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1. Allﬁemeines

.Die Steckeinheit soll der Koppiung flexibler folienspaicher an die zentrelen Rechenein-
heiten ZRE 2521 bis 25/27 dienen. ' -
Sie ist unter der Bezeichnung AnschluBsieuerung Folienspeicher AFS 6400 K 5122 Bestand-

teil des Mikrorechnersystems K 1520.
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3. Schnittetelle zum X 1520-Bug

3.1. Adressieruné und Auswahl der Bteckeinpheit

Die Sahnittstelie zwischen ZRE und AnschluBeinheit ist der Rechnerbus K 1520, der durch
die Systembuarichtlinie MR K 1520 charskterisieri wird. Die Systembussignale sind dem
Steckverbinder X1 und zum Teil dem Steckverbinder X2 zugeordnet. Uber den Rechnerbue
erfolgt der gesamtie Datenaustausch zwischen ZRE und AnschluBeinheit. Br bestéht aus
Daten-, AdreB-, Steuwer- und Koppelbus .sowie den Leitungen flir die Stromversorgung.

Der Datenbus besteht aus 8 Leitungen, die zur byteserieilen Dateniibertragung verwendet
werden. Von den 16 Adreﬁleitungen werden die niederen 8 (ABO e AB '} zur Adresajerung
der AnschluBeinheit genutzt. Durch ihre Decodierung werden 9 Ein/Ausgabe-Register aug-
gowhkilt, die der Steuerung und dem Datenaustausch dienen.

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

O.' 1 Steuerwort

ABO = 0 Datenwort ~
= 1 Tor B

AB1 = O Tor A

Die Adressen A32 esn ABT werden durch 2 Schaltkreise 8205 decodiert und bilden die TS
Signale fiir die beiden FIOQ Al1.1, A1.2 und den B212 A4. Die Adressierung kann unter der
Bedingung AB4 = 1 wahlfrei erfolgen.'Je nach der festgelegiten Adreasse werdep die beiden
8205 A3.1, A3.2 durch Briicken miteinander verbunden. Zus#dtzlich wird an den 8205 A3.1

das Sigﬁal IODY gefiihrt, wodurch die AnschluBeinheit auch bei gilltiger Adresse abgeschal-
tet werden kann. Die UB~Signale werden gur Vermeidung von Fehlern beim Interrupt Quit-
tungezyklue whhrend des M1-Signidls (M1 = O) iiber 43.2/5 gesperrt. Aus dem gleichen Grund
wird das WH-Signal an den TS 1-Eingeng des 8212 {(A44/01) gefilbrt, :

In Abstimmung mit der ZRE K 2526/27 wurde filr die Steckeiheit K 5122 folgende Adrefbele-
gung festgelegt:

Adressen .
Ay B 45 4 A A4 A4 b PIO  Tor Wort TE3
o 0 0 10 ¢ © 0 10 5 A D 1
c 0 0 1 0 © 6 1 1 8 A ¢ 1
c ‘0 0 1 0 0 1 0 12 5 B D 1
6 o o_1 0 0o 1 1 13 S B -.¢C 1
¢ 0 O 1 0 1 0 o 14 D 4 D 1
o 0 0 1 0 1 ¢ 1 15 b A c 1
O 0 0 1.0 1 1 0 16 D B D 1
o o o 1 o 1 1 1 17 D B c 1
c o o 1 1 0 ©o 0o 18 - - - 0
Bezeichnung: S = Steuer~PIO TST . : i

D = Daten~PIO TBe

A = Tor A

B = Tor B \\\

C = Steuerwort

D = Datenwort

U835 = Auswakl 8212 mit 0 aktiv’
Die NAND-Verkniipfung der 05-Signale ergibt die Funktion CE fiir die gesamte Steckeinheit.
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3.2, Buatreihe: und deren Steusrung

Um die elektriaschen Bedingungeﬁ der Systembusrichtlinie einiuhalten, werden die Steuer-

leitungen WT, TORG, RD, WK, RESET und Takt uber zwei Schaltkreise 8216 gefilhrt. Dadurch

verbrauchen diese Lejitungen nur eine K'1520-Lasteinheit IIL = 0,25 mi.

Die NAND-Verkniipfung der Signale FESET und MT im 46.2 schafft eine Hﬁglichkeit die bei-
den PIQ in ihren Grundzustand zurtickzusetzen.

Die Datenbusleitungen miissen aus Griinden der kapazitiven Bélastung ebenfalls Uber bidi-

rektionale Trelber 8216 A5.1, A5.2 an die PIO herangefilhrt werden.

Die Umschaltung der bidirektionalen Treiber erfolgt durch das Signal DIEN.
Datenflug

-DI'-H-’-— DE
DO -— DB

_;Ola

Die Leitungen DB sind direkt mit dem Datenbuas verbunden, wihrend die Leitungen DI und

" DO zun#chst mitelnander verkniipft werden und danach zu den Datenleitungen der PIO fiihren.
Die Steuwerlogik zur Bildung des TIEN-Signals ist so aufgebaut, daB die Treiber stdndig
auf Eingang geschaltet sind. Nur wenn die ZRE sine Information von der Anschlulisteuerung
lesen will oder wenn durch die AnechluBsteuerung ain nicht quittierter Interrupt vorliegt
und ein Interruptquittungszyklus ausgefithrt wird, schalten gich die Treiber auf den Da-
tenbus auf.
Durch die gleiche Loglk erfolgt mit geringem Zusatzaufwand die Bildung des Signals FIY -
Anschlpﬁsteuerung bereit.

M1
e e 5p
RESET 4} .
>=jas2 _
R15.1
— 2r100| 4 ® I v " © .
El 3 K T103| 4 —
== ] s £iT103| 6 ROY
IEQ 4 AN A A7 b 5 o—
LAB2 - - A7
___ L yTi8l,
0rRG_3[T204] & 2 -l |
AB2 A101 . '
D 52046 Srioo| 1247103 10]7100| . BEN
LLY] SR PO o T ] R o o el —
=—ad e ® "

: R153
13[7 104142
AB.2 :

SP

Abb, 1
Steuerung fur Bustreiber und KDY~Bildung

BIER = TORG X d=8AD c=ahrTE
ROY = IORT * ¢ a =M AIEI A TED .
b = A0 & CE .

Die Schaltung Abb, 1 ergab sich nach Minimierung des Hardwareaﬁfwandes durch Umstellen
der Funktionen DIEN und RBY



Die susflihrlichen PFunktionen lauten:

DIER = TIEGC A ¥1 A IEI A IORQ) v (CE A KD A IORQ)
ROY = TIEO & MT A IBL 7 I0RQ) v TOE A IORQY

Badeutung der Teilfunktionen: IEU A M1 A TEY A JORQ & Interrupt Quittungszyklus
' CE A RD A IORQ - & Lesezyklus
" "CE A IORQ 2 Ein/Ausgabezyklus

'Das Signal RDY wird entsprechend den forderungen der Syetémbusrichtlinie durch eine -
Open-Kollektor-Stufe (T103) gebildet.

