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1.
Kurzcharakteristik

Der Mikrorechner K 1510 ist ein Erzeugnis der Rechentechnik,
dessen EinsatzmBglichkeiten sich vor allem bei der Steuerung, In-
formationserfassung und -verarbeitung in

- Gerdten und Anlagen der Steuerungstechnik

- Gerdten der Labor- und Priiftechnik

~ Cerdten zur Kommunikation mit einem Prozel oder mit Klein-
und GroBrechnern

- Lehr- und Lernsystemen

-~ Sucaunga~ und Auskunftssystemen

U.8es minrichtungen ergeben.

Dis modulare Gestaltung des MR X 1510 gestattet elne flexible
Xenfigurierbarkeit, die wesentlich dazu beitrdgt, eine Integra-
tion in Gerdte und Anlagen kosteneffekxtiv vorzunehmen,

Dis Leistungsfihigkeit des MR K 1510 wird vor ellem durch den in
d2¢ Zantralen Verarbeitungseinheit (ZVE) eingesetzten hochinte-
grierten ZVE-Schaltkreis U 808 D bestimmt. Die ZVE des MR K 1510
#ird durch ein groBes Sortiment von Baugruppen, von denen die
wichtigsten

- die Halbleiterspeicher
~ die Anschlufisteuerungen
- Jis Bildschirmeinheit

- dle Bedieneinheit

- tie Tastatur

- der Programmisrzusatz

2ind, erginzt,
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2.
Technische Daten
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2.1,
Leistungsparameter
Verarbeitungsbreite 1 Byte (8.Bit) parallel
Befehlpausfilhrungszeit 12,5 «.0 46 8
Speicherkapazitit bis 16 K-Byte
PeripherieanschluB Standardanschlugbilder
Ausriistung flexibel
Netzaenschluf Einphasen-Wechselspannung
+ 10 %

220 V _ 15 % 50/60 Hz
2,2,
Einsatzbedingungen
2.2, 1,

Baugruppen des MR K 1510 (auBer BSE)

Einsatzklasss

Transportiklasse

Lagerklaase

Nennbedingungen

Die Baugruppen sind fir den Einbau in
Gerdte der EKL 3 nach TGL 26465 unter
den Grenzbedingungen + 5/+ 40/+ 25/

+ 80/10 - 1 vorgesehen. Dabtel derf dle
Umgebungstemperatur der Baugruppen
selbst 50 °C nicht Uberschreiten.

TKL 3 (- 50/+ 50/+ 30/95//12 - 1LT)
nach TGL 26465

LKL 3 (- 50/+ 50/+ 30/95//12 = Ipn)
nach TGL 26465

Umgebungstemperatur ~ + 25 % + 10K
rel. Luftfeuchtigkeit 30 ... 80 %
Luftdruck 84 ... 107 kPa

630 ... 800 Torr)

1-6 1.56.064001.0/00

2.2,2,

Bildschirmeinheit BSE K 7210 und BSE 2 K 7221-20

Binsatzklasge

Transportklasse

Lagerklasse

20 30
Abmesgsungen

Steckeinheiten

Steckeinheitenabatand
Baugruppensinheit BGH

Baugruppeneinsatz BGS

Bildechirmeinheit BSE
K 7210

Bildschirmeinheit BSE
2 XK 7221.20

BKL 2 nach TGL 26465

(+ 10/+ 35/+ 25/80//11=1g)
nach TGL 9200/02

(= 25/+ 50/+ 25/90//12-1y
LKL 1 nach TGL 26465

(+ 5/+ 40/+ 25/80//12-1y )

o)

135 x 170 nm

min., 20 mm

Breite etwa 440/483 mm (IEC)")
etwa 480/520 mm (EGS)2

Tiefe etwa 418 mm

HBhe etwa 177 mm (einfech, IEC)
etwa 158 mm (einfach, EGS)
etwa 354,8 mm (doppelt, IEC)
etwa 318 mm (doppelt, EGS)

Breite etwa 440/483 mm (IEC)
etwa 480/520 mm (EGS)

Tiefe etwa 243 mmj)

H8he etwa 177 mm (IEC)
etwa 158 mm (RGS)

Breite etwa 320 mm

Tiefe etwa 390 mm

HBhe etwa 380 mm (mit FuB)

Breite 348 mm
Tiefe 396 mm
HBhe 334 mm

1 IBC International Electrotechnical Commission

2 BGS Einheitliches GefHBseystem
3 ohne Kabelsteckverbinder und Kabelfiihrung

1-7 1.56.064001,0/00
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Bedieneinheit Breite etwa 500 mm
Tiefe etwa 200 mm
Hthe etwa 95 mm

Tagtatur Breite etwa 500 mm
Tiefe etwa 200 mm
H¥he etwa 95 mm

Programmierzusatz Breite etwa 250 mm
Tiefe etwa 270 mm
Hbhe etwa 160 mm

2.4,

Steckverbindertypen '

Steckeinheiten am
K 1510-BUS

AnschluB der Peripherie
an Steckeinheit

Netzspannungssufilhrung
an BGH

2.5,
Masse

Steckeinheit im Mittel
Beugruppeneinsats
unbestiickt
Baugruppeneinheit
unbestiickt

Bildschirmeinheit BSE
K 7210 (mit PuB)

Bildschirmeinheit BSE
2 K 7221,20 (mit FuB)

Bedieneinheit
Tastatur
Progremmiersusats

90pol, direkter Steckverbinder
nach TGL 29331/01

max, 2 Buchsenleisten nach
TGL 29331/04

3pol. Steckerleiste 428-3
TGL 29331/07

etwa 0,15 kg
etwa 3,1 kg

etwa 5,1 kg (einfach)
etwa 10,1 kg (doppelt)

etwr 16 kg
etwa 10 kg
etwa 4,5 kg
etwa 4,8 kg
etwa 6,3 kg

2.6,
Energieaufnahme

Baugruppeneinheit einfach (vollbestiickt) mex. 180 VA
Baugruppeneinheit doppelt (vollbestlickt) max. 330 VA

2.79
Schutzgiite

Die Gerdte des "K 1510" erfiillen die Forderungen dee Betriebs-
standards ESER "Tecnnische Mittel, Schutzgilite 02-094-100" und
damit der Schutzgilterichtlinie 01/77 des VEB Kombinat Robotron.

Schutzklesse I. Betriebeisolierung

Schutzgrad IP 20 in eingebautem Zustand

Funketérgrad F 1/F 3 nach TGL 20885
2.7.1.

Wichtige Vorschriften

- Arbeits- und Brandschutzanordnung 216 betr. Rechenstationen
und Schutzglite-Richtlinie 01/75

~ Betriebsvorschrift K 1510

- Pehlersuchenweisung K 1510

2.72.
Wichtige Verhaltensanforderungen

Das Gerdt derf nur in einem allseitig geschlossenen, mit dem
Schutzleiter verbundenen Metallgehiiuse betrieben werden. Die
Reparatur erfolgt auBerhalb des geschlossenen Gehfuses und
derf nur von fachkundigem und unterwiesenem Personal vorgenom-

men werden,

1-8 1.56.064001.0/00
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3.
Technische Beschreibung

3.1,

Verwendungszweck

Der Mikrorechner X 1510 ist eine Baugruppe, die zum Aufbau von
Finalprodukten des VEB Robotron oder anderer Anwenderbetriebe
dient. Dabei wird der MR X 1510 dem Entwickler von Finalproduk-
ten entsprechend seinen Anforderungen aus dem Baugruppensorti-
ment des K 1510 zusammengestellt. Der K 1510 wird dabeil im all-
gemeinen in des Finalprodukt integriert.

3.2
Funktion

Die Zentrele Verarbeitungseinheit ZVE bildet den Kern des
Mikrorechners K 1510, Arbeitsweise und Aufbesu werden im wesent-
lichen durch den eingesetzten ZVE-Schaltkreis I 808 D bestimmt,
Der Steuer- und Verarbeitungsalgorithmus wird dabei durch ein
Progremm vorgegeben. Durch die ZVE wird der Steuer- und Daten-
bus betrieben, woran die anderen logischen Funktionsgruppen an-
geschlossen werden,

Der ZVE~Zusatz ZVZ ermdglicht durch einen zusitglichen Keller-
speicher eine bessere Nutzung der Interruptorganisation der ZVE,

Zur Speicherung von Progremm und Daten dienen der Programmier-
tare Festwertspeicher PFS (ROM-Speicher) und der Operativspei-
cher OPS baw, 0SS (RAM-Speicher). Dabei wird der PFS vorwie-
gend zur Speicherung der Programme, Tabellen u.¥., der OPS bzw.
088 fiir variable Daten verwendet.

Fiir den AnachluB verschledener peripherer Ger¥te werden An~
schluBsteuerungen, die das interne Interface auf ein Standard-
interface umsetzen, eingesetzt. Dabei reslisiert die Anschlufi-

steuerung

~ ADA das AnschluB8bild Sif robotron 1000
- AFM des Anschlufbild S 1

robotron
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- ASI das AnschluBbild SI 1¢2
~ ASF des AnschluBbild SiF robotron 1000 P
- ASV das AnschluB8bild V 24 nach TGL 29077

Die Bildschirmeinheiten BSE bzw, BSE 2 stellen universelle An=-
zeigebaugruppen flir alphanumerische Zeichen der. Sie werden
tiber spezielle AnschluBsteuerungen ABS bzw., ABS 2 en den MR

K 1510 angeschlossen.

Die Bedieneinheit BDE, die ebenfalls iiber eine spezielle An-
schluBsteuerung ABD aﬁéeschlossen wird, unterstiitzt die Kommuni-
kation zwischen dem MR K 1510 und dem Bedienenden bei Inbetrieb-
nahme und Wartung sowie beim Test von Programmen.

Die Tastatur TAS dient zur Eingebe alphenumerischer und/oder
Steuerzeichen in den K 1510. Sie wird Uber eine spezielle An-~
schluBsteuerung ATA eingeschlossen.

Der Programmierzusatz PRZ ist flr die elektrische Programmierung
von MOSPROM des Type U 552 vorgesehen. Der PRZ ist ein periphe-
res Gerdt und wird lber die AnschluBsteuerung APZ an den MR

K 1510 angeschlossen.

Die Bchtzeituhr erzeugt bis zu drei Interrupts. Ihre Abstdnde
8ind in groBen Grenzen frei wdhlbar,

Die Anschlufisteuerungen DEI und DAR dienen der direkten Digital-
wertein- und Digitalwertausgabe,

BEine BUS-Weiterleitung BUW ermtglicht die logische Verbindung
sweier Baugruppeneinsétze filr Steckeinheiten.

Der AnschluB des Seriendruckers robotron 1154 zur Ausgabe
alphanumerischer Zeichen wird liber die spezielle Anschlufsteue-
rung ASD realisiert. Der AnschluB des Blockdruckwerkes robotron
1132 zur Ausgabe numerischer Zeichen erfolgt lber die spezielle
AnschluB8steuerung ABW.

Die Anschlufisteuerung ASS dient der seriellen Datenilbertragung
im Nehbereich bis 500 m liber Vierdrahtleitung.

1-11 1.56.064001,0/00
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3e3

Konstruktion

3.3410
Steckeinheiten

Es werden Steckeinheiten mit den Abmessungen 135 x 170 mm2 ein-
gesetzt. Diese Steckeinheiten sind auf der einen Seite mit

einem 90poligen direkten Steckverbinder und bei Interface-Steck-
einheiten auf der gegenilberliegenden Seite mit mex, zwei Buch~
senleisten versehen.

Darliber erfolgt der AnschluB der Peripheriegerite. Die BauhBhe
der Bauelemente auf der lLeiterplatte ist mex. 13,5 mm. Es wer-
den durchkontaktierte Zweiebenenleiterplatien eingesetzt.

In der Baugruppeneinheit kdnnen die Steckeinheiten im Rester-
maf von 20 mm gesteckt werden.

Ein Adresgsierfeld auf den Steckeinheiten der Speicher und An-
schluBsteuerungen ermdglicht die Adressen- und Interruptzuord-
nung.

3.3.2.
Baugruppeneinheit

Die Baugruppeneinheit BGH dient zur Aufnahme von Steckeinhelten
und Stromversorgungsmoduln. Sie besteht aus zwel hintereinander
angeordneten Aufnahmen. Die Aufnahme fir Steckeinheiten ist mit
einem Verdrahtungsrahmen versehen., Durch eine gedruckte starre
Riickverdrahtungsleiterplatte erfolgt die Verdrahtung. In der
gwelten Aufnehme werden die Stromversorgungsmodule engeordnet.
An diessr Aufnahme ist die Frontplatte der BGH angebrachi

(8. Abb. 1.1. und 1.2.).

Zur Netzfilhrung fiir die STM enthdlt die BGH eine 3polige
Steckerleiste (328-3 TGL 29331/07), Der AnschluB erfolgt Ubar
eine 3polige Buchsenleiste (428-3 TGL 29331/07). Als Zuleitung
kann z.B. ein 3adriges Kabel (3 x 0,75 mmz) verwendet werden.,

1-12 1.56,064001.0/00
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Letztere sind nicht Bestandteile des MR K 1510, Zwei Baugrup-
peneinheiten iibereinander feat verbunden ergeben die Maximal-
ausfithrung des MR K 1510 (s. Abb. 1.3. und 1.4.).

Die Breite der BGH von etwa 440 mm ist filr den Einbau in die
{ibergeordneten Gefifie entsprechend der IEC-Bmpfehlung 297 be-
stimmt,.

Des weiteren wird die BGH, speziell fir den Binbesu in BGS-~-Ge~-
fiBe 3. Ordnung, in der Breite von etwa 480 mm realisiert,

3e3e30

Baugruppeneinsats

Der Baugruppeneinsatz BG3 dient zur Aufnahme von Steckeinhei-
ten, BEr besteht aus siner Aufnahme und ist mit einem Verdrah-
tungsrahmen versehen. Die Verdrahtung der Steckeinheiten erfolgt
durch eine gedruckte starre Rickverdrahtungsleiterplatte. Wenn
diese Verbindungen nicht eusreichen, kann ein susdtzliches Kadbel
ilber die Buchsenleisten an der Griffseite der Steckeinheiten an-
geschlossen werden, An der Rlickverdrahtungsseite 18t eine Pront-
platte angebracht (BGS fiir Stromversorgungsmodule 8. Betriebs-
dokumentation "Modulare Stromversorgung®” 2.56.064000,0/00)

BG3 K 0115 wird mit BGS K 0117 und BGS K 0116 mit BGS K 0118
durch die lLeitung LIG K 0510, 10 verbunden (s. Abb, 1.7. und

1484 )0

3. 3.4,

Bildschirmeinheit

Die Bildschirmeinheit BSB K 7210 besteht aus dem Sichtgerdit
ANA=000 mit FuB8 (8. Abb, 1.9.).

Die Bildschirmeinheit BSB 2 K 7221,20 besteht aus dem Moni-
tor 1 K 7221.20 mit Fus und GehHuse.

1-13 1.56.064001.0/00
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3:3:5.

Bedieneinheit

Zur Aufnahme von Funktions- und Angeigeelementen sowie dsr lo-
gischen Bauelemente und Steckverbinder dient eine gedruckte
Leiterplatte mit den Abmessungen 155 x 410 mm . Diese befindet
sich im Gef#8 der Bedieneinheit (s. Abb,., 1,10.).

3. 3. 6-
Tagte tur

Authahme 7.2
4807605240 T6L 26071
(gekirzt)

Zur Aufnahme der Tastenelemente und Steckverbindar dient filr die
alphanumerische Tastatur ANT eine gedruckte Leiterplatte mit den
Abmessungen 160 mal 300 mm~ und f8r die PFunktionstastatur FNT
eine gedruckte Leiterplatte mit den Abmessungen 180 x 160 mm »
Diese gedruckten Leiterplatten sind im GefHB der Tastatur ange-
ordnet (s. Abb, 1.11.).

Buchsenleisie 6
TGL 29337/07

Steckerleiste 3
TGL 29337/07

3.3.7.
Programmierzusats

Der Programmierzusatz ist ein Tischgerdt in Schalentauweise
mit steckbarer Netzleitung und Verbindungsleitungen zum MR
K 1510. Die Hauptgruppen des Gerftes bestehen aus oberer Scha-
le, Baugruppentridger und unterer Schale., Bedlen- und Anzeigae-
elemente sind in der oberen Schale integriert (s. Abb. 1.12.).

PRLP 765X41Q
mtRahmen 722-480x760
T6L 25077 (gekdrzr)

Authahme 7.2
480x760x240 T6L 25077
(gekurzr)

Abb., 1.1. K 0111 Einbeu- und AnschluBmafle

1-14 1.56.064001.0/00 115 1.56.064001.0/00
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Autrapme 7.2
? 0/:250;’)240 T61 25071
Gertrz
3% rou 28077
bl
® &
R
? 155 x410 mit-
3 x
1 N R men 92 %60 160
Buchsenleiste 6 N T6. 25071
761 29337/07 :
chsenleiste 0
Steckerleiste 3 ® T
761 29337/07 s
761 2’9337%;
ﬂ/;/éﬁx 4.7072 480x760 74
4 80x .
(o Bk o 25077
Frontolate
Z‘/gﬁ/afimc’ 74
D XT60x 240 76L 25077

Frontplarie Abb. 1.4. BGH K 0114 BEinbau- und AnschluBmaSe
Abb, 1,2, K 0112 BRinbau- und Anschlufmae :

Authahme 7.2
0x 760x 240 761 25077
(9CkuUrzt)

2
e 35 o1 25077
(geruirzt)

RLP 756x410 mit
Rahmen #22-480x 160
T6L 29%,77 /éc’/«//zf)

T
T

Auprahme 7.2
4&%60”)’1240 T6L 25077
(gerdrzt)

Frontvlatte

2x Buchsen/eiste 6
761 29337/07

RLP 765 x4410 m/t
Ranmen 722 -480x760
7GL 25077 (gekuirzt)

Frontulatte

Abb. 1.5. BGS K 0115 FRinbau- und AnschluBmafe
Abb, 1.3. BGH K 0113 Einbau- und AnschluBmafe

1-17 1.56.064001.
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——  Authahme 7.2
480x760 x 240 T6L 25077

BGS K 0718

3xBuchsen/eisie 6
761 29331/07

758

79

x Steckerilefste 3
761 29337/07

760

2xBuchsenleisfe 6
TGL 29337/07

Leitung LT6 K 0670,70

RLP 1 Q mit ,
Réhm%%x;gz —/Z/ROX 760 2x Buchsenieiste 6
76L 25077

761 29337/07

Frontolaite 565 K 0716

Abb, 1.6, BGS XK 0116 Einbau- und Anschlufmage 4bb, 1.8, Anordnung der Baugruppeneinsitz
. ° e Oo L]

BGS K 0777

3x Buchserler.
i/ 29337/07576 ¢

7x Stecker/eiste
T6L 29337/07 3

Léftung LTG K& 0670,

2x Buchsenleiste 6
761 2.9337/07
BGS K(775
Abb, 1.7. Anordnung der Baugruppeneinsdtze Abb., 1.9. Bildschirmeinheit
1-18 1.56,064001,0/00
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Abb, 1,10, Bedieneinheit

Abb, 1,11, Tastatur

robotfron
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Abb. 1.12. Programmierzusatz

3.4.
Gerdte-, Baugruppen- und Programmibersicht zum K 1510

3.4.1.
GefdBsystem
Lfd.| Bezeichnung Abk. Chiffre
Nr.
1 Baugruppeneinsatz fiir Steckeinheiten,

440 mm breit BGS K 0115
2 Baugruppeneinsatz fiir Stromversorgungs-

module, 440 mm breit BGS K 0117
3 Baugruppeneinsatz fiir Steckeinheiten,

480 mm breit BGS K 0116
4 Baugruppensinheit fiir Stromversorgungs-

module, 480 mm breit BGS K 0118

1-21 1.56.064001,0/00
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Lfd. | Bezeichnung Adbk, Chiffre Lfd, |Bezeichnung STE-Typ Abk, Chiffre
Nr, Nr.
5 Baugruppeneinheit, 6 AnschluBsteuerung 051-8340 | ABD K 7012
440 mm breit, einfach BGH K 0111 Bedieneinhedit
6 Baugruppeneinheit, o 7 AnschluBgteuerung Bild-
440 mn breit, doppelt BGH k 0113 schirmeinheit 051-8300 | ABS K 7010
1 Baugruppeneinheit, 8 AnschluBsteuerung SI
480 mm breit, einfach BeH |k 0112 1.2-Eingabe 051-8320 |[ASI-E |K 9210
8 Baugruppeneinheit, g AnschluBsteuerung SI
480 mm breit, doppelt BGH K 0114 1.2-Ausgabe 051-8310 |[ASI-A |K 9211
10 AnschluBsteuerung SIF
bot 1 051-8410 ADA K 16
S étf&508515§£%0,ADA K 6010.0 21-84 1610
3.4.2. 11 AnschluBsteuerung Fern-
Steckeinheiten schreibmaschine 051-8420 AFM K 8510
12 AnschluBsteuerung SIF
STE-T Abk, Chiffre robotron 1000 F 04 5-8008 ASF K 4510
Figr [Pemetetmung vP {Internkabel 1.45.000079.0/01
13 AnschluBsteuerung Tastatur
1 Zentrale Verarbeitungs- 051-8460 | ZVE K 2511 (ANT + FNT) 051-8330 | ATA X 7011
einheit 051-8470
14 Anschluffsteuerung Tastatur
2 Zentrale Verarbeitungs- (2 x FNT) 051-8580 | ATA K 7013
einheit -~ Zusatz 051-8480 FA'RA K 2011
15 AnschluBsteuerung ASV
3 Programmierbarer Festwert- (Fernanschlus) 051-8540 | ASV K 8511.01
speicher PFS 051-8550
4 K-Byte 051-8260 K 3810.01 051-8560
2 K-Byte 051-8261 K 3810.01 (Internkabel
4 Operativepeicher OPS 1.45,000074.0/01
0,75 K-Byte 051-82T1 K 3510,02 1.45.000075.0/01)
0,5 X-Byte 051-8272 K 3510.03 16 AnschluBsteuerung ASV
0,25 K-Byte  1051-8273 K 3510-04 (LokalanschluB) 051-8540 |ASV | K 8511.02
5 Operativapeicher 0Ss 051-8550
4 K-Byte 051-8590 X 3512.01 051-8561
2 K-Byte 051-8591 K 3512.02 (Internkabel
1 K-Byte 051-8592 X 3512.03 1.45.000074.0/01
1.45,000075.0/01)
1-22 1.56,064001,0/00
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Lfd. |Bezeichnung STE-Typ Abk, Ghiffre
Nr.
17 AnschluB3steuerung V 24
(FernanschluBzusatz) 051-8560 ASV K 8511.03
18 Anschlufsteuerung V 24
(LokelenschluBzusatz) 051-8561 ASC K 8511.,04
19 AnschluB8steuerung 20 mA
fiir Dateniibertragung 045-8012 ASS K 8512,01
051-8540
051-8550
(Internkabel
1.45.000074.0/01
1.45.000118.0/01)
20 AnschluBzusatz Strom AZS 045-8012 AZS K 8512,02
(1 AnschluB)
21 AnschluBsteuerung Block-
druckwerk robotron 1132 045-8002 ABW K 6012
045-8003
(Internkabel 1.45.000057.0/01
Leitung 1.45.000098.0/01)
22 AnschluB8steuerung Serien-
drucker robotron 1154 045-8001 ASD K 6011
23 AnschluBsteuerung Pro-
grammierzusatz 051-8330 APZ (K 0410)
24 Digitaleingabe 051-8440 DEI K 9212.01
25 Digitaleingabe, potentiael-
getrennt 051-8360 DEI K 9212.02
051-8440
(Internkabel
1.45.000079.0/01.)
26 Digitalausgabe mit Relais 051-8430 DAR K 9213.01
27 Digitalausgaben ohne Relais 051-8431 DAR K 9213.02
28 Echtzeituhr EZU 051-8490 EZU X 2012
29 Verknlipfungsadapter 045-8011 VKA K 0404.01
30 Priifadapter 051~8450 PRA K 0401

1-24

1.56.,064001.0/00

Lfd, | Bezeichnung STE-Typ Abk, | Chiffre
Nr.
31 Steckeinheitenadapter 051-8530 STA | K 0402
32 BUS-Welterleitung 051-8500 BUW | K 4410
(BUS~Verbinder
1.56.062622,0/01) 051-8510
33 AnschluBsteuerung
Bildschirmeinheit 2; m.
Zeichengenerator lat. 051-1300
grof und klein 051-1310 ABS 2 K
T7014.01
34 Anschlufisteuerung
Bildschirmeinheit m.
Zeichengenerator 051-1300
kyrill., grof und klein 051-1310 ABS 2 K
7014.02
35 Anschlusteuerung
Bildschirmeinheit m.
Zeichengenerator 051-1300
lat. groB, kyrill. klein 051-1310 ABS 2K
7014.03
3.4.3.
Stromversorgungsmodule
Lfd, | Bezsichnung Abk, Chiffre
Nr.
1 Stromversorgung smedul
12 V/1,5 A/02 S™ K 0310.01
2 Stromversorgungsmodul 3T™M K 0310.03
10,7 V/2 A/02
3 Stromversorgungsmodul
9 V/2,2 A/02 ST™ K 0310.04
1-25 1.56,064001.Q/00
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ﬁfd. Bezeichnung Abk, Chiffre
I's

4 Stromversorgungsmodul

5 V/3,3 A/0,2 STM K 0310.05
5 Stromversorgungsmodul

5 V/10 A/10 STM™ K 0310.06
6 Stromversorgungsmodul

9 V/5,6 A/10 ST™ K 0310.08
7 Stromversorgungsmodul

12 V/4,2 A/10 STM K 0310.09
8 Stromversorgungsmodul

15 V/3,3 A/10 STM K 0310.10
9 Stromversorgungsmodul

60V ST™ K 0312.01
10 Stromversorgungsmodul

2x 60V STM K 0312.02
11 Stromversorgungsgzusaiz

12V ST2Z K 0312.03
12 Stromversorgungezusatg

2x 12V 8STZ K 0312.04
13 Stromversorgungsmodul

60 V/12 V ST™ K 0312.05
14 Stromversorgungsmodul STM K 0316.04

fiir Impulsbetried

BW 24 V/5 A-1/014
15 Akku-Modul fiir Speicher-

datenerhalt ARM K 0315
16 Netzfilter NFI K 0311
17 Tastatur ANT lat.und FNT

mit akustischer Signaleinr.| TAS K 7615
18 | pagtatur ANT kyr.und FNT

mit akustischer Signaleinr. TAS K 7616

1-26

1.56.064001.0/00

3.4.4.
Gerdte (robotron)
Lfd. |Bezeichnung Abk, | Chiffre
K¥r.
1 Bildschirmeinheit mit lateinischem
Zeichengenerator BSE | K 7210
2 Bildschirmeinheit mit kyrillischem
Zeichengenerator BSE |K 7211
3 Programmierzusatz PRZ | K 0410
4 Testatur (ANT + FNT) lat. mit
Verbindungskabel TAS |K 7610
5 Tastatur ABT lat., mit Verbindungse-
kabel TAS |K 7611
3 Tastatur ANT kyrill. und FNT lat,
mit Verbindungskabhel TAS | K 7613
7 Tastatur ANT kyrill. mit Verbin-
dungskabel TAS K 7614
8 Bedieneinheit BDE |K 7612
Bildschirmeinheit 2 BSE 2| K 7221.20
10 Testatur ANT kyrill./lat.,
FNT lat, mit Verbindungskabel TAS K 7617
3.4.5.
Kabel und Leitungen
Lfd, {Bezeichnung Abk, | Chiffre
Nr.
1 KurzschluBfkabel fiir ASV KAB | K 0510.01
2 Kurzachlufkabel fiir ASI/X 1 KAB | K 0510.03
3 Kurzschlufkabel fiir ASI/X 2 KAB | X 0510.05
4 KurgechluBkabel fiir ASS KAB | K 0510.20
5 Kurzschlufikabel fiir ADA KAB | K 0510.04
1-27 1.56.064001,0/00
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Lfd. |Bezeichnung Abk, | Chiffre
Nr.
6 Priifkabel fiir ASD mit VKA KAB {K 0510.07
7 Priifkabel filir ABW mit VKA KAB K 0510.08
8 Pritfkebel filr ATA K 7011 mit ASI-E KAB K 0510.11
9 Priifkabel fiir ATA K 7013 mit ASI-E KAB K 0510.12
10 KurzschluBkabel filr DEL K 9212.01/DAR KAB K 0510,16
11 KurzschluBkabel flir DEI K $212.01/DAR KAB [ K 0510.17
12 Kurzschlufstecker AFM KAB | K 0510,02
13 KurzschluBstecker ASF KAB |K 0510.06
14 KurzechluBstecker VKA KAB | K 0510.13
15 Kabeladapter tur Verlidngerung KAB | K 0510.09
16 Kabel flir System robotron 1600 5 m lang|KAB |K 0508.01
17 Kabel flir System robotron 1600 10 m lang |KAB |X 0508.02
18 Kabel fiir System robotron 1600 15 m lang |KAB K 0508.03
19 Katel fiir System robotron 1600 20 m lang KAB | K 0508,04
20 Kabel fiir SD robotron 1154

Typ 454 2 m leng |KAB | K 0509
21 Kabel fiir Fernschreibmaschine 5 m lang |[KAB |[K 0511.01
22 Kebel filr Fernschreibmaschine 10 m lang |KAB K 0511.02
23 Kabel fiir Pernschreibmaschine 20 m lang|KAB K 0511.03
24 Kabel fiir Fernschreibmaschine 100 m lang |KAB K 0511.04
25 Kabel fiir Stromanschluf 5 m lang |KAB K 0511.10
26 Kabel flir Stromanschlufl 2 m lang |[KAB |K 0511.11
27 Kabel fir ASI-E 5 m leng {KAB | K 0512.01
28 Kabel fir ASI-E 10 m leng [KAB |K 0512,02
29 Kabel fiir ASI-E 15 m lang |[KAB { K 0512.03
30 Kabel fiir ASI-E 20 m lang |KAB K 0512.04
31 Kebel fir ASI-A 5 m lang [KAB | K 0513,01
32 Kabel fiir ASI-A 10 m lang |[KAB | K 0513.02
33 Kabel fiir ASI-A 15 m lang |[KAB K 0513.03
34 Kabel fiir ASI-A 20 m leng |[KAB | K 0513.04
35 Kabel fiir LBL robotron 1210 5 m lang [KAB | K 0514.01
36 Kabel fiir LBL robotron 1210 10 m lang |KAB K 0514.02
37 Kabel flir LBL robotron 1210 15 m lang |[KAB | K 0514.03
38 Kabel fiir LBL robotron 1210 20 m lang |KAB | K 0514.04
39 Kabel fiir LBS robotron 1215

und SD robotron 1156 5 m lang |X K 0515.01
40 Kabel fiir LBS robotron 1215

und SD robotron 1156 10 m lang |[KAB | K 0515.02

1-28 1.56.064.001.0/00
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Lfd. | Bezeichnung Abk. Chiffre
Nr.
41 Kabel fiir LBS

robotron 1215 und SD rototron 1156

15 m lang KAB K 0515.03
42 Kabel fir LBS

robotron 1215 und SD robotron 1156

20 m lang KAB K 0515.04
43 Kabel fiir SD robotron 1156

(Adapterkabel) KAB K 0515.05
44 Kebel fiir Kassettenmegnetbandgerdt

robotron 1250-1, Ausgebekanal

5 m lang KAB K 0516.01
45 Kabel fiir Kassettenmagnetovandgerit

robotron 1250-1, Eingebekanal

3 m lang KAB K 0516.02
46 Katel filir Kessettenmagnetbandgerdt

robotron 1250-1, Ausgabekenal

3 m jang KAB K 0516.03
47 Kabel fiir Kassettenmagnetbandgerdt

robotron 1250-1, Eingebekanal

3 m Yang KAB K 0516.04
48 Kabel filr ASV 5 m lang KAB K 0517.01
49 Kabel fiir ASV 10 m lang KAB K 0517.02
50 Kavel fUr ASV 15 m lang KAB K 0517.03
51 Kabel fiir Stromanschius 5 m lang KAB K 0517.10
52 Kabel fiir StromanschluB8 .2 m lang KAB K 0517, 11
53 Katel fiir Blockdruckwerk (F 2)

robotron 1132, Typ 485 2,5 m lang KAB K 0518.01
54 Kabel fiir Blockdruckwerk (F 1)

robotron 1132, Typ 485 2,5 m lang KAB K 0518,.02
55 Kabel fiir Blockdruckwerk (Netz)

robotron 1132, Typ 485 2,5 m lang KAB K 0518,03

1-29
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robotron
Verkaufsform 3
I{Tﬁd. Bezeichn Abk. Chiffre Priifprogramme &ls PC-Lochstreifen. Die Lochstreifen werden als
Auswahl aus der Belegung der Maximalkonfiguration ungepackt ge-
56 Verbindungsleitung zwischen den 1iefert. Die zugehtrigen Befehlsfolgelisten werden in Form ven
BGS STE/STM LTG K 0519.01 Mikrofiches geliefert.
: - - relf ackt
57 Leitung fir AKM LTG K 0519.02 Bezeichnung: Priifprogramm, PC-Lochstreifen, ungep
Die Beschreibung der Priifprogramme ist fir alle 3 Verkaufsfor-
58 Leitung flir AKM LTG K 0519.03

men gleich und ist in Anlaege 2 der Betriebsdokumentation zu
59 Internkatel flir ABS 2 finden.
Zeichnungs-Nr. 1.57.024689,0

60 Kabel flir BSE 2 1,5 m lang KAB K 0518,.10
61 |Kabel fiir BSE 2 2,5 m lang KAB K 0518.11 Lrd. A Chiffre
62 Kabel fiir BSE 2 5 m lang KAB K 0518, 12 programm Verkaufsform 1|Verkeufsform 2 |Verkeufsform 3
53 Kahel fiir KRS 10 m lang KAB K 0508,06
| ) 1 PRAM X 0403.0% K 0403.31% K 0403.61
2 PBEF .02 .32 .62
3.4.6. 3 PINT .03 .33 .63
Priifprogramme 4 PADA .04 .34 .64
5 PAFM .05 .35 .65
Die Priifprogramme werden in 3 Verkaufsformen geliefert. 6 PBSE .06 -36 66
7 PBDE .07 37 .67
Verkaufgform 1 8 PFSM .08 .38 .68
9 PLBL .09 «39 <69
Priifprogramme als MC-Lochstreifen, Die 2zugehdrige Befehlsfol- 10 PLST .10 .40 .70
geliste ist in der Anlege 2 der Betriebsdokumentation enthalten. 11 PSDR .11 41 71
Leitprogramm und Generierchip sind indieser Verksufsform nicht 12 PAST L12 .42 .72
enthalten. Die Programme laufen nur als Einzsltest, Fehleraus- 13 PTAS .15 .45 .75
gabe i{iber Fehlerausgabegerdt. Keine Fehlerprotokollierung, 14 PASY .16 .46 .76
Bezeichnung: Priifprogramm MC-Lochstreifen 15 PEZU .17 LAT 77
16 PDAE .18 .48 .78
Verkaufsform 2 17 PALW .19 , 49 .79
Priifprogramme als PC~Lochstreifen. Diese Lochstreifen werden 18 PBDW .20 +50 .80
(projektebhiingig gepackt) vom Hersteller geheriert und zusammen 19 PASF .21 .51 81
mit den dabei entstehenden Befehlsfolgelisten susgeliefert. 20 PHAD .22 .52 .82
Bezeichnung: Priifprogramm, PC-Lochstreifen und Liste, gepackt ;21 PATA .23 .53 .83
" 22 |PASD .24 .54 .84
{23 |Psos .25 .55 .85

1-31 1.56.064001,0/00
1-30 1.56.064001.0/00
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3‘5.1.

BUS-Signale

Kurzer BUS

Balegung

Langer BUS

Lfd. | Abk. Chiffre
Nr, Prif-

programm Verkeufsform 1| Verkaufsform 2 {Verkaufsform 3
24 PASM K 0403.26 X 0403.56 K 0403.86
25 PVBG 27 «57 .87
26 PASS .28 .58 .88
27 PPEA + 29 +59 .89
28 FVXA « 30 .60 .90
29 PNFI <91 .92 .93
30 PRRZ .94 .95 .96
31 PLRO - .43 .73
32 GCH 1 - 44 T4
33 PBS 2 K 0405.21 K 0405,22 K 0405.23
3:5.

BUS-Beschreibugg

Der K 1510-BUS dient dem asynchronen Datensustesusch zwisehen
der ZVE und den Speichern bzw. der BVE und den AnschluB-
steuerungen (AS). Der K 1510-BUS ist als gedruckte Rlickverdrah-
tung ausgefilhrt, die neben der Ubertragung logischer Signale
auch die Stromversorgung der Sgeckeinheiten ermglicht,

Der BUS ist geteilt. An der Trennstelle steckt die ZVE~Steue-
rung. Der kurze BUS (5 Plédtze) ist der Rechner-BUS. Es kdnnen
nur die ZVE~Zentrale, der ZVE-Zusatz ZVZ und die BDE angeschlos-
sen werden.

Der lange BUS (14 Plitze) ist der Speicher- und Peripherie-BUS,
Alle 14 Steckeinheitenpldtze haben gleiche Signalbelegungen, so
dafl die Speicher- und die AnschluBsteuer-Steckeinheiten inner-
halb deas langen BUS beliebig gesteckt werden kdnnen, Die Ein-
stellung der Adresse erfolgt in einem Adressierfeld auf diesen
Steckeinheiten durch Wickelverbindungen., Es werden TTL-Schaltun-
gen und elektrisch nicht abgeschlossene Leitungen verwendet.

1-32 1.56.064001.0/00

DS 0 «ae DS T

AR 0 ... AR 7

AR 8 ... AR 15

Auswidrtsdaten ungepuffert
filr Schreibspeicher

Auswirtsdaten gepuffert
fur AS und Adressen fiir
Speicher

Adrssgsen und Zyklusken-
nung kodiert

DS 0 ..s DS 7

AR 0 ... AR 7

AR 8 ... AR 11

/DSI 0 ... Einwdrtsdaten von AS und /DSI 0 4.0

/DSI 7 Speicher (negiert) /DSI 7

/ASI O ... ASI 5 | Dekodierte AdreBsignale /ASI O ...
(1 aus 16) fir AS und /ASI 15
Speicher (negiert)

ASI 16 ... ASI 19 | AdreBgruppensignale AST 16 ..,
(1 aus 4) fiir AS und ASI 19
Blockauswahlsignale fiir
Speicher

/PEAUS Ubernahmesignal fiir die /PBAUS
Auswlirtedaten in der AS
(negiert)

/PBEIN Uvernahmesignal filr die /PEEIN
AS-Daten nach dem Ein-
wirtsbus (negiert)

L, S Lese~ und Schreibsignal L, 8
fir den Speicher

TAST 1 Steuersignal fiir An- TAST 1
schlufsteuerungen

TAST 2 Tastsignal flr die Spei- TAST 2
cherbetriebsspannung

RDY Haltsignal, filhrt zum RDY
Wartezustand
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= 2,084
o JL LJ L I r
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SYNC

50.57,52 077

050 D57

ARO-ARF ——r-

ARB AR5
ASIO-ASI19

TAST 7
PEEIN

TAST 2,L
TORA
N

PEAUS
Abb,

365420

Anschlufiverzeichnis ces BUS
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o

17|

va

3

1.13.

Langer Lus (Steckeinneitenplitze 7-20)

_M

Zaitverhalten der wichtigsten BUS-Signale

roboiron
Kurzer BUS Belegung Lenger BUS
/INTEX, /IE, Interruptsteuersignale
INTE (negiert)
INT Interruptsteuersignal
/TIBXT Steuersignale fiir Spei-
/ T2EXT, /TASTE cherzugriff von ler Be-
/SEXT disneinheit (negiext)
/FXSP Sperrsignal bei externen
Kernspeicher (negiar*)
/C 1, /C 2 Grundtaktsignals /C 2
(negiert)
AdreB-~Torungssignel ! /TCRA
fir PPS (negiert)
S 0 +es S 2 Zustandssignale
SYNC Synchronsignal
/INT O e Interruptsignale JINT O ...
/INT 3 (negiert) JINT 7
/INT 6 ... /INT 7
/UBB Betriebsbereitscheft /UBR
(negiert)
Loschsignal nach
Einaschalten
BERNT Bereitschaftssignal vom EERNTL
Netzteil
Restartsignal vom /DEST
Netzteil (negiert)
1-34 1.56,064001.0/00

S
Kon - £ ) Kon~ A B
takt- takt-
Nr. Nr.
1 5 2 1T 8 DS 3 DS 2
2 /08T 5 /USI 6 9 DS 1 DS O
3 /USI 5 /D8I 4 10 /ASI 15 | /ASI 14
4 /DSI 3 /DsT 2 11 /ASI 13 | /ASI 12
5 /DST 14 /D3T 0 12 /ASI 11 | /ASI 10
6 ™S 7 DS 6 13 /ASI 9 /ASI 8
7 DE 5 DS 4 14 /ASI T /AST 6
1-35 1.56.064001,0/00
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Kon- A B Kon- A B
takt~ takt-
Nr, Nr.
15 /INT 3 /INT 5 31 /PEEIN TAST
16 /IRT 6 /INT 4 32 x ~4x51 /Cc 2
17 JINT 7 JINT 2 33 x ~ 4 -x1
18 /INT 1 INT O 34 -BERNTL -x 6
19 SS5P 1% SSP 2 35 -x 2 -x 1
20 -x 1 RDY 36 -/REST /TORA
21 ASI 16 ASTI 17 37 -x 3 -x 3
22 ASI 18 ASI 19 38 -x 3 -x 3
23 /UBB /PBAUS 39 AR 10 AR 11
24 Masae S 40 AR 8 AR 9
25 Maase L 41 AR 6 AR 7
26 Masasge X1 42 AR 4 AR 5
27 TAST 2 -x 1 43 AR 2 AR 3
28 /ASI 1 /ASI O 44 AR O AR 1
29 /ASI 3 /ASI 2 45 5P 5P
30 /ASI § /ASI 4

x 1 Prufkontakt
x 2 freie Leitungen (ohne Signalname)
x 3

Verbindungen von B des Steckeinheitenplatzes
n zu i ..., des Steckeinheitenplatzes n 4+ 1

™
s

werden
x 5 SYNC auf Steckeinheitenplatz 7
x 6 C 1 auf Steckeinheitenplatz 7.

Frele Leitung suf Platz 8-10,

Kurzer Bus (Steckeinheitenpldtze 1-5)

Kontakte diirfen auf der Steckeinheit nicht angeschlossen

Kon- A B Kon- A B
takt- takt-
Nr. Nr.
9 DS 1 DS 0 28 /AST 1 /AST O
10 -x3 -x 3 29 /AST 3 /48T 2
11 -3 3 -%x3 30 /ASI 5 /ASI 4
12 -x 3 -x 3 kR /PEEIN /TAST 1
13 BERNT -x 1 32 SYNC /C 2
14 /NEFINT | - x 2 33 S 2 S o
i5 /INT 3 -x 2 34 /T 1 EXT{ /C 1
16 INT 6 -x 2 35 /FKSP S 1
17 /INT 7 /INT 2 36 /TASTE /T 2 BEXT
18 /INT 1 /JINT O 37 AR 14 AR 15
19 /IE /INT 38 AR 12 AR 13
20 /INTEX RDY 39 AR 10 AR 11
21 ASI 16 ASI 17 40 AR 8 AR 9
22 ASI 18 ASI 19 41 AR 6 AR 7
23 /UBB /PEAUS 42 AR 4 AR 5
24 Masge S 43 AR 2 AR 3
25 Masse L 44 AR O AR 1
26 Magse /SEXT 45 5P 5°P
27 TAST 2 /INTE
x 1 Priifkontakt
% 2 freie Leitungen (ohne Signalname)
x 3 Verbindungen von B ... des Steckeinheitenplatzes

n zu A des Plattenplatzes n + &
3.6,

Befehlsliste K 1510

Erkldrung der verwendetén Symbole

Kon- A B Kon- A B
takt- takt-
Nr, Nr,
1 5PN 9PN 5 /DSI 1 /DSI 0O
2 /D81 7 /DSI 6 6 DS 7 DS 6
3 /DSI 5 /DST 4 T DS 5 DS 4
4 /DSI 3 /DSI 2 8 DS 3 DS 2
1-36 1.56.064001,0/00

B2 2. Befehlsbyte
B 3 3. Befehlsbyte
r () Register (Codierung im Befehl)
A (0) A-Register
B (1) B-Register
1-37 1.56.064001.0/00



robotron

(2)
(3)
4)
(5)
L (6)
M (7)
¢, z,
C-Bit

o g Q

m

Z-Bit
S-Bit
P-Bit
()

Stack
XXX
EEF]
ddd
data
adr
aas

rr

C-Register

D-Register

E-Register

H-Register

L~Register

M-Speicherbyte, dessen Adresse in H, L steht
Bedingungsbit

Ubertragsbit (Ubertrag bei Addition und Sub-
traktion, onne Vorzeichenheachtung)

Regultat gleich Null

hBchstwertiges Bit des Resultats gleich eins
Resultat ist gerade (Paritit)

Inhalt

Bit i des A-Registers

Pushdownregister des Befehlszihlers (P)

ohne Bedeutung

Register des Quelloperanden

Register des Zieloperanden

Ausdruck, dessen BErgebnis ein 8-Bit-Wort ist
Ausdruck, dessen Ergebnis ein 14-Bit-Wort ist
Ausdruck, dessen Ergebnis ein 3-Bit -Wort ist
Gerdteadresse der E/A-Cerdte

Gerdteadresse bei E/A-Befehl

Gruppenadresse bei E/A-Befehl

(rr = 0: Eingabebefehl

rr + O : Auggabebefehl)

1-138 1.56.064001.0/00

roboiron
Masch.Code Mnemo~ | Operan- |Wirkung Bemerkungen
nik den
Transport-
efehle
ov Tq4y T (rq) = (r,) | ddd = ssg —= NOP-
{1 ddd sss M 1 Tp 1 2 Befenle s
letzte ﬁbersicht
zu 3.6,
ddd = sss = 7
HALT-Befehl
oo ddd 110 MVI r, daeta | (r) = data data = (B 2)
B 2
oo ddd 000 INR r (r) =— ()1 {r &+ M
oo dad 001 DCR r (r) = (r) =1 ]|r = A HALT-Befehl)
Akkumulatorbefehle
10 000 sss ADD r (A) =— (&) + (1)
10 001 sss ADC # (A) = (4) + (r) + (C-Bit)
10 100 sss SUB r (4) = (&) - (r)
10 011 ssse SEB r () = (a) - (r) - (C-Bit)
10 100 sss ANA r (A) = (&) (r)
10 101 sss IXRA r (A) =~ (&A) ()
10 110 sss ORA r (A) = (&) (r)
10 111 sss CMP r (A) = (r)
00 000 100 ADI data (A) = (A) + data
B 2
00 001 100 ACI data (A) =~ (A) + dats + (C~Bit)
B 2
00 010 100 SUI data (A) = (A) - deta
B 2
00 011 100 SBI data (A) - (A) ~ date - (C~Bit)
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00 100 100 ANI data (A) = (A) A dsta
B2
00 101 100 XRI de ta (4) = (A)s%y date
B 2
00 110 100 ORI da ta (A) ~ (A) v data
B 2
00 111 100 CPI data (A) = data
B 2
Verschiebebefehle
00 000 010 RLC
00 001 010 RRC
00 010 010 RAL
00 011 010 RAR
.
A7 A0
]
A7 40
A7 A0
L7 o} —{cH
Abb., 1.4,

1.56.064001.0Q/00

Sprungbefehle
01 %xx 100 B 2 | JMP | adr. (PC) —= (B 3), (B 2) unbedingt
B3
01 000 000 B 2 | JNC | adr. | wenn (8~Bit) = 0 )
B3
01 001 000 B2 | Nz | adr. | wenn (Z) =0 denn
B 3 , (PC) =—— (B 3),
01 010 000 B 2 | JP edr., |wenn (8) =0 B 2
B2
01011 000 B 2 |JPO |adr. |wenn (P) = 0 sonst
B3 (PC) —« (PC)
+ 3
01100 000 B 2 |Jc |edr |wenn (C~Bit) = 1 )
B 3 dann
01 101 000 B 2 }|Jz adr wenn (Z) = 1 (PC) - (B 3,
B3 * (B 2)
01 110 000 B 2 |JM adr wenn (S) = 1 sonst
B 3 (PC) ~ (PC)
01 111 000 B 2 |JPE |adr wenn (P) = 1 J+ 3
B3
CALL-Befehle
01 xxx 110 B 2 CALL | adr (STACK) = (PC)
B 3 (PC) =~ (B 3), denn (STACK)
(B 2) - PC
01 000 010 B 2 |CNC |adr |wenn (C-Bit) = o | und
B 3 (PC) = (B 3),
01 001 010 B 2 |CNZ |esdar |wenn (2) = O L (8 2) somst
B 3 (PC) = (PC)
01010010 B2 |CP |adr |wenn (S) =0 +3
B 3
01011010 B2 |cP0 |adr |wemn (?) = 0 ) denn (STACK)
B 3 — PC und
01 100 010 B 2 |cC adr wenn (C-Bit) = Ot PC = (B 3),
B 3 (B 2,
1-41 1.56.064001.0/00
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01101010 B2| ¢z |adr | wenn (2) = 1 J sonst
B 3 (PC) = (PC) + 3
01 110 010 B 2 CM adr wenn (S) = 1 dann  (STACK) ——
B3 PC und
01 111 010 B 2| CPE |adr | wenn (P) = 1 (PC) = (B 3)
9
B3 (B 2) sonst
00 eaa 101 RST aaa (STACK) = (PC) = (PC) + 3
(PC)
(PC) ~~ 00000000 ams 000
Masch.Code Mnemo-| Operan- | Wirkung Bemerkungen
nik den
RETURN-Befehle
00 xxx 111 RBT (PC) «— (STALCK)
00 000 011 RNC wenn (C-Bit) = 0)
00 001 011 RNZ wenn (2) =0 dann
00 010 O11 RP wenn (S) = O (PC) =
00 011 011 RPO wenn (P) =0 (STACK)
00 100 011 RC wenn (C-Bit) = 1 Psonst
00 101 011 RZ wenn (Z) = 1 (PC) —m
00 110 011 RM wenn (S) = 1 (PC) + 1
00 111 011 RPE wenn (P) = 1 J
E/A-Befehle
01 00 mm 1 N dn (A) =~ (Eingabeleitungen)
Gerd teadresse
01 rr mmm % oUT dn (Ausgabeleitungen) =— (A)

Gerdteadresse

Piir spezielle Steuerungszwecke in der ZVE bzw.
ge NOP-Befehle und E/A-Befehle verwendet.

ZVZ werden eini-
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Eg;sch.Code Mnemo- | Operan- | Wirkung Bemerkungen
nik den
11 010 010 | MOV v, C AE =1 Adreferweiterung
einschalten
11 011 011 MOV D, D AE =0 AdreBerweiterung
susschalten
11 100 100 MOV E, E MASK = 1 Interrupimaske
setzen
11 001 001 MoV B, B MASK = 0 Interruptmaske
18schen
0C 000 000 HLT Der Prozessor geht in den Stopp-
Zustand.
00 000 001 Speicher- und Registerinhslte wer-
den nicht{ geZndert.
11111 114 Der Befehlszdhler ist erhdht wor-
den. Die internen dynemischen
Speicher werden kontinuierlich
sufgefrischt.
01 000 101 |IN 2 (ZVZ) == Flag Absgpeicherung
mit o] AC =1 der Bedingungs-
A-Bit Flipflops im
ZVZ2-Stepelspeiche]
01 000 101 |IN mit |2 (4) — (2V2) Eingebe vom 2ZVZ-
A-Bit 1 A1 =1 Stapelspeicher
01 000 101 N 2 Abfrege der Zu-
mit 3 A3 =1 stdnde
A-Bit START, RST, AE
in der 2ZVE,
L8schen
Start-FF
01 010 101 joUT 12 (ZVZ)*™(4) Ausgabe zum ZVZ
Staepelspeicher
1-43 1.56.064001.0/00
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3.7

Projekte des MR K 1510

Der modulare Aufbau des Mikrorechners erlaubt einen optimalen
Ausstattungsgrad durch Auswahl der Beugruppen entsprechend dem
jeweiligen Einsatzfall. Zur Grundeusetattung gehtrt die ZVE,
die festen STE-Plitze zugeordnet ist und den kurzen BUS vom
langen trennt. Wihrend die BDE und die ZVZ am kurzen BUS ange-
schlossen werden milssen, steht der lange BUS filr die Speicher
und AnschluBsteuereinheiten in freier Kombination und Anordnung
gur Verfilgung. Die Stromversorgungemodule kinnen entsprechend
der gewihlten Konfiguration zusammengestellt werden.

Bei groBen Konfigurationen ist die BGH 0114 oder die BGH 0113
zu verwenden. Beide Riickverdrahtungs-Leiterplatten werden mit
der BUS-Weiterleitung BUW K 0411 verbunden. In diesem Falle ist
eine Zwangsbeliiftung erforderlich. Die Grenzen der Konfigu-
rierbarkeit bzw. Einschridnkungen in der Kombimation und Zuord-
nung sind gegeben durch
- Anzahl der Steckeinheitenpliitze:
In einer BGH 0111, K 1112, BGS K 0115 oder K 0116 sind auf
dem langen BUS 14 Steckeinheitenplitze filr Speicher und An-
schluBsteuerungen vorhanden., Bei einer BGH K 0113 oder K
0114 sind es 26 Steckeinheitenplltze. Unter einschrénkenden
Bedingungen (nur /ASI O bis 5 und /INT 0-3) ist der Anschlu8
von AS auf Platz 1 bis 6 des verlingerten langen BUS mdglich
(z.B. AFM, ASI).
- Die maximale Speicherkapazitdt ist begrenzt auf 16 k-Byte
(unabhiingig von der Art der Speicher).
~ Anzahl und Belastbarkeit der Stromversorgungsmodule: Bel der
Belastbarkeit der Stromversorgungsmodule muf beachtet werden,
daB sie nicht parallel schaltbar sind. Bei mehreren Modulen
gleicher Spannung miissen sie bestimmten Steckplatzbereichen
(durch die Riickverdrahtung festgelegt) zugeordnet werden.
In einer BGH oder BGS der Breite 480 ktnnen auBer dem Netz~
filter 7 STM der 20-W-Reihe oder 2 STM der 50-W-Reihe und
5 STM der 20-W-Reihe und in einer BGH K 0114 in der unteren
Btage 8 STM 20 W und in der oberen Etege 5 STM 20 W und
1 STM 50 E aufgenommen werden,

robofron
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Beim Einsatz des Akkumoduls sei beachtet, daB er den Platz von
2-20 W~STM belegt. Bei derProjektierung des MR K 1501 wird eine
Adressenzuordnung der Steckelnheliten vorgenommen, die am langen
BUS betrieben werden,

Piir die Speicheradressen wird debei vorgeschlagen, fiir den PFS
(ROM-Speicher) bei Adresse O (oktal) zu beginnen und diese suf-
steigend zu vergeben, wihrend sich filr den OPS (RAM-Speicher)
der Beginn bei Adresse 37777 (oktal) und denach absteigend be=-
wghrt haben. Dabei sind die jeweiligen AdreBgruppen zu beachten,
Fiir die AnschluSisteuerungen werden in Pkt. 3.8. Stenderd- und
Folgeadressen angegeben, die weitgehend verwendet werden soll-
ten,

3.80
Ubersicht zum Zusammenwirken der Funktionsgruppen

Zusammenwirken im System

Das System mit dem Mikroreclner MR K 1510 besteht aus einer
Reihe modularer Komponenten der Gerdtetechnik, gerdtespezifi-
acher Peripherie und Standardperipherie.

Zur Gerdtetechnik gehdren ein Sortiment konstruktiv und funk-
tionell sbgestimmter Bau- und Funktionsgruppen, die bei ent-
sprechender Kombination den fiir den Einsatzfall zugeschnitte-
nen Steuerrechner bilden, zum Einbau in Anlagen des Anwenders.
Dazu geh8ren neben der gerdtespezifischen Peripherie (wie BDE,
BESE, TAS und PRZ) eine Reihe peripherer Gertte wie:

Fernschreibmaschine FSM T 51 iber AFM K 8510
Lochbandleser LBL.robotron 1210 iiber ADA K 6010
Lochbandstanzer LBS robotron 1215 iilber ADA K 6010
Kasgettenmagne thandgerit

robotron 1250-1 mit Elektronik

robotron 1250-22 {tber ADA K 6010
Seriendrucker SD robotron 1156
Typ ASC 2-KME 3/20 iiber ADA K 6010
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Seriendrucker SD robotron 1154

Type 454 tiber ASD K 6011
Blockdruckwerk FBD robotron 1132

Typ 485 iiber ABW K 6012
Gerdte des Systems robotron 1600 iiber ASF K 4510

Die Anschlufisteuerung ASV XK 8511 ist fiir Geridte der Deteniiber-
tragung mit V-24-Schnittstelle vorgesehen,

Die AnschluBsteuerung ASS K 8512 dient der Dateniibertrasgung im
Nahbereich bis 500 m Entfernung. Der AnschlufBl erfolgt stromge-
steuert iiber Vierdrahtleitung.

3.8,2,
E/A-Adressen

Am gesamten K-1510-Bus sind 48 Ausgabe~ und 16 Eingebsadressen
m8glich. Durch Verwendung der A-Registerbits (A O, A 1, ...,
A 7) kBnnen die Eingabeadressen erweitert werden. (Dies mu3
durch entsprechende Leiterziige auf der STE vorgesehen werden.,)

Fir ZVE, ZVZ, BDE und PRA sind feste Adressen zugeordnet, die
von anderen Anschlufisteuerungen nicht benutzt werden diirfen.

Die Zuordnung der Adressen zu den AnschluBsteuerungen ist wdhl-
bar. In der Ubersicht E/A-Adressen ist eine Vorzugsbelegung
enthalten, die nur in Ausnahmefd#llen verdndert werden sollte.

Pir Priifzwecke sind die Adressen flir den Anschlufl der Priif-AFM
F-APM frei zu halten,

1-46 1.56.064001.0/00
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AE Ausgabebefehle
ouT 10 ... OUT 17 OUT 20 ... OUT 27 OUT 30 ... OUT 37
O OUT 10 1.AFM OUT 20 1.ADA OUT 30 1.ADA
1 10  ABW 20 ASD 30 ASD
0 11 2.AFM 21 2.ADA 31 2,ADA
1 11 21 31
0 12 A4 22 2.BSE 32 2.BSE
1 12 vz 22 APZ 32 APZ
6] 13 1. VKA 23 ATA 33 ATA
1 13 2.ASI-A 23 33
] 14 24 1,A8SV/ASS 34 .ASV/ASS
1 14 1.ASI-A 24 34
] 15 25 2.ASV/ASS 35 2.ASV/ASS
1 15 2.ASI-E 25 35
0 16 EZU 26 1.BSE 36 1.BSE
1 16 1.ASI-E 26 ASF 36 ASP
s} 17 2.VKA 27 DAR 37 DAR
1 17 PRA 27 PRA 37 PR-AFM
4.

Zusammenstellung anderer Dokumentetionen fiir den Anwender

Die vorliegende Betriebgdokumentetion des MR X 1510 wird er-~
gdnzt durch

- Betriebsdokumentation Modulare Stromversargung 1.56.064000.0/00

- Betriebsdokumentation Sichtgerdt ANA-000 1.56.039500.0/61,/53,
/32 und /34
(VER Robotron Elektronik Radeberg)
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1.

Verpackungs- und Transporivorschrift

1.1

Allgemeines

Elektronische Gerdte der Datenverarbeitung sind hochempfindliche
Erzeugnisse. Deshaldb sind bei Transport, Lagerung und Umschlag fol-
gende Grundsidtze zu beachtens

- Bis zum Einsatzort nur in der Lieferverpackung zwischenlagern
und transportieren,

GroBe St8B8e und Erschiitterungen vermeiden,

Vor Peuchtigkelit und Staub schiltzen.

Starke Temperaturstlirze vermeiden.

