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|.  Verwendung und Einordnung

Die Steckeinheit AMF X 5120 ist Bestandteil des Mikrorechnersystems K 152C.
Verwendung findet sie im System der Datenverarbeitung/Datenerfassung der mittlerén
Datentechnik. Uber einen 26-poligen Steckverbinder kénnen 1 bis 4 Laufwerke Mini-
folienspeicher K 5600.00 oder 1 bis 4 Laufwsrke IF 3200 angeschlossen werden,
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1. Allgemeines

Die Steckeinheit soll der Kopplung flexibler Folienspeicher an die zentralen Rechenein-

heiten ZRE K 2521 bis 25/27 dienen.

Sie ist unter der Bezelchnung AnschluBsteuerung Folienspeicher AMF K 5120 Bestandteil

des WMikrorechnersystems K 1520,
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3. Schnittstelle zum K 1520~Busg

3.1. Adressierung und Auswahl der Steckeinheit

" Die Schnittstelle zwischen ZRE und AnschluBeinheit ist der Rechnerbus K 1520, der durch

die Systembuarichtlinie MR K 1520 charakterisiert wird, Die Systembussignale sind dem
Steckverbinder X1 und zum Teil dem Steckverbinder X2 zugeordnet. Uber den Rechnerbus
erfolgt der gesamte Datenaustausch zwischen ZRE und AnschluBleinheit. Er besteht aus
Daten~, AdreB-, Steuer— und Koppelbus sowie den Leitungen fiir die Stromversorgung.
Der Datenbus besteht aus 8 Leitungen, die zur byteseriellen Dateniibertragung verwendet
werden. Von den 16 AdreBleitungen werden die niederen 8 (ABO N ABT) zuy Adredsierung
der AnschluBeinheit genutzt. Durch ihre Decodierung werden 9 Ein/Ausgabe-Register asus-
gewdhlt, die der Steuerungmhnd dem Datenaustausch dienen, '

Die Leitungen ABO - AB1 weYden direkt an die beiden PIO gefiihrt, Sie unterscheiden, ob
ein Steuer- oder Datenregister bzw. Tor A oder Tor B eines PI0O adressiert werden. '

1 Tor B
0 Tor A

ABy,
AB,

1 Steuerwort AB1
0 Datenwort AB1

Die Adressen AB2 “se AB7 werden durch 2 Schaltkreise B205 decodiert und bilden die
U¥-8ignale flir die beiden PIO 48.1, AB8.2 und den 8212 A17. Die Adressierung kann unter
der Bedingung AB4 = 1 wahlfrei erfolgen. Je nach der festgelegten Adresse werden die_
beiden 8205 A3.1, A3.2 durch Briicken miteinander verbunden. Zusdtzlich wird an den 820%
43.1 das Signal TODI gefiihrt, wodurch die AnschluBeinheit auch bei giltiger Adresse ab-
geschaltet werden kann. Die Th~3Signale werden zur Vermeidung von Fehlern beim Interrupt
Quittungszyklus wihrend des M1-Signales (M1 = 0) gesperrt A2.3/5. Aus dem gleichen Grund
wird das WH-Signal an den Toi-Eingang des 8212 (417/01) gefilhrt., Dieser belastet das
WR-Signal mit 1 m4 = 4 K 1520-Lasteinheiten.

In Abstimmung mit der ZRE K 2526/27 wurde fiir die Steckeinheit K 5120 folgende AdreBbe=
legung festgelegti: ’

Adressen

Ay Ag Ag Ay Ay Ay Ay Ay PIO Tor | Wort |TB3
o] ) 0 1 0 ] Q 0 10 3 A D 1
0 0 0 1 ¢ O 0 1 11 3 A c 1
] Q 0 1 0 Q 1 0 12 S B D 1
0 O 0 1 0 0] 1 1 13 S B ¢ 1
0 0 0 1 0 1 0-0 14 | D |a D 1
o 0 0 1 0 1 C 1 15 bt} A ¢ 1
o o] o] 1 0 1 1 0] 16 D B D 1
o] Q 0 1 0 1 1 1 17 D B C 1
G 0 0 1 1 o} ¢ 0 18 - - - 0
Bezeichnung: S = Steuer PIO TST
' D = Daten PIO USZ

A = Tor A

B = Tor B

C = Steuerwort

D = Datenwort

U853 = Auswahl 8212 mit O aktiv



Die NAND-Verkniipfung der UZ-Signale ergibt die Funkiion CE (chip enable) fiir
die gesamte Steckeinheit.

3.2. Bustreiber und deren Steuerung

Um die elekirischen Bedingungen der Systembusrichtlinie einzuhalten, werden die Steuer-
1eitungen MT, IORQ, RD und Takt iiber einen Schaltkreis 8216 gefithrt. Dadurch verbrauchen
diese Leitungen nur eine K 1520-Lasteinheit IIL = 0,25 mA. Lediglich die Steuerleitung
"RESET verbraucht mit 1,6 mA = 6,4 X 1520-Lasteinheiten, da sie iiber ein NAND A7.2/11 mit
M1 verkniipft wird. Diese Verkniipfung schafft eine Mdglichkeit, die beiden PIQ in ihren
Grundzustand zuriickzusetzen. .

Die Daienbusleitungen miissen aus Grinden der kapazitiven Belastung ebenfalls iiber bi-
direktionale Treiber 8216 A2.1, A2.2 an die PIO herangefihrt werden.

Die Umschaltung der bidirektionalen Treiber erfolgt durch das Signal DIEN.

DIEN DatenfluB
C DI —DB
1 DO = DB

Die Leitungen DB sind direkt mit dem Datenbus verbunden, wihrend die Leitungen DI uné
DO zundchst miteinander verkniipft werden und danach zu den Datenleitungen der PIO fiihren.

Die Steuerlogik zur Bildung des DIEN-Signales ist so sufgebaut, dal die Treiber sténdig
auf Eihgang geschaltet sind. Nur wenn die ZRE eine Information von der AnschluBsteuerung
lesen will oder wenn durch die AnechluBsieverung ein nicht quittierter Interrupt vor-
liegt und ein Interruptquittungszyklus ausgefiihrt wird, schalten sich die Treiber auf
den Datenbus auf. )

Durch die gleiche Logik erfolgt mit geringem Zusatzaufwand die Bildung des Signales RDY
Anschluflsteuerung bereit.

3 M1 13j7100 1 , ap
3 RESET 12
ATZ

824
1fT100
IE} 2 2 @ Jres i) _
A g - g T3 ROV
iEQ 13 5] P ’ 10 pd_ ROV
N TYH Al12 A12 a17 |-
1 q| 7168 a & 7
. _IORG 3| r20al 4- 10 -
sl A151 A
0 1{t20:)10 gfrmo 1| 7103 ' AT e mER
0 T b |
Ab.2 10 é%, 2 011 o 4
CE rA?Z @ A12 @ AT2
R23
137 10a] 12
ALZ
- 5p
Abb, 1

Steuerung fiir Bustreiber und RDY-Bildung
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TIEN = IGRQ » d d

a a b

FOY = I0RQd ~ ¢ : a = M1 A IEL »~ TZO
b = RO » Gt

Die Schaltung abb. 1 ergab sich nach Winimierung ves Hardwareauiwandes durch Umstellen

der Funkticnen DiEN und HDY.

