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1. Allgemeines

Die Admptersteckeinheit dient der Kopplung des Controllers SA 1403 an die Zenirale
Recheneinheit ZRE K 2526,

2. Blockachaltbild
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3. Schnittstelle zum X 1520-Bus

e

3.1. Adressierung und Auswahl der Steckeinheit

Die Schnittsielle zwischen ZRE und Adapter ist der Rechnerbus K 1520, der durch die
Systembusrichtlinie MR K 1520 charakterisiert wird. Die Syetembusaignale werden iiber
den Steckverbinder X1 und zum Teil iiber X2 an den Adapter gefiihrt.
{iber den Rechnerbus erfolgt der gesamte Datenaustausch zwischen 2ZRE und Adapter, Er
bestehnt aus Daten-, AdreS- und Steuerbus.
Der Datenbus besteht aus 8 Leitungen, die zur byteseriellen Daieniibertragung verwen-
det werden.
Von den 16 AdreBleitungen der ZRE werden die niederen (ABO vee AB7) zur Adressierung
des Adapters benutzt. Die Leitungen AB, und AB, werden direkt an den PIO (A31) gefiihrt.
Damit unterscheidet der PIO, cob ein Steuer- oder Datenregister bzw. TOR A oder TOR B
des PIO adressiert wird.,

ABO = 1 Steuerwort AB, = 1 TOR B

ABy = 0 Datenwort AB; =0 TOR 4

Rechnerbus zum Controtler SA 1403



Adresseﬁﬁaéo@igrung:

Die Adressen A32 “ee ABT werden in den Schaltkreisen A41_u;d A42 decodiert und bilden das
Signal TB. AuBerdem wird en den A41 das Signal TODT gefiihrt, wodurch der Adapter auch bei
giltiger Adresse abgeschaltet werden kann.

Das US5-Signal wird zur Vermeidung von Fehlern beim Interrupt-Quittungezyklus wihrend des
M1-Signels (HT = 0; A442/8) gesperrt.

3.2. Bustreiber und deren Steuerung

Die Datenbusleitungen miissen aus Griinden der kapazitiven Belastung iliber bidirektionale
Treiber A11 und A12 an den PIQ herangefiihrt werden. Die Umschaltung der bidirektionalen
Treiber erfolgt durch das Signsl DIER.

DIER - | Datenflui
o] DI —= DB

1 DO —= DB

Die¢ Leltungen DB eind direkt mit dem Datenbus verbunden, wihrend die Leitungen DI und DO
miteinander verkniipft werden und danach zu den Datenleitungen des PI0 geflinrt werden. Die
Steuerlogik zur Bildung des DIEN-Signals ist so aufgebaut, da8 die Treiber sténdig auf
Eingang geschalten sind. Nur wenn die ZRE eine Informstion vom Adapter lesen will cder
wenn durch den Adapter ein nicht quittierter Intafrupt vorliegt und ein Interrupt-Quit-
tungezyklus (M1)'ausgefﬁhrt wird, echalten sich die Treiber auf den Datenbus auf,

Durch die gleiche Logik erfolgt die Bildung des Signals RDY - Adapter bereit.
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Abb. 2

Um ebenfmlls eine kapazitive Belastung am PI0 zu vermeiden, werden dis Datenleitungen
zwischen PIO und Controllerbus iiber die bidirektionalen Treiber A21 und A22 gefifhrt.
Die Stewerung dieser Treiber erfolgt mit dem I1/0-Signal.



‘4. Steuerung des Adapters und des Controllers

4.7, Signaldefinition

4.1.1. Unidirektionale Leitungen vom Controller getrieben

1/0 Eingabe/Ausgabe: Bestimmt die Richtung der Dateniibertragung. Wenn aktiv, dann
werden die Bus-Daten durch den Controller getrieben; weann in-
aktiv, dann durch den Adapter. Der Adapier benutzi diese Lei-
tungen zum Durchschalten seiner Treiber auf den Bus.

¢/D Kommando/Daten: Wenn aktiv, dann sind die iibertragenen Daten Kommandobytes;
wenn inaktiv, dann sind die Daten (Laufwerk) Disk-Datenbytea.

BUSY: Dieses Signal ist aktiv als Antwori auf die SEL-Leitung vom
Adapter, um anzuzeigen, daB der Rechnerbus gegenwirtig besetzt
iset.

MSG Information: Wenn aktiv, dann zeigt es an, daB das Kommando vollsidndig ist.

Dieses Bit folgt immer einem aktiver REQ und ebenso immer einem
aktiven I/0.

