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Die vorliegende Technische Beschreibung gibt einen Uberblick

zu den in der Kassettenmagnetbandeinheit (KMBE) robotron K 5261

eingesetzten Baugruppen. Sie informiert im Komplex :lber deren

Funktionen und die Funktion der KMBE,
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Fir einige in der KMBE K 5261 eingesetzten Baugruppen gibt es
ausfuhrliche Dokumentation. Dazu finden Sie Hinweise im Text.

1.2,

Kurzcharakteristik

Die KMBE K 5261 vereinigt in einem 19"-Einsatz die Funktions-
gruppen

- Kassettenmagnetbandgerat (KMBE) -K 5200, 2 Stick

- Stromversorgungsteil auf Basis robotron Einheitsbaureihe

- Steuereinheit auf Basis Mikrorechner K 1520

Die Steuereinheit Ubernimmt intern vollsté&ndig die Bedienung -
der KMBE K 5200 :

- Steuerung des Bandtransports

-~ Organisation von Aufzeichnen und Wiedergeben von Daten {ber
Band sowie die -edienung des Standardinterfaces IFSS nach
KROS 5006

Die KMBE wird in folgenden Varianten gefertigt:

- K 5261.01 (1.45.001912,1/00) Einsatzaerat mit Programm
1.45,001944.3/68

- K 5261,02 (1.45.001913.8/00) Auftischgeradt mit Programm
1.45,001944,3/68

- K 5261.03 (1.45.001974.,0/00) Auftischgerat mit Programm -
1.45.001977.3/68

1.3
Tgchnische Daten

Gefab; Einsatzgerat Auftischgerat
B = 482.6 mm B = 510 mm
H = 221,5 mm H = 270 mm
T = 475,0 mm T = 500 mm
Datentréager: Digitalkassette DK Typ 490 TGL 24522
(IS0 3407)
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Aufzeichnungsverfahren: Richtungstaktschrift nach KROS 5109
(ISO 3407)

Bitdichte: 32 Bit/mm

Zuléassige Datenblockléngen: 2 - 256 Byte

Datentragerkapazitat: etwa 260 . 10° Byte/Spur

je Kassette zwei Spuren

Funktionen: Herstellen Grundzustand
Aufzeichnen Daten auf Band
Wiedergeben Daten vom Band
Vorsetzen um n Bandmarken
Ricksetzen um n Bandmarken
Vorsetzen bis Doppelbandmarke
Vorsetzen um n Datenbldcke
Rucksetzen um n Datenbldcke
Aufzeichnen Bandmarke

Umspulen bis Bandanfang

Duplizieren
Bandtransportgeschwindig-
keit: 0,38 m/s bzw. 1,5 m/s
G
NetzanschluB: Netzspannung V = 220 v ~ ¥ ig é
: = Q
Netzfrequenz f = 50 Hz + 1 Hz
f = 60 Hz + 1 Hz
Leistungs-
aufnahme ¢ Pmax = 120 W

Umgebungsbedingungen gem&aB TGL 26465m Ausgabe Juni 1973 :
EKL + 5/+ 45/+ 30/95/10 - 1.
TKL - 50/+ 50/+ 30/95/12 - 1
LKL - 50/+ 50/+ 30/95/12 - 1

LT
LT

Nach sechs Monaten Transport oder Lagerung ist eine Wartung der
KMBG K 5200 nach Wartungsvorschrift durchzufihren (Bestandteil
der Betriebsdokumentation K 5200 fir den Kundendienst).
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Schalleistungspegel bei 3 m Mikrofonabstand gem&B TGL 10687 :

Durchschlagfestigkeit:
Funkentstdrung:

Schutzgrad nach TGL 15165/
01:

Schutzklasse nach TGL 21366:

Zuverléassigkeit:

55 dBAL
60 dBAI

Kontinuierlicher Bandtransport
Start-Stop~Betrieb

«

H',\ i~

gemdR TGL 21366
gemah TGL 20885/20886 (F 1/F 3)

IP 0O

Schutz gegen unbeabsichtigte Berlhrung
der Netzspannung (Variante .01)

IP 20 (Variante .02 und .03)