4., Steuerung der Anschlufeinheit und der Laufwerke

4,1, Steuer=PI0

Die Steuerung der AnschluBleinheit und der Laufwerke erfolgt durch den Steuer-PI0 A1.2
sowie den 8212 A4. Der Stiemer-PIO sendet und empfingt Steuersignale iber seine beiden
Bin/Ausgebetore. ' . ' -

Er ist in die Interruptkette fiir zeitkritische Gerdte eingeordnet (TET-TXD), wobei das
Interrupt zur Aus%ertung einiger Statussignale verwendet wird. Der Steuer-PI0 wird iiber
den Sjstemhua unmittelbar von dexr ZRE programmierbaf gegteuert,

Die belden Tore arheiten in den Betriebsarten:

Tor A ~ OUTFUT MODE {Mode 0)
Tor B - BIT MODE (Mode 3)

und haben folgende Bedeutung:

.Toxr A Signalbezeichnung Kurzzeichen EinjAusgang. Bemerkung

Aq WRITE ENABLE WE Ausgang

Ay © MARK MK Ausgang

Ay FIULT RESET ™ Ausgang MF 3200, MFS
A4 BTERT ' TR Ausgang

A4 MARK1 _ MK~ Auvsgang

A5 MARK RESET oder MR SD Ausgang

STEP DIREKTION

Ag HEZD LOAD  HL _ Ausgang

Ag - TTEP . 3T Ausgang

ISTE INDEX Ix Eingang

Tor B Signalbezeichnung Rurzzeichen Ein(kusgagg Bemerkung

B, TATFWEER BEREIT ROYL Eingang ~  MFS

B1 MARKE ERKANNT MKE Eingang

B, HITH FREQUERCY " Ausgang

B3 PRECOMPENSATION PRE Ausgang

B, FLULT ADiIPTER X . Eingeng

Bg WRITE PRODEGCT WP  Eingang

B,  FIULT ™ Eingsang MF 3200, MFS
B7 THACK 00 ™ Eingang



4.2. Laufwerksteuerung ~

Die Steuerung der Laufwerke ist im Prinzip eine reine Softwareldsung. Die notwendige
Hardware beschrinkt sich auf die Register des Steuer~PI0O und des 8212 sowle die Lei-
tungestreiber bzw. die Widerstandsbeschaltung an den Empfangsleitungen.

Ale Leitungstreiber fiir die Steuersignale, auBer SE und ITK, wurde der Schaltkreis P450
verwendet, der hinsichtlich Strombedarf und Open=Kollektor-Stufe den gegebenen Forde=-
Tungen entmpricht. Eine Eingangsstufe der Laufwerke MF 3200 und. MFS verbrauchi ILmax =
24 mA. Da 4 Laufwerke parallel angeschlossen werden kinnen, muB ein Leitungstreiber
mindestens IOLmln = 96 mA liefern. Deshalb wurde der o. g. Schaltkreis verwendet. Er be-
8182t Inp oy = 300 mA,

Fir die Signale BE und ICK wurde der Schaltkreis T106 eingesetzt. Er besitzt 40 mA. Diese
. aind ausreichend, da jede dieser Leitungen nur ein Laufwerk ansteuert.

¥ .
Die Empfangsleitungen sind entsprechend den technischen Porderungen des Laufwerkes mit
folgenden Widerstandsnetzwerk beschaltet: .

1500 ' | _ 220n

Laufwerk AnschluBsteuerung KD
(PI0) Laufwerk

v

M121

3300

Abb, 2
Eingangsseitige Anpassung

Die AnpaBstufe filr das RD-Signal muBite aufgrund von St¥rproblemen auf die oben angegebene
Welse vergndert werden.

Die Auswahl der einzelnen Leufwerke und die Verriegelung Wotior on (HFS) wird durch die
Signate SET ... SEZ und YORT ... ICRF realisiert.

TE -~ BELECT, ITX - IOCR

Die Signale werden von einem 8 Blt-E/A-Tor (A4) bereitgestellt. Dieser Schaltkreis wird
durch den AdreBSbus ausgewdhlt (CS3).

1
53 A IORQ = G352 (44)
Der folgende OUT spricht dann das Tor an.

Durch das Signel RESET = 1 werden alle Ausginge auf 1 geschaltet. Damit ist kein Laufwerk
ausgewidhlt oder verriegelt.

Belegung 8212: D01 = TTRZ DOS- = TOK3
" poe = ITRT po6 = ITRZ
DO3 = BE3 po7 = BET

Do4 = BEX- Do8 = BEZ

Die eigentliche Steuerung der Laufwerke erfolgt mit Hilfe von Mikroprogrammen {lbexr die

Leitungen 3D, WL, RDYE, T, ¥E, FR, @, IX, BE, ITK, WF.
Vom iibergeordneten System konnen die Quittungssignale M0, ¥W, IX, WP, EDYL durch Abfraga

-
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oder Interrupt behandelt werden.
Die beim MF 6400 nicht bendtigten Signale FW und FR- kﬁnnen bel einem eventuellen Ah-
schluB eines Doppelkopflaufwerkes fir die Signale T35 (doppelseitige Diskette) und HS
(XKopfauswahl) verwendet werden,

4,3, Steuerleitungen fiir idnschluBeinheit

Pilr die Moduletion, Demodulation und Ubertragung der Daten werden folgende Steuer- und
Quittungesignale verwendet.

FR, STR, MK, MK1, MR, ¥A, SYN, MKE, PRE, HF

Diese Signale haben fiir die Agschluﬂsteuarung_folgende Bedeutung:
logisch high = 1 = 5 P 3
- logisch low =0 =0V

E: ¥E =1 Schreiben gesperrt

=0 Schreiben - Freigabe der Schrelbsteuerung einechlleﬂllch Takterzeugung
TR BTR = 1 AnschluB inaktiv

TMR = 0 Bildung vom BUSRQ mtglich

Das Signal RDYL = O wird dureh dae Progremm {Anfangslader) als MFS gewertet.
Beim MF 6400 ist deshalb die EBrilcke R nicht zu bestilcken.

¥K1: MKT = 1 Information ins Schieberegister einlesen
T ¥KT = 0 eoténdig 1 einlesen (Bingang A12.3/12)
MET = 0  Schreiben MFM bzw. Schreiben FM-Marken (Eingang 42.1/20)
MY = 1 Dateninformation Schreiben
K: Dieses. Signal wird ehenfalls doppelt genutzt.
M = 0 - Markenerkennung FM und Index-Marke MFM (Synchronisationgbyte)
=1 Erkennung MPM-Synchronimationsbyte (A1) (Eingang A42.2/23)
¥K - O  Merkenachreiben FM bzw. MFM-Synchronisationsbyte
¥ =1 Schreiben Tektinformation MFM (Eingang A2.2/22)
MR: Dieses Signal wird zum Rilcksetzen des Marken-FF A12.4/01 benutzt. Das Marken-¥F
spelichert die Information, dal eine Marke gﬁltig erkannt wurde. '
MR = 0  Signal inaktiv . L
MR = 1 FF wird statisch zuruckgesetzt ‘ T
Fa: Quittungssignal fiir ordnungsgemﬁﬁeh zeitlichen Ablauf der Dateniibertragung

zwischen Speicher und AnschluBeinhei® bzw.. Fehlermeldung bei Verletzung der
Zeitkriterien wdhrend der Dateniibertragung.