Die ausfiihrlichen Funktionen lauten:

DIEW
RDY

{IEO » M1 » IET » IOKHQ)

Bedeutung der Teiifunktionen:

v {CE »~ RD «» IONRG)
(IES ~ H1 ~ TEL ~ IORQ) v (O IonG

TEG » M1 a IET A IORQ & Interrupt Quivtungszyxlus
CE »~ RD »~ IORQ 2 Lesezyklus
CE & I0ORG 2 Ein/Ausgabezyklus

Bei der Arbeit mit WAIT entfd#lit die Bricke 7-8, datfiir wird 6-7 verbunden (siehe Punkt

5.6.3.).

Las Signal RDY wird entsprechend den Forderungen der Sysiembusrichtlinie durch eine

Open-Kollektor-Stufe (T103) gebildet.

4. Steuverung der AnschluBeinheit und der Laufwerke

4,1. Steuer-PIO0

Die Steuerung der AnschluBeinheit und der Laufwerxe eriolgt durcn aen Steuer-PI0O A8.2
sowie den 8212 A417. Der Steuer-PI0Q sendet und emplangi Steuersignale iiber seine Ein/Aus-
gebetore. Er ist in die Interruptkette Tfiir zeitkritische Gerdte eingeoranet (IET-TED),

wobei das Interrupt zur Auswertung einiger Statussignale verwendet wird. Der Steuer=-PIO

wird Uber den Systembus unmittelbar ,von der ZRE programmierbar gesteuert.

Die beiden Tore arbeiten in den Betriebsarten:

Tor 4 - QUTPUT MODE (Mode O)
Tor B - BIT MODE {(Mode 3)

und haben folgende Bedeutung:

Tor & Signalbezeichnung Kurzzeichen Ein/Ausgang
A, WRIiG ENLSLE WE AuGgang
Aj MARK _ MK AUSZaNg
A, FAULT REGET Fr Auzgang
Ay START STR Alggang
A4 LARK 1 KK 1 husgang
A5 MARK RESET coder VR, Auscang
STEP DIRECTION 5D
Ag Eﬁiﬁfﬁﬁiﬁ or Aungang
As STEP T Augzang
ASTH INDEX IX Bingang




Tor B Signalbezeichnung Kurzzeichen Ein/Ausgang
B, Ur BERET RDYL Eingang

B, MA R T WKE Lingang

B, SYNCHROW _ 5N Eingang

B3 SPUR Sp husgang

By FAULT ADAPTER FE Bingang

Bg WRITE PRODECT WE Bingang

B FAULT b Eingang

B, TRACK 00 ™ Eingang X

4.2.7LaufWerksteueruhg

Die Steuerung der Laufwerke ist im Prinzip eine reine Softwsreldsung. Die notwendige
Hardware beschrinkt sich auf die Register des Steuer-PIO und des 8212 sowie die Leitungs-
treiber bzw. die Widerstandsbeschaltung an den Brprangsleitungen.

Als Leitungstreiber fir die Steuersignale (auier TE und ICK) wurde der Schaltkreis K155

LP7 verwendet, der hinsichtlich Strombedari und Open-Kollektorstufe den gegebenen For-
derungen entspricht. Eine Bingangsstufe eines Lauiwerkes verbraucht ILmax= 24 mA. j‘
Da 4 Laufwerke angeschlossen werden Xonnen, mufl ein Leitungstreiber mind. IOLmin = 96 m4
liefern. Deshalb wurde der o. g. Schaltkreis verwendet. Er besitzt Ioimax = 300 mA.

Fir die Signale BB und. ICK wurde der Schaltkreis SN 7406 eingesetzt. Er besitzt 40 ma.

Diese sind ausreichend, da jede dieser Leitungen nur ein Laufwerk ansteuert.

Die Emptfangsleitungen sind entsprechend den technischen Forderungen des Laufwerkes mit
mit folgenden Widerstandsnetzwerk beschaliet:

5P

220n

Loufwerk - Anschiufisteuerung

330n

Aob, 2

Eingangsseitige Anpassung

Die Auswahl der einzelnen Laufwerke und die Verriegelung Hotor an wird durch die Signale

SED ... 3 und LCKO
SE - TELECT, ITE -
Die Signele werden
durch den Adrelbus

€32 » IORQ

+se 3 realisiert.

LOCK

von einem 8 Bit E/A-Tor (A17) bereitgestellt. Dieser Schaltkreis wird
ausgewdhlt (C52).

= STB

Ver folgende OUT spricht dann das Tor an.
Durch das Signal RESET = 1 werden alle Ausginge auf "1" geschaiten. Damit ist kein
Laufwerk ausgewihlt oder verriegelt,
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Belegung 8212: DO1 = LCKO
DO2 = ICKT
D03 = ICKZ
_ D04 = ITK3
- D05 = 380
- DO6 = BET
7 = TEZ
Dog = TE3

Die eigentliche Steuerung der Laufwerke erfolgt mit Hilfe von Mikroprogrammen iiber die
Leitungen 35U, HL, RDYL, ST, WE, FR, 70, IX, 3E, TTK, WF.

Vom ilibergeordneten System kinnen die Quittungssignaie TO, ¥W, IX, WF, KDYL durch Abfrage
oder Interrupt behandelt werden.

4.3. Steuerleitungen fiir AnschluBeinheit

Fiir die Modulation, Demodulation und {lbertragung der Daten werden folgende Steuer- und
Quittungssignale verwendet:

¥R, 5TR, MK, MK1, MR, F&, 3YNW, ¥KE, Sp
Diese Signale haben fiir die AnschluBsteuerung folgende Bedeutung:

1=5P
=0V

il
n

logisch high
logisch low

1 Schreiben gesperrt

O Schreiben - Freigabe der Schreibsteuerung einschlieBlich Takterzeugung
= 1 Anschlufl insktiv

STR = 0 Bildung vom BUBKG und SYN mézlich

(EE

IRT: Dieses Signal hat bei Schreiben und Lesen unterschiedliche Bedeutung.

Lesen: YET = 1 Information einlesen

(Eingang 49.3/02) WRT = 0 standig 1 einlesen

Schreiben: JET = 0 Schreiben WFM (fir MFS) bzw.
(Bingang A13.2/20) Schreiben Fil-Marken (fiir MF 3200)

Dateninformation Schreiben (fiir MF 3200)

KT

It
-

WK: Dieses Signal wird ebenfalls doppelt genutzt.

Lesen: BK = 0 Markenerkennung FM (fiir MF 3200}
(Eingang A13.1/23) WK = 1 Erkennuny A1 MFM (fiir ¥MP3)
Schreiben: K = 0 Markenschreiben F¥ (fiir MF 3200) bzw.