Im einzelnen gelten die Festlegungen lt. TGL 26 465, LKL 3 und
TKL 3. Wichtigste Angaben daraus sind folgende Grenzwerte fiir
Lagerung und Transport des verpackten Erzeugnisges:

Transporitempera tur $pin = - 50 °c
o

thax = + 50 C

Lagerungstemperatur tmin = = 50 °c

o
tnax = + 50 C

Fiir das unverpackte Erzeugnis sind zur Neuwerterhaltung folgende
Lagerungsbedingungen eingzuhaltens

Lufttemperatur 15 %, 35 %
Rel. Luftfeuchte 35...65 %

Part. Wasserdampfdruck max, 2 kPa

max. ILuftverunreinigung 1 mg SO0p/m” Luft
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1.2.

Bingesetzte Verpackungsmittel

Erzeugnis Verpackungs- Stck./|Au3. Abmessungen (Masse m.
mittel Verp. Verp.
ST™™, STZ, Schiebeschachtel | 1 240 x 210 x 93 1,5 kg
NF (Binzelver-
I packung)
STE, Adapter|Schiebeschachtel| 1 195 x 178 x 55 0,5 kg
(Binzelver-
packung)
STM, STZ, Wellpapp-Falt~ 6 445 x 265 x 335 9,0 kg
NFI schachtel
(Sammelver-
packung)
STE, Adapter |Wellpapp-Falt 12 385 x 233 x 347 8,0 kg
schachtel
(Sammelver-
packung)
STE DAR Schiebeschachtel | 1 240 % 210 x 93 0,5 kg
(Einzelver-
packung)
Baugruppen~ |Wellpapp- 1 610 x 360 x 230 9,5 kg
. Faltschachtel
einsatz
Baugruppen- |[Wellpapp- 1 590 x 580 x 250 17,0 kg
einheit Faltschachtel
(Normal)
Baugruppen~ |Wellpapp- 1 610 x 550 x 440 33,0 kg
einheit Faltschschtel
(Maximal-
ausfiihrung)
Bedienein~ |Wellpapp- 1 610 x 360 x 230 4,0 kg
heit Faltschachtel
Bildschirm- |Wellpapp~ 1 330 x 390 x 350 9,5 kg
einheit Faltschachtel
X 7210
(ohne FuB)
Fug fir Wellpapp- 1 260 x 260 x 115 4,0 kg
Bildschirm- |[Faltschachtel
einheit
2-6 1.56.064001.0/00
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Erzeugnis Verpackungs- Stek./ |AuB. Abmessungen | Masse m.
mittel Verp. Verp.

Tastatur Wellpapp~ 1 610 x 360 x 230 |5,5 kg
Faltschachtel

Program- Wellpapp~- 1 610 x 360 x 230 |7,0 kg

mierzusatz | Faltschachtel

Kabel Foliebeutel versch,. |versch, versch,.

1.3,

Hinweise zum Auspacken

- Die EBrzeugnisse sind in der Lieferverpackung zu lagern und
erst dann auszupacken, wenn sie eingesetzt werden sollen,

- In Réumen mit hsherer Raumtemperatur ( At % 5 °C) sind die Er~
zeugnisse in verpacktem Zustand der neuen Reumtemperatur angzu-
gleichen, bevor die Verpackung gedffnet wird.

- Beim Auspacken aus Wellpappverpackungen sind folgende Arbeits-
gidnge durchzufiihren:

Trennen dee VerschluBklebebandes &an der Oberseite der Ver-
packung.

Aufklappen bew. Aufschieben der Schachtel

obenliegende Schutzwerkstoffe entfernen (Polystyrol, PUR-~
Schaumstoff, Folie)

Erzeugnis nach oben herausheben

Verpackungsmittel aufbewahren.

Nach Entnahme der Baugruppeneinheit aus der Verpackung erfolgt
eine kurze Priifung auf Transportschdden.

1.4.
Hinweis zum Transport

Dae Erzeugnis darf nur in der Originalverpackung transportiert
vierden,
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1.50
SchutzmaBnahmen bei Umgeng mit MOS-Schaltkreigen und Steckein-
heiten, bestiickt mit MOS-Schaltkreisen

Wegen des hohen Eingengswiderstandes sind MOS-Schaltkreise sehr
empfindlich gegeniiber Beanspruchung durch hohe elektrieche Poten-
tiale. Trotz interner Schutzschaltungen konnen Schidigungen

nicht vdllig ausgeschlossen werden. Beim Umgang mit MOS-Schalt-
kreisen (PROM) sowie mit Baugruppen, die MOS-Schaltkreise ent-
helten, deren Eingidnge nioht schon durch SchaltungsmaBnahmen
(Verbindung mit TTL-Ausgingen) geschiltzt sind, miissen deshalb
folgende Schuitzmafnahmen eingehelten werden:

Die Baugruppen sind in der Originalverpackung zu lagern und nur
zum Einsatg zu entnehmen. Bei Zwischenlager oder Transport sind
sie mit leitender Folie (Alu-Folie) zu umhiillen, Des Einschis-
ben in die Baugruppeneinheit hat nach der ZVE zu erfolgen,

Bei Arbeiten an der Baugruppeneinheit (Adresseneinstellung,
PROM-Bestiickung) ist zu beachten:

- Verwendung einer leitenden geerdeten Arbeitsunterlage;

~ Leitende Verbindung zwischen der Arbeitsunterlage und der
Pergon, die an der Baugruppe arbeitet;

~ Keine Kleidungsstiicke tregen, die zu elekironischer Aufla-
dung neigen (Daderon/Acryl);

- Binwandfreies Erden der verwendeten MeS-, Priif-und sonstigen
Hilfemittel,

Folgende Baugruppen fallen unter diese SchutzmaBnahmen:

- 0PS K 3510

- 0SS K 3512

~ PFS K 3810 (nur, wenn bereits mit PROM-Schaltkreisen be-
stiickt).

2-8 1.56.,064001.,0/00
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2

Montage- und Inbetriebnahlmevorschrift

20 1.
Montagevorbvereitung

2.1 %0
Besondere bauliche MaBnahmen

Flir die Aufstellung des K 1510 bzw. der AnschluBgerite sind kei-
ne besonderen bsulichen MaBnahmen erforderlich. Bs muB in jedem
Falle eine gute Zugdngigkelt zu allen Gerdten vorhanden sein.
Ausreichender Bedien- und Serviceraum ist einhbezogen., Bauliche
Mafnahmen, die sich aus der funktions- und stdrsicheren Aufstel-
lung ergeben, werden unter Pkt. 2.1.3.3. genannt,

2.1.2,
Bezugspotential und starkstromtechnischer Beriihrungsschutz

Allgemeine Forderungen fiir den starkstromtechnischen Beriihrungs-
schutz und das Bezugspotential,

Piir Gerdtesysteme, wo der K 1510 eingesetzt wird, erreicht man
die starkstromtechnisch erforderliche SchutzmafSnahme gegen zu
hohe Beriihrungsspennung entsprechend TGL 200-0602/03 durch Nul=-
lung oder Nullung mit gesondertem Schutzleiter. Weiterhin ist
zur Gewdhrleistung eines stdrungssicheren Zusammenspiels aller
Gerdte eines Systems ein definiertes Bezugspotential (Logik~
Nullpotential) zu schaffen. Folgende allgemeine Forderungen sind
fir die Installation des Beriihrungsschutzes und des Bezugspoten-
tials fir ein Gerdtesystem mit einem Mikrorechr& K 1510 als
Systembestendteil gliltigs

Alle Anlegenteile in den Rdumen des Gerdtesystems sind in

die Schutsmafnahmen einzubeziehen.

Das Bezugspotential ist isoliert zu verlegen.

Dis Kennzeichnung aller Schutzleiter hat nach TGL 21 804
grin-gelb zu erfolgen.
Jedes periphere Gerdt hat eine eigene Stromversorgung und
einen separaten NetzanschluB8. Ausnahmen bilden die dem K 1510

2-9 1.56.,064001,0/00
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zugeordnaten Gerite (z.B. BDE, BSE)., Weitere Ausnahmen sind
unter Beachtung einschrdnkender Bedingungen m¥glich.

Jedes Gerdt mdt eigenem NetzanschluB enthilt einen wirksamen
Stbrechutz sur Abblockung externer Netzsidrungen und Siche-
rung des erforderlichen Funkstbrgrades.

Jedes Gerdt erhilt seinen Netzanschlu3 strahlenfdrmig von
einem separaten filr das Gerdtesystem zu inastallierenden
Unterverteiler,

Verbindungskabel zwischen den Gerdten (z.B. Interface- oder
Stromversorgungaskabel) und dem K 1510 sind mit einer elektro-
statischen Abschirmung zu versehen, Sind mehrere Verbindungs-
kabel zwischen zwel Gerditen erforderlich, so sind diese un-
mittelbar nebeneinander (zusammengebunden) zu verlegen.

Es sind vorzugsweise Gerdte mit 3-Leiteranschluf (Phase, N,
SL) in Ausnahmefillen such mit 5-Leiteranschlus (R, S, T,

N, SL) in das Gerdtesystem einszubeziehen.

Gerdte, deren Logik-Null und Schutzleiter (Gehi#use) untrenn~
bar verbunden sind, kdnnen nur stSrungssicher in ein Gerdte-
system mit Mikrorechner K 1510 eingefiigt werden, wenn sie
einen festen (geklemmten) NetzanschluB besitgzen,

Piir die Klemminstallation hat der Kunde die Voraussetzungen
zu schaffen.

Fiir alle Gerdte ist eine isolierte Aufstellung erforderlich,
Im Mikrorechner X 1510 sind wegen der Funkentstdrung Schutz-
leiter und Logik-Null fest verbunden.

2.1.3.

Technische Ausfiihrung des Bezugspotentials

2.1‘301.
Allgemeines

Netzanschluf

Der NetzanschluBl aller Gerdte hat im allgemeinen einem Dreilei-
tersystem bzw. in Sonderfillen einem Finfleitersystem zu ent-
sprechen,

2-10 1.56,064001,0/00
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Die StanderdnetzanschluBbedingungen sind:

U = 380/220 vV * 19 2, £ =50 Hz + 2 Hz

Fiir PRZ-AnschluB ist Teil 24 zu beachten,

Aufbau der Gerdte

Der Aufbau der Gerdte, die mit einem Mikrorechner XK 1510 zusam-
menarbeiten, ist hinsichtlich des Bezugspotentisls unterschied-
lich. Zwei Varianten werden eingesetzt:

Logik-Nullpotential und Gehiuse (Schutzleiter SL) sind iso-
liert sufgebaut (schwimmendes Logik-Nullpotential).

Beispiel: Gerdte des Sif robotron 1000.

Logik-Nullpotential und Gehiuse sind elektrisch leltend ver-
bunden (festes Logik-Nullpotential).

Beisgpiel: Gerdte des Sif ESER.

Fir eine Anzahl von Gerdten sind wehlweise beide Betriebsarten
méglich.(z.Bo Gerdte des robotron-1600~Systems). Die Installa-
tion des Bezugspotentials und der Interfaceverbindungen hi#ngt
wesentlich von den genannten Aufbeuprinzipien ab. Grundsdtzlich
wird fir Gerdtesysteme mit Mikrorechner X 1510 ein strahlen-
formiges Bezugssystem realisiert,

Zugehtrigkeit zu Gerdtesystemen

Systemeigene Gerdte sind alle Gerdte, die vom gleichen Netz
(Verteiler) gespeist werden und liber das Bezugspotential (z.B.
iiber das Interfacekabel) in das System eingreifen kbnnen.

Syetemfremde Gerdte msind slle Gerdte, die keine elektrische
Verbindung zum Bezugspotentiel eufweisen und funktionell keinen
oder nur einen indirekten Bezug zum Gerditesystem haben. System-
fremde Gerdte sind z.B. Klimatruhen, Elektrowerkzeuge, Reini-

gungsgeridte,

2.1¢3.24
Einsatz des Mikrorechners K 1510 als Baugruppeneinheit
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2.1.3.2,
Binsatz des Mikrorechners K 1510 als Baugruppeneinheit

Die Vielfalt der Eineatzmbglichkeiten des Mikrorechners K 1510
als Einbauteil in Finalerzeugnisse der verschieddnsten Indu-
striezweige lHBt zugeschnittene Imstallationsbedingungen nicht
fiir jeden Binsatzfall zu.

Die technische Sicherheit des Finalerzeugnisses (z.B. stark-~
stromtechnischer Beriihrungsschutg, Schutzglite, Funkst8rverhal-
ten) wird vom Hersteller gewtdhrleistet. Eine hohe Funktions~
sicherheit kann nur dann erzielt werden, wenn beim Einbau des
Rechners in Geriite oder Anlagen folgende Hinweise beachtet
werden:

Alle Funkiionsteile des Gerdtes oder der Anlege, die St¥run-
gen sussenden kdnnen (z.B. Netzteile, Schaltschiitze, Motoren)
sind nach M8glichkeit rHumlich getrennt vom Rechner enszu~
ordnen und separaet durch MetallgehHuse abzuschirmen. Ist
dies zu aufwendig und ist eine gegenseitige Beeinflussung
der genannten Funktionsgruppen nicht zu erwarten, ist auch
die separate Schirmung des Rechners m¥glich,

Alle geriteinternen Leitungen, die mit stlrenden Funktions-
teilen korrespondieren, sind, soweit erforderlich, wirksam
gzu filtern oder abgzuschirmen.

Als Antriebs- oder Liiftermotoren sind nach Mtglichkeit
kollektorlose Motoren einzusetgen.

Geschaltete mechanische Kontekte sind wirksem zu entstdren.
Sind weitere stBrempfindliche Blektronik-Baugruppen inner-
halb einee Schrankes vorhanden (z.B. Analogsteuerungen), so
ist die Stromversorgung der Rechnereinheit K 1510 mit einem
Netsfiltermodul NFI K 0311 zu beschalten.

Das Netzfilter NFI K 0311 oder eine endere wirksame Entstdr-
kombinetion kann auch am Netzausgang des Finalgerites ange-
ordnet werden, wenn weiter keine empfindlichen bzw. stdren-
den Baugruppen im GerHdt vorhenden sind. Beli Einsatz anderer
Filterkombinationen ist zu beachten, daB das rechnerinterne
Entstbrglied (Phase und Null jeweils 4,7 nF nach Schutzlei-
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ter) bei der Abschdtzung der zuliissigen AbleitstrBme nach
TGL 20 886 beriicksichtigt wird.

Der NetzanschluB8 hat liber eine abgeschirmte Netzleitung zu
erfolgen,

Leitungen des Leistungsteils sind nach M8glichkeit getrennt
von Leitungen des Logikteils (z.B. K 1510) zu verlegen
(Parallel filhrung mtglichst vermeiden bzw. auf Mindestliéngen
redugieren, rechtwinkliges Kreuzen ist m¥glich) oder gegebe-
nenfalls abzuschirmen,

Innerhelb des Logikteils des {ibergeordneten Gerktes sind
Leitungen verschiedener Elektronikkomplexe (£.B. Anzeige und
Bedienung, TTL-Logik, D-21-Logik) nach M&glichkeit getrennt
Zu verlegen oder gegebenenfalls abzuschirmen. Der unter-
schiedliche Aufbau von Finalgeriten erfordert jeweils eine
spezielle Filhrung des Logik-Nullpotentiels als Bezugspunkt.
Es darf auch bei Vorhandensein mehrerer Netrteile, die se-
kund¥rseitig tiber Logikeinheiten verkoppelt sind, nur ein
Begugspunkt (in Rechnernihe) Jje Gerit existieren,

201.3020
Hinweise

Spannungsbelegung des Sif robotron 1000
Einige Leitungen des Sif robotron 1000 sind mit Versorgungs-

spannungen belegbar (- 27 V, + 12 V Kontakt H, K, M; - 4 V, - 13 V

Kontakt P, S). Um MiBverstindnisse beim Anschluf von Sif-~1000~
Gerdten auszuschlieBSen, wird festgelegt, daf diese Leitungen
grundsdtzlich nicht vom peripheren Ger#it, sondern nur vom
Mikrorechner K 1510 belegt werden diirfen.

Bauliche Mafnahmen

Um eine hohe Stdrsicherheit su erreichen und euch die Arbeits-
schutzforderungen einzuhalten, sollten die Netzlelitungen und
Interfacekabel zu den Ger¥ten in getrennten Kandlen verlegt
werden. Eine Uberflurverkabelung mit entsprechenden Ka¥..lebe-
deckungen (Interface und Netsleitung getrennt) ist dort sinn-
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voll, wo eine Verlegung in Kabelkenilen nicht m¥glich ist.

Die ginstigste Verlegung von Netz- und Interfaceleitungen er-
gibt sich unter einem gestelzten Fafboden. Das bietet sich beim
Einsatz des Mikrorechners K 1510 innerhaelb grbferer Gerdte- oder
Rechnersysteme an.

24144,

MaSnahmen zur Unterdriickung schiddlicher Streinfliisse

2.1.4010
Allgemeines

Trotz gezielter Entwicklung zur BrhShung der Stdrfestigkeit und
sachgemifer Verdrahtung, Kabelfiihrung und Installation des Be-
gugssystems treten gelegentliich durch externe und interne Beein-
flussung Funktionsstsrungen der Gerdte auf. Bei umfangreichen
Gerdtesystemen bgw. Kopplung mehrerer Systeme sind solche St8-
rungen problematisch.

Stérungsursachen:

~ elektrische und magnetische Fremdfelder;
~ Netzunsauberkeiten, srzeugt durch Schaltvorginge.

Btwa 80 % aller Funktionsstdrungen sind netzbedingt. Deshald
konzentriert sich ihre Abwehr auf Netzunsesuberkeiten, die in
jedem Industrienetz mehr oder weniger vorhanden sind und haupt-
sichlich durch periodische oder zufH#llige Schaltvorgidnge her-
vorgerufen werden.

Man unterscheidet zwei Arten von StSrungens
Externe StSrungen

Sie entstehen meist durch das Schalten systemfremder GerHte
(s.B. Klimatruhen) und gelangen durch galvaenische Kopplung auf
das Bezugspotential des GerHtesystems, Diese 3tSrung ist beson-
ders kritisch, weil Schelthdufigkeit und Schaltzeitpunkt der
Stérer unbekannt und in den meisten Fdllen nicht beeinflufibar
sind,.

robotron ;
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Interne SiSrungen

Sie entstehen durch das Schalten systemeigener Gerdte und sind
sowohl vom Stdrzeitpunkt als auch von den StBrauswirkungen her
kalkulierbar.

Zu dieser Art St¥rungen gehdren auch solche, die beim Datenaus-
teusch durch Verkopplung der Ubertreagungskenidle zwischen Gerdten
eines Systems entstehen.

261e4.2,
MaBnahmen

AuBer der Einhaltung der Installationsbedingungen nach Pkt. 2.1.2.
und 2.1.3. 8ind zur Abwendung externer Stdrungen welterhin geeig-
net:
Wirkungsvoller Netz~St¥rschutz in jedem Ger¥t
Der Schutzaschalter systemfremder Ger¥te darf nicht am Bezugs-
potential des Rechners angeschlossen werden. Fir systemfremde
Gertite (Elektrowerkzeuge, Reinigungsgerdte) ist eine separate
Energieeinspeisung vom Hauptverteiler vorgusehen.
Die entsprechenden Steckdosen sind besonders zu kennzeichnen.
Fir den Rechner (-schrank) wird das Bezugspotential am Rech-
nerverteiler festgelegt,
Spelsung des gesamten Gerdtesysiems ilber ein zentreles Netz-
filter. Der Nennstrom des Filters ist entsprechend der Maxi-
mallast aller Gerdte auszuwihlen.
Zur Abwendung interner Stdrungen wird empfohlent
Anordnung der Stbrschutzfilter der GerHte direkt am Netz (vor
dem Netgzschalter des GerHtes).
Hohe Schaltdisziplin. Gerdte sind wihrend des Betriebs m¥g-
lichst selten zu schalten. Das netzseitige Trennen und An-
schlieBen der Gerite wdhrend des Betriebs durch Ziehen und
Stecken des Netzsteckers ist auf das unbedingt notwendige
MaB zu reduzieren (Reparatur), Flir Gerdte mit hohen Zuver-
ldssigkeitsforderungen 1ist es verboten.
Das Stecken und Ziehen von Interfacekabeln wihrend des Be-
triebs ist verboten. Der Einsatz von zusdtzlichen Service-
geriten kann StSrungen verursachen. Es sollte deshai. nur im
Reparaturfall erfolgen.
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2.2.

Montage

2.2.1.
Montage der BGH K 0113 und K 0114

Die Transportsicherung bei den BGH K 0113 und X 0114 ist
frontplattenseitig zu entfernen.

Die PFihrung kpl. 1.56,062774.0 fiir den Busverbinder
1.56.062622,0 wird auf dem Steckplatz 20 in der oberen bzw,
unteren Etage Jeweils unten montiert. Die Schiene zur Ver-
riegelung der Steckeinheiten und die Steckeinheit auf dem
Steckplatz 20 in der oberen und unteren Etage sind zu l8sen
bzw. zu ziehen. Der Busverbinder ist (mit der Bestilockungs-~
selte nach rechts zeigend) nach Montage an die Steckeinhei-
ten 051-8500 (oben) und 051-8510 (unten) zu stecken. Die
Feder an der Pilhrung kpl. ist zur Verriegelung des Busver-
binders durch Driicken nach rechts (von der Steckseite be-
trachtet) in die Funktionsstellung zu bringen.

2e2420
Montage der BGS K 0117, K 0115 bzw. BGS K 0118, K 0116

Die Verbindung bei den BGS K 0117, K 0115 bew. K 0118, K 0116
erfolgt ilber zwei Leitungen kpl. 1.56,062718.0. Die Verbindung
erfolgt jeweils vom BGS mit der AnschluBSstelle X 5.1 zum BGS
mit der Anschlufstelle X 5.1 bsw. von X 5.2 su X 5.2,

Digse Montagearbeiten werden nach dem Einpetzen in das liberge-
ordnete GefdB durchgefiihrt.

2020 3.
Montage der Leitung kpl. 1.56.062638.0 an den BGH K 0111 ...
K 0114

Bei den BGH K 0111... K 0114 ist fir das Anklemmen der Leitung
kpl. 1.56,062638,0 an den STM 60 V/0,08 A/02 durch Bntfernen
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EWeigr Senkschrauben BM 4 x 8, TGL 5683, der Baugruppeneinsate
mit den STM vom Baugruppeneinsatz mit den Steckeinheiten abzu-~
klappen. Die Senkschrauben sind seitlich an der BGH jeweils {iber
dem Drebpunkt angeordnet. Die Kabelschuhe der Leiltung werden ent-
sprechend der Kennzeichnung an die AnschluSbolzen des Stromver-
sorgungsmoduls geschraubt, Die Leitung wird (beim Blick auf die
Litseite) links an der Rilckverdrahtungs-Leiterplatte vorbeige-
filhrt und an der AFM gesteckt, Sind in der vorliegenden Konfi-
guration mehrere Leitungen angzuschlieBen, so erfolgt dies in der
0.8+ Weime. Jede Leitung kpl. wird en ein gesondertes Stromver-
sorgungsmodul angeschlossen. Die Leitung 1.56.062628,0 ist nach
Montage entsprechend Abb. 2.1. festzubinden,

Die Montage der Leitung kpl. an den BGS K 0117 und K 0118 er-
folgt ebenfalls wie oben beschrieben.

2.2.4,
Sonstige Montagehinweise

Die Netzspannung wird am Stecker X 2 der BGH bzw. BGS zugefiihrt,
Ist in der vorliegenden Konfiguration eine Bildschirmeinheit

K 7210 enthalten, 80 wird deren SiromversorgungsanschlufS Kabel
2 an die Buchse X 1 der BGH gesteckt. Die Montege wird mit dem
AnschlieBen der Interface-Kabel der enzuschlieBenden Gerdte be-
endet.

Ist in der vorliegenden Konfiguration eine Bildschirmeinheit
K 7210 oder K 7221.20 eingesetzt, so wird deren Stromversor-
gungsanschlu an die Buchse X 1 der BGH gesteckt.

Die Montage wird mit dem AnschlieBen der Interfacekabel der
anguschliefenden Gerdte beendet.

2.3'
Inbetriebnahmevorsgchrift.

Hinweis: Adressendarstellungen erfolgen oktal,
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Die Inbetriebnahme des K 1510 kann mit den Priifprogrammen nach

Anlage 2 oder mit den Einsatzprogrammen des Kunden vorgenommen
=R +

werden,
2.3.1.
Vorbereitung der Inbetriebnahme b o

=

Die Inbetriebnahme des K 1510 setzt Uberpriifung auf Vollstdndig-

keit der zum Projekt gehBrenden Baugruppen, ordaungsgemife Mon- == teedendall vt )
tege und vorschriftsmifige Installation voraus, Folgende Steckein-

heiten miissen in der angewiesenen Ordnung vorhenden seini

ZVE-Steuerung auf Platz 6
ZVE-Zentrale, 2ZVZ (wenn erforderlich ABD) beliebig euf

Platz 1 oee 5
RAM-STE mit dem Speicherbereich 37400 ... 37777, die Inter- a
ruptverbindungszellen zur 2. Sprungebene und den Generier-
und Arbeitsbereich filr die Priifprogramme enthaltend.
PROM~STE mit PROM~Chip euf Platz 1 fiir den Speicherbereich
0 +.o 37T, enthaltend den Anfangslader zum Binlesen von
MC-Lochstreifen und Interruptverbindungszellen (0, 1, 2,
10, 11, 12, 2 0, 21, 22 .0 70, T9, T2)e

0000Q
J-
goooQ

oUUYY < - - - =

e[

Abb, 2.1, Leitungefilhrung 1.56.062628,0
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2.3.2,

Wichtige Servicemittel fiir die Inbetriebnahme mit Priifprogrammen

- BDE K 7612
- PRA K 0401
- VKA K 0404,01
- 8TA K 0402
- KAB K 0510.09
- KAB K 0510.01

- KAB K 0510.02
- KAB K 0510.03

- KAB K 0510.04

- KAB K 0510.05

~ KAB X 0510.06
- KAB K 0510.07

- KAB K 0510.08

- KAB K 0510.11

- KAB X 0510.12

Bedieneinheit

Priifadapter

Verkniipfungsadapter
Steckeinheitenadapter
Kabeladapier

filr ASV, Verbindung der Anschliisse
ASV K 8511.01

StBE-Typ

051-8560/X 2

A8V K 8511.02

StE-Typ

051-8561/X 2

fiir AFM, an Anschlus8 X 1

fir ASI, Verbindung der X 1~-in-
schliisse swischen ASI K 9210 und
ASI K 9211

fir ADA, Verbindung der Anschliisse
X1-X2

ftir ASI, Verbindung der X 2-An-
schllisse gwischen ASI K 9210 und

“ASI K 9211

fiir ASF, an Anschlug X 1

fUr ASD, Verbindung der X 1-An=~
schlilase swischen ASD K 6011 und
VKA K 04064,01

fiir ABW, Verbindung swischen .
ABW K 6012/X 1 und X 2 mit VKA
K 0404.01/X 1

fiir ATA K 7011

Verbindung swischen KAB/X 1 und
ATA XK 7T011/X 1

KAB/X 2 und ATA K T7011/.X 2
KAB/X 3 und ASI K 9210/X 2

filr ATA K 7013

Verbindung swischen KAB/X 1 und
ATA K 7013/X 1

2-20 1.56.064001.0/00
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KAB/X 2 und ATA K 7013/X 2
KAB/X 3 und ASI K 9210/X 2
KAB/X 4 und ASI K 9210/X% 1
- KAB K 0510.13 fir VKA, an Anschlug X 1
- KAB K 0510.16 Verbindung zwischen DAR
(mit Relais)
K 9213.01/X 2 und DETI K 9212.01/X 2
- KAB K 0510,16 Verbindung zwischen DAR (ohne Relais)
K 9213.02/X 1 und DEI K 9212.01/X 2
-~ KAB K 0510.17 Verbindung zwischen
DAR (mit Relais)
K 9213.01/X 2 und DEI K 9212,02/X 2
Zusdtzlich ist zu verbindens
DEI K 9212,01/X 1 mit
DEI K 9212,02/X 1 durch Kabel
nach Zeichn.-Nr. 1.45.000096.0
- KAB K 0510.20 fiir ASS, Verbindung der Anschlii{sse
X 2 zweier ASS K 8512
miteinander

~ zusdtzlich fiir Prifung mit MC-Lochstreifen

- ADA

-~ LBL robotron 1210

- RAM STEn fiir die auf den Adressen 30000 ... 32777 unterge-
brachten Priifprogramme

- zgusdtzlich flir Priifung mit PSU-PROM-STEn

- programmierte PROM, die entsprechend der Speicherbereichs-
zuweisung auf die STEn zu vertellen sind

- evil. ein Ausgabegerdt zur Fehlersnzeige.

24363,
Bedienhinweige

2.3.3.1,
Inbetriebnahme mit MC-Lochstreifen flir Einzeltests ohne
Leitprogramm

~ Auf BDE "Halt"-Taste betdtigen.
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- RAM-Steckeinheiten fiir Speicherbereich 3000 ... 32777 euf
langen BUS stecken.

- LBL robotron 1210 an die ADA iiber deren X 1-AnschluB (Ein-
gabekanal) anschlieBen.

- An den AnschluBsteuerungen, die gepriift werden, entsprechende
Kurzschlufverbindungen herstellen, gegebenenfells mit zu prii-
fende GerH#te anschliefen,

-~ Den der zu priifenden Baugruppe entsprechenden MC-Lochstreifen
in den LBL legen. (Laufrichtung beachten, Trasnsporispur nach
hinten,)

- LBL iiber Taste "NETZ" einschelten.

- Adresse 100 (oktal) im Schalterregister der BDE einstellen.

-~ Auf BDE-Taste "LADR" betd tigen.

-~ Auf BDE Taste "START" betdtigen.

(MC-Lochstreifen lduft bei vorhandenem Endeblock bis zum
letzten Zeichen.)

- LBL ausschal ten.

- Uber die BDE die zum speziellen Priifprogramm gehSrenden
Generierbytes GB 1 bis GB 5 auf den Adressen ab 37640 in den
RAM-Speicher eintregen.

- Start des Priifprogramms suf der in der Beschreibung angege-
benen Anfangsadresse + 3.

Hinweise zur Programmabarbeitung und PFehlerauswertung
siehe Anlage 2,

2¢343.24
Inbetriebnahme mit PSU-PROM-Steckeinheiten filr Einzeltests
oder Testfolgen mit Leitprogramm

Hinweis:

Es gibt 2 Verianten zur Belegung der PROM-STEn mit Priifpro-
grammens

1. projektabhéingige Generierung durch den Hersteller, wobei die
Priifprogramme im Generierchip GCH mit entsprechenden Platz-
nummern gekennzeichnet sind, die dem ProJekt entsprechen.

2, eine feststehende projektunabhingige Belegung der Speicher
mit den Priifprogremmen. Dabeil sind die Priifprogramme im
GCH durch feste Platznummern gekennzeichnet und die Adressen
und Interruptkentile in den auch dort vorhandenen Generier-
bytes laut Vorzugsliste eingestellt.

Die Generierung des Leitprogramms filr ein Priifprogramm oder
eine Progreammfolge zum Test unterschiedlicher Funktionseinhei-
ten mit differenzierten Gerdte- und Interrupadressen ist vom
Bediener des XK 1510 entsprechend der Leitprogrammbeschrelibung
vorzunehmen,

- Programmierte PROM-STEn mit Generierprogramm, Leitprogramm
und Priifprogrammen auf beliebigen Pletz des langen BUS
stecken,

- {ber die BDE die gewiinschte Programmebarteitungsreihenfolge
und das Gerdtekennzeichen des fiir die Fehlerausgesbe bestimm-
ten Gerdts entsprechend der Beschreibung des Leitprogramms
(s. Anlage 2) eingeben,

- Adressen des Fehlerausgabegerdts suf den RAM-Adressen
37701 und 37702 eintragen. Dabei bedeutet:

RAM-Adressen Gerdteadressen

BSE  FSM
37 701 155 121
37 702 175

Diese Adressen sind Stendardedressen, die im Bedarfsfal. ge-~
#ndert werden kinnen.

Das AdreBerweiterungs-Flipflop (AE) kann durch MOV-Befehle ge-
setzt bzw, riickgesetzt werden, je nachdem, ob A 7 = 1 oder A 7 =
0 ist.

Die Generierbytes GB 1 bis GB 5 werden nicht zur Leitprogramm-
generierung benbtigt.

Das Leitprogremm kenn nun auf der Adresse LPRO gestartet werden.
Ea kann nach Abarbeitung eines jeden einzelnen Testprogramms de-~
finiert gestoppt werden, wenn ein Schalter des Schalterrigisters
gesetzt wird., Mit "+ 1"-ErhShung und START kenn des nHchste

2-22 1.56.064001.0/00

2-23 1.56.064001.0/00



robotron

Testprogramm einzeln abgeerbeitet werden. Beil rlickgesetztem
Schaltregister ist wieder zyklischer Ablauf zu erreichen.

Im Fehlerfall werden die Programmnummer PNR, das Fehlerkennzei-
chen FKZ und die Fehlerbytes FB 1 bis FB 4 vom Leitprogramm auf
das Jeweilige Fehlerausgabegerdt ausgegeben. Je nach Ausgabege-
rdt erfolgt die Ausgabe dieser 6 Bytes bindr nacheinander (so
flir PRA und BDE) odir oktal in einer Zeile (fiir BSE und FSM),

Bei Ausgabe auf den Priifadapter hilt der Rechner im Fehlerfall
auf der Adresse FHPA, Die Progremmnummer PNR ist angezeigt.
Mit "+ 1"-Erhdhung und START miissen nacheinander die 6 Bytes
angezeigt werden., Danach wird das Programm mit "+ 1"-Erhdhung
und START fortgesetzt.

Bei Ausgabe auf die Bedieneinheit h#lt der Rechner im Fehler-
£all auf der Adresse 37647. Mit "4+ 1"-ErhShung und LES (Lesen)
miissen nacheinander die 6 Bytes im Detenregister auf die Bedien-
einheit angezeigt werden. Danach wird das Programm mit "1 +"-
Erhdhung und START fortgesetzt.

Bei Ausgabe auf den Bildschirm hilt der Rechner im Fehlerfell
auf der Adresse FHBS. Die 6 Bytes werden in einer Zeile euf dem
Bildschirm angezeigt. Danach wird mit "+ 1"-Erhdhung und START
das Programm fortgesetzt.

Bei Ausgabe auf dem Fernschreiber werden im Fehlerfall die 6
Bytes in einer Zelle auf dem Fernschreiber susgegeben. Der Pro-
grammablauf wird ohne FEHLERHALT fortgesetzt.

Funktionsweise des Leitprogramms

Das Leitprogramm ruft nach der im variablen Generierfeld des RAM-
Speichers (Adressen 37600 bie max. 37637) vorgegebenen Reihenfol-
ge die einzelnen Priifprogramme auf. Zuvor wird die notwendige Ge-
nerierinformation sus dem Generierchip geholt und in die Gene-
rierbytes eingetragen. AuBerdem wird die Programmnummer des je-
wells aufgerufenen Programms auf dem Priifadapter ausgegeben.

Im Pehlerfall orgenisiert das Leitprogramm die Ausgabe des Feh-
lers in oben beschriebener Weise.
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Abb, 2.2, Lage der Wickelstifte auf ZWE K 2511 STE-Typ 051-8460
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Abb, 2.3. Lage der Wickelstifte auf PFS K 3810.01 STE-Typ
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Abb. 2.4, Lage der Wickelstifte auf OPS K 3510402 STE-Typ

051-8271, K 3510.03 STE-Typ 051-8272, K 3510.04
STE-Typ 051-8273; ABS K 7010 STE-Typ 051-83003
PRZ K 0410 STE-Typ 051-83803

DAR K 9213.01 STE-Typ 051-8430,

K 9213.02 STE-Typ 051-8431
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Abb., 2.5, Lage der Wickelstifte auf 0SS K 3512.01 STE-Typ
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Abb, 2.10, Lage der Wickelstifte auf ASV X 8511, STE-Typ

051-8540
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Abb, 2.11. Lage der Wickelstifte auf ASV K 8511, STE-Typ

051-8550
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Lage der Wickelstifte auf ASF K 4510, STE-Typ
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3.
Einstellvorschrift

3.1.

Geltunggbereich

Die Einstellvorschrift enthdlt die baugruppenabhiéingige Zuord-
nung von Adresse, Interrupt und einigen Sonderzustinden durch
Wickelverbindungen auf den Baugruppen des K 1510. Auf den Steck-
einheiten sind nur die Wickelstiftreihen vorhanden, die bei dem
entsprechenden Typ einstellbar sind., In Abb, 2.1. bis 2,20, ist
die Lage aller m¥glichen Wickelstifte auf den Steckeinheiten
dargestellt,

3.2,
Hilfsmittel

- Baugruppenzieher 53,160 TGL 25071 VEB Noremat, Nossen

~ Abwickeldorn WWA 1-02 VEBSteremat
®Herrmenn Schlimme”,
Berlin

- Handwickelnadel  Zchg. Nr. 1.56.062820.0/00

- Schaltdraht Y 1X03-1bl - TGL 21806
3. 3.
Standardverbindungen

Fir jede Baugruppe gibt es eine Standardzuordnung der Adressen,
Interrupts und einiger Sonderzustédnde, die beim Baugruppenher-
steller durch Winkelverbindung realisiert wird, Mit dieser wird
die Baugruppenpriifung durchgefiihrt.

roboiron

2-40 156, 064001,0/00

3.3.1.

Standardverbindung ZVE

X 9303 - X 9:04

3:3620

Standerdverbindung Speicher

Speichertyp
PF3; 4 K-Byte

K 3810,01

PPS; 2 K~Byte

K 3810,02

0PS; 0,75 K-Byte
K 3510,02

O0PS; 0,5 K~Byte
K 3510.03

0P33 0,25 K-Byte
K 3510,04

088, 4 K-Byte

X 3512.01

0S85; 2 K-Byte
K 3512.02

0SS; 1 K-Byte
K 3512.03

Verbindung

X 5301 = X 5:05
X 5:01 - X 5:05
X 9:01 - X 9:02
X 5:01 - X 5:06
X 3:01 - X 4:01
X 3:02 - X 4:03
X 3:03 - X 4:05
X 5:01 - X 5:05
X 3:01 - X 4:01
X 3:02 - X 4:03
X 5:01 - X 5:05
X 3:01 - X 4:01
X 5:01 - X 5:05
X 9105 - X 9:06
X 9:01 - X 9:02
X 9:03 - X 9:04
X 9:07 - X 9:08
X 5:01 - X 5:05
X 9305 - X 9106
X 9:0t - X 9:02
X 5501 - X 5:05
X 9:05 -~ X 9106

Hinweis: Wickelstift X 5:06 unad

sind auf den Leiterplatten verbunden,

X 5:05

2-41

1.56.,064001.0/00
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3e3.3.

Stendardverbindung AnschluBsteusrungen

Anschlufisteuerung

ADA K 6010

AFM K 8510

ASI K 9210

ASI K 9211

ABS K 7010

ASV K 8511

STE Typ 051-8540

STE Typ 051-8550

STE Typ 051-8560

Verbindung

b bd b B4 b B4 b4 b4 B4 B4 B4 B4 B4 B4 B B4 B4 OB B4 B B4 D4 B4 B BB B BB B

3:01

5:03 -

5304

5:08 -

10501

3:01
5:02
5:08

T:06 -
5:02 -
5:08 -

T:02

5:02 -
5108 ~

T7:05 =
5:03 -
5:04 -

3:01 -
3:04 -

3:07

3308
3:09
3:13
3222
331
3301
3:07
3: 11
3:13
3116
3:20
3:26

B4 B4 b4 Bd B4 b4 b4 b4 B4 b4 B4 B4 b4 BB B DB D B4 D4 B4 B4 B4 D B4 B4 B4 B B4 M

4101
5:05
5:06
6:04
10:08

4301
5:05
6:02

8106
5105
6303

8:02
5105
6:03

83105
5:05
5:06

3302
3306
3:08

311
3110
3719
3125
3132

3:02
3:08
3312
3:14
3:17
321
3:27

roboiron

2~42

1.56,064001,0/00

AnschluBisteuerung Verbindung

STE Typ 051-8561 X 3:02 -X 3:03
X 3:05 - X 3:06
X 3:07 - X 3:08
X 3:09 - X 3:10

ASD X 6011 X 3:106 =X 3:01
X 3:11 - X 3:08
X 3:10 - X 3:09

ABW K 6012 X 3:01 - X 3:06

STE-Typ 045-8002 X 3:08 - X 3:11

ATA X 7011.,01;

K 7011,02;
K 7013

X 3:07 - X 4:07
X 5:03 - X 5:06
X 5:04 - X 5:05
X 5:08 - X 6:02

EZU K 2012 X 8:05 - X 7305
X 5:02 - X 5:05
X 5:06 -X 5:07 - X 5:08 - X 6103
X 9:04 - X 9:08
X 10:01 - X 11:01
X 10:04 - X 11302
X 11:08 - X 11:03

DEI X 9212 X 9:01 ¢¢s 08 = X 11201 4.4 08
X 10101 e0ee 08 = X 12:01 «.s OB
X 13:01 +es 08 = X 15:01 .44 08
X 15:01 ees 08 — X 16301 .., 08
X 7:07 - X 8:07
X 5:08 - X 6:06

DAR K 9213.01

02
X T7:07 - X 8:07
X 5303 - X 5:06
X 5:04 - X 5:05
2-43 1.56.,064001.0£00
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AnschluBsteuerung _ Verbindung

PRZ K 0410 X 3306 - X 4:06
X 5:03 - X 5:06
X 5104 - X 5305

ASF K 4510

STE Typ 045-8007 X 3:13 -X 3:11
X 3:14 - X 3312
X 3:36 -X 3133
X 3:01 - X 3302
X 3:16 - X 3:17
X 3:24 - X 3:27

STB Typ 045-8008 X 3102 - X 3103

VKA K 0403 X 3116 - X 3117
X 3308 - X 3311

ASS K 8512

STE~-Typ 051-8540 X 3102 - X 3101
X 3:04 - X 3:06
X 3307 - X 3:16

STB-Typ 051-8550 X 3:08 - X 3:11
X 3:09 - X 33110
X 3122 - X 3125
X 3313 -X 3119
X 3131 -X 33132

STB-Typ 045-8012 X 3:06 -« X 3:01
X 3:09 -X 3107
X 3140 - X 3143
X 3144 - X 3:4%
X 3192 -X 314§

ABS 2 K 7014.01/.,02/.03

STE-Typ 051-1300 X 5101 =X 8105
X 5:04 - X 5:06
X 3305 = X 4301 ... 08
X 11301 = X 11305
X 41:06 = X 11303

roboiron

AnschluBeteuerung

STE-Typ 051-1310

3040

Verbindung

X 11:03 - X 11:04
X 9:01 - X 10:01
X 9:02 - X 10702
X 9:01 - X 9:02

Projektabhdingige Verbindungen

Beim Einsatz mehrerer Baugruppen des gleichen Typs miissen
Standardverbindung der Adressen und ggf. auch der Interrupts
und speziellen Zuordnungen nach den Angaben in der Projektie-
rungsvorschrift verdndert werden,

3e4.1.

Projektabh!géigg Verbindungen der ZVE

2-44

1=56-064001.0/00

Ausrilstung Verbindung
ZVE ohne 2V2 X 9103 - X 9:04
olne AKM - -
ZVE mit ZVZ - -
ohne AKM - -
ZVEB ohne 2VZ X 9:03 -~ X 9104
mit AKM X 9105 - X 9106
ZVE mit 2V2 X 9:05 - X 9:06
mit AKM - -
2-45 1.56.064001,0/00
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224420 Adressenbereich Steckfassung
Projektabhingige Verbindungen der Speicher im 4-K-Bereich .
6000 ..o 6377 13
Blockauswahlsignael  Adressenbereich oktal Verbindung bei PFS 6400 o.. 6777 14
4 K-Byte und OPS/0SS
7000 oo 7377 15
ASI 16 000 - 7777 X 5:01 - X 5:05 7400 ... 7777 16
AST 17 10 000 -~ 17 777 X 5:02 - X 5:05
AST 18 20 000 = 27 777 X 5303 - X 5:05 PFS mit redugzierter Blockeuswahl (2-K-Byte) erhalten zusdtzlich die
ASI 19 30 000 - 37 777 X 5:04 -« X 5:05 Verbindung X 9:01 - X 9:02, demit der nicht genutzte obere Adres-
senbereich (Adr. 4000 ... 7777 im 4-K-Block) fiir die Belegung
Hinweis: Wickelstift X 5:05 und X 5:06 sind euf den Leiter- durch andere Baugruppen frei wird. Diese Mafnahme kann auch bei
platten verbunden. Teilbesbiickung des K 3810.01 nachtrdglich durchgeflihrt werden,
3e4.2.1, 3.4.2.2.
PES OPS
Busgitzlich zur Blockeuswahl ist iiber die auf der STE vorhande- : Zusttzlich zur Blockauswahl ist die Gruppenauswahl (Gruppen zu
nen Steckfassungen 1 ... 16 (bzw. 1 ... 8) eine Zuordnung der 256 Byte) durchzufiihren (eine Gruppe ist identisch mit einer
PROM-Schaltkreise (256 Byte) zu den Adressenbereichen notwen- Reihe von 8 Speicherschaltkreisen auf der STE).
dig. Bei PFS K 3810.02 (2-K-Byte) sind nur die Steckfassungen
1 «e+ 8 vorhanden. OPS-Variante Ansteuerbare Gruppen
K . [¢] -K~-Byt
Adressenbereich Steckfassung 3510.02 (0,75-K-Byte) 3
im 4~K-Block K 3510.03 (0,5 -K-Byte) 2
K 3510,04 (0,25-K-Byte) 1
0 ... 371 1
400 ... 2
1000 1;;; 3 Bel jJeder anzusteuernden Gruppe ist eine der zugehtrigen An-
1400 i 1777 4 steuertakte (jeweils 4 parasllelgeschaltete Kontekte je Gruppe
2000 ee 2377 s vorhanden) mit einem der Signale /ASI O ... /ASI 15 zu ver-
2400 oo o171 6 binden. Nech Mtglichkeit sind benachbarte Kontakte fiir die Ver-
b bind zu benutzen,
3000 o4 3377 7 e
3400 ... 3777 8
4000 ... 4377 9

4400 .. 4777 10
5000 see 5377 11
5400 ... 5777 12

2-46 1+56.064001.0/00 2-47 1.56.064001.0/00
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OPS-STEn mit nur einem Speicherbereich (256 Byte) enthalten eine
Verbindung aus der Spalte "1. Gruppe" (STE Typ 051-8272)., OPS-STEn
mit 2 Speicherbereichen (512 3yte ) enthelten flir .das Gruppenaus~
wahlsignal /ASIn (fiir niederwertigeren Adressenbereich) eine Ver-
bindung eus der Spalte "1. CGruppe" und flir /ASIn + m (fiir h&her-
wertigeren Adressenbereich) eine Verbindung aus der Spalte "2.
Gruppe" (STE Typ 051-8272). OPS-STEn mit 3 Speicherbereichen

(768 Byte) enthalten fiir /ASIn (niederwertiger Adressenbereich)
eine Verbindung aus der Spalte "1. Gruppe", filr /ASIn + m
(mittlerer Adressenbereich) eine Vertindung aus der Spalte

"2, Gruppe" und fir /ASIn + m + k¥ (hBherwertiger Adressenbaereich)
eine Verbindung aus der Spalte "3, Gruppe" (STE Typ 051-8271).
Dabei miissen die Bereiche nicht nebeneinender liegen.

Beachte:

- Bel OPS/0SS-STEn darf die Blockgrenze nicht innerhalb der
Speicherbereiche einer STE liegen.

- Beim Austausch von 0PS gegen 0SS ist auf die Anschliisse 5 PS 1
und 5 PS 2 der Riickverdrahtungsleiterplatte die Spannung
+ 5 V zu schalten, wenn zusdtzlich kein AKM eingesetzt wird.

3+4.2.3.
0SS

Die Blockauswahl erfolgt wie bei den PFS-STEn. Zusdtzlich zur
Blockauswahl ist die Gruppenauswahl (Gruppen zu 1~-k-Byte) am
Adressenguordner X 9 durchzufiihren. Bei jeder anzusteuernden
Gruppe ist der zugehdrige Ansteuerkontakt mit einem der am
Adressenzuordner X 9 vorhandenen Gruppenauswahlsignale zu ver-
binden,

2-49 1.56,064001.0/00
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Adressenbereich Kontakt des zu- 4-K-Byte Ansteuer- 1-K-Byte
im 4-K-Block gehSrigen Grup- K 3512,01 kontakt K 3512,03
(oktal) pen-Auswahl- 2-K~Byte
signalsg K 3512.02
0 oeo 1777 X 9:05 X 9:06 X 9:06 X 9:06

2000 .00 3777 X 9:01 X 9:02 X 9:02

4000 ..o 3777 X 9:07 X 9:06

6000 ... 7777 X 9:03 X 9:04

Bel nichtbenttigten Gruppen der 2-K- oder 4-K-Byte RAM-STE ent-
PH1lt die Verbindung des Ansteuertaktes mit dem Gruppenauswahl-
signal (adressenmiBige Abriistung). Nichtbelegte Adressenbereiche
kdnnen von anderen Baugruppen der MR K 1510 benutzt werden.

Beachtes

- Bei OPS/0SS~STEn darf die Blockgrenze nicht innerhald des
Speicherbereiches eines STE liegen,

- Belm Austausch von OPS gegen 0SS ist auf die Anschliisse 5 PS 1
und 5 PS8 2 der Riickverdrahtungsleiterplatte die Spannung
+ 5 V zu schalten, wenn zusidtzlich kein AKM betrieben wird,

2-50 1.56.064001.0/00

roboiron

3e4.30
Projektabhingige Verbindungen der AnschluSsteuerungen

3.40 3-10
Adressen

Projektabhingige Verbindungen des Adressengruppenauswahlsignals

Adr ~ Adressenbereich ADA K 6010 Verbindungen
gru§§§§f ABS K 7010  AFM K 8510  ATA K 7011
auswahl- ASI-E K 9210 ATA K 7013
signal ASI-A K 9211 DAR K 9213-01

EZU K 2020 PRZ K 0410
ASI 17 OUT 10,..0UT 17 X 53:02-X 5:05
ASI 18 OUT 20...0UT 27 X 5303-X 5:05
ASI 19 ouUT 30...0UT 37 X 5:04-X 5105
ASI 17 OUT 10...0UT 17 X 5:02-X 5:05 X 5:02-X 5:06
und und und und
ASTI 18 OUTP 20...0UT 27 X 5:03-X 5:06 X 5:03-X 5305
ASI 17 OUT 10,..0UT 17 X 5:02-X 5:05 X 5:02-X 5306
und und und und
ASI 19 OUT 30...0UT 37 X 5:04-X 5:06 X 5:04-X 5305
ASI 18 QU 20,..0UT 27 X 5:03-X 5:05 X 5:03-X 5:06
und und und und
ASTI 19 OUT 30...0UT 37 X 5:04-X 5:06 X 5:04-X 5305
Adressen~ Adressenbereich ASV K 8511 Verbindungen ASPF K 4510
gruppen= STE Typ ABW X 6012 STE Typ
auswahl 051-8550 STE 045-8007
signsl ASS K 8512 045-8002

ASD K 6011 VKA K 0403

STE Typ

045-8011
ASTI 17 OUT 10...0UT 17 X 3:11-X 3:08
ASI 18 OUT 20...0UT 27 X 3:10-X 3:08
ASI 19 OUT 30,..0UT 37 X 3:09-X 3:08
ASI 17 OUT 10...0UT 17 X 3:12-X 3309 X 3:15-X 3:11
und und und und
ASI 18 QUT 20...0UT 27 X 3:12-X 3:08 X 3:14-X 3312
ASI 17 OUT 10,..0UT 17 X 3:12-X 3:09 X 3:15-X 3311
und und und und
AST 19 oU?T 30...0UT 37 X 3:110~-X 3:08 X 3:13-X 3312
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3.4.3.3.
3040302. RDY
Interrupt I
Wird nur verdrahtet, wenn eine Arbeitsweise mit RDY vo seh
Projektabhiingige Verbindung des Interruptis Lot ’ vorgesehen
Interrupt Xg)ibl%ngl(%g TR 570 Baugruppe Verbindung
/INTn ASI-E K 9210,
ASI-A K 9217 ADA K 6010 X 5:01 - X 5:07
ATA K 7011, ATA K 7013 . - .
EZU K 2012, DEI K 9212 AFM K 8510 X 5:06 - X 5:07
ASI-E K 9210 X 5:06 - X 5:07
JINT O X 6:01 -~ X 5:8 ASI-A K 9211 X 5:06 - X 5:07
/INT 1 X 6102 ~ X 5:8
/INT 2 X 6:03 - X 5:8
/INT 3 X 6304 ~ X 5:8 3.4.3.4,
JINT 4 X 6:05 ~ X 5:8 Zusatzverbindungen der ADA
JINT 5 X 6:06 -~ X 5:8
JINT 6 X 6:07 - X 5318 Verbindung der Interruptquellen der ADA K 6010
8 ~ X 5:8
/T 17 X 610 > Interruptquellen Verbindung
Gesuch X 10:01 - X 10:08
Projektabhiingige Verbindung des Interrupts RUF-STA 3 X 10102 - X 10:08
Zyklusfehler X 10:03 - X 10:08
Verbindung RUF-END X 10304 - X 10:08
ex: 2512 ASF K 4510
Tn ASV K 8511
/o STE-Typ 051-8550 STE-Typ 045-8007
Spannungsdurchschal tung zum Interfacesteckverbinder
/INT O X 3126 - X 3127 fiir ADA K 6010
JINT 1 X 3:25 - X 3:27
/INT 2 X 3:19 -~ X 3:13 X 3324 - X 3:27 Spannung Verbindung
/INT 3 X 3:18 ~ X 3:13 X 3:23 - X 3:27 i
/INT 4 X 3:17 = X 3:13 X 3122 - X 3127 * ;2 Vlf“r Ausgabe £ 9101 - X 9102
/INT 5 X 3:16 ~ X 3:13 X 3121 - X 3:27 1:11: fie Eineat 101 - 93
/INT 6 X 3:15 = X 3313 X 3120 = X 3:27 *k lringe-x o5 - % 9106
JINT 7 X 3314 - X 3313 X 3:19 - X 3127 ana 9105 - 9:

- 12V X 9:03 -X 93104

2-54 1.56,064001.0/00 2-55 1. 56.064001.0/00
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3.4' 3. 5‘
Zusatzverbindungen der ASF K 4510, STE Typ 045-8007

Projektabhingige Verbindung fiir Interruptbetrieb ASF K 4510

Wirkung Verbindung

Interruptmaske wird nur durch

Output-Befehl zuriickgesetizt X 3:01 - X 3:02

Interruptmaeske wird durch Output-
Befehl oder Input-Befehl zuriick-

gesetzt X 3:03 - X 3:02
Interrupt wird durch Signal INP-RUF
ausgeldst X 3116 - X 3:17
Interrupt wird durch Signal INP~RUF
oder OUT-END eusgeldst X 3:18 - X 3117

Projektabhingige Verbindung der Sonderspannung der ASF K 4510

Spannung Verbindung

- 12 V auf A 19

(Ss? 1) X 3:01 - X 3:03
- 12 V auf B 19

(8sP 2) X 3:02 - X 3:03
34443.6,

Zusatzverbindungen der ASV K 8511

Projektabhingige Verbindung der Datennetzstruktur ASV K 8511,
StE-Typ 054-8550

Datenstruktur Verbindung

X 33132 - X 3:31

Punkt- zu Punktbetried
Mehrpunktbetrieb (nur fir

Erweiterung vorgesehen) X 33132 - X 3:33

roboiron

2-56 1. 56. 064001.0/00

Projektabhiingige Verbindung ASV K 8511, STE-Typ 051-8540

Ubertragungsgeschwindigkeit Verbindung
in Baud
9 600 X 3:07 - X 3:08
4 800 X 3:07 - X 3:M
2 400 X 3:07 - X 3:10
1 200 X 3:07 - X 3:14
600 X 3:07 - X 3:15
300 X 3:07 - X 3:09
200 X 3:07 - X 3:16
100 X 3307 - X 3:13
50 X 3:07 - X 3:12

Steuerung des Zdhlers bel Zeitilberschreitung

Wirkung

Zihler bleibt bei Zeitilber-
schreitung stehen und meldet
Zeitliberschreitung (TOF) bis
zum Riicksetzen

Zéhler zdhlt bel Zeitiiber-
achreitung weiter und meldet
nur TOF, wenn der Zdhler-
stand mit der TOF-Ent-
schliisselung ibereinstimmt

Anzahl der Stoppbit
beim Senden

1

2

Verbindung

X 3:02 - X 3:01
X 3:02 - X 3:03
X 3:04 - X 3:06
X 3:04 - X 3:05

1.56.064001.0/00
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Empfingerstufen Verbindung Leitung 108 Verbindung
mit Hysterese des Ausgangs- : Von der Betriebsspennung ge- X 3:17 - X 3:18
signals X 3:02 - X 3:01 steuert programmiert X 3:17 - X 3316
ohne Hysterese (offene Lei- Leitung 111 Verbindung
tung "H" am Ausgeng der
Empféngerstufen) X 3:02 - X 3:03 Ein X 3:23 - X 3:24
dus X 3:23 - X 3:22
ohne Anwahl (eine V-~24-
Schnittstelle/ASV) X 3326 - X 3125 Projektabhingige Verbindung der ASV K 8511, STE-Typ 051-8561
Anwahl 0O X 3:26 - X 3:27 " N
X 3:07 - X 3:08 Eingebe von "Leitung 122 Verbindung
4nwahl 1 X 3:26 - X 3:27 Von der Betriebespannung
X 3:07 - X 3:09 gesteuert X 3:02 - X 3:01
Anwehl 2 X 3:26 - X 3:27 Vom Sendemodus gesteuert X 3:02 - X 3:03
X 3:07 - X 3:06
Anwahl 3 X 3:26 -~ X 3:27 Eingebe von "Leitung "107" Verbindung
X 3:07 - X 3:05
Anwahl 4 X 3:26 = X 3:27 Von der Betriebsspannung ge-
X 3:07 - X 3:04 steuert X 3:05 - X 3:04
programmiert X 3:05 - X 3:06
Leitung 105 Verbindung I 3107 - X 3108
Empfingerstufen Verbindung
Von Leitung 108 gesteuert X 3:11 - X 3:10 T
Vom Sendemodus gesteuert X 3:11 - X 3112 Mit Hysterese des Ausgangs-
signals X 3:10 - X 3:09
Leitung 12/126 Verbindung ohne Hysterese X 3:10 - X 3: 11
Leitung 120 ebhingig von X 3:20 - X 3:19
Leitung 109 X 3:14 - X 3:15 3.4.3.7.
Zusatzverbindungen der EZU K 2012
Projektabhiingige Verbindung ASV K 8511, STE-Typ 051-8560 Die Zusatzverbindungen der EZU dienen der Einstellung von mex.
3 Zeitintervallen, die Interrupt suslBsen sollen. Alle Zeit-
Verbindun intervalle miissen aus einer Grundzeit abgeleitet werden.
Leitung 120 progremmiert X 3:20 - X 3:19 INTn = Grundzeit - Zeitintervall . NT Q
X 3:14 - X 3:13 (INT Q = Interruptquelle der EZU)
Leitung 126 progremmiert X 3:20 - X 3:21
X 3:14 - X 3:13
2-59 1.56.064001.0/00
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Projektabhingige Verbindung der Grundzeit der EZU K 2012

Grundzeit

1

10
100
1000

Verbindung

X 9:01 - X 9:08
X 9:02 ~ X 9:08
X 9:03 - X 9:08
X 9:04 - X 9:08

Projektabhiingige Verbindung der Zeitintervalle der EZU K 2012

Zeit~ INT Q 1 Verbindung INT Q 3
intervall INT Q 2
1 X 10:01 X 11:01 X 10:01 - X 11:02 X 10:01 X 11:03
2 X 10:02 X 11:019 X 10:02 - X 11:02 X 10:02 - X 11:03
4 X 10:03 - X 11:01 X 10:03 - X 11:02 X 10:03 -~ X 11:03
6 X 10:04 - X 11:01 X 10:04 - X 11:02 X 10:04 ~ X 11:03
8 X 10:05 - X 11:01 X 10:05 - X 11:02 X 10:05 - X 11:03
16 X 10:06 - X 11:01 X 10:06 - X 11:02 X 10:06 - X 11:03
32 X 10:07 - X 11:01 X 10:07 - X 11:02 X 10:07 - X 11:03
64 X 10:08 - X 11:01 X 10:08 - X 11:02 X 10:08 - X 11:03
128 X 11:08 - X 11:01 X 11:08 - X 11:02 X 11:08 - X 11:03
Projektabhéingige Verbindung des Interrupts der EZU K 2012
/INTn INT Q 1 Verbindungen INT Q 3

INT Q 2
/e 0 X 6:01 X 5:06 X 6:01 - X 5:08 X 6:01 - X 5:07
/INT 1 X 6:02 - X 5:06 X 6:02 - X 5:08 X 6:02 - X 5:07
/INT 2 X 6:02 X 5:06 X 6:03 - X 5:08 X 6:03 - X 5:07
/INT 3 X 6:04 - X 5:06 X 6:04 - X 5:08 X 6:04 - X 5:07
/INT 4 X 6:05 - X 5:06 X 6:05 - X 5:08 X 6:05 - X 5:07
/INT S X 6:06 - X 5:06 X 6:06 - X 5:08 X 6:06 - X 5:07
/INT 6 X 6:07 - X 5:06 X 6:07 - X 5:08 X 6:07 - X 5:07
/INT 7 X 6:08 X 5:06 X 6:08 - X 5:08 X 6:08 ~ X 5:07

Es konnen mehrere Interruptquelley auf eine Interruptleitung

gewickelt werden.