REQ Anforderung: Dieses Signal aerbeitet in Verbindung mitI/0, C/D und MSG.
Wenn aktiv zusammen mit I1/0, dann bedeutet REQ, dad die Daten
auf den Rechnerbus durch den Controller getrieben werden; wenn -
aktiv und I/0 inaktiv, dann bedeutet REQ; dal die Daten vem
Rechneradapter getrieben werden.

1/0 ¢/D MSG Bedeutung

aktiv
inektiv

Kommando vom Rechneradapter zum Controller a
Daten vom Rechneradapter zum Controller i
Daten zum Rechneradapter von Controller
Statusbyte zum Rechnerasdapter von Controller
Kommando zum Rechneradspter vom Controlleg
{Kommandciibertragung abgeschlossen)

P PP o
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A =

4.1.2. Unidirektionele Signale vom Rechneradapter getrieben

TACK s

Empfengsbestdtigung: Dieses Bit ist aktiv als Antwort auf REQ vom Controller. Zelt-
bedingungen an dieses Signal ist in Abb. 5 ersichtlich.
ACK muB vor jedem REQ inaktiv sein.

RST Reset-Ricksetzen: Wenn aktiv, setzt es den Contreller in den Grundzustand.

SEL Auswahl: Adgpter wihlt Controller an

4.1.3, Bidirektionale Daten

DB Datenleitungen: Stellen die 8 Datenbit dar.
PAR Paritdtebit: Dient der Peritdtskontrelle.
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4.1.4, SA 1403-Rechnerbua .

4.1.4.1. Pegel
Der Rechnerbue arbeitet in Negativlogik und besitzt einen bidirektionalen 8-Bit-Datenbus,

"Aktiv" heilt, daB das Signal auf dem Rechnerbus zqi-chen OV ... 0,8Y liegt.
"Inaktiv" heiBt, daB das Signal auf dem Rechnerbus zwischen 2,5 V ... 3,5 V liegt.

4.1.4,2, AnpaBschaltung an Controller

Aufgrund der technischen Forderumg des Controllers miigsen alle Signale an den Controller-
bua iiber folgende AnpaSschaltungen gsfiihrt werden:

~ Bignale vom Controller getrieben:

SP
220 :
' T 104
Conim.lrerb\:s} P = Adapter
3302
- Signale vom Adapter getrieban
5P
220
F
Adapter 138 | Controllerbus )
kXx]i}-]

4.2. Steuerung

4.2.1. Setzen des Controllere in den Grundzustand

Mit Hilfe des Signals RST (Riicksetgzen) wird der Coemireller in den Grundzustand gesetzt. .
Dabei esind folgende Zeitbedingungen, die vom Controller vorgsschrieben sind, einzuhalten.
RST darf minimal 250 rs.und maximal 10 pe anliegen.

Da diese Bedingungen mit programmtechnischen Mitteln nicht realisiert werden konnen, ist
die in Abb. 3 dargestellte Schaltung erforderlich.

BST wird mit Hilfe des Systemtakies (C = 407 na) geachalten und ist ca. 400 ns lang aktiv.
Dua RST-Bit im PIO '(B4) kann danach wieder riickgesetzt werden. -
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4.2,2. Controller anwihlen

Iat der Adapter von der ZRE angnwahlt worden (cs), a0 wird vom Adapter der Controller
wie folgt angewdhlt:

Vom PIO (A31/B5) wird snr-c gegendet und liegt tber A54703 an A13/02 an. Es wird auch
RD von A52/04 durchgeschalten und liegt als SEL-O sm Controllerbue (X5/B7) an. Wihrend
dieser Zeit eind die Busireiber A22 und A21 hochobmig umd wirken am Ausgang wie 0, d.h,
alle Datenleitungen zum Controller sind 0. Dabel ist DBO das AdreBbit des Controllers.

Der Adapter wariet dann auf die Antwort des Controllers (BUSY = 0). lit BUSY an A13/04%
wird SEL szuriickgesetzt, und der Controller hat Jetzt die Steuwerung iiber den Rechnerbus.

|
| ws | SO
bb. 4

4.3. Datenibertragung

4.3.1. Ubertragung eines Kommandobytes von Adapter zum Coniroller

Rachdem vom Controller BUSY gesendet wurde, aktiviert er C/D (Betriebesart "EKommandoilber-
tragung®) und setzt I/0 zuriick (Ausgabe vom Adapter).