(Bingang a413.2/22) A1 MFM {(fUr MFS)
1 1 Schreiben Taktinformation MFM (fiir MFS)

5
]

MR: Dieses Signal wird zum Riicksetzen des larken-FF A9.2/10C benuizt. Das Marken-FF
speichert die Information, daf eine HMarke giiltig erkannt wurde.
MR = G Signal inaktiv
MR = 1 FF wird statisch zuriickgesetzt
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Quittungseignal filr ordnungegemiBen zeitlichen Ablauf der Dateniibertragung zwischen
Speicher und Anschlufeinheit bzw. Fehlermelung bei Verletzung der Zeitkriterien
wihrend der Datenilbertragung.

L = 0 Fehler
TE = 1 kain Fehler

Das Fehlersignal wird in elnem Selbsthaltekreis gespeichert und kann nur durch das
Signal STR = 1 zuriickgesetzt werden.

Mit Hilfe dieses Signales erfolgt die Synchronisation der byteweisen Datenilbertra-
gung bei der Zusammenarbeit der AnschluBeinheit mit einer CPFU ochne programmierbaren
DMA-Kanal.

BIN = 0 aktiv .

Mit Hilfe dieses Signales wird die Prdcompensationsschaltung fiir die Schreibimpulse
eingeachaltet.

Sp =20 Schreiben ohne Pracompensation
Sp =1 Schreiben mwit PrHcompensation

Bei Aufzeichnhngen FM mit dem MF 3200 muBl Sp stidndig O sein.

Bei Synchronisation der Dateniibertragung mit WAIT erfolgt eine Auswertung des
Signales WMEE. -

E - 0 Marke erkannt
1 keine Marke

3
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5. Datenitbertragung zwischen Datenspeicher und Folienspeicher

5.1. Daten=PIQ

Fiir die Zwischenspeicherung eines Datenbytes auf der AnschluBsteuerung wird ein PIO
A8.1 mit zwei E/A-Toren verwendei. Der PIQ stellt die Schnitistelle zum Datenbus des
iibergeordneten Systems dar., Dabei dient Tor 4 als Ausgabetor und Tor B als Eingabetor
fiir jeweils ein Byte, bzw,. als Auagabétor fiir das Signal Sp.

5.2, Parallel-Serien-Wandlung

Da die zu achreibenden Daten seriell auf den Datentridger aufgezeichnet werden, mull eine
Parallel-Serien-Wandlung durchgefiihrt werden., Das geschieht durch ein 20-bit-Schiebere-
Zister.

A 1.2

l— 07
—< 03 AN3
< Q2%

A NS
—c 05

PiQ

Ad

o ZUm Schreib - PROM

A1

Abb. 3
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Fir die eigentliche Parallel-Serien-Wandlung weraen 16 bit benbtigt. Diese ergeben sich
aus dem Aufzeichnungsverfahren des Folienspeichers, Bit 16 bis 19 werden henttigt fiir
die Schreibpricompensation bzw. Auswahl der Taktinformation beim MFM=-Aufzeichnungsver-
fahren bis Bytewechsel (AO ... A7).

Die Parallel-Serien-Wandlung vollzieht sich folgendermaBen:

Der Daten-FIO stellt ein Byte zur Ubernahme ins Schieberegister bereit. Diese Datenin-
formation liegt ebenfalls am Schreilb-PROM A13.2 an. Entsprechend dieser Information
stellt der PROM an seinen Ausgingen die dazugehSrige Taktinformation zur Ubernahme ins
Schieberegister bereit.

Fur den Anwendungsfall MF 3200 sind die Ausgédnge des PROM in Three state-Zustand und ins
Schieberegister werden entsprechend des FM-Aufzeichrungsverfahren Einsen iibernmommen.
Der PROM enthélt ebenfalls die Taktkombination fiir die Markenbytes und das Synchronisa-
tionsbyte. '

Beim Lesevorgang wird der Eingang AO 8ls serieller Eingang verwendet und die Information
vom Folienspeicher seriell ins Schieberegister eingeschoben. Die Ausginge QO .er Q7 sind
mit den PIO-Eingignen BO ... B7 verbunden und dienen der Byteiibertragung zum PIO.

Der Ausgang WDA dient als serieller Ausgang des Schieberegisters bei Parallel-Serien-
Wandlung. Die Steuerung der einzelnen Funktionen geschieht mit Hilfe der Signsle V, C1
und C2, -

V = 0 serieller Betrieb C1.1 Schiebetakt {Bedingung V = 0)
V=1 paralleler Betrieh C2 s1 Paralleliibernahmetakt (Bedingung V = 1)

5.3. Markenerkennung

Die Notwendigkeit einer Markenerkennung ergibt sich aus der Verwendung des Aufzeichnungs-
formates ISO/TCYT/SC11 Br. 149 und KROS 5110 bei der Sektorierung einer Spur durch aufge~
zeichnete AdreBmarken, die auBerdem zur Synchronisation der Dateniibertragung genutzt wer-
den., Eine AdreBmarke bzw. Synchronisationsbyte A1 setzt sich aus zwei Informationen zu-

sammen, der Dateninformation und der zwischengeschalteten Taktinformation (Abb. 4).

Un die AdreSmarken bzw. das Synchronisationsbyte (MFM=MFS) erkennen zu kinnen, miissen
beide Informationen decodiert werden. Das erfolgt mit Hilfe eines riickgekoppelten Pest~
wertspeichérs A13.1. Der EPROM (oder ROM) hat eine Kapazitdt von 1 kByte. An die AdreB-
leitungen A0 ... A7 werden die Schieberegistereinginge Q0 ... Q7 angeschlossen. Die In-
formation, die an den Schieberegisterausgingen anliegt, wertet der EPROM sténdig als
Adresse und legt den Inhalt der adressjierten Speicherzelle gn seine Ausgidnge 01 ... 08,
Der Ausgang 07 gibt das Signal AdreBmarke (AM = 1) ab, wenn diese giiltig erkannt wurde.
Dazu ist allerdings die Decodierung von Takt- und Datenbyte notwendig. In der Schaltiung
mit dem rickgekoppelten EPROM wird dabei ausgenutzt, daB die geschachtelte Takt- und
Dateninformation um jeweils ein bit verscheoben ist, Das Taktbyte liegt dabei zuerst an
den Eingdngen des Festwertspeichers, Die Speicherzelle, die durch dieses Bitmuster adres-
siert wird, schaltet den Ausgang 08 auf 1.

Dieses Signal wird als Riickkoppelsignal RK bezeichnet und an den D=-Eingang eines FF
A9.2/12 gefiihrt., Mit dem nichsten Schiebetakt wird das Datenbyte der AdreBmarke an die
Einginge des PROM gelegi. Gleichzeitig erfolgt die Durchschaltung der RE-Information an
den Ausgang des FF A 9.2/9 =RKQ und dieser liegi als weiterer Eingang A9 an dem PROM.
Wenn beide Bedingungen erfiilit sind, wird die Speicherzelle angesprochen, deren Inhalt
das Signai A¥ = 1 (07) ausgibt. Dieses Signal wird anschlieBend noch mit dem Zwischentakt
2T verknipft., Der entstandene Impuls setzt das Marken-FF auf ¢ = 1 und dieses Signal ist

12
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die Quittung dafiir, dal eine Marke erkannt wurde. Die Verknlipfung mii dem Zwischentaki
ist notwendig, um Verzdgerungszeiten und Einschwingvorgidnge an den Speicher-Ausgingen

ausschlieBen zu kinnen.

