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l. Verwendung und Einordnung

Die Steckeinheit APS 6400 K 5122 ist Bestandteil des Mikrorechnersystems K 1520, Verwen=-
dung findet sie im System der Datenverarbeitung/Datenerfassung der mittleren Datentech-
nik. Uber einen 26-poligen Steckverbinder konnen 1 bis 4 Leufwerke (MF-6400, MF 3200
oder Minifolienapeicher K 5600.00) angeschlossen werden.

Eine gemischte Bestilckung ist theoretisch mbglich, aber nicht vorgesehen. Sle wiirde
einen speziellen Verteiler sowie umfangreiche Anderungen des Moduls Floppy-Disk im Be-
triebssystem bendtigen.
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1. Allgemeines

Die Steckeinheit soll der Kopplung flexibler Foliemspeicher anm die zentralen Rechenein-
heiten ZRE 2521 bis 25/27 dienen.

Sie ist unter der Bezelchnung AnschluBsteuerung Folienspeicher AFS 6400 K 5122 Bastand-
teil des Mikrorechnersystems K 1520.

2. Blockschaltbild
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3. Schnittstelle zum K 1520~-Bus

Jaills Adressierung und Auswahl der Steckeinheit

Die Schnittstelle zwischen ZRE und AnschluBeinheit ist der Rechnerbus-K 1520, der durch
die Systembusrichtlinie MR K 1520 charaskterisiert wird. Die Systembussignale sind dem
Steckverbinder X1 und zum Teil dem Steckverbinder X2 zugeordnet. Uber den Rechnerbus
erfolgt der gesamte Datenaustausch zwischen ZRE und AnschluBeinheit. Er besteht aus
Daten-, AdreB-, Steuer- und Koppelbus sowie den Leitungen fiir die Stromversorgung.

Der Datenbus besteht aus 8 Leitungen, die zur byteseriellen Dateniibertragung verwendet
werden. Von den 16 AdreBleitungen werden die niederen 8 (ABD T AB7) zur Adressierung
der AnschluBeinheit genutzt. Durch ihre Decodierung werden 9 Ein/Ausgabe-Register aus-
gewdhlt, die der Steuerung und dem Datenaustausch dienen.

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

ABO = 1 Steuerwort
ABO 0 Datenwort
AB1 = Tor ®

AB, = 0 Tor A

1
Die Adressen ABZ oo A37 werden durch 2 Schaltkreise 8205 decodiert und bilden die Ta-
Signale fiir die beiden PIO Al.1, A1.2 und den 8212 A4. Die Adressierung kann unter der
Bedingung AB4 = 1 wahlfrei erfolgen. Je nach der festgelegten Adresse werden die beiden
8205 A3.1, A3.2 durch Briicken miteinander verbunden. Zusé@tzlich wird an den 8205 A3.1

das Signel TODI gefithrt, wodurch die AnschluBeinheit auch bei giiltiger Adresse abgeschal-
tet werden kann. Die Uh-Signale werden zur Vermeidung von Fehlern beim Interrupt Quit-
tungszyklus wihrend des Ml1-Signals (M1 = 0) iiber A3.2/5 gesperrt. Aus dem gleichen Grund
wird das WR-Signal an den CST1-Eingang des 8212 (44/01) gefiihrt.

In Lbetimmung mit der ZRE K 2526/27 wurde fiir die Steckeiheit K 5122 folgende AdreBbele-
gung festgelegt:

Adressen
e i e e o e e W PIO___Tor _Wort CE3
0F 0 0 1 0 6] o] 10 8 A D 1
¢] (6] 0 1 0 0 0 1 11 S A C 1
0 0] 0 1 (0] 0 1 0 12 S B D 1
0o 0 0 1 0 0 1 1 13 S B C 1
0 0 0 1 0 1 o 0 14 D A D 1
g.. a9 @ 1 0 1 (¢} 1 15 D A C 1
0 (0] 0 1 0 i) 1 (6] 16 D B D 1
0 (0] 0 1 (0] 1 1 1 17 D B C 1
0 (0] 0 1 1 0 0 0] 18 - - - 0}
Bezeichnung: S = Steuer=PIO Co1

D = Daten-PIO TSZ

A = Tor A

B = Tor B

C = Steuerwort

D = Datenwort

€83 = Auswahl 8212 mit O aktiv
Die NAND-Verkniipfung der 0S-Signale ergibt die Funktion CE fiir die gesamte Steckeinheit.
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3.2, Bustreiber und deren Steuerung

Um die elektrischen Bedingungen der Systembusrichtlinie einzuhalten, werden die Steuer-
leitungen MT, TORQ, RD, WR, RESET und Takt iiber zwei Schaltkreise 8216 gefiihrt. Dadurch
verbrauchen diese Leitungen nur eine K 1520-Lasteinheit IIL = 0,25 mi.

Die NAND-Verkniipfung der Signale HESET und MT im 46.2 schafft eine Moglichkeit, die bei-
den PIO in ihren Grundzustand zuriickzusetzen.

Die Datenbusleitungen miissen aus Griinden der kapazitiven Belastung ebenfalls liber bidi-
rektionale Treiber 8216 A5.1, A5.2 an die PIO herangefiihrt werden.

Die Umschaltung der bidirektionalen Treiber erfolgt durch das Signal DIEN.

TIEN DetenfluB
0 DI —= DB
1 DO-=— DB

Die Leitungen DB sind direkt mit dem Datenbus verbunden, wdhrend die Leitungen DI und

DO zundchst miteinander verkniipft werden und danach zu den Datenleitungen der PIO fiihren.
Die Steuerlogik zur Bildung des DIEN-Signals ist so aufgebaut, daB die Treiber sténdig
auf Eingang geschaltet sind. Nur wenn die ZRE eine Information von der AnschluBsteuerung
lesen will oder wenn durch die AnschluBsteuerung ein nicht quittierter Interrupt vorliegt
und ein Interruptquittungszyklus susgefiihrt wird, schalten sich die Treiber auf den Da-
tenbus auf.

Durch die gleiche Logik erfolgt mit geringem Zusatzaufwand die Bildung des Signals HDY -
AnschluBsteuerung bereit.