FE =0 Fehler

FL = +  kein Fehler - :

Das Pehlersignal wird gespelchert und kann nur durch das Signel TR = 1 zu-
riickgesetzt werden. RS :

PRE: Mit Hilfe dieses Signals wird die Précompensationsschaltung fir die Schreib-
"impulseeingeschaltet.
FRE = 0 Schreiben ohne Pricompensstion
‘PRE = 1  Schreiben mit Précompensation -
Bei Aufzeichnungen (FM) muB PRE stiéndig O sein.



1

MKE: Bei Synchronisation der Datenfibertragung mit WAIT érfolgt eine Auswertung des’
: Signals MKE (A12.4/05). . N ;
MKE = 1 Marke erkannt ' .
MKE.= 0 keine Marke

o Das Signel AF bestimmt die Fraquenz des Schreib- bzw. Lesetaktes.
HF = 0 hohe Frequensz filr MFM-Aufzelichnungsverfahren
8"-Laufwerke (MF 6400)
niedrige Fraquenz Fi-Aufzeichnungsverfahren 8"—Laufwerke (MF 3200, o
MF 6400) und MFM-Aufzeichnungsverfahren 5"-Laufwerk (MFS)

No-

B

it
sy

’

5. Datenubertragdng zwischen Datenspeicher und Folienspeicher

5.1 Daten-PI0

Fiir die Zwischenspeicherung eines Datenbytes auf der AnschluBsteuerungiwird ein PIO Al.1
mit zwei E/A-Toren verwendet.

Der PIQ stellt die Schnittstelle zum Datenbus des iibergeordneten Systems dar. Dabei
dient Tor A sls Ausgabpgtor und Tor B als Eingabetor fiir jeweils ein Byte. :

5.2. Parallel-Serien-Wandlung

Pa die Zu schreibenden Daten seriell auf den Datentrédger aufgezeichnet werden, mufl;eine
Parallel-Serien-Wandlung durchgefiihrt werden. Das geschieht durch ein 24 Blt-Schlebere~

gister.
[
AD —
. ' D-bit 0 [~~<QO0
T-bit 04 > A14.1
D 1 —<Q1
T 1] . J
D 2 —a2
T 2 > A14.2
Daten vom D 3 —<Q3
PIO T 3 )
D 4 —< Q4
T 4 _
Takt vom D 5 l—<as fANA
Schr_eib- T 5 )
D 6 I—<Q6
L § > A4S
D 7 F—=aQ7 .
Te 7 ]
D* zum Schreib - ROM
E 3
o .} Awus
WDA
T* Ll
F"—‘P D*
Eem—
.l‘.'_‘—"‘ A3
D
T -
E%—« 2 —
] ¢ A 14.1/2/475
£ < A 1.3/6
4ibb. 3
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? Fir die eigentliche Parallel-Serien-Wandlung werden 16 Bit benttigt. Dieme ergeben sich
aus dem Aufzeichnungsverfahren des Folienspeichers. Bit 16 bis 21 werden bendtigt filr
die Schrelbpracompensatlon bzw. Augwehl der Taktinformation beim MFM—Aufzeichnungaver-
fahren bei Bytewechsel.

Die Parallel-Serien-Wandlung vollzleht sich folgendermafen:

Der Daten-PIO stellt ein Byte zur Ubernahmp ina Schieberegister bereit. Diese Datenin-
formation liegt ebenﬁglls am Schreib-ROM A2.1 an. Entsprechend dieser Information stellt
der ROM an seinen Ausgéngen die dazugehbrige Taktinformation zur Ubernahme ins Schiebe-
register bereit.

Wihrend der FM-Aufzeichnung sind die dusgiinge des ROM in Tree-atate Zustand und ins.
Schieberegister werden Einsen {ibernommen. Der ROM enthilt ebenfalle die Taktkombina=
tionen fur die Markenbytes und die Synchronisationsbytes. :

Der Ausgang WDA dient als serieller Ausgang des Schieberegisters beil Parallel-Serien-
Wandlung. - B

Beim Leaevorgang wird der Eingang AQ als serieller Eingang verwendet und die Information
vom Folienspeicher seriall ine Schieberegister eingeschoben. Dle Aueginge Q0 ... Q7 sind
"mit den PIQ-Eingiéngen BO ... BT verbunden und dienen der Bytelibertragung zum PIO.

Die Steuerung der einzelnen Funktionen geschieht mit Hilfe der Signale ¥, C1 und C2.

V = 0 serieller Betrieb C1.ot Schiebetakt (Bed. V = 0) i
¥V = 1 paralleler Betrieb G2 Parallelilbernahmetakt (Bed. V = 1)

5.3, Mafkenerkennugg

\
Die Wotwendigkeit einer Markenerkeénnung ergibt sich auve der Verwendung der Aufzeichnungs- '
‘formate nach ISO (®C-97) SC-11 Nr. 149 bzw. 347 KROS 5110 bei der Sektorierung einer Spur
durch aufgezeichnete AdreBmsrken, die auBerdem zur Synchronisation der Datenilbertragung
genutzi werden. Eine AdreBmarke bzw. ein Synchronisationsbyte setzt sich aus zwei Infor-
‘mationen zusammen, der Dateninformation und der zwiachengeachaltaten Taktinformation
(Abb. 4). : oo
Un die AdreBmarken bzw. die Sjnchronisationsbyte erkennen zu kﬁnnen, miisgen belde Infor-
mationen dechigrf’werden. Dies erfolgt mit Hilfe eines riickgekoppelten Festwertspeichers
A2.2. Der ROM het eine Kapezitét von 1 EByte. An die AdreBleitungen AO .., A7 werden die
Schieberegistereinginge Q0 ... Q7 ahgaschloasen. Die Information, die an den Schisbere-
glsterausghngen anliegi, wertet der ROM atindig als Adresse uand legt den Inhelt der '
adressierten Speicherzelle an seine Ausginge 01-08. :
Der Ausgeng OT7 gibt das Signal Adreﬂmarke (AM = 1) ab, wenn diese giiltig erkanntwurde.
Dazu iet sllerdings dies Decodierung von ‘Pakt- und Datenbyte notwendig. In der Schaltung
mit dem rilckgekoppelten ROM wird dabel ausgenutzt, daB die geéchachtelte Takt~ und Da- _
teninformetion um jeweils ein Bit verschoben 1st. Das Taktbyte liegt dabel zuerst an den
Eingéngen des Festiwertapeichers. Die Speicherzelle, die durch dieses Bitmuster adres-
siert wird, schaltet den Ausgang 08 auf 1. | :