)% =
-
Mittlerer Ausfallabstand TO

- bei Auslastungsgrad 100 % Ty £ 1000 h
- bei Auslastungsgrad 20 % TO = 2100 h
- bei Auslastungsgrad 3 % TO 2 32600 h
Mittlerer Wartungsabstand

- bei Auslastungsgrad 100 % 2 500 h
-~ bei Auslastungsgrad 20 % % 1050 h
- bei Auslastungsgrad 3% = 1800 h
Mittlere Reparaturdauer % 2 h
Mittlere \Wartungsdauer = g 0
Technischer Nutzungsfaktor TN"E = 92,5

Fehlerrate in B8it
Aufzeichnung:

< .
Bileibender Fehler = 1,0 . 10 9

(Fehler dadurch gekennzeichnet, daB

nach 3 x 7 Aufzeichnungsversuchen

eine Aufzeichnung durch die read-after-
write-Kontrolle als fehlerhaft erkannt
wird, wobei das Band nach jeweils 7 Ver-

suchen um 50 mm vorgezogen wurde.)

Wiedergabe:

Bleibender Fehler = 2,5 ., 1072
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(Fehler dadurch gekennzeichnet, daB
trotz 7maliger Wiederholung ein feh-
lerfrei aufgezeichneter Datenblock
nicht richtig wiedergegeben werden
kann.)

Die Aufzeichnungs- bzw. Wiedergabewiederholungen erfolgen in der

KMBE K 5261 automatisch. Bei Uberschreitung der vorgegebenen Zahl

von Wiederholungen erfolgt Fehlermeldung.

Interface:

Bezeichnung

Ubertragungs kanile
Nennstrom fir eine
Ubertragungsleitung

Stromeinspeisung

Ubertragungsprozedur

ZeichengrolBe

oder

Synchronisation
Ubertragungsrate

Zeichentypen

Serielles Interface
IFSS nach KROS 5006

E- und A-Kanal fur Daten- und
Steuerzeichen

20 mA

im Aktivmodus (Strome werden

eingespeist)

Keine gleichzeitige gegenlé&ufige

- Ubertragung von Daten und Steuer-

zeichen (Halbduplexbetrieb)

Startbit
Informationsbit
Paritétsbit
Stopbit

O

Startbit

Informationsbit

Paritidtsbit (nicht bei Variante 03)
Stopbit

I e

Zeichenweise Uber Start- und Stopbit
einstellbar 9600, 38400 Bd
bei Variante .,01/.02
9600 Bd
bei Variante .03

Steuerzeichen in IS0-7-Bit-Kode
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(TGL 23207/01, RGW 356-76,
RGW 359-76)

mit geradem Paritatsbit,
Datenzeichen in 8-Bit-Kode
(mit geradem Paritatsbit bei
Variante .01/.02)

Unschaltung des Formats durch

Steuerzeichen angezeigt

Verwendung des E/A-Kanals E: Eingaben von

- Ubertragungssteuerzeichen
- Geridtestatuszeichen (Tab. 3)

- Datenzeichen

A: Ausgaben von
- Ubertragungssteuerzeichen
- CGeratekommando-Steuerzeichen
- (Tab. 2, Funkt. Tab. 1)

- Datenzeichen
Geradtekommandos und
-status
Tabelle 1: Funktionen
Herstellen Grundzustand Ei 4/0
Aufzeichnen Datenblock E 4/ 5
Wliedergeben Datenblock F 4/6
Adresse 1 A 4751
Adresse 2 B 4/2
Status senden G A/7
Tabelle 2: Kommandos
Aufzeichnen Bandmarke J 4/10
Vorsetzen bis Bandmarke n H 4/8
Ricksetzen bis Bandmarke n I 4/9
Vorsetzen um n Datenbldcke L A/12
Rucksetzen um n Datenblodcke K 4/11
AufzeichnenEndlicke 0 47458
Umspulen M 4/13
Unspulen mit nachfolgendem N 4/14

Duplizieren
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Tabelle 3: Statuszeichen