M1
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o 3 & T103 |5 . —
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Abb. 1

Steuerung fiir Bustreiber und REDY-Bildung

DIEN = TORQ A a d=3aAb 6 =8 A CE
DY = TORQ A ¢ a =M AIET A TEG
b =TRDA CE

Die Schaltung Abb. 1 ergab sich nach Minimierung des Hardwareaufwandes durch Umstellen
der Funktionen DIEN und RDY.
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Die ausfiihrlichen Funktionen lauten:

DIER = (1RO A MT A IEI A TO0RQ) V (CE A KD A IORQ)

RDY = TIEO A M1 A IEI A IORQ) VvV (CE A IORHQ)

Bedeutung der Teilfunktionens TEO A M1 A TET A IORQ 2 Interrupt Quittungszyklus
CE A RD A IORQ 2 Lesezyklus
CE A IORQ 2 Bin/Ausgabezyklus

Das Signal RDY wird entsprechend den Forderungen der Systembusrichtlinie durch eine
Open-Kollektor-Stufe (T103) gebildet.

4. Steuerung der AnschluBeinheil und der Laufwerke

4.1. Steuer=PIO

Die Steuerung der AnschluBeinheit und der Laufwerke erfolgt durch den Steuer-PIO A1.2
sowie den 8212 A4. Der Steuer-PI0 sendet und empfingt Steuersignale iiber seine beiden
Ein/Ausgabetore.

Er ist in die Interruptkette fiir zeitkritische Gerdte eingeordnet (TEI-IED), wobei das
Interrupt zur Auswertung einiger Statussignale verwendet wird. Der Steuer-PIO wird iiber
den Systembus unmittelbar von der ZRE programmierbar gesteuert.

Die beiden Tore arbeiten in den Betriebsarten:

Tor A - QUTPUT MODE (Mode Q)
Tor B = BIT MODE (Mode 3)

und haben folgende Bedeutung:

Tor A Signalbezeichnung Kurzzeichen Ein/Ausgang Bemerkung

Ag WRITE ENABLE wE Lusgang
Aq MARE MK Ausgang
Ay AULT RBSRET R Ausgang MF 3200, MPS
Aq START TTR Ausgang
Ay MARK1 ME1 Ausgang
Ag MARK RESET oder MR SD Ausgang
STEP DIREKTION
Ag HEAD LOAD "D Ausgang
A7 STEP 3T Ausgang
ASTB INDEX IX Eingang

Tor B Signalbezeichnung Kurzzeichen Ein/Ausgang Bemerkung

B, TAUFWERR BERELT ROLT Eingang MFS

B1 MARKE ERKANNT MKE Eingang

B, TIGH FREQUENCY hzig Lusgang

B3 PRECOMPENSATION PRE Ausgang

B, FEUIT ADEPTER FE Eingang

B5 WHITE PRODECT wP Eingang

B6 FEOLT o) Eingang MF 3200, MFS
B7 THACK 00 T Eingang



4.2. Laufwerksteuerung

Die Steusrung der Laufwerke ist im Prinzip eine reine Softwareltsung. Die notwendige
Hardware beschrdnkt sich auf die Register des Steuer-PI0 und des 8212 sowie die Lei-
tungstreiber bzw. die Widerstandsbeschaltung an den Empfangsleitungen.

Als Leitungstreiber fiir die Steuersignale, auBer BE und ICK, wurde der Schaltkreis P450
verwendet, der hinsichtlich Strombedarf und Open~Kollektor-Stufe den gegebenen Forde-
rungen entspricht. Eine Eingangsstufe der Laufwerke MF 3200 und MFS verbraucht ILmax =
24 mi. Da 4 Laufwerke parallel angeschlossen werden kGnnen, muB ein Leitungstreiber
mindestens IOLmin = 96 mA liefern. Deshalb wurde der o. g. Schaltkreis verwendet, Er be~
sitzt IOLmax = 300 mAd.

Fir die Signale SE und ITK wurde der Schaltkreis T106 eingesetst. Er besitzt 40 mA. Diese
sind ausreichend, da jede dieser Leitungen nur ein Laufwerk ansteuert.

Die Empfangsleitungen sind entsprechend den technischen Forderungen des Laufwerkes mit
folgenden Widerstandsnetzwerk beschaltet:

5P 5P

150 o 220n

Laufwerk AnschluSsteuerung ED
(PIO) Laufwerk

N

M121

330n

Abb., 2
Eingangsseitige Anpassung

Die AnpaBstufe fiir das RD-Signal muBte aufgrund von Storproblemen auf die oben angegebene

Weise verdndert werden.

Die Auswahl der einzelnen Laufwerke und die Verriegelung Motor on (MFS) wird durch die

Signale 3E71 ... SBE4 und TCKT ... ICKZ realisiert.
SE -~ SELECT, ITK - LOCK

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

CS3 A IORG = CS2 (44)
Der folgende QUT spricht dann das Tor an.

Durch das Signal RESET = 1 werden alle Ausginge auf 1 geschaltet. Damit ist kein Laufwerk
ausgewdhlt oder verriegelt,

Belegung 8212: D01 = TCRZ Do5 = TCOK3
D02 = TCKT D06 = ITKF
D03 = BE3 DOT = BET
D04 = TEZ D08 = BEZ

Die eigentliche Steuerung der Laufwerke erfolgt mit Hilfe von Mikroprogrammen iiber die
Leitungen 3D, WL, FDYL, 3T, WE, FR, M0, IX, BE, ICR, WE.
Vom iibergeordneten System konnen die Quittungssiguale TO, FW, TX, WP, RDYL durch Abfrage
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oder Interrupt behandelt werden.
Die beim MF 6400 nicht benStigten Signale FW und FR konnen bei einem eventuellen An-
schluB eines Doppelkopflaufwerkes fiir die Signale T8 (doppelseitige Diskette) und HS
(Kopfanswahl) verwendet werden.

4.,3. Steuerleitungen fiir AnschluBeinheit

Plir die Modulaticn, Demodulation und Ubertragung der Daten werden folgende Steuer- und
Quittungssignale verwendet.

