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1.  Geratebeschreibung

1.1.  Einordnung der Erzeugnisse

Mit den Kassettenmagnetbandgerdaten KMBG robotron K 5200 und KMBE
robotron K 5221 werden moderne und leistungstéhige Aufzeichnungs- und
Wiedergabegerdte angeboten, die als Datentréigerbaugruppen in Geréita-
systemen der Rechentechnik und Datenerfassung eingesetzt werden kénnen.
Mit der Realisierung des international standardisierten Aufzeichnungsver-
fahrens 1SO 3407 (ECMA 34) wurden Voraussetzungen fiir eine durchgéngige
Organisation vom Erfassen bis zur Auswertung von digitalen Signalen auf
3" -Kassettenmagnetbandbasis fiir nationale Systeme geschaffen. Glaich-
zeitig wird eine internationale Kompatjbilitdt und Systemfreiheit erreicht.
Durch diese Gerateentwicklungen ist fiir die Kassettenmagnetbandgerite
KMBG robotron 1250-1 und KMBG 1250-2 eine Nachfolgegeneration ge-
schaffen worden.

1.2.  Anwendung

Die Kassettenmagnetbandgerdte sind als Datentrédgerbaugruppen fiir ein
breites Gebiet digitaler Anwendungen geeignet.
Als Beispiele seien genannt:

— Datenspeicherung und Datenerfassung

— Dateniibertragung, Datenpufferung

— Rechnerein- und -ausgabe

— Programmgeber fiir Steuerungen aller Art

— Ergebnisspeicher an Registrierkassen, Buchungsmaschinen u. a.

Fiir die oben genannten Anwendungsgebiete werden folgende Einsatzarten
unterschieden:

— offene Systeme: — Aufzeichnung und Weiterverarbeitung der Daten in
getrennien Systemen.
Von Bedeutung ist dabei der Versand der 173”-
Digitalkassette

— Gerdtegebundene Weiterverarbeitung des erzeug-

ten Datentrdgers innerhalb des eigenen Systems

— geschlossene
Systeme:

1.3. Gerdtevarianten/AnschluBsteuerung
1.3.1. KMBG robotron K 5200 (Einfachlaufwerk)

Das Gerdt besteht aus einem 3-Motorenlaufwerk mit Minimalelektronik und
der Schnittstelle IFKB (gem&aB Robotronstandard KROS-R 5014). Die Band-
geschwindigkeit wird von dem Doppel-Capstan-Antrieb mit eigenem Mo
bestimmt. Der schnelle Bandtransport in Vorwdrts- und Riickwértsrichtung
wird von zwei weiteren Motoren ibernommen.

Es ist ein kombiniertes Aufzeichnungs- und Wiedergabegerdt und kann in
Finalerzeugnissen nur als Einbaugruppe verwendet werden. Der eingesetzte
Doppelspalt-Aufzeichnungs- und Wiedergabemagnetkopf erméglicht das
Kontrollesen (Read afterwrite). Das Geriit hat keine eigene Stromversorgung.
Bendtigt werden 45V, =15V und —15V Spannung.

1.2.2. KMBE robotron K 5221 (Doppellaufwerk)

Diese Kassettenmagnetbandeinheit besteht aus zwei KMBG robotron K 5200
und dem notwendigen Stromversorgungsmodul in einem 19”-Gef&Beinschub.
Das Erzeugnis wird als Einschub- und auch als Auftischgerat (19”-Einschub
verkleidet) geliefert.

1.3.3. AnschluBsteuerung

Zum AnschluB eines KMBG robotron K 5200 oder einer KMBE robotron K 5221
an den Mikrorechner robotron K 1520 dient die AnschluBsteuerung AKB robo-
tron K 5020. Die AnschluBsteuerung ist eine zusdtziiche Steckeinheit des
Mikrorechners, und sie stellt das Bindeglied zwischen dem BUS das Mikro-
rechners und der IFKB-Schnittstelle dar. Die Ubertragung von Informations-
und Steuersignalen tiber die AKB ist immer nur zu einem KMBG robotron
K 5200 moglich. Jedoch kann die Funktion Riickspulen eines Gerdtes zeitlich
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parallel mit der Ubertragung von Informations- und Steuersignalen zu dem
zweiten Gerdt verlaufen.