Dieses Signel wird als Riickkoppelsignal RK bezeichnet und an den D-Eingang eines FF
alz2.4/12 gefilort. Mit dem niéchsten Schiebetakt wird dae Datenbyte der AdreBmarke an die
Einginge des ROM gelegt. Gleichzeitig erfolgt die Durchschaltung der RK~Information an
den Ausgang des FF A12.4/9 = RKQ und dieser liegti ale weiterer Eingang A9 an dem ROM. .
Wenn beide Bédingungen erfiillt sind, wird die Speicheérzelle angesprochen, deren Inhalt
das Signal AM = 1 (07) ausgibt. Dieses Signal wird anschlisBSend noch mit dem Zwischenw
takt ZT verkniipft. Der entstandens Impuls setzt das Marken=FF auf Q = 1 (MKE)} und dieses
Signal ist die Quittung dafiir, da eine Marke erkannt wurde. Die Verkniipfung mit dem
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Zwigchentakt ist notwendig, um Verzbgerungszeiten und Einachwingvorgange an den Spei-

cherausgingen ausschlieBen zu kdnnen.
Mit Hilfe des Signals WX wird émtschieden, ob das Synchronisationsbyte Al oder das Syn-

chronisationsbyte €2 bzw. die FM~-Marken erkannt werden sollen.

Die Entscheidung, welche Marke speziell erkannt wurde, mul durch Auswertung des Daten-
bytes der Marke erfolgen, welches ale erstes Byte zur CPU Ubertragen wird. Die Riickfih-
rung des Signals AME an den Riicksetizeingang des Riickkoppel-FF A12.4/13 bewirkt, daBkeine
weitere AdreBmarke erkannt werden kann, wenn. MKE = 1 ist. ‘ .

. Indexadreﬁmgrke fﬂ
B T N Ny 8 B Y
18 ol RNl

, FC Datenbyte
- - D7 Taktbyte

" ID-AdreBmarke FM

i ] I ) N | ry I S ) I ) 1L
Ml 1 - L [ fol

FE Datenbyte
c? Taktbyte

Datenadreﬁmarke FM

nﬁﬂnm' /L
N B S NN v N ) B

. FB Datenbyte
c7 Taktbyte

N geétrichene Datenmarke FM-
FL>ofL L Tl Bl
sl S ] W K
| - F8 Duiel;byie
c? Taktbyte
. Synchronisationsbyte A1-MFM )
7 g f @
3] J11 ’
- A Dutenbyte' -
- _ OA | Taktbyte
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Synchronisationsbyte CZ2-MFM
{vor Index-Marke)

[7] [6] Jol__
J«l [z
c2 Datenby te
1% Taktbyte
Abb. 4
Darstellung der AdreBmarken und
Synchronisationsbytes
AQ
> PROM
—_— A _—
A2 Y 708
S —" i —
A3 RE
D r——— —d [+]
— =
5
Ab Lds[rem] s MKE
A7 0z2[rw0] o
A8 07 AM z7 0% o‘ﬁ-im 6
—251 A2.2 AB.S 1 Ra124
A9 08 3] 4R
RK & RK _AM
MR 0 0 vor der Marke
%%cs o 1 0  Taktbyte
™ D 0 1 Datenbyte
T10——2p(
e 1 1 nach der Marke
Bariamze
Abb. 5
Markenerkennung

Fiir den 1 KByte ROM ergebven sich somift folgende Speichercodierungen:

Adresse Speicherinhalt
Gruppe O 14 80
CT 80
b7 80
Gruppe 1 0A 80
Gruppe 2 cz 40
F8 40
FB 40
¥C 40
FE 40
Gruppe 3 Al 40
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-Inhalt ROM

0000
20
40
&0
80
AC
CO
EQ

0100
20
4G
60
80
AC
Co
EQ

0200
20
40
60
80
AO
co
EC

Q0300
20
40
60
80
AQ
co
EQ

AFS 6400 A2.1 - Schreib-ROM -

01

0000
0000
0000
0000
0000
000A
0000
0000

0000
0000
0000
0000
c000
000A
0000
Q000

FFFE
CFCE
9F9E
8F8E
JF3E
OFOE
1F1E
OFOE

TF7E
4F4E
1F1E
OFOE
3F3E
OFOE
1FE
OFQE

inhalt ROM

23 45 67 89 AB CD

0000
0000
0000
0000
0000
0000
1400
0000

Q00
Q000
0000
0000
0000
0000
1400
CQ00

FCOFC
CcCcCa
SCoC
8cac
3C3C
0CoC
1C1C
0CoC

7CTC
4C4C
1C1¢
0COoC
3C3C
oCoC
1C1C
ococC

Q000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
00Q0

FIF8
Cacs
9998
8988
3938
0908
1918
0908

7978
4948
1918
0908
3938
0908
1918
0908

0000
0000
0000
0000
0000
0000
Q000
0000

Q000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

F8F8
c8c8
9898
8888
3838
0808
1818
0Bo8

7878
4848
1818
0808
3838
0808
1818
0808

0Q00
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

Q000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

F3F2
€3C2
9392
8382
3332
56302
1312
0302

7372
4342
1312
Q302
3332
0302
1312
0302

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
000

C000
0000
0000
elelole)
0000
0000
0000
0000

FOFO
COoCo
9090
8080
3030
0000
1010
0000

7070
4040
1010
Q0Q0
3030
Q000
1010
0000

Q000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

P1FO
Cc1C0
9190
8180
3130
0100
1110
0100

7170
4140
1110
0100
3130
0100
1110
0100

Speicherinhalt

EF 01

000C 0000
0000 0000
0000 0000
0000 0000
0000 0000
0000 0000
0000 0000
Q00C 0000

0000 0000
0000 0000
0000 0000
0000 0000
0000 0000
0000 0000
0000 0000
0000 0000

FOPO ETEG
COCo C7C6
2090 8786
8080 8786
3030 2726
0000 0706
1010 0706
0000 0706

7070 6766
4040 4746
1010 0706
0000 0706
3030 2726
0000 §706
1010 Q706
0000 0706
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0000
0000
0000
C000
C000
0000
0000
co00

0000
C000
0000
0000
Q000
0000
C000
0000

E4E4
C4C4
8484
8484
2424
0404
0404
0404

6464
4444
0404
0404
2424
0404
0404
0404

AFS 6400 A2.2 - Marken-ROM - Speicherinh#lt
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01

0000
0000
0000
0000
0000
c000
0000
000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
000G
Q000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0040
0000
0000

23 45 67 89 AB CD EF 01

0000
0000
0000
0000
0000
0000
Co00
0000

0000
0Q00
0000
0000
0000
0C00
0C00
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
4000
0000

0000
00C0
0000
0000
0000
Q000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
Q000
000
0000
0000

0000
0000
G000
Q0Q0
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
Q000
0000
Q000
0080
0000

0000
0000
Q000
0000
0000
0000
Q000
0000

0000
0000
0Q00
0000
0Q00
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
Q000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000 |
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
Q0G0
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
000

8000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
Qco0

0000
0000
0000
0000
0000
Q000
0000
0000

0000
Q000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

000C
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
00Q0
0000
Q000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000