Funktionsfehler allg. P 5/0
Kassettenseite B ) 5/3
Aufzeichnen verboten Q 5/1
Geradt nicht bereit W 5/7
Anfang/Ende Band U 5/5
Keine Daten gefunden v 5/6
Bandendevorwarnung T 5/4
Bandmarke gelesen R 5/2
Tabelle 4: Weitere Zeichen
NAK i/8
ACK 0/6
ENG 0/5
EOT 0/4
ETX 0/3
STX 0/2
DLE 1/0
D 4/4
0 3/0
ik 351
7 3/7

i
Konstruktiver Aufbau

Die KMBE K 5261 ist auf der Grundlage der Basiskonstruktion
DEKK "Internes GefaBsystem” als Blockeinsatz (BES) aufgebaut
und unverkleidet fiur den Einbau in externe GefaRBe der Basis-

konstruktion DEKK und &hnliche geeignet.

Der Blockeinsatz bildet die Basis fur die Auftischvariante.
Die Verkleidung besteht aus zwei PUR-Schalen fir Ober- und
Unterteil, zwei Segitenblechen mit Luftungsschlitzen, einer

PUR-Ruckwand sowie den zugehOrigen FiBen,
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Die Montage der Verkleidung erfolgt durch Schraubverbindung.
Die konstruktive Gestaltung erlaubt ein Stapeln der Gerate.

Auf dem tragenden Element des BES, einem Alu-GuBrahmen, sind
swei KMBG K 5200, eine Aufnahme fir die Stromversorgungsmodule

und ein Steckeinheiteneinsatz (StE) befestigt.
Der StE nimmt die drei Steckeinheiten der Steuereinheit

~ ZRE (K 1520-Baugruppe) stpl. -Mr &
- AKB (K 1520-Baugruppe) =Ty
- Interface~BLP (IFSS-Umsetzer) - 3

auf. Die Steckeinheiten befinden sich in einem StE robotron
K G120,

Zwischen StE und Stromversorgungsblock ist ein Axiallifter
(DEKK-Einheitslifter) angeordnet, der Stromversorgungsblock
und Steuereinheit im StE zwangsbellftet.

Der BES besitzt ein abnenmbares Frontpaneel. Die Bedienelemente
der Gerédte K 5200 sind am Frontpaneel angeordnet. Der Netzan-
schluld des RES erfolgt lUber eine Buchsenklemmleiste bzw. Netz-
anschluBRkabel.

Der Interfaceanschluf® wird (ber einen Steckverbinder (5polig)
nach KROS 5100 realisiert.

Er ist Uber einen Durchbruch in der angeschraubten PUR-Rick-

wand zugéanglich (verkleidete Version).

1.5,

Funktionsbeschreibung

1.501.

Funktionsgruppen

i e5 aiol e

Kassettenmagnetbandgerat robotron K 5200

Das KMBG realisiert, gesteuert Uber das gerédtenahe Interface
(GNI) nach KROS 5014 (IFKB), folgende Grundfunktionen:
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- Bandtransport vorwédrts/riickwarts mit Bandgeschwindigkeit
0,38 m/s ' '

- Bandtransport vorwirts/rickwirts mit Bandgeschwindigkeit
1,5 m/s

- Aufzeichnen des seriellen Datensignals des GNI

~ Wiedergabe des auf dem Band aufgezeichneten Datensignals
(entzerrt und verstérkt)

- Rickspulen des Datentrdgers bis zum physischen Bandanfang

~ Aufbereitung von Zustandsinformationen, z.B. Anfang/Ende
des Bandes, Gerat nicht bereit

Die ausfuhrliche Beschreibung des KMBG K 5200 erfolgt durch die
"Technische Beschreibung robotron K 5200 1.45.001501,.3/99"
(Bestandteil der Betriebsdokumentation K 5200 fir den Kunden-
dienst),

1.501.2l
Steuereinheit

1.5.1.2.1-
Allgemeines

Die Steuereinheit umfaBt drei Steckeinheiten

- Zentrale Recheneinheit (ZRE)

robotron K 2521 1.12.517101,1/00
- AnschluBsteuerung Kassettenmagnetband-

gerat (AKB)

robotron K 5020 1.45.518028,.7/00
-~ IFSS-Umsetzer 1.45.518050.2/00

Es handelt sich um eine anwendungsspezifische Konfiguration des
Mikrorechnersystems K 1520. Das Betriebssystem (BS) der Steuer-
einheit huat den Umfang von 3 K-Byte und ist im 3 K-EPROM-Spei-
cherbereich der ZRE implementiert.