Fir den AnschluB der Kassettenmagnetbandgerdte an Gerdtesysteme mit

anderer Rechnerbasis muB eine spezielle AnschluBsteuerung durch den An-
wender erstzallt werden,

2. Technische Daten

2.1. Mechanische Daten

Gebrauchslage: Die Gerate kénnen nur geméB der in Bild 1-3
gezeigten Lage eingesetzi werden. Die konstruk-
tive Gestaltung der Auftischvariante der KMBE
K 5221 |aBt eine Stapelbarkeit der Gerdéte zu.

Gerdteabmessungen KMBG rebotron K 5200

Ldnge 250 mm
Hoéhe 150 mm
Breite 140 mm

KMBG robotron K 5221
Einbaugerdt K 5221.01 Auftischgerdt K 5221.02

Lange 475,0 mm Lénge 500 mm -
Breite 482,6 mm Breite 510 mm
Hohe 221,5mm Héhe 270 mm

2.2. Einsakzbedingungen

Einsatzbadingungen: EKL nach TGL 26 465
+5/--45/--30/95/10—1¢

Transportbedingungen: TKL nach TGL 26 465
—50/~-50/4-30/95/12—1 7

Lagerbedingungen: LKL nach TGL 26 465
—50/--50/430/95/12— 141
Mechanische gemdB TGL 26 465
Belastungen: Tabelle 5
Schalldruckpegel: <55 dB Al

(3 m Mikrofonabstand) <60 dB bei Start-Stop-Betrieb

2.3.  AnschluBwerte und Energieversorgung
KMBG robotron K 5200

Das Gerdt besitzt einen 26poligen Signalstecker (Steckerleiste 112-26 T

2933104) und einen 6poligen Spannungsstecker (Steckerleiste 128-6 TGL
20331 07).

Uber den Signalstecker werden iibertragen: (entsprechend Robotronstandard
KROS-R-5014/02)

— Anwahlsignale

— Bandsteuersignal

— Ubertragungssteuersignale

— Zustandssignale

— Informationssignale

Die Signale besitzen TTL-Pegel.

Uber den Spannungsstecker werden zugefiihrt:
— + 5V, +39%, < 1A

= AGM, tE% =< 1A

= —18V, £330 =02A

— Masse

— Schutzleiter

KMBE robotron K 5221

Da die AnschluBsteuerung ein Linieninterface nicht zulaBt, werden zwei 26-
polige Signalstecker mit der gleichen Belegung wie beim Gerdat KMBG robotron
K 5200 benctigt. Die Stromversorgung erfolgt liber ein NetzanschluBkabel.



Bild 4

Vorderansicht — Frontplatte

Netzspannung U= 220+ 10V

— 15%,
Netzfrequenz f = 50Hz + 1 Hz oder
f = 60Hz+ 1 Hz
2.4, Leistungsdaten
Ubertragungsgeschwindigkeit: a) 6-103Bit's bei 19 cm’s (V1)
(im Gerdat einstellbar) b) 12-103 Bit/s bei 38 cm/s (V2)
Bandtransportfunktionen: — Bandtransport vorwdrts riickwérts
— schneller Bandtransport vorwarts 'riick-
wdrts mit ca. 1,5m’'s
Start/Stop-Liicke: nem. 20,3 mm
Datentrager: Digitalkassette
nach KROS-R-5109 (1SO 3407)
Spurenzahl Kassette: 2 (je Seitz A oder B)
Bitdichte: 32 Bit ' mm
Zeichenkapazitat Kassette: ca. 260- 10% bei max. Blocklange
Aufzeichnungsverfahren: Richtungstaktschritte nach KROS-R-5109
(ISO 3407)
Prifung der Information: read after write maglich
Code: beliebig
AnschluBbedingungen: IFKB entsprechend Robotronstandard
KROS-R-5014
Masse: 3 kg fiir KMBG K 5200