FR, STR, MK, MK1, MR, ¥, 3YN, MKE, PRE, HF

Diese Signale haben fiir die AnschluBsteuerung folgende Bedeutung:

logisch high 1-wb P
logisch low =0 =07V

WE = 1 Schreiben gesperrt

WE =0 Schreiben - Freigabe der Schreibsteuerung einschlieBlich Takterzeugung
STH: STR = 1  AnschluB inaktiv

STR = 0 Bildung vom BUSRQ mbglich

Das Signal RDYL = O wird durch das Programm (Anfangslader) als MFS gewertet.
Beim MF 6400 ist deshalb die Briicke R nicht zu bestiicken.

MK 5 KT = 1 Informetion ins Schieberegister einlesen
MKT = 0 sténdig 1 einlesen (Eingeng A12.3/12)
MET = 0 Schreiben MFM bzw. Schreiben FM-Marken (Eingeng 42.1/20)
MKT = 1 Dateninformation Schreiben

MK : Dieses Signal wird ebenfalls doppelt genutzt.

M =0 Markenerkennung FM und Index-Marke MFM (Synchronisationsbyte)
M =1 Erkennung MFM-Synchronisationsbyte (A1) (Eingang 42.2/23)

| =0 Markenschreiben FM bzw. MFM-Synchronisationsbyte

® =1 Schreiben Tektinformation MFM (Eingang A2.2/22)

MR: Dieses Signel wird zum Riicksetzen des Marken-FF A12.4/01 benutzt. Das Marken-FF
speichert die Information, daB eine Marke giiltig erksnnt wurde.
MR = O Signal insltiv
MR = 1 FF wird statisch zuriickgesetzt

Fi: Quittungssignal fiir ordnungsgeméBen zeitlichen Ablauf der Dateniibertragung
zwischen Speicher und AnschluBeinheit bzw. Fehlermeldung bei Verletzung der
Zeitkriterien widhrend der Dateniibertragung.

FX =0 Fehler
FE = 1 kein Fehier

Das Fehlersignal wird gespeichert und kann nur durch das Signal 3TR = 1 zu-
riickgesetzt werden.

PRE: Mit Hilfe dieses Signals wird die Prdcompensationsschaltung fiir die Schreib-
impulaaeingéschaltet.
PRE = 0 Schreiben ohne Priécompensation
PRE = 1 Schreiben mit Précompensation
Bei Aufzeichnungen (FM) muB PRE sténdig O sein.



MKE: Bei Synchronisation der Dateniibertragung mit WAIT erfolgt eine Auswertung des
Signals MKE (A12.4/05).
MKE = 1 Marke erkannt
MEE = 0 keine Marke

b1 Das Signal HAF bestimmt die Frequenz des Schreib- bzw. Lesetaktes.
HF = 0 hohe Frequenz Tiir MFM-Aufzeichnungsverfahren
gv-Laufwerke (MF 6400)
HE = niedrige Frequenz FM-Aufzeichnungsverfahren 8"-Laufwerke {MF 3200,
MF 6400) und MFM-Aufzeichnungsverfehren 5"-Laufwerk (MFS)

5. Dateniibertragung zwischen Detenspeicher und Folienspeicher

5.1. Daten-PIO

Piir die Zwischenspeicherung eines Datenbytes auf der AnschluBsteuerung wird ein PIO A1.1
mit zwei E/A-Toren verwendet.

Der PIO stellt die Schnittstelle zum Datenbus des Ubergeordneten Sysiems dar. Dabei
dient Tor & als Ausgebetor und Tor B als Eingabetor fiir jeweils ein Byte.

5.2. Parallel-Serien-Wandlung

Da die zu schreibenden Daten seriell auf den Datentréiger sufgezeichnei werden, muf eine
Parallel-Serien-Wandlung durchgefithrt werden. Des geschieht durch ein 24 Bit-Schiebere-
gister.

AD ey
D-bit 0 Q0
T-bit 0 T
D 1 —=<Q1
T 1 J
D 2 —<a2
T 2 > A14.2
Daten vom D 3 —=<Q3
PIO T 3 J
D 4L —<Q4
T 4
Takt vom D 5 < as A
Schreib-RO T 5 J
D § —<0Q6
| T & . A145
D 7 }—<a7
T 7 J
D* }—————a=) zum Schreib - ROM
T e
B A14.6
= WDA_ |
e feaagi
=
lr_—* A143
D
e
1
Evz,ﬁ §3 < A 14.1/2/4/5
L
& |—————< A %.3/6
Abb. 3
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Fiir die eigentliche Parallel-Serien-Wandlung werden 16 Bit bendtigt. Diese ergeben sich
aus dem Aufzeichnungsverfahren des Folienspeichers. Bit 16 bis 21 werden bendtigt fiir
die Schreibprecompensation bzw. Auswahl der Taktinformation beim MFM-Aufzeichnungsver-
fahren bei Bytewechsel.

Die Parallel=-Serien-Wandlung vollzieht mich folgendermalens:

Der Daten=-PIO stellt ein Byte zur Ubernmahme ins Schieberegister bereit. Diese Datenin-
formation liegt ebenfalls am Schreib-ROM A2.1 an. Entsprechend dieser Information stellt
der ROM an seinen Ausgingen die dazugehfrige Tektinformation zur Ubernahme ins Schiebe-
register bereit.

Wihrend der FM-Aufzeichnung sind die Ausginge des ROM in Tree-state-Zustand und ins
Schieberegister werden Einsen {iberncmmen. Der ROM enthi&lt ebenfalls die Taktkombina-
tionen fiir die Markenbytes und die Synchronisatlonsbytes.

Der Ausgang WDA dient sle seriesller Ausgang des Schieberegisters bei Parallel-Serien-
Wandlung.

Beim Lesevorgang wird der Eingang AO als serieller Eingang verwendet und die Information
vom Folienspeicher seriell ims Schieberegister eingeschoben. Die Ausgénge Q0 ... Q7 sind
mit den PIO-Eingéngen BO ... BT verbunden und dienen der Bytelibertragung zum PIO.