Das Betriebssystem realisiert allgemein folgende Funktionen:

- Systemanlauf mit Initialisierung der Steuerung
- Bedienung des Ipterfaces IFSS
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-~ Steuerung der Datenpufferarbeit

- Formatierung der aufzuzeichnenden Daten

- Prifung der wiedergegebenen Daten

- Bedienung der KMBG K 5200 Uber die AnschluBsteuerung
AKB K 5020 |

- Tellweise autonome Fehlerbehandlung

1'!"'5 .1 .2 .2.
ZRE robotron K 2521

Die ZRE K 2521 ist ein single-board-Mikrorechner mit folgenden
Komponenten

- Mikroprozessor (CPU) U 880

- Programmierbarer E/A-Baustein (PIQO) U 855

- Zahler-Zeitgeber-Schaltkreis (CTC) U 857

- 3 x 1K-Byte EPROM U 555 (3 K-Byte-Festwertspeicher)

- 8 x 1K-Bit RAM U 202 (1 K-Byte Schreib-lLese-Speicher)

Die ZRE verfiigt Gber den Systembus zur Korrespondenz mit
systemeigenen Speicher- bzw. AnschluBsteuereinheiten. Im Falle
der KMBE-Steuereinheit ist es die AKB K 5020 und der Koppelbus,
der im wesentlichen die E/A- und handshake-Signale des PIO um-
faBt. Der IFSS-Umsetzer ist elektrisch lber den o.g. Koppelbus
mit dem ZRE-PIO verbunden.

Detaillierte Ausfuhrungen zum MR-System oder ZRE sind der
Betriebsdokumentation MRS K 1520 (Vertrieb erfolgt durch den
VEB Robotron-Vertrieb Berlin) zu entnehmen.

1.5.1.2-5‘
AKBrrobotron K 5020

o e e S S

Die AnschluBsteuerung AKB K 5020 ermbdglicht den Betrieb von
einem oder zwei KMBG K 5200 in Konfigurationen auf Basis
Mikrorechner K 1520.

Sie realisiert die Bedienung der KMBG durch das BS der ZRE
durch Aus- bzw, Eingabebefehlen unter Nutzung des Ipnterruptsy-

10



robotron

stem%.Die Upsetzung der E/A-Ipstruktionen auf das Interface der
KMBG erfolgt lUber zwei PIO-Bausteine U 855 und die daran ange-
schlossene spezifische Randelektronik.

Ein PIO dient dabei dem Datenaustausch. Diesep PIO folgt die
Serien-Parallel- bzw. Parallel-Serienwandlung der Dateninfor-
mation.

Der andere PIO gibt die Steuersignale fiir das GNI aus bzw.
empféngt Zustandssignale.

Weiterhin enth&lt die AKB die Funktionsgruppen

- Taktaufbereitung
- Modulation
- Demodulation

Die AKB arbeitet auf Adriesse @ F 8 H, /

In der Technischen Beschreibung 1.,45,518028.7/61 (Bestandteil
der Betriebsdokumentation K 1520) ist die AKB K 5020 ausfijhr-
lich erlautert.

1.84142 s
Interface sternférmig seriell- (IFSS)-Umsetzer

Der IFSS-Umsetzer 1.45,518050.2/00 ist eine Bestiickte Leiter-
platte (BLP) zur Umsetzung der Schnittstelle Koppelbus K 1520
(Koppelbus, K ZRE) auf das serielle Interface IFSS,

Der 1IFSS-Umsetzer enthalt die IFSS-Sende- und Empfangsstufen,
die Taktteiler und eine Steuerlogik.

Er arbeitet mit umfangreicher Unterstitzung durch das Steuer-
programm der ZRE durch E-A-Befehle.

Die beiden Datenkanéle des Koppelbus werden wie folgt verwendet:

PORT A = bidirektionaler Datentransfer
handshake-Signale PARDY, PASTB
PBRDY, PBSTB
PORT B = Bitsteuermodus

i
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Zeichenausgabe = Senden

B i ST L P S S —

Die CPU gibt das zu sendende Zeichen an den PIO der ZRE,
Der PIO schaltet PARDY ein, wobei zuvor lber PORT B PB 5
(Format), PB 4 (Parit&ét) und PB 7 (SEND) eingestellt wurde.