17 kg fur KMBE K 5221.01
24 kg fur KMBE K 5221.02

2.5. Bauelementebasis

Fur die Realisierung der Elekironik des KMBG robotron K 5200 und der
KMBE robotron K 5221 kommen Schaltkreise der Serien D 10, K 155 und MAA
zum Einsatz. Als Treiberschaltkreis kommt Robotrontyp PS 06 zur Anwendung.
Néhere Angaben zum Interface der Gerdte sind dem Robotronstandard
KROS-R-5014 zu entnehmen. (VEB Robotron Zentrum fiir Forschung und
Technik Dresden).

3. Bedienungsablauf / Funktionsbeschreibung

3.1.  Ancrdnung und Bedeutung der Bedien- und Anzeigeelemente

Einziges Bedienelement des KMBG robotron K 5200 ist die Entladetaste.
Mittels dieser Taste kann die Kassettenaufnahme geéffnet werden. Bei an-
gelegtem Reservierungssignal ,RES" des steuernden Systems wird diese Taste
verriegelt.




Zwei Zustdnde des Gerdtes werden iiber Anzeigeelemente signalisiert. Zur
Anzeige kommen der Reservierungszustand (,RES“) und der Zustand einer
laufenden Transportfunktion (,Band lauft®).

Die KMBE robotron K 5221 enthdlt auBer den zwei Grundgerdten KMBG

robotron K 5200 mit den entsprechenden Anzeigeelementen einen Netz-
schalter mit Anzeige.

3.2. Bedienhandlungen

Das KMBG robotron K 5200 wird mittels Signalstecker und Spannungs-
stecker, die KMBE rcbotron K 5221 nur iiber zwei Signalstecker mit dem
steuernden System elekirisch gekoppelt. Uber einen Netzstecker versergt
der Stromversorgungsmodul in der KMBE die Elektronik mit den nétigen Ver-
sorgungsspannungen intern.

Danach kann die Kassetlenaufnahme durch das Driicken der Entladetaste
gedffnet werden. Das Offnen der Kassettenaufnahme ist nur im Zustand Re-
servierungssignal (RES) = ,0" méglich. letzt kann die Kassette mit der Riick-
seite nach unten eingelegt werden. Durch das SchlieBen der Kassettenauf-
nahme mit (geladener) Kassette wird der Kontakt KT2 betdtigt, der zusammen
mit dem Signal RES = ,1" den Betriebszustand ,Kassette geladen” an die
Steuereinheit meldet. Das Signal RES wird von dem steuernden System ge-
liefert und bereitet das adressierte Kassettenmagnetbandgerat zur Arbeit vor.
(Motor des Hauptantriebes anschalten — Mechanische Verriegelung des Ke
settenschachtes, — optische Anzeige des Signals RES selbst). Das Bereitmelaws?
signal NIB = ,1" des KMBG an das steuernde System wird ohne &uBeren
Bedieneingriff automatisch in der Minimal-Elektronik gebildet, wenn die
Nenndrehzahl des Hauptantriebes erreicht ist.

AnschlieBend kann das KMBG das Anwahlsignal (AWA) empfangen, mit AWA
= ,1" ist das Geréat zur Annahme von Steuersignalen bereit (z. B. Aufzeich-
nung, Wiedergabe oder Bandtransportfunktionen).

Nach Beendigung eines Bearbeitungsvorganges fiir eine Kassette wird durch
das steuernde System die Signalleitung RES auf ,0" gelegt und damit die
Entladetaste entriegelt. Danach kann durch Betdatigen der Entladetaste der
Kassettenschacht gedffnet und die Kassette entnommen werden.

