruptvektor (untere 8 Bits der
Vaktoradresse) fiir Port A
- Setzen Betriebsmart 1 ﬂir Port A
- Setzen Interruptsteuerwort fiir Port A
- Setzen Interruptvektor (untere 8 Bits der
Vektoradresse ) fiir FPort B
nur bei Arbeit mit Interrupt im Port B
— Setzen Betriebsart 3 fiir Port B
- Setzen I/0-Regimter

7 6 5 4 3 2 1 0 Bit
111|118 |p

- Setzen Interruptmteuerwort fiir Port B
(nur bei Arbeit mit Interrupt im Port B)
- Setzen Memkierungssteuerwort flir Port B
(nur bei Arbeit mit Interrupt im Port B)
o

Start Dateneingabe (Bingebebefehl-Daten-Port A}
Start Detenausgeabe (Ausgebebsfehl-Daten-Port A)
nur bei RUF-Abschaltung, s. Pkt. 3.2.2.-Eingsbe
Abfrage Statusregister (Eingabebefehl-Deten-Port B)

3!4‘
AnschluSiverzeichnis

Der AnschluBl von SIF robotron 1000-Cerdten erfolgt Ulber 39polige
Steckverbinder. (Buchsenleiete befindet aich suf der Griffseite
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der Steckeinheit). Die Belegung des indirekten Steckverbinders

iat aus der folgenden Aufstellung zu entnehmen:

Ausgebekanal: (Die Verteilung der Steckverbinder ist
Pkt. 3.2.3.2. 2u entnehmen).
Kon- | Signal- Kon- | Signel- Kon- | Signal-
takt | neme tekt | name takt neme
AO1 /STA-A1 BO1 + 127 COo1 J/DAT-A4
A02 | /STA-A3 BO2 | /RUP-A CO2 | /DAT-A3
AQ3 J/STA-A2 BO3 o COo3 JDAT-A2
AO4 - BO4 Masse Co4 /DAT-A1
ADS - BO5 Masme cos5 JDAT-AB
AOG - BOGE Masse Co6 JDAT-AT
AOT Messoe BO7 Messe coT Heame
ADB - BOB Manse cos JDAT-AB
AO9 - BO9 Mesas cOo9 JDAT-AS
A10 - B10 Messe c10 JPA-A
A1 - B11 - A Cc11 JEOM=-A3
A12 - B12 JEAD=-A c12 JEKOM-A2
A13 B B13 + 57 C13 l JEOM=A1
Eingabekanal: (Steckverbinderverteilung entsprechend
I Pkt. 3.2.3.2.)

Kon- | Signel- Kon- | Signel- Kon- | Signel-
takt name takt | neme takt | neme
A01 | /DAT-ES BOB | +57V co1 | /xom-%3
02 | /DAT-ET BO2 | /RUP-E co2 | /KOM-E2
AQ3 J/STA-E1 BO3 - co3 JEOM-E1
AO4 J/DAT-E6 BO4 laase Co4 =

A0S /DAT-ES BOS lMasse co5 -

AOB /STA-E3 EOE liasse co6 -

AOT Mamse BO7 Masse co7 Ma=se
AOB fDAT-E3 BOB - COB =

A09 /STA-E2 BO9 = co9 =

A10 /DAT-E2 B10 - C10 -
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Eon- |Signel- Eon~ | Signel- Eon- | Signal-
takt name takt name takt name
A11 JDAT-E1 B11 /CES-E c11 -

A12 /DAT-E4 B12 /END-E c12 -

413 /PA-E B13 + 127 c13 o

345,

Interfacekabel

Ubersicht der Kebeltypen, die fiir den Anschluf der Anschlufi-
steuereinheit ADA-K 6022 mit den peripheren GerEten zur

Verfilgung stehen.

Kﬁheltyp—ﬂr. Eabellidnge AnschlieBbare Geriite
K 0514.01 Sm

- 02 M0mnm

«03 15 m LEBL robotron 1210

« 04 20 m

.02 10 m LBS robotron 1215

.03 15 m und

.04 20 m SD 1156
K 0515.05 Adepterksbel filr SD 1156
K 0516.01 5 m

. 02 10 m

.03 15 m EMBG robotron 1250

- 04 20 m
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