Die Steuerschaltung des IFSS-Umsetzers bildet das Quittungs-
signal PASTB, wodurch auch die Ubernahme des Zeichens in die
Schiebekette von den Datenleitungen PA @ ... PA 7 gesteuert
wird, Nach PASTB wird PARDY abgeschaltet und das Zeichen
einschlieBlich Startbit aus der Schiebekette geschoben und
der Sendestufe zugefihrt.

Die Sendestufe schaltet den Strom in der LFSS-Stromschleife
entsprechend dem vereinbarten Format, wobei iiber Optokoppler

<

eine Potentialtrennung erreicht wird.

Zeicheneingabe = Empfang

Wenn nicht gesendet wird, steht der IFSS-Umsetzer auf
Empfangsbetrieb.

Die Leitungen PB 4, PB 5 und PB 7 sind entsprechend einge-
stellt,

Ein durch die Empfangsstufe empfangence Startbit lost die
Steuerschaltung aus.

Das empfangene Zeichen wird jeweils in Bitmitte abgefragt

und in die Sghiebekette eingelesen. Mit dem 10. Takt nach
Auslésung wird die Schiebekette parallel abgefragt (PBSTB) ¢
und das empfangene Zeichen in den PIO der ZRE iliber die Da-
tenleitungen PA O - PA 7 (bernommen.

Bei Empfang von 8-Bit-Zeichen kann Uber PB @ nach PBSIB das
Paritédtsbit abgefragt werden.

Die Empfangsstufe realisiert ebenfalls eine Potentialtren-
nung Uber Optokoppler.

Der IFSS-Umsetzer kann nur im Halbduplex-Betrieb arbeiten.
Es sind zwei Ubertragungsraten durch Wickelbriicken einstell-
par:

38,4 kBd - x 7 : 04 - x 7 : 05
% 7 F Ol = 7 : G2

iz
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9,6 kBd - x 7 : 06 - x 7 : 05
X7 :03-x7 :02 (se. auch Abb., 7)

Weitere Kenndaten des Interface IFSS:

Paritat - gerade (nur Steuerzeichen)
Stopbitléange -1

Modus - Aktivmodus (Stromeinspeisung von auBen)
Stromschleifen - 20 mA Nennstrom

1.5.1.5.
Stromversorgungsteil

Der Stromversorgungsteil ist modular aufgebaut und enthalt
folgende Mpdule:

-1 x STM 15 V/50 W K 0361.10

- 1 x STZ 75 W K 0367/- 5/+ 5/+ 12/~ 15
fur die Spannungen + 5 V
-85V
+ 12 V
- 15 V

- 1 x NFI (Netzfilter)

Uber eine Zusatzbeschaltung des STZ wird erreicht, daB die
Spannungen + 5 V und + 12 V nach der Spannung - 5 V zuge-
schaltet werden.

Ausfihrliche Angaben zu den Stromversorgungsmodulen enthalt
die Anwendungsvorschrift Einheitsbaureihe Stromversorgungs-
baugruppen.

1:65:2%
Funk tionen

1!5‘2-3-.
Allgemeines

Die Steuereinheit der KMBE K 5261 arbeitet auf Mikroprozessor-

basis. Kernstick der Steuereinheit ist die ZRE K 2521,

13
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Die drei PROMS der ZRE enthalten das Mikroprogramm fur die
Steuerung des Interfaces IFSS und Ipterface nach KROS 5014.

Die Korrespondenz iiber IFSS erfolgt durch vereinbarte Steuer-
zeichen, die Reihenfolge und Art des Zeichenaustausches ist in
der Ubertragungsprozedur vereinbart, Die Steuerzeichen sind
Zeichen der Kodetabelle nach ST RGW 356-76. Es sind 7-Bit-Zei-
chen, die durch ein Paritdtsbit ergédnzt werden.

Im Unterschied zu den Steuerzeichen erfolgt die Ubertragung
von Datenzeichen im 8-Bit-Kode mit bzw. ohne Paritétsbit.
Datenbldcke werden in der ZRE gepuffert (maximal 0,25 kByte).