2-60
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3.4.3.8.

Zusatzverbindungen der DEI K 9212

Die Ableitung des Interruptsignals der DEI K 9212 kann wahlweise
vor der Vorder- und /oder Rilckflanke Jedes Eingabesignals DEi
durch entsprechende Wickelverbindungen auf der STE 051-8440 ein-~

gestellt werden.

Bin- Zugeordn., Verbindungen

gengs— Byte Bit Interrupt bei bei

signal Q0 —= 1 Flanke 1 —= 0 Flanke

DEi von DEi von DEi

DE 10 1 0 X 10:06 - X 12:06 X 10:05 - X 12:05
DE 1 1 1 X 14:08 - X 16:08 X 14:06 - X 16:06
DE 12 1 2 X 14:07 - X 16:07 X 14:05 - X 16:05
DE 13 1 3 X 10:04 - X 12:04 X 10:01 - X 12:01
DE 14 1 4 X 10:08 - X 12:08 X 10:07 - X 12:07
DE 15 1 5 X 14303 - X 16:03 X 14:01 - X 16:01
DE 16 1 6 X 14:02 - X 16:02 X 14:04 - X 16:04
DE 17 1 7 X 10:¢3 - X 12:03 X 10:02 - X 12:02
DE 20 2 0 X 9:06 - X 11306 X 9:05 - X 11:05
DE 21 2 1 X 13302 - X 15:08 X 13:06 -~ X 15:04
DB 22 2 2 X 13:08 ~ X 15108 X 13:06 - X 15:06
DE 23 2 3 X 9:08 -~ X 11:08 X 9:07 - X 11:07
DE 24 2 4 X 9:04 - X 11:04 X 9:01 - X 11101
DB 25 2 5 X 13:07 - X 15:07 X 133106 - X 15:05
DB 26 2 6 X 13:03 - X 15:03 X 13:01 - X 15:01
DE 27 2 7 X 9:03 - X 11:03 X 9:02 - X 11:02
3040349,

Zusatzverbindungen der ASS K 8512

Projektabhingige Verbindung der ASS K 8512.0%, STE-Typ 051-85%0

tibertragungs- Verbindung

geschwindigkeit

in Baud

9 600 X 3:07 - X 3:08

4 800 X 3:07 - X 3:11
2-61
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Ubertregungs- Verbindung

geschwindigkedit

in Beud

2 400 X 3.07 - X 3:10

1 200 X 3.07 - X 3:14
600 X 3407 - X 3:15
300 X 3.07 - X 3:09
200 X 3.07 - X 3:16
100 X 3.07 - X 3:13
50 X 307 - X 3:12

Steuerung des Zdhlers flir Zeitilberwachung

Zdhler bleibt bei Zeitliberschreitung
stehen und meldet bis zum Rilcksetzen
Zeitliberschreitung (TOF)

Zdhler z#hlt bel Zeitilberschreitung weiter
und meldet nur TOF, wenn der Z&hlerstand
mit der TOF-Entschliisselung libereinstimmt

Anzashl der Stoppbit beim Senden

1
2

Projektabhdngige Verbindungen der ASS K 8512,

X 3:04
X 3:04

X 3:02 - X 3:01

X 3:02 - X 3:03

X 3:06
X 3:05

STE-Typ 045-8013

roboiron

Empfangdaten Verbindung

ohne Erweiterung X 3:20 - X 3:18
X 3321 - X 3:19

mit Erweiterung X 3:20 - X 3:16

X 3:21 - X 3:17

Projektabhiingige Verbindung der AZS K 8512

STE-Typ 045-8012 beil Erweiterung

Empfangsdaten, Anwahlen und Erweiterung wie unter "Projekt-

ebhingige Verdrahtung des ASSm K 8512

Anwahl

ohne Anwahl
Anwehl O
Anwehl 1
Anwahl 2
Anwahl 3
Anwehl 4

Empfangsdaten

Verbindung

X 3309 - X 3:12

X 3:06 ~-X 3:01
X 3:06 - X 3:02
X 3:06 - X 3:03
X 3306 - X 3:04
X 3:06 - X 3:05
Verbindung

X 3:22 - X 3:26
X 3:23 - X 327
X 3:24 - X 3:28
X 3:25 - X 3329

262
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Datenleltungen Verbindung ge8ffnet
DSI O W 1:05
DST 1 W 1:01
DSI 2 W 1:06
DSI 3 W 1:02
DSI 4 W 1:07
DSI 5 W 1:03
DSI 6 W 1:08
DSI 7 W 1:04

Projektabhingige Verbindungen der ABS 2 K 7014.01/.02/.03

Projektabhingige Verbindungen der ABS 2 K 7014.01/.02/.03.
Projektabhiingige Einstellung des Speicherbereiches auf STE-
Typ 051-1300.

Die Einstellung des Speicherbereiches erfolgt unabhingig davon,
ob ohne oder mit Speicherrsumerweiterung gearbeitet wird.

2-63 1.56.064001.0/00
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Projektabhingige Verbindung des Lesebefehls euf STE-Typ 051-1300

a) olne Speicherraumerweiterung

X 10:01 - X 10302

v) mit Speicherraumerweiterung

Fest-Wickelverbindung suf STE-Typ 051-1300 (STE ist fUr Abrii-
stung verbereitet.

X 11:01 - X 11:05
X 11:06 - X 11:03

- robairon
Blockauswahl AdreBbereich Verbindung
(2K Byte) (oktal)
ASI 16 AR 11 00000 ... 03777 X 5:01 ~ X 5:05 X 11:04 - X 11:03
ASI 16 /AR 11 04000 ... 07777 X 5:01 ~ X 5:05 X 11:07 - X 11303
ASI 17 AR 11 10000 ... 13777 X 5:02 ~ X 5:05 X 11:04 - X 11:03
ASI 17 /AR 11 14000 ... 17777 X 5:02 ~ X 5:05 X 11:07 - X 11:03
ASI 18 AR 11 20000 ... 23777 X 5303 -~ X 5505 X 11:04 - X 11;03
ASI 18 /AR 11 24000 +.. 27777 X 5303 - X 5:05 X 11:07 - X 11303
ASI 19 AR 11 30000 ... 33777 X 5:04 -~ X 5:05 X 11:04 - X 11:03
ASI 19 /AR 11 34000 ... 37777 X 5:04 - X 5:05 X 11:07 - X 11:03
Projektabhiingige Einstellung der Ausgabe-Adresse bei Speicher-
raumerweiterung auf STE-Typ 051-1300
a) Gruppenedresse rr
rr ASI ouT Verbindung
oL 17 10 oo 12 X 5302 ~ X 53106
1o 18 20 ... 22 X 5303 ~ X 53106
1L 19 30 +.0 32 X 5104 ~ X 5:06
b) GerHdtesdresse mmm
mmm AE /ASI out Verbindung
000 0 0 10/20/30 X 3:01 - X 4:01 ... 08
000 L 1 10/20/30 X 3302 - X 4:01 ... 08
O0L o] 2 11/21/31 X 3:03 - X 4:01 ... 08
OOL L 3 11/21/31 X 3:04 - X 4301 ... 08
010 0 4 12/22/32 X 3:05 - X 4301 ... 08
OLO L 5 12/22/32 X 3106 - X 4:01 ..., 08

2-64
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X 9:01 - X 10301
X 9:02 - X 10:02

Beachtes

Bei Betriebeweise der ABS 2 ohne Speicherrsumerweiterung miissen
beide Steckeinheiten auf dem lengen BUS stecken.

Bei Betriebswelse der AGS 2 mit Speicherraumerweiterung muf die
STE-Typ 051-1300 auf Platz 1 - 4 des kurzen BUS stecken.

Es ist zweckmiBig, die STE-Typ 051-1300 auf Platz 4 und die STE-
Typ 051-1310 euf Platz 7 zu stecken.

Die Speicheradressen miissen so gewidhlt werden, daf sie im Be-
reich der ROM-Speicher liegen. Die RAM-Adressenbereiche dlirfen
fir die Speicherrsumerweiterung nicht verwendet werden,

Projektabhiingige Einstellung der Steuersymbole auf STE-Typ
051-1310.
a) Steuersymbole nicht blinkend
X 9301 - X 9102
b) Steuersymbole blinkend

Verbindung nech (a) trennen.
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1S

Einleitung

Die Betriebsvorschrift enthd#lt Hinweise zur Bedienung des Mikro-
rechners K 1510. Die ordnungsgemiife Montage und Inbetriebnahme
entsprechend Betriebsdokumentation Teil 2 1,56,064001.0/00 wird
vorausgesetzt.

2'
SicherheitsmaSpahmen

Der MR K 1510 ist als Einsatz in Ubergeordneten Gef#Ben einzu-
setzen, damit die Bedingungen des Beriihrungsschutzes eingehalten
werden. SicherheitemaBnahmen kinnen bel Einheltung der Montege-
vorschrift entfallen. Beim AnschluBl peripherer Gerdte an den

MR K 1510 ist 2zu beachten, daB der MR K 1510 keine Schutzklein-
spannung liefert und dem Anwender z.B. ilber die Interfacesteck-
verbindungen Kleinspannungen zugéngig sind, die im Fehlerfall
die zuldssige Beriihrungsspannung iiberschreiten ktnnen,

Schutzleiteranschlugstellens

~ BSE und PRZ werden iiber das Netz (Netzstecker gesteckt) an
Schutzerde angeschlossen,

- BDE und TAS werden {iber separate Schutzleiter (gelb-griine
Leitung) mit dem Rechner (em Einsatz gekennzeichneten Schutz-
leiterstellen) verbunden. Die gekennzeichneten Schutzleiter-
anschliisse der BDE und TAS befinden sich an der Innenseite
der Bodenwenne und sind nach Abnehmen der Riickwand zugingig.

3.
Vorbereitung fir den Betrieb

Alle entsprechend der Konfiguration benStigten Steckeinheiten
und Gerdte sind vor Einschalten der Netzspannung anzuschlieBen,
Bei eingeschaltetem MR K 1510 sollten Konfigurationsverdnderun-
gen moglichst vsrmieden werden, um StSrungen auszuschlieBen,

3-5 1.56.,064001.0/00
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Die Stromzufiihrung wird mit dem Schiebeschalter "Netz" (bei
BGH K 0113 und K 0114 Knebelschalter) an der Frontplatte einge-
schaltet, Nach etwa 2 8 tritt automatisch Betriebsbereitschaft
ein,

4.
Bedienung

4.1,
Betrieb ohne Bedieneinheit

Bei dieser Betriebsart ist der MR K 1510 in Anlagen oder Ein-
richtungen des Anwenders integriert.

Nach Brreichen der Bereitschaft lauft, verdrahtet iiber das
Signel INTO, ein Start zur Zelle Null an. In die Zelle Null ist
ein Sprungbefehl zu programmieren, der entweder zum Programm-
start oder zu einem Programm fiihrt, des mit einem Halt-Befehl
endet (Halt-Programm). Am Beginn beilder Programme muf mit dem
Befehl IN 2 und A 3 = 1 der Stert-FF geldscht und die zentrale
Interruptmeske gesetzt werden. Falls suf Zelle Nuil ein Sprung
zum Hal t-Programm steht, ist zu beachten, daB fiir Progremmstart
nur noch INT 1 zur Verfligung steht.

Eine weitere Einflufnahme suf den Progremmablauf im MR K 1510
ist nur Uber die Interruptsignale gegeben, die in den Anlagen
und Einrichtungen des Anwenders gebildet werden.

4.2,
Betrieb mit Bedieneinheit K 7612

Der Einsatz der Bedieneinheit erméglicht die unmittelbere Ein-
fluBnahme euf den Programmablauf im MR K 1510, Die einzelnen
Angeige- und Bedienelemente sind in Abb., 3.1. dargestellt.

roboifron

&2 2.1.

Herstellen des Grundzustandes

Nach Einschalten des Netzes und Bingebe von IN 2 und A 3 = 1
werden die 2ZVE und die AnschluBeteuerungen in den Grundzustand
versetzt. Der Grundzustend dieser Funktionseinheiten wird eben-
falls durch Driicken der Taste "LOE" erreicht. Die Taste "LOE"
wirkt such im Laufzustand des Rechners. Sie setzt dabei auto-
matisch einen HALT-Befehl voran,

4.2.2.
Einlesen eines Programms durch MC-Lochstreifen in den OPS

- Auf BDE HALT-Taste betdtigens

- LBL robotron 1210 an die ADA tiber deren X 1-AnschiuB (Finga-
bekanal) anschlieBenj

- Gerdte an die entsprechende AnschluBsteuerung anschlieBen;

- MC-Lochstreifen in den LBL legen (Laufrichtung beachten, Trans-
portspur nach hinten);

- LBL iiber Taste "Netz'" eimschalteny

- Adresse 100 (oktal) im Schalterregister der BDE einsteller;

- Auf BDE Taste "LADR" betdtigens

- Auf BDE Taeste "START" betdtigen;
(Lochstreifen 1liuft bei vorhandenem Endeblock bis zum
letzten Zeichen);

- LBL ausschalten.

4.2.3.
Arbeiten mit einem im PPFS oder POS befindlichen Programm iUber
die BDE

4-2.3.1.
Starten des Programms

~ Auf Schalterregister Anfangsasdresse des Programms (oktal) ein-
stellen., Die Anzeige der eingestellien Adresse erfolgt iber
die obere Reihe der Lichtemitterdioden (ADR),

3-6 1.56.,064001.0/00
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- Durch Betdtigen der Taste "LADR" wird die Information des
Schelterregisters in das SpeicheradrefSregister der BDE einge-
tragen. Die Taste "LADR" wirkt nur im Heltzustend des Rechners,

- tber Taste "START" erfolgt der Programmstart.

Die Taste "“START" wirkt nur im Haltzustand des Rechners.

402. 2.2.

Stoppen des Programms

440246362410
Programmhalt

Die Taste "HALT" bewirkt einen Programmhalt (Zustendsenzeige
WHALT" leuchtet), indem von der Bedieneinheit wHhrend des PCI-
Zyklus des nichsten im Programm folgenden Befehls ein Haltbe-
fehl eingegeben wird. Ein unmittelbarer Weiterstart ist ohne
Verdnderung des Befehlszihlers der Bedieneinheit moglich.

4.243.242,
Halt am Testpunkt

Ist dieser Schalter gesetzt, so erfolgt ein lesufender Vergleich
der Befehlsadresse mit einer voreingestellten Information
(Testpunktadresse) im Schalterregister,

Bei Gleichhelt erzwingt die BDE Programmhalt, wobei der im
Schalterregister adressierte Befehl noch vollstiédndig abgearbei-
tet wird. Im SpeicheradreBregister steht die Adresse des im Pro-
gramm folgenden Befehls., Wird die Taste "START" betdtigt, so ar-
beitet dis ZVE ohne Verdnderungen des SpeicheradreBSregisters im
Programm weiter.

3=8 1.56.064001.0/00
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4.2. 3. 3.
Zyklusbe trieb

- Schalter "ZVK" betdétigen (1mal):
Dadurch erfolgt der Ubergeng vom Laufzustend in den Zustand
Warten. (Zustandsanzeige "WART" leuchtet auf,)

- Taste "START" betdtigen (1mal)

- Taste "ZYKTA" betdtigen:
Mit der Taste "ZYKTA" wird jeweils ein 2Zyklus des laufenden
Befehls abgearbeitet. Die zum laufenden 2Zyklus gehtrige Infor-
mation des SpeicheradreBregisters und dees Datenpuffers wird
fiber die beiden Anzeigen ADR und DAP angezeigt. Debei ist die
Angeige der Zykluskennung "PCI, PCR, PCW, PCC" zu beachten.
Beachtes Nur im Zustand "WARTEN" sind die Anzeigen auswertbar,
Im Zustand “HALT" sind sie bedeutungslos,

Man unterscheidet 4 Zyklusarten:

PCI Befehlslesezyklus

PCR Datenlesezyklus

PCW Datenschreibzyklus

PCC Ein-/Ausgabe-Zyklus
(A-Register) z.B. Ausgebedaten steht im Adrefiregister,
niederwertiger Teil. Er kenn auf der BDB-Anzeige ADRO-7 ab-
gelesen waerden,
Wihrend des PCC-Zyklus sind an der STE die Daten AR O ...
AR 7 und die AdreSsignale mefSbar,

Speicherlesen iiber die BIE

- Tagte "HALT" betHtigen;

-~ Uber Schalterregister Adresse eingebenj

- Taste "LADR™ betitigen;

- Betitigen der Teste "LES". Daten ktnnen vor der Anzeige des
Registers DAP abgelesen werden,

- Durch Betitigen der Taste "+ 1" wird das SpeicheradreBregister
um 1 Speicherplats erhtht.

3-9 1.56,064001.0/00
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40243454
Speicherschreiben iiber die BDE

Taste "HALT" betdtigen;

{tber Schalterregister Adresse eingeben;

Taste "LADR" betdtigen;

Uber Schalterregister (Bit O bis Bit 7) Daten eingeben;
Durch Driicken der beiden Tasten "SCHR" trdgt die BDE dess Bit-
muster der niederwertigen 8 Bit des Schalterregisters in den
im Speicheradrefregister adressierten Speicherplatz ein,
Parallel dezu erfolgt dle Anzeige (DAP). Beide Tasten "SCHR"
gind gleichzeitig zu driicken, um Fehleintragungen in den
Speicher weitgehend zu vermeiden. Sie wirken nur im Haltszu-
stand des Rechners.

4.243. 60
Speichersperren ilber die BDE

Der Schalter "SPER" verhindert den Aufruf der adressierten Infor-
mationen aus dem Speicher. Statt dessen Ubernimmt die ZVE die
Informetionen aus dem Schel terregister der Bedieneinheit., Damit
besteht z.B. im Schrittbetrieb die MYglichkeit, Befehle oder
Daten zu verdndern. Es ist Jjedoch zu beachten, de8 der Befehls-
zihler der ZVE weiterarbeitet, Befehle also nicht eingeschoben
werden kdnnen,

4.2.3.7.
Programmverzweigung mit Schalterregister

Das Schalterregister der BDE ist durch daes Programm abfraegbar.
Dedurch ist es m¥glich, die 8 niederwertigen Bit zu Programm-
verzweigungen zu nutzen., Dabei ist zu beachten, daB die gleich-
zeitige Arbeit mit dem Schalter "Testpunkt" nur in der Reihen-~
folge 1. Testpunkt, 2. Programmverzweigung m8glich iwt.
Detaillierte Angaben zu den verschiedenen Funktionen der Bedien-
einheit k8nnen dem Teil 9, "Bedieneinheit BDE mit ABD" entnommen
werden,

3-10 1.56.064001.0/00
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4' 3.
Bedienung mit peripheren Gerdten

Die Bedienung mit peripheren Gerdten (z.B. Fernschreibmaschinen,
Tastatur) 1st programmtechnisch zu realisieren. Die Anwendung
ist den zugehdrigen Programmbeschreibungen zu entnehmen.

13 12 11 0 9 8 F 6 5 4 3 2 1 0

O rct ARO O OO0OO0O0ODO0ODO0OOOO0OO0OO0OO

4P Z 6 5 4 3 2 7 0

O ree O0O0O0O000O0
O PeW

LOF BnHn w9 8 7 6 5 4 3 2 1 05F

ore [ [(JTTTTITITI] 1]

TEST
LADR +7 SCHR LES SCHR  SPER PUNKT YK  HALT  ZYKIA START

°Mr ] O O [ ] [T

QHALT

Abb. 3.1, Bedien- und Anzeigeelemente der Bedieneinheit
K 7612

2e

{iberpriifung des Zustands

Zur Uberpriifung der Funktionsfiéhigkeit des MR K 1510 stehen
Priifprogramme zur Verfiigung. Die Anwendung ist den zugehdrigen
Programmbe schreibungen zu entnehmen.
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2= Teid 4
Technische Wartung Pehlersuchanweisung

Der Mikrorechner K 1510 ist wartungsfrei. Stdrungen konnen nur
durch Bedienungsfehler oder Defekte auftreten., Im ersten Falle
ist die Bedienungshandlung richtig zu wiederholen, evtl. vom
Grundzustend sus (Taste LOE), und im zweiten Falle ist nach Be-
triebsdokumentation, Teil 4, zu verfahren.

Der fiir Dateneinheit im MR K 1510 vorgesehene AKM K 0315 ist
nach 15 Monaten auszutauschen.

3-12 1.56.064001,0/00 4-1 1.56.064001.0/00
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1.

Ziel und Abgrenzung der Fehlersuchanweisung

Mit dieser Anweisung kann der Anwender des K 1510 die Funktions-
fihigkeit der einzelnen Baugruppen beurteilen, Mit Hilfe der
Priifprogramme kann die Funktionsféhigkeit der Baugruppen nachge-
wiegsen werden. In vielen Fdllen entspricht die Steckeinheit
konstruktiv der Baugruppe. Vom Anwender diirfen nur Baugruppen
gewechselt, eber nicht repariert werden. Vom Priifprogramm aus-
gegebene Fehlerangaben dienen zur exakteren Vorinformation des
Kundendienstes und dem Anwender zum Verstindnis von Fehlerzusam-
menhéngen,

20
Qualifizierung

Zur PFehlersuche im angegebenen Rahmen ist dle Fdhigkelt zur Be-
dienung des K 1510 mit der beim Kunden zugehdrigen Peripherie
und zum Umgang mit den Baugruppen erforderlich.

3.
Baugruppen

Sie entspraechen den im Tell 2 unter Pkt. 2.3.2. genannten Bau-
gruppen filr die Inbetriebnehme mit Prifprogrammen.

4'
Notwendige Unterlagen

- Betriebsdokumentation K 1510, Anlage 1 und 2, 1.56.064001.0/00

- Betriebsdokumentation Modulare Stromversorgung,
1.56.064000.0/00

-~ Betriebsdokumentation Sichtgerit ANA 000, Teil 6,
1.56.039500,0/61
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5.

Vorbereitung zur Fehlersuche

Der MR K 1510 1ist nach Schutzklasse 1 ausgefihrt., Damit sind die
Niederspannungskreise nur durch eine Betriebsisolation vom Nets
getrennt.

Mit dem Entfernen des Gehiduses bzw, des MR K 1510 aus dem Ge-
hiuse werden betriebsmiBig Spannung filhrende Teile freigelegt.
Wenn zur Fehlersuche an den Beugruppeneinheiten K 0111, K 0112,
K 0113 und K 0114 des MR K 1510 die Rilckverdrahtungsplatte zu-
gingig gemacht werden soll, miissen diese Baugruppen aus dem Ge-
h#use genommen werden.

Da iiber die Befestigungselemente der STM und des NFI der Schutz-
leiter gefiihrt wird, ist vor Lésen der Befestigungselemente die-
ser Baugruppen das Netz auszuschalten.

Achtung!
Bei susgeschaltetem Rechner liegt an den Baugruppen Netzfilter

und Funkentstdrglied, die sich zwischen Netzeingang und Schal-
ter befinden, noch Netzspannung. Erst nach Ziehen des Netz-
steckers sind alle Baugruppen des MR K 1510 vom Netz getrennt.

6'
Fehlersuchsystemetik

6.1,

Priifen der elektrigchen Verbindungen

Fehlfunktionen der Baugruppen des K 1510 oder der angeschlossenen
Gerdte kdnnen ihre Ursache in lockeren elektrischen Anschliissen

oder Verbindungskebeln haben. Auch auf die Sauberkeit der direk-

ten Steckverbinder der Steckeinheiten ist zu achten,

4-6 1.56.064001,0/00
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6.2.
Priifen der Betriebsspannungen

Bei Fehlerhidufungen sind zundchst die Betriebsspannungen zu
Uberprifen. Die Messung kenn an der Rlickverdrahtungsleiterplatte
oder liber Steckeinheitenadapter vorgenommen werden. Die Spannun-
gen werden gegen Masse gemessen.

Spannung Bez. auf Rlick-~ Steckeinheiten- Kontakt
verdrahtungs- Plats
platte
5P 5™ X1... 25 A 01
9N 9 NN X1... X5 B 01
5P 5P 1 X1...X6 A 45, B 45
5P 5P 2 X7 oo X 12 A 45, B 45
5P 5P 3 X 13 ... X2 A 45, B 45
9N 9N 1 X6 ... X12 B 01
9§ 9N 2 X 13 ... X 20 B 01
5P 5PS 1 X6 ... X 12 A 01
5P 5 PS5 2 X13 ... X 20 A 01
ssp1 P X7 ...% 20 A 19
ssp2 V) X7 .es X 20 B 19
Masse X1... X2 A 24, A 25,
A 26
X8 ... X 20 A 32, A 33

Die heiden 60-P-Spannungen fiir die AFM werden nicht iiber die
Riickverdrahtung geflihrt. Sie k¥nnen an der Leitung kpl.
1.56.062638 Kontakt a 7 (60 P 1) und ¢ 7 (60 P 2) gegen Masse
gemessen werden. Die 24-P-Spannung fiir die ABW kann ebenfalls
nur an der Leitung, kpl. 1.45.000099, gemessen werden (rt,

X 3:01 =24 V, sw X 3:02 = 0 V),

Die weitere Uberpriifung erfolgt anhand der Dokumentation
"Modulare Stromversorgung K 1510%,

1) Konfigurationsabhingige Sonderspennungen. Der gleichzeitige

Einsatz von Baugruppen mit unterschiedlichen Sonderspannun-
gen ist nicht mdglich.

Baugruppe SSP 1 3sSp 2
ADA X 6010 12 P 12§
ASF K 4510 12N 12 N

4-7 1.56.064001.0/00
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p Teil 5
.3 ‘ Zentrale Verarbeitungseinheit ZVE

Funktionspriifung

Treten an mehreren, am lengen BUS angeschlossenen Baugruppen
Fehlfunktionen euf, wird die Fehlerursache zuerst in den den
BUS steuernden zentralen Steckeinheiten gesucht. Sind noch ent-
sprechendes Steckeinheiten vorhanden, wird die ZVE asuasgetauscht.
Eine zuverlidssige Aussage iliber die volle Funktionsfdhigkeit
einer Baugruppe erh#lt man jedoch nur, wenn das entsprechende
Priifprogramm fehlerfrei abgearbeitet wird. Die Priifung durch
Priifprogramme erfolgt nach Inbetriebnahmevorschrift Teil 2,
Pkt. 2.3., unter Beriicksichtigung der Beschreibung der Priif-
progremme in Anlage 2.

Hinweise:

- Beachte die fiir die Priifung erforderlichen Testhilfsmittel
nach Anlage 2, Pkt. 4;

- Zur Priifung der AnschluBsteuerungen ASV/ASS ist eine zusdtz-~
liche ASV/ASS mit KurzschluBkatel erforderlich. Dabei muB
eine ASV-FernanschluB mit einer ASV-LokalanschluB3 zusammen-
arbeiten;

- Bei der Priifung der AnschluBsteuerungen ASD und ABW wird zu-
sitzlich der Verkniipfungsedapter VKA bendtigt;

- Bine Priifung der STE-Typ 045-8003 der AnschluSsteuerung ABW
ist nur durch Gersdtepriifung moglich.

643s 10
Auswertung der Fehlerausgaten

Die Auswertung der Fehlerausschriften erfolgt anhand der betreffen-
den Testprogremmbeschreibung in Anlage 2.

4-8 1.56.064001.0/00 5-1 1.56.064001.0/00
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1.

Kurzcharakteristik

Die SVE K 2511 bildet den Kern des Mikrorechners K 1510. Sie
ist auf der Basis des ZVE-Schaltkreises U 808 D aufgebaut und
enthZlt neben diesem einen Taktgenerator und Ergénzungselektro-
nik. Die ZVE betreibt einen Steuer- und Datenbus. Daran werden
die Speichermodule und AnschluBsteuereinheiten angeschlossen,

Die ZVE kann Informationen verarbteiten und organisiert den Daten~

austausch

- vom Speicher zum Speicher

- vom Speicher zu einer AnschluBsteuerung

- von einer AnschluBsteuerung zum Speicher

- und von einer AnschluBsteuerung zu einer anderen AnschluB-
steuerunge.

Die Daten werden dabei verarbeitet oder unverarbeitet weiterge-
leitet. Die Arbeitsweise der ZVE wird durch das Programm be-
stimmt, das im Speicher des K 1510 enthalten ist.

20
Technische Daten

Verarbeitungsbreite 1 Byte (8 Bit) parallel
Wortldnge Befehle 1, 2 oder 3 Byte
Wortldnge Daten 1 Byte

Befehlsanzahl 48 Basisbefehls
Adressierbarer Speicher 16 K Byte

Register 1 A-Register zu 8 Bit

4 Bedingungsbit-FF
6 Datenregister zu 8 Bit
8 AdreBregister zu 14 Bit

Taktgrundzyklus 4,17 s 0,2 %
Befehlsausfiihrungazeit 12,5 oo 46 M8
Interrupteingsdnge 8 fiir Anschlufisteuerungen
(6 bei Einsatz des ZVZ)
1 fiir BDE
Pegel TTL-Pegel

5-5 1.56.064001.0/00
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Konstruktion 2 Steckeinheiten 135 x 170 mm2
mit direkten 90poligen Steckver-
bindern

Stromverbrauch

ZVE~Zentrale (STE 051-8470) Ig p = 1,14
ZVE-Steuerung (STE 051-8460) 19 ¥ = 0,154

3.
Technische Besachreibung

3o 1e
Verwendungssweck

Die Zentrale Verarbeitungseinheit (ZVE) koordiniert den gesam-
ten Steuerungseblauf des Mikrorechners K 1510 und tibernimmt die
Verarbeitung der Informationen,

Von der ZVE wird der Bus des K 1510 versorgt. Die Steckeinheit
n

ZVE-Steuerung" hat im Bus den speziellen Platg 6, da von ihr
der griBte Teil der Bus-Leitungen betrieben wird, Die Steckein-

heit "ZVE-Zentrale" wird euf einen beliebigen Platz dee kurgen
Bus gesteckt.

Im Mikrorechner K 1510 wird Jede der beiden Steckeinheiten der
ZVE nur einmel benStigt.

3e20
Funktion

In Abb, 5.1. (Seite 14) ist die Struktur der ZVE dargestellt.
Die Funktionsgruppen verteilen sich auf die beiden ZVE-Steckein-
he 1teno

ZVE-Zentrale:

Taktgenerator
ZVE-Schal tkreis
AnpaBschal tung
Auffangregister
Steuerung (teilweise)

ZVE~Steuerung:

5-6 1.56.064001.0/00

Dekoder
Befehlsdekoder
Adressenerweiterung
Interruptmaske
Interruptbehandliung
Steuerung (teilweise)

3.2.1.
Taktgenerator

Der Taktgenerator liefert die beiden Impulsfolgen C1 und C 2
fiir den ZVE-Scheltkreis. Die Impulsfolgen sind zueinander zeit-
lich verschoben; ihre Frequenz betrdgt Jeweils 480 kHz. Die Tak-
te C 1 und C 2 werden von der Steuerung ebenfalls verwendet. Da
der Takt C 2 auf den langen Bus gefilhrt ist, kann er mit seiner
Frequenz von 480 kHz auch in einigen Anschlufisteuerungen zur
Takterzeugung verwendet werden.

Der Taktgenerator ist quarzstabilisiert. Der Ausgangstakt

eines Quarzoszillaetors, der mit 9,6 MHz schwingt, wird durch
einen Frequenzteiler 1:20 auf 480 kHz untersetzi. Durch Auswer-
tung entsprechender Zustdnde des Teilers werden die notwendigen
Zeitverhdltnisse der Taktbreiten und -abstdnde realisiert.

302424
ZVE-Schaltkreis

Als ZVE-Schaltkreis wird der Schaltkreis U 808 D eingesetzt
(TGL 32058). Er ist ein Ein-Chip-ZVE-~Schaltkreis auf der Grund-
lage p-Kanal-MOS/LSI mit einer Verarbeitungsbreite von 8 Bift.
Durch ihn wird die Arbeitsweise der ZVE im wesentlichen festge-
legte

Die Datenkommunikation mit dem U 808 D geschieht iiber einen
8-Bit-Daten- und AdreBbus (D O .. D 7). Steuerinformationen,
14 Bit Adresse und Daten werden dgriiber zeitmultiplex z-'schen
ZVE-Scro2 tkreis und externer Schaltung ausgetauscht. Zur
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Steuerung werden zwei Eingangssignale (RD und IT)_und vier Aus-
gangesignale (SY, S 0, S 1, S 2) benutzt, die von den zugefihr-
ten Takten C 1 und C 2 abgesleivet werden.

Der Schaltkreis enthdlt einen 8-Bit-Register, sechs 8-Bit-Daten-

register, vier Bedingungsbits und eine 8-Bit-Bindrarithmetik, Ein

AdreBkellerspeicher enthilt den aktuellen Befehlszdhlerstend und
kenn maximel 7 Riickkehradressen speichern. Der Steuerteil des
U 808 D enth#lt die Logik zur Steuerung von 48 Bagisbefehlen.

3e2¢3.
Auffengregister

Durch die zeitmultiplexe Arbeitsweise des ZVE~Schaltkreises

U 808 D ist es notwendig, nacheinender ausgegebene Informetionen
extern zu speichern, um sie beim Datenaustausch zwischen dem

U 808 D und dem Speicher bzw. einer Anschlufsteuerung (AS) pa-
rallel zur Verfiigung zu haben.

Es wird gespeichert:

Auffengregister 1 | Auffangregister 2
bei Datenaustausch Adresse Adresss
ZVE-Speicher niederwertiger hoherwertiger

Teil Teil

AR O ... AR O7 AR 8 ... AR 13
bei Datensustausch Inhalt E/A-Adresse
ZVE - AS Register A

Die Zykluskennung erfolgt mit den Bit AR 14, AR 15

2.204'
Adressendekodierung und -erweiterung

Durch 2 Dekoder werden die Adressenbits AR 8 ... AR 13 ent-
schliisselt und die Signale ASI O ... ASI 19 fir die Auswahl
von Speicherchips bzw. AnschluBsteuerungen erzeugt.

roboiron

Bei E/A-Befehlen wird des Signal AR 8 durch das Signal einer
Adressenerweiterung ersetzt, wodurch sich eine Verdopplung der
verfiigbaren Ein/Ausgabe-Adressen ergibt,

Die Adressenerweiterung kann durch Befehle der ZVE gesetzt bzw.
riickgesetzt und abgefragt werden,

Steuerung

Die Steuerlogik wertet die Zustdnde des ZVE-Schaltkreises aus,
die ilber die Signale SY, S O, S 1, S 2 gemeldet werden und bil-
det aus diesen Zustandssignalen, der Zyklussteuerung AR 14 und
AR 15, den Takten und einigen speziellen Signalen Steuersignale,
die sowohl innerhalb der ZVE verwendet als esuch auf den BUS ge-
geben werden.

Fiir die Speichersteuerung werden die Signale
TAST 2, /TORA, L und S

und fiir die AnschluBsteuerungen die Signale
/PEEIN, /PEAUS, TAST 1 und /UBB

auf den Bus (s. Teil 1, Pkt. 3.5.) gelegt.

Daes Signal /UBB ist ein zentreles LYschsignal, das beim Ein-
schalten der Stromversorgung entsteht und der Einstellung des
Grundzustandes der ZVE und der AmschlufBlsteuerungen dient. Es
ist etwa 2 s lang. Fiir einen automatischen Start des Mikrorech-
ners K 1510 wird am Ende des Signales /UBB ein Interrupt auf
der Leitung INT O ausgel8st, der zu einem Programmsiart filhrt,
wenn die zu INT OgehSrenden Verbindungszellen mit der Start-
adresse des Programms gefiillt sind,

3.2.6.
Interruptbehandlung

Durch einen Interrupt kann der normale Programmablauf unterbro-
chen werden, Dafiir sind 8 Einginge fiir Interruptsignale von den
AnschluBeteuerungen (/INT O <., /INT 7) und ein spezie._er fir

5-8 1.56.064,001.0/00
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die Bedieneinheit (/INTEX) vorhanden. Soll ein Interrupt iiber eine

Leitung /JINT O ... /INT 7 ausgeldst werden, so mul die zentrale

Interruptmaske gesetzt sein. Diese wird beim Netzeinschalten oder

durch einen speziellen Befehl gesetzt.

Bei Annahme eines Interrupts wird sie rilickgesetzt; sie kenn asuch
durch einen speziellen Befehl riickgesetzt werden. Im Stopzustand
werden nur die Unterbrechungen von /INT O und /INT 1 angenommen.

Bin Interruptpuffer sorgt dafiir, daB sich evil. verdndernde
INT-Signale bei einer Interruptermehme eindeutige Zuordnung der
Prioritdt gestatten., Er speichert die Information nur bis zum
ndchsten {ffnen der Maske.

Bei Annshme eines Interrupts durch den ZVE-Schaltkreis wird an-
stelle eines Befehls vom Speicher ein Interruptbefehl, der in
der "Interruptbefehlsbereitstellung" erzeugt wird, zum ZVE-
Schal thkreis eingespeist.

Dieser Befehl wird in einem PROM gespeichert,

3.2.6.1,
Interruptbebhandlung ohne ZVZ

Es wird der Befehl "Restart" (RST) eingespeist, wobei die Zuord-
nung der Prioritdten und der Zieladressen zu den Signalen

/JINT O ... /INT 7 durch die Programmierung eines PROM, der auf
der ZVE-Steuerung steckt, erfolgt.

Standardzuordnung:

INTn Prioritdt Zieladresse (oktal)
/INT O 1 00 000

/INT 1 2 00 010

/INT 2 3 00 020

/INT 3 4 00 030

/INT 4 5 00 040

/INT 5 6 00 050

/JINT 6 7 00 060

JINT 7 8 00 070

5-10 1.56.064001.0/00
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3.2.6.2,

Interruptbehandlung mit ZV2

Beim Einsatz der ZVE mit ZVZ muB ein anderer PROM als ohne ZVZ
[}
filr dle Interruptbefehlsbereitatellung eingesetzt werden.

Fs wird der Befehl "Untedingter Sprung" (JMP) eingesetzt, wobei
die Steuerung des Auslesens der 3 Byte vom ZVZ erfolgt. Dedurch
gsind beim Einsatz des ZVZ nur die Interrupteinginge INT O ...
INT 5 méglich. Der Vorteil der Anwendung der 2ZVZ fiir die Inter-
rupsbehandlung besteht darin, daB der Kellerspeicher des
Schaltkreises U 808 D nicht bendtigt wird und somit fiir Unter-
programmspriinge freibleibt.

Die Zieledresse des Sprungbefehls ist im gesamten Speicherbe-
reich von 16 K Byte frei widhlber.

Stendardzuordnung:

INT n Prioritdt Zieladresse (oktal)
/I¥T O 1 00 000

JINT 1 2 00 010

/INT 2 3 00 020

JINT 3 4 00 030

/INT 4 5 00 040

/INT 5 6 00 050

3.206.30

Interrupt durch Signal/INTEX

/INTEX, des im Stopzustand von der Bedieneinheit bei einem
Testendruck susgeldst wird, wirkt unathédngig von der Inter-
ruptmaske und beeinfluBt diese auch nicht. /INTEX het die
hochste Prioritdt. Durch die Bedieneinheit erfolgt dabei die
Bereitstellung des entsprechenden Sprungbefehls,

5-11 1.56.,064001.0/00
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3.2. 604.
Start, Netzfehler und Restart-Interrupt

Beim Einschalten der Stromversorgung entsteht des Signal /UBB,
mit dem der Mikrorechner K 1510 in den Grundzustand gebreacht
wird. Am Ende des Signals /UBB wird ein START-FF gesetzt, das
/INT O ausldst und somit den Mikrorechner K 1510 sutometisch
startet.

Bei Verwendung des Akkumoduls (AKM) bleiten die Daten wihrend

eines Netzausfalls max, 2 Stunden erhalten. Das Signal /NEFINT,

des von einer Netzausfallerkennungslogik vom AKM geliefert
wird, 18st iiber /INTO Interrupt aus, um eine Rettungsroutine
zu starten. Damit hierbei /INTOQ unabhingig von der Stellung
der Interruptmaske Interrupt auslosen kenn, muB3 bteim Einsatz
des AKM auf der ZVE-Steuerung die Briicke X 9:05 - X 9:06 vor-
henden sein. Bei Wiederkehr der Spennung nach einem Netzsus-
fall wird wiederum des Signsl /UBB erzeugt, das START-FF ge-
setzt und /INTO musgeldst. Zur Unterscheidung zum Neustart
wird bel diesem Restart das Signal /REST vom AKM geliefert.
Die Unterscheidung dieser 3 Ursachen fiir /INT 0 erfolgt durch
Auswertung der ZVE-Steuerzustdnde, die durch einen Eingebebe-
fehl IN 2 mit A 3 = 1 in des A-Register gelangen. Bei diesem
Bingabebefehl wird gleichzeitig das START-FF zuriickgesetzt.

Des START-FF wird such durch die LOE-Taste der BDE zuriick-
gesetzt.

3. 3.
Befehlsligte

Von der ZVE wird die Befehlsliste des ZVE-Schaltkreises U 808

D vollstiéndig abgearbeitet (Befehlsliste s. Teil 1, Pkt. 3.6.).

Die auBerhalb des U 808 D verwendeten-Refehle sind:

IN 2 mit A 3 =1 Abfrege der ZVE-Steuerzustdnde fiir
Adressenerweiterung und Startzustand.
Loschen des Stert-FF. Denach progrsmm-
midBige Auswertung des A-Registers:

A 0O = 1 bedeutet Adreferweiterung
AE ein

A O = 0 bedeutet AdreBerweiterung
AE sus

A 1 = 1 bedeutet START

3040
Konfigurationsebhdngige Bestiickung

Konfiguration mit ZVZ:

- PROM auf Steckfassung (X 10:1) mit Befehlen JMP
- Briicke X 9:3 - X 9:4 nicht vorhanden
Konfiguration ohne ZVZ:

- PROM auf Steckfassung (X 10:1) mit Befehlen RST
- Briicke X 9:3 - X 9:4 vorhanden

iNT 0 - Wirkung, unsbhingig von Interruptmaske
(betrievsweise bei Notstromversorgung):

- Briicke X 9:5 -~ X 9:6 vorhanden

INT O ~ Wirkung in Abhiingigkeit von Interruptmaske
~ Briicke X 9:5 - X 9:6 nicht vorhenden.

\

MOV C,C AdreBerweiterung e¢inschalten
MOV D,D Adreflerweiterung susschalten
MOV E,E Interruptmeske setzen (Interrupt
armdglicht)
MOV B,B Interruptmeske ldschen (Interrupt verhindert)
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Teil 6
Zentrale Verarbeitungseinheit-Zusatz ZV32
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1.

Kurzcherakteristik

Der 2ZVZ X 2011 ist ein Kellerspeicher, der zur Speicherung von
Riickkehradressen, Registerinhelten und Stetussignalen bei Pro-~
grammunterbrechungen verwendet wird. Er erlsubt eine grifiere
Verschachtelungstiefe von Unterprograemmen, de der interme Kel-
lerspeicher der ZVE ausachlieflich fiir Unterprogramm-Rilck-
sprungadressen verwendat werden kann.

2.
Technische Daten

Speicherprinzip

Speicherkapazitdt
Einkellern

Auskellern
Interrupteinginge
INT-PROM der ZVE

Adresgsen
Anordnung im Bussystem

Konstruktion
Stromverbreuch

Kellerspeicher nach LIFO-Pringip
(last in - firset out)
32 Byte

Befehlszihler nieder- O
| auto-

¢ metisch

wertiger Teil
Befehlszdhler hbher-~

wertiger Teil ,
Universalregister } Programte
Bedingungsbits gesteuert

programmge steuert

6 (/INT O ... /INT 5)

enthdlt Sprungbefehl auf Inter-
ruptbehendlungsroutine

1 Eingabeadresse,

1 Ausgebesdrense

kurzer Bus

1 Steckeinheit

I5 P= 0,5 &

6-5 1.56.064001.0/00
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3.

Technische Beschreibung

3.10

Verwendungszweck

Zur besseren Nutzung der durch ZVE-Schaltkreis und Ergénzungs-
logik der ZVE des K 1510 vorhandenen Mglichkeiten derInter-
ruptorganisation kenn der ZVZ X 2011Amit seinem gesonderten
Kellerspeicher verwendet werden.

Der zusdtzliche Kellersgpeicher ermdglicht (neben der automs-
tischen Rettung des Befehlszihlers bei Interrupt) die programm-
gesteuerte Rettung von Universalregister und Bedingungsbits.

Bei Verwendung des ZVZ K 2011 kann der interne Kellerspeicher
der ZVE voll fiir Unterprogrammspriinge genutzt werden, da der

mit dem ZVZ beli Interrupt aufgebaute Sprungbefehl diesen un-

verdndert 1lHBt.

3.26

Funktion des ZVZ K 2011

Der ZVZ K 2011 (Abb. 6.1.) enthdlt einen Halbleiter-Keller-
speicher mit einer Speicherkapazitdt von 32 Byte. Nach dem
LIFO~Pringip (last in - first out) wird dabei immer das zu-
letzt eingeschriebene Byte gelesen. Diese Arbeltsweise wird
durch einen 5-Bit-AdreBzdhle> erreicht, der vor jedem Schrei-
ben um 1 erhSht und nach jedem Lesen um 1 erniedrigt wird. Eine
Uverlaufkontrolle findet nicht statt, so daB beim Schreiben
auf Adresse 31 erneut Adresse O folgt.

Bei Progremmunterbrechungen durch die Signale /INT O bis

/INT 5 lbernimmt der ZVE-Zusatz die Speicherung der Riicksprung-
adresse und die {bertragung eines Sprungbefehls aus der ZVE-
Steuerung in die ZVE-Zentrale. Dazu mufl der PROM-Schaltkreis
der ZVE-Steuerung mit Sprungbefehlen zu den Interruptbehand-
lungsroutinen programmiert sein., Die Ubertragung der einzelnen
Befehlgbytes in die ZVE-Zentrale und das Speichern der 2 Adres-

6-6 1.56.,064001,0/00

senbytes wird durch ein Schieberegister, das die von einem Zu-
standsdekoder erkannten Interruptzustéinde T 1 I zdhlt, ge-
steuert.

Beim ersten Interruptzustand wird lediglich die 1. Stelle des
Schieberregisters gesetzt. Beim zweiten Interruptzustand wird
der Adressenzihler des Kellerspeichers um 1 erh8ht und enschlie-
fend der an den Eingingen AR 8 - AR 15 anstehende hdherwertige
AdreBteil des Befehlszidhlers gespeichert. AuBerdem wird des
Signel /INT 6 en die ZVE-Steuerung gesendet, wodurch das 2,

Byte des Sprungbefehls vom Befehls-PROM an den Eingabebus der
ZVE geschaltet wird. Beim dritten Interruptzustand wird der
AdreBzdahler erneut um 1 erhdht und anschlieBend der niederwerti-
ge AdreBteil des Befehlszihlers gespeichert. Gleichzeitig werden
filr die Ubertragung des letzten Bytes des Sprungbefehls die
Signale /INT 6 und /INT 7 an die ZVE-Steuerung geschaltet.

Damit ist der Befehlszihler des ZVE-Schaltkreises mit der An-
fangsadresse der entsprechenden Interruptbedienroutine gela-
den. Diese sind entsprechend der Kodierung des Interrupt-PROM
der ZVE vorzugsweise:

Prioritdt Zieladresse (oktal)
/JINT O 1 00 000
JINT 1 2 00 010
/INT 2 3 00 020
JINT 3 4 00 030
JINT 4 5 00 040
/JINT 5 6 00 050

Bei Beginn der Interruptbedienroutine erfolgi die progremmierte
Abspeicherung des A-Registers im Kellerspeicher des ZVZ (out
12)., Danech werden mit IN 2 (A O = 1) die Bedingungsbits, die
bei Eingabebefehlen in der Zeitstufe T 4 an den Datenleitungen
des ZVE-Schaltkreises anliegen, in den Kellerspeicher iibernom-
men. Nach der Rettung der Bedingungsbits wird ein beliebiges
weiteres Universalregister des ZVE-Schaltkreises in dss A-Re-
gister geladen und mit OUT 12 im Kellerspelcher des ZVZ abge-
speichert.

6-7 1.56.064001.0/00
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Damit stehen zwei Universslregister und nach entsprechenden Ver-
schiebeoperationen das H- und L-Register des ZVE-Schaltkreises IN 2 Bedingungsflipflops im Keller-
zur weiteren Rettung der verbliebenen Universalregister im OPS mit A O = 1 speicher in der Form:

zur Verfiigung.

Mit Befehl IN 2 (A 3 = 1) kann die Stellung der AdreBerweiterung T 6 5 4 3 2 10

abgefragt und bei Bedarf im OPS progremmifig abgespeichert wer- (6 s s /z /2 /P O 61
den. Danach kenn mit der Bearbeitung des entaprechenden Inter-

rupts begonnen werden. N 2 Lesen des Stapelspeichers und

Nach Beendigung der Interruptbearbeitung erfolgt die vollstén- mit A 1 = 1 Adreflerniedrigung

dig programmiert gesteuerte Wiedereinstellung der ZVE-~Regi-
ster, des Befehlszihlers, der Bedingungsbits und der AdregSer-
weiterung. Dezu werden mit Befehlen IN 2 (A 1 = 1) die 5 Bytes
des Stapelspeichers gelesen. Mit den nieder- und hBherwertigen
Teilen des Befehlszihlers wird im OPS-Bereich ein IMP-Befehl
aufgebaut, Die Bedingungsbits, die autometisch in der Form:

7 0
¢c s s /z /z /P o o0

im Stapelspeicher abgespeichert werden, kinnen mit Befehl ADA
wieder eingestellt werden.

Nachdem alle Register und Bedingungsbits sowie die AdreBerwei-
terung den Zustand vor der Unterbrechung erreicht haben, wird
der aufgebaute Sprungbefehl ausgefiihrt und damit das Progremm an
der unterbrochenen Stelle fortgesetzt.

3e3e
Befehlsliste des ZVZ K 2011

Die B/A-Befehle des 2ZVZ K 2011 sind von der Stellung des Adref-
erweiterungsflipflops der ZVE unpbhingig.

Folgende Befehle sind festgelegt, d.h. nicht durch Wickelverbin-
dungen widhlbar:

ouUT 12 AdreSerh8hung und Abspeichern des
A-Registers im Kellerspeicher

- .56.064001.
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1.

Speicherorganisation

Die Speicherkapazitdt fiir den Halbleiterarbeitsspeicher des
Mikrorechners K 1510 betrdgt maximal 16 K-Byte. Diese Speicher-
kapazitdt kann je nach Erfordernis des Gesamtgerites durch den
Einsatz von Fegtwertspeicher-Steckeinheiten PFS K 3810 und Le-
se-Schreib-Speicher-Steckeinheiten OPS K 3510 und/oder 0SS K
3512 realisiert werden,

1.1,

Statische Speicher K 3810, K 3510 und K 3512

Die Pestwertspeicher~StEen des PFS K 3810 werden mit 0,25 K-
Byte PROM-Schaltkreisen bestiickt und weisen eine Kapazitit von
max., 4 K-Byte auf. Die Lese-Schreib-Speicher-StEBen des OPS K
3510 sind auf der Grundlege von statischen 0,256 K-Byte RAM-
Schaltkreisen aufgebaut und enthalten eine Kapazitdt von max,
0,75 K-Byteo

Die Lese-Schreib-Speicher-STEen des 08S K 3512 gind auf der
Grundlage von gtatischen 1 K-Bit RAM-Schal tkreisen aufgebaut
und enthalten eine Kapazitdt von max. 4 K-Byte,

Die Aufriistung bis zur Gesamtkapazitdt des Halbleiterarbeits-
speichers erfolgt durch den mehrfachen Einsatz der o.g. Spei-
chersteckeinheiten, Dabei ist zu beachten, daB die Blockgrensze
bei OPS~-STEen nicht innerhalb des Speicherbereiches einer STE
liegen darf. BEs diirfen maximal 3 0SS-STEen (unabhiingig von der
Variante) in einem MR K 1510 eingesetzt werden. Diese Beschrin-
kung resultiert aus der Belastbarkeit des Selektionssignals
BERNTL.

Festwertspeicher-StBn und Lege-Schreib-Speicher-StEen sind
gegeneinander austauaschbar,

7-5 1.56.064001.0/00
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2.

Programmierbarer Festwertspeicher PFS K 3810

2.1
Kurgcharakteristik

Der programmierbare Festwertspeicher PFS K 3810 dient der Spei-
cherung von PFestdaten fir nichtvariable Programme u.d. innerhalbd
des Halbleiterarbeitsspeichers.

Der PPS K 3810 wird durch die STE-Typen
051-8260 (PFestwertspeicher-STE mit 4 K-Byte)
und 051-8261 (Festwertspeicher-STE mit 2 K-Byte, Bestlickungs-~

variante von 051-8260)
realisiert,

Die Steckeinheiten sind mit 24poligen DIL-Steckfassungen zur
Aufnahme von PROM-Schaltkreisen ausgestattet. Die PROM-Schalt-
kreise miissen vor dem Einsatz in der Steckeinheit suf einem
PROM-Programmiergerit mit dem erforderlichen Progremm beschrie-
ben werden. Eine Anderung der Programme ist durch Austausch
oder Reprogrammierung der PROM-Schaltkreise jederzeit m8glich,

2.2.
Technische Daten

Max. Speicherkapazitdt 4 K-Byte
Abriistungsstufen der

Speicherkapazitdt 2 K-Bytc1)
Zugriffegeit 1,7,43

vom Anliegen des Signals TORA bis
zum Brscheinen der Ausgengsdaten
energieunabhingige Speicherung
von Festdaten

Datenerhalt

1) Eine Abriistung der Speicherkapazitét in Stufen von 256 Byte
ist mdglich, wenn die entsprechenden PROM-Schaltkreise
nicht bestiickt werden. Dabei bleibt aber Jeweils ein Adres-
senbereich bis zur vollen 2 K-Byte-Stufe belegt und kann
nicht snderweitig benutzt werden.

7-6 1.56.064001,0/00
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Konstruktion 1 Steckeinheit
Betriebsspannungen 5P=+5V+5%

9N==-9V4t5%
Stromaufnahme

Die Speichersteckeinheiten sind mit einer Binrichtung zur Redu-
zierung der Stromaufnehme beil Nichtauswahl der Steckeinheit ver-
sehen., Der Strombedarf der Speichersteckeinheiten ist somit vgn
der Betriebsweise, insbesondere von der Aufrufhéufigkeit,.abhan-
gig. Die angegebenen Werte flur die Stromaufnahme sind typische
GroBen und gelten unter Nennbedingungen.

Der Betriebsstrom tritt bei stdndigem Aufruf des Speichers
(aufeinanderfolgende Lesevorgdnge) auf. Bel Nichtauswahl der
Steckeinheit gilt der Ruhestrom.

- Betriebs- Stromeufnahme
3:§ggrgung zustand %eilPFS K 3810
m
4 K-Byte 2 K-Byte
I Ruhe 170 130
15 F Betrieb 350 240
15 ? Ruhe 80 40
19 Y Betrieb 250 150
9N
2.3

Technische Beschreibung

23010
Verwendungszweck

Der PFS K 3810 wird els programmierbarer Festwertspeicher im
Mikrorechner K 1510 eingesetzt,

7.7 1.56.064001.0/00
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2' 3.2.
Funktion

DieBaugruppe PFS K 3810.,01 ist mit Steckfassungen fur 16 Stick
PROM-Schaltkreise, mit ein- und susgengsseitigen Pufferstufen
(TTL-Schaltkreise) zur Anpassung an den Mikrorechner-BUS und
mit einer Schaltstufe zur Herabsetzung der Verlustleistung bei
Nichtauswahl der Steckeinheit bestilickt. Die Baugruppe PFS K
3810-02 ist eine abgeriistete Veriente mi% 8 Steckfassungen fiir
PROM~-Schaltkreise.

Die Steckeinheiten beinhalten folgende Funktionsgruppen: Matrix
der Speicherschaltkreise. Adressenzuordner und Tast-Schaltstufe.

Die Funktion ist aus Abb. 7.1. "Blockschaltbild PFS K 3810"
ersichtlich., Die Steckeinheit des Festwertspeichers trdgt die
Speicherschaltkreise fiir eine Speicherkapazitdt von 256 Worten
zu 8 Bit,.

Durch eine der 16 Chip-Auswahl-Signale (/ASI O ... /ASI 15) wird
der Ausgeng des jeweils zugehdrigen Speicherschaltkreises akti-
viert., Bei Auswahl der Steckeinheit durch das entsprechende
Blockauswahlsignal (ASI 16 ... ASI 19) und Anliegen des Lese-
befehls "L" wird der TAST-Schelter eingeschaltet ("L" hat die
gleiche Zeitlage wie “TAST") und damit die Betriebsspannung an
die Speicherschaltkreise gelegt. Nach etwa 0,88 wird die
ektuelle Adresse (AR O ... AR 7) durch das Signal "TORA" ange-
legt, um die Betriebsbedingungen fiir den PROM=-Schaltkreis

U 551 bzw. U 552 einzuhalten. Die Speicherlesedaeten werden an
den Ausgdngen von TTL-Gattern (mit offenem Kollektor) nur frei-
gegeben, wenn die Steckeinheit ausgewdhlt ist (ASI 16 e.e

ASI 19) und der Lesebefehl "L" anliegt.

Bei einer abgeriisteten Steckeinhelt muB8 durch den Einsatz einer
Briicke fiir die Adresse "A 11" deflir gesorgt werden, def die
Ausginge der TTL-Gatter bel Auswahl des nichtbestiickten Spei-
cherbereichs gesperrt bleiben,

In diesem Falle wird durch die abgeriistete PROM-STE (PFS

U 3810.02) nur die untere Hilfte des durch ASI 16 ... ASI 19
gewdhlten 4 K-Blockes belegt.

7-8 1.56.064001.0/00
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Im unausgewdhlten Zustend der Steckeinheit wird durch den TAST-
Schalter das Potentlal 5 P an einen besonderen Steuereingeng
aller Speicherschaltkreise der StE gescheltet und damit deren
Stromeufnahme typisch auf 1/7 ihres Betriebgwertes gesenkt,

Im ausgewdhlten Zustand der Steckeinheit und damit im ektiven
Zustand des TAST-Schalters erhdlt der genannte Steuereingaeng
das Potentiel 9 N, und alle Speicherschaltkreise der Steckein-
heit fiihren vollen Betriebsstrom, unebhiingig devon, welcher der
Speicherschal tkreise durch ein Chip-Auswahl~Signal /ASI ...
aktiviert ist. Zu Priifzwecken ist der genannte Steuereingang
der Speicherschaltkreise als Signal P 9 N (Priifpunkt) euf den
Kontakt B 37 am Steckverbinder gefiihrt,

Konstruktive Gestaltqu

Die Sfeckeinheit ist bei einer Bauhthe = 13,5 mm gemischt be-
stiickt mit Speicherschaltkreisenin MOS/LSI-Technik, mit TTL-
Schaltkreisen zur Anpaessung an den Mikrorechner-BUS und diskre-~
ten Bauelementen fiir den Transistor-Schaelter zur teilweisen Ab-
schaltung der Betriebsspannung der Speicherschaltkreise. Die
Betriebsspannungen werden auf der StE durch Elyt-Kondensatoren
und PFolie-Kondensatoren gesiebt., Das Adressenguordnerfeld ist
mit Wickelstiften versehen., Die jeweilige Adressenzuordnung mit
Sieckeinheit erfolgt durch Wickelverbindungen (. Einstellvor-
schrift).