Das Gerdt kann im Dauerbetrieb eingesetzt werden. Voraussetzung fiir die
einwandfreie Nutzung des Gerdtes ist die Einhaltung der festgelegten Ba-
triebs- und Wartungsvorschriften.

3.3. Steuerzustdnde, Aufzeichnungsverfahren
3.3.1. Steuerzustand: Aufzeichnung

Die Kassetlte steht am Bandanfang. Der Bandanfang ist durch ein transpa-
rentes Vorspannband gekennzeichnet und wird fotoelektrisch abgetastet.
Durch das Zuschalten von Steuersignalen wird das Band bis zur BOT-Ma
(450 mm -+ 30 mm) und der sich anschlieBenden Initialliicke (min 33 mm)
transportiert und kenstant vormagnetisiert. Die Aufzeichnungsverstérker wer-
den nur freigegeben, wenn die Aufzeichnungssperre an der Magnetband-
kassette entfernt wird.

3.3.2. Steuerzustand: Wiedergabe, Wiedergabe riickwarts

Die Wiedergabesteuerung ist dauivalent der Aufzeichnungssteuerung. Bei
der Wiedergabe riickwarts wird der Bandtransport in der Riickwértsrichtung
durch das steuernde System so realisiert, daB nach dem Erkennen des Block-
endes ein Nachlauf des Bandes erfolgt. Durch den Nachlauf des Bandes ge-
langt der Aufzeichnungsspalt des Aufzeichnungs-Wiedergabekopfes in die
Blockliickenmitte.

3.3.3. Steuerzustand: Schnell auf vorwiirts bzw. riickwérts

Die Bandgeschwindigkeit wird auf 1,5 m's erhdht. Dabei wird die Kopftrager-
platte abgeschwenki und ein verschleiBarmer Blocksuchlauf tiber das Erken-
nen des Analegsignals des Blockes erreicht.

3.3.4. Steuverzustand: Umspulen

Umspulen ist ein Schnellauf des Bandes in Rickwdrtsrichtung bis zum Vor-
spannband. Das Gerat befindet sich fir die Anwahl des steuernden Systems
im ,Nichtbereitschaftszustand”.



3.3.5. Anzeigezustinde

Ein Fehler in der Steuerung liegt vor, wenn nur die Anzeige ,Bandtransport
lGuft” leuchtet. Bei fehlerfreier Steuerung sind zwei Mé&glichkeiten zu unter-
scheiden:

a) ,RES" und ,Bandtransport l&uft werden angezeigt, d. h. die Bandfunktio-
nen (Aufzeichnen, Wiedergabe bzw. Blocksuchen) werden ordnungsgemdafB
abgearbeitet.

b) Der Kassettenschacht ist gesffnet bzw. ohne geladene Kassette geschlos-
sen und ,RES" wird angezeigl. Damit wird der Bediener darauf hingewie-
sen, daB das steuernde System Bandfunktionen ausfiihren will.

3.3.6. Statuskontrolle

Folgende Statussignale werden vom Kassettenmagnetband ausgegeben:

— Kassette ist geladen

— Gerat ist ,BEREIT"

— Schreibsperre ist ausgel&st

— Spur A bzw. Spur B befinden sich am Schreibkopf
— Bandanfang, Bandende

3.3.7. Aufzeichnungsverfahren

Mit den Kassettenmagnetbandgerédten wird ein Einspuraufzeichnungsverfah-
ren nach KROS-R-5109 (ISO 3407) realisiert. Am Bandanfang, am Bandende
und in den Blockliicken wird das Band in gleicher Richtung magnetisiert. Ein
«Null-Bit" ist als FluBwechsel entgegen der Polaritat der Blockliicke definiert.
Ein ,Eins-Bit" liegt vor, wenn die Polaritat mit der Blockliicke tibereinstimmt.
Bei gleichen Bits nacheinander ist ein HilfsfluBwechsel zwischen den Bit-
FluBwechseln erforderlich (Richtungstaktschrift).