1.5.2.2,
Geratefunktionen

Zu Beginn einer Ubertragung empféngt die KMBE die Sequenz:

EOT Startzeichen

A/B/kein Zeichen Gerédteadresse

E/F/G/kein Zeichen Funktionszeichen

ENQ SchluBzeichen der 1. Sequenz

Die von EOT und ENGC eingeschlossenen Zeichen kdnnen auch mehr-
fach gesendet werden. Zeichen, die nicht in der oberen Halfte
der Spalte 4 der Kodetabelle enthalten sind, werden ignoriert.
Die Anzahl der als gultig betrachteten Zeichen darf acht
nicht Uberschreiten, die Reihenfolge kann auch vertauscht

werden.

é: - Grundzustand

A - Gerateadresse A

B - Gerateadresse B

E - Aufzeichnen Datenblock
F - Wiedergeben Datenblock
G - Statussenden

Wenn die KMBE Zeichen erwartet, tritt das Programm (BS) in
die Eingavewarteschleife. Gleichzeitig wird ein Timeout von
1 s ausgelost. Jedes empfangene Steuerzeichen im 7-Bit-Kode

initiiert das Timeout neu. Abgeschaltet wird es nach erkanntem

14
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Ende einer Zeichenfolge. Uberschreitet die Wartezeit in der
Eingabewarteschleife die Zeit von 1 s, so kehrt das KMBE-Steu-
erprogramm an die Stelle zurick, an der die Eingangssequenz EOT/
/ENQ erwartet wird.,

Herstellen Grundzustand

Der Grundzustand kann fir jedes K 5200 separat oder fir beide
K 5200 gemeinsam (ohne AdreBzeichen) hergestellt werden. Dabei
wird die Reservierung des K 5200 aufgehoben und der Kasset-
tenschacht entriegelt. Der Antrieb wird ausgeschaltet, das
Statusregister der Steuerung geldscht.

Sollte sich wahrend der Erarbeitung eines Datentriégers
"Herstellen Grundzustand" erforderlich machen, sollte die
Aufzeichnung erst nach den Kommandos "Riicksetzen Datenblock"
und “"Vorsetzen Datenblock" fortgesetzt werden..Denn bei Ab-
schalten und wieder Zuschalten des Antriebes sind Verénderun-
gen der Bandposition unvermeidbar.,

£or
I
Al | kein Zeichen
.
ENG
T T
[ wmax ] [ acx ]
i |
Eor

Abb, 1 Teilprozedur Grundzustand

Die KMBE K 5261 quittiert mit ACK und wenn nicht verstanden
(z.B. Paritatsfehler) mit NAK,

45

LK ]
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Aufzeichnen Datenblock

Die KMBE K 5261 antwortet nach EOT/A (B)/E/ENQ, falls nicht
spezielle Statussituationen vorliegen, mit ACK, Danach be~
ginnt der Rechner die Datenblockibertragung mit DLE/STX.4
Nach Kodeumschaltung werden die Datenzeichen lbertragen,
DLE/ETX kennzeichnen das Ende des Datenblocks. Im Daten-
satz enthaltene Zeichen DLE werden doppelt gesendet (aber
nur einfach auf Band lUbernommen !). Bei Variante .03
schlieBt sich das LRC-Zeichen an ETX an.

War der Datensatz richtig, erfolgt die Aufzeichnung auf Band
in folgendem Format:

Vorlicke

Praambel 1 Byte @1@1@1@1 B
Datensatz 2 - 256 Byte
CRC=Zeichen 2 Byte

Postambel 1 Byte pipigigl B

Nachlicke

(Vorlicke + Nachliicke = Zwischenblockliicke, etwa 25 mm)

Das CRC-Zeichen wird vor Beginn der Aufzeichnung durch das
BS berechnet, Praambel, CRC-Zeichen und Postambel werden dem
Datensatz automatisch zugeflgt.

Steht das Band am Bandanfang, so erfolgen automatisches Ein-
ziehen bis zur BOT-Marke und Aufzeichnen der Initialliicke.
Die Bandaufzeichnung wird sofort durch read-after-write kon-
trolliert.