3.
Operativapeicher OPS K 3510

3.1.

Kurzcharakteristik

Der Lese-Schreib-Speicher (Operativspeicher) OPS K 3510 dient
zur Speicherung aller varieblen Daten innerhaldb des Haelbleiter-
arbeitsepeichers wihrend des Programmablaufs im Mikrorechner

K 1510,

7-9 1.56.064001,0/00
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3624

. Technische Daten
[ I
© s’ Speicherkapazitdt OPS ¥ 3510,02 768 Byte
§ ® Q 0PS K 3510.,03 512 Byte
~ S S g N 0PS K 3510.04 256 Byte
x M=% Q 9 o4 2
QT ‘— § x X ™ ) Zugriffszeit = 1,7 us
201 1 |8 | S a bl os 1] s vom Anliegen der Signale ASI bis
g' Il : 'g En x | : § : % zun Erscheinen der Ausgangsdeten
\% § ] § T §:> Datenerhalt Information geht bei Abschalten
Y ~ x 8 f der Betriebsspannung verloren
1S < © b | ~
= x o o E Konstruktion 1 Steckeinheit
% HITH 11T § Be triebsspannungen 5P=+5V+5%
= = IN==-9V5%
o8
° Stromaufnahme:
Die Speichersteckeinheiten sind mit Einrichtungen zur Reduzie-
of o% rung der Stromeufnehme bei Nichtauswahl der Sieckeinheit ver-
l [ sehen. Der Strombedarf der Speichersteckeinheiten ist somit von
& der Betriebsweise, insbesondere von der Aufrufhdufigkeit, ab-
- o8 h#ingig. Die angegebenen Werte filr die Stromaufnehme sind typi-
7 sche GrdBen und gelten unter Nennbedingungen. Der angegebene
i Betriebsstrom tritt bei stdéndigem Aufruf des Speichers (auf-
, einanderfolgende Lese- odsr Schreibvorginge) auf. Bei Nichtaus-
/ - = S% wahl der Steckeinheit gilt der Ruhestrom.
- i ° Y 'S N S Strom- Betriebs~-  Stromaufnehme
Y IS AN =, y 8 | §5% versorgung zustand der OPS X 3510
3 XX <] AN X wlN S X &EX3 m
~ ~ 768 Byte 512 Byte 256 Byte
15 P Ruhe 420 300 200
I 430 400 230
L - 5P
3| 1 3 Igy 320 240 110
Y 2 Iy y 430 290 150
2 u:g
£ 3 3
S XN —~
3| &8 £
M & L

Abb, 7.1. Blockschaltbild PPS K 3810
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3e30
Technische Beschreibung

3.3.1.

Verwendungszweck

Der OPS K 3510 wird im Mikrorechner K 15i0 als Operativspei-
cher (statischer Lese-Schreib-Speicher) eingesetszt,

363626
Funktion

Die Steckeinheit trdgt die statischen Speicherschaltkreise fir
eine Speicherkapazitdt je nach Bestiickungsvariante bis max.

0,75 K-Byte und ist weiterhin mit ein- und susgangsseitigen Puf-
ferstufen (TTL-Schaltkreise ) zur Anpassung an den Mikrorechner-
BUS und mit einem TAST-Schalter zur Herabsetzung der Verlust-
leistung bei Nichtauswahl der Sieckeinheit bestiickt,

Die Steckeinheiten beinhalteten folgende Funktionsgruppens:
Matrix der Speicherschaltkreise, Adressenzuordner und TAST-

Schalterstufe.

Die PFunktion ist sus der Abb. 7.2. "Blockschaltbild OPS K 3510"
ersichtlich, Eine Steckeinheit des stetischen Lese-Schreib-Spei-
chers trigt max. 24 Stilck Speicherschaltkreise, wobei jeder
Speicherschaltkreis eine Speicherkapazitdt von 256 Worten su

1 Bit enthilt. Von den 16 Auswahlsignalen (/ASI 0 .., /ASI 15)
werden zur Adressierung der Steckeinheit Jeweils 3 Signale (bel
max. Bestiickungsvariante 0,75 K-Byte) und von den Blocksuswahl-
signalen (ASI 16 ... ASI 19) jeweils 1 Signal bendtigt, die iiber
den Adressenzuordner auf die Steckeinheit gefiihrt werden.

Da jeder Speicherschaltkreis des statischen‘Lese-Schreib-Spei-
chers nur eine Worilinge von 1 Bit realisiert, werden durch
jedes der 3 auf die Steckeinheit gefiihrten Auswahlsignale
(/ASI 10 <.+ /ASI 15) die Ausginge von Jewells 8 Speicher-
schaltkreisen gleichzeitig aktiviert (Reihenauswahl),

robaoiron
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Die auf der Steckeinhelt angeordnete Trensistorschaltstufe
(TAST-Schalter) trennt im inaktiven Zustand (Nichtauswahl der
StE) den BetriebsspannungsanschluB Up aller Speicherschaltkreise
von der Spannung 9 N. Debeil wird nur noch die eigentliche Spei-
chermatrix der Schaltkreise mit Energle versorgt. Die Stromasuf-
nahme der Stieckeinheit wird dadurch gegeniiber dem Betriebszustand
wesentlich gesenkt,

Bei Auswahl einer Reihe von 8 Speicherschaltkreisen (iiber eines
der Signale /ASI O ... /ASI 15) und enliegendem Blockauswahl-
signal (ASI 16 ... ASI 19) wird liber den "PAST"-Impuls der TAST-
Schalter aktiviert.

Das Potential der Betriebsspannungsanschliisse Up der Speicher-
schaltkrelse ist zu Priifzwecken als Signal P 9 N auf den Steclk-
verbinder gefiihrt,

Bei Anliegen eines Schreibsignals werden die Schreibdaten, die
vom BUS direkt auf die Speicherschaltkreise gefilhrt sind, in die
ausgewdhlte Adresse des Speichers libernommen.

Bei einem Lesevorgang werden die Lesedaten des Speichers liber
TTL-Gatter (mit offenem Kollektor) an den BUS gegeben. Dabei
gind die Ausgangsgatter nur freigegeben, wenn die ausgewihlte
Schaltkreisreihe tatséichlich bestlickt ist (und damit das ent-
sprechende /ASI-Signal euf dem Zuordner durchverbunden ist).

303630
Konstruktive Gestaltqgg

Die StE ist gemischt bestlickt bei einer BestlickungshBhe =

13,5 mm mit Speicherschaltkreisen in MOS/LSI-Technik, mit TTL-
Schaltkreisen zur Anpassung an den Mikrorechner-BUS und mit
diskreten Bauelementen filr die Transistor-Schaltstufe zur teil-
weisen Abschaltung der Betriebsspannung der Speicherschal tkrei-
se, Die Betriebsspannungen werden auf der StE durch Elyt-Kon-
densatoren und Folienkondensatoren gesiebt.

Das Adressenzuordnerfeld ist mit Wickelstiften versehen. Die
Adressenzuordnung zur Jeweiligen Steckeinheit erfolgt durch
Wickelverbindungen (s. Binstellvorschrift),

7-14 1.56.064001.0/00
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4e

Operativspeicher 0SS K 3512

4.1,

Kurzcherakteristik

Der Lese—Schreib-Speicher ( Operativspeicher) 0SS K 3512 dient
zur Speicherung aller variablen Daten innerhald des Halbleiter-
speichers wdhrend des Programmablaufes im Mikrorechner K 1510,
In Zusammenarbeit mit dem Akku-Modul (AKM) ist der Datenerhalt
auch wihrend eines Netzausfalls mbglich.

4.2,

Technische Daten

Speicherkapazitdts 0S5 K 3512.01 4 K Byte
0S8 K 3512.02 2 X Byte
0SS K 3512.03 1 K Byte ’

Im MR K 1510 dlirfen maximal 3 0SS (unab-
héngig von der Speicherkepazitdt) betrie-
ben werden.

Zugriffszeit: = 0,55 u8
vom Anliegen der Signale ASI bis zum Er-

seheinen der Ausgangsdaten

Datenerhalt: Information geht bei Abschalten der Be-
triebsspannungen varloran.
Bei BERNTL = "Low" kann die Betriebs-
spennung flir die Speicherschaltkreise
(5 PS) auf + 2,0 V abgesenkt werden,
wodurch ein Datenerhalt mit verringer-
ter Leistungsaufnahme erreicht wird.

Konstruktion: Steckeinheit
Betriebsspannungen
Normalbetrieb: 5P =+5V+5%

5PS=4+5V+5%

7-15 1.56.064001.Q/00
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Datenerhalt: 5P =0
5P8 = 2,0 +ea 5,0V

Stromauf- Betriebse- 0SS K 3512

nahne zustend 4 X Byte 2 K Byte 1 K Byte
I5 P/mA Betried T0 T0 70

15 P/mA Datenerhalt 0 0 (o]

IS PS/mA Be trieb 1000 600 300

15 PS/mA1) Datenerhals 700 400 200

1) bei U5 pg = 2,5V

4.3.

Technische Beschreibung

4.3.1.
Verwendungszweck

Der 0SS K 3512 wird im Mikrorechner K 1510 als Operativspei-
cher (stetischer Lese-Schreib-Speicher) eingesetzt,

4,3.2,
Funktion

Auf einer Steckeinheit des O8S sind, je nach Bestiickungsva-
riante, die statischen MOS-Speicherschaltkreise (1024 x 1 Bit)
fiir max. 4 XK Byte (= 1 Block) untergebracht. Die Funktion ist
aus Abb, 7.3. "Blockschaltbild 0SS K 3512" ersichtlich,

AuBer der Speichermatrix (maximal 4 x 8 Schaltkreise =

4 x 1 K Worte 2 8 Bit = 4 K Byte) sind eine Adressendeko~
dierung und ausgangsseitige Pufferstufen (TTL-Schaltkreise)
zur Anpsssung an den K 1510-BUS vorhanden.

Durch die Entschliisselung der Adressen AR 10 und AR 11 wird
jeweils eine Gruppe von 8 Speicherschaltkreisen (1 K Byte)

robotron
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auggewshlt. Die Auswahl 1 aus 1024 wird durch die Adressen
AR ® ... AR 9 im Schaltkreis selbst reslisiert.

Der Adressendekoder ist so sufgebaut, daB neten der Verarbei-~
tung eines der 4 Blockauswahlsignale (ASI 16 ... ASI 19) auch
ein Detenerhalt bei Netzausfall mit reduzierter Leistungsauf-
nahme mdglich ist. Zur Steuerung dient das Signel "BERNTL",
das von der Stromversorgung geliefert werden muB,

Bei BERNTL 2 "low" kdnnen die Versorgungsspennungen 5 PS auf
+ 2,0 Vund 5 P auf O V abgesenkt werden. Die Leistungsaufnah-
me betrdgt dann nur noch etwa 1/4 des Betriebswertes.

BERNTL belastet die Signalquelle mit 4,3 TTL-Lasteinheiten
je STB, unabhiingig von der Ausriistungsvariente, so daf mexi-
mal 3 0SS K 3512 im MR K 1510 gleichzeitig betrieben werden
diirfen, wenn Datenerhslt vorgesehen ist.

Bei Anliegen des Schreibsignals S werden die Schreibdaten, die
vom BUS direkt an die Speicherscheltkreise gefiihrt sind, in
die Speicherzelle durch die Adresse ausgewdhlt libernommen,
Beim Lesen werden die Lesedaten des Speichers iiber TTL-Gatter
(mit offenem Kollektor) an den BUS gegeben. Dabei werden die
Ausgangsgatter nur freigegeben, wenn eine auf der STE vorhan-
dene Speichersdresse angesprochen wird (entsprechende Block-
auswahl an X 5 und Gruppenauswahl en X 9 verdrahtet).

Bei der voll- éder teilbestiickten Baugruppe (0SS K 3512.01
und 0SS K 3512.02) kann durch Auftrennen der Verbindung am
Zuordner X 9 eine adressenmdHBige Abriistung erfolgen. Die dann
nicht mehr belegten Adressenbereiche kdnnen im MR K 1510 von
anderen Baugruppen benutzt werden,

T-17 1.56.,064001.0/00
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4- 30 30

Konstruktive Gestaltung

S
Die STE ist bei einer BauhBhe = 13,5 mm auf der Bestlickungs- %’g—— Q2 | ~
seite gemischt mit Speicherschaltkreisen in MOS/L8I-Technik, g . g L } 3
TTL-Schaltkreisen, diskreten Widerstinden zur Realisierung ib‘& g | I~
bestimmter Ansteuerpegel und Siebkondensatoren bestlickit, (%"Qb_—_‘ g \"E : §

T

Die Betriebsapannungen werden auf der STE mit BElyt-Kondensa- § 2‘ ' § =
toren gesiebt (u.a. 2 Elyt-Kond. 2,2 uF/25 V je 8 Speicher- Q&_ ogy (EQ o ]
schaltkreise), ax S §; Q
Die Adressenzuordner X 5 und X 9 sind mit Wickelstiften ver- %Q E %\E
sehen. Die Adressenzuordnung zur Steckeinheit und zur Spei- \I‘;%T b =
cherschaltkreisgruppe erfolgt durch Wickelverbindunzen

(s. Teil 2, Pkt. 3, Einstellvorschrift). L-————

g o
- @
o%
%&Fé 5 L
L B
- ]
it 5
XX é % §:
oy 5
HIRINIR ]

Abb, 7.3, Blockachaltbild 088 K 3512
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Teil 8
Tastatur TAS

mit Anschlufsteuerung Tastatur ATA

1.56.064001,0/00_
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1.

Kurzcharakteristik

Die Tastatur TAS dient zur Eingesbe von elphanumerischen- und/
oder Steuerzeichen in den K 1510. Sie wird els selbsténdige
Baugruppe im eigenen Gefdf geliefert und iiber Kebel mit der
AnschluBsteuerung Tastatur ATA vertunden.

Die TAS besteht sus der alphesnumerischen Testatur ANT und der
Punktionstastatur FNT, wobei die FNT abriistbar ist.

Mit der ATA K 7013 wird dem Kunden die M&glichkeit gegeben,
von ihm selbst zusammengestellte Testaturen en den Bus des

K 1510 anzuschlieBen. Die Anpassung der verschiedenen Tasta-
turen an den Bus des K 1510 zeigt folgende Tebelle:

ANT 4 FNT: TAS K 7610 - ATA K 7011

ANT: TAS K 7611 - ATA K 7011
TAS K 7616 - ATA K 7011

Kundentastetur: bis 2 x 40 Tasten -
ATA K 7013

2.

Technische Daten

ANr AT

Anzaehl der Tasten (gesamt): 65 34

~ mit festliegender Symbolik: 49 -

bzw. Steuerfunktion: 5 34

- festgelegte Steuertasten: 11 -

Anzeigemdglichkeiten iiber Licht-

emitterdiodens: - 14

Abfrage der TAS euf Tastendruck: zyklisch und auto-
matisch durch die
ATA

Dauer eines Metrixabfregezyklus: 534 ms

Bedienbarkeit der TAS: roll over-Arbeitsweise mog-
lich (zweite Taste kian be~
gtdtigt werden, wenn die er-

ate noch sgd.nﬁc.k.t_d.s.t.)__—
8-5 1.56.064001.,0/00
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Scehutg vor Fehleingabe bei gleich-
zeltigem Bedienen mehrerer Tasten: Auswertung der zuerst ge-—
dritickten Taste
Datenformet der Tasteninformetion: ~ ISO-T7-Bit-Kode nach
TGL, 23207 fiur elphanume-
rigche Zeichen und Son-

derzeichen
- 8-Bit-Kode fiir Funktions-
tasten
Schnittstelle TAS-ATAf gerdteintern
zul. Kabelldnge zwischen TAS und
ATA: max. 3 m
Stromverbrsuch
- ATA X 7011 mit TAS K 7610: 15 P = 0,75 A
—~ ATA X 7011 mit TAS K 7611: 15 p = 0,55 A
- ATA K 7013 mit Kundentastetur: I5 p = 0,95 A
- ATA K 7011 mit TAS K 7611: 15 p = 0,6 A
Konstruktion
- ANT Leiterplatte 300 x 150 mm
mit 39polig. Steckverbinder
- FNT Leiterplatte 150 x 170 mm
Y mit 39polig. Steckverbinder
~ ATA 1 Steckeinheit am langen BUS mit

2 x 39polig. Steckverbinder

Belegte Adressen am BUWS: gleich fiir ATA K 7011 und ATA K 7013
1 Eingabeadresse
2 Ausgabeadressen

8-6 1.56,064001.0/00
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3.
Technische Beschre ibung

301.

Verwendungszweck

Von der ANT konnen Buchsteben, Ziffern oder Sonderzeichen in den
K 1510 iibertragen werden. Der 7-Bit-Kode nach TGL 23207 l#B%t da-
bei die Moglichkeit der Unterscheidung zwischen GroB- und Klein-
buchstaben (einschlieflich Ziffern) zu. Zum Umschelten zwischen
GroB- und Kleinschreibung dienen die Tasten UC (upper case =
GroBbuchstaben) und LC (lower case = Kleinbuchstaben). Mit der
Taste OC (other case = anderer Zustend) kann widhrend der Dauer
ihrer Betditigung in den anderen als den durch UC und LC fest-
gelegten Zustand umgeschaltet werden. Der eingeschaltete Zu-
stend wird durch eine rote Signallampe (Signallampe 2 - neben
der Taste UC) angezeigt. Bestimmte Buchstabentasten liefern bei
gleichzeitigem Betdtigen der Taste CTRL (control) Steuerzeichen
des ISO-7-Bit-Kodes. Die 11 festgelegten Steuertasten der ANT
erzeugen einen 8-Bit-Sonderkode. Devon sind 6 Tasten mit Pfei-
len beschriftet. Je nach Programm dienen diese Tasten als Kur-
sorsteuertasten fiir die Bildschirmeinheit oder 2ls Formetsteu-
ertasten fiir Drucker oder Schreibmaschine. Die restlichen 5 Ta-
sten sind frei programmierbdar.

FNT

Die 34 Tasten der FNT erzeugen einen 8-Bit-Sonderkode und sind
fir die Programmierung frei verfiigbar. 16 Tasten kinnen als
Zehnertastatur fir vorwiegend numerische Eingaben verwendet
werden, Weiteren 14 Taesten ist je eine Lichtemitterdiode LED
riumlich zugeordnet. Taste und LED sind aber elektrimch ge-~
trennt, 80 daB eine freie Verwendbarkeit der LED mdglich ist.

8-7 1.56.064001,0/00
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3.20
Funktionsbe schreibung

8. hierzu auch Abb., 8.,1. und 8.2.

3.2.1.
TAS

Die Tastenkontakte sind zu einer 8 x 8-Matrix (ANT) bzw. einer
4 x 8-Matrix (FNT) gescheltet. Bel Tastendruck werden Zeile und
Spalte, in der sich die hetitigte Taste befindet, elektrisch
verbunden. Die Zeilen und Spalten der Matrix werden auf Steck~
verbinder gefiihrt. Innerhalb der ATA werden FNT-Matrix und
ANT-Matrix zu einer 12 x 8-Matrix verbunden. Fir den Kunden
besteht die Moglichkeit, selbet Taestaturen aufzubauen und anzu-~
schlieBen, Dazu ist besonders die ATA K 7013 geeignet.

3.2.2.

ATA

Die ATA fragt im Rechnertakt 02 die 8 Zeilen der TAS-Matrix
ab. Nach Abfrage der 8. Zeile erfolgt mit dem nHchsten Takt
die Umschal tung auf die ndchste Spalte und die Abfrage der

1. Zeile. Beim Driicken einer Taste wird im entsprechenden Ma-
trixpunkt ein low-Signal von der Spalte auf die Zeile geschal-
tet. Der die Abfrage steuernde Tekt wird blockiert und bei ge-
setzter Gerdtemaske Interrupt eausgeltst. Die Spalten der Ma-
trix sind an den dezimalen Ausgidngen eines 4 zu 16-Dekoders
und die Zeilen der Matrix an den dezimalen Eingingen eines 1
aus 8 Multiplexers angeschlossen.

Der Multiplexer ist mit den Ausiangen 21, 22 und 23 und der

Dekoder mit den Ausgiéngen 2 ’ ’ 2 und 2' eines Dualzihlers
verbunden. Damit ist jeder Stellung des Zdhlers eindeutig eine
Position der Matrix zugeordnet. Beim Driicken einer Taste wird
der Ziéhler in dieser Stellung angehalten,

Durch Eingebebefehl kann nach Auswertung des Interrupt durch
Aufschalten der Zdhlerausginge sauf die Eingabeleitungen des

8-8 1.56,064001.0/00
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K 151 0-BUS die Eingabeinformetion in den Rechner geholt werden.
Brfolgt ein Eingabebefehl zu einem Zeitpunkt, wo keine Taste
gedriickt ist, so wird eine undefinierte Information in den Rech-
ner iibertragen,

Bgi der ANT werden die Z#hlersusginge herdwaremifig auf den
IS0-7-Bit-Kode umgeschliisselt. Bei der Umschliisselung werden
die Einstellungen auf GroB- oder Kleinschreibung bzw. Steuer-
zeichen beriicksichtigt.

3.2430
Akustisches Signal

Bel den Tastaturvarienten K 7615 und X 7616 besteht die Mdg-
lichkeit, den Bedienenden durch ein akustisches Signal aufmerk-
sem zu machen. Der Signalton (elektrisches Aussteuersignal SITO)
148t sich in sgeiner Lautstérke regeln.

3.3,
Kodierung

3.3.1.

Kodierung ATA K 7011

Bei alphanumerischen Tasten sowie den Tasten mit Sonderzeichen
liefert die ATA den ISO-7-Bit-Kode nach TGL 23207 an den Rech-
ner, unter Beriicksichtigung der Registereinsteliung UC, LC
oder CTRL., Dabei ist das Bit 8 = 0.

Steuer- und Funktionstasten verwenden einen Sonderkode mit
Bit 8 = 1,

8~9 1.56.064001,0/00
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Taste | Kode Taste | Kode Taste Kode
(oktal) (oktal) (oktal)
00 200 PF 5 | 220 240
1 201 PF 6 221 241
2 202 PF 7 222 In 242
3 203 PF 8 | 223 —_ 243
4 204 0 224 — 244
5 205 000 225 DC 245
6 206 = 226 CLEAR | 246
7 207 . 227 247
8 210 PF O | 230
9 211 PF 1 231 Ic 251
ROLL | 212 PF 2 232
TAB 213 PF 3 1233 DL 253
+ 214 PF 4 234 oN 254
X 215 SEND | 235 PRINT | 255
+ 216 PF 9 236 -— 256
- 217 OFF 237

robofron
Steuer- Paste Kode Steusr-~ Taste Kode
zeichen (oktal) zeichen . (oktal)
(CR) M 015 (GS) 035
S0 N 016 (RS) 036
sI 0 017 (us) - 037
3.3620

Kodierung ATA K 7013

Die ATA K 7013 ist zum Anschluf einer vom Kunden erstellten
Tastatur vorgesehen. Es ist der AnschluB zweier 5 x 8-Matrizen
méglich, die innerhealb der ATA zu einer 10 x 8-Matrix ver-
einigt werden, Damit sind an die ATA K 7013 max. 80 Tasten an-
gschlieBbar, Jede der beiden Matrizen hat folgenden schemati-
schen Aufbau:

Durch gleichzeitiges Betiitigen der Taste CTRL und einer Buch-
stabenteste kidnnen die Format- und tvertragungssteuerzeichen
des ISO-7-Bit-Kodes gebildet werden.

Signal-
napge /AFX0| /AFX 1| /AFX 2|/AFX 3| /AFX 4] /AFX 5|/ARX 6| /AFX 7

Steuer- Taste Kode Steuer- Tagte Kode
Zeichen (oktal) zeichen (oktal)
NUL 000 DLE P 020
SOH A 001 DC Q 021
STX B 002 D02 R 022
ETX Cc 003 D03 S 023
EOT D 004 nC, T 024
ENQ E 005 NAK U 025
ACK F 006 SN v 026
BEL G o071 ETB w 027
(BS) H 010 CAN X 030
(HT) I 011 EM Y 031
(LF) J 012 SUB Z 032
(VT) K 013 ESC 033
(FF) L 014 (FS) 034

JFYO-1 |Ta 1 {TAa 2 JTA 3 [TA4 {TA S5 |TA6 |TA T |TA B
/FYO 2

/FY1-1 TA 9 {TA 10 |TA 11 |TA 12 |TA 13 |TA 14 [TA 15 |TA 16
/FY1-2

/FY2-1 TA 17|TA 18 |TA 19 |TA 20 |TA 21 |TA 22 |TA 23 |TA 24
/FY2-2

/F¥3-1 |TA 25{TA 26 |TA 27 |TA 28 |TA 29 |74 30 |TA 31 |TA 32
/PY3-2

/PY4~-1 | TA 33|74 34 |TA 35 |TA 36 JTA 37 |TA 38 |TA 39 |TA 40
JF{4=2

Aus obenstehendem Matrixaufbau ergeben sich folgende Kodierun-

gen:

8-10 1.56.064001.0/00
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Lfd., Befehl Wirkung
Nr,
1 IN 03 mit (A) = Xx xxx X1X (A) =— data
2 OUT 33 mit (A) = O1 000 Oxx GEMAS setzen
3 OUT 33 mit (A) = 10 000 Oxx GEMAS 1ld8schen
4 OUT 33 mit (A) = 00 100 Oxx LES Gruppe 2
ATA K 7013
5 OUT 33 mit (AY = 00 010 O=xx LED Gruppe 1
ATA K 7013
6 OUT 33 mit (A) = 00 001 Oxx LED Gruppe 4
ATA K 7011 oder
K 7013
T OUT 33 mit (A) = OO0 000 1xx LED Gruppe 3
ATA K 7011 oder
K 7013
8 OUT 23 mit (A) = XX XXX XXX Ausgabe an die LED
der sdressierten
Gruppe (n)

roboiron
Taste Kode (oktal) Taste Kode (oktal)
Matrix 1 Matrix 2 Matrix 1 Matrix 2

TA 1 200 000 TA 21 224 024
TA 2 201 001 TA 22 225 025
TA 3 202 002 TA 23 226 026
TA 4 203 003 TA 24 227 027
TA 5 204 004 TA 25 230 030
TA 6 205 005 TA-26 231 031
TA 7 206 006 TA 27 232 032
TA 8 207 007 TA 28 233 033
TA 9 210 010 TA 29 234 034
TA 10 211 011 TA 30 235 035
TA 11 212 012 TA 31 236 036
TA 12 213 013 TA 32 237 037
TA 13 214 014 TA 33 240 040
TA 14 215 015 TA 34 241 041
TA 15 216 016 TA 35 242 042
TA 16 217 017 TA 36 243 043
T4 17 220 020 TA 37 244 04Q
TA 18 221 021 TA 38 245 045
TA 19 222 022 TA 39 246 046
TA 20 223 023 TA 40 247 047
3.4,

Programmierung

3.4. 1.

Befehlsliste

Die Adressenzuordnung entspricht der Standardvariante.

Adressenerweiterung ausgeschaltet.
Darstellung der Adressen als Oktalzehl.

8-12

1.56.064001.0/00

Bel der Programmierung der ATA ist zu beachten, daf der Ein-
gabebefehl IN 03 am Beginn der Interruptbehandlungsroutine
erfolgt. Da in der ATA die Eingabedaten nicht gepuffert wer-
den, kommen Fehleingaben zustande, wenn der Eingabebefehl
erst nech Loslassen der tetreffendsn Taste kommt,

Um auch bei maximalen Eingabegeschwindigkeiten Datenwerlust
zu verhindern, sollte der Eingabebefehl IN 03 spdtestens 5 ms
nach Brscheinen des Interrupts erfolgen,

Adressierung und Anordnung der LED auf der TAS

Die ATA K 7011 kann 14 LED ansteuern, die ATA X 7013 28 LED.
Die LED sind in Gruppen zu Je 7 LED zusammengefafBt. Die Adres-
sierung einer LED erfolgt durch 2 Ausgabebefehle. Mit dem 1,
Befehl wird die LED-Gruppe adressiert. Die LED-Gruppen, die
die gleiche Information erhelten sollen, kdnnen mit einem 3Be-

8-13 1.56.064001.0/00
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fehl gemeinsam adressiert werden. Die Gruppenwahl bleibt bis
zum {fberschreiben durch die nichste Gruppenadressierung ge-

speichert. Beim L3schen oder Setzen der Geritemaske wird die
Gruppenadressierung ebenfalls verdndert,

Mit dem 2. Ausgabebefehl werden die LED innerhalb einer Grup-
pe adressiert. Dabei gilt die Ausgabebus-Belegung fiir die LED
aller adressierten Gruppen. Die 2. Ausgabeinformation bleibt

bis zum {berschreiben durch den nidchsten Befehl Nr. 8 gespei-~

chert.
OUT 33 mit
(A) = 020 (A) = 040 (4) = 004 (A) = 010
Gruppe 1 Gruppe 2 Gruppe 3  Gruppe 4
OUT 23 mit
(4) = 001 01 LED 1 LED 8 LED 1 LED 8
(4) = 002 02 1LED 2 LED 9 LED 2 LED 9
(A) = 004 04 LED 3 LED 10 LED 3 LED 10
(4) = 010 08 LED 4 LED 11 LED 4 LED 11
(A) = 020 10 LED 5 LED 12 1ED 5 LED 12
(4) = 040 20 LED 6 LED 13 LED 6 LED 13
(4) = 100 40 LED 7 LED 14 LED 7 LED 14
(4) = 200 80 Hupe I
ATA K 7011
Buchsenleiste K 1 Buchsenleiste X 2
— ,
ATA X 7013

Programmierung:

Die Hupe wird mit (A) = 004 und OUT 33 (= Gruppe 3) sowise
(A) = 200 und OUT 23 angesteuert. Die LED 7 bis 14 der
Gruppe 3 und 4 entfallen,

3+50
AnschluBverzeichnis

Der Anschlufl der TAS an die ATA erfolgt iiber ein Katel je ANT
bzw. FNT an die zwei 39poligen Steckverbinder der ATA. Die
Leitungen des Kabels verbinden gleiche Kontakte der teiden
liesserleiaten, die die AnschluBibilder von ATA K 7011/X 1 und
ANT bzw. ATA K 7011/X 2 und FNT iibereinstimmen.

3-5.1.
AnachluBverzeicknis zur ATA K 7011 (Buchsenleiste X 1)
und fiir ANT

Kon- Signelname Kon- Signelname Kon- Signelname
takt ANT  FNT takt ANT  FNT takt ANT  FNT

A 01 AZ 4 - B O1 AZ 5 /uC C 01 AZ 1 /CTRL
A 02 AZ 2 - B 02 -~ - C 02 AZ O -

A 03 AX 6 /AFX 6 B 03 - - C 03 AZ 3 /ocC

A 04 - /LalcC B o4 - - C 04 AY 5 /JAY 5
A 05 AY 2 /AY 2 BO5 AY 6 /AY 6 C 05 AX 1 /JAFX 1
A 06 AX 2 /AFX 2 B 06 -~ Masse C 06 AX 5 /AFX 5
A O7 - Messe B O7T - la sse c o7 - Yasse
A 08 AX 4 /AFX 4 B 08 - Masse C 08 AM AM

A 09 AZ T /LC BO9 AY 3 /AY 3 C 09 AY 7 /AY 7
A 10 AZ 6 - B 10 AX 3 /AFX 3 C 10 AY 4 /AY 4
A 11 AYO /AY O B 11 - - C 11 AX O /AFX O
A 12 AXT [AFX 7 B12 P 5 P c 12 - /SIP0
A 13 - - B13 P 5P C 13 AY 1 /AY 1

8-14 1.56.004001.0/0C

8-15 1.56.,064001.0/00



robotron roboiron
Zuordnung der Tasten der ANT zu den Anschliissen der Buchsen- | I::ﬂ; %%nalxign;e lé:ﬁ; %%%nalrigﬁe Egﬁ; Fs‘i%xéalxxgie
leiste X 1 der ATA K 7011
A 12 P20 - B 12 P 5P cC12 PY O /FYO
Signal-| /AFX O /AFX 1 /AFX 2 /AFX 3 /AFX 4 /AFX 5 /AFX 6 /AFX 7 A 13 FY 2 /FY 2 B 13 P 5P C13 FX 3 /AFX 3
name
/axo | 0 4 IL - - DC CIEAR ¢
JAY 1 SPACE IC DL ON PRINT —» DEL Zuordnung der Tasten der FNT zu den Anschliissen der Buchsen-
(FNT) (FNT) leiste X 2 der ATA K 7011
/AY2 |@ A B c D B F G : Signal~| /AFX O /AFX 1 /AFX 2 /AFX 3 /AFX 4 /APX 5 /AFX 6 /AFX 7
/AY 3 |H I J K L M N ‘ neme
I

/AY 4 | P Q R S T U v w * /FY o (] 1 2 3 4 5 6 7
/AY 5 X Y Z { \ ] ~ — ‘ /PY 1 S 9 ROLL TAB - x + -
JAY 6 | ¢ ' " N ¥ % & / : /FY2 |PPS5 PF6 PP7 PF8 ¢¢ o9 = .

1 2 3 4 5 6 7 ‘ /FY3 |PFO PFP1 PF2 PF3 PF4 SEND PF9 OFF
/AY T | ( ) * + < = > ?

8 S, ' ; ' - . / 3.5.3.
Anschlufverzeichnis zur ATA K 7013
3:5:2. Die Belegung der Buchsenleisten X 1 und X 2 ist identisch.
AnschluBverseichnis zur ATA K 7011 (Buchgenleiste X 2) Zuordnung der Matrixausginge (Zeilen, Spalten) zu den Tasten
und fir WD 8. unter Pkt, 3.3.2.
Kon- Signealname Kon- Signalname Kon- Signalneme
takt FNT ATA takt FNT ATA takt FNT ATA
AO1 FL6 /FL 6 BO1 FY 3 /PY 3 CO01 PXO /AFX O
A 02 PZ 3 /AFX 5 B 02 /PRS Cc 02 FM JAY 1
AO3 FLT /FL T BO3 FZ2 = C03 FL1 /FL 1
A O4 PL 13 /FL 13 BO4 FL 2 /FL 2 C04 FL 3 /FL 3
AO5 FL 9 /FL 9 BO5 FL 4 /FL 4 co05 FL5 /FL 5
AO6 FX 4 /AFX 4 B 06 =~ Magse C06 FL B8 /FL B8
AO7T - Masse B 07 - Masse corT - Masse
A 08 ¥L 10 /FL 10 B 08 - Masse c 08 FL 11 /FL 11
A 09 FL 12 /FL 12 BO09 FX 2 /AFX 2 C09 FX T /AFX T
A 10 FL 14 /FL 14 B10 PFX 5 /AFX S5 C10 FY 1 /FY 1
A 11 P2 1 /AFX 4 B 11 PX 6 /AFX 6 C 11 FX 1 /AFX 2
8-16 1.56.064001.0/00 8-17 1.56.064001,0/00
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Bei der folgenden AnschluBbelegung wurde der die Buchsenleiste
bezeichnende Index der Matrixspaltensignele (/FY O ... /FY 4)

weggelassen.

TAS K 7670
!

N %0
™

N |

FNT

o
!
)

ATA K 7017

Grof3- /Klein -
Umschalfer
7

Dekoder

-~ /4

uec
CTIRL

.

IS
Ti

N Ea N

N
L

5P

I
22 2123 227
Zahler

Kode -
Umschiussler

Multiplexer r

a
o
5

JIAST

7

3
S
o
AINT
Ry

foreli-
maske schaffung

/TASP
%o

3. 4 Grupoe

LED-Pufrer

RO L]

8

ARC... 7 —#

oy

/INT
Y88 —»
1AS0.7

Abb, 8,1,
Tastatur X 7610

Blockschalthild ATA X 7011 mit

/08I 0

D8I 7 =
/D8I 2 =
108I 3 -
105] 4 -
10SI 5 =
105I 6 =]
IDS] F -

Kontakt Signalname Kontakt Signalneme Kontakt Signalname
A 01 /FL 6 B 01 /FY 3 c o1 /AFX O
A 02 /AFX 1 B 02 PPRS +) C 02 /FY 4
A 03 /FL 7 B 03 - C 03 /FL 1
A 04 /FL 13 B 04 /FL 2 C 04 /FL 3
A 05 /FL 9 B 05 /FL 4 ¢ 05 /FL 5
A 06 /AFX 4 B 06 Masse ¢ 06 /FL 8
A 07 Masse B 07 Masse c o7 Masse
4 08 /FL 10 B 08 Messe C 08 /FL 11
A 09 /FL 12 B 09 /AFX 2 c 09 JAFX 7
A 10 /FL 14 B 10 /AFX 5 c 10 /FY 1
AN /AFX O B 11 /AFX 6 c 11 /AFX 1
A 12 - B 12 5P ¢ 12 /FY O
A 13 /FY 2 B 13 5P c 13 /AFX 3
+) Priifsignal /PRS nur an X 2
8-18 1.56.064001.0/00
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L.

Inhaltsverzeichnis Kurzcharekteristik

Seite

Die Bedieneinheit BDE K 7612 ist e¢in mechanisch selbstiéndiges Ge-

1. Kurzcharekteristik 9-5 rit. Sie wird zur Unterstitzung der Rechner- und Programminbe-
2. Technische Daten 9-5 triebtnahme des Mikrorechners X 1510 bendtigt. Die BDE K 7612
3e Tecinische Beschreibung 9-6 wird liber 2 Kabel von je 3 m an die ABD K 7012 angeschlossen.
3.1. Verwendungszweck 9-6 Die AnschluBsteuerung Bedieneinheit ABD K 7012 paBt die BDE an
3.2, Funktion 9-6 den kurzes BUS des K 1510 an.
3.3, Datenerhaltsdauer 9-10
3.4, Anschlu8 der BDE an die ABD 9-10
3.5. AnschluBverzeichnis zur ABD/BDE 9-11 2.

Technische Daten

Angeigen
Rechnerzyklen 4 (PCI, PCR, PCW, PCC)
Rechnerzustinde 2 (WART und HALT)
Adresse 14 Bit
Daten 8 Bit
Schalterregister
Adresse oder Daten 14 Bit bzw, 8 Bit
Tasten zur Steuerung 11
Kabelldnge zwischen BDE
und ABD 3m
Stromverbrauch BIE
und ABD 19 P= 1500 mA
Konstruktion
BDB selbatdindiges Gehiiuse mit
Leiterplatte
155 mm x 410 mm mit
2 x 39poligen Steckverbindern
ABD 1 Steckeinheit am kurzen BUS mit
2 x 39poligen Steckverbindern
Adressierung 1 Eingebeadresse - nicht frei
wihlbar

9-3 1.56.064001,0/00 9-5 1.56,064001.0/00
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3.
Technische Beschreibung

3.1.

Verwendungszwe ck

Die Bedieneinheit wird zur Unterstiitzung der Kommunikation mit
dem Rechner bei Intetriebnehme, Pehlersuche und Test von System-
programmen benutz?,

Die Bedieneinheit ermdglicht:

- das Starten des Rechners an beliebigen Adressen

~ das Stoppen des Rechners zu beliebigen Zeiten und bei vor-
wdhlbaren Befehlszdhlerstinden (Testpunkten)

- das Arbeiten im Zyklusbetrieb

- den direkten Speicherzugriff im Haltzustand

- die Anzeige von Befehlen, Daten, Adressen, Zustinden und
Zyklen

~ Programmverzweigungen

3.2,
Funktion

Die Bedieneinheit besitzt ein SpeicheradreBregister SAR von

16 Bit, einen Datenpuffer DAP von 8 Bit und ein Schelterregi-
ster SR von 14 Bit. Die Registerstruktur ist in Abb. 9.1. dar-
gestellt,

Das Schalterregister dient zur Bingabe von Befehlen, Daten und
Adressen. Alle Informetionen vom und zum Prozessor in den Zeit-
stufen T 1, T 2, T 3 bzw. T 3 W werden in den Registern SAR und
DAP gespeichert und engezsigt.

3°

In der Zeitstufe T 1 wird der niedere Teil, in der Zeitstufe T 2
der hohere Teil des Regicters SAR und in der Zeitstufe T 2 das
Register DAP geladen. Die¢ Bits 14 und 15 des Registers SAR wer-
den dekodiert und zeigen wihrend T 2 den Zyklus an.

Die ZVE kann nur in den TustZnden T 3 W (WART) und T 3 S (HALT)
verharren, so daefl nur diese beiden Zustdnde optisch auswerthar

9.6 1.56.064001.0/00
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sind und angezeigt werden:

-~ "START"-~Taste
Wenn sich die ZVE im HALT-Zustand befindet und kein von der
Bedieneinheit susgelbster Speicherzyklus ablduft, wird die
Startoperation durch einmaliges BetZtigen der START-Taste
bewirkdt.
Die Riickflanke des Sterttastensignals STARTA 1¥st einen In-
terrupt INTEX aus, Mit dem ersten TAST 1 wird die Codierung
des JMP-Befehls zu der Startedresse auf den Binwdrtsdatenbus
gelegt. Mit dem zweiten und dritten TAST 1 werden des nieder-
wertige und das hBherwertige AdreBSbyte des JMP-Befehls auf den
Einwdrtsdatenbus gelegte
Damit ist der Befehlszihler der ZVE eingestellt, und die Pro-
gremmabarbeitung teginnt en der eingegebenen Adresse.

- "HALT"-Taste
Mit dem durch die HALT-Taste erzeugten Signal HALTA wird der
ZVE nach Abarbeiten des laufenden Befehls anstelle des edres-
sierten Befehls ein HALT-Befehl eingespeist. Das wird er-
reicht, indem wihrend TAST 1 das Speicherleseregister gesperrt
wird,

- "LOE"-Taste
Mit dem durch die L8schteste erzeugten Signal LOE wird der
ZVE, wie bei der HALT-Taste, ein HALT-Befehl eingespeist.
Nachdem die ZVE den HMALT-Zustend T 3 S erreicht haet, wird fiir
die Dauer der Tastenbetétigung ein L¥schsignal auf dem K 1510~
BUS erzeugt.

~ "TESTPUNKT"-Taste
Durch Setzen des Schalters TESTPUNKT wird bewirkt, dasB bei
Gleichheit der Adresse (SAR) und des Schalterregisters (SR)
innerhalb eines PCI-Zyklus der ZVE nach Abarbeiten des lau-
fenden Befehls ein HALT-Befehl eingespeist wird.

~ "ZYK"-Taste und "ZYKTAw-Taste
Nach Einschalten von Zyklusbetrieb Uber die "ZVK"-Taste wird
das Signal RDY = 0, und die ZVE bleibt im Zustend T 3 W ste~-
hen. Dureh einmaliges Betdftigen der START-Taste und anschlie~-
Bendes Betitigen der ZYKTA-Taste wird RDY kurs 1, 80 €38 ein

9-7 1.56.064001.0/00
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ZVB-Zyklus abgearbeitet wird. Bei jedem weiteren Taestendruck
der ZYKTA-Taste wird ein weiterer Zyklus abgearbeitet.

~ "SPER"-Taste
Die Taste SPER sperrt des lLesesignal des Speichers. Anstelle
der Speicherdaten wird der Inhalt des Schalterregisters suf
den Einwdrtsdatenbus gelegt, sofern nicht eine Interruptein-
gabe durchgefithrt wird (IE = 1), So kdnnen z.B, im Zykluste-
trieb Befehle oderyDaten vertindert werden.

- "LES"-Taste
Die Riickflanke des von der LES-Teste erzeugten Signals LESTA
startet die Zyklussteuerung zu einem Speicherlesezyklus, so-
fern sich die ZVE im HALT-Zustend befindet und vorherige
Speicherzyklen der BDEB veendet sind. Die Zyklussteuerung be-
wirkt, defl der Inhalt des Registers SAR, einschlieBlich der
Zykluskennung, iiber den Einwirtsdatenbus in die Auffengregi-
ster eingeschrieben wird. Die Daten werden in das Register
DAP iibernommen.

29,
Dlam

| LADAP

- "SCHR"-Tasate
Durch gleichzeitiges Betdtigen der beiden Tasten SCHR wird
das Signel SCHREI erzeugt. Die Riickflenke des Signals SCHREI
fiihrt zum Start der Zyklussteuerung zu einem Speicherschreib-
zyklus, sofern sich die ZVE im HALT-Zustand befindet und vor- L—‘D;
herige Speicherzyklen der BDE beendet sind. Der Inhelt des
SAR mit der Zykluskennung wird iiber den Einwdrtsdstenbus in
die Auffangregister der ZVE eingeschrieben. Die Daten fiir
den Speicherschreibzyklus werden ans den Bits 7 tis O des ,—@
Schalterregisters auf den Einwdrtsdatenbus des K 1510 iiber-

nommen und vom Auswirtsdatenbus in des Reglister DAP einge-
spelchert,

- "LADR"-Taste
Die Taste LADR bewirkt, daB8 des Register SAR mit dem Inhalt
des Schalterregisters SR geleden wird, sofern sich die ZVE
im HALT-Zustend befindet und keine Speicherzyklen der BDE
ablaufen,

(o:3] uvs

2 2]

{04 ¥vs

o:ev] us

Abb, 9,1. Registerstruktur der BDE K 7612

9-8 1.56.064001.0/00 9-9 1.56,064001.0£00
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- "+ 1".Taste

Die BErhdhung des Inhalts des Registers SAR um "Eins" wird durch

die Taste "+ 1" ausgeltst, sofern sich die ZVE im HALT-Zustend
befindet und keine Speicherzyklen der BDE ablaufen.

~ Bingabe des Schaelterregisters
Die Bits 7 bis O des Schalterregisters k®nnen durch Eingete-
befehl abgefragt werden. Die Bedieneinheit hat dazu eine feste
Adresse am K 1510-Bus. Diese Abfrege kann z,B., fiir Programm~
verzweigungen genutzt werden.

3. 30
Datenerhal tadauer

Bei Einsatz der statischen Speicherschaltkreise U 202 gelten
unter Beachtung der Betriebsdokumentation MR K 1510, Zchg. Nr.
1.56.064001.0/00, Teil 3, Pkt. 6, fiir die Datenerhaltsdauwer im
Operativspeicher 088 K 3512 folgende Verte:

= 1 h 30 min bei 12 X Byte
=2 h 10 min bei 8 K Byte
= 3 h 45 min bei 4 K Byte

3.4.
AnschluB der Bedieneinheit an die ABD

Die Buchsenleiste X 1 der ABD ist mit einer Leitung
1.56.062062,0 mit der Buchsenleiste X 1 der BDE zu verbinden.
Ebenso die Buchsenleiste X 2 der ABD mit der Buchsenleiste X 2
der BDE mit einer weiteren Leitung gleicher Zeichnungsnummer,

9-10 1.56.064001.0/00
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345

AnschluBverzeichnis zur ABD/BDE

Kontakt Signalname Kontakt Signalname | Kontakt Signalneme

A 01 /SCHRBI B 01 5P c 01 /LADR

A 02 /HLTFP B 02 5P c 02 JHALTA

A 03 /TOR B 03 Masse c 03 /VGL

4 04 /BDS 0 B O4 Masse Cc 04 /0B

A 05 /BDS 2 B 05 Masgse c 05 /BDS 1

4 06 /BDS 4 B 06 Masse C 06 /BDS 3

A 07 Masse B 07 Masse c o7 Massge

A 08 /BDS 7 B 08 Masse C 08 /BDS 5

4 09 BDSI 3 B 09 Masse ¢ 09 /BDS 6

A 10 BDSI 1 B 10 Masse c 10 BDSI O

AN BDSI 6 B 1 Masse c 1 BDSI 2

A 12 BDSI 7 B 12 5P c 12 BDSI 4

A 13 BDSI 5 B 13 5P c 13 -

Buchsenleiste X 2

Kontakt Signselname Kontakt Signalneame Kontakt Signalname

A 01 - B 01 5P ¢ 01 /SCHREI

A 02 - B 02 5P c o2 /STARTA

A 03 - B 03 Vasse c o3 /LESTA

A 04 - B 04 Masse C 04 -

A 05 /LADAP B 05 Masse c 05 /WART

A 06 - B 06 Massge c 06 -

A 07 Masase B 07 Massge c 07 Masge

4 08 /LASAR 1 B 08 Masse c 08 /SPEISP

409 /LASAR 2 B 09 Masse c 09 ERLAH

4 10 - B 10 Musse ¢ 10 STAJU

O R STILL B 1 Messe c 11 FRLAN

4 12 /ZYTA B 12 5P c 12 BSR

A 13 SFF B 13 5P c 13 SPEIZY
9-11 1.56.,06401.0/00
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Teil 10
Anschlufisteuerung robotron 1000 ADA

10-1
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1.
E;;zcharakteriatik

Die AnschluBisteuerung ADA K 6010.01 dient dem Anschlu8 von Ge-
ridten des Standard-Interface robotron 1000/1 (Zentronik-Stan-
dard ZS 4-01, Bl, 1-7) an den Mikrorechner K 1510, die An-

schluBsteuerung ADA K 6010,02 dem AnschluB des KMBG 1250-~1 mit

Blektronik 1250-22,

2.
Technische Daten

Kandle Jeo Stecheinheit

Ubertragungsbreite

Steuersignale

2 (1 Eingebekanel, 1 Ausgabekenal),
ktnnen nur einzeln betrieben werden
8 Datenbits DAT 1-8

3 Kommandobits KOM 1-3

3 Statusbits STA 1-3

1 Paritdtsbit PA

RUFA, RUFE, ENDA, ENDE, GESUCH

Belastung der Bingangsleitun-

gen durch die ADA

Belastbarkeit der Ausgangs-
leitungen durch das Gerdt

Belastbarkeit des - 12 V-
Anschlusses am griffseiti-
gen Steckverbinder

Pegel
oertragungsentfernung
Ubertragungsgeschwindigkeit
Konstruktion

Iparg = 1,7 mA
Igp, = 11 mA
Iggs = 6 mA
Iggp = 11 mA

Ipara = 9 mA
Igoy =9 mh
Tpyp = 9 mA

I12N = 150 mA

KME 3

max. 20 m

max. 1000 Zeichen/s
1 Steckeinheit
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Stromverbrauch IS P = 410 mA
I,,p = 140 mA

Gerdteanschluf Stendardanschlufl robotron
1000/1 (SIF 1000), reelisiert
durch 2 Steckverbinder 39polig
nach TGL 29331/04

2

Technische Beschreibung

3.1'

Verwendungsezweck

Die ADA erlaubt den AnschluBl ven SIF 1000-Gerdten an den Mikro-~
rechner K 1510 (vgl. Pkt. 1). Je nach Kundenwunsch kenn die Ar-
beitsweise mit oder ohne Interrupt erfolgen; es kann esuch mit
dem Signal RDY gearbeitet werden. Beim AnschluB des Kassetten-
magne tbandgerdites KMBG robotron 1250-1 mit Elektronik 1250-22
wird grundsditzlich mit dem Signal RDY gearbeitet, Bs ktnnen
mehrere Interruptquellen eingestellt werden. Zum Betrieben der
ADA gehtrt immer ein Steuerprogremm (s. Programmierbeispiel).

3.2.

Funktion

Die ADA besteht sus den Funktionsgruppen

-~ Ausgesbesteuerung (Datenregister, Kommandoregister)
- Eingabestsuerung (filr Daten und Status)

- RUF-END-Steuerung

- Interruptsteuerung

- Pegelstufen

Die Ausgabesteuerung bvewirkt, daB das im Auffangregister der ZVE
enthaltene Zeichen bei Adressierung durch einen Ausgabebefehl in
das Datenregister bzw., Kommandoregister eingetregen und gespei-
chert wird,

10-6 1.56,064001.0/C0
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Die Eingabesteuerung legt das vom externen GerHdt kommende Da-
ten- oder Statuszeichen auf Pegelstufen und bewirkt, daf dieses
Zeichen bel Voreinstellung eines Steuerbits (A 4 = 1 bei Daten~
eingebe, A 5 = 1 bei Statuseingabe) durch einen Bingabebefehl
auf den Einwidrtsdetenbus weltergeleitet wird.

Die RUF-END-Steuerung erszeugt bei Adressierung (durch densel-
ben Befehl wie bei Kommando: Ausgabe) des Signal RUF, wenn durch
Voreinstellung A 1 = 1 des Akkus wurde. Es wird RUF A erzeugt,
wenn auBSer & 1 = 1 noch A O = {voreingestellt wurde; es wird
RUPFE erzeugt, wenn auBer A 1 = 1 kein weiteres Bit im Verbin-
dungsregister gesetzt ist. Das Steuerzeichen RUFE bzw. RUFA kemn
nur gebildet werden, wenn END = O ist. Wird vom Progremm bereits
ein neuer RUF generiert, ohne deB END ausgeschaltet ist, so er-
zeugt die ADA den Status "Zyklusfehler", und es wird RUFA bzw.
RUFE erst dann erszeugt, wenn END verschwindet.

Mit der Interruptsteuerung kann des laufende Programm durch
folgende Ursachen unterbrochen werden:

- Zyklusfehler

- RUF END

- RUF STA 3

- GESUCH (vom externen Gerdt, Eingabekanal)

Diese 4 Interruptquellen kinnen bei Adressierung (durch den glei-
chen Befehl wie bei Kommando: Ausgabe) gemeinsam maskiert werden:

~ Bei Voreinstellung des Bits A 2 = 1 des A-Registers wird die
Magke gesetzt.

- Bei Voreinstellung des Bits A 3 = 1 wird die Maske geldscht
(kein Interrupt mgiich). Die Prioritdt des Interrupt ist
einstellbar,

Die 4 Interruptquellen sind mit den Statusleitungen verbunden, da-
mit die Herkunft der Interrupt untersucht werden kann.

Das Signal RDY kann hardwarem#fig euf RDY = RUF . /END oder zum
AnschluB des KMBG robotron 1250-1 eauf RDY = RUF , /BND,PAA ein-
gestellt werden. Der Detenaustausch mit der Steuerelektronik
robotron 1255-22 des KMBG robotron 1250-1 wird mit dem Signel
RDY synchronisiert. Das Signal RDY wird nach Ausgabe des RUF
Uber einen gesonderten Befehl (PAA) progremmabhingig geschaltet.

10-7 1.56.064001.0/00
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3.3 Lfd. Befehl Wirkung

Programmierung Nr,

3.3.1. A-Register Bit
Befehlsliste 76543210 Wirkung

00000101 ZS rechts und links o. XM

Die Adressenzuordnung entspricht der Stendardvariante (es. Teil 1,
00010101 Z8 rechts und links m. KM

Pkt. 3.8.).
Z2S = Zeilenschaltung
KM = Kerbmagnet

Adressenerweiterung ausgeschaltet.

Darstellung der Adressen als Oktalzehl.
und anschlieBend nochmaliger Ausgabe OUT 20:

Lfd. Befehl Wirkung Daten.

Nr.

1 oUT 20 Detenausgabe, hierbei haben die Bits des A-Regi- 2 OUT 30 Kommendosusgabe, hiertei haben die Bits des
sters folgende Bedeutung: A-Registers folgende Bedeutung:
Bei AnschluB des Stanzers robotron 1215 und des A7 Paritit
KMBG 1250-1 mit 1255-223 Daten A6, A5 A4 gerdtespezifisches KOM
Bei AnschluB des Druckers robotron 1156 mit A 3, A2 Interruptbehandliung
ASC 2-Interface: Kommandos: A1, A0 RUF/END-Steuerung
A-Register Bit Wirkung A-Register Bit
76543210 76543210 Wirkung
00011100 Druck vorwirts 11 RUFA einschal ten
00011101 Druck rickwdrts 10 RUFE einschalten
00001010 Zeilenschaltung 00 RUFA und RUFE ausschalten
00001101 Wagenricklauf 1 Interruptmeske einschalten
und schlieBlich nochmeliger Ausgabe mit 10 Interruptmaske ausschalten
OUT 20: Daten 001 Leser robotron 1210
Bei AnschluB des Druckers robotron 1156 mit 101 Stanzer robotron 1210
robotron 1000-KME 20-Interface Drucker robotron 1156:
Kommandoss 00O Befehl liegt suf den DAT-
A-Register bit Leitungen
765432 1¢ Wirkung 011 Druck (nur fir Drucker mit

robotron 1000-KME 20)

00000001 28 rechts o. K 101 Druck riickw. (nur fiir Drucker
00010001 2S rechts m, KM mit robotron 1000-KME 20)
00000100 ZS 1inks o. KM 1 Paritdt gersdzahlig

00010100 28 links m. KM 0 Paritit ungeradzehlig
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Lfd, Befehl Wirkun
Nr, &

3 IN O Dateneingabe (mit A-Register-Bit 4 = 1)
Status- und Paritdtszeicheneingate
(mit A-Register-Bit 5 = 1)

Zuordnung der Bits der A-Register zum Sif robotron 1000:

- OUT 30 mit A 4 KoMa 1
- OUT 30 mit A 5 KOMA 2
- OUT 30 mit A 6 KOMA 3
- OUT 20 mit A O DATA 1
- OUT 20 mit A 1 DATA 2
usf. bis

- OUT 20 mit A 6 DATA 7
3.3'2.

Programmbeispiele

~ Eingabe eines Zeichens vom LBL robotron 1210
(ohne Interrupt)
MOV D, D AdreBerweiterung susschalten
MVI A, 20 A-Register laden mit Kommendo fiir Eingebe

ouT 30 Kommando "Eingabe" ausgeben in Kommandoregister

MVI A, 22 A-Register laden mit Kommendo "Eingebe" und
RUFE-Bit A 1

our 30 Kommando "Eingebe" ausgeben und RUFE erzeugen

AASMVI A, 40 A-Register leden mit Statuseingabe-Steuerbit
AS

™M o Eingabe STATUS
ANI 1 Ist STATUS = END ?
JZ2 A

MVI A, 20 A-Register laden mit Dateneingabe-Steuerdit A 4
IN 0 Eingebe Daten
MOV A, 20 A-Register laden mit Kommendo "EBingabe"

ouT 30 Kommando "Eingebe" ausgeben in Kommendo-Register

und RUFE ausschalten

- Ausgabe eines Zeichens an LST robotron 1215

(otme Interrupt)

MOV D, D AdrefBerweiterung susschalten
MVI B, XXX B-Register laden mit Daten
MVI A, 120 A-Register lsden mit Kommendo fur Ausgabe

ouT 30 Kommendo ™Ausgate" ausgeben in Kommando~
register der ADA

MOV A, B Datentrensport zu A-Register

ouT 20 Ausgebe Daten in Detenregister

KVI A, 123 A-Register laden mit Kommendo "Ausgabe” und
RUFA-Bits A O und A 1

ouT 30 Kommando "Ausgebe" ausgeben und RUPA erzeugen

BBsMVI 4, 40 A-Register laden mit Statuseingabe-Steuerbit
AS

N 0 Bingebe STATUS

ANI 1 Ist STATUS = END ?

Jz BB

MVI A, 120 A-Register leden mit Kommendo "Ausgabe"

ouT 30 Kommendo "Ausgabe" ausgeben in Kommando-

Register und RUFA ausschalten

- Programmbeispiel zum Anschluf KMGB

Auf Grund der Arbeiteweise des KMBG 1st eine Bingelzeichen-~

ausgabe nicht m¥glich.
Durch das Steuerprogramm ist zu gewihrleisten, def mindestens

16 Zeichen iibernommen bsw. ausgegeben werden. Die Zeichensahl

muf dabei geradzahlig sein.
Dabei darf die Zeitispanne zwischen Rinschealten des END durch

das KMBG und dem Binschalten des neuen RUF durch dis ADA

nicht gréBer als 250 s werden.
Es iat deshalb in diesem Zeitraum die Einhaltung einer festen

Programmfolge erforderlich.

Bingabe von Zeichens

MOV D, D AdreBerweiterung eusschalten
MVI D, 220 D-Register laden mit Bit 7 und Bit 4 (Kommando

ohne RUP)

10-10 1.56.064001.0/00
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ouT
MoV

MOV
MOV

MoV
MOV
ouT

40
20
222

C-Register laden mit Bit 5 (Statussteuerbit)
B-Register leden mit Bit 4 (Datensteuerbit)
A-Register laden mit Kommando fiir Eingabe,
Bit 7 und Bit 1 (RDY-Vorbereitung)

Kommando "Eingabe®" und RDY-Vorbereitung
A-Register leden mit Bit 5

Bingabe Status

Status ins C-Register bringen

A-Register laden mit Bit 4

Eingebe Zeichen

Zeichen ins B-Register bringen

A-Register laden mit Bit 7 und Bit 4

RUF susschalten

Mit /BEND einschalten RUF

- Statusbehandlung

- Datenauswertung

~ Vorbereitung Register fiir niichstes Zeichen
~ Fehlerkontrolle usw,

~ Riucksprung nach DD

Der Programmablauf zwischen Einschelten RDY durch Kommando und
Schalten des RUP durch Kommando ist einsuhalten, wihrend der

Ablasuf nach dem Einschalten des RUF dem jeweiligen Progremm an-

gepalt werden kann,

Dieser Prograrmteil darf jedoch eine Maximalgeit von 4 me nicht
iiberschreiten, um den durch das KMBG vorgesehenen Ableuf nicht su

stiren.