0000

0000
0000
Q000

000Q
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

000C 0000
0000 0000
0000 0000
0000 0000
000C 0000
0000 0000
0000 0000
0000 0000

0000 0000
0000 0000
0000 0000
0000 0000
0000 000
0000 0C00
0000 0000
0000 Q000

0000 Q000
0000 0000
0000 0000
0000 0000
0000 0000
0000 0C00
0000 0000
Q000 0000

0000 Q000
0000 0000
0000 G000
0000 0000
0000 0000
0000 0000
0000 00C0
c000 0000

2 3

0000
0000
0000
0000
0000
C000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
€000
0000
0000

45 67 89 AB CD EPF

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

E1E0
C1co
8180
8180
2120
0100
0100
0100

6160
4140
0100
0100
2120
0100
0100
0100

0000
0000
0000
0000
Q000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
Q000
0000
0000
0000

EQOEOQ
CoCo
8080
8080
2020
0000
0000
0000

6060
4040
0000
0000
2020
0000
0000C
0000

6 7
0000

0G00 0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000

Q000
0000
0000

10000

G000
C000
0000
0000

©000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
C000
0000
0000
0000
0000
0000
c700

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
CcT00

E3E2
c3c2
8382
8382
2322
0302
0302
0302

6362
4342
0302
0302
2322
0302
0302
0302

89

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
4000

0000
Q000
0000
0000
0000
0000
0000
00C7

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
ooc7

EQEQ
COCo
8080
8080
2020
0Qoo
Q000
0000

6060
4040
Q000
0000
2020
0000
0000
G000

A B

0000
0000
0000
0000
Q00
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
C000
0000
0000
0400

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
D700

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
D700

E1EC
C1C0
8180
8180
2120
00
0100
0100

6160
4140
0100
0100
2120
0100
0100
0100

cD

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0C00
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
4000

0000
0000
0000
0000
0000
0600
0000
€700

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
C700

EGEO
COoCO
BOBO
BG80
2020
0000
0000
0000

6060
4040
0000
Q000

2020

00G0
0000
0000

EF

0000
0000
0000
0000
0000
00C0
0000
0000

0000
Q000
0000
0000
0000
0000
C000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
4000

0000
0000
Q000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000

0000

Q000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000



5.4. Schreibsteuerung

Die Schreibsteuerung besteht im wesentlichen aus einem quarzgesteuerten Takigenerator
mit elner nachfolgenden Anordnung von Teller, Zshler und der Précompensationsschaliung.
Die erforderlichen FPrequenzen fiir die Aufzeichnung betragen 1 MHz bzw, 500 kHz mit einer
Toleranz von * 0,1 % iiber den Spannungebereich von 4,75 V = 5,25 V und bei den miglichen
Temperaturabweichungen von 0 °: ... 70 °C. Die geforderten Toleranzen werden durch die
Eigenschaften des Quarzes und dessen Beschaltung gewthrleistet. Die Grundfrequenz des
Quarzes betrégt 10000 kHz.

—[—
R 11 R16

—S|™7% is| osfrio0 06
Toc |02 Tiodos | |° 0, eal —

A 81 MNacas=

o1 RrlA21

HF © 0g[T104] 08
AB.1

Abbo 6 *
Taktgensrator

Mit HFf = 1 wird die Grundfrequenz halbiert. Ein Dezimalzadhler A19 teilt diese Frequenz
auf Y10 (Ausgang P1) herunter,

Bei Aufzeichnung von Informationen auf magnetische Datentriger entsteht der Effekt der
Spitzenverschiebung, der zu Fehlern bel der Wiedergabe der Daten filhren kann. Die GroBe
der Spitzenverschiebung ist u. a. von der Bitdichte (Spur-Nummer) und der Bitfolge ab-
hingig. Aus diesen Criinden wird beim Aufzeichnungsverfahren MFM eine Verschiebung (Pra-
compensation) der Schreibimpulse durchgefithrt, um die Spitzenverschiebung in gewissen
Grenzen auszugleichen. Die im Adapter eingesetzte Priécompensationsschaltung fihrt eine
Verachiebung an den kritischen Stellen, d. h. an den Ubergingen von mex. Bitdichte auf
griBere Bitabstdnde (3 ps und 4 ps bzw, 6 ps und 8 ﬁs) und umgekehrt, um 200 ns bzw.
400 ns durch.

5.5. Legesteuerung

Der Grundbestandteil der Lesesteuerung ist eine PLL-Schaltung (phase lock loop-Fhasen~
regelschleife), die mit einem 16-stelligen Bindrzdéhler A13 gekoppeli wird,

Die PLL hat die Aufgabe, die Lesedaten (RED) zu synchronisieren, d. h. die Langzeit-
aschwankungen der Bitabstinde infolge Gleichlaufschwankungen des Antriebsgsystems der
Diskette auszugleichen. Die PLL besteht aus Vergleicher, Ansteuerung {D/4a=Wandler), VCO
und Teiler. i

Der VCO (voltage controlled oszillator - spannungegesteuerter Oszillator) schwinkt auf
der durch R21 einzustellenden Grundfrequenz von 2 MHz, Diese Frequenz Hndert sich je
nach Ergebnis des Vergleiches des Takt-Daten-Gemieches RD mit der haelben VCO Prequenz.
Somit liegen die Takte T1L {Lesetakt) und ZT (Zwischentakt) sténdig synchron zu den
Lesedaten.
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Teiler VCO-Takt . \
R o Vergleich - D/A ,r - VCO
T'IL :
Abb. 8

Blockechaltbild PLI-Schaltung

Die Decodierung der Schreibdaten fiir dié Prﬁcompenaatioﬁ geschieht -lm A3,4. Das Ein=
~ schalten der Priicompenseticneschaltung erfolgt durch das Signal PRE, das beim MF 6400
ab Spur 43 und beim MFS ab Spur 25 vom Mikroprogramn hereitgestellt-werden mub,

Die Ausgangssignaleée PR (A3 4712) und TV (A} 4/10) bestimmen die Richtung der Verschie=-
bung.

PH = 0 ~ Schreibimpule wird verzigert:
Pr =0 - Schreibimpuls wird vorverschoben

In einem 8 Bit-Datenselektor (A20), depeen AdreBeinginge AO = A2 vom ZEhler A19 gesteu-
ert werden, erfolgt in Abhéngigkeit von den Zusténden an den Eingangen 1 biz 3 die Bil-
. dung des Schreibtaktes {A20/05). Mit der O=1-Flanke von A20/06 wird das FF A12.1 ge-
kippt, dessen Ausgang 09 den Daténselektor,sperr%. Damit wird die Bildung eines weiteren
Schrelibimpulsea innerhalb eines Zyklus des Zéhlers A19 verhindert. Sein Auégang P
- (419/12) hebt die Sperre wieder auf. : :
Aller 16 Takte wird im Bitzdhler A13 zum Zeichen, daB ein Byte abgearbeitet wurde, der
{bertrag P1 erzeugt (A13/12), der , durch einen Takt des A19 gesteuert, im FF A12,3/06
' das Signal ZBTE bzw. V (412.3/05) bildet. Das FF wird mit der néchsten Flanke des
Schreibtaktea riickgesetzt. Wihrend des Lesens ist es gesperrt.
. Der Takt €2 fir die Paralleliibernshme des ndcheten Bytes ins Schieberegister entsprlcht
dem negilerten Schreibtakt.
Wird die niedrige Frequenz, die 500 kHz betrigt, eingestellt, vergrtBern sich die Werte
fiir die Spitzenverschiebung und die Impulsbreite des Schreibtaktes auf 400 ns,