Mit Hilfe des Signales MK wird entschieden, ob die Marxen des FM-Aufzeichnungslormates
(MF 3200) oder des Synchronisationsbytes A1 des MFM-Aufzeichnungsformates (IIF3) erkannt
werden sollen, Die Entscheidung, welche Marke speziell erkannt wurde, muf durch Auswer-
tung des Datenbytes der Marke erfolgen, welches sls erstes Byte zur (PJU ilibertragen wird,
Die Riickfiihrung des Signales AME gn den Riicksetzeingang des Rilckkoppel-FF A9,2/13 be-
wertet, daB keine weitere AdreBmarke erkannt werden kann, wenn AME = 1 ist.

IndexadreBmarke FM

[71 I8 [51 [ f31 J21
F

C Datenbyte

71 J6] ol 1 W— Y [ol

0 7  Taktbyte

ID-AdreBmarxe FM

71 [6] 5] IT]. ] I F} 11

F E Datenbyte

I7__Isl 1 I ) I )

c 7 Taktbyte

DatenadreBmarke FB

[71 Je] B fall___ T3l

F 8 Datenbyte

J71__Tel S IS ) I ) B )

c 7  Takibyte

gegtrichene Datenmarke M

J71____Tsl [51 3

F 8 Datenbyte

B B 1 [ _[ol

C 7 Tokthyte

Synchronisationsbyte A1 MFH
) (3

71 [5] [l

A 1 Datenbyte

f3] _I

=0 | ‘A Toktbyte

Abb. 4
Darstellung der AdreBmarken und des Synchronisatioansbytes
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AM

0 vor der Marke
0

]

Q

Abb., 5
Markenerkennung am Beispiel der ID-Marke FM

Flir den 1 kByte PROM ergeben sich somit folgende Speichercodierungen:

- Adresse Speicherinhalt
Gruppe 0 c7 80 '
D7 80
Gruppe 1 0A 80
Gruppe 2 F8 40
FB 40
FC 40
FE 40
Gruppe 3 A 40

5.4. Schreibsteuerung

Die Schreibsteuerung besteht im wesentlichen aus einem quarzgesteuerten Tektgenerator
mit einer nachfolgenden Anordnung von Teiler, Zihler und der Pracompensationsschaltung.
Die erforderliche Frequenz fiir die Aufzeichnung betrigt 500 kHz mit einer Toleranz von
ks 0,1 % iiber den Spannungsbereich von 4,75V +.. 5,25 V und bei den mbglichen Tempera-
turabweichungen von 0 °¢ vee 70 %, Die geforderien Toleranzer werden durch die Eigen-
schaften des Quarzes und dessen Beschaltung gewidhrleistet., Die Grundfrequenz des Quarszes

betrdgt 10000 kHz,
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Taktgenerator

Sie wird durch A9.1 noch einmal halbiert. Ein Dezimalzshler A5 teilt diese Frquenz auf
Y10 (Ausgang P1) herunter., Bei Aufzeichnung von Informaticnen auf Datentrigern mit er-
hohter Aufzeichnungsdichte entsteht der Effekt der Spitzenverschiebung,'der zu Fehlern
bei der Wiedergabe der Daten fiihrt.
Aus diesen Criinden wird beim Aufzeichnungsverfahren MFM (fur MFS) eine Verachiebung
{Précompensation) der Schreibimpulee durchgefiihrt, um die Spitzenverschiebung in gewis=-
gen Grenzen auszugleichen. Die im Adapter AMF K 5120 eingesetzte Pricompensationsschal-
tung Ilihrt eine Verschiebung an den kritischen Stellen, d. h. an den Ubergﬁngen von
max. Bitdichte auf grdBere Bitabsténde (6 und 8 ps) und umgekehrt durch, um 400 ns
(siehe Abb, 7). .
Die Decodierung der Schreibdaten fiir die Pricompensation erfolgt durch 2 Gatter des
" At.1, Mit Hilfe dieser beiden Gatter wird dis Richtung der Verschiebung festgelegt.
Durch das Signal Sp kann die Précompensationsschaltung durch das Mikroprogramm ab einer
beliebigen Stelle eingeschaltet werden. Es hai sich als glinstig erwiesen, die Prdcompen-
sation ab Spur 25 einzuschalten. Zur Bildung der Schreibimpulse wird ein M121 (46) ein-
gesetzt. Durch Verdnderung der R-C-Beschaltung kénnen die Impulsbreiten geidndert werden.
In der AMF wurden sie fir 200 ns ausgelegt. Durch A9.1 wird verhindert, daB ein Schreib-
impuls zum falschen Zeitpunkt gebildet wird. Durch P1 des A% wird die Sperre aufgehoben
und die Pr8compensationsschaltung zur Bildung des néchsten Schreibimpulses vorbereitet.

Impulsdiagramm (siehe Abb., T)

Mit der Vorderflanke des A6/01 wird ein 16-stelliger Bindrzshler At4 gesteuert, dessen
Ausgang PT = 0 die Signale ESTB = O und V = 1 erzeugt {siehe Abb. 9 ).

V und C2 = P1. AS realisieren die Paralleliibernahme eines neuen Bytes von Daten-PIQ in
das Schieberegister. Dieser Vorgang muB zwischen zwei C1-Takten abgeschlossen sein, da
dieser jeweile ein bit aus dem Sdhieberegisterausgang WDA A11.1/2 herausschiebt.
Diese Bitinformation wird mit dem Taktimpuls A6/06 verkniipft. Die Ergebnisfunktion ist
WD A7.5/03. Dieses Signal wird durch den Leitungstreiber A18.1/10 verstidrki und zum -
Steckverbinder X3 gefihrt.

5.5. Lesesteuerung

Der Grundbestandteil der Lesesteuerung ist eine FLL-Schaltung {phase lock loop - Phasen-
regelschleife), die mit einem 16-stelligen Binsrzihler A14 gekoppelt wird,

Die PLL hat die Aufgabe, die Lesedaten (RD) zu synchronisieren, d. h. die Langzeit-
schwankungen der Bitabstinde infolge Gleichlgufschwankungen des Antriebssystems der
Diskette auszugleichen. Die PLL vesteht aus Vergleicher, Ansteuerung (D/A-Wandler), VCO
und Teiler,
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Inhalt ROM AMF A13,2

- Schreib—RQ!_Speicherinhalt

01

0000
0000
0000
0000
0000
000A
Q000
0000

0000
Q000
0000
0000
0000
0004
Q000
0000

FFFE
CFCE
9F3E
BF8E
JF3E
OFCE
1F1E
CFOE

TFTE
4F4E
1F1E
OFOE
3F3E
QFCE
1P1E
OFCE

23

0000
00G0
0000
0000
0000
0000
Q000
Qo0

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
QC00

FCFC
CcCCce
9c9c
8c8c
3C3¢C
0coc
1C1C

0CoC .