Die Information wird dem Kassettenmagnetbandgerat von dem steuernden
System in der gewlinschten Banddarstellung angeboten. Die Informationen
werden in Blécke mit der Lange von 4...256 Zeichen zusammengefaBt.
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Transportrichtung

Durch die Kontrollméglichkeit ,Read after write” kénnen Aufzeichnungsfehler
sofort erkannt werden. Lesefehler des Gerdtes und Ubertragungsfehler zwi-
schen Geréat und steuerndem System kénnen durch die CRC-Zeichenkontrolle
des steuernden Systems ermittelt werden.

4, Betriebsvorschrift

4.1. Sicherheitsvorschiiften

Die Gerdte KMBG robotron 5200 und KMBE robotron 5221 wurden unter
Berlicksichtigung der Schutzgiterichtlinie 01/77 und dem Standard STPZ
50.094.100 konstruiert.

Da im KMBG robotron 5200 nur Spannungen + 15V (1 A) anliegen, sind
keine bescnderen SchutzmaBnahmen gegen Unfdlle mit elektrischem Strom
erforderlich.

In der KMBE robotron 5221 erfiillen die eingesetzten Stromversorgungsmodule
die Bedingungen der ,Klasse |" des Betriebsstandards ESER. Die Nullung
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nach TGL 200-0602 ist gewdhrleistet. Der Netzeingang ist zweipolig abge-
sichert, Vor OUffnen des Gerdtes ist der Netzstecker zu ziehen.

4.2. Hinweise zu Aufbau und Lagerung

— Die Gerate sind nach dem Auspacken aus der Transporiverpackung einer
Sichtkontrolle, zur Uberpriifung des ordnungsgemdBen Zustandes zu
unterziehen,

— Handelt es sich um ein Einbaugerdit, so ist es in dem GefdB des steuern-
den Systems zu befestigen.

— Danach ist die elektrische Verbindung mit dem steuernden System herzu-
stellen, wobei dies beim KMBG robotron 5200 durch das Signalkabel und
das Spannungskabel und beim KMBE robotron K 5221 durch die Signal-
kabel erfolgt. In der KMBE robotron K5221 versorgt der Stromversorgungs-
modul nach dem AnschluB des Netzkabels die Elektronik intern mit den
erforderlichen Spannungen.

— Die Lagerung, auch eine notwendige Zwischenlagerung, hat in allseitig
geschlossenen Raumen zu erfolgen, oder es muB ein ausgezeichneter
Schutz gegen Witterungseinfliisse gegeben sein.

4.3. Wartung

Die Funkticnstiichtigkeit und -sicherheit der Gerdte ist nur gewdhrleistet,
wenn die in der Wartungsvorschrift enthaltenen Angaben fir die Schmieru~ -
fiir die Reinigung und Neueinstellungen (die sich durch VerschleiB erforderies,
machen) bertlicksichtigt werden. Nach 250 Betriebsstunden ist ein Durchlauf
der Reinigungskassette mit Arbeitsgeschwindigkeit zu realisieren. Dies kann
durch die Bedienkraft durchgefiihrt werden.

Die Wartungsarbeiten an den Kassettenmagnetbandgeréten sind mit weni-
gen Handgriffen leicht auszufiihren. Einstellarbeiten sind nur von Spezialisten
auszufithren, die im Besitz eines Beféhigungsnachweises vom Herstellzr sind.

Anmerkung 3

Die vorliegende Ausarbeitung dient der Information von Anwendern der Kassettenmagnet-
bandgerdte

— KMBG robotron K 5200 und
— KMBE robotron K 5221.

Sie unterliegt dem Anderungsdienst nicht. Informationsstand: 10/82
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