Ausgabe von Zeichen:

MOV -

D,
D,

Cy
B,

E,
A,

30

D
120

40
123

yyy
323

AdreSerweiterung eusschalten

D-Register laden mit Bit 4 und Bit 6 (Kommando
ohne RUP)

C-Register laden mit Bit 5 (Statussteuerbit)
B-Register laden mit Bit 0, 1, 4 und 6
(Kommando mit RUF)

E-Register laden mit Zeichen

A-Register laden mit Kommende flir Ausgebe,

Bit 7, 1 vnd O (RDY-Vorbereitung)

Kommando "Ausgabe™ und "RDY-Vorbereitung®

10-12 1.56.064001.0/00
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MOV A, C A-Register laden mit Bit 5
N (o] Eingebe Status
MoV C, A Status ins C-Register bringen
MOV A, D
our 30 RUF abschalten
MOV A, B A-Register laden mit auszugegebendem Zeichen
ouTt 20 Zeichen susgeben
MOV A, B
ouT 30 RUF einschalten
- Statusbehandlung
~ Datenbereitstellung
-~ Vorbereitung der Register filr ndchstes
Zeichen

Rticksprung nach EE

Die Gestaltung des Programmatblaufes erfolgt analog der Eingebe
von Zeichen.

Ausgabe eines Zeichens zum Druck robotron 1156 mit ASC 2 -~
Interface

- 2wischen dem SIF 1000-Kebel K 0515 und dem Druck ist das
Adapterkatel K 0515,05 einzufiigen.

- Bs liegen slle Befehle auf den DAT-Leitungen.

Zeilenschel tung:

| (o)’ D, D Adreflerweiterung ausschalten
MVI A, 000 A-Register l¥schen

OUT 30 KOMA = O ausgeben (Kommando liegt suf DAT-
Leitungen)

MVI A, 012 A-Register laden mit Bit 1 und 3 (Zeilenschal-
tung)

ouUT 20 Kommando suf DAT-Leitungend ausgeben

MVI A, 003 A-Register laden mit Bit 0 und 1 (RUFA)

ouT 30 RUFA esusgeben

FF:MVI A, 40 A-Register laden mit Bit §

(Statussteuerbit)

IN 0 Statuseingate
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- Die Befshle liegen teils auf dem KOM- und teils eauf den DAT-

ANT 1 Ist Status = END ?
J2z PP Leitungen Drucker vorwiris:
MVI 4 000 MOV D, D AdreBerweiterung eusschalten
OUT 30  RUFA ausschalten MVI B, XXX B-Register laden mit Deten
MVI A, 60 A-Register laden mit Bit 4 und 5
Daten drucken vorwirts: "Druck vorwdrts" auf KOMA-Leitung
MOV D, D AdreBerweiterung susschalten ovr 30 Kommando ausgeben
MVI B, XXX B-Register laden mit Daten MOV A, B
ouT 20 Daten ausgeben

MVI A, 000 A-Register l1l8schen
OUT 30 KOMA = O ausgeben (Kommando liegt auf
DAT-Leitungen)

MVI A, 63 A-Register laden mit Bit 0,1, 4, 5 (Druck
vorwdrts und RUPA)

MVI A, 034 A-Register laden mit Bit 2, 3, 4 (Druck vorwirts) ouT 30 RUFA einschalten
ouT 20 Kommando euf DAT-Leitungen ausgeten KKsMVI A, 40 A-Register laden mit Bit 5 (Statussteuerbit)
MVI A, 003 A-Register laden mit Bit O und 1 (RUFA) mw o Statuseingabe
oUT 30 RUFA ausgeben ANI 1 Ist Status = END ?
GG:MVI A, 40 A-Register laden mit Bit 5 (Stetussteuerbit) Jz KK
N 0 Statuseingabe MVI A, 60 A-Register laden mit Bit 4 und 5
ANI 1 Ist Status = END ? (Kommando ohne RUF)
JZ GG our 30 RUFA susschalten
MVI A, 000
QUT 30 RUFA ausschalten Zeilenschaltung einzeilig rechtss
MOV A, B MOVY D, D AdreBerweiterung susschalten
OUT 20  Daten ausgeben MVI A, 000 A-Register 1l8schen
HH:MVI A, 003 A-Register laden mit PFit O und 1 (RUF 4) oUT 30 KOMA = O ausgeben (Kommando liegt auf
ouT 30 RUFA ausgeben DAT-Leitungen)
MVI A, 40 A-Register laden mit Bit 5 MVI A, 001 A-Register laden mit Bit O (Zeilenschaltung
N o] Statuseingabe einzeilig rechts)
ANT 1 Ist Status = BND ? ouT 20 Kommando auf DAT-Leitungen ausgeben
Jz I MVA A, 003 A-Register laden mit Bit O und 1 (RUFA)
MvI A, 000 ouT 30 RUFA ausgeben
our 30 RUFA ausschalten CC:MVI A, 40 A-Register laden mit Bit 5
(Statussteuerbit)
Ausgabe eines Zeichens zum Drucker robotron 1156 mit ™ 0 Statuseingabe
robotron - 1000 (KME 20)-Interface AN 1 Ist Status = END 7
- Zwischen dem SIF 1000-Kabel K 0515 und dem Drucker ist das Jz ¢c
Adapterkabel X 0515.05 einzufiigen MVI A, OCO
OUT 30 RUFA ausschalten

10-14 1.56.064001,0/00 10-15 1.56.064001.0/00



roboiron

3.4.

AnschluBverzeichnis

Der AnschluB eines SIF 1000-Gerites erfolgt Uber zwei 39polige
Steckverbinder, Buchsenleiste X 1 (Bingabekanal):s

Kontakt Signalname Kontakt Signslname Kontakt Signalname

A 01 DATE 8 B 0Ot - 12V c 01 KOME 3

A 02 DATE 7 B 02 RUFE C 02 KOME 2

A 03 STAE 1 B 03 MASSE C 03 KOME 1

A 04 DATE 6 B Q4 MASSE C 04 -

A 05 DATE § B 05 MASSE C 05 -

A 06 STAR 3 B 06 MASSE C 06 -

A 07 MASSE B 07 MASSE c o7 MASSE

A 08 DATE 3 B 08 MASSE C 08 -

A 09 STAE 2 B 09 MASSE Cc 09 -

A 10 DATE 2 B 10 WMASSE c 10 -

A 11 DATE 1 B 11 GESE c 11 -

A 12 DATE 4 B 12 ENDE C 12 -

A 13 PAE B 13 + 12V Cc 13 -

Buchsenleiste X 2 (Ausgabekaenal)

A 01 STAA 1 B 01 + 12V ¢ o1 DATA 4

A 02 STAA 3 B 02 RUFA C 02 DATA 3

A 03 STAA 2 B 03 MASSE C 03 DATA 2

A 04 - B 04 MASSE C 04 DATA 1

A 05 - B 05 MASSE C 05 DATA B

A 06 - B 06 MASSE C 06 DATA 7

A 07 MASSE B 07 MASSE Cc 07 MASSE

A 08 - B 08 MASSE Cc 08 DATA 6

A O - B 09 MASSE C 09 DATA 5

A 10 - B 10 MASSE c 10 PAA

A 11 - B 1 - c 11 KOMA 3

A 12 - B 12 ENDA Cc 12 KOMA 2

A 13 - B 13 - 127V c 13 KOMA 1
10-16 1.56.064001.0/00
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{
Pogelstufen Pegelstuten
rI)ATE 1-8 STAE 1-3, PAJ
Abb. 10.1. Blockschaltbild ADA
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Teil 11
AnschluBsteusrung filr Fernschreibmaschine AFM
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10
i;}zcharakteristik

Die AnschluBsteuerung AFM K 8510 dient dem AnschluB einer Fern-
schreibmaschine an den Mikrorechner K 1510, Es ist wahlweise
Duplexbetrieb (Vierdrahtverbindung) oder Halbduplexbetriebd
(Zweidrahtverbindung) moglich. Bei Netzeinschalten wird die

AFM K 8510 in den Grundzustand gesetzt, d.h. Eingabebereit-
schaft eingeschaltet, Fernschreibzeichen nicht eingabebereit
und Interruptmaske rilckgesetzt.

2.
Technische Daten

Yvertragungsart
Fernschreibkode
Schrittgeschwindigkeit
Utertragungsformat

Zeichendauer
Ubertragungsleistung
Tastart
Telegrafierstrom
Telegrafierspannung
Verbindungsart

Arbeitswelse

Aufstellungsentfernung
Fernschreibmaschine

bitseriell

5-Kenel-~Kode nach CCITT

50 Baud

1 Startbit

5 Informationsbit

1,5 Stoppbits

150 ms

max., 400 Zeichen/min
Einfachstrom

40 mA

60 V

systemeigene Standleitung,
wahlweise Zwei- oder Vier-
drahtleitung

Duplexbetrieb (Gegenschreiben)
bei Vierdrahtleitung
Halbduplexbetrieb (Wechsel-
schreiben) bei Zweidreht-
leitung

max. 100 m

z.,B. Blattschreiber

T 51, T 62, T 63

roboiron
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einen U/I-Wandler eals Zeichensender und die Interruptsteuerung.

Auf der Steckeinheit sind die Adressen, Interruptebenen und die
Benutzung der Ready-Leitung durch Wickelverbindungen freil wihl-
bar. Vorzugsweise werden bei rlickgesetzter AdreBerweiterung
realisiert:

OUT 10: Ausgabebefehl
IN O Bingebebefehl mit A O - 1
INT 1: Interrupt fiir Ein- und Ausgabebereitschaft

Die Ready-Leitung ist dabei nicht angeschlossen.

An der Griffseite der Steckeinheit werden die Kabel zum Anschlufi
der PFernschreibmaschine und der 60 V-Telegrsfierspennung {iber ge-
trennte Steckverbinder angebracht.

Der Befehlsdekoder der AFM K 8510 realisiert den Bin- bzw. Aus-
gabebefehl, wobei der Eingabebefehl fest mit A O verkniipft wird,

Mit dem Taktuntersetzer wird der dem BUS entnommene Takt/C 2 =
480 kHgz auf 500 Hz als Grundtakt der AFM heruntergeteilt.

Die Eingabesteuerung, bestehend aus drei Steuerflipflops und
einem Dezimalzihler, steuert die Serien-Parallel-Wandlung des
vom Zeichenempfdnger eintreffenden Fernschreibgeichens

(8. Abb, 11.2.) im Empfiéngerschieberegister. Der Startschritt
des Fernschreibzeichens tewirkt eine Unterbrechung des Schlei~
fenruhestroms von 40 mA., Diese Unterbrechung scheltet em Ausgeng
des I/U-Wandlers ein TTL-Signel = 1, wodurch ein Eingebezyklus
ausgeldst wird. Ein spezieller St8rschutz verhindert die Aus-
18sung eines Eingabezyklus durch einen StSrimpuls anstelle des
Startschritts.

Im Eingabezyklus werden 7 Serienschiebetekte gebildet, nach denen
der Stertschritt, die 5 Informetionsschritte und der Stoppschritt
in den Serien-Parallel-Wendler iUbernommen werden. Bei zyklischer
Abfrage des BEingatewortes gibt Bit 5 = 1 (Eingetebereitscheft)
die Glltigkeit der Informationsbits (Bit O ... 4) an. Im Inter-
ruptbetrieb wird bei Bingabebereitachaft ein Interrupt auf der
entsprechenden Ebene gesendet. Nach der Ubernehme des Eingebe-
wortes in die ZVE wird bei gesetzter Eingabebereitschaft die
Eingabesteuerung in den Grundzustand versetzt (u.s. wird Bit

5 = 0). Das ndchste Fernschreibzeichen kenn empfangan werden,
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Die Ausgabesteuerung ist mit 4 Steuerflipflops und einem Dezi-
malzihler realisiert und bewirkt die Ubernahme des Fernschreib-
zeichens von der ZVE in den Perallel-Serienwandler und dessen
serielle Ausgabe mit Start- und Stoppschritt. Bei Ausgebebereit-
schaft der AFM K 8510 (Bit 6 im Eingabewort = 1) wird das 5-Bit-
Fernschreibzeichen (Bit O ... 4 1im Ausgabewort) tei gesetztem
Startschritt (Bit 5 im Ausgabewort) in den Pesrallel-Serienwsnd-
ler libernommen und ein Ausgatezyklus susgeldst (u.a. wird Bit 6
0). Mit einer Deuer von jeweils 20 ms werden der Startschritt
und die 5 Informationsschritte und mit 30 ms Dauer der Stopp~
schritt am seriellen Ausgeng susgegeben., Sie bewirken eine
Steuerung des Schleifenstroms im U/I-Wandler (Zeichensender).
Nech der Zwischenausgabe geht die AFM K 8510 in ihren Grundzu-
stand zuriick, d.h. sie meldet Ausgabebereitschaft, indem sie
einen Interrupt auf der entsprechenden Ebene sendet und/oder

das Ausgabebtersitschaftsbit im Eingabewort = 1 1ist.

Bei Ausgabe mit Ready-Betrieb geht die ZVE wihrend eines laufen-
den Ausgabezyklus in den WART-Zustand.

Die Bits 6 und 7 des Ausgabewortes dienen zur Steuerung der In-
terruptmaske der AFM K 8510, Der gemeinsame Interrupt von Ein-

und Ausgabebereitschaft wird mit einer Maske erlaubt. Bei

Bit 6 = 1 im Ausgabewort wird die Maske gesetzt, hei Bit 7 = 1

erfolgt Rlicksetzen der Interruptmaske,

Bit 7 im Eingabewort gibt die Betriebsert der AFM K 8510 en.
Bei Bit 7 = 1 ist Zweidrahttetrieb und bei Bit 7 = 0 Vierdrsht-
betrieb realisiert. Die entsprechende Betriebsart wird durch
Vertauschen der beiden griffseitigen Steckvertinder realisiert.
Dabei werden tiber feste Briicken, die sich z.T. in den Steckver-
bindern am Kabel und auf der AFM befinden, die entsprechenden
Stromachleifen gzum Betrieb von Empfengsmagnet (EM) und Sende-
kontakt (SK) des Fernschreibers getildet (Abb. 11.3. und
11.44),

Fir die Variante Zweidrahttetrieb wird dasg Kabel zum AnschluB
der Fernschreibmaschine am Steckverbinder X '1 gesteckt und die
60 V-Stromversorgungsleitung an X 2. Bei Vierdrahtbetriet
miissen dann die Stromversorgungsleitung und das Kabel mitein-
ander vertauscht werden,
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Bei Netzeinschalten wird die AFM K 8510 in den Grundzustand ver-
setzt, d.h. Ausgabebereitschaft, Fsrnschreibzeichen nicht einge-

arbeitet und Interruptmaske rilckgesetzt.

3e3.

Befehlsliste und Wortformat

Ausgabewort: AR T 6 5 4 3 2 1 ¢4J

L—— FS~Zeichen -—J

Startbit = O: keine Zeichenausgate
Startbit = 1: Zeichenausgabe

INT-Maske (Setzbit)

mT-Maske (Ricksetzbit)

Ausgabebefehl: OUT 10 mit AdreBerweiterung ausgeschaltet

Eingabewort:s DSI | 7 6 5 4 3 2 1 g
L P3-Zeichen -1

Eingabebereitschaft

Ausggebebereitachaft

Betriebsart = O: 4-Drahtretrieb
Betriebsart = 11 2 Drahtbetrieb

Bingabebefehl: IN 0 mit AdrefBerweiterung ausgeschaltet und
A-Registerbit A O = 1

11-9 1.56.064001.0/00
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3e3.10
Programmbeispiel

Bingate eines Zgichens

MOV D, D
AL s MVI 4, 1
N o

MOV B, A
ANI 40

JZ2 AA

HALT

AdreBerweiterung susschalten

A-Register laden mit Bit 0O

Eingabe des durch die Fernschreibertaste
eingestellten Zeichens in den Rechner
Trensport des Zeichens vom A~ ins B-Register
Liegt Eingabebereitschaft vor?

Ausgabe des oben eingegebenen Zeichens

MOV D, D

MOV A, B Trensport des Zeichens vom B- ins A~Register

ouT

10 Ausgabe des Zeichens an die AFM, danach Aus-
1l5sen des Ausgebezyklus an die FSM

Abb, 11.2.

robotron
0 —e
AR sw v FSM
ARS ZEICHENSENOER
A JusGABESE ITSCHAFT _ _ o apy
luss
—%‘ T o— lINTO
R -
2[-?? /?Ung ""'Q\ : :
AUS - o—I/INT?
ﬁf&'//v——‘
BERFHLS]
ASI 16 —————
23117 —o W lves ,
ASIH9 o~ BETRIEBS /oSt
[ASTO —o ART
AST{S —O°
(0S16
TAKT-
Ic2 TELER 1
—e
v EINGABE-
BEREIT-
SCHAFT -
___Fﬂr-/osu
I oo
Fsr >— SPW
ZEICHENEMPFANGER - I/os10
Abb, 11.1. Blockschaltbild AFM K 8510
11-10 1.56,064001,0/Q0
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213 |6 | & |STOP| Rure

Tt

Struktur des Fernschreibzeichens

- Dargestelltes Fernschreibzeichen:
Wagenriicklauf

- Stromunterbrechung: Bit = 1 im Ausgaberegister

= 1, Informationsbit = niederwertigee Bit im
Ausgaberegister

11-11 1.56.064001.0/00
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1.
Kurzchatakteristik

Die AnschluBsteuerung ASV K 8511 realisiert sm MR K 1510 in Ver-
bindung mit der entsprechenden Software die logischen und elek-
trischen AnschluBbedingungen der V 24-Schnittstelle entsprechend
den CCITT-Empfehlungen V 24 und V 28 (TGL 29077).

2.
Technische Daten

Betriebsverfahren
Betriebsweise
Arbeitaweise
Verbindungstyp

Ubertragungsgeschwindigkeit

Datenformat

Rangfolge der Bitiibertra-

gung
Priifverfahren

Zeichenpufferung
Sendebezugsverzerrung
Empfangsspielraum
Taktversorgung

Austastfrequens

Punkt-zu~Punk t-Verbindung
Konkurrenzbetrieb

halbduplex; asynchron
festgeschaltete Leitung oder
manueller Wdhlbetrieb

50, 100, 209, 300, 600, 1200, 2400
4800, 9600 Baud (durch Briicke
wiihlbar)

1 Stertbit

8 Informationsbit (code transparent)
1 oder 2 Stoppbit (durch Briicke
wihlbar)

Bit niederer Ordnung zuerst
Paritg tapriifung und Blockpriifung
durch Software, Priifung der Start-
und Stoppbitpolaritdt durch
Hardware

Sender: Einzeichenpuffer
Bmpfénger: Zwelzeichenpuffer
$3%

%40 %

quarzstabilisierter ZVE-Takt /C 2
(480 kHz)

25 Takte/Bit

12-5 1.56.064001.0/00
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Zeitiiberwachung

Interrupt

Interruptausldsung beil

Adressenbelegung

AnschluBkabel
Anschliefbare Modems

Schnittstellenleitungen
Elektrische Parame ter
der Schnittstellenstrom-
kreise

Konstruktion

programmierbare Zeitens 150 ms,

2 8, 4 8%

Start und Ricksetzen programmierbar

Dateninterrunt, Stetusinterrupt

(zusammengefadt auf eine Inter-

ruptebene)

(2, 3, «ev 73 durch Briicke wihl-

bar)

- Pehler (Datentiiberlauf, Stopp-
bitfehler, Zeitiiberschreitung)

- gefiilltem Fingeberegister

~ leerem Ausgaberegister (im
Sendemodus)

- Statuswechsel der V 24-Schnitt-
stelle

- Empfeng eines giiltigen Stertbit
(nicht im Empfangsmodus)

2 Adressen fiilr Ausgabe

1 Adresse fiir Eixjgabe

5/10/15 m Lénge

200, 600/1200 Baud (entsprechend

den CCITT-Emnfehlungen V.21 und

V.23), GIN-Einrichtungen

s.-unten

entsprechend TGL 29077/02

(CCITT-Empfehlung V.28)

- V.24-Bmpfiingers TA 75154 fiir
die Stromkreise 104, 106, 107,
109, 122, 125

- V.24-Treiber: TA 75150 fiir die
Stromkreise 103, 105, 108,
120/126

3 Steckeinheiten 135 x 170 mm

mit direktem Steckverbinder und

1 oder 2 39poligen Steckverbine

dern

2 Internkabtel (zur Verbindung der

Steckeinheiten)

1 Interfacekabel

12-6 1.56.064001.0/00
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Stromverbrauch

Varienten

+5V 1,54

+ 12V 50 mA

- 12 V 50 mA

- ASV K 8511.01 (FernanschluB)

- ASV K 8511.02 (Lokalenschluf)

- PZV K 8511.03 (FernenschluB-
zusatz)

- LZV X 8511.04 (Lokelanschluf-
zusatz)

Schnittstellenleitunzen der ASV (gemyB TGL 29077/01)

Schnittstellenleitung

Bemerkung

102
103
104
105
106
107
108
109

111

120

122

125

126

Betriebserds

Sendedaten
Emofengsdaten
Sendeaufforderung
Sendebereitschaft
Betriebsbereitschaft Dng
Betriebsbereitschaft DE
Empfangssignalpegel

Wahl der Ubertragungs-
geschwindigkeit
Hilfskenalsendesuf-
forderung
Hilfskanalempfangs-
signalpegel

kommender Anruf

Sendefrequenzwahl

Obligatorische Schnittstellen-

leitungen

Modems gemiB V.23

Uffentl. Fernsprechvermittlungsnetz

Modems gem#B “V.21

12-7 1.56,064001.0/00
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3.

Technische Beschreibung

3.1.

Verwendungsgzweck

Die ASV dient der Kopplung des Mikrorechners K 151C mit einem
anderen Rechner Uber die V 24-Schnittstelle (entsprechend
CCITT-Bmpfehlung V 24). Die Dateniibtertrsgung erfolgt asynchron
bitseriell. Die Datenendstellen sind bei Entfernungen 15m
{iber Modems zu koppeln, Die AnschluBsteuerung arbeitet halb-
duplex auf dem Vorwdrtskenal., Die Logik besteht aus Takterzeu-
gung, Steuerung, Eingesberegister, Ausgaberegister, Serien- Pa-
rallel-Register, Stetusregister und V 24-Pegelumsetzer.

Die Adressen sm MR 1-BUS, die Interruptetene und die Ubertra-

gungsgeschwindigkeit sind durch Briicken auf den Steckeinheiten
wihlber.

3626
Punktion

3.2.1.
Blockschaltbild der ASV

Die im Blockschaltbild (s. Abb, 12.1.) angegebenen Blbcke haben
folgende Funktions

~ Prequenzteiler: Herabsetzung des Taktes C 2 auf das 25fache
der ivertragungsgeschwindigkeit und EBrzeugung der Tsktsignale
TO und TS.

- Zeitiiberwechung: Weitere Untersetzung der vom Frequenzteiler
abgegebenen niedrigsten Frequenz, Eildung der Zeiten 150 ms,
28, 4 8

-~ Befehlsentschliisselung: BEntschliisselung der folgenden Ein-
und Ausgabebefehle aus den decodierten AdreSsignaelen ASI O ...
ASI 15, den AdrefSgruppensignalen ASI 16 ... ASI 19, den Aus-
wirtsiaten AR @ ... AR 7 und den Signelen PEEIN und PEAUS:

robofron

oUTX Datenausgabe

oUTY Steuerinformation

INY O Dateneingabe

INY 1, INY 2 Statuseingabe

INY 5 Anwahl

INY 6 Steuerung der Leitungen 108, 120/126

Statusregister: Brkennung und Speicherung bestimmter Zustinde
bis gur Bingabe mit INY 1 bzw, INY 2

Eingeberegister (BR): Speicherung des mit INY O einzugetenden
Zeichens (Einzeichenpuffer)

Ausgaberegister (AR): Speicherung des mit OUTX ausgegetenen
Zeichens bis zur Weiterleitung zum Serien-Persllel-Register (Ein-
zeichenpuffer)

Serien-Parellel-Register (SPR):

Bingabe: Umwendlung der seriell enkommenden Empfangsdaten in
ein parallel anliegendes Zeichen und Speicherung dieses Zei-
chens

Ausgabe: Umwendlung des parallel eingetragenen Ausgabezeichens
in serielle Sendedaten

V 28-Pegelumsetzexr bzw, V 28-Pegelumsetzer: Anpassung der TTL-
Pegel en V 24-Pegel und umgekehrt.

Dabei gilt folgende Zuordnung:

De tensignal nyn wov
Steuersignal Aug Bin
V 24-Pegelumse tzer bzw. -3V >+ 3V

V 28-Pegeluinsetzer

Sendebeustufe Eingeng (TTL) 2,4 ... 5V OV ... 0,87V
Empfangsbeaustufe Ausgang

(TTL) 2,4 +eo 5V OV ... 0,4V

Steuerwerk:

Zustandssteuerung: Steuerung des Ablaufs der Ein- und Ausgabe
ins bgw. vom Serienperallel-Register \

Austestzihler: )

Empfengs: Austasten der Bitmitte der Empfengsdaten

Senden: Bestimmung der Bitzeit

Bitzihler: Markierung der einzelnen Bit eines Zeichens beim
Senden und Empfang

12-8 1.56.064001.0/00
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Eingabesteuerung: Steuerung des Informetionsflusses

SPR —» ER — K 1510

Ausgabesteuerung: Steuerung des Informetionsflusses

K 1510 —» AR —» SPR

Interruptsteuerung: Interruptanmeldung bei Zustendsdnderung
der ASV und der V 24-Schnittstelle

Die Stromlaufpline der Steckeinheiten sind in der Anlage 1 zur
Betriebsdokumentation Mikrorechner X 1510 entheslten (Abb. 16a bis
16 d).

StE 1 (Abb, 16a) enthilt Frequenzteiler, Takterzeugung, Zeitliber-
wachung, Zustandssteuerung, Austastzihler, Bitzdhler und Teile
der Befehlsentschliisselung.

StE 2 (Abb. 16b) enthilt Teile der Befehlsentschliisselung, Bin-
gabesteuerung, Ausgabesteuerung, Interruptsteuerung, Ausgebe-
register, Serien-Parallel-Register und Teile des Statusregi-~
oters.

StE 3 (Abb. 16c und d) enthd#lt Eingaberegister, V 28-Pegel
bgw, V 28-Pegelumsetzer, Teile des Statusregisters und eine fiir
Erweiterungen vorgesehene Anwahl,

Bei Kopplung der ASV iiber Modem wird StE 3 Modem (Abb, 16c) ein~
gesetzt,

Bei Kopplung ohne Modem (LokalenschluB8, Entfernung nicht gréfer
als 15 m bzw, bei direkter Kopplung zweier ASV K 8511 zu Priif-
gwecken) wird die Nullmodemfunktion durch StE 3 Nullmodem

(Abb, 164) realisiert.

3.2.2.
Dateneusgabe

Ein mit OUTX vom K 1510 ausgegebenes Zeichen wird sunéichst im
AR zwischengespeichert, Wenn das SPR frei ist, kann es des Zei-
chen {ibernehmen., Auf der Leitung 103 wird deg Startbit gesendet
und denech die einzelnen Bit aus dem SPR.

12-10 1.56,064001,0/00
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Danach wird suf der Leitung 103 wieder die Stoppbitpoleritit
eingestellt. Wenn inzwischen ein weiteres Zeichen im AR ge-
speichert ist, wird nach Ableuf des Stoppbit (cder der 2 Stopp-
vit, je nach Wehl), erneut ein Startbit und denach des weltere
Zeichen auf der Leitung 103 gesendet. Die Bitzeiten werden durch
den Austastzdhler bestimmt,

3.2.3.
Dateneingabe

Im Grundzuatand (kein Sendemodus, kein Empfengsmodus) erwertet
die ASV ein Startbit auf der Leitung 104, Das Erkennen eines
gilltigen Startbit wird vom Stetusregister registriert. Durch
Statusabfrage oder Interrupt kenn das dem K 1510 mitgeteilt wer-
den. Dieser stellt daraufhin in der ASV Empfangsmodus ein. Die
ankommenden Datenbit werden seriell in das SPR eingetragen. Die
Bitmitte wird durch den Austastzihler bestimmt. Ist des ganze
Zeichen im SPR enthalten, wird es ins ER liternommen und kann

in den K 1510 eingegeben werden.

343
AnschluBverzeichnis der V.24-Schnittstelle

Bezeichnung Leitung Kontakt
Betriebserde 102 c o7
Sendedaten 103 Cc 02
Empfangsdaten 104 c 03
Sendeaufforderung 105 C 04
Sendebereitschaft ‘ 106 C 05
Betriebsbereitscheft DDE 107 C 06
Betriebabereitschaft DEE 108 B 07
Empfangssignalpegel 108 C 08
Wahl der Ubertragungsgeschwindigkeit 111 B 10
Hilfskanalsendeaufforderung 120 B 06
Hilfskanalempfangssignalpegel 122 Cc 12

12-11 1.56.064001.0/00
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3.4.1,
Bezeichnung Leitung Kontakt Binstellung der Briicken auf StE 1 (1.51.518540.0)
Kommender Anruf 125 B 09 - Steuerung des Zihlers fir Zeitiliberwachung Briicke
Sendefrequenzwahl 126 c 1 .
Abschirmung _ c 01 Z¥hler bleibt bei Zeitiiberschreitung stehen
und meldet bis gum Riicksetzen Zeitiiber-
F
Des Anschlufverzeichnis gilt filr die Schnittstelle an der SiE schreitung (TOF) . ' 2 -1
8560, Zxhler zdhlt bei ZeitUberschreitung weiter
und meldet nur TOF, wenn der Z#ihlerstend
Des Interfocekebel hat auf der Modemseite abisolierte und ver- mit der TOP-Bntschliisselung Ubereinstimmt 2 -3
ginnte Litzenenden, so dasB der fiir den jeweiligen Modem erfor-
derliche Steckverbinder mit der dem Modem entsprechenden Bele=- ~ Angahl der Stoppbit beim Senden Briicke
gung angeschlossen werden kann. 1 4 - 6%
Der Signalflufl lber die Schnittstellenleitungen ist in den Abb, 2 4 -5
12,2, und 12.3. an Beispielen dargestellt.
- {lbertragungsgeschwindigkeit in Baud Briicke
Die Signalbeszeichnungen der StE 8561 (Nullmodem) weichen von der
iiblichen Definition et. Hier beziehen sich die Bezeichnungen euf 9600 7-8
die DEE (wie das beim Modem Ublich ist), so def z.B. die Sende- 4800 7T-1
daten der DEE (AS 8, K 8511.01), Ltg. 103, suf der Fullmodem- 2400 7-10
gseite die Bedeutung Empfengsdaten haben und umgekehrt, ;200 ; - :;
00 -
Kkhnlich verh#lt es sich mit den Leitungen 105 und 109, 300 7.9
200 7 - 16%
100 T -13
3." 50 7 - 12
Einstellung der ASV
Zur Einstellung der ASV sind die nachfolgend angegebénen 3.4e2,
Briicken zu wickeln. Einstellung der Briicken auf StE 2 (1.51.518550.0)
Die durch & markierten Briicken sind fiir des Prlifprogramm erfor-
derlich., (Besziiglich der Adressierung wurden keine Festlegungen ~ Bin- und Ausgabeadressen
getroffen,) a) Gruppenadresse rr
Die Anordnung der Briicken auf den Steckeinheiten ist sus den Brilcke
Abb. 12.4. ~ 12.7. ersichtlich. rr AsI ouT OUTX ouTY
oL 17 10 oo 174 9 - 12 8 - 12
Lo 18 20 ... 27 9 - 11 8 -~ 11
LL 19 30 +.0 37 9 - 10 8 - 10
12-13 1.56.,064001.0/00
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b) Gerdteadresse mmm
mmm AE ASI ™ ouT Briicke
000 0 [o] 00 10/20/30 1=-7
000 L 1 00 10/20/30 1-6
00L 0 2 01 11/21/31 1-5
0oL’ L 3 01 11/21/31 1-4
OLO 0 4 02 12/22/32 1-3
0LO L 5 02 12/22/32 1-2
OLL 0 (3 03 13/23/33 23-24
OLL L 7 03 13/23/33 25-23
LOO [o] 8 04 14/24/34 25-22
L00 L ] 04 14/24/34 25=21
LOL o] 10 05 15/25/35 25-20
LOL L 11 05 15/25/35 25=30
LLO o} 12 06 16/26/36 25=29
LLO L’ 13 06 16/26/36 25-28
LLL [¢] 14 o7 17/27/37 25=27
LLL L 15 o7 17/27/37 25-26

- Interrupt Briicke
2 13-19
3 13-18
4 13-17
5 13-16
6 13-15
7 13-14

- Datennetzstruktur Briicke
Punkt-zu~Punkt-Be trieb 32-31"
Mehrpunktbetrieb (nur fir Erweiterung

vorge sehen) 32-33
12-14 1.56.064001,0/00
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Einstellung der Briicken auf StE 3 Modem (1.51.518560.0)

- Bmpfdngerstufen Briicke
mit Hysterese des Ausgangssignals 2-1"
ohne Hysterese (offene Leitung = "H"
am Ausgang der Bmpfingerstufe) 2-3

- Anwahl ‘ Brilcke
ohne Anwahl (eine V 24-Schnitt-
stelle/ASV) 26-25
Anwahl 0 26-27
Anwehl 1 26-27
Anwahl 2 26-27
Anwahl 3 26-27
Anwahl 4 26=27

- Leitung 105

von Leitung 108 gesteuert
vom Sendemodus gesteuert

- Leitung 120/126 Briicke
Leitung 120 abhingig von Leitung 109 20-19
Leitung 120 programmiert ) 20-19
Leitung 126 progremmiert 20-21

- Leitung 108

von der Betriebsspaennung gesteuwert
programmiert

- Leitung 111
EIN
AUS

3.404-

Briicke

7-8*
7-9
7-6
7-5
7-4

Briicke
11-10
11~92%

Briicke
14-15
14-13
14-13%

Briicke
17~18
17-16"

Briicke
23-24
23-22

Einetellungﬁder Briicken auf StE 3 Nullmodem (1.51.518561,0)

~ Eingabe von "Leitung 122"
von der Betriebsspannung gesteuert
vom Sendemodus gesteuert

Brilcke
2-1
2-3*

12-15
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-~ Bingabe von "Leitung 107" Briicke Briicke
von der Betriebaspannung zesteuert S5-4 7-8 offen
programmiert ("Leitung 108") 5-6 7-8%

- Bmpfingerstufen Brilcke
mit Hysterese des Ausgengssignals 10-9%
ohne Hysterese 10-11

» gilt flir alle in einer Zeile angegebenen Briicken

4.
Befehle der ASV

Die ASV belegt zwei Ausgabetefehle OUTX, OUTY und einen Eingete-
befehl INY, deren AdreBSteil mmm der Gerdteesdresse rrmmm und AE
identisch sind. Die Einstellung der Adressen erfolgt Uber
Briicken (8. 3.4.2.). Die im folgenden beschrietenen Befehle
sind in einer Ubersicht dergestellt.

-~ Datenausgaebebefehl OUTX
Durch diesen Befehl wird des im Akku stehende Zeichen ge-

sendet,

- Trennen
eins oUTY AR 3 = L
auss ouTY AR 3 =0

Mit dem Befehl Trennen wird die ASV in den Grundzustend ge-
brecht. Nicht beeinfluf8t werden:

Anwehl

Zeitliberwechung

Leitung 108

Leitung 120/126

Statuswechsel V 24-Schnittstelle
Empfangsenmeldung

12-16 1.56.064001.0/00
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« Sendemodus

eing ouTY AR4 = 0 AR 5 = L*
auss . ouTY AR 4 = 1 AR S5 = L
ouTY M4 =1 MRS =0"
nicht verindern: OUTY AR4 =0 AR 5 =0
- BEmpfengsmodus
ein: ouTY AR4 = 1 AR5 = 0®
auss ouTY AR 4 = L AR S5 = 1L
ouTY AR4 = 0 AR5 = 1®
nicht verindern: OUTY AR 4 = O AR 5 = 0
« Interrupt
erlautt: ouTY AR 6 = I AR7 =0
nicht erleutt: ouTY AR 6 = 0 ART7T = L
nicht verinderns OUTY AR 6 = 0 AR7 =0

Mit diesem Befehl wird die Gerdteinterruptmeske ein-~ bzw,
susgeschaltet,

- Zeltiiberwschung

150 mss ouTY ARO =L AR1 =0 AR2 =1l
281 ouTy ARO =0 AR1T1 =1L AR2 =1l
4 83 OUTY ARO=1l AR1=1 AR2 =1
nicht verindern: oury AR 2 a0

Mit diesen Befehlen wird die entsprechende Zeitiiberwachung eus
geldst, Zeitliberschreltungen werden als Interrupt oder als Sta-
tusfehler gemeldet.

Die Zeitliberwachung wird zurilckgesetzt im Empfengsmodus bei
Bmpfeng eines Zeichens bzw., durch den Befehl

QUTY AR O = 0O AR 1 = 0 AR 2 = L

Einschaltbedingung fiir Sendemodus entspricht Ausschal tbe-
dingung fiir Bmpfangsmodus und umgekehrt.

12-17 1.56.064001,0/00
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Anwahil Ein neues Zeichen kann sus dem Akku iibernommen
dnwahl Befehl AR O AR 1 AR 2 AR 3 AR 4 AR5 AR 6 werden.
0 NY L 0 0 0 0 L o A2=1 Statuswechsel V 24-Schnittstelle
1 - INY 0 L 0 0 0 L 0 A3=1 * Empfangsanmeldung dto,
2 INY 0 0 L 0 0 L 0 Die ASV zeigt dem Rechner an, dafl ein giiltiges
3 INY 0 0 0 L 0 1, 0 Starttit empfangen wurde (nur bsi susgeschalte-
4 INY 0 0 0 0 L L 0 tem Empfangsmodus).
A4 fiir Erweiterung vorgesehen

= Leitung 120/126 AS5= 1 Dateniiberlauffehler
ein: Ny AR 0 = L AR 5 = O AR 6 =L ! { Das Serien-Parsllel-Register wer teim Empfang
auss: INY AR O =0 AR 5 = O AR 6 = L eines Zeichens nicht zur Ubernehme bereit

. ASY
Ob Leitung 120 oder Leitunz 126 verwendet wird, ist ebhingig A6 L ;:Z::i::f::i:rzeichen tn der gespeichert)

von der Einstellung (Pkt. 3.4.3.).
Stoppbit hat falsche Poleritdt

- Leitung 108 AT=1L ASV im Grundzustand teim Sendemcdus
ein: INY AR1=1 AR5 =0 R6 w1 Es wird kein Zeichen gesendet.
aus: NY AR 1 =0 ARS =0 AR 6 = 1L Hiermit ist es mbglich, im Zusammenhang mit
A 1 festzustellen, wann die Utertragung des
~ Dateneingabebefehl letzten Zeichens beendet ist,
INY AR O = L AR 1 bis AR 7 = O Die durch die Akkubit O bis 6 gekennzeichneten Zustinde fiihren

zu Interrupt.
- Statuseingabe V 24-Schnittstelle
INY AR 2 =1 AR O, AR 1, AR 3 bis AR 7 = O

Durch diesen Befehl wird des empfengene Zeichen sus dem Ein-
gaberegiater in den Akku iitertragen,

~ Statuseingate ASV

Yy AR 1 =1 AR O, AR 2 bis AR T =0

Durch diesen Befehl wird die Statusinformation der ASV in den
Akku ilbertragen. Die einzelnen Bit des Akkus heten folgende
Bedeutung:

A0=1L Fehler bei Eingsbe
(Dateniiberlauffehler, Stoppbitfehler, Zeit-
A iberschreitung)
1=1L Pertigmeldung

bei Eingabe: Im EBingaberegister steht ein
Zeichen, das in den Akku iibertragen werden
kann

bei Ausgabe: Das Ausgeberegister ist frei,
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ﬁurch diesen Befehl wird die Statusinformation der V 24=-
Schnittstelle in den Akku lUbertragen.

In Abhdngigkeit vom eingegebenen Akkubit A 5 haben die anderen
Akkubit unterschiedliche Bedeutung.

A5 = 0O; A O bvis A 4 geben den Zustand der Jeweiligen
Leitung an.
AOQ = Leitung 106 "EIN"

L
A1=slL Leitung 107 "EIN"
A2=1 Leitung 109 “"EIN"
L Leitung 125 "EIN"
L Leitung 122 "EIN"
A6, AT nicht belegt
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A5 =1L:

A O bis A 4 geben einen gespeicherten Zustand
der jeweilipgen Leitungen an,

Folgende Anderun;en der Leitungen fiithren zur
Binspeicherung des Zustands und zur Meldung
"Staturwechsel V 24-Schnittstelle”s

Leitung 106 "EIN" und "AUS"
Leitung 107 "BIN®
Leitung 109 "EIN" und "AUS"
Leitung 125 "EIN"
Leitung 122 "EIN" und "AUS"

Die Zuordnung der Akkubit zu den Leitungen ist
wie bei 4 5 =2 0

Nach erfolgter Statuseingebe V 24-Schnittstel-
le wird der gespeicherte Zustend geldscht und
die Leitungen k¥nnen direkt abgefregt werden.
Dieger Zustend bleibt erhalten, bis eine er-
neute Anderung des Status der V 24-Schnitt-
stelle erfolgt.
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Abb, 12.1., Blockaschalthild der ASV
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Abb, 12.2. SignalfluB iiber die Schnittstellenleitungen
(Beispiel: FernanschluB iiber einen Modem gemdB
V.23)

1 Aus Sendedaten (103) werden an Gegen~DUE Empfangsddten (104)

2 Auf Sendeaufforderung (105) reagiert die DUE mit Sendebereit-
schaft (106) und die Gegen-DUE mit Empfangssignelpegel (109)

3 Auf Betriebsbereitschaft von DEE (108) reagiert die DUE mit
Betriebsbereitschaft von DUE (107)

4 Auf Hilfskenalsendesufforderung (120) reagiert die Gegen-DUE
mit Hilfskanalempfengesignalpegel (122)

5 Zur Feststellung der Betriebsbereitschaft der Ubertragungs-
strecke an Gegen-DEE 109-120 schalten:
auf Sendeaufforderung (105) erscheint neben Sendebereitschaft
(106) Hilfskanalempfangssignalpegel (122), wenn die gesamte
Strecke betriebsgbereit ist.

6 Xommender Anruf (125) wird in DUE aus dem 25 Hz-Rufsignal
abgeleitet,

12-22 1.56.064001.0/00
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K 1510 ASY K 8511.02 V24 Schniltstelle
MR 1: DEE DEE
Sendedaten @ e 103 — (z.B. AS8,
>< ASV K 8511.01)
Empfongs- 104 —o
Naten
Sendemodus -0 fe-— 105 ——
@ 3
(106) L 410G —e
(107) x{ | 407 ~—o
®]
(106) @ e
(109) —— 409 —o
r— 114 —
le— 120 ——
(122) 122 —»
L—— 425 —o
_____________J L AUS ;:]

Abb, 12.3. SignalfluB iiber die Schnittstellenleitungen (Bei-
spiel: LokalanschluB, Nachbildung der Verh#iltnisse
wie bei dem Beispiel in Abb., 12.2.)

1 Sendedaten werden an 104 gelegt, Empfangsdaten von 103 abge-~
nommen

2 BSendemodus schaltet 109 ein und wird iiber 106 und, wenn
Briicke x1 geschlossen ist, such iiber 122 eingegeben

3 Auf Sendeaufforderung 105 wird Sendebereitscheft (106) und
Hilfskenalempfangssignalpegel (122) an die V 24-Schnittstelle
gelegt und Empfangssignelpegel (109) eingegeben

4 Betriebsbereitschaft von DEE (108) wird mit 107 beantwortet

5 Betriebsbereitscheft vom Nullmodem (108) wird als %07 einge-
geben
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Abb. 12.5. Anordnung der Briicken auf StE 2
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Anordnung der Briicken aur StE 3 Nullmodem
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Befehlsvorrat der ASV (Ausgaben)

Akku- Zeichen~
o a:;;abg Ausgabe von Steuerinformationen
OUTX ouTY Y s INY 6
]
Anwahl 0 Leitung
120/126
1 Timeout Anwehl 1 Leitung 108
g
2 2 Anwahl 2 -
3 3
e Trennen Anwahl 3 -
4 ,;;,’ Bmpfengs- Anwehl 4 -
K modusg
5 Sendemodus 1 0
6
Gertiteinter-{ ©
7 ruptmaske - -

INY 5 = INY: AR 5 =L; AR 6 = 0O verwendet al

INY 6 = INY: AR 6 = L; AR5 =0

8 Ausgabebefehl

12-28
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Befehlavorrat der ASV (Eingebe)
Akku- Zeichen- Statuseingabe
Bit eingabe
INY O INY 1 INY 2
0 Dateniiberlauf-, Leitung 106
Stoppbit- oder
Timeoutfehler
1 Fertig bei Bin-~ Leitung 107
oder Ausgabe
2 Statuswechsel der Leitung 109
V 24-Schnittstelle
s
]
3 S Empfengsanmeldung Leitung 125
La)
Q
4 = flir Erweiterung Leitung 122
§ vorge sehen
[
5 E? Dateniiberlauf- Statuswechsel der
b fehler V 24-Schnitt-
5 stelle
6 Stoppbitfehler -
7 Grundzustand -
im Sendemodus

INY O = INY; ARO = L; AR 1 bis AR 7 = O

INY 1 = INY§ AR 1 = L; ARO, AR 2 bis AR 7 = O

INY 2 = INY; AR 2 = L:

AR O, AR 1, AR 3 bis AR 7 =0
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Teil 13
AnschluSsteuerung SI 1.2 ASI
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1.

Kurzcharskteristik

Die AnschluBsteuerungen ASI K 9210 (ASI-E) und ASI K 9211 (ASI~A)
realisieren am MR K 1510 die logischen und elektrischen Bedingun-
gen des Standerd-Interface fiir Kettenverkehr "SI 1.2" nach GL
29248, getrennt fiir Ein- und Ausgabe. Zur konstruktiven Anpassung
der externen Funktionseinheiten mit SI 1.2-Anschluf dienen die
unter Pkt. 3.5. ndher beschriebenen Kabel.

2.
Technische Daten

ASI K 9210

AST K 9211

Kan#le Jje 1 Bingabekanal 1 Ausgebekanal
Steckeinheit gepuffert gepuffert
(unter Beachtung
von Pkt, 3.2. in
2 Kanile auftell-
bar)
Ubertragungs- max, 56 Bingabe~ max. 48 Ausgabe-
breite informationen informatidnen
IEyy IAyy
k8nnen parallel kdnnen vom Programm
vom Bmpfangspuffer{ byteweiss in beliebiger
aufgenommen und Reilhenfolge in den Aus-
vom Programm byte-| gabepuffer gebracht und
waeise nacheinan- parallel ausgegeben
der abgefragt werden.
werden.
Ubertragungsent-| max, 20 m max. 20 m
fernung
Steuersignale
~ Meldesignale /M 1 Bereitschaft | /M 2 Ausgabeanmeldung
von der ASI /M 0) z.B. als /M 0) z.B. 8ls Ldsch~
} L8scheignal, } signel,
13=5 1.56.064001.0/00
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ASI K 9210 ASI K 9211
/M 4\ zur Eingabe- /¥ 4 ) Pehlermelde~
anforderung } signal o,H.
oder Fehler-
meldung
~ Befehlssignale| /B 2 Eingabean- /B 1 Ausgabe-~
vom Ger#t meldung quittierung
/B 4 z.,B. zur Feh- /B 4 in Verbindung
leranmeldung mit B 1 2,B. zur
oder Eingabe- Fehl eranmeldung
anmeldung bei
2 Kandlen
Belastung der IByy: 1 FLe
Bingengsleitungerd /B 2: 2 Fre /B 1: 2 P,
durch die ASI /B 4: 2 FLe /B 4: 2 FLe
Belastbarkeit deq Iayy: 10 FLa
Ausgangsleitungerd /M 13 30 Pra /M 25 30 P
durch das Ger#t | /M O: 30 Ple /M 0: 10 Fra
/M 4: 30 B, /M 4: 10 R
Pegel
- Informations-
leitungen TTL TTL
- Steuer-
leitungen TTL TTL
Signalbewertung | log. 1 & low 2 0 1og. 1 & high = 1
~ Informations-~
leitungen
- Steuerleitun- | /M 1: O /M 2:0
gen /M 03 O /M 0: O
/M 4: O /M 4: 0
/B2: 10 /B 1: 10
/B 4: 1 -0 /B4 120
LeitungsabschluB
- Informations-
leitungen TTL-Eingang TTL-Ausgang

roboiron

ASI K 9210

AST K 9211

~ Meldeleitungen

~ Befehlsleitungen

Stromverbrauch
Konstruktion

Belegte Adressen
am BUS:

TTL-Ausgang

TTL-Ausgang iiber
Anpagwiderstend

St6rimpul sunterdriickung s 1 s

15 P" 1,1 A
1 Steckeinheit

1 Bingabeadresse
1 Ausgatbeadresse

Igp = 1,14
1 Steckeinheit

1 Eingebeddresse
1 Ausgabesadresse

13-6
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AnschlieBbare
Gerdte Labor~ und MeB8geriite mit SI 1.2
- Interfsce und Funktionseinheiten
fiir TTL-Bin/Ausgabe
3.

E;;hnische Beschreibung

3. 1.

Verwendungszweck

Die AnschluBsteuerungen ASI passen den MR K 1510 an solche Ge-
réite und Einrichtungen an, welche groBe Informationsmengen pa-
rallel verarbeiten. Das ist z.B. notwendig, wenn eine hohe Auf-
ldsung von MeSwerten verlangt wird.

Im allgemeinen wird die Kopplung mit der Peripherie nach SI
1.2-Bedingungen erfolgen., Die ASI-Steuerungen lassen sich aber
auch flir Digitelwertein- und -~ausgabe ohne den logischen Be-
dingungen des SI 1.2 einsetzen (TTL-Ein/Ausgabe).

In Vorbereitung des Einpatzes der ASI-Steuerungen nach SI 1.2
ist folgendes zu beachten:

Nach Kundenwunsch kdnnen Interruptsystem und RDY-Leitung in das
Ein-/Ausgabeprogramm einbezogen werden. (Briicken auf den Sgeck-
einheiten.) Damit k®nnen Befehlssignale Programmunterbrechungen

13-7
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auslosen., PFiir jede ASI ist der Interrupt meskierbar, Die Ar-
beitsweige mit Interrupt ermdglicht zsitoptimalen Informetions-
austausach.

Im allgemeinen wird man sich fiir die Arbteit mit Interrupt oder
RDY entscheiden., Bei der Verwendung von RDY geht das Programm
in den Vartezustand, wenn

- an die ASI K 9210 ein Eingabebefehl gegeben wird, ohne daf
Bingabeanmeldung vom Gerdt vorliegt;

- an die ASI K 3211 ein Ausgabebefehl gegeben wird, obwohl von
dieser noch Ausgabeanmeldung anliegt.

Flir die Verwendung der ASI-Steuerungen ohne SI 1.2-Signele ist
folgendes zu beachten:

Die ASI K 9210 ist durch Befehl (s. Pkt., 3.3.1.) auf diese Be-
triebsart einzustellen. Der Inhalt der Eingebeleitungen wird
dann automatisch etwa sller 2 s in den Empfangspuffer #ber-
schrieben, \dhrend der Abfrage des 'Empfangspuffers vom Rechner
bleibt die Dateniibernahme bis nach Abfrage des 7. Bytes oder
Ausgabe des Befehls Nr. 103 nach Pkt. 3.3.1. gesperrt,

Da im Gegensatz zur Betriebsweise nach SI 1.2 die Datenliber-
nahme im Schaltzustand der Eingabeleitungen erfolgen kann,
empfiehlt eich filr den Anwender, senderseitig eine Anpesasung
der Informationsleitungen vorzunehmen.

Bedl der ASI K 9211 ktnnen jederzeit beliebige Byte auf den Aus-
gateleitungen vom Programm verdndert werden,

3.2,
Funktion

3.2.1,
Punktion der ASI X 9210

Beachte hierzu die Punkte 3.3.1. und 3.4.1.
Die AnschluBfsteuerung ASI K 9210 erfiillt die logischen Bedin-
gungen des SI 1,2 fiir Eingabe in den MR K 1510,

13-8 1.56.,064001.0/00

Die 4SI K 9210 besteht aus den Funktionsgruppen

- Bingabepuffer

~ Befehlsentschliifler

- Befehlsspeicher fiur /M 0, /M 4, Betrietsart und GerHdtemaske
- Steuerung filir Bingabepuffer

- SI 1.2~-Steuerung

- Interruptsteuerung

Herstellen des Crundzustands

Mit Einschalten des MR K 1510 wird durch /Upy = 1 die Steue-
rung fiir den Eingabepuffer in Grundzustand gebracht. Dabeti
wird durch /M 1 = O dem/den angeschlossenen Bingabeger#t(-en)
Eingabebereitachaft der ASI K 9210 gemeldet. Mit /M 1 = O ist
in der ASI K 9210 die Interruptquelle abgeschaltet.

Die gleiche Wirkung wie /UBB = 1 hat filr die ASI K 9210 der
Befehl Nr. 103,

Beachte: Der Zustand der Steuersignale /M O und /M 4 sowie die
Betriebsweiese und die Gerdtemeske GBEMAS werden weder von /UBB
noch vom Befehl Nr. 103 beeinflust. Sie miissen von einem der
Befehle Nr. 104 ... 107 1der deren Kombination eingestellt
werden.

Die Befehle Nr. 104 .., 107 kinnen allerdings euch mit dem Be-
fehl Nr. 103 kombiniert werden. Siehe Beispiel unter Pkt. 3.3.1.

Ableuf einer Bingabeoperation nach SI 1.2

- AST K 9210 meldet Bingabebereitschaft dureh /M 1 = O.

- Qerdt kann von sich sus oder durch Aufforderung vom Programm
Fingabe starten. Aufforderung ist z.B. durch Befehl Nr. 104
oder 105 mdglich.

- Gerdt schaltet Eingsbeinformationen suf IEyy-Leitungen und
um die Binschwingzeit der IEyy- leitungen verzdgert (vei
20 m {bertragungsentfernung nach etwa 2 8) liefert es mit
/B 2 = 0) die Eingabeanmeldung.

- ASI K 9210 erkennt /B 2 = 1 —» O und schaltet /¥ 1 = 1

- Mlt /K 1 = O —» 1 libernimmt die ASI K 9210 die Eingabeinfor-
mationen in den Empfangspuffer.
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~ Gerit kann nach Bmpfang von /M 1 « O — 1 Eingabeinformatio=
nen und Eingabeanmeldung abschalten.

- Bel gesetzter Geritemaske in der ASI K 9210 wird der zugeord-
nete /INT = O.

- Durch Auswertung des Befehls Nr. 102 wird erkannt sus
A © = 1 Eingabeanmeldung /B 2 = 0
A 1 = 1 Statusmeldung vom Gerét /B 4 = O

~ Zur Abfrage des Eingabepuffers gibt dag Programm so oft den
Bingabebefehl Nr. 101 aus, wie Byte #bernommen werden sollen.
Der 1. Eingabebefehl holt das niederwertigate Byte (IE 01 ...
IB 08) in den Rechner.

- Nach Eingabe des 7. Byte (IE 49 ... IE 56) wird sutomatisch
wieder /M 1 = 0.

- Wenn weniger als 7 Byte eingegeben werden sollen, kenn /M 1 = 0
auch durch Befehl Nr. 103 hergestellt werden.

In der ASI K 9210 werden die Befehlssignale /B 2 upnd /B 4 logisch
und elektrisch gleich behandelt. Demit kdnnen sie gwei unabhingi-
gen Bingabekanilen fiir Bingabeanmeldungen zugeordnet werden.

Dem entspricht auch die Belegung der Interfacesteckvertinder

an der Steckeinheit:

1. Bingabekanal tiber X 2 2. EBingabekanal tiber X 1
IB 01 ... IE 28 IE 29 ... IB 56

/M O frei verfiigbar /M 4 frei verfiigbar

/M 1 Bereitmeldung /M 1 Bereitmeldung

/B 2 Bingaebeanmeldung /B 4 Eingabeanmeldung

Allerdings kinnen die Kanile nicht gleichzeitig bedient werden.
Welcher Kanal Eingebe angemeldet hat, kenn durch Befehl Nr. 102
ermittelt werden.

A 0 = 1 Bingabeanmeldung iiber 1.Kanal
A 1 = 1 Eingabeanmeldung lber 2.Kasnal

Eine gegenseitige Beeinflussung der Kanidle erfolgt nicht. Der
Status der ASI K 9210 (Bereitschaft) wird iiber perallel ge-
scheltete /M 1-Leitungen an beide Kanile gemeldet. Zu beachten
ist, deB Uber jeden Kenel 3 Y2 Byte empfangen werden kdmnnen und
zur Abfrage des, dem 2. Kanel zugeordneten Teils vom Empfengs-
puffer erst 3 unbewertete Eingabebefehle auszugeben sind. Mit
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dem 4. Fingabebefehl wird die hBherwertige Tetrede des 1. Byte
vom 2. BEingabekanal iibernommen, mit dem 5. Eingabebefehl des
2. Byte usw.

Auf einfache Digitalwerteingabe ohne SI 1.2-3ignelspiel wird die
ASI XK 9210 durch Befehl Nr. 106 eingestellt. Vorteilhafterweise
sollten die Betriebsartumschaltungen mit Befehl Nr. 103 kombie

niert werden.

Etwa aller 2 8 werden jetzt die Belegungen der IEyy-Leitungen
in den Empfangspuffer iiberschrieten. Nech Ausgabe des 1. Be-
fehls Nr. 101 werden die Einginge des Empfangspuffers blockiert,
bis das 7. Byte libernommen wurde. Die Eingabesteuerung kommt
dann automatisch in den Grundzustand in dem das "parallel laden"
erfolgt. Werden weniger als 7 Byte eingegeben, muf der Grundzu-
stand durch die kombinierten Befehle Nr. 103 und Nr. 106 (OUT

16 mit A = XX 1 XX 1 XX) hergestellt werden.

3.2.26
Funktion der ASI K 9211

Beachte hierzu die Punkte 3.3.2. und 3.4.2,
Die AnschluBsteuerung ASI K 9211 erfiillt die logischen Bedingun-
gen des SI 1.2 fiir Ausgabe vom MR K 1510 zum Ausgebegeriit.

Die ASI K 9211 besteht sus den Funktionsgruppen

- Ausgebepuffer, iiberschreibbar

- Befehlsentschliiflex

- Steuerung fiir Ausgabepuffer, Steuerasignale /MO und /M 4 und
Gerd temaske.

- SI 1.,2~-Steuerung

- Interruptsteuerung

Herstellen des Grundzustands

Mit Einschalten deg MR K 1510 wird durch /UBB = 1 die AST K
9211 in den Grundzustand gebracht.

Die gleiche Jirkung wird durch Befehi Nr. 202 erzielt.
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Der Grundzustand ist gekennzeichnet durch:

- Einstellung der Ausgebesteuerung auf Ubernahme des Akkuinhalte
in das 1. Byte des Ausgebepuffers

-/MO0=1

-/M4 =1

-M2 =1

- GEMAS gel8scht

- INT-Quelle abgeschaltet

Beachte: Der Ausgabepuffer ist nur iiberschreibbar, sber nicht
18schbar, Nach Einschalten des MR K 1510 haben die IAyy-Leitungen
keine definierten Signale.

Mit jedem IN O4-BefehlNr. 202 ... 212 kenn inklusive der Status
der ASI K 9211 und des Ausgabegerdts abgefragt werden.