7CT7C
4C4C
1C1C
0CoC
3C3C
ococ
1C1¢
ococ

45

0000
0000
0000
Q000
G000
0000
C0C0
0000

0000
0000
0000
0000
0000
Q000
Q000
0000

FI9F8
cacae
9998
8988
3938
Q9c8
1918
0908

7978
4948
1918
0908
3938
0908
1518
0908

Inhalt ROM AMF A13.1

Q000
20
40
60
80
AQ
Cco
EO

Q100

20,

40
60
80
AC
Co
EO

0200
20
40
60
80

Co
EO

0300

20
40

80
A0
co
EC

67 89 AB CD EF 01

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

FE8F8
cacs
9898
8888
3838
0808
1818
0808

7878
4848
1818
0808
is38
0808
1818
0808

01

0000
0000
0000
Q000
0000
0000
0000
Q000

Q000
0000
Q000
0000
Q000
0000
0000
0000

G000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0C40
Q000
0000

23

0000
0000
0000
0000
0000
G000
GG00
Qoog

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
Q000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

45

0C00
0000

-0000

0000
0000
0000
Q000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
00C0
0000
0000

0000
0000
0000
G000
0000
0000
0000
0000

Q000
Q00G
0000
0000
0Q00
0000
Q000
Q000

0000
0000
0000
0000
0000
Q000
0000
0000

F3F2
c3ca
9392
8382
3332
0302
1312
0302

7372
4342
1312
0302
3332
0302
1312
0302

0000
0000
-0000
0000
0000
0000
0Q00
0000

0000
Q000
0000
Q000
Q000
0000
0000
0000

FOFO
¢oco
3090
8080
3030
0000
1010
0000

7070
4040
1010
0000
3030
0000
1010
0000

Q000
00Q0
0000
0000
QG0G
Q00
0000
0000

0000
Q000
0000
Q000
0000
0000
0000
00600

F1F0
C1¢0
5190
8180
3130
0100

1110

0100

7170
4140
1110
0100
3130
0100
1110
0100

Q00C 0000
0000 0000
0000 000G
0000 0000
Q000 0000
0000 0000
0000 00GO
G000 0000

0000 0UO0
0000 0000
0000 0000
0000 0000
0000 0000
0000 QGO0
0000 0000
000C¢ 0000

FOFO ETE6
COCO CT7Ch
9090 B786
8080 8786
3030 2726
0000 - 0706
1010 0706
0000 0706

7070 6766
4040 4746
1010 0706
0000 0706
3030 2726
0000 0706
1010 C706
0000 0706

- Marken-ROM Speicherinhalt

67 89 AB CD EF 01

0000
Q000
0000
0000
0000
0000
0080
0000

0000
G000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
Q000

0000
Q000
00Q0
000C
0000
Q000
0000
0000

0000
0000
0000
Q000
0000
0000
0000
0000

Q000
0000
0000
0000
0000
0000
Q000
G000

0000
0000
0000
Q000
0000
0000
0000

0000

0000
Q000
QGO0
Q000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

8000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
QQ00
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
Q000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0Q00
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
Q000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
Q0G0
0000
0000
0000
Q000
0000
0000

0000 0000
Q000 0000
CQ0C 0000
0000 0000
0000 G000
0000 0000
0000 0000
0000 0000

0000 0000
0000 0000
000G 0000
0000 Q00
00C0O 0000
00Q0 0Q00
0000 0000
0000 000G

0000 0000
0000 0000
0000 0000
0000 0000
0000 -0000
0000 0060
G00% 0000
0000 0000

0000 "0000
0000 0000
0000 0000
0C00 0000
0000 0000
0000 0000
0000 0000
0000 0000

23

0000
GO00
V000
QGRo
G000
0000
0000
Q000

Go0u
G000
0000
000G
ofslale;
Q000
0000
0000

E4E4
c4c4
8484
B484
2424
0404
0404
0404

6464
2444
0404
0404
2424
0404
0404
0404

2 3

ele0]e;
Q000
0000
0000
0000
Q000
0000
0000

G000
0000
0000
Q000
0000
3000
0020
0000

0000
0000
0000
G00C
0000
0000
0000
0000

00Cc0o
0000
coo0
C00G
0000
2000
0000
Q000

45 67 89 AB CD EF

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
G000

0000
Q000
0000
G000
GO0
0000
0000
0000

E1EC
Ci1Ca
8180
8180
2120
G100
0100
0100

6160
4140
0100
0100
2120
G100
0100
0100

45

0000
0000
0000
0000
00C0
0000
0000
0000

0000
GQCQ
Q000
0000
co00
0000
0000
0C00

G000
0000
0000
0000
0000
Q000
Q000
0000

0C00
0000
00C0
N300
0000
Q000
Q0co
Q000

Q000
0000
0600
o000
0200
0Q00
0000
G000

0C00
0000
0000
000C
0000
0000
coog
Q000

EQEO
COCOo
8080
8080
2020
0000
G000
Q000

6060
4040
0000
0000
2020
Q000
0000
0000

6 7

Q000
Q000
0000
G000
0000
000G
0080
0000

0G00
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

(ol8e]¢)
0000
Q000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
G000
0000
00c0
0000
000
C000

0000
Q000
0000
Q000
Q000
000
2000
CT700

0000
0000
0000
0000
0U00
000C
0000
C700

E3E2
C3c2
8382
8382
2322
0302
0302
0302

6362
4342
0302
0302
2322
0302
0362
0302

89

0000
0G00
Q000
Q000
elelele;
G000
0000
0000

Q000
GO00
0000
0000
0000
0000
0000
00Q0

0000
Q0G0
0000
0000
G000
Q000
Q0C0
4000

0000
Q000
0000
0000
Q000
0000
Qooe
o0CT

0000
0000
0000
00COo
Q000
0000
Q000
0oCcT

ECEO
COoCo
8080
8080
2020
0000
0000
0G00

6060
4040
0000
Q000
2020
0000
0000
0060

A B

0000
0000
0000
0000
0000
0000
G000
QQ00

0000
cooo
Q000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
Q000
0000
0000
00Q0
0000
0000
0040

G000
GO00
0000
0000
0000
0000
0000
DTG0

0G00
000G
0000
0000Q
0200
Q000
0000
D700

E1EQ
C1C0o
8180
8180
2120
0100
0100
Q100

6160
4140
0100
0100
2120
0100
0100
0100

CD

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0CGO
00Q0
0000
0000
0000
0000
2000
0000

0000
0000
0000
0000
00C0
0000
0000
4000

0000
©000
0000
0000
0000
0000
e]elele]

Cc700

Q000
Q000
0000
0000
00Q0
Q000
Q0G0
€700

EQEQ
COCO
8080
8080
2020
0000
0000
Q000

6060
4040
elelele)
0000
2020
0000
Q000
0000

EPF

Q000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
Q000
0000
Qo000
0000
0Q00
Q000

Q000
0000
000¢
0000
Q000
Q000
0000
4000

QQQ0
0000
Q000
0000
0006
0000
0000
0000

Q000
COCo
0000
0000
Q000
c0oQd
G000
0000

000G
0000
Q000
0000
00Q0
0000
6000
Qoog

0000
0000
0000
Q000
0000
0000
0000
0000
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VCO-Takt

Teiter

i
RD

—— ™1 Vergleich

D/A vCo

HL r4)

Abb. 8
Blockachaltbild PLI~Schaltung

Der VCO (voltage controlled oszillator - spannungsgesteuerter Oszillator) schwingt auf
der durch RP2 einzustellenden Grundfrequenz von 1 MHz. Diese Frequenz dndert sich je
nach Ergebnis des Vergleiches des Takt-Daten~Gemisches ED mit der halben VCO Prequensz,

Somit liegen die Takte T1 Lesetakt und 27 Zwischentakt stdndig synchron zu den Lese-
daten. :

: L_ Tio] ,
Dra vCo Teder | !