Die Steuerung der einzelnen Punktionen geachisht mit Hilfe der Signale V, C1 und C2.

v
v

0 gerieller Betrieb [ /=s¢v) ©€10L Schiebetakt (Bed. V = 0)
1 paralleler Betrieb (s./.«%..)02 n Paralleliibernahmetakt (Bed. V = 1)

5.3. Markenerkennung

Die Fotwendigkeit einer Markenerkennung ergibt sich aus der Verwendung der Aufzeichnungs
formate nach ISO (TC-97) SC-11 Nr. 149 bzw. 347 KROS 5110 bel der Sektorierung einer Spur
durch aufgezeichnete AdreBmarken, die auBerdem zur Synchronisation der Dateniibertragung
genutzt werden. Eine AdreSmarke bzw. ein Synchronisationsbyte setzt sich aus zwel Infor-
mationen zusammen, der Dateninformation und der zwischengeschalteten Taktinformation
(Abb. 4).

Um die AdreBmarken bzw, die Synchronisationshyte erkennen zu kbnnen, miissen beide Infor-
mationen decodiert werden. Dies erfolgt mit Hilfe eines riickgekoppelien Festwertspeichers
A2.2. Der ROM hat eine Kapazitdt von 1 KByte. An die AdreBleitungen AQ ... A7 werden die
Schiebersgistereingénge Q0 ... Q7 angeschlossen. Die Information, die an den Schiebere=-
gisterausgidngen anliegt, wertet der ROM stdndig als Adresse und legt den Inhalt der
adreesierten Speicherzelle an seine Ausgings 01-08.

Der Ausgang O7 gibt das Signal AdreBmarke (AM = 1) ab, wenn diese gilltig erkanntwurde.
Dazu ist asllerdings die Decodierung von Takt- und Datenbyte notwendig. In der Schaltung
mit dem riickgekoppelten ROM wird dabel ausgenutzt, daB die geschachtelte Takt- und Da-
teninformation um jeweils ein Bit verschoben 1st. Das Taktbyte liegt dabel zuerst an den
Eingéngen des Festwertspeichers. Die Speicherzelle, die durch diesee Bitmuster adres-
giert wird, schaltet den Ausgang 08 auf 1.

Dieses Signal wird als Riickkoppelsignal RK bezeichnet und an den D-Eingang eines FF
A12.4/12 gefilhrt. Mit dem néichsten Schiebetekt wird das Detenbyte der AdreBmarke an die
Binginge des ROM gelegt. Gleichzeitig erfolgt die Durchschaltung der RK-Information an
den Ausgang des FF A412.4/9 = RKQ und dieser liegt als welterer Eingang A9 an dem ROM.
Wenn beide Bedingungen erfilllt sind, wird die Speicherzelle angesprochen, deren Inhalt
das Signal AM = 1 (0O7) ausgibt. Dieses Signal wird anschlieBend noch mit dem Zwischen-
tekt ZT verkniipft. Der entstandene Impuls setzt das Marken-FF auf Q = 1 (MKE) und dieses
Signal ist die Quittung dafiir, daB eine Marke erkannt wurde. Die Verkniipfung mit dem

1



Zwischentakt ist notwendig, um Verz@gerungszeiten und Einschwingvorginge an den Spei-
cherausgiéngen ausschlieBen 2zu kbdnnen.

Mit Hilfe des Signals ¥ wird entschieden, ob das Synchronisationsbyte A1 oder das Syn=-
chronisationsbyte C2 bzw. die FM-Marken erkannt werden sollen.

Die Entscheidung, welche Marke speziell erkannt wurde, muf durch Auswertung des Daten-
bytes der Marke erfolgen, welches als erstes Byte zur CPU iibertragen wird. Die Riickfiih-
rung des Signals AME an den Riicksetzeingang des Riickkoppel-FF A412.4/13 bewirkt, daBkeine
weitere AdreBmarke erkannt werden kann, wenn MEE = 1 ist.

IndexadreBmarke FM

2 U i s o i s -""]
]_7] [6] [5] I 4 | I 3| | 2|
FlC
[7] [6] [<] Pl [l Jo]
D F
FC Datenbyte
D7 Taktbyte
ID=-AdreBmarke FM
[7] sl [s] [4] I3l 2 [11
_I7l [6] I} [ol
FE Datenbyte
C7 Taktbyte
DatensdreBmarke FM
7] [6] [s] [a] [3] [1] [o]
____ sl ol _[l—[7]
FB Datenbyte
c7 Taktbyte
gestrichene Datenmarke FM
J71 [6] [s] [«] [3]
[7] Jsl [2] 11 o]
Fé Datenbyte
c7 Taktbyte
Synchronisationsbyte A1-MFM
[7] [5] 8 | [o]
3] [1]
A1 Datenbyte
0A Taktbyte
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Synchronisationsbyte C2-MFM
(vor Index-Marke)

71 [6] [o]
[] [2]
c2 Datenby te
1% Taktbyte
Abb. 4

Darstellung der AdreBmarken und
Synchronisationsbytes

| PROM
A2 | Y708

APy Aol

T174] 5 MKE oK ReYlesapleiy
{ " '!'I 'U_r?{-{,.wl” g N

L

02|T100

%

e s
—A124

Ag i X ".‘ 08 A6-5

&
=

b
o}
o
~
>
=
2
Ho I‘é
v
[w]
o

vor der Marke
Taktbyte
Datenbyte
nach der Marke

s Ti04 |9 W 8

= O = Q0
- = 0O O

{ER XV

o e
HHE

Abb. 5
Markenerkennung

Filr den 1 KByte ROM ergeben sich somit folgende Speichercodierungens:

__Adresse Maillg . __Speicherinhalt i
Gruppe O 14, &2 80 = Ac Drjﬁﬂfi‘— g (H i )
C7 1EFB3FF 80 |
DT fc ‘ 80 :
Gruppe 1 0A H . 80
Gruppe 2 c2 40 2gAvo |o Ot (I
F8 40
FB 40
FC 40
FE 40
Gruppe 3 Al 40
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Inhalt ROM AFS 6400 AZ.1 - Schreib-ROM -