Der D=Eingang des FF (A12.3) ist mit MK1 beschalien, so dab unabhﬁngig'von RD logs1 in
das Schieberegister aingelesen werden kann. Damit konnen die Storflecke vor und nach-
dem Datenfeld mikroprogrammgesteuert dberleaen werden. ) :
- Ty, ~ Mit dem Signal HF l&b6t aich die Frequenz des Lasetaktes einstellen:
HF = 1 ‘Frequenz 'T1 = 1 MHAz '

EF = 0 Frequenz T1 = 500 kHz : oo .
-~ wihrend des Schrelbens ist der Lesetakt = 1
- Der lLesetakt schaltet den Zdhler A13 mit dessen Slgnal P1 BSTB des Daten=FIO

gebildet wird,

ZT - Die Ruckflanke des Zwischentaktes kippt bei AM = 1 das Marken-FF (412.4)
= Seine Verkniupfung mit RD schaltet das FF Al12.3, deasen‘gusgang‘oa_der gerielle
Eingang des Schieberegisters ist.
- Bei der Arbeit mit der niedrigen Geschwindigkeit. basteht der Zwischentakt aus
3 Binzelimpulsen. Damit wird garantiert, daf asuch bei Kurzzeitschwankungen
= 20 % des RD~Signals, dlese noch sicher erkannt wird,
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Taktbildung Lesen
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RD-I [ 1 /
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A123/13
I 1 m .
A12.3/08 N _‘_1__ o L
[ES) " T
Abb. 10 _
Bildung des seriellen Eingangselgnals ES fiir
das Schieberegister bei niedriger Frequenz .
Der Ablauf des Lesena ist folgendermafien organisiert: \

Die AnschluBsteuerung wird durch den Steuer-PIO auf das Erkennen einer Marke programmlert
(siehe Punkt 5.3.). . ‘ .

Nach Auswertung des Datenbytes der Marke wird bei positiven Ausgang (Marke erkennt) dae
Signal AM mi{ dem ZT-Takt verkniipf{. Das entstandene Signal Betzt einmal das Marken~FF
(MKE = 1) und zum anderen den Zihler (A1§). Mit dem ntchsten T1 -Taktimpuls wird der P1-
- Ausgang des Zdhlers O. An Ausgang 46.4/06 entsteht BoTS, das die lbernshme des Daten-
bytes der Marke in den Daten-PIO veranlasBt. Der Ziéhler und das Schieberegister werden
mit C1 (= T1L) weltergeschalten. -Nach 16 Takten enteteht erneut BETB und das nichate
Datenbyte wird ibernommen usw.. Die Beendigung der Datenilbertragung erfolgt mit dem
Riicksetzen des Marken-FF durch MR oder durch Abschalten von STR. -
Weiterhin besteht die Mdglichkeit des sofortigen Umschaltens auf Schreiben durch WE =0
=« Abschalten von T1L (416.4/11) - und MR = 0 (Sperren von BSTE).

P

5.6+ Synchronisation der Dateniibertragung - .

5.6.7. Arbeit im DMA-Betriebd

Die AnschluBeinheit ist hauptsichlich filr diese Arbeitsweise konzilpiert. Mit ihr ist
eine effektive Nutzuang der Folienspeicher als externerDatenspeicher mbglich.

Die ZRE K 2526 besitzt zwei Mikroprozessoren, wobei der zweite als programmgestsusrter
DMA-Kanal arbeitet. Das Abschalten der zentralen CFU und die Umschaltung des Datentucses
auf die 2, CPU erfolgt durch das Signal BUBRQ.

BUSRQ wird geblldet wenn der DatenuPIO zum Datenaustausch mit dem Bus berelt ist. Seine
Bereitschaft zelgt er durch RDY an. BUSRQ wird durch BM™ unterdriickt. In einem 1 aus 8-
Decoder (A3.3) werden die Signale ARDY und BHDY asusgewertet. Bei entsprechender Codiew
rung entsteht das Signal BUSHG (47/08).
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Wahrheitstabelle

Signal Codierung
BERDY (40). 0 1 0
ALY (A1) 0O 9 1
Masse (AZ2) 0 o] 0
BOSRG - 0 0 bei enteprechender

WATT . 0 - - Briickenbestitckung
aktiver Ausgang A3.3° 00 01 02

Die Umschaltung von BUSRQ auf WAIT wird in den nidchsten Punkten beschrieben.

Ausgang 00: IRﬁY , TROY = ©
Blldung des WATT-Signals = Warten auf die Ein- oder Ausgabe dea néchsten
Bytes
 Ausgang 01: IRDY = 0, BRDY =
Lesen ~ Ausgabe eines Bytes vom PIO an den BUS
Ausgang 02: ARDY = 1, TRDY = 0 ~ ‘
' - Schreiben -~ Ubernshme eines Bytes vom BUS an den PIO

5.6.2. anchronisatiun mit WAIT - ohne Simul tanarbeit

Beim Einsatz des Adapters in zeitunkritischen Geridten besteht die MUglichkeit, die
Dateniibertragung mit WAIT zu synchronisieren. - h

Die Bedingung zur Bildung von WAIT sind am Decoder A3.3 der Wahrheitstabelle (5.6.1. )
zu entnehmen, Die erforderliche Brilckenbestiickung ist im Punkt 5.6.3. ersichilich.

Bedingungen fur WAIT und RDY: T§5 = 0 ~ auswabl {Daten-PI0 = WDT)
C/D = 0 - Dateniibertragung -
“STR = 1 : - . -

Das vom Systembus bereitgestellte Signal TORG wird bei dieser Arbeiteweise nur auSer-
halb des WAIT-Zustandes auf der Steckeinheit wirksam.

5.6.3. Briickenbestiickung der Synchronisationssteuerung

Die erforderliche Betriebsart wird durch Einl&ten von Briicken eingestellt.

Betrighsari Briicken zwischen den LOtpunkten
BUSRG | 17-19, 20-22, 24=27, 7«8, 9-10, 2-3, 25-28
WAIT 18-19, 21-22, 23-26, 27-28, 9-8, 6-7,'1-2

AuBerdem sind die Briicken W3 (entsprechend der gewhnschten Adresse) sowie W2 und W10
zu bestijcken.
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5.7. Ubertragungefehier

Mit dem Starten der Dateniibertragung erfolgt sténdig eine Kontrclle des Informations—
sustausches zwischen Daten-PI0 und Systembus bzw. Schieberegigter.