Im Fehlerfall wird die Aufzeichnung maximal siebenmal auf der
gleichen Stelle wiederholt. Nach 7 fehlerhaften Versuchen
werden eine verléngerte Licke von etwa 80 mm aufgezeichnet
und die Aufzeichnungsversuche fortgesetzt. Nach 3 x 7 erfolg-
losen Aufzeichnungsversuchen wird abgebrochen und EOT gesen-
det. EOT wird ebenfalls gesendet, wenn am Bandanfang keine
BOT-Marke erkannt wurde.

16
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o] LAJ& ] e
' :

DLE

ETX
STX .
Hode [
= Umscﬁallun; !
i
fortselzung siehe
»2lotfyus sendern
DLE
- Hode
Ruckschollung
ETx ;
1 "
LRC yafg ” . Bandaufzeichnung' Ub;rtragﬂngsféf ler
L
L4 1 [ eor ) [ max
Aufz - richlig J )
- kein Aufzeichnungs versuch
Eor £ gelungen
=

LRC = Bitweise gerade Langsparitdt (ber alle im 8-Bit-Kode
gesendeten Zeichen einschlieBlich DLE/ETX

Abb. 2 Teilprozedur Aufzeichnen Datenblock

17
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Wi

War im Datensatz ein Fehler (z.B., Paritédtsfehler, Datenblock
zu lang, falsche Behandlung von DLE), antwortet die KMBE
K 5261 mit NAK und erwartet erneut den Datensatz.

Eine richtig abgeschlossene Bandaufzeichnung wird durch die
KMBE K 5261 mit ACK beendet, worauf EOT erwartet wird.

Die 1. Sequenz wird mit NAK beantwortet, falls ein Ubertra-
gungsfehler vorlag oder die Zeichen nicht interpretiert wer-
den konnten.

Mit Status wird diese Sequenz beantwortet, wenn

Funktionsfehler nicht zurickgesetzt war

Geradt nicht bereit ist
Aufzeichnen verboten ist

H

Bandendevorwarnung vorliegte

Bandendevorwarnung kann mit Grundzustand rickgesetzt werden.
Danach kann "auf Risiko" weiter aufgezeichnet werden (etwa
400 mm stehen noch zur Verfigung).

edergeben Datenblock

Auf den Empfang der Sequenz EOT/A (B}//-/ENQ hin liest das
adressierte KMBG den nachsten auf dem Band stehenden Daten-
block in den Puffer. Die Daten werden der CRC-Priifung unter-
zogen und bei Richtigkeit gesendet.

Der Datensatz wird analog dem Aufzeichnen mit DLE/STX ange-
kindigt und mit DLE/ETX beendet; bei Variante .03 folgt noch
das LRC-Zeichen.

Ein im Datensatz enthaltenes DLE wird dabei doppelt gesendet.
CRC-Zeichen, Préambel und Postambel gehérten nicht zum Daten-
satz.

Anstelle des Datensatzes wird Status gesendet, wenn

Funktionsfehler anliegt (z.B. nach 7 Leseversuchen
CRC-Fehler)

-~ keine Daten gefunden wurden

- am Bandanfang keine BOT-Marke gefunden wurde

- das adressierte Gerat K 5200 nicht bereit ist

-~ eine Bandmarke gelesen wurde )
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Datenblock ‘
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Hode -Umschalivng
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Dalenblock u[{_]
DLE
ETX
Hoole - Rickschallurmg ) -
1 LRC ] prte
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[ N ||| Ak |
] |
EOT EOT

=ty

Abb. 3 Teilprozedur Wiedergeben Datenblock

Status senden

Die KMBE K 5261 sendet kodiert den aktuellen Inhalt des Sta-
tusregisters der Steuereinheit.

Folgende Zeichen fiur Statussituationen sind vereinbart:

P = Funktionsfehler K 5200
U = Aufzeichnen verboten

R = Bandmarke gelesen

S = Kassettenseite B

T = Bandendevorwarnung
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U
V

i

Anfang-Ende~Band

1l

Ende der Daten auf der Spur (keine Daten gefunden)

#

Adressiertes Gerat K 5200 nicht bereit

Die Status P, T, V bleiben gespeichert und kdnnen im allge-
meinen nur durch die Funktion "Grundzustand" geldscht wer-
den (s. auch Abb. 3).