0«1 2-3 45 67T 89

0000 0000
0000 0000
0000 0000
000C 0000
0000 0000
000A 0000
0000 1400
0000 G000

0000 0000
C000 0000
00CO 0000
0000 0000
000C 0000
0C0A 0000
0000 1400
0000 0000

FFFE PCEC
CFCE CCCC
9F9E 9C9C
8F8E 8C8C
3F3E 3C3C
OFOE 0COC
1F1E 1C1C
OFQE 0COC

TETE TCTC
4F4E 4C4C
1F1E 1C1C
OFOE 0COC
TEF3E 3C3C
UFOE 0COC
1F1E 1C1C
QFQE 0COC

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

FOF8
cocs
9398
8988
3338
0908
1918
0908

7978
4948
1918
0908
3938
0908
1918
0908

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0009
0000
0000

FBF8
ceca
9898
8888
3838
0808
1818
0808

7878
4848
1818
0808
3838
0808
1818
0808

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

F3F2
¢3C2
9532
8382
3332
0302
1312
0302

7372
4342
1312
0302
3332
0302
1312
0302

A B

0000
0G00
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

FOFO
COCO
9090
8080
3030
0000
1010
0000

7070
4040
1010
0000
3030
0000
1010
0000

CD

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

00C0
0000
0000
0000
0000
0000
0000
(vlelele]

F1F0
Cc1C0o
9190
8180
3130
0100
1110
0100

7170
4140
1110
0100
3130
0100
1110
0100

Speicherinhalt

EPF

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
Q000
0C00
0000
0000
Q000
0000
0000

FOFO
CoCco
9090
B0O80O
3030
0000
1010
0000

T070
4040
1010
000C
3030
0000
1010
0000

01

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

ETE6
c7ce
8786
8786
2726
0706
0706
07086

6766
4746
0706
0706
2726
0706
0706
0706

23

0000
0000
0000
0000
0000
0000
00600
0000

0000
0000
G000
0000
0000
0000
0000
0000

E4E4
C4C4
8484
8484
2424
0404
0494
0404

6464
4444
0404
0404
2424
0404
0404
0404

Inhslt ROM AFS 6400 A2.2 - Marken-ROM - Speicherinhalt

oq 23

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

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

0000 0000
0000 €000
0000 0000
0000 0000
0000 0000
0060 0000
0000 4000

0000 0000

0000 0000
0000 0C00
0000 0000
0000 0000
0000 0000
0040 0000
0000 0000
0000 0000

4 5

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
00C0
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0C00
0000
0000
0000
0000

6T R g ARREC D R0

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0080
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0C00
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0C00
0C00

0000
0000
0000
000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

8000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
€000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
00C0
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

23

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

45 67 89 AB CD EF

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

E1EQ
c1Cco
8180
8180
2120
G100
0100
0100

6160
4140
0100
0100
2120
0100
0100
0100

8000+

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
00Co
0C00
0000

0000
0000
0000
000G
0000
0000
0000
0000

EQEQC
CQGO
8080
8080
2020
0000
0000
0000

6060
4040
0000
0000
2020
0000
0000
0000

6 7

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
00C0
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
Q000
0000
0000
CT700

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0090
¢700

E3E2
c3c2
8382
8382
é3de
030z
0302
0302

6362
4342
0302
0302
2322
0302
0302
0302

8 9

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
4000

0000
0000
Q000
0000
0000
0000
0000
00C7

0000
0000
0000
0000
G000
0000
000C
Q0CT

EQEO
coco
8080
8080
2020
0000
0000
0000

6060
4040
0C00
0000
2020
C000
0000
0000

A B

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
04060

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
D700
00CD
GOG0
0000
0000
0000
CQo00
00600
D700

E1EQ
CiCo
8180
8180
2120
0100
0100
0100

6160
4140
0100
0100
2120
0100
0100
0100

0000
0000
0000
0000
0000
Q000
0000
C700

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
C700

EQOEO
CcOoCo
8080
8080
2020
0000
0000
0000

6060
4040
0000
0000
2020
0000
0000
0000

0000
¢000
0000
0000
0000
0000
0000
0000

0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000
0000



5.4. Schreibateuerung

Die Schrelbsteuerung besteht im wesentlichen aus einem quarzgesteuerten Taktgenerator
mit einer nachfolgenden Anorduung von Teller, Zshler und der Précompensationsschaltung.
Die erforderlichen Frequenzen fiir die Aufzeichnung beftragen 1 MHz bzw. 500 kHz mit einer
Toleranz von & C,1 % iber den Spannungsbereich von 4,75 V = 5,25 V und bei den mbglichen
Pemperaturabweichungen von 0 °C ... 70 °C. Die geforderter Toleranzen werden durch die
Eigenschaften des Quarzes und dessen Beschaltung gewdhrleistet. Die Grundfrequenz des
Quarzes betrégt 10000 kHz.

rcz 7 15| 0s[T00] o6
04 e
06
05112.‘1'”-*"5—;: & Fﬁ i
19 plA121
HF o os 08
AB.1
Abb. ©
Tektgenerator

Mit HF = 1 wird die Grundfrequenz halbiert. Ein Dezimalz&hler Ai19 teilt diese Frequenz
auf Y10 (Ausgang P1) herunter.

Bei Aufzeichnung von Informationen auf magnetische Datentrdger entsteht der Effekt der
Spitzenverschiebung, der zu Fehlern bel der Wiedergabe der Daten filhren kann. Die GriBe
der Spitzenverschiebung ist u. &. von der Bitdichte (Spur-Nummer) und der Bitfolge ab-
héngig. Aus diegen Griinden wird beim Aufzeichnungsverfahren MFM eine Verschiebung (Pri-
compensation) der Schreibimpulse durchgefiihrt, um die Spitzenverschiebung in gewissen
Grenzen auszugleichen. Die im Adapter eingesetzte Précompensationsschaltung fithrt eine
Verschiebung an den kritischen Stellen, d. h. an den Ubergéngen von max. Bitdichte auf
grifere Bitabstdnde (3 ps und 4 ps bzw. 6 ps und 8 ps) und umgekehrt, um 200 ns bzw.
400 ns durch.

5.5. Lesesteuerung

Der Grundbestandteil der Lesesteusrung ist eine PLL=Schaltung (phase lock loop-Fhasen=
regelschleife), die miit einem 16=-stelligen Bin#rzdhler A13 gekoppelt wird.

Die PLL haet die Aufgabe, die Lesedaten (RD) zu synchronisieren, d. h. die Langzeit-
schwankungen der BitabstEnde infolge Gleichlaufschwankungen des Antriebssystems der
Diskette auszugleichen. Die PLL besteht aus Vergleicher, Ansteuerung (D/A-Wandler), VCO
und Teiler.