1

BP 04

BRDY 11 0s 10 o-22q 5| TE
AB.2 L_g: olTim
- BSTB C 06 12 ]
LT 06 12g
. 12.
qRr|[A122 w3l T1o0 P ——0Y 110 22— TR
: spol 0S| TE AB.3 A8)
ARDY 01} 7404 {02 2loltm [
A82 T 06
L7
ASTB 1 84 Az P—
STR
Abbes 11

‘ Bildung des Signals Fehler

Mit STR wird der Grundzustand der FF's (A12.2) definiert.

STR =0 ¥X =1 Speicherkreis geldscht
STR = 1 Kontrolle auf Ubertragungsfehler

bertragungsfehler beim Lesen: FA& = O, wenn BRDY = O bei der O-1-Flanke von BETE

Des ntichste Byte wird in den Daten~PIO libernommen, bevor die CPU die Daten abgefordert
hat und RDY wieder gesetzt ist,

tbertragungsfehler beim Schreiten: ¥E = O, wenn ARDY = 0 bei der 0-1-Flanke von LoTE

Das niichste Byte soll in das Schieberegister iibernommen werden, obwohl die CPU das neue
Byte noch nicht bereitgestellt hat. Das Fehlersignal TR liegt am Steuer-PIO an und kann
dort ausgewertet werden. !

5.8. Steckerbelegung

Der AnschluB X3 auf der K 5122 bildet die Verbindung zum Laufwerk M¥F 6400,

Belegung Bemerkung Belegung Bemerkung
A1 00 B1 ' 00 Co
A2 irs) B2 ‘ 3D
A3 b33 - B3 3278
A4 TES B4 TE?
A5 BT :L I ki)
A6 h:00)'4) B6 -WE
AT T : 4 BY7 o). C8
AB 00 B8 7o)}
A9 Trz ' B9 8T
AtO . 00 B10 e
Al ™m B11 . ™ [
A12 00 B12 ™=
b2

Al3 00 B13
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Ill. Beschreibung spezieller Buugruppen
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1. Beechrelbung der PLL~Schal tung

1.7, Prinzip’

' Die in der Beachreibhﬁg verwendeten Abkiirzungen haben folgende Bedeutung:

PLL - phese lock loop, PhasenregelikTeis, Fhasenregelschleife
VCO - voltage controlled oscillator, spannungegesieuerter Oeszillator
PC ~ phase comparator, Phasenvergleicher

Die PLL ist ein Regelsystem, dessen Aufgabe darin besteht, einem Oszillator in Frequenz
und Phase mit einem Eingangssignal zu synchronisieran. Sie erzeugt alsc Taktimpulse, die
in fester Relation .zum Eingangseignal stehen. -

Die PLL besteht aue vier Funktionsbl¥cken. Diese eind der PC, TiefpseB, VCO und Teiler.

Abb. 1 zeigt das Blockschaltbild eines PLL-Syatems. /

&l Up Tie tpa) N 10 g

- : ' Abb, 1
Blockeschaltbild

Liegen keine Eingangsdaten an (RED = 1), schwingt der Oszillator auf seiner Grundfrequenz
f » Mit dem Anlegen des Eingangsesignals vergleicht der PC FPhame und Prequenz des Eingange-~’
signals mit der geteilten VCO~Frequenz und ermittelt daraus eine Fehlerspannung U . Sie
ist das Verhiéltnis von Phase und Frequenzdifferenz zweier Signale. Der Tiefpas wandelt
das digitale Fehlersignal in eine Gleichspannungedifferenz um, die durch einen Operations-
verstirker verstirkt und an den Steuereingang des VCO gefiihrt wird. Die verstirkte Fehler-
spannung verindert die VCO-Frequenz solange, bie diese mit der Frequenz der Eingangeinfor-
mation identiach ist. Die PLL ist damit "eingerastet™.

Eine Phasendifferenz zur Erzeugung der Fehlerspannung bleibt bestehen. Damit wird garan--
tiert, dgﬂ die PLL eingsrastet bleibt und Schwankungen des BEingangsseignals folgen kenn.
Fir die PLL sind folgende statische und dynamische Stabilititsgrenzen definlert:

Haltebereich (hold~in-range)

Fangbereioch (lock~in-range oder capture range)
Ziehbereich {pull-in~-range)

Auprastbereich (pull~ ocut-range)

Der Haltebereich ist derjenige Bereich, innerhalb desmsen die PLL statisch stabil arbeiten
kann. In der Praxis wird der Haltebereich durch denjenigen Fresquenzhereich definiert, der
durch VCO susgesteuert werden kann..

Der normale Betriebsbereich sollte der FPangbereich sein. In ihm erfolgt das Einrasten
innerhalb einer Schwebung zwischen Eilngangs- und Ausgengssignal. r

Innerhalb des Ziehbereichess ist des Einrasten der PLL nach einer endlich langen Zeit ge-
_ wihrleistet, Die VCO-Frequenz "schaukelti™ sich in einer gewissen Zeit (pull—in—time) auf
den Wert der Eingsngefreduenz auf. , .

Der Auasrastbereich ist der maximale Frequenzsprung, der am Eingang angélegt worden kann,
i N )
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ohne daB das.System auarastet. Rastet die PLL infolge eines Sttrimpulees einmal aﬁe, 80
wiirde das Syetem mit einem Ziehvorgang wieder einrasten, Da dies unter Umstdnden sehr
lange dauert, beschriénkt man in den meisten Fillen den Arbeitsbereich auf den Pangbe-
reich.

sigtische Stabilitéisgrenze

dynamische Stabilitiisgrenze
Holtebereich
Ziehbereich

Ausmslbtreuch
Fangbereich

N to2 N
: normaler
Betriebsbereich

Beirieb in diesem Ber nicht miglich

Betrieb in diesem Bersich nicht empfoblen, da dynamisch unstabil

Abb,. 2 ;
Statische und. dynamische Stabllitétegrenzem -

1.2, Schaltnggsbeschreiﬁhng\

Das RD-Signal gelangt ilber die Widerstandskombination (R8.4, R9.2) mn den Schmitt-Trig-
ger-Bingang des monostabilen Multivibrators (A15), der dis Aufgabe hat, einen Tmpuls mit
einer Breite von 780 ns zu erzeugen. Der Ausgang des UV's (A15/06) ist an den Fhasenkom=
parator gefijhrt, der aue zwei NAND-Gettern (46.5/11, }6.5/08) beateht. Der PC vergleicht -
die Eingangsdaten (RD) mit dem durch des FF (A12.5) getellten VCO-Takt. Die Ausginge des
PC - Phase A und Phase B (A46.5/11, A6, 5/08)'gehen zu zweli symmetrisch aufgebauten Tief-
paB-Filtern, die aus dan Widerstdrden R17.2, R5.1 Bowle dem Kondengeior C5.1 auf der
einen Seite und R17.1, R5.2 und ¢5.2 auf der anderen Seite gebildet werden. Die Filter-
eusgénge liegen an den positiven bzw. negativen Eingtingen des Operationsverstirkers
(418). Die Verstidrkung des Operatianaveistﬁrkerﬁ wird durch die Widerstinds R19, R20 be-
gtimmt, Sie eind so ausgelegt, daB ein maximaler Regelbereich des VOO erreicht wird. Der
Regelbereich des VCO bestimmt die Gr&Se des Fang~ und Haltebereiches maRgebend. Die Di-
meneionierung der Konstantstromquelle (V1T, R7, R21, C8) und die Schaltechwelle des Kom-
parators (416) bestimmenm die Grundfrequenz f  des V0O. Sie wird mit dem Dickschichtein~
stellregler R21 auf 2 MHz = 1 % eingestellt. (Fﬁ = 1),