AT75
T100

|~ ln“;iﬁ

RD &—

ATS

12 T113 8
13 p———<T1_

Als

| 2[ T108

! T
A5 2

Abb, 9
Taktbildung Lecen

Fine ausfiihrliche Beschreibung der PLI-Schalt

ung wird im Punkt "Beschreibung spezieller
Baugruppen” vorgenommen,

T1L - schaltet Zshler A14 mit dessen Signal P1 BSTB des Daten-~PIO gebildet wird

ZT - Riickflanke kippt bel AM = 1 dag Merken-FF A9.2

Die gelesene Takt-Dateninformation wird in einer Sonderbaustufe verkiirzt und an den

Eingang AQ (serieller Dateneingang) des Schieberegisters gelegt, in dag sie mit €1
(= T1L) eingeschoben wird. Die Verkiirzung des RD-

Signales wurde vorgenommen, weil durch
ein breites RD-

Signal ( >700 ns) und grofBen Kurzzeitschwankungen der Takt-Dateninforma=-
18
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tion (bis 25 %) Lesefehler auftreten kbnnen.

Mit einer "Impulsverzﬁgerungsstufe fir beide Flanken" wird ein eﬁtsprechenaer Impuls
erzeugt, der das FF (49.3) bei Vorhandensein eines Takt- oder Datenbits setzt. Mit dem
nidchsten T1L—Takt wird das FF Zurickgekippt.,

Der D-Eingang des FP ist mit MK1 beschelten, so daB unabhéngig von RD "log 1" in das
Schieberegister eingelesen werden kann. Damit kdnnen die $t5rflecke vor und nach dem
Datenfeld mikroprogrammgesteuert liberlesen werden.
Schaltung und Diasgramm sind in Abb, 10 dargestellt,

V1.4D 2o s T s
MK1 7 "6‘
12 TmoEJ n__3Lc 5
3 1 IS. T108 6 g ;
RE1 ~—qr| s ‘
ATL A5 zum
c6d

I Schwebereqgister

Information wird vom
~ 200 ng : Schieneregisier Ubermommen

[ L
N

RD [

L

U U (L\
. ] @
|

-

T MK l

o |

. P., 08 ns

A15.2/6 HJ

!
|

A9.3/6

Abb. 10
Impulsverztgerungsstufe

Der Abi&uf des Lesens ist folgendermaBen crganisiert:

Die AnschluBisteuerung wird durch den Steuer-PI0 auf das Erkennen einer Marke program-—
miert (siehe Punkt 5.2.),

Nach der Auswertung des Datenbytes der Marke wird bei positiven Ausgeng (Marke erkannt )
das Signal AM mit dem Zwischentakt verkniipft. Das entstandene Signal setzt einmal das
Harken-FF (AME = 1) und zum anderen den Zéhler (A14). Mit dem nidchsten T1L—Taktimpuls
wird der Pl-Ausgang des Zihlers "O"., Am Ausgang AT.1/08 entstent BSTB, das die {bernahme
des Datenbyies der Marke in den Daten-PIC veranlaBt., Der Zihler und das Schieberegister
werden mit G1 (= T1;) weitergeschalten. Nach 16 Takten entsteht erneut BITE und das
nichste Datenbyte wird iibernommen usw.. Die Beendigung dexr Dateniibertragung erfolgt mit
dem Riicksetzen des Marken-FF durch MR oder durch Abschalten von 3TR.
Eine weitere Mdglichkeit ist das sofortige Umschalten auf Schreiben durch

) WE = 0 Abschalten von Ty (416/08) und

MR = 0 Sperren von BSTH.
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5.56. Synchronisation der Dateniibertiragung

5.6.1, Arbeit im DMi-Betrieb

Die AnschluBeinheit AFS wurde urspriinglich fiir diese Arbeitsweise konzipiert. Mit ihr
ist eine effektive Nutzung des Folienspeichers als externer Datenspeicher mdglich.

Die ZRE K 2526 besitzt zwei Mikroprozessoren, wobei der zweite als programmgesteuerter
DMA~Kanal arbeitet. Das Abschalten der zentralen CFU und aie Umschaltung des Datenbusses
auf die 2. CPU erfolgt durch das Signal BUSRQ.

BUSRQ wird gebildet, wenn der Daten~-PI0 zum Datenaustavsch mit dem Bus bereit ist. Seine
Bereitschaft zeigt er durch RDY an, BUSRQ wird durch BTR unterdriickt. In einem

1 aus 8-Decoder (A3.3) werden die Signale ARDY, DBRDY susgewertet. Bei entsprechender
Codierung entsteht das Signal B0saq (412/11).

Wahrheitstabelle: Signal Eingang Codierung
ARDY A1 0o 1 ©
BRDY AD 1 o 0
A2 o 0O O
Ausgang A 12 01 02 00
BUSRG o 0

Die Ausginge, bei denen BUSRY = 0 'imt, werden fiir die Auswertung herangezogen.

Ausgang 01: ARDY = O, BRDY = 1

Lesen - Ausgabe eines Bytes vom PIO an den BUS
Ausgang 02: ARDY = 1, BRDY = O

Sehreiben - Ubernahmes eines Bytes vom BUS an den PIO

5.6.2, Synchronisation mit WAIT - ohne Simultanarbeit

Beim Einsatz des Adapters in zeituﬁkritischen Gerdten besteht die Mdglichkeit, die
Datenlibertragung mit WAIT zu synchronisieren.

Die Bedingungen zur.Bildung von WAIT sind am Decoder A3,3 der Wahrheitstabelle dem
Punkt 5.6.1. 2u entnehmen.

Die erforderliche Briickenbestilckung ist im Punkt 5.6.3. ersichtlich.

Bedingungen fiir WAIT und RDY: TS = O - Auswahl (Daten-PIO = RDT)

C/D = 0 - Datenitbertragung
S5TR = 1

5.6.3. Briickenbestlickung der Synchronisationssteuerung

Die erforderliche Betriebsart wird durch Einléten von Briicken eingestellt.