Der VCO (voltage controlled oszillator - spannungsgesteuerter Oszillator) schwinkt auf
der durch R21 einzustellenden Grundfrequenz von 2 MHz. Diese Frequenz #ndecst sich je
nach Ergebnis des Vergleiches des Tekt-Daten-Gemisches RD mit der halben VCO Frequenz.
Somit liegen die Takte T1 (Lesetakt) und ZT (Zwischentakt) sténdig synchron zu den
Lesedaten,

15
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k-

Teiliar VCO-Takt
RD ;
———== Vergleich D/A VCO
Tl -~ &l
Abb, 8

Blockschaltbild PLL-Schaltung

Die Decodierung der Schreibdaten fiir die PrHcompensation geschieht im A3.4. Das Ein-
schalten der Pricompensationsschaltung erfolgt durch das Signal PRE, das beim MF 6400
ab Spur 43 und beim MFS aeb Spur 25 vom Mikroprogramm bereitgestellt werden muB.

Die Ausgangssignale TR (A3.4/12) und PV (A3.4/10) bestimmen die Richtung der Verschie-
bung.

PR = 0 - Schreibimpuls wird verzigert
PV = 0 - Schreibimpuls wird vorverschoben

In einem 8 Bit-Datenselektor (A20), dessen AdreBeinginge AO = A2 vom Zidhler A19 gesteu=-
ert werden, erfolgt in Abh#ngigkeit von den Zustdnden an den Eingédngen 1 bis 3 die Bil=
dung des Schreibtaktes (A20/05). Mit der 0-=1-Flanke von A20/06 wird das FF A412.1 ge-
kippt, dessen Ausgang 09 den Datenselektor sperrt. Damit wird die Bildung eines weiteren
Schrelbimpulses innerhelb eines Zyklus des Zi#hlers A19 verhindert. Sein Ausgang P1
{(A19/12) hebt die Sperre wieder auf.

Aller 16 Takte wird im Bitz#hler A13 zum Zeichen, daB ein Byte abgearbeitet wurde, der
Ubertrag P1 erzeugt (A13/12), der , durch einen Tekt des A19 gesteuert, im FF A12,3/06
das Signal ASTE bzw. V (412.3/05) bildet. Das FF wird mit der nichsten Flanke des
Schreibtaktes riickgesetzt. Wihrend des Lesens ist es gesperrt.

Der Tekt C2 fiir die Paralleliibernshme des nidchsten Bytes ins Schieberegister entspricht
dem negierten Schreibtakt.

Wird die niedrige Frequenz, die 500 kHz betrigt, eingestellt, vergrbBern sich die Werte
fiir die Spitzenverschiebung und die Impulsbreite des Schreibtaktes auf 400 ns.

Der D-Eingeng des FF (A12.3) ist mit MK1 beschalten, so daB unabhingig von RD log.1 in
das Schieberegister eingelesen werden kann. Damit kOnnen die St8rflecke vor und nach
dem Datenfeld mikroprogrammgesteuert ilberlesen werden.

T1L = Mit dem Signal HF 1&Bt sich die Frequenz des Lesetaktes einstellen:
HF = 1 Frequenz T1L = 1 MHz
HF = 0 Frequenz T1L = 500 kHz
= wihrend des Schreibems ist der lesetakt = 1
= Der Lesetakt schaltet den Zdhler A13 mit dessen Signal P1 BSTB des Daten=PIO
gebildet wird,

ZT - Die Riickflanke des Zwischentaktes kippt bei AM = 1 das Marken-FF (A12.4)
= Seine Verkniipfung mit RD schaltet das FF A12.3, dessen Ausgang 08 der serielle

Eingang des Schieberegisters iste.
-~ Bei der Arbeit mit der niedrigen Geschwindigkeit besteht der Zwischentakt aus

3 Einzelimpulsen. Damit wird garantiert, daf auch bel Kurzzeitschwankungen
® 20 % des RD=-Signals, diese noch sicher erkannt wird.
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Bildung des seriellen Eingangssignals ES fir
das Schieberegister bei niedriger Frequenz

Der Ablmuf des Lesens ist folgendermaBen organisiert:

Die AnschluBsteuerung wird durch den Steuer-PIO auf das Erkennen einer Marke programmiert
{siehe Punkt 5.3.).

Nech Auswertung des Datenbytes der Marke wird beil positiven Ausgang (Marke erkannt) das
Signel AM mit dem ZT-Takt verkniipft. Das entstandene Signal setzt einmal das Marken-FF
(MKE = 1) und zum anderen den Zghler (A13). Mit dem nZchsten T1L—Taktimpuls wird der Pi-~
Ausgeng des Z#éhlers O. Am Ausgang A6.4/06 entsteht BSTB, das die Ubernahme des Daten-
bytes der Marke in den Daten-PI0Q veranlaBt. Der Zghler und das Schieberegister werden
mit C1 (= T1L) weitergeschalten. Nach 16 Takten entsteht erneut BETE und das ndchsts
Datenbyte wird Ubernommen usw,. Die Beendigung der Dateniibertragung erfolgi mit dem
Riicksetzen des Marken=-FF durch MR oder durch Abschalten von STR.

Weiterhin besteht die Moglichkeit des sofortigen Umschaltens auf Schreiben durch V£ =0
- Abschelten von T1p {(A6.4/11) - und ¥R = 0 (Sperren von BSTB).

5.6. Synchronisation der Dateniiberiragung

5,601, Arbeit im DMA-Betrieb

Die AnschluBeinheit ist haupts#chlich fiir diese Arbeitsweise konzipiert. Mit ihr ist
eine effektive Nutzung der Folienspeicher als externerDatenspeicher mdglich.

Die ZRE K 2526 besitzt zwei Mikroprozessoren, wobei der zweite als programmgesteuerter
DMi-Kanal arbeitet. Des Abschalten der zentralen CPU und die Umschaltung des Datenbusses
auf die 2, CPU erfolgt durch das Signal BOUSHQ.