Mit R9.1 und V2.5D wird der Traneistor V1% auf seinen Arbeitlpunkt eingestellt. tlher die
Emitter-Kollektorstrecke flieBt ein konstanter Strom, der den Kondensator C8 auflédt.
Wird die Schwellspennung des Komparators erreicht, erscheint sn dessen Ausgang log. 1.
Dadurch werden das Gatter von A%.1 umgescheltet urnd der EKondensator €8 {iber den Wider-
etand R2 gegen Masse entladen. Gleichzeitig wird durch Veriénderung des Spennungsteilers
‘R14/R12.2 - R4 iiber A%9/10 parallel zu R12.2 gegen Masse — die Referenzspannung des Kom-
parators (416/11) herabgesetzt. Unterschreitet die Spannung iber C8 den Wert der Refe-
renzepannung, e&chaltet der Ausgang (A16/09) wieder auf O und der Vorgang kann mit einer
Kondenaetoraufladung von vorn beginnen.‘indert gioh nun die Spannung an der Baelis des
Transistors V1T infolge einer von f abwelchenden Eingangsfrequenz, ao wird auch der
Ladestrom dea Kondenaators verandart. Das wiederum ruft eine Verdnderung der Zeitkon-

£
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stante und somit der Frequenz des VCO hervor. .
In den folgenden Impulediagrammen sind eingerastete PLL-Stheme bei unterschiedlichen

Eingangsfrequenzen dargestellt:

"o w06 [T e 1

VO LJa i At nntrnnnrnn
vcéfmz.srosl i [ O [ N N B N e S D O
Phase AfasS/M) | | U - 1_]
Phase B(A65/08) LI | | ]

Diagramm 1 VCO = 2 MHz XD = 500 kHz

RD S B - | I I S
T G O I o I e B B
Prase A B O e N o o I
Phase B .L____]_ LJ LJ

Diagramm 2  VCO = 2,88 MHz KD = 720 kHz

g _ R s IR e

wo LN A N p_R NN AN

VCOr2 | s JE S R
Phase A L' v g -
Phase B l | i l | l |
Diagreamm 3 VCO = 760 kHz WD = 380 kHz

1.3+ Priifung der PLL-Schaltiung

In der Fertigung erfolgt die Priifung der PLL-Schaltung mit dem Wobbelgemerator WG 500,
der aepeziell fiir diesen Anwendungsfall entwickelt wurde,
Steht dieses Gerit nicht zur Verfiigung, ktnnen einige statische Messungen mit folgenden

MeBgerdten durchgefithrt werden:

Oszillograf
Zidhler
Impulsgenerator
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Die AnschluSsteuerung muB mit folgenden Signalen und Spannungen beschalten werden:

Steckverbinder X1 A1/C1 = Hasse
A1 = 5N
A2B/C28 = 12 P
A29/C29 = 5 P
Steckverbinder X3 B13 = RD Brilcken 29-30 und 31=32

}

1.3.1. Uberpriifung der VCO-Freguenz (2 MEz ¥ 1 %) - ¥ = 1

Zihler an Steckverbinder X2 - €16 oder Briicke 23-24 (MP2) amschlieBen.
Korrektur der VCO-Frequenz mittels R21.

1.3.2, Siatische Priifung

Impulsgenerator an KU - X3/B13 anschlieBen,
Folgende Impulsform einstellen:

2us

0.6 ps

RE _—

Oszillograf an X2 - C16 (MP2) und MP3 (RD) aﬁschlieﬁen. PLL ist eingerastet, wenn VCO-
und RD-Frequenz synchron laufen, d. h. Jeder 4, VCO-Taktimpuls mul innerhalb der RD-
Information liegen.

2us

RO YT |
RD . ‘_______;_J : L__-_
v _JLOA LN AL

Durch Veréndern der RD-Frequenz 1&B8%t sich der Halte- und Ziehbereich anndhernd bestim~
men. Bine dynamische Messung, die erst eine Aussage iiber die volle Funktionsfdhigkeit
der PLI-Schaltung geben kenn, érfolgt mit dem Wobbelgenerator WG S00.
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V. Kurzzeicheniibersichl

Eurzzeichen

ABO ... ABT
AM

ARDY
ASTR .

BAI

BAO

“BRDY

BSTR

'BUSRQ

CRC
DIEN

Pa

EHBED

IR
1EQ
INT
I0DI
I0RQ

euglisch o

adress marker .
A=-reoady

A=ptrobe _

bus acknowledge input
bus acknowledge output
B=ready

B-Btrobe

bus request

clock .
¢yclic redundancy check

fault ‘adapter
fault reset
head losd

identizing label
interrupt enable input
interrupt enable output
interrupt

input/output disable
input/out request
index

lock

mnark
mark reset

..phase lock loop

_read data

ready

step direction
Belect
step

track 00
write data
write enable
write prodect
write

deutsch

Ad:elsenbus
Adregsenmarke

Quittungesignal dea PIO Tor 4

Steuersignal des P10 Tor A
Bup-Bestlitigung-Eingabe
Bus-Bestitigung-Aungabe

Quittungssignal des PIO Tor B

Steuersignal dea PIO Tor B
Bus anfordern

Takt 7

2yklisches Priifzeichen
Steuersignsl fur U 216

Eingang Schisberegister (seriell)

Fehler Adapter
Pehler riickeetzen
Kopf laden

hohe Prequenz
Identifikationamarke

Unterbrechungsgenehmigung Eingabe
Untorbrechungsgenehmigung Ausgabe

Unterbrechung . _
Eingabe /Ausgabe abachalten
Eingabe/Ausgabe anfordern
Index

verriegeln
Maschinenzyklus

Marke

Marke erkaant

Marke riicksetzen

MeBpunkt .
Phasenregelschleife
Précompensation rickwirts
Précompensation vorwidrts

_ Lesedaten

Bereitachaft
Rilckkopplung
Schritirichtung
Laufwerkasuswahl
Schritt

Start

synchron

Spur 00
Schreibdaten
Schreibgenehmigung
Schreibschutz
Schreiben '
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robotron

VEB Robotron
Buchungsmaschinenwerk
Karl-Marx-Stadt
Annaberger Strafie 93
PSF 129

DDR - Karl-Marx-Stadt
9010

Exporteur:

Robotron — Export/Import
Volkseigener
AuBenhandelshetrieb

dar Deutschen
Demokratischen Republik
Allee der Kosmonauten 24
PSF 11

DDR - Berlin

1140

832.53.01.004

(GER)