Beiriebsart ~ Briicken zwischen den Litpuniten
BUSRQ 17-19, 20-22, 14-11, 7-8, 9-10, 2-3, 12-15, A-1
WAIT 18-19, 21-22, 16-13, 12-1%, 9-8, 27-28, 29~30, 6-7, 1-2, A-I
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5.7. Ubertragunszsfehler

Mit dem Starien der Datenibertragung erfolgl stinulg cine Kontrolle ves Informations-
austausches zwischen Daten~PI0 und Systembus bz

v. Schieberegister.,

- AETB 13] 7104 ;1?
AL L2
1i{ricslwo T 7T
ARDY ==t A
Aaaovwi——%__ 6 : p-2
TR oy k] RaTe'3 A, A73
8T8 AL3 3 A STR 13T
. 5 I— A0 LR | 15
1o 2 12 X FA
BRDY -
AL3 A73

Abb., 11
Bildung des Signales Fehler

Mit STR wira der Grundzustand des Speicherkreises (47.3) deviniers.

STR = 0 F& = 1 Speicherkreis geldscht
STR = 1 Kontrolle auf Ubertragunzsfenler

Ubertragungsfehler beim Lesen:
FL = 0 bei B5TS = BRDY = O

Das ndchste Byte wird in den Daten-PIO Ubernommen, oevor die CPU uie Daten abgefordert
hat und RDY wieder gesetzt ist.

Ubertragungsfehler beim Schreiben:
FEZ = O bei ZBTB = ARDY = 0

Das nachste Byte soll in den PIO iibernommen Weruon, nbwonhl das vornergenence 3vie noch
nicht in das Schieberegister iibernommen wurcs.
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ll. Beschreibung spezieller Baugruppen

Inhaltsverzeichnis

1. Beschreibung der PLL=Schaltung
1.1, Prinzip

1.2, Schaltungsbeschreibung

1.3. Priifung der PLL-Schaltung
1.3.1. Uberprufung der VCO-Freguenz
1.3.2, Statische Priifung
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1. Beschreibung der PLL-Schaltung

1.1, Prinzip

Die in der Beschreibung verwendeten Abkiirzungen haben folgende Bedeutung:

PLL -~ phase lock loop, Phasenregelkreis, Phasenregelschleife
VC0 - voltage controlled escillator, spannungsgesteuerter (Oszillator
PG - phase Gomparator, Phasenvergleicher

Die PLL ist ein Regelsystem, dessen Aufgabe darin besteht, einen Oszillator in Frequenz
und Phase mit einem Elngan3551gnal 2u synchronisieren. Sie erzeugt also Taktimpulse,
die in fester Relation zum Eingangsaignal stehen.

Die PLL besteht aus vier Funktionsblécken. Diese sind der PC, Tiefpall, VCO und Teiler.
In der Abbildung 1 ist das Blockschaltbild eines PLL-Gystems dargestellt.

Yo Tie tpan o] o 0

Abb. 1
Blockschaltbild

Liegen keine Eingangsdaten an (RD), gchwingt der Oszillator auf seiner Grundfrequenz f
Mit dem Anlegen des Eingangssignales vergleicht der PC Phase und Frequenz des Elng&ngs—
signales mit der geteilten VCO-~Frequenz und ermittelt daraus eine Fehlerspannung U

Sie ist das VerhHltnis von Fhase und Frequenzdifferenz zweier 3ignale. Der Tlefpaﬁ wan-
delt das digitale Fehler51gnal in eine Gleichspannungsdifferenz um, die durch einen Ope-

rationsverstdrker verstdrkt und an den Steuereingang des VCO gefiihrt wird. Die versthrkte

Pehlerspannung verdndert die V0O-Frequenz solange, bis diese mit der Frequenz der Ein-
gangsinformation identisch ist. Die PLL ist damit "eingerastet".

Bine Phasendifferenz zur Erzeugung der Fehlerspannung bleibt bestehen. Damit wird garan-
tiert, daf die PLL eingerastet bleibt ung Schwankungen des Eingangssignales folgen kann.
Pir die PLL sind folgende statische und dynamische Stabilitdtsgrenzen definiert:

daltebereich - hold~in-range
Fangbereich = lock-in-range oder capture-range
Ziehbereich - pull-in~-range

Ausrasthereich - pull-out-range
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stalische Stobilittisgrenze

dynamische Stabilitdtsgrenze

Haliebereich
Ziehbereich

Ausrastbereich

Fangbereich

\\// ‘ forz

nermaler
Betriebsbereich

Betrieb in diesem Ber nichl moglich
L

Belneb in diesem Bereich ncht emptohlen, da dynamisch unstabil

Abb. 2
Statische und dynamische Stabilitdtsgrenzen

Der Haltebereich ist der Bereich, in dem die PLL statisch stabil arbeiten kann. In der
Praxis wird der Halteberelch durch denjenigen Frequenzbereich definiert, der durch vCo
eausgesteuert werden kann.

Der normale Betriebsbereich sollte der Fangbereich sein. In ihm erfolgt des Elnrasten
innerhalb einer Schwebung zwischen Eingangs- und Ausgangssignal.

Innerhald des Ziehbereiches ist das Einrasten der PLL nach einer endlich langen Zeit
gewdhrleistet., Die VCO-Frequenz "schaukelt" sich in einer gewissen Zeit (pull~in~time)
auf den Wert der Eingangsfrequenz auf.

Der Auarastbereich ist der maximale Frequenzsprung, der am Eingang angelegt werden kann,
ohne daB das System ausrastet. Rastet die PLL infoige eines Stdrimpulses einmal aus, =0
wirde das System mit einem Ziehvorgang wieder einrasten. Da dies unter Umstdnden sehr
lange dauert, beschrinkt man in den meisten Fdllen den Arbeitsbereich auf den Fangbe-
reich.

1.2, Schaltungsbeschreibung

In der Abbildung 12 ist die PLL-Schaltung dargestellt.