AO=1 /¥ 2 =0, Ausgateoperation lduft.
Ausgabegerdt liefert /B 1 = 1 (8. Pkt. 3.4.2.)
A1=0 /B4 =0, Ausgabegertit liefert Fehlermeldung

Ablauf einer Auggabeoperation nach SI 1.2

~ Grundzustend herstellen

- Bntscheiden, ob die Ausgabesteuerang voreinzustellen ist, oder
mit dem 1. Ausgabebefehl die 1., Bytestelle des Ausgabepuffers
beschrieben werden soll

- Maximal 6. Ausgebebefehle geben. Nach jeder Abspeicherung eines
Rechnerwortes schaltet die Ausgabesteuerung automstisch auf
die ndchste Bytestelle des Ausgabepuffers nach Grundzustand:

1« OUT 14: A O ¢o0 A T IA 01 .,., IA CB
2. OUT 14s A O Ty A7 n°9 +ee IA 16
6. OUT 14: A O ... A IA 41 ... 1A 48

- Aupgabe Start, /M 2 = 0
- Durch weitere OUT 14 oder einem IN 04 Nr, 210 nder 211 oder
212 kann /M 0 = O oder /M 4 = O oder GEMAS gesetzt werden
- Nach Empfang von /M 2 = 1 —» O schaltet das Ger#t seine Eingabe-
bereitschaft ab, /B 1 = 0 ~e1,
Bin vom Ausgabegerdt ausgesendetes Statussignel /B 4 = 1 — 0
kann jetzt in der ASI K 9211 bei "GEMAS gesetzt® Interrupt
—auasllisen.
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-~ Das Ausgabegerit Ubernimmt die Ausgabeinformationen von den
IAyy-Leitungen.

- Wenn des Ausgebegerdt die Informetionsiibernabhme teendet hat,
meldet es das der ASI K 9211 durch Wiedereinschalten seiner
Bereitschaft, /B 1 =1 -0

- Mit Empfang von /B 1 = 1 —» O achaltet die ASI K 9211 ihre
Ausgabemeldung (Start) ab, /M 2 = 1 — O,

-M2 a2 0=—> 1 fihrt bei "GEMAS gesetzt™ zum Interrupt.

- Der Ausgabvepuffer kann neu gefiillt werden und eine neue Aus-
gabeoperation gestartet werden.

3.2‘
_Bafehlsliste

Je3e 1.

Befehlsliste fiir ASI K 9210

Die Adressenzuordnung entspricht der Standerdveriante (s, Teil 1,
Pkt. 3.8.).

Adressenerweiterung eingeschaltet.

Darstellung der Adressen als Oktalzahl.

Darstellung der A-Registerinhalte flir IN-Befehles: oktal,

fiir OUT-Befehle: binHr.

Lfd, Befehl Wirkung
Nr.
101 ON 06 mit (A) = 001 Eingabe des n~ten Bytes aus dem

Empfengspuffer in den Rechner,
danach wird automatisch die
ndchste Bytestelle zur Eingabe
vorbereitet,

102 IN 06 mit (A) = 002 Test der Befehlsleitungen durch
Auswerten des A-Registerinhalts
(A-Register) (oktal) B2 B 4

000 1 1
001 0 1
002 1 2
003 0 0
13-13 1.56,064001.0/00
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(&) = x1 xxx 2%
(A) = x0 xxx XXX

Lfd. | Befehl Wirkung
Nr.
103 ouUT 16 mit entgpricht fliir x = 0 der Wirkung
(A) = xx XXX 1XX von /UBB auf die ASI K 9210
- Steuerung fir Eingabepuffer in
Grundzustand
M 1 = 0 (Bingabebereitaschaft
nach SI 1.2) demit wird INT-
Quelle (nicht GEMAS) abge-~
schaltet
104 oUT 16 mit speichert:
(A) = xx xx1 xxX MO =0
(A) = zx xx0 xxX MO =1
105 OUT 16 mit speichert:
(A) = xx X1x XXX M4 =0
(A) = xx x0x xxX M4 =1
106 OUP 16 mit speichert:
(A) = xx 1xx XXX Betriebsweise ohne log. Bedin-
gungen des SI 1,2
(A) = xx Oxx x3X Betriebsweise nach SI 1.2
107 OUT 16 mit speichert:

GEMAS setzen
GEMAS 18schen

Die OUT 16-Befehle sind kombinierbar;

Belspielet
Herstellen der Eingabeberc;tschaft nach SI 1.2 unter gleich-
zeitigem Setzen der GEMAS.ynd.einer Eingabeanforderung z.B.

1.

iiber /M 4:

OUT 16 mit (A) = 1 2 4 (01 010 100)

Gleichzeitiges Einschalten von /M O und /M 4 bei Betriebs-
weise nach SI 1.2 und L¥schen GEMAS /M 1 soll nicht verine

dert werden:

OUT 16 mit (A) = 0 3 0 (00 011 000)

13-14 1.56.064001.0/00

3. Abschalten von /M O, /M 4 und GEMAS, Einschalten der Be-
triebswelse ohne SI 1.2, Steuerung flir Eingabepuffer in
Grundzustand setzen (/M 1 = 0)3
OUT 16 mit (A) = 0 4 4 (00 100 100)

3.3020
Befehlsliste fir ASI K 9211

Die Adressenzuordnung entspricht der Standardvariante (s. Teil 1,
Pkt. 3.8.).
Adressenerweiterung eingeschaltet.

Darstellung der Adresse als Oktalzahl,

Darstellung der Akkuinhalte fiir IN-Befehle: bindr.

Bs bedeutet "(A) /OUT 14"

mit OUT 14 ausgegebener Akkuinhalt,

Lfd.
Nr.

Befehl

Wirkung

201

oUT 14

IN 04

(A) == n-te Bvtestelle des Aus-
gabepuffers, danach wird automa-
tisch die n + 1-te Bytestelle

dem ndchsten OUT 14 zugeordnet.
(Beachte Vorbemerkungen zu den
Befehlen der 1fd. Nr. 204 ... 212).

Wit jedem IN 04 ist Test der Aus-
gebesteuerung (/M 2-Test) und der
Bsfehlsleitung /B 4 durch Auswer-
ten des A-Registerinhelts m¥g-
lich.

(A-Register) (oktal) /M 2 /B 4

000
001
002
003

[= Y & PHY
=200

202

IN 04 mit
(A) = 1x Oxx xx0

entspricht der Wirkung von Upgp

auf die ASI K 9211

- Einstellung der Ausgetesteu ~
rung auf (A) /OUT 14 - - 1.
Bytestelle des Ausgs' spuf 'ers
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Lfd, Befehl Wirkung

Nr,
- /MO0 =1
- /M 4 = 1
-/M2 =1
- GEMAS gelbscht
- INT-Quelle abgeschaltet

203 IN 04 mit scheltet

(A) = 0x 1xx xx00 M2=-0

¥ 2 = 9 durch /Ugg, Befehl

Nr. 202 oder automatisch durch
Fertigmeldung (/B 1 = 1 — 0)
vom peripheren Gerdt.

Die folgenden Befehle laden einen voreinstellbaren
Zahler, dessen Ausginge iiber einen BCD-zu-Dezimeldekoder
entschliisselt werden., Der Zihler wird durch OUT 14 ge-
taktet (mit Abschalten von /PEEIN). Damit ergeten sich
fiir die mit Befehl Nr. 204 ... 212 eingestellten
Steusrungen/Steuersignale folgende Abschaltbedingungen:

oUT 14

IN 04 mit
(A) = Ox xxx xx1

-~ Weiterschalten des Zighlers
im Sinne der 1fd. Befehls-
numerierung und Ausfilthren der
beschriebenen Wirkung

- Umschalten suf progremmierten
Befehl und Ausfiihren der be-
schriebenen Wirkung

204 IN 04 mit Einstellen der Ausgabesteuerung
(A) = 00 xx0 001 auf (A) /OUT 14 —e 1. Byte des
Ausgabepuffers
205 IN 04 mit Einstellen der Ausgebesteuerung
(A) = 00 xx0 011 auf (A) /OUT 14 —e 2. Byte des
Ausgatepuffers
206 IN 04 mit Einstellen der Ausgabesteuerung

(4) = 00 xx0 001

(A) /OUT 14 —» 3. Byte des Aus-
gabepuffers

13-16 1.56.064001.0/00

Lfd. Befehl Wirkung
Nr.
207 IN 04 mit Einstellen der Ausgabesteuerung
(A) = 00 xx0 111 auf (A) /CUT 14 —= 3. Byte des
Ausgatepuffers
208 IN 04 mit Binstellen der Ausgabesteuerung
(A) = 00 xx1 001 auf (A) /0UT 14 — 5. Byte des
Ausgabepuffers
209 IN 04 mit Binstellen der Ausgabesteuerung
(A) = 00 xx1 011 suf (A) /OUT 14 —e 6. Byte des
Ausggatepuffers
210 IN 04 mit /MO =0
(A) = 00 xx1 101
211 IN 04 mit /M4 =0
(A) = 00 xx% 111
212 IN 04 mit GEMAS setzen
(A) = 01 xx0 001
Bemerkungen

A 4 ist fiur die ASI X 9211 ohne Bedeutung.
Wenn mit den Befehlen Nr. 204 ... 212 das A 5 = 1 gesetzt 1ist,
wird gleichzeitig /M 2 = O geschaltet.

3.4.

———

Mirkungsplan

3.4.1.

Wirkungseplan der ASI K 9210

13-17 1.56.064001,D/00
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robotron AnschluBverzeichnia

(IByy) — Empfangspuffer

An jedem Anschlufl x1 und x2 der Steckeinheiten der ASI K 9210
und ASI K 9211 kann zum GerdteanschluB ein Kabel angeschlossen
werden, Die Kabel adeptieren die ASI auf die konstruktiven Be-
dingungen des SI 1.2. Die Kabel besitzen gerdteseitig einen
39poligen Flachsteckverbinder nach TGL 29331/04 und HF-Steck~
verbinder nach TGL 24815/02 in Montageleiste nach TGL 29331/05,

r1 /& In den folgenden Anschlufiverzeichnissen werden zu den Inter-

IEVV } / ﬁ facesignalen die Kontesktzuordnungen an der Steckeinheit und em
gerdteseitigen Ende des Kabels angegeben,

182

IINT Ny—

3. 5. 1.
bytewaise Abfrage AnschluBverzeicknis zur ASI K 9210
des Emplangspuftfers

Signalneme| Kontaktbelegung Signalname| Kontesktbelegung
STE 31 Kabel STE Kabel
x2-AngchluB] 39pol, x1-An~{ 39pol,
Stecker- schluB| Stecker-

Abb. 13.1. leiste leiste

IE 01 A 01 A 01 IE 29 A 01 A 01
Ded.2. IE 02 c 01 A 02 IE 30 col | ao02
Wirkungsplan der ASI K 9211 IE 03 A 02 A 03 IE 31 Ao02 | A03

IB 04 c 02 A 04 IB 32 ¢ o2 A 04

IE 05 B 03 A 05 IE 33 B 03 A 05

IE 06 ¢ 03 A 06 IE 34 c 03 A 06

IE 07 B 04 A 07 IE 35 B 04 AD0T

1IE 08 C 04 A 08 IB 36 C 04 A 08

IE 09 B 05 A 09 IB 37 B 05 A 09

IE 10 c 05 A 10 IE 38 ¢ 05 A 10

IE 11 A 04 A1 IE 39 A 04 A1

IE 12 A 03 A 12 IE 40 A 03 A 12

IE 13 ¢ 06 B 01 IE 41 ¢ 06 B 01

IE 14 A 06 B 02 IE 42 A 06 B 02

IE 15 ¢ 08 B 03 IE 43 ¢ 08 B 03

IE 16 A 08 B 04 IE 44 408 B 04
Avb, 13.2,

13-19 1.56.064001.0/00
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Signalname]| Kontaktbelegung Signalname| Kontaktbelegung
STE Kabel STE Kabel
x2-An- 39pol. x1-An- | 39pol.
schiuB Stecker- schlug Stecker-

leiste leiste

IE 17 B 09 B 05 IE 45 B 09 B 05

IE 18 C 09 B 06 IE 46 ¢ 09 B 06

IE 19 A 09 B 07 IE 47 A 09 B 07

IE 20 A 05 B 08 IE 48 A 05 B 08

IE 21 B 10 B 09 IE 49 B 10 B 09

IE 22 ¢ 1 B 10 IE 50 c 11 B 10

IE 23 B 11 B 11 IE 51 B 11 B 11

IE 24 c 12 B 12 IE 52 c 12 B 12

IE 25 A 10 c 01 IE 53 A 10 c o1

{IB 26 @ 10 Cc 02 IE 54 c 10 c 02

IB 27 A 11 c 03 IE 55 A1 c 03

IB 28 A 12 Cc 04 IE 56 A 12 C 04
HF-~-Stecker HF-Stecker

/¥ 0 A 12 1 /M 4 A 13 1

/M1 B 13 5 /1 B 13 5

/B 2 c 13 4 /B 4 c 13 4

3. 5.2.

AnschluBvergzeichnis gur ASI K 9211

Signalname| Kontaktbelegung Signalname | Kontaktbelegung
STE Kabel STE Kabel
x2-An- 39pol. x1-An-~ | 39pol.
schluf Buchsen- schluB | Buchsen-~

leiste leiste

IA O1 A 03 A 01 IA 25 A 03 A 01

IA 02 A 01 A 02 IA 26 A0 A 02

IA O3 c 01 A 03 IA 27 c o1 A 03

IA 04 A 02 A 04 ITA 28 A 02 A 04

IA 05 A 05 A 05 IA 29 A 05 A 05

IA 06 Cc 03 A 06 IA 30 c 03 A 06

IA 07 c 02 A 07 IA 31 c 02 A 07

—
13-20 1.56.064001,0/00
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Signalname | Kontaktbelegung Signalname| Kontaktbelegung
STE Kabel STE Katel
x2-An- 39pol. x1-An-| 39pol.
schlusg Buchsen- schluB8| Buchsen-
leiste leiste
IA 08 B 02 A 08 IA 32 B 02 4 08
IA 09 c o5 A 09 IA 33 c 05 A 09
IA 10 C 06 A 10 IA 34 C 06 A 10
IA 11 Cc 04 AN IA 35 c 04 AN
IA 12 A 04 A 12 IA 36 A 04 A 12
IA 13 A 06 B 01 IA 37 A 06 B O1
IA 4 A 10 B 02 IA 38 A 10 B 02
IA 15 A 08 B 03 IA 39 A 08 B 03
IA 16 c 08 B 04 IA 40 c 08 B 04
IA 17 c 09 B 05 IA 41 ¢ 09 B 05
IA 18 A 09 B 06 IA 42 A 09 B 06
IA 19 A 11 B 07 IA 43 A1 B 07
IA 20 c 11 B 08 IA 44 c 11 B 08
IA 21 c 10 B 09 IA 45 c 10 B 09
IA 22 c 12 B 10 IA 46 c 12 B 10
IA 23 B 12 B 11 IA 47 B 12 B 11
IA 24 A 12 B 12 IA 48 A 12 B 12
HF-Stecker HP-Stecker
/¥ 0 A 13 1 /M 4 A 13 1
/M 2 B 13 3
/B 1 c 13 2 /B 4 c 13 2
13=-21 1.56.064001.0/00



L126 X ISY I8P PITQITEUORNOOTE *¥°Ci ‘qay

b p
y160pn;
7 yr801 - AQN Ay
L Lo PR
L TV ) /]
sy
+8 7~ i do={ O=2
T »
Oumati¥oorg O N, m el
A AV 90N,
= -
zu=| < S.NSWMGTQ&S: TFiE _ hd id
o TS -
TN i —e | —
o)=L} 5 Pyl ML il
—19 . %0
-3
—~if °
-z jd (T4
' T
4 H
7 Ouniereysegotery
JomsY |
hklv."n A "g
1o 1 o sx. S
“ ] 1! 11 il oxy
0)4g 9 LKA o8
syctaqobsny 1 myncegobey| | ssymdegobeny
] 1t ] 77 (] 19
» P3N 2 ¥y N S
& L3 3 38 & Q9
0L26 ¥ ISY I6p pIIasTedoslocIe €°tl *aqy
Agy Z NI
Wil
d » - m..) ouY
owi=—{ {_ w07 - 4ax] { svsowapies] @ M ) s4v
| IR m 5 xﬁ, nay
cuy
sif—={ < e &5 z4v
— — l mmm _ % ray
[ /% fluOk(
Kt PPV Fobbll A O=0W/ 3770 W
5 yomp Burppussy 750H, W lo——srw3d/
- b ﬂ:s i — — mmorwn] § [~
1 _lmrllill - —Li1SY
PY7 - » p OV 90N]]
281 bedl o o ¥ Wity ein| § |le—asy
&umsones - 23 IS so)4pZ2)Ag — S
1 0-SWId} O QN
j-— 80/
Y100y 251
7T T { 1
UBQANIS: b bl } =0/ 2 SNiVIS)| ¥ pAg soum aqobiny
wgoOT: 0=l - anLyisy 1 4+Z O LraqanpISRy
Suruzrys - STooy Pr— propRaOIIs
I A & 1 _
1y IR RE [
5= m B gl 0 8 1 go3l-={g D@ Ul £, 150/
) Ry N . 3 .
z.w . 9.m , .i,w WW .
. & ' (] . (1] .
os31-»{2 38 wir=-z 3 2031+ 2 mm 2 83 »150/
o131+ 4 M ov31-= } 1031— ‘ A —
o o - - s me——at 0 W w )

1.55.0 ,4001.0/00

13-23

1.56.064001.0/0C

13~-22




roboiron

Teil 14
Priifadapter PRA
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1

Kurzcharakteristik

Der Priifadapter PRA XK 0401 dient der Prifung des X 1510-Bus und
ale Anzeigeeinrichtung fiir Bus-Signale. Die Daten werden mit
einer Breite von 8 Bit angezeigt. Veitere 4 Lichtemitterdioden
zeigen die Datenart an.

20
Technische Daten

Stromverbrauch 5 V/600 mA

Angeigeelemente 13 Lichtemitterdioden
Adressenbelegung 1 Bingabesadresse

em BU3 1 Ausgabeadresse

Konstruktion 1 Steckeinheit, Die Lichtemitter-

diodenzeile ist an der Griffselte
der STE angehrecht,

e
Technische Beschreibung

3.1,

Verwendungsgweck

it dem Priifadapter PRA wird das Bussystem des MR K 1510 iber-
priift. AuBSerdem besteht die Mtglichkeit, Uber Lichtemitterdio~
den Signale, die suf dem BUS liegen, anguzeigen. Folgende Pril-
fungen lassen sich durchfilhren:

- Adressenpriifung
- E/A-Test
~ Interrupttest

14-5 1.56,064001,0/00
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3.2

Punktion des PRA K 0401

Die Baugruppp PRA K 0401 entbHlt ein 8-Bit~Datenregister, ein Be-
triebsartenregister, ein Datenselektor, eine Steuerschal tung und
eine Anzeigeeinrichtung. Abb. 14.1. zeig? das Blockschalttild.
Dem PRA liegt folgendes rrinzip zu Grunde: Ausgewihlte Bussignale
(AR-, ASI-Signsle) werden suf der STE in einem 8-Bit-Datenregi~
ster gespeichert und dann auf den Binwlrtsdatenbus bzw, die In-
terruptleitungen geschaltet. Fiir die Punkiion des PRA sind drei
Befehle notwendig (fir Anzeige nur 2). Mit dem ersten OUT-Refehl
wird die Detenart, die vorher durch das Programm im A-Register
eingeatellt wurde, in das Datenartregister geladen. Die Ausgiinge
des Datenartiregisters steuern den Datenselektor, d.h. es wird
eingestellt, welche Datenerten (AR-, ASI- oder /ASI-Signale) in
dem Datenregister gespeichert werden soll. Mit dem folgenden
OUT-Befenl werden die gewiinschten Daten in das Datenregister ge-
achrieben. Die Adresse des zweiten OUT-Befebhls ist weitgehend
uninteressant, sie muB seich nur von der des ersten Befehls un-~
terscheiden.

Die Daten des Datenregisters werden nun mit einem IN-Befehl auf
die /DSI-Leitungen des Bus geschaltet (bel Anzeige nicht nttig).
Damit ist eine Priiffolge abgeschlossen. Die Inhalte der Daten-
art- und des Detenregisters werden durch Lichtemitterdioden
angezeigt, die an der Griffseite der Steckeinheit angebracht
sind.

Abb, 14.2. zeigt die Anordnung und Bedeutung der Dioden. Bein
Test des Interruptsystems wird des ilber den Akku susgegebene
Datenwort, nachdem es im Datenregister gespeichert wurde, suf
die Interruptleitungen gelegi. Dies kann unverzdgert oder mit
einer VerzSgerung von etwa 0,3 s geschehen, Die unverztgerte
Anschaltung des Interrupt dient der Priifung des ZVZ., Da der
Interrupt an einer definierten Stelle im Programm erfolgt,
keann die richtige Abspeicherung des Befehlsziihlerstends im
Kellerspeicher iiberpriift werden. Beim Interrupttest ohne Ver-
sbgerung ist zu beachten, daf die Interruptmaske erst nach dem
2, OUT-Befehl gesetzt wird. Denn erst mit diesem Befehl wurden

14-6 1.56.064001,0/00
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die Interruptbelegungen ausgegeben, die Tore aber mit dem ersten
OUT~Befehl gelffnet.

Die MYglichkeit, den Interrupt zu verzdgern, gestattet, den In-
terrupt mit einer gewissen Zufdlligkeit im Progremmeblauf er-
scheinen zu lassen,

3e3e
Befehlsliste

Der Priifadapter besitzt eine feste Adressenzuordnung, d.h., die
Adressen k¥nnen nicht gedndert werden. Dadurch vereinfecht sich
die Herstellung der Testprogramme.

Fir den Betrieb des Priifedapters sind zwei OUT- und ein IN-Be-
fehl notwendig. Die AdreBSerweiterung muf eingeschaltet sein.
Der 1. OUT (OUT 17) dient zum Einatellen der Datenert, Folgende
Tabelle gibt den dazu einzustellenden A-Registerinhalt wieder.

?ng%gitabzuspeichernde Daten) ?Sf:ﬁf?t°r Beim 1. OUT
AR O ... AR T 001

/4ASI O ... /ASI 14 002

/ASI 1 ... /ASI 15 004

AR 8 ... AR 11 und

ASI 16 ... ASI 19 010

Interrupt unverzigert 021

Interrupt verzdgert 061

Der folgende 2. OUT (OUT 27) 1lHdt das Datenregister des PRA mit
den debei auszugebenden Informationen bzw., Adressensignalen.
Die Adresse des 2. OUT keann im Prinzip beliedig sein. Damit es
aber beim Ablauf mehrerer Geritetests nicht zu Stdrungen kommt,
wird als Adresse das 2. QUT 27 empfohlen.

Beim Adressentest werden die zu priifenden B/A-Befehle in das
Datenregister der PRA geladen und anschlieBend verglichen,

14-7 1.56.064001.0/00
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Fiir den vollstdndigen Test eines E/A-Befehls sind 3 Programm-
durchliufe n&tig, wotei die Datenart (/ASI 0, 2, ... 14}
/ASI 1, 3, ee., 15 und ASI 16, 17, 18, 19; AR 8, 9, 10, 11)
jeweils im ersten OUT gedndert wird.

Mit dem IN 7 wird der jeweilige Datenregisterinhalt des PRA
abgefragt.

Im folgenden sind Programmbeispiele fiir den PRA zur Adressen~—
prifung, Anzeige und den Interrupttest angegelen.

Adressengrufung

MOV C,C Eingchalten der Adreflerweiterung

MVI A,2 Leden des A-Registers mit der
Datenart

1. OUT 17 Ausgabe deg A-Registerinhalts

2. B/A-Befehl Aupgate der Adresse

MVI A,200 Leden des A-Registere mit 200

m 7 Eingabe des Registerinhalts
des PRA

Anzeige:

Nach dem 2. OUT wird die Informetion von den Lichtemitter-
dioden angezeigt.

MOV C,C Einachalten der AdreBerweiterung

MVI 4,1 Laden des A-Regiaters mit der
Detenart

1. OUT 17 Ausgabe der Datenart

MVI AX Laden des A-Registers mit der
anguzeigenden Information

2. OUT 27 Ausgabe der Information

Interrupttest:

MOV B,B Léschen der Interrupimaske

MoV C,C Einschalten der AdrefBerweiterung

14-8 1.56.064001.0/00

MVI A,X Laden der Datenart
X = 21 Interrupt unverzigert
X = 61 Interrupt verzdgert

1. OUT 17 Ausgate der Datenart

MVI A,Y Laden der Interruptbelegung (Y)
in das A-Register

2, OUT 27 Ausgabe der Interrupttelegung

MOV E,E Setzen der Interruptmeske

lINT 0..7
10s8/0... [DS]7

ARO...AR7
1/As10.2...1%

™

ré
To

8 - B/t
Datenregister
sabxten
"19

= Dartenselektor

=

S
Q
Q
5 T8 =~ o
‘*L RO... AR3 2
X A g B F:»E
L
!
ouT 17
ouT 17
e
INT7 g 4
AR & - 3
ARS 9 ,
AR7 )
Abb, 14.1. Blockschalthild PRA K 0401
14-9 1.56.064001.0/00
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Teil 15
Bildschirmeinheit BSE mit
AnschluB8steuerung Bildschirmeinheit ABS

—
AR T|IAS! 16|Usi S|AR n|IINT 7 ~( E
w g » 12| » 43l » g0 » f——Ad © -
» 8§l » g« #ulr 9| * § L) =
» 4 » 8 » SAR 8 * 4 Y -
« 3lv 6. 7as w9 » F——o(E
v 2l s a5+ g » 2 ~( E
o 4t e 212 3| 17 0 4 - =
AR 0|/Asi OIAs; 1]Ast 16|/INT =) =

0 41 2 3 4
[LUN L | B |

Abb, 14.2. 2Zuordnungstabelle der Lichtemitter
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J.

Kurzcharakteristik

Die Bildschirmeinheit BSE K 7210 wird lber die AnschluBsteuerung
Bildschirmeinheit ABS K 7010 an den Bus des K 1510 &ngeschlossen
und dient der Anzeige von slphe-numerischen Zeichen. Die Bedie~
nung der BSE erfolgt programmgesteuert und 148t sich max. 5 m

von der ABS entfernt aufstellen,

2.

Technische Deten

B3E K 7210

Bildgrdfe
Bildinhalt

Zeichenvorrat
Zeichendarstellung
Zeichengrisle
Bildwiederholfrequens
Stromversorgung

Abmegsungen
Masggae
Kabelldnge zur ABS

ABS K 7010

Interface
Adressenbeslegung am Bus
Stromvertrauch

110 x

246 mm2

256 Zeichen in 8 Zeilen zu

32 Ze
64 Ze

5 x 7 Punktmatrix

5,5 X
etwa
von K
Is p

I3 §

ichen
ichen

7,8 mm
50 Hz
1510
= 1,6 A
= 0,25 A

I10,7 P= 2 A oder T4, P = 2 A

Iz §

265 x 340 x 380 mm°

£13

= 30 m4

kg

€ 5nm

gerd tespezifisch
2 Ausgabeadressen

Is p
I10,7
Iiz2 p

= 0,15 A
P-2A
= 1,5 A

15-5
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Konstruktion 1 Steckeinheit

Gerdteanschlus Anschluf der BSE erfolgt tiber den
X 2-Anechlul der STE,
Stromversorgung iiber gesondertes
Keabel

3.
Technische Beschreibung

3‘1‘

Verwendungszweck

Die BSE ist ein alpha-numerisches Anzeigegerit. Es lassen sich
256 Zeichen in 8 Zeilen zu 32 Zeichen darstellen. Uber die ABS
erfolgt der AnschluB3 der BSE an den Bus des K 1510,

3.2,

Funktion der BSE und der ABS

Die AnschluBsteuerung ABS K 7010 dient dem AnschluB der Bild-
schirmeinheit K 721 O an den Bus des Mikrorechners.

Die Bildschirmeinheit dient zur Anzeige elphs-numerischer Zei-
chen., Zur Bedienung der BSE sind zwei Adressen erforderlich., Mit
den Signalen SADRJ und SAGAI wird die Zeicheninformation in dasa
Datenregister der BSE und mit den Signalen SADRK und SAGAI die
Position des Zeichens auf dem Bildschirm in des Adrefregister
der BSE libernommen.

In der ABS werden dle Signele des Auswidrtsdetenbus (AR O ...
AR 7) versatdrkt liber Leistungstreiberstufen zur BSE weiterge-
leitet,

Die beiden Gruppenasdressen, zwei von ASI 17, ASI 18 und ASI 19
werden mit dem Ausgangssignel eines Flipflop getort. Des Flip-
flop wird mit /PEEIN ein-~ und mit der Vsrderflanke von TORA aus-
geschaltet. Damit wird verhindert, daff der Bildschirm bei Spei-
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cherzugriff und iibereinstimmenden Adressen dunkel getastet wird.,
Die Logik der BSE tastet bei Erkennung der BSE-Adressen den
Bildschirm dunkel.

Das Ubernehmesignal fiir die Ausgabedaten /PEAUS des K 1510-Bus
wird negiert als SUEB zu BSE gesendet,

3. 3-
Befehlsliste

Die Bedienung der BSE erfolgt progremmgesteuert. Fir die Dar-
stellung eines Zeichens auf dem Bildschirm sind zwei Schritte
erforderlich, Des Zeichen wird aus den niederwertigen sechs Eit
der 7-Bit-Codes TGL 23207/01 gebildet und als erstes iibertragen.
Bit 6 und 7 haben, wie spdter erliutert, Sonderbedeutung flr
den Betrieb der RBSE. AnschlieBend wird die Position des Zeichens
auf dem Bildschirm als 8stellige Bindrzahl iibertragen.

Die Position 1 befindet sich in der linken oberen und die Posi-
tion 255 in der rechten unteren Ecke des Bildschirms. Das Pro-
gramm fiir die Ausgabe einea Zeichens muB wie folgt eufgebaut
geins

Die AdreBerweiterung ist ausgeschaltet. Im Akku wird das anzu-
gebende Zeichen bereitgestellt. Mit dem OUT 26-Befehl wird das
Zeichen zur BSE iibertrsgen. AnschlieBend wird die Position des
Zeichens auf dem Bildschirm als Bstellige Bindrzehl in den Akku
geladen und mit dem OUT 36-Befehl sus;egeben. Hier wurden die
Vorzugsadressen, die auf die Testprogramme abgestimmt sind, an-
gegeben.

Das L8schen des Bildschirms geschieht in der oben angefiihrten
Weise. Als Zeichen wird dann das Leerzeichen verwendet.

Um den gesamten Bildschirm zu loschen, muf auf jede Zeichen-
position des Leerzeichen geschrieben werden.

Die Bits 6 und 7 haben fiir die BSE Sonderbedeutunz bei der
Zeicheniitertragung. Flir die Zeichendarstellung werden nur
Bit 0 ... 5 genutzt.

15=7 1.56,064001.0/00
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Mit Bit 7 = 1 wird auf dem Bildschirm bei der jeweiligen Posi-
tion eine Marke gesetzt. Zur Unterscheidung von Unterstreichun-
gen springt die Marke um eine Zeile auf und ab,

Bit 6 = 1 sperrt den Zugang zum Zeichenspeicher der BSE, d.h.
die Information, die sich auf der adressierten Position tefin-
det, wird nicht verdndert., Dies ist vorteilheft, wenn nachtrig-
lich eine Marke auf eine beschriebene Position gesetzt werden
s0ll, denn es breucht denn nicht das entsprechende Zeichen noch-
mals iibertragen zu werden.

Programmierbeispiel flir die Ausgabe eines Zeichens:

MOV D,D Ausachal ten der AdreBerweiterung
MVI A,X Laden des Zeichens in den Akku
oUT 26 Ausgebe des Zeichens

MVI, A,Y Laden der Zeichenposition

QUT 36 Ausgabe der Position

3.4.

AnschluBvergeichnis zur ABS

Buchsenleiste X 2

roboiron

Kontakt | Signalname Kontakt | Signalname Kontakt| Signalname
A 01 SAUB 0O B 01 - Cc 01 SAUB 1
A 02 - B 02 Masse Cc 02 -
A 03 SAUB 2 B 03 Massge c 03 SAUB 3
A 04 - B 04 Measge C 04 -
A 05 SAUB 4 B 05 Masse C 05 SAUB 5
A 06 Masse B 06 Magse C 06 Masse
A 07 SAUB 6 B 07 Masse c o7 SAUB 7
A 08 v B 08 Masse C 08 -
A 09 Masse B 09 Masse C 09 SAGAI
A 10 - B 10 Masse c 10 -
A 11 SUEB B 11 Masse c M1 SADRJ
A 12 - B 12 Masse c 12 -
A 13 Masse B 13 - c 13 SADRK
15-8 1.56.064001.0/00
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1.

Kurzcharakteriestik

Die AnschluBsteuerung ASF K 4510 ermdglicht den Anschlufl von
Gerdten mit der Stenderdschnittstelle SiF 1000 P (Zentronik-
Standard 2ZS 4-01) an den Mikrorechner X 1510.

2.
Technische Daten

Ken#le pro AnschluBsteuerung 2 (1 Eingabe- und 1 Ausgabekanal,

Ubertragungsbreite

Steuersignale
Unterbrechungsmglichkeit
Pegel (Schnittstelle)
Ubertragungsentfernung
Belastung der Eingangs-
leitungen durch ASF
Belastbarkeit der Ausgangs-
leitung durch das Ger#t
Ubertragungsgeschwindigkeit
Anzahl der Steckeinheiten
Stromverbrauch

Adressierung

Gerd teanschluB

beide Typ A)

8 Datenbits

3 Statusbits

0-RUF, I-RUF, O-END, I-END

Interrupt (bei Eingabe und Ausgabe)

KME 20
mex. 20 m

Rg % 100 kOhm

Ry, 2100 kOhm

max, 800 Z/s (programmabhingig)
2

I, 5y = 950 ma

I_ 1o ¢ =200 mA

1 Eingabeadresse } frei wihlbar
2 Ausgabeadressen
Standardanschlug

robotron 1000/1 SiF 1000 F fiir
Datenfernverarbeitung, reslisiert
durch 1 Steckvertinder 39polig
nach TGL 29331/04 iber StE-Typ
045.8008 /X 1

16-3 1.56.064001.0/00
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3

Technische Beschreitung

3e1a
Verwendungszweck

Die ASP K 4510 dient zur Kopplung von SiP 1000 P-Gerdten mit
dem Mikrorechner X 1510, Durch eine Interruptsteuerung ist es
mdglich, den Programmablauf im Mikrorechner zu unterbrechen,
Eg kann asber such ohne Interrupt geerteitet werden. Fir die
Arbeit mit der ASF K 4510 ist jedoch immer ein Steuerprogramm
notwendig.

3. 2.
Funktion

Die ASF K 451 O besteht aus folgenden Funktionsgruppen:

- Ausgabesteuerung

~ Eingabesteuerung

- Interruptsteuerung
- Paegelstufen

Die auszugebenden Daten werden in zweil 4-Bit-Schieberegister
durch einen entsprechenden Outputbefehl (OUTn) singeschrieben
(Abb. 16.1.) und iiber Pegelwandler (KME 10 - KME 20) zum ange-
gchlosgsenen Gerdt gesendet., Die Signales O-RUF, I-END und
Inputstatussignele werden in D-FP durch einen anderen Output-
befehl (0OUTm) gespeichert und liegen nach einer Pegelwandlung
(XME 10 tis KME 20) an den entsprechenden Leitungen des SiF
1000 P-Gerdits an, Die D-FF werden mit /UBB riickgesetzt.

Die Eingabvesteusrung (Abb. 16.2.) legt die .enkommenden Daten
I-RUPF, O-END und Outputstatussignale durch eine Torschel tung
auf den Eingabebus des MR K 1510.

Dabei gelangen einmal die Daten durch einen Inputbefehl (INn),
verkniipft mit AR 7 zum anderen die Signale I-RUF, O-END und die
Outputstatuesignale, durch den gleichen Inputbefehl verkniipft,

16-6 1.56,064001,0/00
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mit AR 6 in den Mikrorechner. PFiir slle Eingangssignale erfolgt
eine Pegelwsndlung (KME 20 - KME 10)«

Es gilt folgende Zuordnung zwischen der SiF 1000-Schnittstelle
und dem MR K 1510 (filr Ein- und fiir Ausgaten):

OUTn/ OUTm/
INn AR 7 INn AR 6
AR O DAT + STA 1
AR 1 DAT 2 STA 2
AR 2 DAT 3 STA 3
AR 3 DAT 4
AR 4 DAT 5
AR S DAT 6
AR 6 DAT 7 RUF
AR 7 DAT 8 END

Die Interrupsteuerung (Abb. 16.3.) kann vom Anwender wahlweise,
je nach Anforderung, genutzi werden oder nicht.

Dabei ist der Interrupt frei wihlbar (Briicke auf Steckeinheit).
Voraussetzung fiir den Interrupt ist, daB die Gerdtemaske mit
AR 5 und dem Outputbefehl fiir Status, RUF und END gesetzt wurde,

Durch das Anlegen eines Eingabegesuchs (I-RUF-Signal) oder eines
O-END-Signals kenn ein Interrupt ausgeldst werden. Die Gerdte-
maske wird durch /UBB, INn AR 6 oder /AR 5 und den Outputbe-
fehl fiir Status, RUF und END riickgesetzt.

Der Interrupt liegt solange an, bis das RUF oder END abgeschal-
tet wurde bzw, die Geritemaske geldscht ist. Je nach Anforderung
kann durch eine Briicke ein Ausifsen eines Interrupts durch ein
0-END-Signal verhindert werden. So wird nur ein Interrupt durch
ein I-RUF-Signal ausgel®dst.

Pir SIF 1000 F-Anschliisse an den KRS 4201 (AS 2 H) wird als
Hilfsspannung 2124 NPA eine Spennung von - 24 V an den Kontakt
X 4/02 der StE 8008 gesteckt. Die Spannung - 24 V wird dem
Modul 24 V/5 A K 0316.04 entnommen und iiter die Leitung
1.45.000098.0 en den Kontakt X 4/02 und der Pluspol an den Kon~
takt X 4/01 geschaltet.

16=7 1.56,064001.0/00
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Die logische Verknlpfung der Signale erfolgt euf der STE-Typ mbmr‘
8007. Der STE-Typ 8008 dient der Pegelwandlung zwischen KME 10 4

und KME 20, Beide Steckeinheiten sind durch das Internkabel Anschlufverzeichnis
1.45,000079.0 tiver X 2 verbunden.

W

A 01 I-D-A 4 BEoty C 01 0-~D-A 4
3.3 A 02 I-D-A 3 B 02 0~R-A C 02 0-D-A 3
P- . . A 03 I-D-4 2 B 03 - C 03 0<D-A 2
8
~Lrogrammisrung A 04 I-D-A 1 B o4 - C 04 0~D-4 1
A 05 I-D-A 8 B 05 KOK-2 C ~D-A
Die Adressenzuordnung entspricht den Vorzugsedressen. > \ 05 0-D-A 8
; A 06 I-D-A 7 B 06 - C 06 0-D-A 7
Die Ad.ressenerweiterung ist eingeschaltet. Damit ergeben sich A 07 I-R-A B 07 ¢ o7
folgende Befehle: A 08 I-D-A 6 B 08 - C 08 0-D-a 6
OuT 26 Ausgabe von Daten A 09 I-D-A 5 B 09 KOoM-1 C 09 0-D-A 5
OUT 36 Ausgabe von RUF, END, Status A 10 0-E~-A B1oOM cC10M
IN 06 mit AR 7 Eingabe von Daten A 11 0~-S-A 1 B 11 - C 11 I-S-4 1
N 06 mit AR 6 Eingabe von RUF, END, Status A 12 0-5-4 2 B 12 I-E-A C 12 I-S-A 2
o A 13 0-S-4 3 B 13 C 13 I-S-A 3
Beispiel:
—_—
Ausgabe eines Zeichens ohne Statustehandlung
MOV CC Adressenerweiterung einschelten AT 46 Pens
1
oUT 26 Daten ausgeben ,’;s' ASIC. 18 PEAUS. ART - ARo 738 7|
MVI 4, 100 Q ’;
1
ouT 36 RUF anlegen
KEND MVI A, 100 Q Abfrage ob END eingeschaltet
N 06
ANI 200 Q Austlenden der anderen Input-Ltg l
Adlr.-
JZ XEND nt.- DATENREGISTER __| R-E-STA-REGISTER
XRAA
Out 36 RUF abschalten
ENL MVI A, 100 ¢ Abfrage ob END abgeschaltet . Pwi Wi
ANI 200 Q Ausblenden der anderen Input-Ltg
JNZ ENIL m
0-D-A8 0-D-A4 O-RAI1EA IS-A3-1-S-A1
Abb, 16.1. Ausgabesteuerung
16-8 1.56.,064001,0/00
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Teil 17

AnschluBsteuerung robvotron 1154 ASD

AR7 o7 Bsi0 PeEW S 15 ASI 16 AR6

1 | (

&
TOR {. DATEN TOR £ R.E, STA
-D-A8 +D-A1 I-RA 0€A 0543... -0-S-A1

Abt, 16.2. Eingabesteuerung

— o— INTO

1

o—
- —f . T
ARS 0  o—
ourm o

o—

R o— .

o— INT7
UBB 7
INPry [ |
ARs

Abb, 16.8, Interruptsteuerung
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1

Kurzcharakteriatik

Die AnschluBsteuerung ASD K 6011 dient dem AnschluB des Mosaik-
spaltendruckers rototron 1154 Typ 454 an den Nikrorechner

K 1510.

2 .
Technische Daten

Uberiragungsbreite

Pegel
Uibertragungsentfernung
Konstruktion
Adressierung

Stromverbrauch

3'

Tc'chnischc Beschreibung

3.1'

Verwendungszweck

7 Datenbits

7 Kommandobits
5 Statusbits

4 Steuerbits (RUP, END, /PVE, KONT)
TL~-kompatibel (KMB 10)

mex, 20 m

Leiterplatte 135 x 170 mm

1 Inputadresse

2 Outputadreasen ]

frei programmier-
bar

Die ASD K 6011 paBt die geritespeuifische Schnittstelle des
robotron 1154-454 en den Bus des MR K 1510 an. Zum Betrieb des
¥osaikdruckers iat ein entsprechendes Steuerprogramm notwendig.
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3.24

Punktionsbeschreibung

Die AnschluBsteuerung ASD K 6011 realisiert die Anpassung des
K 1510-Bus an die Schnittstelle des Mosaikspaltendruckers
robotron 1154-454. Die AnschluBsteuerung wurde auf einer Steck-
einheit 135 x 170 mm untergebracht und beinhaltet folgende
Funktionsgruppen:

- Ausgaberegister
- Adressendecodierung
- Torschaltung f@r Input

Das Ausgaberegister wurde mit Heltekreisen realisiert. Die vom
MR K 1510 an den Drucker zu sendenden Daten werden tiber einen
Outputbefehl in den Registern gespeichsrt. Bit 7 der AR-Lei-
tungen ist dabei dem Signal RUF zugeordnet. In Abhingigkelt von
RUF werden die Ausginge der Register entweder den Daten- oder
den Kommandoleitungen des robotron 1154 zugeordnet. Fir AR 7 = 1
schalten die Leitungen AR O ... AR 6 dis Datenleitungen /DAT 1
eee /DAT 7. Bei AR 7 = O gilt die Zuordnung nach Abb., 17.1.

AR [T 161543 |2]|1]@
T— /CR (Signal EIN, bei AR = High

~——— /LP

/FP

BS

/vt

RD Einschaliten

RD Ausschalten

RUF = ¢

Abb. 17.1,

roboiron

Der zweite Output ermdglicht das Schelten von /SYN (AR 3 = 1,
ohne Zwischenspeicher) sowie das Binschalten (AR 1 = 1) oder
Ausschalten (AR 7 = 1) des Haltekreises fiir KONT.

Die Haltekreise werden durch END V /PVE V /UBB riickgesetzt. Der
Haltekreis filr das Signal /CR (Druckkopfriicklauf) wird gusdtz-

lich mit dem linken Randkontakt riickgesetzt. Die Datenausginge

der Haltekreise werden geodert ilber ein Input-Tor dem Bus zur

Verfilgung gestellt.,

Weitere Input-Tore ermtglichen die Abfrage der Taste "Sichtbar-
machen letztes Zeichen" sowie der Druckerstatussignale. Folgen-
de Belegung der /DSI-Leitungen wurde festgelegt:

/D81 § - Datenausginge (Haltekreis) V /PVE V END V RUF
1 - /PVR V RUF V END
- Ausgang RD-¥lipflap
- /T8LZ
- TP
- KR
- PK
7 -KL
Die Adressen fir Input und Outputs lassen sich mit Wickelverbin-
dungen auf der Leiterplatte einstellen. Dabei wird sowohl In-
als auch Output eine /ASI-Leitung zugeordnet. Die beiden Output
werden durch verschiedene ASI-Leitungen unterseschieden.

Die Beschreibung der druckerspesifischen Schnittstelle sowie
der Signalnahmen ist der Dokumentatiion robotron 1154-454 zu
entnehmen,

oo & w N

Hinweis:

L8t sich die Betriebesspannung der ansteuernden Zeniraleinheit
getrennt von der des Druckers schalten, ist beim Einschalten
die Reihenfolge ZVE-Drucker einzuhalten.

Beim Ausschalten wird erst der Drucker abgescheltet.

17=6 1.56.064001.0/00
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33
Programmierung

Die Adressenzuordnung entspricht den Vorzugsedresgsen. Die AdreS-
erwsiterung ist eingeschaltet. Damit liegen fiir die ASD K 6011
folgende Befehle fest:

IN ¢ mit Akkubit 3 Eingabe Steuersignale und Status

vom Drucker

OUT 2@, Akkubit 7 = 1 (RUF eingesch.) Daten
OUT 2¢, Akkubit 7 = ¢ (RUF ausgesch.) Kommendos
OUT 3¢ Kommandos
Beispiels Zeilenschaltung, Wagenriicklauf
MVI A,3 Laden des Akkue mit Code fiir
/CR und /LP
1. OUT 2¢ Ausgabe des Zeichens
GZST: MVI A,10 Laden Akkutit fiir Input
IN ¢ Abfrage Statusleitungen Drucker
ANI 161 Ausblenden nicht bendtigter
Inputleitungen
RZ Hicksprung, wenn keine Status-

leitung KR, PK oder TF anliegt
und Heltekreise durch /PVB schon
riickgesetet wurden

ANI 169 Ausblenden von /DSI 1 (= /PVE)

CNZ FEHLER Aufruf einer Fehlerauswertung
(s.B., knnte Papierrif anliegen)

JMP GZST Wenn kein Pehler des Druckers

vorlag, kemn nur noch /PVE nicht
gekommen sein. In einem oder
mehreren Zyklen erwartet der Rech-
ner /PVE und damit den Grundzu-
stend (/CR und /LP beendet).

17-8 1.56.064001.0/00
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Teil 18
AnschluBstsuerung robotron 1132 ABW
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1

Kurscharakteristik

Die AnschluBsteuerung ABW K 6012 ermtglicht den AnschluB8 des
Blockdruckers robotron 1132 an den Mikrorechner K 1510,

2.
Technische Daten

Arbeitsweise programmgesteuerte Ubernahme des
zum Druck notwendigen Bitmusters;
selbstindiger Ablauf des Druck-
vorgengs

vertragung 8-bit-parallel (MR 1-ABW)
20-bit-parallel (Bitmuster ABY -
robotron 1132)

Zeichenformat 8-bit-Sondercode (Bitmusteraufbau)
20-bit-Sondercode (Bitmuster +
Steuersignale)

Adressen 1 Eingabeadresse } frei wihlbar
1 Ausgabeadresse

Pegel KME 10-Pegel; 24 V fiir Magnet~
ansteuerung

Stromverbrauch I, 5y " 800 mA
I+24 v = 5 A=Impulsbelastung 2

Konstruktion 1 Logiksteckeinheit 135 x 170 mm

1 Leistungsateckeinheit
135 x 170 mm~ verbunden {iber
Internkabsl 1.45.000057.0

Anschliebare Gerite Blockdruckwerk robotron 1132

ber die AS realisiesrbare

Druckerfunktionen - Druck der Zeichem O, «.. 9, .,
Space

~ doppelte Zeilenschaltung
- Umschaltung auf Rotdruck
~ Paplerrifmeldung vom Drucker sur AS

18-5 1.56.064001.0/00
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Kabelllinge 2,5 m zwischen AS und Drucker
2,5 m Netzkebel fiir Drucker
Druckge schwindigkeit max. 5 Zeilen/Sekunde (wird vom

Drucker und vom Programm bestimmt)

3.
Technische Beschreibung

3. 1.
Verwendungszweck

Die AnschluSsteuerung ABW K 6012 dient zur Kopplung und An-
steuerung des Blockdruckwerke robotron 1132 mit dem Mikro-
rechner K 1510. Die zum Druck einer Zeile bestimmten 18
numerischen Zeichen werden vom MR programmtechnisch aufbereitet.
Das entetehsnde Bitmuster wird zur AS mit 8-bit-Sondercode liber-
tregen und gespeichert. Nach AuslBsen liduft der Druckvorgang
selbsténdig ab. Die Informationen werden entsprechend Kennin-
formation rot oder schwarz gedruckt. Nach dem Druck einer Zei-
le iet einfache oder doppelte Zeilenschaltung mbglich.

3.2,
Funktion

Die ABW besteht aus folgenden Hesuptbestandteilen (s. Abb, 18.1.).

- IN/OUT-Torschal tung

« RAM-Anwahl-Decoder

- RAM-Adressen-Zihler

Grundsustandsflipflop + END-Auswertung
Druckpuffer, bestehend aus fiinf 64-bit-RAM
- Druckbefehl-UV

- Leistungselektronik

18-6 1.56.064001.0/00
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Nach Ausl¥sen des Druckbefehls werden vom robotron 1132 Roto-
impulse gesendet, wobei Jjedem Fotoimpuls wihrend des Druckvor-
gengs einer Zeile je ein Zeichen des Zeichenvorrats sugeordnet
ist. Das erfordert, da8 synchron zu den Druckerfotoimpulsen
die 18 bit breite Information Je Zeichen des Zeichenvorrats zur
Verfiigung steht.

Das vom Mikrorechner ermittelte Bitmuster fiir den Druck einer
Zeile wird mit OUTPUT-Befehlen zur ABW {ibertragen., Die joweili-
ge 8 bit breite Information besteht aus 2 Teilen:

die Akkubits O ,.. 3 beinhalten die Informetion, ob en der ent-
sprechenden Stelle ein Zeichen gedruckt wird oder nicht; die
Akkubits 4 ...6 enthalten die Verschllisselung der Stellengrup-
pen: 1. - 4. Stelle, 5. - 8. Stelle, «se, 15. - 18, Stelle.
Jweils 4 Stellen werden in einem RAM eingespeichert. Die Zu-
ordnung der Stellengruppen wird durch den RAM-Anwahl-Dekoder
vorgenommen.,

Die Zuordnung des entsprechenden Zeichens eus dem Zeichenvor=-
rat geschieht durch den RAM-ADR-Z&hler. Dieser wird nach seiner
Nulleinstellung (durch UBB, Druckbefehl oder END) mit Akkubit
AR 7 bei der Bitmusteriibertragung oder durch den Fotoimpuls
beim Druck von O bis 12 geszihlt.

Die Stellung 1 des Zdhlers entspricht der Ziffer "O" des Zei~
chenvorrats und damit dem 1., Fotoimpuls, Stellung 2 entepricht
Ziffer "1™ und damit dem 2. Fotoimpuls usw,

Nach Ubertragung des Bitmusters wird durch AR 4 + AR 5 AR 6
Druckbefehl ausgeldst. Demit wird FFGZ und der RAM-ADR-~Zihler
riickgenstzt,

Mit der Vorderflenke des 1. Fotoimpulses wird der RAM-ADR-
Zéhler sowie FFFJ geschaltet. Wihrend der L-Zeit nach dem Foto-
impuls liegt die zum Fotoimpuls gehirende Information fur die
18 8Stellen einschlieBlich Rotdruck und Doppelte Zeilenschal-
tung an den RAM-Ausgingen an.

Wenn Rotdruck (bgw., doppelte Zeilenschaltung) realisiert wer-
den so0ll, mu8 im 5. RAM das 3, bit (bzw, 4 bit) bei einem Foto-
impuls zwischen dem 2. und 9., Fotoimpuls gesetzt sein,
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Am Ende des Drucke einer Zeile wird vom Drucker aus mit END-
Meldung das Grundzustandeflipflop wieder gesetzt und der RAM-
ADR-Zihler auf Null gestellt.

Mit einem INPUT (mit Akkubit 6) kann die Stellung des FFGZ umd

der Druckerstatus ( PapierriB) abgefragt werden (DSI 7 und DSI g).

Dis an den RAM-Ausgingen anliegenden Informationen werden durch
die Magnetverstidrker der Leistungselektronik verstirkt und zum
Drucker iibertragen (einschlieBlich Druckbefehl).

3. 3.
Programmisrung

Die Adressenzuordnung entspricht den Vorzugsedressen., Die
Adressenerweiterung ist eingeschaltet. Damit ergeben sich
folgends Befehle:

oUT 10 Auggabe Bitmuster + Druckbefehl
NP mit Akkubit 4: Bingebe Grundzustend + Status

Programbeiepiele
1. Programmierung des Bitmusters Q111 344

MOV C,C Adreferweiterung gesetst

MVI A, 7# Druckbefehl: Herstellen des Grundzustandes
OUT 19

MVI A, 89 AdreSsihler um 1 erhShen (0)

oUT ¢

MVI A, 11 Binschreiben der Ziffer O auf Position 1
ouT 19 des 1. RAM-Speichers

MVI A, 80 AdreSsihler um 1 erhShen (1)

ouT 19

MVI A, 17 Binschreiben der Ziffer 1 auf den Positionen
ouT 10 2, 3 und 4 des 1. RAM-~Speichers

MVI A, 80 AdreBsihler um 1 erhthen (2)

ouUT ¥

MVI A, 80 Adrefsihler um 1 erhthen (3)

ouT 16

roboiron

MVI A, 21 Einschreiben der Ziffer 3 auf Position 5
oUT 12 des 2. RAM-Speichers

MVI A, 80 AdreBSgihler wm 1 erhShen (4)

OUT 19

MVI A, 26 Einschreiben der Ziffer 4 auf den Positionen
OUT 19 6 und 7 des 2. RAM-Speichers

MVI A, T0 Druckbefehl

ouT 19 Ausgebe

2. Programmierung der Druckerfunktionen Rotdruck und doppelte
Zeilenschal tung

MVI A, 80 AdreBzihler um 1 erhthen (1 ... 9)
oUT 10

MVI A, 54 Rotdruck

ouT 10

MVI A, 58 doppelte Zeilenschaltung

OUT 10

3.4,
Gerd teanschluld

18-8 1.56.064001.0/00

Beim Anschluf des BDW robotron 1132 sind folgende Verbindungen
zu realisieren:

8tB-Typ 045-8002/X 1-BDW/F 2 (KAB K 518,01)

StE~-Typ 045-8003/X 2-BDW/F 1 (KAB X 518.02)

StB-Typ 045-8002/X 2-StB-Typ 045-8003/X 1 (Internkebel)
BIW/P 3 - Netz (KAB K 518.03)

Werden mehrere ABW zusammen eingesetzt, ist es mBglich,diese
mit nur einem Stromversorgungsmedul STM 24 V/5 A - I/01 zu be-
treiben, dabei ist beim Erstellen der Anwenderprogramme zu be-
rilcksichtigen, da8 die zeitliche Folge der Druckbefehls 250 ms
nicht unterschreitet,
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Abb. 18.1, Blockachaltbild ABW
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1
Kurscharakteristik

Der Verimilpfungsadapter VKA dient der Priifung der AnschluB-
steuerungen Mosaikspaltendrucker ASD und Blockdrucker ABW, Der
VEA ermbglicht die programmgesteuerte Simulation der heiden
Druckwerke.

2.
Technische Daten

Stromverbrauch 5 V/300 mA

Adressenbelegung 4 Bingsbeadresse
41 Ausgabeadresse

Konstruktion 1 Steckeinheit 135 x 170 mm2
mit griffeseitiger 39poliger
Buchsenleiste

3.

Technische Beschrsibung

3' 1.

Verwendungszweck

Bei den AnschluBsteuerungen ABW K 6012 und ASD K 6011 ist eine
Kurgschlufpriifung durch eine direkte Riickfilhrung der Ausgabe-
leitungen auf die Eingabeleitungen mit Briicken nicht m&glich,
da die Geriteschnittstelle der beiden Druckwerka in bezug auf
Eingabe- und Ausgabeleitungsn nicht symmetrisch ist. Der VKA
realisiert ein Ausgeberegister zu 8 Bit sowie drei Input-Tore
zu Jeweils 8 Bit,

Damit 18t eine programmgesteuerte Kurgschlufipriifung der ASD
und ABW realisierber, indem die riickzufithrenden Signele iiber den
VKA dem Bus zur Verfiigung gestellt werden,

19-5 1.56.064001.0/00
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3.2

Punktion des VEA

Die Baugruppe VKA K 0404.01 enthilt ein 8-Bit-Register, worin
iber einen Output die AR-Leitungen des MR 1510 gespeichert wer-
den kinnen, Der Inhalt dieses Registers dient bei der Kurgz-
schluBpriifung der Baugruppen ABW und ASD zur Simuletion der
sonst vom Drucker kommenden Status- und Steuersignale., Die drei
auf dem VKA vorhandenen Input-Tore lassen sich durch einen
Inputhefehl mit unterschiedlicher Akkubitbelegung einzeln
adressieren,

Damit kinnen dem MR 1510-Bus maximal 3mal 8 Bit, die an der
griffeeitigen Buchsenleiste des VKA enliegen, bereitgestellt
werden,

Die auf dem VKA verwendeten Adressen fiir Input sowie Output
k¥nnen durch Wickelverbindungen frei adressiert werden,

3.3,
Programmieﬂ

Flir den VKA wurden zwei Vorzugsadressen festgelegt. Die erste
gilt fiir Priifung der ABW, die zwelte entsprechsnd fiir ASD-

Priifung,
Die Adrefilerweiterung iet ausgeschaltet,

1. IN 3 Akkubit $#: 1, Bingabekanal

IN 3 Akkubit 4: 2. Eingebekanal

IN 3 Akkubit 5: 3. Eingabekanal

ouT 13: Ausgabe auf Regiater des VKA
2, IN 7 Akkubit g: 1. Bingabekanel

IN 7 Akkubit 4: 2, Eingabekanal

IN 7 Akkubit 5: 3, BEingabekanal

oUT 17: Ausgabe auf Register des VKA

roboiron
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1.

Kurzcharakteristik

Die Bchtzeituhr EZU X 2012 ist eine auf bindren und dekadi-
schen Z#hlern sufgebaute Steuerung, die mit dem Rechnergrund-
takt TO = 480 kHz betrieben wird. Die Steuerung erzeugt bis

zu drel Interrupts zu bestimmten Zeiten, die aus drei einstell-
baren Zeitimpulsen mit Hilfe von Maskierungsbefehlen ausgewdhlt
warden kbnnen.