BUSRQ wird gebildet, wenn der Daten-PIO zum Datenaustausch mit dem Bus bereit ist. Seine
Bereitschaft zeigt er durch RDY an. BUSRQ wird durch BTR unterdriickt. In einem 1 aus 8~
Decoder (A3.3) werden die Signale ERDY und BRDY ausgewertet. Bei entsprechender Codie-
rung entesteht das Signal BUSRG (A7/08).

19
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Wahrhzitstabelle

Signsl Codierung
BRDY (40) o o)
ARDY (41) 0 9) 1
llasse (4A2) 0 0 0
BUSRQ = L 0 bei entsprechender

WALT 0 = = Briickenbestiickung
aktiver Ausgang A3.3 00 01 02

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

Ausgang 00: ARDY = 0, BRDY = O
Bildung des WAIT-Signals = Warten auf die Ein- oder Ausgabe des néchsten
Bytes

Ausgang O1: ERDY = 0, BRDY = 1
Lesen - Ausgabe eines Bytes vom PIO an den BUS

Ausgang 02: ARDY = 1, BRDY = O

Schreiben - Ubernshme eines Bytes vom BUS an den PIO

5.6.2, Synchronisation mit WAIT - ohne Simultanarbeit

Beim Einsatz des Adapters in zeitunkritischen Ger#ten besteht die MSglichkeit, die
Dateniibertragung mit WATT zu synchronisieren.

Die Bedingungz zur Bildung von WAIT sind am Decoder A3.3 der Wahrheitstabelle (56601.)
zu entnehmen. Die erforderliche Briickenbestiickung ist im Punkt 5.6.3. ersichilich.

Bedingungen fiir WALT und RDY: €8 = O - Auswahl (Daten-PIO = RDY)
¢/D = 0 - Dateniibertragung
STR. = i

I

Das vom Systembus bereitgestellte Signal TORQ wird bei dieser Arbeitsweise nur auBer-
halb des WAIT-Zustandes auf der Steckeinheit wirksam.

5.6.3. Briickenbestiickung der Synchronisationssteuerung

Die erforderliche Betriebsart wird durch Einldten von Briicken eingestellt.

Betriebsart Briicken zwischen den LEtpunkten
BUSRQ 17-19, 20-22, 24=27, 7-8, 9-10, 2-3, 25-28
WAIT 18-19, 21-22, 23-26, 27-28, 9-8, 6=T7, 1=2

AuBerdem sind die Briicken W3 (entsprechend der gewlinschten Adresse) sowie W2 und W10
zu bestiicken,
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5.7 Ubertragungsfehler

Mit dem Starten dexr Dateniibertragung erfolgt stidndig eine Kontrolle des Informations=
austausches zwischen Daten-PIO und Systembus bzw. Schieberegister.

nfl. . ho SP o4 T
BRDY T104 o——a S E
A8.2 L9l |y [—
BSTB g? c i3 06 12| ¢ 1
22 P 1
= 3| Toop O 140,02 A
; spol 0S| TE A6.3 AB1
ARDY 01 {7104 |92 20| T17
AB2 T 2
l 13 1C 1]}
ASTB rlazz P
STR
Abb. 11

Bildung des Signals Fehler

Mit STR wird der Grundzustand der FF's (412.2) definiert.

STR 0 F& =1 Speicherkreis geltscht
STR = 1 Kontrolle auf Ubertragungsfehler

Ubertragungsfehler beim Lesen: ¥4 = 0, wenn BRDY = O bei der O-1-Flanke vcn BETE

Das nédchste Byte wird in den Daten-PI0 iibernommen, bevor die CPU die Daten abgefordert
hat und RDY wieder gesetzt iet.

Ubertragungsfehler beim Schreiben: FE = 0, wenn ARDY = O bei der O-1-Flanke von A51B

Das ndchste Byte soll in das Schieberegister iibernommen werden, obwohl die CPU das neue
Byte noch nicht bereitgestellt hat. Das Fehlersignal F& liegt am Steuer-PI0O an und kann
dort ausgewertet werden.

5.8. Steckerbelegung ] Vs kS 7 igtffﬁgmh”\ glaa L7
¢ Q

Der AnschluB X3 guf der K 5122 bildet die Verbindung zum Leufwerk MF 6400,

Belegung Bemerkung Belegung Bemerkung

A1 00 ¢ & B1 oo 0

A2 T I AW B2 D L
A3 R J 1N B3 BEE /LER ¢
Ad Fojols B B4 TED 3
A5 BET LErq BS ip] :
A6 RDYL s B6 VE

AT 57 BT ICRT 1
A8 00 g B8 7o) 78] ¢
A9 Rz LK e B9 ITKT .
410 00 &g B10 sl
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1. Beschreibung der PLL-Schaltung

1.1. Prinzip

Die in der Beaschreibung verwendeten Abkiirzungen haben folgende Bedeutung:

PLL - phase lock loop, Phasenregelkreis, Phasenregelschleife
VCO - voltage controlled oscillator, spannungesgesteuerter Oszillator
PC -~ phase comparator, Phasenvergleicher

Die PLL ist ein Regelsystem, dessen Aufgabe darin bestehit, einen Oszillator in Freguenz
und Phase mit einem Eingangssignal zu synchronisieren. Sie erzeugt also Taktimpulse, dic
in fester Relation zum Eingangssignal stehen.

Die PLL besteht aus vier Funktionsbldcken. Diese sind der PC, TiefpaB, VCO und Teiler.
Abb. 1 zeigt das Blockschaltbild eines PLL-Systems.

Up Tiefpe - vCo 0 g

,

Abb. 1
Blockschaltbild

Liegen keine Eingangsdaten an (KD = 1), schwingt der Oszillator auf seiner Grundfrequensz
fﬂ. Mit dem Anlegen des Eingangssignals vergleicht der PC Phase und Frequenz des Eingangs-
sigqals mit der geteilten VCO-Frequenz und ermittelt daraus eine Fehlerspannung Ue. Sie
ist das Verh#dltnis von Phase und Frequenzdifferenz zweier Signale. Der TiefpaB wandelt

das digitale Fehlersignal in eine Gleichspannungsdifferenz um, die durch einen Operations-
verstdrker verstdrkt und an den Steuereingang des VCO gefilhrt wird. Die verstdrkte Fehler-
spannung verdndert die VCO-Frequenz solange, bis diese mit der Frequenz der Eingangsinior-

" mation identisch ist. Die PLL ist damit "eingerastet™.