Status B bleibt bis zum nachsten Bandlesen gespeichert.

S=p==

1
P..W

I ETX

o

NAK ALK

Eor Eor

Abb., 4 Teilprozedur Status senden

1.5.255

Steuerkommandos

Hat die KMBE K 5261 in der ersten Sequenz nur die Gerateadresse
empfangen, wird nach ACK ein Steuerkommando erwartet. Die KMBE
K 5261 kann folgende Steuerkommandos ausfidhren:
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- Aufzeichnen einer Bandmarke J
- Umspulen M
- Umspulen mit nachfolgendem Duplizieren N
- Aufzeichnung einer Endlicke 0
- Vorsetzen um n Bandmarken H
~ Ricksetzen um n Bandmarken I
- Vorsetzen um n Datenbldcke L
-~ Ricksetzen um n Datenblicke K

]

(n 1 ses 286 bel Variante 017.02, n =2 1 s+« 8 bei Variante .03

Der Kommandokode ist in STX/ETX eingeschlossen und darf maximal
16 Zeichen umfassen. Es kdnnen mehrere Kommandos aufgerufen wer-
den, die dann nacheinander abgearbeitet werden.

or

A8

| |”Ii |Il'|

[ N;K | I A;K j! 5rx
|

STX "3

I i =
[ wak | | a4k | | Eor |
2 J Kormmnande richl

austihrbar oder
Tehlerhaft ausgerfihrt

) -t

Abb. 5 Teilprozedur Steuerkommandos
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Die richtige Kommandoausfihrung wird mit ACK abgeschlossen. Bei
Fehlern in der Kommandoausfiihrung sendet die KMBE K 5261 EOT.

NAK wird gesendet, wenn der Kommandokode nicht verstanden wurde.
Ist eine Kommandoausfihrung wegen spezieller Statussituation
unméglich} sendet die KMBE K 5261 gleichfalls EOT (s. auch

Abbe 5)

Aufzeichnen Bandmarke ("3")

Die Bandmarke nach TGL 24522 (ISO 3407) wird entsprechend
SKR-Empfehlung mit verlangerter Vor- und Nachlicke (200 mm)
aufgezeichnet und besteht aus

- Vorlicke

- Praambel

- Zwei Byte mit Inhalt @@@g@g@g@gy B
- Postambel

~ Nachlicke

Eine Doppelbandmarke (zwei unmittelbar aufeinanderfolgende
Bandmarken) wird aufgezeichnet, wenn innerhalb einer Komman-
dofolge die Kommandos “J3" "J" unmittelbar aufeinanderfolgen.
Zwischen beiden Bandmarken steht dann nur eine verlangerte
Licke .

Umspulen ("M")

Dieses Kommando wird im jeweiligen KMBG K 5200 gespeichert
und schon vor AbschluB seiner Ausfihrung quittiert. Damit
ist die Moglichkeit gegeben, sofort mit dem anderen KMBG zu
arbeiten, ohne auf den AbschluB des ausgelésten Umspulvor-
gangs warten zu missen, Wird ein KMBG K 5200, das sich im
Unspulzustand befindet, angesprochen, liefert die Steuer-
einheit Status "Nicht bereit".

Unspulen mit nachfolgendem Duplizieren ("N")

Das adressierte Gerat X wird umgespult, dann jeweils.ge-
lesen und die gelesene Information auf dem zweiten Gerat
Y aufgezeichnet. Beim Lesen von X erfolgt CRC-Prifung.

Bandmarken werden mit dupliziert.
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Es wird die n-te Bandmarke gesucht.

H = BM --Suchlauf vorwirts
I = BM - Suchlauf rickwarts

Wird nach dem Zeichen H ein D gesendet, so wird die Doppel-
bandmarke gesucht.

Wird nach H, D oder I das Zeichen S gesendet, so wird der
Bandmarkensuchlauf mit der Geschwindigkeit 1,5 m/s ausge-
fihrt,.

Die Kommandos "Bandmarkensuchlauf" werden mit der Positionie-

rung. des Bandes in der Liicke nach der gesuchten Bandmarke be-
endet.
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