. Die Kommandobytee werden iiber den Rechnerbus durch eim "REQ/ACK-Hendsbake-Signalapiel"
iibertragen (siehe Abb. 5). 500 ns nach dem Setzen vem C/D und Riickeetzen von I/0 wird
vom Controller das 1. REQ geeendet. Dieses Signal wird tiber A53/11, A53/03 und A43/06
bzw, A53/17, A53/08 und A43/08 ale 5TB-Signal am PI0O benutzt. Da STB-Sigaoale eine Im-
pulsbreite von mind. 500 ne haben milssen, wird das Signal von A53/11 tber A63/05 und
A63/09 gafilhrt. Das FP AG3 wird ilber den Systemtaki geschalten, so daB am Ausgeng
A63/09 das Signal eime Impulsbreite vom 400 ne ... 800 ns haben kann. Danach wird ACK
(A13/09) gesetzt. Nach weiteren 500 ns wird REQ vom Ceatroller surilckgesetzi und das



Te Staue;byge iat vom Controller {ibernommen,

Gleichzeitig wird ASTB zuriickgesetzt, und am PI0 wird ein Interrupt ausgeldat, Wihrend
dieser Interrupiroutine kann ein neues Byte in den PIO ilbernommen werden. Mit der O-I-
Flanke von IORQ wird ARDY = 1 iiber A43/03, A53/06 und A13/09 wird ACK = 1, Dies wird
nach 500 na vom Controller wmit elnem neuen REQ beantwortet, und ein neues Byte kann
iibertragen werden. Dle Betriebsart "Kommandoiibertragung" endet, nachdem das letzte REQ-
Signal vom Controller 2zuriickgenommen wurde,

4.3.2. Ubertragung eines Datenbytes vom Adapter zum Controller

" Nachdem der Controller BUSY gesemdet hat, werden C/D und I/0 zuriickgesetzt.
Der weitere Ablauf entepricht dem unter Pkt. 4.3.1..

4.3.3. Ubertragung von Datembytes vom Comiroller zum Adapter

Bei der Dateniibertragung wird C/P vom Controller zuriickgesetzt und dss I/0-Bit auf dem
Rechnerbus aktiviert., Danach werden die Datenbytes mit dem gleichen "REQ/ACK-Handshake-
Signalspiel" iibertragen wie unter Pkt. 4.3.1. beachrieben, aber mit den Zeitbedingungen
wie Abb, 6., Sind alle Datenbytes libertragen, eendet der Controller einen AbachluBiatatus
auf den Bue (C/D und I/0 aktiv, MSG inaktiv), REQ wird gesendet und mit ACK vom Adapter
beantwortet. Nach der Statusilbertragung loecht der Controller den Datenbus auf Null.
Gleichzeitig werden MSG und REQ aktiv, und damit wird der ZRE angezelgt, dafi dae Kommando
ausgefiihrt wurde. Nach der Beantwortung des REQ mit ACK werden REQ, BUSY und alle anderen
Leitungen zuriickgesetzt, und die Kommandoausfilhrung lat beendet. Der Controller ist be-
reit, das nichete Kommendo zu empfangen.

4.4. Paritétskontrolle

Die Paritdtskontrolle erfolgt mittels der Schaltkreise A34 und_A26. Ee wird euf ungerade
Paritdat gepriift, d. h. die Anzshl der gesendeten Eins-Bits lst ungerede.
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Zeitdiagramm fiir Detenilbertragung vom Controller zum
Adapter fiir Daten, Status, Ende Kommandoilbertragung
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Zeitdiagremm fiir Dateniibertragung vom Adapter zum Controller fiir Daten, Kommandos
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5. Steckverbinderbelegung

Steckverbinder X5 A B
Masse 1 Masse
- 2 -
DBO 3 BUSY
DB1 4 ACK
DB2 5 RESET
DB3 6 MS6
DB4 7 SELEKT
DB5 8 c/D
DB6 9| REQ
DBT 10 1/0 -
PAR 11 -
HALT STM 24 P 12 -
Schirm 13 5P

Steckverbinder X1 A C Steckverbinder I2 A C
00 11 00 P 11 5P
00 2 | oo - 2 | -
- 3 - - 3 -
DB7 4 | DBe - 41 -
DB5 5 | DB4 - 5| -
DB3 6 | DpB2 - 6| -
DB1 7 | DBO - 7| YEP
- g8 | N - a -
- 9 - - 9 -
TEG 10 | TET - 10| -
- 1] - - 1M} -
- 12 | - - 12 | -

. - 13| - - 13 | -

- 14 - - 14 -
5 ¥ 15 | - - 154 -
AB6 16 | AB7 - 16 | =
AB4 17 | ABS - 17 -
AB2 18 | AB3 - 18| -
ABO 19 | 4B - 19 -
RESET 20 | BOUBRQ - 20 | -
Takt 21 | oo - 21| =
IO 2z | o0 - 22 | -
- 23 | THE - 23 | ~
- 24 | TORQ 4 - 24 | =
- 25 | RDY - 25 | -
'§) 26 | = TEST 26 | TEXT
‘BEO 27 | BET - 27 | -
12 P 28 | 12'P co 28 | oo
5 P 29 | 5 P 00 29 | 00
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