Das RD-Zignal gelangt iiber die Widerstandskombination (i17.1, R9.3) an den Eingang des
Schmitt-Triggers (416), der die Aufgabe hat, das Signal zu negieren und Stdrspitzen zu
unterdriicken. Der Ausgang des SchmittQTriggers (A16/06) ist an den Phasenkomperator ge-.
fihrt, der aus zwei NAND-Gattern {(A7.5/06, A7.5/11) bestent. Der PC vergleicht die Ein-
gangadaten (RD) mit dem durch das FP (49.3) geteilten VCO-Takt. Die Ausgdnge des PC -
FPhase A und Phase B (A7.5/06, A7.5/11) gehen zu zwei symmeirisch aufgebauten TiefpaBd-
Filtern, die aus den Widerstinden E10.1, R11.1 sowie dem Kondensator C7. 1 auf @er einen
Seite und R10.2, R11.2 und €¢7.2 auf der anderen Seite geblldet werden. Die Pilteraus-
ginge liegen an den positiven bew. negativen Eingingen des Operstionsverstirkers (a21).
Die Verstdrkung der Operationsverstdrkers wird durch die Widerstidnde R13, R12 bestimmt.
Sie sind so ausgelegi, daB ein maximaler Regelbereich des VCO erreicht wird. Der Regel=-
bereich des VOO bestimmt die Grofe des Fang- und Haltebereiches malgevend. Die Dimen-
sionierung der Kcnstantstromquelle (V1T, R15, R22, €9) und die Schaltschwelle des Kom-
perators (A20) bestimmen die Grundfrequenz f, des VCO, Sie wird mit dem Dickschichtein-
stellregler K22 auf 1 Miz = 10 Hz eingestellt. (KD = 1)
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Mit R17.6 und V2,5D wird der Transistor ViT auf seinen Arbveitspunkt eingestellt. tber
Emitter«Kollektorstrecke fliefitein konstanter Strom, der den Kondensator C9 auflddt.
Wird die Schwellspannung des Komperators erreicht, erscheint an dessen Ausgang log. 1. !
Dadurch werden das Gatter A19.1 umgeschaltet und der Kondensator C9 iiber den Widerstand
R14 gegen liasse entladen. Gleichzeitig wird durch Verdnderung des Spannungsteilers R21/
R20.2 = R19 iiber A19.1/06 parallél zu R20,2 gegen Masse - die Referenzspannung des Kom=-
perators (A420/11) herabgesetzt. Unterschreitet die Spannung iiber €9 den Wert der Refe-
renzspannung, schaltet der Ausgang (420/09) wieder auf 0 und der Vorgang kann mit einer
Kondensatoraufladung von vorn beginnen. Andert sich nun die Spannung an der Basis des
Transistors V1T infolge einer von fo abweichenden Eingasngsfrequenz, so wird auch der :
Ladestrom des Kondensators verdndert. Das wiederum ruft eine Verédnderung der Zeitkon- !
stante und somit der Frequeni des VCO hervor. : 1
In den folgenden Impulsdiagrammen sind die eingerasteten PLL-Systeme bel unterschied- |
lichen Eingangsfrequenzen dargestellt.

e U ——

Impulsdiagramme:
2us K3
0,6us . j‘n
o L | - 15 I
T o 1N I ' e '
weez | L0 LT L b L_F LT
Prase A U U u u u Diagramm 1
Phase B L) U u U u VGO = 1 MHz, KD = 500 kHz

I e e "D ) [ LJ L

o YU IvUVvro 7o -

veasz L L TT1LT 1. veo/2 L | I L_J L

moses LI LI LI LI mase . T I T —

rases UV ases ] L L] LI @
Diagramm 2 Diasgramm 3

VCO = 1,44 MHz, XD = 720 kHz YCO = 760 kHz, WD = 380 kHsz

R L] LS L
Vo Tr vy Urvuyvyrouyvor
VC0/2 | S N U A P A R e
mase A 1T U I
Prase & I U U

Diagramm 4
VCO = 1 MHz, RU = 250 kHz = Dateninformation "O"

26




1.3. Priifung der PLL-Scheltung

In der Fertigung erfolgt die Priifung der PLL-Scheltung mit dem Wobbelgenerator WG 500,
der speziell fiir diesen Anwendungsfall entwickelt wurde.

Steht dieses Gerdt nicht zur Verflgung, kbnnen eini.e statische Nesaungen mitrfulgendez
MeBgerdten durchgefiihrt werden: )

Oszillograph, Zshler, Impulsgenerator

Die Anschlulisteuerung muB mit folgenden Signailen und Spaamnungen beschalten werden:

Steckverbinder X1 .aA1/01 = Masse
A5 =5N
A2B/C028 = 12 P
A29/C29 = 5 P

HD Briicke 23-24 einsetzen

Steckverbinaer X3  B13

1.3.1. Uberpriifung VGO-Frequenz (1 Mz * 10 i)

‘Zdhler an Steckverbinder X2 - C10 oder Briicke 23-24 (¥P1) anscnlieBen.
Korrektur der VCO-Frequenz mittels K22 be:i RD = 1.

1.3.2. Statische Priifung

Inpulsgenerator-an KU - X3 - B13 anschlieBen.
Folgende Impulsform einstellen:

2us

w1064s

RD | ]

Oszillograph an X2 - C10 (MP1) und X3 - B13 (RD) anschlieBen. Die PLL ist eingerastet,
wennt VCO- und RD-Frequenz synchron laufen, d. h., jeder 2, VCO-Taktimpuls muB innerhalb
“der RD-Information liegen.

RO ) f

Ubus |

o | Il L

Durech Verdndern der RD-Fregquenz 1#8%t sich der Halte- und Ziehbereich annihernd bestimmen,
Eine dynamische WMessung, die erst eine Aussage lber die volle Funktionsfshigkeit der
PLL-Schaltung geben kann, erfolgt mit dem Wobbelgenerator WG 500,
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I¥. Kurzzeicheniibersicht

Kurzzeichen englisch deutsch

AM address marker Adressenmarke

ARDY A=ready Quittungesignal des PI0 Tor A

ASTR A-strobe Steuersignal des FIO Tor A

BAT bus acknowledge input Bus-Bestdtigung-Eingabe

BAO bus acknowledge output Bus~Besgstdtigung=Ausgabe

BRDY B-ready Quittungssigral des PIO Tor B

BSTB. B-gtrobe Steuersignal des PIO Tor B

BUSRQ bus-request Busanforderung

Ct, G2 clock Takt

DAM data address marker Datenadressenmarke

DBC ... DB7 bus data Datenbus

DIEN ' Steuerung der Datenflulirichtung .
g Dateniibernahme “’

EDC error detecting code Fehlererkennungsschliissel .

Fa fault adapter Fehler -~ Adapter

FR fault reset Fehler riicksetzen

Fw Fehler - Lauiwerk

HL head load Kopf laden

1D identificetion label. Identifikationsmarke

IEI interrupt enable input Unterbrechungsgenehmigung Eingabe

1EO interrupt enable output Unterbrechungsgenehmigung Ausgabe

INT interrupt Unterbrechung

I10DI input/output disable Eingabe/Ausgabe abschalten

IORQ input/output request Eingabe /Auvsgabe anfordern

IX index Index

K1 440 K4 Kopfanaschlul

KL Kontrollesen

KM Kopfmagnet

TCK lack Verriegelung

LDIX Infrarotdiode [iir Indexlocherkennung &

LDTO Infrarotdiode fiir Spur 00-Erkennung

LDSE Infrarotdiode fir Laufwerkauswahl

LT Lesetzict

M1 Maschinenzyklus

ME Marke

IKE Marke erkannt

MO Motor ein

MR Marke riicksetzen

NS nachiolgender Bitraum

PH Phase (AnschluB fiir 3chrittmotor)

PLL phase lock loop Fhasenverriegelschleife

PT Priiftaikt

RD read data Lesedaten

RDY ready Bereitschaft
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Kurzzeichen englischn deul.or

RDYL Lauiweryk bereit

RESET reset Ricksetzen

RK Rilekkopplung

SD step direction Schritirichtung

SE select Auswahl

SN0 Schalter fiir Motor ein
SM1 ... SM3 Schrittmotoranschluf

5P Spur

ST step Schritt

STR start Start

SYN Synchronisation

70 track 00 Spur Q0

VM Verriegelungsmagnet

V3 vorangegangener Bitraum
WD write data Schreibdaten

WE write enable Schreibgenehmigung

WP write protect Schreibschutz

WPS Schalter fir Schreibsperre