20

Technische Daten

Grundtakt: c2
Nach Start der BZU
gleichzeitig erzeugte
Unterse tzungen:

TO = 480 kHz 4 0,2 %

1000 Hz
= 100 Hz
10 Hs
= 1 Hz

H 3 313
Sw N
[} [}

Bel Einstellung des
Parameters m gleich-
zelitig erzeugte
Unterse tzungen: T = 2% Hz
n=1 2, 3, 4
n=1, 2, 4, 6, 8, 16, 32, 64,

128
Einstellbare Zeitimpulse
nachs %ﬁ 8
Daraus abgeleitetes, durch
Maskisrungsbefehle ermdg-—
lichte Interrupts: € 3 Interrupts
Konstruktion: 1 Steckeinheit.
(Takte {iber Buchsenleiste X 1
abgreifbar)
Stromverbrauch: I5 P= 600 mA

20-5 1.56,064001,0/00
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Belegte Adressen
am BUS: 1 Eingabeadresas
1 Ausgabesdresse

2.
Technische Beschreibung

3o 1o

Verwendungsazweck

Die BZU kann zum Start und zur Steuerung von Anwenderprogram-~
men in Systemen mit K 1510 verwendet werden, indem sie Unter-
brechungsimpulse {(Interrupte) mit hoher Genauigkeit erszeugt,
Der Impulsabstend ist wihlbar,

3.2,

Funktion

Die Funktion der BZU ist aus dem Blockschaltbild der EZU,
Abd, 20.1., leicht zu erkennen,

Die Frequenzteilung des von der ZVE kommenden Grundtektes
wird in den Frequenzteilern 1 und 2 vorgenommen. Die Ausginges
der Frequenzteiler (FT) sind an Bu X 1 und an Wickelstifte ge-
fiihrt, Von FT 1 kenn iiber Wickelverbindung wahlweise ein Takt
dem FT 2 zugefiihrt werden. Vom FT 2 kionnen wahlweise bis zu

3 Impulsausginge iiber Wickelverbindungen an die Interrupt-
Speicher-Flipflops (INTPFF) gefiihrt werden., Jedem Ausgang der
INTPF ist e¢ine diskret einstellbare Gerdtemaske (GEMAS) zuge-
ordnet,

Die drei maskilerten Interruptleitungen der EZU kdnnen wahl-
welise iiber Wickelverbindungen den Interruptleitungen des K
1510 zugeordnet werdsn,

Durch einen speziellen Eingabebefehl (Pkt. 3.3. 1fd.,Nr. 1)
ktnnen iiber die DSI-Leitungen die Zustinde der INTFF abge-
fragt werden. Mit der Riickflanke dieses Befehls werden die
INTFF riickgesetzt,

20=-6 1.56.,064001.0/00
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Mit Riickstellen der Zihler der EZU (Pkt. 3.3. 1fd.Nr. 2) er-
folgt der Start der BZU. Von diesem Zeitpunkt an kbnnen, je
nach Einstellung der Wickelverbindungen und der Maskierung,
von der EZU alle 1 ms bis 128 s Interrupts abgegeben werden,

20-7
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3.3,
Befehlsliste

Die¢ Adressensuordnung entspricht der Standardvariante
(ss Tl. 1, Pkt. 3.8,)
Adressenerweiterung ausgeschaltst.

Darstellung der Adressen als Oktalszahl

Lfd.| Befehl Wirkung
Nz,
1 IN 06 mit (A) = 200 - Test der INTFF durch Auswerten
des A-Regiamterinhalies
A-Registeﬁ INTFF 1 INTFF 2 INTFP 3
0 - - -
1 BIN - -
2 - - -
3 - BIN -
4 - - -
5 - - BIN
6 - - -
7 - - -
- Rilcksetzen der INTFF { ... 3
2 OUT 16 mit (A) 001 |Start der EZU durch Rilckstellen
der Zihler der FT
3 OUT 16 mit (A) 040 |[GEMAS 1 setzen
4 OUT 16 mit (A) 100 |GEMAS 1 1l¥schen
5 OUT 16 mit (A) 010 {GEMAS 2 setzen
6 OUT 16 mit (A) 020 GEMAS 2 l¥schen
7 OUP 16 mit (A) 002 GEMAS 3 setzen
8 OUT? 16 mit (A) 004 GEMAS 3 1Yschen




robofron

3.4.

AnschluBverzeichnis zur EZU

Buchsenleiste X 1

robotron

Kontakt | Signalname Kontakt| Signalname Kontakt | Signelname
A 01 T3 B 01 - ¢ o1 T4
A 02 T1 B 02 - Cc 02 T 2
A 03 - B 03 - C 03 -
A 04 - B 04 - C 04 (Priifaus-
gang)*
A 05 - B 05 - C 05 -
4 06 - B 06 Masse C 06 -
A 07 Masse B 07 Masse c 07 Masse
A 08 - B 08 Masse C 08 -
A 09 L2 B 09 - Cc 09 Tt
A 10 Tm:6 B 10 - c 10 Tptd
A 11 ’l‘m:16 B 11 - Cc 11 T8
A 12 Tm:64 B 12 - c 12 Tyt32
A 13 Zéhler B 13 - c 13 T,:128
laden
(Priif-
eingang)
x Leitung geht an die statischen Riicksetzeingtinge
dar INTFF 1 ... 3
20-10 1,56.,064001.0/00
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de

Kurzcharakteristik

Die AnschluBsteuerung DAR K 9213 dient 2ur Ausgabe von digi~
talen Signalen durch den Mikrorechner K 1510, Bei der Anschlug-
steuerung DAR K 9213.01 erfolgt die Ausgabe der Signale pcten.-
tialgesteuert iiber Relais, bei der Anschluﬁsteuerung DAR K
9213,02 im ITL-Pegsl,

2.
Technische Daten

Konstruktion 1 Steckeinheit
Ubertragungsbreite 16 Signals (2 Byte), gepuffert
Belegte Adressen am BUS 1 Ausgsbeadresse Je Byte
Stromverbrauch
K 9213.01 I5 p=1,24
K 9213.02 15 p=0,44
Belastbarkeit der
Signalleitungen
X 9213,01 DAyyR an Bu X 2
max. Deuerstrom 1 4
max. Schaltstrom 0,5 A
max, Schaltspannung 150 V/50 Hg
110 v Gleichspannung
max. Schaltleistung 30 vaA
(Wechselspannung)
12 W (Gleichspannung)
X 9213,02 DAyyT an Bu X 1

&
= 30 FLE (T71)

21-5 1456,064001,0/00
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3e
Technigche Beschreibung

3l 1 *
Ve rwendungﬂe ck

Die DAR K 9213.01 dient gzur Ausgabe von potentialfreien Signalen
vom AR K 1510 ohne Interfacesteuerung an die peripheren Einrich-
tungen,

Die Potential trennung wird durch Relais mit SchlieBerkontakten
realisiert, wobel die Kontaktpaare auf die Buchsenleiste X 2
gefiihrt sind, Die Schaltspannung wird durch den Anwender des
MR K 1510 angelegt. An der Buchsenleiste X 1 stahen fiir Kon-
trollzwecke von jedem Ausgabebit 1 Frp (TTL) zur Verfligung,
Die DAR K 9213.02 dient zur Ausgebe von nicht potentialfreien
Signalen vom MR K 1510 olne Interfacesteuerung an die peri-
pheren Einrichtungen, Ausgabesignale sind an die Buchsenleiste
X 1 gefilhrt und k¥nnen mit 30 P (TTL) belastet werden.

3020
Punktion

Da zur Peripherie hin kein Interface vorhanden und kein Inter-
facesplel abzuerbeiten ist, besteht die Aufgabe der AnschlufB-
steuerung in der Dateniibernahme vom K 1510-BUS, der Daten-
pufferung und Potential trennung der auszugebenden Signals,

Die Dateniibernahme vom K 1510-BUS erfolgt byteweise, getaktet
mit dem BUS-Signal PEAUS. Auf der Steckeinheit sind 2 Byte
untergebracht. Damit belegt die Steckeinheit 2 frei wihlbare
Ausgateadressen, Die Ausgabedaten werden in einem iliberschreib-
baren Ausgabepuffer gespeichert. Am Ausgang des Registere steht
immer die zuletzt ausgegebens Informetion an. Die Registeraus-
ghlinge werden verstdrkt und schalten bei dex DAR K 9213.01
Schutzrohrkontakirelais, deren SchlisBerkontakte 2polig suf
die Buchsenleiste X 2 gefiihrt sind.

21-6 1.56.064001.0/00
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Die verstdrkten Registerausginge werden zusitzlich suf Buchsenw
leiste X 1 gefithrt und kOnnen bei Nichtbestiickung der Leitar-
platte mit Relais und Entstdrdioden els DAR K 9213.02 mit

30 Prg (TTL-Pegel) belastet werden.

343

Befehlasliste

Mit den Vorzugsadressen lauten die Ausgabebefehle in oktaler
Darstellung

fir das 1. Byte: our 27
fir das 2., Byte: QuT 37
3.4,

Anschluiverzeichnis

Buchsgenleiste X 1

Kontakt| Signalname Kontak| Signalname Kontakt| Signalname
A O1 DA 12 T B 01 DA 10 T ¢ 01 DA 11 7T
A 02 Masse B 02 - C 02 DA 13 T
A 03 Masse B 03 Masse C 03 Masse
A 04 DA 14 T B 04 Masge C 04 DA 15 T
A 05 Masse B 05 Messe C 05 DA 16 T
A 06 Masge B 06 Masge C 06 DA 1T T
A 07 Masse B 07 Messe c o7 Masse

A 08 DA 20 T B 08 Masgze C 08 DA 21 T
A 09 Massse B 09 Masese C 09 Messe
410 DA 27T T B 10 Masge c 10 DA 22 T
AN Masse B 11 Massge C 11 DA 23 T
A 12 Massoe B 12 5P £ 12 Masse
A 13 DA 26 T B 13 DA 25 T c 13 DA 24 T

217 1.56,064001.0/00
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Buchsenleistes X 2
Kontekt| Signalname | Kontakt | Signalneme | Kontskt | Signaelname
A 01 DA 12 R 2 B 01 DA 10 R 2 ¢ 01 DA 11T R 2
A 02 DA 12 R 1 B 02 - C 02 DA 13 R 2
A 03 DA 1M R 1 B 03 DA 13 R C 03 DA 14 R 1
A 04 DA 14 R 2 B 04 DA 15 R C 04 DA 15 R 2
A 05 DA 10 R 1 B 05 DA 16 R C 05 DA 16 R 2
A 06 DA 1T R 1 B 06 Masae ¢ 06 DA 1T R 2
A 07 Masse B 07 Masse c o7 Vaease
A 08 DA 20 R 2 B 08 Masse C 08 DA 21 R 2
A 09 DA 27T R 1 B 09 DA 20 R C 09 DA 21 R 1
A 10 DA 2T R 2 B 10 DA 22 R c 10 DA 22 R 2
A 11 DA 26 R 1 B 11 DA 23 R Cc 11 DA 23 R 2
A 12 DA 25 R 1 B 12 5P c 12 DA 24 R 1
A 13 DA 26 R 2 B 13 DA 25 R c 13 DA 24 R 2
21-8 1.56.064001.0/00
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Inhaltsverzeichnis L
Kurgcharakteristik

Seite
1. Kurzcharakteristik 22-5 Die nsolludsteusrung AS DRI K 9212 dient sur Bingabe von digi-
iy Teohnioohe Detes 225 talen statischen TTL-Signalen oder "Kontakteignalen gegen Logik-
N Technische Beschreibung 226 Null" in den Mikrorechner K 1510, Die Eingabe von Kontaktsigna-
31 Verwendungssweok 226 len kann wahlweise mit oder ohne Potentialtrennung erfolgen. Die
32 Punktion 2227 AS DEI X 9212,01 besteht aus 1 STE und realisiert die Eingabe
oy Befehlaliste 22-10 von Signalen ohne Potentlaltrennung. Die AS DEI K 9212.02 reali~
3.4. AnschluBverzaichnia 22-11 siert die potentialgetrennte Eingave von Kontaktsignalen.
3.4.1. AS DEI K 9212 STE 051-8440 22-11
3.4.2. AS DEI K 9212 STE 051-8360 22-12

2.
Technische Daten

Konstruktion K 9212.01 - 1 STE
K 9212.02 - 2 STE + 1 KAB
1.45.000096.0/00
Eingabebrelte 16 Signale, ungepuffert
Belegte Adressen am BUS 1 Bingabeadresse
Stromverbrauch
K 9212.01 15 p = max. 600 mA
K 9213.02 124 P 120 mA
PU-~Signalableitung Durch Wickelbriicken wahlweise von
Vorder~ und/oder Riickflanke Jjedes
Eingabesignales auf der STE
Typ 051-8440 bedingt einstellbar.
Eingabesignalbewertung Negativlogik, log. 1 = Low-Pegel

Integrationszeliten der
Filter flir Eingabesignale

TTL-Eingabesignal

0 — 1 Flanke etwa 0,7 ms
1 — O Flanke etwa 2,2 ms
Kontakteingabesignal

0 —» 1 Flanke etwa 1,5 ms
1 —> 0 Flanke etwa 1,8 ms

22-3
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Impulsbreite der Ein-
gabesignale mind., Impulsdsuer 10 ms

max. Frequenz 50 Hz bei einex
Tastverhdltnis von 1 : 1

zuldssiger Leitunge-

widerstand TTL-Ansteuerung: R s 15 Ohm
Kontaktansteus-
rung: R S 50 Ohm
3.

Technische Beschreibung

e 1o

Verwendungszweck

Die AS DEI K 9212.01 ermdglicht die statische Eingabe der Zu-
stinde von max., 16 TTL-Signalen oder 16 Kontektsignalen geger
Logik-Null, Jeder der 16 zweipoligen Signaleinginge (Signal-
und Masgekontakt) ist auf der STE parallel an beide Buchsen~
leisten X 1 und X 2 gefiihrt, d.h. die Signale des peripheren
Gerdtes k¥nnen wahlweise {iber X 1 oder X 2 zugeflihrt werden.

Zur Realisierung der potentialgetrennten Eingabe muB die AS

DEI K 9212.02 verwendet werden. Uber die Buchsenleiste X 2 der
STF Typ 051-8360 erfolgt die getrennte zweipolige Zufilhrung

der mex. 16 Eingabesignale (24 V Glsichspannung) zur Ansteue~-
rung der Relais. Die SchlieBerkontakte der Relais sind zwel-
polig auf die Buchsenlsiste X 1 der STE gefilhrt und werden iber
ein Verbindungskabel an die Buchsenleiste X 1 der STE Typ
051-8440 gelegt. An der Buchsenleiste X 2 der STE 8440 kidnnen
die nicht tiber X 1 angesteuerten Einginge fiir TTL- oder Kon-
takteingabe verwendet werden.

Die AS DEI K 9212 realisiert die Bingabe der Signale ohne In-
terfacesteusrung. Die Bingabe kann syklisch durch Rechneraufruf
erfolgen oder durch ein PU-Signel, welches aus der Anderung einee
Eingabesignales gebildet wird. Die Ableitung des PU~Signeles kann

22-6 1.56,064001.0/00
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wahlweise von Vorder- und/oder Rilckflanke jedes Eingabesignales
durch entsprechends Wickelverbindungen suf der STE 051-8440
eingestellt werden (Pkt. 3.2. beachtenl).

Die AnschluBsteuerung wird mit dem MR K 1510 in der Labor- und
ProseBautomatisierung LPA und in der automatischen Produktions-
steuerung APS Anwendung finden.

3.2,
Funktion

Durch die AS DEBI K 9212 werden folgende weasentliche Funktionen
realisiert:

- Signaliibernahme mit oder ohne Potential trennung von der
Peripherie.

~ Ableitung von PU~Signalen aus Pegeldnderungen der Eingabe-
signale und Interruptanmeldung.

- Daten- und Befehlsaustausch auf dem X 1510-BUS.

Die AS DEI K 9212 realisiert eine Eingabebreite von 16 Bit ohne
Pufferung der Eingabesignale, also nur eine statische Eingabe.
Alle Eingabesignale werden zur Unterdriickung von St8rimpulsen
gofiltert. Die Integrationszeit betrdgt etwa 2 me. Die geforder-
te minimale Impulsdauer der Bingabesignale liegt ohne Beriick-
sichtigung von spesziellen Programmforderungen hei 10 me.

Die maximale llnge der AnschluBkabel wird durch den zulidssig-
gen Leitungaswiderstand festgelegt. Bedingt durch TTL-Bedingun-
gen (Toleranzen und Bereiohe von Low- und High-Pegel) und
Schal tungstoleranzen folgt als maximaler Leitungewiderstand

bei TTL-Bingang 15 Ohm
bei Kontakteingang 50 Ohm

Bei der potentialgetrennten Bingabe hingt die zuldéssige An-
schluSkabell¥nge von der verwendsten Betriebsspannung und dem
Schleifwiderstand des Kabels ab,

Bei der AS DEI ist ein Eingabesignal vorhanden, wenn die Ein-
gabeleitung low-Pegel hat. Bin geschlossener Kontekt im peri-
pheren Gerdét muB der AS DEI "Logik-Null" liefern.
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rﬂbmn Varbindung Byte Bit O =+ 1 Flanke 1 <+ O Flanke
Die Ableitung von PU-Signalen bei Anderung der Eingabesignale 1 : 01 -X12 : 01 1 3 x
erfolgt durch Vergleich der zuletzt iibernommenen mit der an- X110 : 02 -X12 : 02 1 7 x
liegenden Information. Fir jedes einzelne Bit ist durch Wickel- X1 : 03~X12 : 03 1 7
verbindungen auf der STE 051-8440 wihlbar, ob Vorder- und /oder X1 : 04 ~-X12 : 04 1 3
Rickflanke des Eingangssignaels sur Programmunterbrechung fiihren X100 ¢ 05 -X12 : 05 1 0 x
sollen. Ist keine Wickelverbindung vorhanden, dann erfolgt kei- 10 : 06 ~X12 3 06 1 o) x
ne PU-Ableltung. X1 :+ 07 -X12 : 07 1 4 x
Notwendige Bedingung fiir eine Interruptableitung ist, daf der X1 : 08 -X12 : 08 1 4 x
Zustand des Eingangesignals vor der zu erwartenden und suszuwer- 13 : 01 -X15 : 01 2 6 x
tenden Flanke bereits durch einen Eingabebefehl eingelesen wor- X13 : 02-X15 : 02 2 4 x
den ist, damit der Vergleich der zuletzt iitbernommenen mit der X13 t 03-X15 5 03 2 6 x
anliegenden Information durchgefiihrt werden kenn, Des heift, daB X13 1 04 —X 15 : 04 2 ]
auch vor Beginn der eigentlichen Arbeit mit der Digitaleingabe £13 : 05-X15 s 05 2 5 x
mit Interrupt ein Eingabebefehl flir beide Bytes ebgearbeitet sein
X13 : 06 -X15 : 06 2 2 x
muBS. Wenn nur eine Flanke verdrahtet ist, muf8 abgesichert sein, X13 &+ 07 -X15 s 07 2 5 x
daB der Wert des Eingangssignals vor der Flenke eingelesen wor- X13 1 08-X15 s 08 2 - x
den ist. In den meisten Anwendungsfillen ist dies durch BEinlese=-
operationen infolge Interrupts anderer Bita gewihrleistst. Wo X 14 : 01-X16 : 01 1 5 x
dies nicht gegeben ist, mlissen beide Flanken verdreahtet werden. X114 ¢ 02-X16 s 02 1 6 x
Die Auswehl dsr richtigen Flanke muf dann durch das Programm X114 : 03-X16 ; 03 1 5 x
erfolgen, X114 : 04 -X16 1 04 1 6 x
X144 : 05-X16 : 05 1 2 x
Bs gilt folgende Zuordnung zwischen Wickelverbindungen und X1 : 06-X16 : 06 1 1 x
Bingangssignalen: X114 : 07T -X16 s 07 1 2 x
X14 ¢ 08-X16 s 08 1 1 x
Verbindung Byte Bit O - 1 Flanke 1 -» 0 Flanke
X9 ¢+ 01 -X11 3 01 2 4 x
X9 ¢ 02-X11 ¢ 02 2 i x Alle m¥glichen 32 PU.Signale werden euf der Steckeinheit gu
X9 : 03~-X11 s 03 2 i x einem Sammelinterrupt zusemmengefaBt, das durch eine Wickel-
X9 3 04-X11 ¢ O4 2 4 x verbindung (entsprechend Teil 2, Pkt. 3 der Betriebsdokumen~
X9 : 05-X11 ¢ 05 2 1) x tation K 1510) auf eine entsprechende Interruptehene des K
X9 1 06-X11 06 2 0 x 1510 gelegt werden kann. Mit einem Eingabebefehl kann dieses
X9 3§ 07T -X11 1 07 2 3 x Sammelsignel getestet werden. Bine Maskierung ist m8glich. Des
X9 3 08-X11 ¢ 08 2 3 x Bingabesignal, dessen Anderung zur Sammelinterruptbildung filhr-

te, darf .ich bis zZum Einlesen des entsprechenden Bytes ~ ..t
dndern., Das Einlesen der Information erfolgt bytewelme "..~c¢

22-9 T 301,0/00
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zwei Bingabebefehle. Mit dem Binlesen des zweiten Bytes wird 3.4,

gleichreitig die Interruptmeldung in der AS DEI zurlickgesetzt. Anschlugverzeichnis
Damit filhrt jeder Interrupt zum Einlesen sller 16 aktuellen

Signalzustinde. Se4.1.

AS DEI K 9212 STE 051-8440

3e3e Buchsenleiste X 1 '
Befehlsliste Kontakt Signalname Kontakt Signalname Kontakt Signalname
Die AnschluBsteuerung DEI K 9212 dekodiert einen Eingabebefehi. ‘: g; x:::: : g; 3 g g; gz :: :
Unter Verwendung der Standerdedresse (Adressenerweiterung aus- A 03 DE 24 T B 03 Masse ¢ 03 DE 26 T
gesachaltet) ergibt sich mit den Bit des A-Registers folgende
Befehlsliste in okteler Darstellungs A 04 Masse BO4  Masse ¢ o4 DE 27 T
A 05 DE 22 T B 05 Masse Cc 05 DE 11 T
1. IN O7 mit (A) = 002 Eingabe des 1. Byte in den Rechner A 06 Masse B 06 Masse C 06 DE 14 T
2, IN 07 mit (A) = 004 Bingabe des 2. Byte in den Rechner A o7 Magsse B 07 Masse ¢ o Masse
und Ricksetzen der PU-Anmeldung in A 08 Masse B 08 Measse C 08 DE 12 T
der DEI A 09 DE 20 T B 09 Masse C 09 DE25 T
A 10 Masse B 10 Masse c 10 DE 10 T
3. 1IN O7 mit (A) = 010 Test der PU-Anmedlung durch Aus- A 11 DE 23 T B 1 Masse c 11 DE 16 T
werten des A-Registerinhalts A 12 Masse B 12 - c 12 DE 21 T
A~Register PU~Anmeldung in DEI A 13 Masse B 13 - c 13 DE 17 T
000 nicht vorhanden
001 vorhanden Buchsenleiste X 2
4, IN O7 mit (A) = 100 GEMAS setzen Kontakt Signalneme | Kontakt Signalname | Kontakt Signelname
5¢ IN OT rt (A) = 200 GEMAS 18schen A 04 Masss B 01 - c 01 DE 17 T
A 02 Masse B 02 - C 02 DE 21 7T
A 03 DB 23 T B 03 Masse C 03 DE 16 T
A 04 Masse B 04 Masse C 04 DE 10T
A 05 DE 20 T B 05 Messe c 05 DE 25 T
A 06 Masse B 06 Masse c 06 DE 12 T
A 07 Masse B 07 Messe c o7 Masse
A 08 Masse B 08 Masse c 08 DE 14 T
A Q9 DE 22 T B 09 Masse Cc 09 DB 11T
A 10 Masse B 10 Masse c 10 DE 27 T
A 11 DE 24 T B 11 Masse ¢ DE 26 T
A 12 Masse B 12 - c 12 DE 15 T
A 13 Masse B 13 - c 13 DE 13 T

22-10 1.56.064001.0/00 22-11 1.56,064001,0/00
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3e4.2.

AS DEI K 9212 ST 051-8360

Buchsenleiste X 1

Kontakt Signalname

Kontakt Signalname

Kontaekt Signédl name

A 01 Masse B 01 - C 01 DE 13 T
A 02 Masse B 02 - Cc 02 DE 15 T
A 03 DE 24 T B 03 Masse c 03 DE 26 T
A 04 Masse B 04 Masse C 04 DE 27 7
A 05 DB 22 T B 05 Masse c 05 DE 11 T
A 06 Masse B 06 Masse ¢ 06 DE 14 T
A 07 Masse B 07 Masse ¢ o7 Masae
A 08 Masse B 08 Masse C 08 DE 12 7
A 09 DE 20 T B 09 Masse Cc 09 DE 25 7T
A 10 Massae B 10 Masse c 10 DE 10 T
A 11 DE 23 T B 11 Masse c 1 DE 16 T
A 12 Masgge B 12 - c 12 DE 21 T
A 13 Masse B 13 - Cc 13 DE 17T T
Buchsenleiste X 2
Kontakt Signelname Kontakt Signelname Kontakt Signelname
A 01 DE 10 RP B 01 DE 10 RM C 01 DE 24 ”M
A 02 DE 20 RM B 02 DE 24 RP c 02 DE 21 RP
A 03 DE 20 RP B 03 DE 21 RM c 03 DE 25 RM
A 04 DE 25 RP B 04 - Cc 04 DE 11 RP
A 05 DE 22 RM B 05 DE 11 RM c 05 DE 22 RP
A 06 DE 26 RP B 06 Messe C 06 DE 26 ”RM
A 07 Masse B 07 Masse c o7 Masee
A 08 DE 12 RP B 08 Masse C 08 DE 12 RM
A 09 DE 23 RP B 09 - C 09 DE 23 RM
A 10 DE 13 RP B 10 DE 27 RM c 10 DE 27 RP
A 11 DE 17 RP B N1 DE 14 RM c 1 DE 13 RM
A 12 DE 17 RM B 12 DE 15 RM c 12 DE 14 RP
A 13 DE 16 RP B 13 DE 16 RM c 13 D% 15 RP
22-12 1.56.064001.0/00
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1.

Kurscharakteristik

Der Programmierzusatz PRZ K 0410 ist fiir die elsktrische Pro-

gremmierung von MOS-PROMs der Typen U 551 oder U 552 (bzw. ent-

sprechender Xquivalenztypen, z.B. Intel 1702 A) vorgesehen.

Die Programmierung erfolgt programmgesteuert vom Mikrorechner

K 1510,

Der PRZ ist ein peripheres GerHt, das mit einer AnschluBisteue-

rung an den BUS des K 1510 angeschlossen wird.

Bin im PRZ eingebauter UV-Strehler ermBglicht die

EPROMs (U 552), die danach wieder zu erneuter Programmierung

gur Verfligung stehen,

2.
Technische Daten

Programmierbarer PROM

Duplizierbarer PROM

Steuerung
Programmierfreigabe
Programmierdauer

L8scheinrichtung
UV-Strahler
Stromverbrauch aus Rechner

L8scheinrichtung
Lischdauer

UV-3trahler
NetranschluBbedingungen

- Programmieren und Lesen

1 Schaltkreis U 551/U 552
oder Kquivalenztyp

1 Schaltkreis U 551/U 552
oder Aquivalenztyp

programmge stitzt

mit rastender Taste

in Abhéingigkeit vom Programm
(etwa 30 s bis etwa 3,5 min)
fiilr 5 Schaltkreise gleichzeitig
HNU 6

I5 P " 600 mA

19 P " 85 mA

filr 5 Schaltkreise gleichgzeitig

3-5min

HNU 6

220 v *_19. R, 50/60 us

24-5 1.56.064001,0/00
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- L¥schen

Leistungsaufnahme
- Losgcheinrichtung ein
- L8scheinrichtung aus

Konstruktion

Belegte Adressen

3e
Technische Beschreibung

3.1.
Verwendungszweck

20V + 5% 50 Hg®

etwa 25 VA
etwa 55 VA

peripheres Ger8t mit Verbindungs-
leitung e. Pkt. 3.5. und Anschliuf-
steuerung.
Das periphere Gerdt besteht aus
- Logiksteckeinheit STE 051-8390
- gesteuerte Stromversorgung
STE 051-8400
- Rohspannungserzeugung flir ge-
steuerte Stromversorgung
- Loscheinrichtung
~ Netzfilter
Die AnschluBsteuerung im K 1510
besteht aus 1 STE 051-8380

1 Eingabeadresse
2 Ausgabeadressen

PROMs sind Pestwertspeicher, die vom Hersteller im geldechien
Zustand ausgeliefert werden. Die zu speichernden Informationen
legt erst der Berutzer fest und pridgt sie durch Progremmie-
rung des PROMs auf. Der PRZ ermiiglicht es deh Nutzer, PROMs
elektrisch rechnergesteuert zu programmieren, Dazu erfolgt der
AnschluB des PRZ an den Mikrorechner K 1510,

x) Anwendern des PRZ, bei denen die filr den UV-Strahler
HNU 6 vorgeschriebene Betriebaspannungskonstenz nicht
vorhanden ist, wird filr des L8schen der PROMs die Span-
nungszufithrung zum PRZ iiber einen handelsiiblichen Span-
nungskonstanthelter empfohlen.

24-6 1,56.064001.0/00
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Zur Bereitstellung und Aufbereitung der zu programmierenden In-
formation stehen die Mdglichkeiten der jeweiligen Konfiguration
des K 1510 zur Verfiigung. Der PRZ ist in der Lsge, alle Informa-
tionen eines PROMs (256 Byte) in einem Progremmierdurchlauf in
den PROM eingzuschreiben, Die Informationen miissen im Speicher
des K 1510 bereitgestellt werden., Sie kidnnen von peripheren Eine
richtungen wie Lochbandleser, Tastatur, PFernschreiber, Bedien-
einheit oder von einem Duplizier«PROM des PRZ eingelesen werden.
Piir den Duplizier-PROM verfiigt der PRZ iiber einen speziellen
PROM~Steckplatz.

Ein UV-Strahler erm8glicht die L¥schung beschriebener PROMs

vom Typ U 552, die danach zu erneuter Programmierung zur Ver-
fiigung stehen,

3.24
Punktion des PRZ

3.201.
Funktion der Logik

Die Logik des PRZ K 0410 sichert die pegelmifig richtige An-
steuerung des zu programmierenden PROMs. Die zeitlichen Be-
dingungen miissen vom Programm gesteuert werden.

Die Struktur des PRZ K 0410 ist im Bild 1 dargestellt.

Die auf den PROM zu bringenden Daten und deren Adressen gelan-~
gen {iber Tore zu den AnpafBstufen im PRZ. Die AnpeBstufen des
Datenweges sind flir den 2zu programmierenden PROM bidirektional
aufgebaut, um die im PROM eingetregenen Daten wieder lesen zu
ktnnen,

Der Steuerpuffer enthilt in 3 Bit die vom Programm ausgegete-
nen Informationen zur zeitlichen Steuerung des Schreibvorgan-
ges. Bei geltischtem Steuerpuffer ist der Lesezustend einge-
stellt. In Abhidngigkeit vem Eingabebefehl kann der zu program-
mierende PROM oder der zu duplizierende PROM gelesen werden.

24-7 1.56.064001.0/00
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Das Steuersignal

- "STADR" schaltet die negierten Adressen zu den Anpagstufen
durch

- "SIVCC" achaltet die Schreibdaten zu den AnpaBstufen durch
und bewirkt die Umschaltung der gesteusrten Stromversorgung

- "STPROG" liefert Uiber die gesteuerte Stromversorgung den im
Pegel erhdhten Programmierimpuls.
Eine rastende Taste am PRZ K 0410 hHlt ausgeschaltet die
Signale STVCC und STPROG euf Nullpotential fest. Damit wird
umgewolltes Programmieren verhindert und beim Einschalten
des Gertites automatisch der Lesezustand eingestellt,

Die Herstellung von programmierten PROM ist such Uber Dupli-
zleren von einem bereits programmierten PROM oder Eingabe
eines PC-Steuerlochstreifens in den RAM-Bereich des K 1510
und Ausgabe auf das PRZ unter Verwendung des Priifprogramms
PPRZ mtglich. Die Daten werden in diesem Falle im Speicher-
bereich 32000 - 32377 gespeichert und von dort dem zu pro-
grammierenden PROM zur Verfilgung gestellt. Die zur Kontrolle
von PROG-PROM gelesenen Daten speichert das Programm im Spei-
cherbereich 32400 - 32777.

24-8 1.56,064001.0/0Q
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3.2.2.
Fupktion,der gesteusrten Stromversorgung

Das Stromversorgungsteil liefert in Abhiingigkeit der Pegel "1"
und "O" der Steuersignale STVCC und STPROG die in folgender
Tabelle susammengsfafien Signalspannungen,

giﬁzal- STVCC = 1} (Programmierung)| STVCC = O (Lesen)
Nennspan~| Tole-| Nenne Nennspan-~|{ Tole- | Nenn-~
aung rang strom nung rang gtrom
) (mA) ) (mA)
veo + 48 + 2 %| 500
VBB + 60 210 %] 0,1 +5 + 5 %) 100
VGG + 12 +10 %) 10 -9 + 5 % | max.
0,01
VDD 0 - - -9 1+ 5 % | max.
60
/c8 + 48 + 2 %|1in VCC ) - -
PROG + 48 +2% |t 1 in Ve
(STPROG-1) halten ent-
lten
PROG 0 - 10 - -
(STPROG=0) B

Die Spsnnungen + 60 V, + 48 V und + 12 V werden im Stromversor-
gungsteil selbst erseugt, wihrend die Spannungen + 5 V und
~ 9 V vom K 1510 gugefithrt werden,

24-10 1456,064001,0/00

3.2' 3.
Konstruktion

Der PRZ ist ein Tischgerit in flacher Bauform. Zum Gerdteumfang
gehtren ferner eine steckbare Netzleitung, die Verbindungslei-
tung zum MR K 1510, eine in MR K 1510 zu steckende Steckeinheit
APZ sowie ein Staubschutz des Gerktes (Folie). Der PRZ ist in
Schalenbauweise realisiert und damit in der Form- und Parbgestal-
tung dem System des MR K 1510 engepaBt.

Wihrend die untere Schale (blau) das Gehiuse darstellt, sind in
der oberen Schale (weiBgrau) alle Bedien~ und Anzeigeelemente
integriert,

Die Hauptgruppen des Gerktes - obere Schale, Baugruppentriger
und untere Schele - werden durch vier unverlierbare Schrauben,
welche sich in den PuSleisten befinden, positioniert. Durch
LSsen der Schrauben kann, nachdem alle Stecker an der Rilck-
wand gezogen worden sind, die obere Geh#useschale nach oben
abgehoben werden. Die Montage des Gerdtes hat in umgekehrier
Weise zu erfolgen. Debei beachte genau, dap die Hebel der DIL-
Fassungen montiert senkrecht nach oben zeigen miissen., Der Bau-
gruppentriger ist dann nur noch durch FormschluB in der unteren
Schale arretiert und kann miihelos hersusgehoben werden. Der
Baugruppentrédger stellt elektrisch die funktionsttichtige Ein-
heit des Gerdtes dar.

Aufbau

Zwel senkrecht stehends Seitenteile, welche durch Abetandsiulen
gehalten werden, tregen auBen die Bedienelemente (Schalter),
sich erwdrmende Bauelemente (Trafo, Drossel, Transistor) sowle
Gerftestecker und Strahlerfesssung (UV-Strahler). Zwischen den
Seitenplatten ist unten auf einer Harigewebeplatte der Stdr-
schutz (Sicherungen) und weitere Bauelemgnte der Stromversor-
gung engeordnet. Dariiberliegend sind eine Stromversorgungs-
steckeinheit (Stabilisierung) und eine togiksteckeinheit ange-
ordnet, Die Logiketeckeinheit enthdlt 2 Fadgsungen, montiert,
die zur Aufnahme der PROM dienen. Die Fassung (montier*) be -
steht aus ainer 24poligen DIL-Steckfassung, die vom X' . aach
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VerschleiB ausgewechselt werden kann (Abldten der Schaltdrkhte
von der FPaspung) und einem Auswerfermechanismus, der die Bau-
steinentnahme erleichtert. Die an der Fassung (montiert) vor-
handener. Gewindebohrungen M 2 dienen zur Aufnahme einer 40poli-
gen Schwenkhebelfassung vom VEB Funkwerk Erfurt, die der GerHte-
hersteller VEB Robotron-Elektronik Zella-Mehlis als VWL anbletet.
Die Schwenkhebelfassung (40polig) ist auf die DIL-Steckfassung
eufzustecken und mit den Zylinderschrauben M 2 zu arretieren.

Vorher ist der suf dem Gehiiuseoberteil angetrachte Beriihrungsschutz-

winkel jeweils nach suBen zu bringen (Lockern der Schrauben und
im Langloch verschieben), Beide Steckeinheiten werden in
46poligen Buchsenleisten gesteckt und werden mechanisch verrie-
gelt,

Ar der Verriegelung erfolgt die Steckplatzkennzeichnung. Nach
Lgsen der Verriegelung kinnen die Steckkarten mit dem handels-
iiblichen BGS-Steckkartenzieher gezogen werden.

Piir das LYschen der PROM-Bausteine 1st am Gerdt frontseitig
die Ldschkemmer vorgesehen.

Diese nimmt in Liéngsrichtung bis maximal 5 Bausteine gleich-
zeitig auf (Einlegen von Hand). Die L¥schung wird durch den
UV-Strehler HNU 6 (254 mm) bewirkt, der durch die Taste
"UV-Strahler" eingeschaltet wird.

Aus transporttechnischen Griinden wurde der UV-Strahler geson-
dert verpackt in der Verpackung des PRZ und muf vor der ersten
Inbetriebnahme des Gerdtes vom Kunden selbst montiert werden.

- Demontieren des Geridtes
An der GerHterilickselte sind die Stecker zu ziehen., Die un-
verlierbaren Schrauben in den FuBleisten sind zu lockern,
die Hebel der Fasesung mont. sind senkrecht nach oben zu
stellen und das Gehdiuseoterteil senkrecht nach oben abzu-
heben. Der Baugruppenirdger ist aus dem Gehduseunterteil her-
auszuheben,

- Waagerechte Justage der beiden Strashlerrdhren durch Lockern der
Schrauben am Befestigungewinkel der Fassung und Drehen.

- Reinigen des AuBenkdlbens vom UV-Strahler von Staub und
Fingerspuren mittels Wattebausch und Alkohol. (Nach Einbren-
nen von Verunreinigungen verringert sich die Strahlerleistung).

24-12 1.56.064001,0/00
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Beachtes!

Die Inbetriebnahme des UV-Strahlers hat erst zu erfolgen,
wenn das GerHt wieder vollkommen montiert ist. Bei Betrieb
der L8scheinrichtung tritt aus der Ldschkammer ein geringer
Teil UV-Strehlung, deren Dosis fiir den Bedienenden ungefihr-
lich ist., Dennoch sollte es unbedingt vermieden werden, lin-
gere Zeit in die L¥schkammer zu schauen, oder lidngere Zeit
die Hand unmittelber vor die L8schkammer zu halten. Bei lénge-
rem Betrieb der Luscheinrichtung ist fiilr Raumteliiftung zu
sorgen, da durch die UV-Sirahlung Ozon und nitrose Gase ent-~
stehen.

Bei Nichtgebrauch ist das Ger#t durch den Staubschutz abzu-
decken, de ein Verschmutzen der obenliegenden Steckfassungen
zu Kontaktunsicherheiten filhren kann.

3¢ 3.

Befehlsliste

Die Adressenzuordnung entspricht der Standardveriente (s. Teil
1, Pkt. 3.8.) Adressenerweiterung eingeschaltet.

Darstellung der Adressen als Oktalzahl,

Lfd, |Befehle Steuer- | Wirkung

Nr, signel

1 IN 02 mit (A) = 000 Abschalten der Steuer-
signale 1fd.Nr. 2, 3, 4

2 N 02 mit (A) = 004 |STVCC Anlegen der Schreibdaten an

die AnpaBstufen der Progr.-
PROM und Abfragen des Schal-
ters "Freigebe Programmie-

rung"

3 IN I2 mit (A) = O20|STPROG Ausglisen des Programmier-
impulses

4 IN 02 mit (A) = O40{STADR Durchschalten der negiex ten

Adressen zu den Anpapst.fen
dea Progr,-PROM und des
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Lfd., [Befehle Steuer- | Wirkung Log. Zustend der
Nr, signal Steuersignale
Zu- Dauer Befehl-Nr. STARD | ATVCC | STPROG
Dupl.-FPROM s tand
5 IN 02 mit (A) = 100 Eingebe der Daten vom 1 2+ 3 0 1 1
Progr.-PROM zum K 1510 24 < 3 ms
Zeitsechleife’
6 IN 02 mit (A) = 200 Bingabe der Daten vom 2 o 1 0
Dupl.-PROM zum K 1510 25
= 0 0
7 ouT 22 Ausgabe der Daten fiir zo 4220 ! 0
Progr. -PROM eee 25
8 ouT 32 Ausgabe der Adresse fir Beim PRZ K 0410 wird mit nachfolgendem Programmbeispiel eine
Prog. -PROM Schreibzeit von 4,9 ms und damit ein Programmierzyklus von

25,35 ms/Byte erreicht,
Von den Steuerbefehlen Lfd. Nr. 1, 2, 3 werden in der An-~

schluBsteuerung des PRZ Flipflops eingeschaltet., Durch gleich- Dabei ergeben sich durch die Befehlszykluszeiten bzw. Zeit-
zeitige Ausgabe mehrerer A-Bit kénnen mit einem IN 02 gleich- schleifen folgende Zustendszelten:
zeitig die entsprechenden Steuersignale eingestellt werden. Zustand 13 66,Ths
Bei Ausgabe eines IN 02 wird dasjenige Steuersignal abgeschal- Zustand 23 1743 p8
tet, dessen A-Bit nicht mit ausgegeben wurde. Zustand 3 66,7 pe
Zustand 4: 2969 a8
Zustand 5 54,2 M8
3.4, Zustend Op 20,45 ms,

Programmierung des PRZ

Fiir den Schreibvorgeng miissen am Prog.-PROM bestimmte Signal- Programmbeispiel flr Programmierzykluss
gustinde 2 0 +.o Z 5 in richtiger Reihenfolge und zeitlicher
Ordnung eingestellt werden.

Die Daten stehen im Feld QUEDA (Quelldaten)

LII H, QUEDA Bereitstellen Datenadresse
Log. Zustand der in
Steuersignale MOV c, C Adi;sse?;;'wei::rungd ) e
Zu- Dauer Befehl-Nr. STARD| ATVCC] STPROG MVI C, 32 Zyklussdhler o
stend| PROZ: MOV A, L Adresse fur PROM
ouT 32 Q ausgeben
29 8 ° 0 ° MOV A, M Daten filr PROM
20 7 ° 0 ° ouT 22 Q ausgeben
21 N ! 0 0 MVI A, 40 Q Zustend 1
' 2+4 1 1 0 w2 einstellen
z 2 etwa 1,75 ms
’ { Zeitschleife| 1 1 0 MVI A, 44 Q Zustand 2
IN 2 einstellen
zZ3 2 (o] 1 0
24~-15 1.56.064001.0/00
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CPI 4 Q Priifen Freigabe

JNZ TFEHA Keine Freigabe

MVI D, 23 Zeitschleife Zustand 2
DCR D

JNZ  .-1

MVI A, 4 Q Zustand 3

N 2 ainstellen

MVI A, 24 Q Zustend 4

IN 2 einstellen

MVI D, 43 Zaitachleife Zustand 4
DCR D

JNZ .-1

MVI A, 4 Q Zustand 5

N 2 einstellan

MVI 4, O Zustend 0

N 2 einstellen

MVI B, 3 Q Zeitschleifs Zustand 0
MVI D, 100 Q Zeitschleife Zustand O
DCR D

JNZ .-t

DCR B

JNZ =T

DCR C Zykluszihler - 1

JNZ PROZ Gleiches Zeichen programmieren
INR L Adresse fir PROM + 1
JNZ PROZ.-2 néchates Zeichen programmieren
HLT

Das angegebene Beisplel flir den Programmierzyklus entspricht

den Forderungen des Herstellers. Danach ist jedes Byte 32mal

mit gleicher Information in den PROM einzhschreiben, Mit den

angegebenen Zeitverhiltnissen ergitt eich-nach diesem Verfah-
ren eine Programmierdsuer von etwa 3,5 min.

Bine Verkiirzung der Programmierdauer kann sich ergeben, wenn
nach jedem Programmierzyklus gepriift wird, ob die eingeschrie-
bens Informetion bereits lestar ist. Nach Feststellung der
Lesbarkeit wird nochmels die 4fache Zahl der bis dahin bent-

24-16 1.56.064001.0/00
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tigten Programmierzyklen absolviert. Im giinstigsten Falle kann
ein Byte bereits mit 5 Progremmierzyklen eingetragen sein,
Wird nach 16 Programmierzyklen noch keine Lesberkeit erreicht,
wird die weitere Programmierung abgebrochen und der Schalt-
krels als defekt susgewiesen.

Des Verfahren beruht auf der {berlegung, daB eine Mindestmenge
Ladungen im isolierten Speichergate zur Lesberkeit erforder-
lich 1st und bei depn nachfolgenden 4fachen Zyklen die Satti-
gung erreicht wird,

Die Programmierung eines PROMs nach diesem Verfahren deuert
bei Binheltung obiger Zeitverhdltnisse im giinstigsten Falle
etwa 32 s. FMir schwer beschreibbare Bytes erhsht sich nach
diesem Verfahren die Sicherheit, daB auch fiir sie die Sgtti-
gung erreicht wird, Fells erst beim 16. Zyklus Lesbarkeit er~
reicht wird, folgen noch 64 Zyklen, sc daB dieses Byte mit
insgesamt 80 Zyklen programmiert wurde,

3¢5
Anschluiverzeichnis

Fu: den AnschluB des PRZ K 0410 an den K 1510 ist die Leitung
komplett 1.56.063348 erforderlich. Die im Verzeichnis angege-
benen AnschluBbezeichnungen gelten en beiden Seiten des Ka~
bels,

24-17 1.56.064001,0/00
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Kontakt | Signalname Kontakt] Signalname Kontakt| Signelname
4 01 /DA 3 B 01 5P c 01 /AD 7
A 02 /AD 6 B 02 5P @ 02 /AD 4

A 03 /DA O B 03 /AD 5 C 03 /AD 3
A 04 SPES B 04 - C 04 /AD 1

4 05 /RIB O B 05 /BIB 2 c 05 JAD 2
A 06 /AD © B 06 Masse C 06 /EIB 6
A 07 Masse B 07 Maese ¢ o7 Masse

A 08 /BIB 1 B 08 Masse C 08 /LBD

A 09 /EIB 4 B 09 /EBIB 3 c 09 /DA 2

A 10 /DA 4 B 10 /EIB 5 c 10 /DA 1

A 11 /DA 5 B 11 /BIB 7 c 11 /LES

A 12 /DA 7 B 12 9N c 12 /STPROG
A 13 /DA 6 B 13 9N c 13 /STVCC
3.6,

Bedienungshinweise

Nach Anschluf des PRZ {iber die AnschluBastsuerung an den K 1510
und mit Netzkabel an das Wechselstromnetz ist die rastende
Taste "Freigabe" in die Aus-Stellung zu bringen, Nach Drlicken
der Netztaste ist der PRZ betriebsbereit. Die Bestiickung der
von oben gzuginglichen PROM-Fassungen erfolgt durch Aufsetzen
der PROM-Scheltkreise (Markierungepunkt auf Schaltkreis an
Markierungspunkt an der Fassung).

In die Fassung "Dupl." kommt der Schaltkreis mit der zu dupli-
zierenden Information, faells das Bitmuster von einem vorhande-
nen PROM vervielfdltigt werden soll und in die Fassung "Prog."
der Schaltkreis, der programmiert werden soll. Zur Programmte-
rung ist die Taste "Freigabe™ einzuschalten und enschliefend

das Programm zu starten. Am Ende der Programmierung sollte dis
"Frelgabe"-Taste wieder in "AUS"-Stellung gebracht werden um

durch Pehlbedienung ausgelsste Programmierungen zu verhiadern.

Bereits programmierte Schaltkreise kdnnen auch von der Fessung
"Prog." gelesen und mit den Informationen des Schaltkreises

24-18 1.56.064001,0/00

auf der Fassung "Dupl." verglichen werden. In diesem Falle
sollte die Taste Freigabe ausgescheltet bleiben. Bei Verwen-
dung in bereits programmierten Schaltkreisen zu srneuter Pro-
grammierung entsteht eine neue Information im Scheltkreis, die
gich aus der vorhandenen und der neuen Informaetion disjunktiv
zusammensetzt, d.h. das PRZ iset nur in der Lage, High-Pegel
elektrisch in die Bitstellen des Schaltkreises einzuprdgen,

Die Herstellung von programmierten PROM ist auch i{ber Dupli-
zieren von einem hbereits programmierten PROM oder Eingabe
eines PC-Steuerlochstreifens in den RAM-Bereich des K 1510

und Ausgebe auf das PRZ unter Verwendung des Prlfprogramms
PPRZ mdglich. Die Daten werden in diesem Falle im Speicher-
bersich 32000 -~ 32377 gespeichert und von dort dem zu program-
mierenden PROM zur Verfiigung gestellt. Die zur Kontrolle von
PROG~PROM gelesenen Deten speichert das Programm im Speicher-
bereich 32400 - 32777.

Die Lbschung der Schaltkreise geschieht durch Einschalten der
Taste "UV-Strahler™ und Einfiihren der Schaltkreise in die von
vorn zugingliche L¥schkammer. Zur L¥schung eind nur Schalt-
kreise mit Quarzfenster (z.B. U 552) geeignet. Der L¥schvor-
gang bewirkt, daf alle Bitstellen Low-Pegel annehmen. Die
LYschdeuer wird vom Schaltkreishersteller angegeben., Sie llegt
im allgemeinen bei 3 bis 5 min. Die L¥schung mit dem UV-Strah-
ler erfolgt v8llig unabhingilg vom Vorgang der elektrischen
Programmisrunge.

Fiir die 24polige DIL-Passung wird vom Hersteller eine Lebens-
dauer von stwa 500 Steckungen engegeben. Fir das PRZ wird
empfohlen, nach etwa 500 Steckungen die DIL-Fespung prophylak-
tisch zu wechseln,

24-19 1.56.,064001.0/00
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A

Kurzcharakteristik

Die AnschluBSsteuerung ASS K 8512 realisiert am MR K 1510 die
elektrischen AnschluSbedingungen der seriellen IFSS-Schnitt-
stells des SKR gemd#8 SKR-Standard-Entwurf 1/78 (20 mA-Strom-
schleife).

2,
Technische Daten

Betriebsverfahren Punkt-zu-Punkt-Verbindung
Betriebsweise Konkurrengbetrieb

Arbeiteweise halbduplex, asynchron
Verbindungstyp festgeschaltets oder installierte

Zwei~ oder Vierdrahtleitung

Ubertragungsgeschwindigkeit 50, 100, 200, 300, 600, 1200,
2400, 4800, 9600 Baud (durch
Briicke wihlbar)

Reichweite 500 m

Datenformat 1 Startbit
8 Informationsbit (codetrans-
parent)
1 oder 2 Stoppbit (durch Briicke
wihlbar)

Rengfolge der Bitliber-

tragung Bit niederer Ordnung zuerst
(BP = ARP)

Prifverfahren Paritdtspriifung und Block-

prifung durch Sofitware;
Priifung der Start- und Stopp-
bitpolaritét durch Hardware

Zeichenpuffer Sender: Einzeichenpufferung
Empfinger; Zweizeichenpufferung
Taktversorgung Quarzstabilisierter ZVE-Takt
/C 2 (480 kHz)
Austastfrequensz 25 Takte/Bit

25=5 1.56,064001,0/00
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Zeitiiberwachung

Interrupt
Interruptausldsung bei

Adressenbelegung
Schnittstelle-Arbeitsmodus

Blektrische Pareametsr der
Schnittstellenleitungen

Forderung an Fremdgeridte

Schnittstellenleitungen

programmierbare Zeiten: 150 ms,

2 8, 48

Start und Rilcksetzen program—'-

mierbar

Dateninterrupt

- Pehler (Datenliberleuf, Stopp-
bitfehler, Zeitiiberschreitung)

- geflilltem Eingaberegister
leerem Ausgaberegister (im
Sendemodus)

- Empfang eines giiltigen Stert-
bit (nicht im Empfangsmodus)

~ 2 Adressen flr Ausgebe
1 Adresse fiir Eingabe

Aktivmodus (Verbindungskreie

erhilt Strom von der Senderseite)

Zustand "1" 15 ¢0e 25 mA

Zustand "O" 0O ees T mA
Impulsfolgefrequenz max, 5 KHgz
Impul sdauer P4 100 s

ein- bzw, ausgangsseitig Uber
Sonderbaustufen XAE 20 bzw.
XAS 20 angeschaltet
Stromrichtung definiert von

+ nach «

25-6 1.56.064001,0/00
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lieferbare AnschluBkebel 5/ % m Lénge (s.a, Pkt. 5)
Stromverbrauch AS8S K 8512.01 12 P 40 mA
5P 1380 mA
AZS X 8512.02 12 P 40 mA
5P 150 mA
ASS K 8512.03 12 P 120 mA
5P 1480 mA
AZS K 8512,04 12 P 120 mA
5P 300 mA
BErweiterungsmtglichkeit ASS K 8512,01 und ASS K 8512,03
sind durch Aufriistung mit AZS K
8512,02 und/oder AZS K 8512.04
in ihrer AnschluBzahl erwelterbar
(s. Pkt. 5)
3e

?;Lhnisohe Beschreibung

3. 1.

Verwendungszweck

Die ASS dient zur Kopplung des Mikrorechners K 1510 an andere
Gerdte Uber eine serielle Schnittstelle (IFSS des SKR, Standard-
Entwurf 1/78). Die Dateniibertragung erfolgt asynchron bit-
seriell. Die ASS arbeitet halbduplex,.

Die Logik besteht eus logischen Elementen der AnschluBisteuerung
ASV K 8511 (s. a. Blockschaltbild) sowis Sende- und Empfangs-
baugruppen zum Aufbau der IF3S~-Schnittetelle.

Die ASS ist erweiterbar durch Einsatz der AZS auf max, 14 An-
schliisss durch beliebig, aber fest einstellbare Anwahlen
(Briicken). Die Adressen am MR 1-Bus, die Interruptebene und
die Ulbertragungsgeschwindigkeit sind ebenfalle durch Briicken
auf den Steckeinheiten wihlbar,
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-~ Eingabersgister (ER): Speicherung des mit IN Y § ein-
3e2s gugebenden Zeichens

Funktion (Binzeichenpuffer)

3.2.1. ~ Ausgaberegister (AR): Speicherung des mit OUT X ausge-

-B_hTucm1tbild der ASS gebenen Zeichens bis zur Weiter-

leitung zum Serien-Parallel~Re-

Die im Blocksechaltbild angegebenen Bl¥cke haben folgende gister (Finzeichenpuffer)

Punktion: - Serien-Parallel- Eingate: Umwandlung der seriell

Register (SPR): ankommenden BEmpfangs-
~ Frequenzteiler: Herabsetzung des Taktes C 2 auf daten in ein parallel
das 25fache der Ubertrsgungs- anliegendes Zeichen
geschwindigkeit und Erzeugung und Speicherung dieses
der Tektsignals TO und TS, Zeichens,

- Zeititbsrwachung: Weitere Untersetzung der vom Ausgabes Umwandlung des parallel
Frequenzteiler abgegebenen eingetragenen Ausgabe-
niedrigsten Frequenz, Bildung geichens in serielle

' der Zeiten 150 ms, 2 8, 4 8. Sendedaten,

- Befehlsentschliisselungs Entschliisselung der folgenden - IFSS-Schnittstellen— Schaltungsanordnung zur Erzeu-
Ein- und Ausgabebefehle aus den anpassung s gung einer IFSS-gerechten Schnitt-
decodierten AdreSsignalen stelle
ASI ¥ ... ASI 15, den AdreB~
gruppensignalen Dabei gilt folgende Zuordnung:
ASI 16 ... ASI 19, den Auswirts- Benennung Zustend
daten Detensignal EIN  "O"

AR P ... AR 7 und den Signalen Datensignal AUS nqn

PE BIN und PE AUS, Rubezustand win

OUT X Datenausgabe StromfluB bei non X 7 mA
OUT Y Steuerinformation Stromfluf bei nqn

IN Y p Dateneingabe 15 o0 25 mh
IN Y 1 Statuseingeabe - Steuerwerks

IN Y 2 Anwahl Zustendesteuerungs Steuerung des Ablaufes der Ein-
IN Y 5 Anwahl und Ausgebe ins bzw, vom Serien-
IN Y 6 Anwahl Parallel-Register

- Statusregister: Erkennung und Speicherung be- Austastzihler: Empfang: Austasien der Bitmitte
stimmter Zustinde bis zur Ein~ der Bmpfangsdaten
gabe mit IN Y 1 Senden: Bestimmung der Bitzeit

25=9 1.%6.054001.0/00
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Bitzdhler: Markierung der einzelnen Bit eines
Zeichens beim Senden und Empfang
Eingabesteuerung: Steuerung des Informationsflusses
SPR -= ER —» K 1510
Ausgabesteuerung: Steuerung des Informationsflus ses
K 1510 — AR — SFPR
Interrupteteuerung: Interruptanmeldung bel Zus tendsdnde-~

rung des ASS

Dis Stromeblaufplidne der Steckeinheiten sind in der Anlegs 1
zur Betriebsdokumentation des Mikrorechners K 1510 enthalten.

StE 1 (Abb. 19) und StE 2 (Abb, 20) sind Steckeinheiten der
AnschluBsteusrung ASV K 8511 und enthalten die im Blockachalt-
bild dargestellten Baugruppen aufer der IFSS-Schnittstellenan-~
pessung, dem Status- und Eingaberegister.

3tE (AZS) enthilt Status- und Eingaberegister, IFSS-Schnitt-
stellenanpaessung sowie eine Briicke fiir die Erweiterung der ASS
auf max. 14 Anschliisse (1 oder 3 Anschliisse Je zusdtzlicher
Steckeinheit).

3.2.2.
Datenausgabe

Bin mit OUT X vom X 1510 ausgegebenes Zeichen wird zundchst im
AR zwischengespeichert, Wenn das SPR freil ist, kenn es das
Zeichen libernehmen. Auf der Sendeleitung SA wird das Startbit
gesendet und danach die eingelnen Bit aus dem SPR. Anschlie-
Bend wird zwischen den Leitungen SA und SB wieder Stoppbit-
polaritdt eingestellt. Wenn inzwischen ein weitsres Zeichen im
AR gespeichert isi, wird nach Ablauf des Stoppbit (oder der 2
Stoppbit, Je nach Wahl) erneut ein Startbit und danach das
weltere Zeichen auf der Sendeleitung SA gesendet, Die Bitzei-
ten werden durch den Austastzdhler bestimmt,.

25-10 1.56,001.0/00
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3.20 3.
Dateneingabe

Im Grundzustand (kein Sendemodus, kein Empfangsmodus) liegt
zwischen den Empfangsleitungen EA und EB Stoppbitpolaritdt

und die ASS erwartet ein Startbit auf diesen Leitungen. Das
Erkennen eines giiltigen Startbit wird vom Statusregister fest-
gestellt. Durch Abfrage oder Interrupt kann das dem X 1510
mitgeteilt werden, Dieser sitellt daraufhin in der ASS Bmpfangs-
modus ein., Die ankommenden Datenbit werden seriell in das SPR
eingetragen. Die Bitmitte wird durch den Austastzghler be-~
stimmt. Ist des genze Zeichen im SPR enthalten, wird es ins ER
ilbernommen und kann in den K 1510 eingegehben werden.

3430
BEinstellung der ASS

Zuxr Einstellung‘der ASS sind die nachfolgend angegebenen
Briicken zu wickeln, Die durch 1/ markierten Briicken sind fiir
das Priifprogramm PASS erforderlich,

Die Anordnung der Briickem auf den Steckeinheiten ist aus den
Abb. 3a bis 3¢ ersichtlich.
Anmerkung

Ist auf ASS K 8512.03/ StB 3 bzw, AZS K 8512.04 die Anwahl 2
eingestellt, #o sind die Empfangsdaten folgendermaBen einzu-
stellen:

X 3:11 - X 3:14

Damit wird die unzuléssige Anwahlkombination 2.2. abgetrennt
(ﬂo Pkt 4).

25-11 1.56.064001.0/00
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3e3s 10
Binstellung der Briicken auf StB 1 (1.51.518540,0) bB) Ger#teadresss mem
- Steuerung des Zihlers fiir Zeitiberwachung Briicke mmm AB ASI IN ouT Briicke
Zghler bleibt bei Zeitiiberschreitung stehen und 2 -1 4 000 0 0 00 10/20/30 1-17
meldet bis zum Riicksetzen Zeitiiberschreitung (TOF) 000 L 1 00 10/20/30 1 -6
Zdahler zihlt bei Zeitiiberschreitung weiter und 2 -3 00L ° 2 01 11/21/31 1-5
meldet nur TOF, wenn der Zdihlerstand mit der o0L L 3 01 11/21/31 1-4
TOP-Entschlilsselung ibereinstimmt 0oLO 0 4 02 12/22/32 1-3
, 0LO L 5 02 12/22/32 1-2
- Angahl der Stoppbit beim Senden Briicke OLL o 6 03 13/23/33 25 - 24
1 4 -6V OLL L 7 03 13/23/33 25 - 23
2 4 -5 100 ) 8 04 14/24/34 25 - 22
100 L 9 04 14/24/34 25 - 21
- Ubertragungsgeschwindigkeit in Baud Brilcke LOL 0 10 05 15/25/35 25 - 20
9600 7.8V LOL L " 05 15/25/35 25 - 30
4800 7 - 11 L1LO 0 12 06 16/26/36 25 - 29
2400 7 - 10 LLO L 13 06 16/26/36 25 - 28
1200 7 - 14 11LL ) 14 o7 17/27/37 25 - 27
600 - 7 - 15 LLL L 15 o7 17/21/37 25 - 26
300 7-9 - Interrupt Briicke
200 7 - 16
100 7 - 13 2 13 - 19
50 7 - 12 3 13 - 18
4 13 - 17
5 13 - 16
3.3.2, 6 13 = 15
‘Einstellung der Briicken auf StE 2 (1.51,518550.0) 7 13-4
- Datennetzsiruktur
- Ein- und Ausgabeadressen
Punk t-zu-Punkt-Be trieb 31 - 32
a) Gruppenadresss rr
Briicke
rr AST ouT ouT X our Y
oL 17 10 o0 17 9 - 12 8 - 12
LO 18 20 ... 27 9 -1 8 - N
1L 19 30 .0 37T 9 - 10 8 - 10
25-12 1.56.064001,0/00
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34343 Datenleitungen Briicke getffnet
Einptellung der Briicken auf StE 3 /DSI 5 W1: 03
/DSI 6 W1 08
- Angahl Briicke Briicke /DSI 7 w1l: 04
obne Anwahl X 3:07 - X 3:08
(nur bei StE Typ 045-8012) - Empfangsdaten, Anwahlen und Erweiterung wie unter
Anwehl 0 X 3106 - X 3:01 Pkt. 3.3.3.
Anwahl 1 X 3:06 - X 3:02 X 3:07 -X 3:09
Anwahl 2 X 3:06 - X 3:03 (
Anwahl 3 X 3106 - X 3:04 { \
Anwahl 4 X 3:06 - X 3:05 4.
Befehle der ASS
- B
Empfangeda ten Tlicke Die ASS belegt zwei Ausgatebefehle OUT X, OUT Y und einen
fir ASS K 8512.01 X 3:10 = X 3:13 Emﬂb.b.f‘hl N Y’ deren Andrelteill mmm der Geryteadresse
und A28 K 8512,02 X 3:11 - X 3:114 rrmam und AB identisch sind. Die Binstellung der Adressen er-
. kt. . L] .
fiir ASS K 8512.01 X 3110 - X 3:16 folgt Uber Bricken (s. Pkt. 4.3.)
und AZS K 8512.04 X 3:11 = X 3:17
. - Datenausgabebefehl OUT X
okne Erweiterung (AZS) X 3812 - X 3115 Durch diesen Befshl wird das im Akku stehende Zeichen ge-—
mit Brweiterung (AZS) X 3712 - X 33118 sendet,

- Trennen

Wird ein AnschluB euf ASS K 8512,03 oder ASS K 8512,04 nicht
3 ode eint OUT Ymit AR 3 = L

bendtigt, ist die jeweilige Briicke fiir Empfangsdaten entspre-

0
chend ASS K 8512.01 bsw. K 8512.02 einzustellen. Zu beachten suss OUT Y mit AR 3 = .
ist, daB der AnschluB mit dem variablen Anwaehlteil IN Y 5 Mit dem Befehl "Trennen"” wird die ASS in den Grundzustan
nicht aebtrennber ist, gebracht., Nicht beeinflult werden
( Anwahl
Zeitilberwachung
3.3.4. Empfangsanmeldung
Einstellung der Briicken auf szustitzlicher AZS bei Brweiterung
- Sendemodus
- Datenleitungen Briicke gedffnet eing OUT Y mit AR4 =0 AR5 =1L
/DSI @ W13 05 auss OUT Y mit AR4 =L AR5 =1
/DSI 1 ¥1:o01 our Y AR 4 =L AR5=0
/DSI 2 W1 06 nicht verindern:
/DSI 3 w13 02 OUP Y mit AR4 =0 AR 5=0
/D3I 4 w1307
25=15 1.56.064001.0/00
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~ BEmpfangsmodus - Anwahl
ein: OUT Y AR 4 =1L AR5 =0 Anwahl Befehl AR $ AR 1 AR 2 AR 3 AR 4 AR S5 AR 6
aus;y OUT Y AR 4 =1L AR5 =1 ;
ouT Y AR 4 =0 AR5 =1 0.2 INY L 0 L o] 0 0 0
1.2 INY o] L L 0 o] 0 0
nicht verdnderns 3.2, ™y 0 0 1 1L 0 0 0
ouT Y AR4 =0 AR5=0 4,2, INY 0 0 L 0 L v} ]
- Interrupt 0.5 INY L 0 0 0 0 L 0
1.5 INY 0 L 0 0 0 L 0
erleubt ouT Y AR6 =L ART7 =0 2.5 Ny 0 0 L 0 0 L 0
nicht eriaubt outT Y AR 6 = 0 ART =1L 3.5 INY 0 0 0 L 0 L 0
nicht verindern OUT Y AR 6 = 0 AR 7 =0 4.5. 1wy o o o o 1 L o
(Mit diesem Befehl wird die Geriteinterruptimaske sin-und
eusgeschaltet) 0.6 INY L o 0] [o] (o] 0 L
1.6 INY o] L [¢] 0 (o] o] L
~ Zeitliberwachung 2,6 INY 0 0 L 0 0 0 L
150 ma OUT Y AR =L AR1=0 AR 2 =1 3.6 VY 0 0 0 L o] 0 L
4,6 INY 0] 0 0 o] L 0 L

o]

2 s ouT Y AR P AR 1 =1 AR 2 =
48 OUTY AR$=L AR1=1 AR2=1L Nicht zuldssig: Anwahl 2.2 (AR 2 = L; AR §, AR 1,

AR 3 ... AR 6-0).

Vor jedem Anwahlwechsel sind zwei Riicksetzbefehle vorzusehen
mit folgender Struktur:

[
(o]

nicht verdndern:
ouT Y ARP =P AR1=¢ AR 2 a L

riick-

getzen: OUT Y ARPp =g AR1 =9 AR2 =@ Befenl AR § AR 1 AR2 AR3 AR4 AR 5 AR 6

1o Ny 0 0 0 0 0 L L
Riickse tzen der Zeitliberwachung srfolgt auBerdem im Empfangs- 2 ™y o 0 L o 0 o o
modus (bei Bmpfeng eines Zeichens).
Mit diesen Bsfehlen wird die entsprechende Zeitliberwachung - Deteneingabebefehl
ausgelibt., ZeitUberschreitungen werden als Interrupt oder als Ny AR P =1L AR 1 ... ART = 0

Statusfehler gemeldet.
(Durch diesen Befehl wird das empfangene Zeichen aus dem

Eingaberesgister in den Akku Ubertragen)
- Statuseingabe
INY AR 1 = L AR AR 2 ..o ART7 =0

(Durch diesen Befeshl wird die Statusinformation der ASS in
den Akku iibertragen)

25-16 1.56,064001.0/00 25-17 1.56.064001.0/00
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Die¢ einzelnen Blt des Akku heben folgende Bedeutung:

Pehler bel Eingebe
{Datentiberlauffehler, Stoppbitfehler, Zeit-
Uberschreitung)

Ap=1lL

A1=1

Fertigmeldung

bel

bei

A2

A3

A4
AS

A6

AT

Eingabe:

Ausgabe:

Im Eingeberegister steht ein
Zeichen, das in den Akku iber-
tregen werden kann,

Das Ausgeberegister ist frei.
Ein neues Zeichen kann aue dem
Akku t{bernommen werden.

z. b, V

Empfangsanmeldung
Die ASS zeigt dem Rechner an,

da8 ein gilltiges Startbit empfen-
gen wurde (nur bei asusgeschalte~

tem Empfangsmodus)
Z, ba V

Datenitberlauffehler

Das SPR war beim Empfeng eines
Zeichens nicht zur Ubsrnahme
bereit (bereits gwel Zeichen in
der ASS gempeichert)

Stoppbitfehler
Stoppbit hat falsche Polaritédt

ASS im Grundzustend beim
Sendemodus

Eg wird kein Zeichen gesendet.
Hiermit ist es mdglich, im Zu-
sammenhang mit A 1 fegtzustel-
len, wann die Ubertregung des
letzten Zeichens beendet ist.

Die durch die Akkubit O ... 6 gekennzeichneten Zustéinde flihren

zu Interrupt.

25-18

1.56.064001.0/00

roboiron
750
— | frequenz- Jakr- 75,70
/e2 reflér T9600 |Crzevgurg
Zesfuber-
wachung
/PEEIN, PEAUS Steuerwerk
s o
ASI76...AS179 ‘jch/gﬁss‘?'
U
AS10...AS}15 Zustanassteucrung
Austastzdnier , Bitzanler
Eingabesteucrung
Srafus-
= register Ausgabestederung
JINT2 Inferruptsteucrung
JINT 7
ER
/ bsif Eingabe-
) DSIZ register
SRR IFSS Jendeaaren
AR fe——— oy - . o
ARD Ausqabe- Serien Anpass
- arafle! Schal £m sdater:
ARF regisrer Register fingen |t
=t -
VoErwei- T
lkvungen:
|
{ !

Abb, 25~2 Blockschaltbild ASS
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Anordnung der Briicke auf StE 1

25=3a

Abb,

Abb, 25-3 Befehlsvorrat der ASS
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25-21

1.56.064001.0/00

25-20




robotron

LY

p A

roboiron

A

W

‘06 K3:08
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A3:07 X3:09

=R

Abb, 25-3b Anordnung der Brilcken auf StE 2

25-22
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Abb.

25-3¢c Anordnung der Briicken auf StE 3 AZS
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5e
Installationsrichtlinie ASS

5¢ 1

Geltungsbereich

Diese Richtlinie gilt ausschlieBlich fiir die Installation von
AnschluBeinheiten ASS mit den zugehfrigen AnschluB- bzw, Ver-
bindungskabeln. Sie umfaft nicht die Verlegung der Informa-
tioneleitungen (siehe hierzu Pkt, 6. Verlegevorschrift filr
Informationskabel 20 mA-AnschluB ASS). Schnittstelle der Gel~
tungsbersiche ist u.a. eine FM-Steckverbindung an Wand oder
Boden in unmittelbarer Nihe des Gerdtes; bel Direktverkabe-
lung die Austrittsstelle des Informetionskabels aus dem Final-

gerit.

5¢2e

Konstruktiver Aufbau ASS

ASS K. 8512,01

+« 3 Steckeinheiten 135 x 170 mm2
mit direktem 90poligen Steckver-
binder und 1 oder 2 indirekten
39poligen Steckverbindern

« 1 Interface-Anschlus Abb, 25.4.

4Z8 K. 8512,02

« 1 Steckeinheit 135 x 170 mm2
mit direktem 90poligen Steckver-
binder und 2 39poligen indirekten
Steckverbindern

o 1 Interface-—AnschluB
(StE Typ 045-8012)

o dient der Erweiterung von ASS
K 8512.01 oder K 8512.03

ASS K. 8512.03
wie ASS K 8512.01; jedoch
mit 3 Interface-Anschliissen

Abb. 25,.5.

robofron

AZS K 8512.04

+ 1 Steckeinheit 135 x 170 mm® mit 2
39poligen indirekten Steckverbindern
und 90poligen direkten Steckverbinder;

e 3 Interface-Anschlusse
(StE Typ 045-8013)

« dient zur Erweiterung von ASS X 8512.01
oder K 8512,03

5¢ 3.

Erweiterungsm&glichkeiten

ASS K 8512,01 und ASS K 8512,03 kénnen aufgeriistet werden mit
1 «es 4 A2S K 8512,02 oder/und 1 ,.,4 AZS K 8512,04 (die
Maximalzahl der Zusdtzlichen AZS betrdgt 4),

Somit kann die ASS K 8512.01 erweitert werden von 1 Interface-
Anschlufl auf maximal 13 Interfece-Anschlusse; die ASS K 8512.03
von 3 Interface-Anschliissen auf maximal 14 Interface-Anschltisse
(sin finfrehnter AnschluB entfdllt, da die Anwahlkombination
INY 2 / Anwahl 2.2 Vverboten ist),

5.4,

Riumliche Installation

Die Steckeinheiten werden in folgender Reihenfolge in den Bau-
gruppeneinschub des Finalgerites eingesetzt:

- StE Typ 051-8540

Grundaug- ~~ StE Typ 051-8550

riistung ~ StB Typ 045-8012 (fiir ASS K 8512,01) oder
StE Typ 045-8013 (fiir ASS K 8512.03)

25-24 1.56.064001,0/00
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StE Typ 045-8012 (AZS K 8512,02) oder
Mtgliche StE Typ 045-8013 (AZS K 8512.04) i
Erweite- StE Typ 045-8012 oder StE Typ 045-8013
rungen StE Typ 045-8012 oder StE Typ 045-8013
StE Typ 045-8012 oder StE Typ 045-8013

Die Baugruppe einschlieBlich Erwelterung sollte nebeneinander
stecken, Das bzw. die Informationskabel warden gemeinsam nech
unten herausgefithrt.

5' 5.
Verkabslung

50 5. 16
Internverkabelung

Neten der Signalverbindung iiber den Bus (90poliger direkter
Steckverbinder) sind weitere Signalverbindungen der Steckein-
heiten der ASS bzw. AZS untereinander notwendig, Disse erfol-
gen iiber die 39poligen Steckverbinder liber eine Internver-
kabelung. Die Internverkabelung erfolgt nach dem folgenden
Schemas

Typ 051-8540

X 2]
1.45.000074.0
Typ 051-8550 X
ASS X 1
1,45,000118.0
Typ 045-8012 X 1
oder
045-8013 X 2
KAB K 0517,12
(1.45.000208.0)
Typ 045-8012 X 1
AZS oder
045-8013 X 2
KAB K 0517.12
" X 1
AZS . X 2]) kaB K 0517.12
AZS [ i ;
KAB K 0517.12
AZS | X

25=26 1.56.064001.0406-

545020

AnschluBverkabelung

Es ist darauf zu achten, daB bei der Verbindung zweler gleich-
rangiger Gerdte untereinander an einer beliebigen Seits die Ab-

schirmung nicht engeschlossen wird.

Bei dsr Verbindung von unter- und iibergeordneten Gerdten (z.B.
en Konzentratoren) ist die Abschirmung prinzipiell am unterge-
ordneten Gerdt nicht anzuschlieBen (s.a. Pkt. 6 "Vsrlegevor-
schrift,.."),

Die maximale Gesamtlinge von installiertem und AnschluBkabel
oder direkt verbindendem Informstionskabel darf 500 m betragen.
Bei Anschliissen iiber direkte Ketelverbindung gilt fir die
Strecke zwischen den Gertdten - sofern nicht anderes festgelegt -~
Pkt, 6 "Verlegevorschrift flir Informationskabel 20 mA Anschlus
ASsS",

Weiterhin ist es bei direkten Verbindungen generell méglich,
die Informetionsleitung an einer beliebigen Stelle aufzutren-
nen und iber 5polige FM-Steckverbinder, Verteilerebene o.H.
eine der unter Pkt. 6 angefiihrten Leitungen zwischenzuschalten
oder auch eine trennbare Vertindung (z.B. FM~Steckverbinder)x)
in die Informationsleitung einzuschieben. Zu beachten ist, daB
bei einam zwischengeschaltsten Kabel die Leitungsfilhrung ent-
gegen Pkt. 6.5, nicht gekreuzt ist,

5562410

AnschluBverkabelung ASS K 8512.01

AnschluB iber PFernsprechsteckdose

a) An den Sieckverbinder X 2 der StE Typ 045-8012 wird das
Kabel KAB K 0511.10 (5 m lang) oder das Kabel KAB K
0511.11 (2 m lang) angeschlossen.

x) bestehend sus Stecker 0756.300-00001 und Fernsprechsteck-
dose 2067.025-00009: Hersteller VEB sbi Ifta)

25=-27 1.56.064001,0/00
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b)

Bine zweite M8glichkeit, dle zusd#tzlichen Montageaufwand
srfordert, besteht darin, an den Kabelstecker KAB K
0517.13 das Kabel KAB X 0517.10 (5 m lang) oder KAB K
0517.11 (2, m lang) nech folgendem Scheme anzuschlieSen:

Kontakt Pernsprechstecker
KAB K 0517.10/11

Kontakt Kabelstecker
KAB K 0517.13

Ap9 (sa) 1
A P8 (SB) 3
c g5 (BA) 4
c@g4 (BB) 5
AP T (Schirm) 2

Es entsteht somit ein dem Kabel KAB K 0511,10/11 Hquivalen-
tes Kabel, Dieses ist en den Steckverbinder X 2 der StE
Typ 045-8012 anzuschlieBen.

Die zum Fernsprechstecker mitgelieferte PFernsprechsteck-
dose ist an Wand, Verteilerebene o.H, fest zu installie-
ren, Die Signalleitungen sowie die Abschirmung der fest
installierten Leitung sind an den Anschliissen der Steck-
dose nach folgendem Schema anzuschlieSen:

Signalleitung AnschluBkontakt
SA — 1
SB 3
EA 4
EB 5
Schirm 2

5¢5¢2¢1e2¢
AnschluB itber direkte Kabelverbindung

Das direkt szwischen zwei Gerdten mit ASS K28512.01 liegende
Kabal (m8gl. Typ HYF (C) Y2 x 2 x 0,14 mm") wird an den Ka-
belstecker KAB K 0517.13 wie folgt angeschlossens

25-28 1.56.064001.0/00
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Gexrdt A Gerdit B

Kontakt Kabelatecker Kontekt Kabelstecker
Ap9 (34) C 95 (EA)
Ap8 (SB) cCpg4a (EB)
C P95 (EA) Ag o9 (s4)
C 9% 4 (EB) A g8 (sB)
AP 7T (Schirm) AP 7 (Schirm)

Nach der Montage des Kabsls wird dieses jeweils mit dem Steck-—

verbinder X 2 der StE Typ 045-8012 verbunden,

505+2+2,
AnschluBverkabelung ASS K 8512,01 mit Erweiterung
durch AZS K 8512,02

Schema:
o
Typ 051-8540
X 2r
>1.45-OOOO74.0
ASS Typ 051-8550X 20
K 8512,01 ) X 10 1.45.00018.0
yp 045-8012
X
{ % (KAB X 0517.10{11) A
AB X 0517.12
AZS ¥p 045-80712
X 1
K 8512.02 (KAB K 0511.10/11) -
X 2 g/ 3B
. ~ KAB K 0517.12
X X1
AZS ] _x.z-ﬂ (KAB K 0517. 19/11) e
o — = o )KAB K 0517,12
AZS : X y
L X 20 (KAB‘K 0517.1011) ¢-1p
fr———————— KAB K 0517.12
AZS : X 1 B
: X 20 {5

2
_____________ 4 W
(KAB K 0517.13?\

(KAB K 0517.10/11)

25-29 1.56.,064001.0/00
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(Die Angeben srscheinen in Klammern,weil such direkte Kabelver-
bindungen ohne zwischengeschaltete FM~-Steckvertinder méglich
sind., Die AnschluBangeben A ... E sind fiktive GroBen, keine
Zuordnungen. )

AnschluB A, (CD)
1. Verbindung iiber FM-Steckdose

Vom Erwelterungskabel KAB K 0517.12 (Verbindung X 2/StE
8012n-X 1/StE 8012 n+1) wird die Griffschale der Seite X 2
demontiert. An den Kabelsteckverbinder wird zusitzlich des
Kabel KAB K 0517.10 (5 m lang) oder KAB K 517.11 (2 m lang)
nach folgendem Schema montiert:

KAB K 0517.%2/X 2 KAB K 0517.10/11 (FM-Stecker)
Kontakt Kontakt

AP 9 (&) —— 1 (34)

A p8 (8B) ———— 3 (SB)

C P 5 (BA) ————— 4 (BA)

¢ 94 (BB) ——— 5 (EB)

A ¥ 7 (Schirm) 2 (Schirm)

Nach der Montage der Griffschale wird des Kabel wieder mit
dem Steckverbinder X 2 der StE Typ 045-8012 verbunden. Es ist
auf Zugentlastung des zusditzlich montierten Kabels zu achten!

2. AnschluB iber direkte Kabelverbindung

Das zwischen den Gerdten liegende Kabel wird wise folgt ange-
schlossen (angenommener Fall: Gerdt 1 mit Brweiterung,
Gerdt 2 ohne Erweiterung):

Gerdt 1: Vom Erweiterungskatel KAB K 0%17.12 wird die Griff-
schale X 2 demontiert und das Interface-Kabel zu-
sitzlich montiert.

Signalverbindung

Gerdt 1 Geryt 2

KAB K 0517.12/X 2 KAB K 0517.13
Kontakt Kontakt

cg 5 (BA) A P9 (34)

C ¢ 4 (BB) A g 8 (8B)

A 99 (34) C 95 (BA)
Ags8 (29 C g4 (EB)

A 9 7 (Schirm) A $ 7 (Schirm)

Kach der Montage der Steckverbinder werden diese am jeweiligen
Gerdt mit dem Steckverbinder X 2 der StE Typ 045-8012 verbunden.

AnsohluB B, (E):
Die Verkabelung erfolgt wie unter Pkt. 5.2.1. beschrieben.

Anmerkung s

Anschluf B wird wie AnschluB A verkebelt, falls eine Erwei-
terung mit mehr als einer AZS erfolgt. Die Jeweils anschluS-~
miBig letzte AZS wird wie Anschlu8 B bgw. B verkabelt.

5¢5:¢24¢ 30

AngohluBverkabelung ASS K 8512.03

Schema

Typ 051-8540

1.45.000074.0

1.45.000118.0

(KAB K 0517.10/11)

3 {1

Gerdt 2: An den Katelptecker KAB K 0517.13 wird das Interface- {KAB K 0517.10/11) 2 ey
Kabel montiert. (KAB K 0517.10/11) N o

b} -3

KAB K 0517.13

25-30 1.56.064001.0/00 25-31 1.56,064001.0/00
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5¢542¢30 1,
Anschlufl iiber Fl-Steckverbinder

An den Kabelstecker KAB K 0517.13 werden 3 Katel KAB X 0517.10
(5 m lang) bzw. KAB K 0517.11 (2 m leng) wie folgt montiert: -

KAB X 0517,13 KAB X 0517.10/11 (FM-Stecker) Zugeordne ter
variabl, Ane~

Kontakt Kontakt wihlteil

AP 9 (84 @) —— 1 (34)

A P8 (S5 g) 3 (sSB)

Cg5 (BAP) —— 4 (Ba) INY 5

C P4 (EB P 5 (EB)

A P9 7 (Schirm) 2 (Schirm)

C @9 (san) 1 (54)

C P8 (3B 1) 3 (5B}

C83(BA 1) 4 (E4) Y 2

C 92 (BB1) 5 (EB)

¢ Pp 7 (Schirm) 2 (Schirm)

B 10 (SA 2) 1 (s4)

B Y9 (SB 2) 3 (sB)

C P 1 (BA 2) 4 (BA) mY 6

AP 1 (BB 2) 5 (EB)

B ¢§ 8 (Schirm) 2 (Schirm)

Nach der Montage des Kebelsteckers (Zugentlastung der Signal-
kabel beachten!) ist diessr mit dem Steckverbinder X 2 der ItE
Typ 045-8013 zu verbinden. Die Interface-Anschliisse sind tiber
den varisblen Anwehlteil softwaremiB8ig erreichbar. Die mitge-
lieferten FM-Steckdosen sind an Wand, Verteilerbrett o.H. fest
zu ingtallieren. Dle Signalleitungen und dis Abschirmung sind
an den Kontakten der Steckdose Jeweils wie folgt enzuschlie-
Bens

25-32 1.56.064001.0/00
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Install. Leitung AnschluBkontakt FM-Steckdose
SA 1
SB 3
EA 4
EB 5
Schirm 2

(Pkt. 6.5, Verlegevorschrift fiir Informetionskabel 20 mA-An-
gschlu8 - Fuhrung der Signelleitungen im installierten Katel
beachten!)

AnschluB {ber direkte Kabelverbindung

Von den im Schema dargestellten Anschliissen kinnen einer, zweil
oder drei direkte Kabelverbindungen zu enderen Gertten sein,
Sollen drei Verbindungen (Maximalvariants) bestehen, erfolgt
die Montage der 3 zwischen den Gerdten liegenden Kebel heid-
seitig an den Kabelastecker KAB K 0517.13 wie folgt (Beispiel:
die drel angeschlosgenen Gerdte beinhalten jeweils die ASS

K 8512.01):

Gerdt A Gerdt B Gerdt C Gerdt D Zugeordn.
K 8512.03 K 8512.01 K 8512,01 K 8512.01 variabler
KAB K 0517.13 KAB K 0517.13 KAB X 0517.13 KAB K 0517.,13 Anwahl-
Kontekt Kontakt Kontakt Kontakt teil

Ag9 (Sap) — G P 5 (EAQ)
Ap8 (SBP) —C@ 4. (EBP)
Cg5 (BAB) — A P9 (SA8) WY 5
Cp4 (EBg) — AP 8 (SBE)
AP 7 (Schirm) A § 7 (Schirm)

CP9 (SA1) —m——————Cp5 (EBA D)
cp8 (sB1) —————CpP4 (BBY

Cp3 (A1) AP 9 (SAD) my 2
Cp2 (BB1) ~——————— A¢ 8 (SB P)
¢ @ 7 (Sckirm) A p 7 (Schirm)

25-33 1.56. 064001.0/00
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Gerdt A Gerdt B Gerdt C Gerdt D zugeordn,
Var.Anwahlt,

B 10 (SA 2) C P 5 (BA @)

B #S (SB 2) Cp5 (BB @)

C 91 (BA 2) AP9 (sAp) INY 6

A p1 (EB 2) Ags8 (sB@)

B #8 (Schirm)

AP 7 (Schirm)

Nach der Montage der Kabelstecker (Zugentlastung besachten)
erfolgt eine Verbindung mit dem Steckverbinder X 2 der StE
Typ 045-8013 bei Gerdt A (K 8512,03) und mit dem Steckver-
binder X 2 der StE Typ 045-8012 bei den Geriten B, C, D

(K 8512,01).

25¢34
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5¢5.2.4.

AnschluBverkabelung ASS K 8512.03 mit Erweiterung durch

AZS K 8512.04

(yp 051-8540
X2

Schemas

ASS ) 1.45.000074.0
K 8512.0% [¥P © X 2]
X1
1.45.000118,0
P 045-8013 ¢ 4 (KAB K 0517.10/11) A
{ x (KAB K 0517.10/11) a (1B
(KAB K 0517.10/11) . C
KAB K 0517.12
Iyp 045-8013 5 aft
128 P °7 11 (KAB X 0517.10/11) 1D
X 2 -
X \(m K 0517.10/11) —{3E
8512.04 f (KAB K 0517.10/11 — 1P
KAB K 0517.13 -
R —— KAB K 0517.12
?yp O43-8013 x A" " 4p K 0s17.10/11) -1 @
Az8 I (KAB K 0517.10/11) 4 1 ¢
(KAB K 0517.10/11) | 5 1
KAB K 0517.12
AzS ;E” 045-8013 x 41 (KAB K 0517.10/11) o oy
VI 3 (KAB K 0517.10/11) = 70 ¢
(RAB K 0517.10/11) .~ g
KAB K 0517, 12
AZ3 M
N
NN\(KAB K 0517.10/11) _,  r~ o

KAB K 0517.13

(Die AnschluBSangaben A ... O stellen keinerlei Zuordnung der,

-

sondern sind allgemeine GriSen. Die AnschluBzuordnung wird
softwaremifig und hardwaremifig durch Wickelverbindung auf der

Steckeinheit Typ 045-8013 festgelegt.)
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Anschliisse A, B, C: 1. Anschluf ijber FM-Steckdose

(G, H, I, J, K, L)

Vom Erwelterungskabel KAB K 0517.12 (Verbin-
dung X 2/StE 8013 n-X 1/StE 8013 n+1) wird
die Griffechale der Seite X 2 demontiert.

An den Steckverbinder werden zudstzlich zum
vorhandenen Kabel 3 Katel KAB K 0517.10

(5 m lang) bzw. KAB K 0517.11 (2 m lang)

wie folgt montiert:

KAB K 0517.12/X 2 KAB 0517.10/11 KAB 0517.10/11 KAB O ZUge

Kontakt Anschlul A Anschlu3 B Anschlug C var.
Kontakt FM- Kontakt FM- Kontakt FM-Anw,
Stecker Stecker Stecker teil

Ag9 (SAP) —— 1 (84)

Ag8 (sBg) —— 3 (SB)

C PS5 (BAP) —— 4 (BA) INY 5

cCp4 (EBP) —— 5 (EB)

A ¢ 7 (Schirm) 2 (Schirm)

CPp9 (84 1) 1 (S4)

cCp8 (SB1) 3 (sB)

cCp3(EA1) 4 (EA) IXY 2

cp2 (8B 1) 5 (EB)

C @ 7 (Schirm) 2 (Schirm,

B 10 (SA 2) 1 (S4)

Bg@g9 (3B 2) 3 (SB) INY 6

Cp 1 (BA2) 4 (BA)

Ap1(EB2) 5 (EB)

B # 8 (Schirm) 2 (Schirm)

Anschlu8 A ist softwaremifig erreichbar {iber den veriablen An-
wahlteil INY 5, AnsechluB B iiber INY 6 und AnschluB C iber INY 2.
Nach der Montage des Steckverbinders ist dieser mit dem Steck-
verbinder X 2 der StE Typ 045-8013 zu verbindsn. Zugentlastung
der zusitzlichen Informationskabel beachten!

25-36 1.56.064001.0/00
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2., AnschluB iibexr direkte Kabelverbindung_

Von den im Schema dargestellten Anschlissen kinnen beliebig
viele (pro AZS mex, drei Stiick) direkte Katelverbindungen zu
anderen Gerdten sein.

Sollen iliber die drei Anschliisse A, B und C oder G, H und I
oder J, K und L (hier angenommene Variante ) direkte Verbtindun-
gen zu anderen Geriten hergestellt werden (in diesen wird im
Beigpiel jeweils die ASS K 8512,VY1 angenommen), so werden dis
drei Informationskabel sn verschiedene Steckverbinder ange-
schlossen. Auf der Seite der Gerdte mit EinzelanschluB

(K 8512.01) wird der Kahelstecker KAB K 0517.13 an jedes Kabel
angeschlossen. Auf der Seite des Gerites mit MehrfachanschluB
wird vom Zrweiterungskabel KAB K 0517.12 die Griffechale der
Seite X 2 demontiert und zusdtzlich zum vorhandenen Kabel die
3 Informationskabel angeldtet,

Gerdt 1 Gerit A Gerdgt B Gergt C zuge=

K 8512,03/04 K 8512.01 K 8512.01 K 8512.01 ordn.

KAB K 0517.12/X 2 KAB K 0517.13 KAB K 0517.13 KAB K 0517.13 var,

Kontakt Kontakt Kontakt Kontakt Anw, -

teil

A09 (SAP) —=CP 5 (EA P

ApB (5BY) — CP 4 (EB Q)

CP5S(EAPG) — AP 9 (SAD)

C P4 (EBBP) —— AP B8 (SB P INY 5

A § 7 (Schirm) AP T (Schirm)

Cp9 (sa1) C @5 (BA Y

c p 8(sB 1) C P4 (EBS)

cCp3(BAT AP 9 (SAP) INY 2

C g2 (BB 1) A p8 (SB @)

C 9§ 7 (Schirm) A P 7 (Schirm)

B 10 (SA 2) CPp5 (BaAg)

BP9 (SB2) Cp4 (EBP)

CP 1 (BA2) ApPp9 (SAp) INY 6

A g1 (EB2) Ags (3B p)

B # 8 (Schirm) A ¢ 7 (Schirm)
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Nach der Montage der Steckverbinder werden diese auf der Ssite
des Ger#tes mit Mehrfachanschlus mit dem Steckverbinder X 2 der
StE Typ 045-8013 (ASS K 8512.03 bzw, AZS K 8512.,04) und auf der
Seite der Geriits mit Einzelanschlug Jeweils mit dem Steckverbin-
der X 2 der StE Typ 045-8012 (ASS K 8512.01) verbunden.

Anschliisse D, B, P: Die Verkaebelung srfolgt wie unter
(M, N, 0) Pkt. 5.2.3. beschrieben,

5¢5.2.5,
Ansohlquerkebe13§§¥gij‘§ggischter Erweiterung

ASS K 8512,01 oder ASS K 8512,03 mit Erweiterung durch
AZS K 8512,02 und AZS K 8512.04

25-38 1.56.064001.0/00
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Schepa
r Cyp 051-8540
X 2 )
yp 051-8550
ASs X4
K 8512.01 X0
oder < [Fyp 045-8012 X
K 8512.03 oder
Typ 045-8013 4 2 —C]
.
[fyp 045-8012
AZS Ip 043 X -
K 8512,02 X o t-
[Typ 045-80713 g ® £
AZS X B- .y
K 8512,04 e L
[Fyp 045-8012 x 1l
AZS X 2 & =
K 8512,02
ffyp 045-B013 g 4 ) —-
AZS X e
K 8512,04 - -

Sowohl ASS K 8512,01 als auch ASS K 8512,03 sind beliebig und

in beliebiger Reihenfolge durch AZS K 8512,02 und/oder AZS

K 8512.04 erweiterbar, Die AnschluBverkabelung erfolgt jeweils
entsprechend der gegebenen Anordnung entsprechend Pkt. 5.2.2.

oder/und Pkt. 5.2.4.

25-39 1.56,064001,0/00
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6.
© .é Verlegevorschrift fiir Informationskabel "20 mA-Anschluf™ ASS
n £ Q
275 .
[/ f = 6.1.
'c; ~ © ] . . .
Gel shereich
wa e . 8 8 pal tungs
E -y > ] S%6
° N é 8 g -1 2 ] Diese Vorschrift gilt ausschlieBlich fiir die Installation von
E :’ < g-”,\ % —_ ;E 8 E g Informationsleitungen fir das serielle Interface IFSS mit den
fF oS ®d g '§ ol B oo © - AnschluBeinheiten ASS. Sie dienen der Dateniibertregung zwischen
g - - B Mg Finalgeriten MRS K 1510,
- s e o E X @ E o
© Q 3 o o bt . - g -
~ L 0 oy oM P 3] * ¥ c O .
S | F 58| BB P g =
E g — g2 8 =} g) o n
© 1 5 N5 al g S o] o § > o 6.2,
= cRRe~] T il ’d, g ™ Sicherheitsvorschriften
5 H 3 ‘
3 2 5 5 Flr die Verlegung der sysiemeigenen Informationekebel "20 mA=-
g’ : & 2 E H g AngchluB® gelten die sllgemeinen Sicherheitsvorschriften fir
o @O © © - o & g
-3 S g - M ‘§ das Verlegen vom Informationskebeln in Gebduden und im offenen
S .-g '8 z,’ ;I E - -8 e G 1§ d
. g s @ 58 eldnde,
™ o 'é n E’" - _: A Infolge der Beeinflussung durch andere Informationsleitungen
',‘E :‘:’ 5 N a E E 8 E und Starkstromleitungen gelten besonders die Vorschriften fir
.S Fe A JRP-1 : u "Kreuzungen und Niherungen zwischen Informations- und Stark-
Hea = e ° T S stromanlagen" (TGL 200-0605).
Sl ~ g ¥~ - g
=] ~ . . ® ®© . L
= |4 da5[hd g
& - ad S| g n o 5 e
-] w0 oy N © 0 o0 ® o
< - o n A o| o™ ] 6.3,
. S 2 ST H Rechtliche Abgrenzung
N | © o ~ © 0N~ B o o o -
R R QR e R a8 .
5 89 X 29 g g4 Folgende grundsitzliche Forderungen mussen bei der Instella-
5 S @ S a 8. - ™% tion von Informestionskabeln 20 mA-Anschluf} teachtet werden:
32| 4L SR 0 R
LIRS < A = FiE - Die Informationskabel des "20 mA-AnschluB" dlirfen nicht mit
.8 é 't!. 4 gffentlichen Fernmeldenetzen Verbindung heben.
Ea N m o a =" Sie bediirfen demzufolge eigener Fernmelde- und Rangierver-
3? :z :'. :; - : 8 E teiler (Gesetz iiber des Post- und Fernmeldewesen vom
8% | & 5 a 5 see 3.4.1959 § 15 (4)).
L X o o [=] [ 3
Qb - a @
s B B ] [T .
® . o L4
SAE 2 9 4433
o o] >, g 8Aa
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- Die Informationskabel des 20 mA-AnschluB diirfen die Grenzen
eines Grundstiickes nicht iUberschreiten, Sie diirfen such nicht
dis CGrenzen mehrerer rdumlich zusemmenhingender Grundstiicke
eines Rechtetridgers oder Besitzers lberschreiten und dlirfen
ausgschlieBlich durch diegs betrisben werden (Gesetz iiber das
Post- und Pernmeldewesen vom 3.4.1959 § 15 (4)).

Auch diirfen sie Sffentliche Verkehrswege oder offentliche Ge-
wisser und deren Ufer nicht liberqueren, unterfiihren oder daran

ldngs gefiihrt werden.

- Werden die Informationskabel 20 mA-AnschluB Uber Sffentlichem
oder entlang oder unter Sffentlichem Getduds gefiihrt, bediirfen
sie vor ihrer Installation der Genehmigung entsprechend dem
"Gesetz Uber das Post- und Fernmeldewesen" vom 3.4.1959,
"Anordnung lber postfremde Drehtfernmeldeasnlagen", § 3 vom
3.4.1959.

6040
Verwendbars Kabeltypen

Die folgenden aufgefiihrten Kabeltypen sind fiir die Installa-
tion des 20 mA-AnschluB gestattet:

- fiir die Installation in Gebiuden und an - biuden
FM-Mantelleitung geschirmt
MY (St) Y TGL 21 806

~ fiir die Installation zur selbsttragenden Aufhédngung mittels
geeigneter Klemmen (z.B. Keilklemmen) euch im Freien
FN-Mantelleitung mit Zugentlastung
M2Y2ZY TGL 21 806

- fiir die Installation gur oberirdischen Linienfiihrung zur
Aufhiingung an Stiitzpunkten
NF-Kabel
2Y (MF) T2 Y TGL 200-1708

25-44 1.56.064001.0/00
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- fiir die Installation in abgesandeten Kabelgriben mit
Abdeckung oder in RShren
NF-Kebel
2 Y (MF) Y TGL 200-1708

Hierbei kinnen auch Bestﬁndc der abgelisten Kabeltypen NF-Kabel
2Y 2Y (K) Y TGL 200-1708 Ausg. 3.70 und NP-Kebel 2 ¥ 2 Y (K)
2 Y 7TGL 200~1708 Ausg., 3.70 verwendet werden,

60 5.
Installation der Kabel

Fiir die Installation gelten alle einschligigen TGL und sonstige
verbindliche Standards,

Die folgenden spezifischen Forderungen sind einzuhalten:

- Die 1Inetallation der Kabel hat noch nach den Verlegungsvor-
schriften der verwendeten Kabel zu erfolgen (Biegeradius,
Befestigung, Umgebung usw.);

- Es diirfen nur geschirmte Kabel verwendst werden;

-~ Es diirfen nur Katel mit paarigen Versailelementen oder mit
Vierer-Verseilelementen verwendet werden;

~ Installierte Kabel diirfen mit der der Anzahl von Pasren oder
Vierern entaprechenden Anzehl von 20 mA-Anschliiesen belegt
werden;

~ Installationskabel mit Verseilelementen aus Vierern diirfen
je Viersr nur den gleichen 20 mA-AnschlufBl in Sende- und
Bmpfangsrichtung beinhalten, wobei die Aderntelegung be-
liebig bleibt;

~ Bs erfolgt keine Aussage ilber die GriBe des einzusetzenden
Leiternenndurchmessers, jedoch muB der Mindestdurchmesser
0,3 mm sein. Dabei derf der Schleifenwiderstand meximal
150 Ohm betragen;

- Die maximale Kabelldnge zwischen zwei 20 mA-Anschliisgen bte-
trdgt 500 mj
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Die Installationskabel dilrfen nur 20 mA-Anschliisse eines
Rechnersystems enthalten;

Dis Leitungen eines Zufiihrungskeabels zu einem Konzentrator
K 8515 diirfen nur fiir die Anschliisse dieses Konzentrators
genutzt werden;

Die Abschirmung der Kabel hst durchgingig zu erfolgen;

Metallische Tragelemente der Installetion sind elektrisch
gut leitend zu verbinden und zu erden (Spanndrihte,
Pritschen usw.);

Bei Verbindung zwischen zwei Pinalgerdten K 1510 unter-
einander ist die Abschirmung en einem der Gerite an Erde
zu fithren (X 2/StE 8012), am anderen aufzutrennen;

Bei Aufbau eines Gerdtesystemes mit Konzentrator hat die
Erdung der Abschirmungen von Kabeln untergeordneter GerHte
pringipiell am Konzentrator zu erfolgen. Die Abschirmungen
fiir Kabel iibergeordneter Geridite sind an diesen zu erden
(s.a., Ingtallationsrichtlinie ASS);

Die Filhrung der Signalleitungen im installierten Kebel mus
s8ich nach folgendem Schema kreugzen

Seite 1 Selte 2
SA fo— 1 SA
SB 2 o2 SB
EA 30— 3 EA
EB 40— o4 EB

25-46
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730
2200

620
1960

550
1750

190

4390

140
400

15 mm 120

L =20m 200 mm

100 mm 340

500 mm

930
1400
4400

720

1180

3900

600
1050
3500

250
370
1100

150 180
15 mm 260 290

15 mm

50 mm

800 mm

L = 100

930

500 mm 100 mm 830

1360
2050

6800

1050
1720

6000

860
1500
5400

410

280
440
1500

15 mm 220

50 mm
200 mm

580
1760

15 mm 380

500 m

100 mm 1320

500 mm

25-47

1.56.064001,0/00



robotron

robohron

Die Tabelle gibt die Minimalaebstinde an, die speziell fiir den
Fall der Perallellegung der 20 mA-Anschluf Informationskabel
gu Kabeln anderer elektrischer Anlagen einzuhalten sind.

Im Interesse einer zulHdssigen Stdrbeeinflussung sind die in
der obigen Tebelle angegebenen Mindestentfernungen zu anderen
elektrischen Anlagen einzuhalten;

Die Tabelle gibt ausgewidhlte Werte in Millimetern enj;

In der ersten Zeile der Tabelle wird nach Wechselspennungen
bis 380 V pp und bis 6000 Vgpp 1n zwei Hauptspalten unter-
schiedeng

In der zweiten und dritten Zeile der Tabelle wird nach Strd-
men bis 16 A, bis 100 A und bis 500 A und nach Querschnitten
bis 4 mm?, bis 50 mm> und bis 500 mn> unterschieden in drei
Unterspalten;

In der ersten Spalte der Tabelle wird nach Liénge der TFa-
rallellegung bis 20 m, bis 100 m und bis 500 m unterschieden
in je 3 Hauptzeilen;

In der zweiten und dritten Spalte der Tatelle wird nach ver-
schiedenen Abstinden der Ubertragungsleitung zu Erde bzw. zu
Erdpotential fihrendem Bauwerk unterschiedenj

Spalte 2 gibt als Bezugspunkt Kabelmitte und Spalte 3 gitt als

Bezugspunkt Kabeloberseite en.
In je 3 Unterzeilen stehen die folgenden drei Wertepaare:

h1 = 50 mm hy = 15 mm
h1 = 200 mm h2 = 15 mm
h1 = 500 mm h2 = 100 mm

Diese Pestlegung gilt nicht fiir Freileitungen.
Fir Brdkebel gilt els Wertepsar hy = 50 mm hp = 15 mm,

~ Liegen bei der Ermittlung der Mindestebstinde nach Tabelle
die Paremeter zwischen den in der Tabtelle angegetenen Werte,
80 ist jeweile der hOhere Wert des Mindestabstandes fiir die
Installation zugrunde zu legen;

- Treten lings einer Leitungsfiihrung unterschiedliche St¥rbe-
einflussungen euf,s0 ist nur diejenige zu beaschten, die im
System die griBSten Stdrungen hervorrufen wiirde, wobei diese
Jjedoch auf die gesamte Beeinflussungslinge zu beziehen ist,
also euch auf diejenigen Abschnitte, bei denen tetsdchlich
eine geringere Stdrbeeinflussung erfolgt;

- Iat auf einem bestimmten Abschnitt der Leitungsfiihrung die

Einhaltung des Minimalsbstandes nicht mdglich, muB des In-
formaetionskabel des 20 mA-AnschluB esuf diesem Abschnitt
gusitzlich mit Stahlrohr verlegt werden. Das gilt auch fir
Leitungskreusungeni

Das Stahlrohr ist dabei so zu verlegen, daB es um mindestens
0,5 m Uber den mdglichen Beeinflussungsbereich hinesusragt.

~ Leitungskreuzungen sind stets rechtwinklig auszufiihren,

wobel die zuldssigen Mindestabstinde auf die Hdlfte ver-
ringert werden kinnen,

25=48 1.56.064001.0/00
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1. Kurzcharakteristik 265
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1.

Kurzcharakteristik

Die Bildschirmeinheit BESER K 7221.20 wird iiber die AnschluB-
steuereinheit ABS 2 an den B8US des K 1510 angeschlossen,

Es kdnnen iiber einen in der ABS 2 enthaltenen Bildwiederhol-
speicher 1920 Zeichen in 24 Zeilen zu je 80 Zeichen/Zeile

auf dem Bildschirm dergestellt werden. Die Bedienung der BSE 2
erfolgt programmgesteuert. Die Aufstellungsentfernung der

BSE 2 zum K 1510 kenn mezimal 5 m betragen.

2.
Technische Daten

BSE 2 K 7221.20

Bildgrde
ZeichengriBe
Bildinhelt

Zeichenvorrat

Zeichendarstellung
Bildwiederholfrequenz
Stromverbrauch
Abmessungen

Masse

Verbindung zum MR K 1510

Kabelldnge

etwa 140 x 220 mm2

etwa 4 x 2,5 mm2

1920 Zeichen in 24 Zeilen zu Je

80 Zeichen

nominell 96, asuf 128 erweiterbar
(g. Pkt. 3.2.)

5 x 8 Punktmatrix

etwa 50 Hz

12 P é 2,5 A 3

348 x 396 x 334 mm” (mit FuB)

etwa 10 kg

iiber ein gemeinsemes Kabel Typ KAB
K 5018 fiir Informationsanschlufi und
Stromversorgung,
Informationsanschluf zur ABS 2,
STE-Typ 051-1310, X 2-AnschluB,
StromversorgungsanschluB iiber

X 1-AnschluB der BGH

max, 5 m

26-5 1.56.064001.0/00
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ABS 2 K 7014.01/02/03

Konstruktion 2 Steckeinheiten
Typ 051-1300 (Bildwiederholspeicher)
Typ 051-1310 (Bildwiederholsteuerung)
Verbindung der STE-Typ 051-1300 mit
STE-Typ 051-1310 iliber Internkabel
Zeichnungs-Nr, 1.57.024689,0
(X 1-Anschliisse)
Interface gerdtespegifisch
Adressierung {lber Speicher~ und Ausgabebefehle
Stromverbrauch STE=-Typ 051-1300 15 P = 0,6 A
STE-Iyp 051-1310 Ig p = 1,5 A
112 = 0,15 A
Ig y = 0,05 4
3.

Technische Beschreibung

et
Verwendungszweck

Die BSE 2 X 7221.20 dient der Anzeige alphanumerischer Zeichen
und kann in Verbindung mit der ABS 2 K 7014.01/02/03 in allen

Gerdtekonfigurationen des K 1510 verwendet werden. Anwendungs-
gebiete sind Textverarbeitungsesysteme, Terminele, Datenerfas-

sungssysteme u.s.m,

3.2.

Funktion der BSE 2 und der ABS 2

BSE 2 K 7221.20

Die Bildschirmeinheit dient der Darstellung der in der ABS 2
generierten Zeichen.

26-6 1.56.064001.0/00
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ABS 2 X 7014.01/02/03

§ g Die AnschluSsteuerung ABS 2 testeht aus 2 Steckeinheiten, die
g éé n ég ﬁ 62 %*§ untereinander iiber die Steckebene X 1 mit dem Kabel KAB K
< 32 EE §$ E‘g .‘\g‘\ 0510.25 verbunden sind. Die Struktur der ABS 2 ist in
& [ ) X ) Abb, 26-1 und 26-2 dargestellt.
5§83 [L& QIS
s3] Die Steckeinheit Typ 051-1300 (Kurzbezeichnung BSP =Bild-
o { wiederholspeicher) beinheltet einen RAM=Speicher mit 2 K-Byte-
T Speichervolumen. Der Speicher wird direkt an den Datenbus des
] %§§J & §§l§> ;§§$ §,§E’ K 1510 und iibe.r einen Mu]'.tiplexer an dessen AdreBbus bzw. an
88 g§§§‘ [IB™ N‘gﬁ den Adressenzihler der Bildwiederholsteuerung angeschaltet.
N I j!% Der Multiplexer wird bei Anwahl des Speichers durch den Pro-
A < :|~ = 8 zessor automatisch umgeschaltet, so da8 die Adressierung
- ~[S durch den Progzessor Vorrang het. Der BSP kann beliebig ge-~
g = :%*é N .ﬁg g lesen bzw. beschrieben werden. Er verhdlt sich genauso wie
‘BQE - = & ein Operativspeicher von 2 K-Byte.
™ Die Adressierung erfolgt Uber eins der Adressensignale ASI 16,
R 5 ﬁ ASI 17, ASI 18 oder ASI 19 und AR 11 bzw. /AR 11 in 2 K-Sprin-
N = "g‘g& S gen suf dem Adressierfeld der Steckeinheit Typ 051-1300. In
| Be™ N -S%SNE “y’ diesem Falle ordnet sich der BSP normel in den 16 K~-AdreBraum
§ r”§m§ < js,\“‘: ﬁ - des X 1510 ein. Um den AdrefSraum des K 1510 nicht durch den
i = g Y RS BSP zu bvelasten, gibt es noch eine zwelte Art der Adressierung
o 1 _ §§¢ g % - mit zusdtzlichen Ausgetebefehl zur Speicherrsumerweiterung.
o i 8 g 2 — Der BSP muB im AdreBraum denn auf mit ROM belegten Adressen
f I eingeordnet werden. Das Schreiten in den BSP erfolgt normal,
NS
T;:F . . gfw ) 8§° N Beim Lesen muB jedoch verhindert werden, da3 aus den ROM ge-
f§§‘§°:. ,53 %qi S § P> & lesen wird. Das wird durch einen vorgesetzten OUT-Befehl be-
B8]S] g LA Nt wirkt, der eine Schaltung ektiviert, die beim unmittelbar
8 T Qrci* - N folgenden Befehl beim Lesen das Lesesignel 1. des K 1510-Busees
2 § 9§§ — S blockiert, wihrend die sus dem BSP gelesenen Daten auf dem
& g N g - L §§§ _.§§§; Datenbus gelegt werden.
S % ' o &) '?‘EQ‘ g Bei dieser Version ist es unbedingt notwendig, die Steckein-
} ]

A heit Typ 051-1300 auf den kurzen Bus und die Steckeinheit
Typ 051-1310 auf den langen Bus zu stecken,

oAl |oA7

Abb. 26-2 Blockschaltbild der ABS 2 K 7014.01/02/03
Steckeinheit Bildwiederholsteuerung Typ 051-1310

26~ 1.56.064001.0
26-8 1456.064001.0/00 ? ’ * /0
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Die Zuordnung der Adresse fiir den Aumgabebefehl erfolgt durch
Wickelverbindung auf der STE Typ 051-1300, Als Stendardzuord-
nung ist der Ausgabebefehl OUT 32 mit ausgeschalteter Adref-
erweiterung vorgesehen. Bei dem Ausgabetefehl ist der Inhalt
der A-Register ohne Bedeutung.

Die Speicheradressierung des BSP selbst lduft von der Adresse
0000 bis zur Adresse 3537, so daB der Speicher in folgende
Berelche gelegt werden kann:

oktal
von bis
1. Bereich 00000 03777
2. Bereich 04000 07777
3., Bereich 10000 13777
4, Bereich 14000 17777
5. Bereich 20000 23777
6. Bereich 24000 27777
7. Bereich 30000 33717
8. Bereich 34000 371777

Der Speicher BSP het 128 freie Zellen im speicherinternen
AdreBbereich 3600 bis 3777, die filr Programmzwecke genutzt
werden kdnnen. Das setzt Jedoch voraus, daf in diesen Zellen
nicht zu hdufig gelesen und geschrieben wird, weil bel Jedem
Speicherzugriff eine Dunkeltastung des Bi dschirms erfolgt
und sich somit BildstSrungen ergeben kdnnen.

Zeilenanfangs- und Endadressen im BSP

oktal
von bis
1. Zeile 0000 0117
2. 2eils 0120 0237
3. Zeile 0240 0357
4, Zeile 0360 0477
5. Zeile 0500 0617
6. Zeile 0620 Q737
T. Zeile 0740 1057
8, Zeile 1060 1177

26-10 1.56.064001.0/00
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oktal

von bis

9. Zeile 1200 1317
10. Zeile 1320 1437
11. Zeile 1440 1557
12. Zeile 1560 1677
13. Zeile 1700 2017
14. Zeile 2020 2137
15. Zeile 2140 2257
16. Zeile 2260 2377
17. Zeile 2400 2517
18, Zeile 2520 2637
19, Zeile 2640 2757
20, Zeile 2760 3077
21, Zeile 3100 3217
22, Zeile 3220 3337
23. Zeile 3340 3457
24, Zeile 3460 3577

Die Tabelle ist unabhingig vom festgelegten AdreSbereich.
Die reale Adresse erhdlt man durch Addition zur jeweiligen
Bildanfangsadresse.

Die Steckeinheit Typ 051-1310 (Kurzbezeichnung BWS = Bild-
wiederholsteuerung) dient der gesamten autonomen Steuerung des
Zelchen- und Bildaufbaus sowie der Erzeugung aller notwendigen
Steuersignale. Diese Steckeinheit hat suBer der Stromversor-
gung keinerlei Verbindung zum K 1510-Bus. Die Speicherung der
Zeichenkonturen erfolgt in einem EPROM von 1 K-Byte. Damit
lassgen sich 128 Zeichen speichern.

Standardzeichenvorrite sind:

- Lateinisch groB8, klein, Ziffern und Sonderzeichen,
Steuersymbole (ABS 2 Typ K 7014.01);

- Kyrillisch gro8, klein, Ziffern und Sonderzeichen,
Steuersymbole (ABS 2 Typ K 7014.02);

- Lateinisch groB, kyrillisch groB, Ziffern und Sonder-
zeichen, Steuersymbole (ABS 2 Typ K 7014.03).

26-11 1.56.064001,0/00
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Die Kodierung der Zeichen entspricht dem 7-Bit-Kode nach

TGL 23207/01. Als Steuersymbole werden lateinische GroSbuch-

staben verwendet (Abbildung der Spalten 4 und 5 auf die Spal-
ten 0 und 1 der Kodetabelle). Die Darstellung kenn wahlweise

blinkend oder nicht blinkend erfolgen (s. Teil 2),

Da der EPROM auf einer Steckfassung sitzt, lassen sich belie-
bige Zeichen entsprechend Kundenwunsch programmieren.

3.3,
Programmierung

3e3e1.
Allgemeines

Die Bedienung der BSE 2 erfolgt programmgesteuert. Die Uber-
tragung in bzw, aus dem BSE erfolgt byteweise. Die Bits AR O
tis AR 6 beinhalten den 7-Bit-Zeichenkode. Das Bit AR 7 ent-
hdlt den Kursor, wobei der Kursor eine blinkende Marke unter-
halb der Zeichenzeile ist. Die Adresaierung der Zeichenposition
erfolgt durch die Register H und L wdhrend des Befehls MOV r, M
bzw. MOV M, r.

roboiron

3e3.3.
Programmbeispiele

3e3.2.
Befehlsliste
Ohne Speicherraumerweiterung Schreiben: MOV M, »
Lesen: MOV r, M
Mit Speicherraumerweiterung Schreibens MOV M, »r
Lesen: MOV D, D oder
(MoV ¢, C)
oUT x
MOV r, M
2€-12 1.56.064001.0/00

(Ohne Speicherraumerweiterung)

Léeschen Kursor: MOV A, M
ANTI 177 Q
MOV M, A

(Mit Speicherraumerweiterung)

L&schen Kursor: MOV D, D AdreBerwelterung ausschalten
ouT 32 Ausgabebefehl
MOV A, M Lesen
ANI 177 L8schen Bit A 7
MOV M, A Riicktransport

3.4,
AnschluSverzeichnis der ABS 2

Belegung X 1 (STE Typ 051-1300 und STE Typ 051-1310)
Verbindung der Steckeinheiten BSP und BWS

Kontakt Signalname Kontakt Signalname
C 04 DA O C 09 AZ 5

B 03 DA 1 B 10 AZ 6

C 03 DA 2 c M1 AZ 7

B 04 DA 3 C 12 AZ 8

B 01 DA 4 c 13 AZ 9

c 01 DA 5 B 13 AZ 10
B 02 DA 6 c 05 /SEQZE
c 02 DA 7

C 06 AZ O AO ..o Ar 13

B 05 AZ 1 B 06

c o8 AZ 2 B 07 Masse
B 09 AZ 3 B 08

c 10 AZ 4 c o7

26-13 «£6.0¢4001,0/00
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Belegung X 2 (STE Typ 051-1310) Verbindung ABS 2 zur BSE 2

Kontakt Signalname

01
02
05
13
12
13
12
10
1
13
01
06
08
09

QaaQQP»uaidaaaaaa >

TE
PE
PE
PE
PE
PE
PE
PE
PE
PE
PA
PA
PA
PA 4

W O~V W

W N s
(o]

Kontakt Signalname

03
03
1
1
06
07
o7
07

> Qe o> aQk

Swce 1
VIDEO 1
3WCe 2
VIDEO 2

Masse

HI-18-155 SG 13%07/80

26-14
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Anlage 1
Stromlaufplédne
Inhaltsverzeichnils
Abb., 1 Stromlaufplan 2VE 1
Abb. 2 Stromlaufplan ZVE 2
Abb., 3 Stromlaufplan ZVZ
Abb. 4 Stromlaufplen PFS
Atb, S Stromlaufplan OPS
Abb, 6 Stromlaufplsn BDE (1)
Abt. 7 Stromlaufplan BDE (2)
Abb, 8 Stromlaufplan ABD (1)
Abb, 9 Stromlaufplan ABD (2)
Abb. 10 Stromlaufplan ADA
Arb, 11 Stromlaufplan AFM
Abr. 12  Stromlaufplan ASI/E
Abb., 13 Stromlaufplan ASI/A
Abb. 14  Stromlaufplen ASI/A (1)
Abb. 15  Stromlaufplan ASI/A (2)
Abb, 16 Stromlaufplan PRA
Abb. 17 Stromleufplen ABS
‘hb, 18  Stromlaufplan BUW (1)
Abb., 19 Stromleufplan BUW (2)
Abb, 20 Stromlsufplan ASV StE 1
Abb, 21 Stromlaufplen ASV StE 2
Abb, 22 Stromlaufplan ASV StE 3 Modem
Abvb, 23 Stromlaufplan ASV StE 3 Nullmodem
Abb. 24 Stromleufplan ASF (1)
Abb, 25 Stromlaufplan ASF (2)
Abb, 26 Stromlaufplan ASD
Abb, 27 Stromleufplan “ABW (1)
Abb, 28  Stromlaufplan ABW (2)

A 1-1 1.56,064001,0/00
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Abb., 29 Stromleufplan VKA
Att, 30 Stromlaufplan 0SS
Abb. 31 Stromlaufplan TAS (1)
Avb, 32  Stromlaufplan TAS (2)
Abb. 33 Stromlsufplan TAS (3)
Abb, 34 Stromlaufplan ATA (1)
Abb., 35 Stromleufplen ATA (2)
Abb, 36 Stromlaufplen EZU
Abb, 37 Stromlaufplan DEI (1)
Abb, 38 Stromlasufplan DEI (2)
Abb, 39 Stromlaufplan DAR
Abb., 40 Stromlsufplan PRZ
Abb, 41 Stromleufplan PRZ (1)
Abb, 42  Stromlaufplan PRZ (2)
Atb, 43 Stromleufplan APZ
Abb. 44 Stromlaufplan ASS (1)
Abb, 45 Stromlaufplan ASS (2)
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