Eine Phasendifferenz zur Erzeugung der Fehlerspannung bleibt bestehen. Damit wird garan-
tiert, daB die PLL eingerastet bleibt und Schwankungen des Eingangssignals folgen kann.
Fiir die PLL sind folgende statische und dynamische Stabilitdtsgrenzen definiert:

Haltebereich (hold-in~-range)

Fangbereich (lock-in-range oder capture range)
Ziehbereich (pull-in-range)

Ausrastbereich (pull- out-range)

Der Haltebereich ist derjenige Bereich, innerhalb dessen die PLL statisch stabil arbeiten
kann. In der Praxis wird der Haltebereich durch denjenigen Frequenzbereich definiert, der

durch VCO ausgesteuert werden kann.
Der normale Betriebsbereich sollte der Fangbereich sein. In ihm erfolgt das Einrasten

innerhalb einer Schwebung zwischen Eingangs- und Ausgangssignal.

Innerhelb des Ziehbereiches ist das Einrasten der PLL nach einer endlich langen Zeit ge-
wihrleistet. Die VCO-Frequenz "schaukelt" sich in einer gewissen Zeit (pull-in-time) auf
den Wert der Eingangsfrequenz auf.

Der Ausrastbereich ist der maximale Frequenzsprung, der am Eingang angelegt werden kann,

23



ohne daB des System ausrastet. Rastet die PLL infolge eines Stdrimpulses einmal aus, =o
wiirde das System mit einem Ziehvorgang wieder einrasten. De dies unter Umstidnden sehr
lange dauert, beschrdnkt man in den meisten Fillen den Arbeitabereich auf den Fangbe-
reich.

staiische Stabilildisgrenze
dynamische Stabilitdisgrenze

Haliebereich
Ziehbereich

Ausrastbereich

Fangbereich

o for2 S

normaler ]
2 Belriebsbereich

Betrieb in diesem Ber. nichl méglich

Belrieb in diesem Bereich nicht empfohlen, da dynamisch unstabil

Abb. 2
Statische und dynamische Stabilitétegrenzen

1.2. Schaltungsbeschreibung

Das ﬁﬁ;Signal gelangt iiber die Widersiandskombination (R8.4, R9.2) an den Schmitt-Trig-
ger-Bingang des monostabilen Multivibrators (A15), der die Aufgabe hat, einen Impuls mit
einer Breite von 780 ne zu erzeugen. Der Ausgeng des UV's (A15/06) ist an den Phasenkom=-
parator gefiihrt, der aus zwei NAND-Gattern (A6.5/11, A6.5/08) besteht. Der PC vergleicht
die Eingengsdaten (RD) mit dem durch das FF (A12.5) geteilten VCO=-Takt. Die Ausginge des
PC - Phase A und Phase B {46.5/11, A6.5/08) gehen zu zwei symmetrisch aufgebauten Tief-
paf-Filtern, die aus den Widerstianden R17.2, R5.1 sowie dem Kondensator C5.1 auf der
einen Seite und R17.1, R5.2 und C5.2 auf der anderen Seite gebildet werden. Die Filter-
ausginge liegen &n den positiven bzw. negativen Eingingen des Operationsverstérkers
(418). Die Verstérkung des Operationsverstirkers wird durch die Widersténde R19, R20 be-
stimmt. Sie sind so ausgelegt, daB ein meximaler Regelbereich des VCO erreicht wird. Der
Regelbereich des VCO bestimmt die GrdBe des Fang- und Haltebereiches maBgebend. Die Di-
mensionierung der Konstantetromquelle (V1T, R7, R21, CB) und die Schaltschwelle des Kom-
parators (A16) bestimmen die Grundfrequenz fo des VCO. Sie wird mit dem Dickschichtein=-
stellregler R21 auf 2 MHz t14 eingestellt. (RD = 1).

Mit R9.1 und V2.5D wird der Transistor V1T auf seinen Arbeitspunkt eingestellt. Uber dis
Emitter-Kollekitoratrecke flieBt ein konstanter Strom, der den Kondeneator C8 aufléddt.
Wird die Schwellspannung des Komparators erreicht, erscheint an dessen Ausgang log. 1.
Dadurch werden das Gatter von A9.1 umgeschaltet und der Kondensator C8 iiber den Wider-
gtand R2 gegen Masse entladen. Gleichzeitig wird durch Verdnderung des Spannungsteilers
R14/R12.2 ~ R4 iiber A9/10 parallel zu R12.2 gegen Masse - die Referenzspannung des XKom-
parators (A16/11) herabgesetzit. Unterschreitet die Spannung iiber C8 den Wert der Refe-
renzepannung, schaltet der Ausgang (A416/09) wieder auf O und der Vorgang kenn mit einer
Kondensatoraufladung von vorn beginnen. Andert sich nun die Spennung an der Basis des
Transistora V1T infolge einer von fo abweichenden Eingangsfrequenz, so wird auch der
Ladestrom des Kondensators veréndert. Das wiederum ruft eine Verdnderung der Zeltkon-
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stante und somit der Prequenz des VCO hervor.
In den folgenden Impulsdiagrammen sind eingerastete PLI-Systeme bei unterschiedlichen

Eingangsfrequenzen dargestellt:

RO (Atsi08) [ | === o=}
veo 1A nnnraonnn
woziazsiosr [~ | [ LT L ML LMoo

Phase Afassim) | [ L] =]
Phase B (A 6.5/08) || b L

Diagramm 1 VOO = 2 MHz ED = 500 kHz

RO o s SO cmseey SOV e BEEC
vco | II " " " “ " " " “ " || ||
vcorz FEFEFL P LT ERET

masea T LI U LI UL
Phase B L [ L

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

RD T e B = Egern iy

veco oo RN N 01 -0

vCO/2 - e S0 eh St (B RS D Siaiie SRE il il
Phase A U U 1
Phase B B ) o l [

Diagramm 3 VCO = 760 kHz XD = 380 kHz

1.3. Priifung der PLL-Schaltung

In der Fertigung erfolgt die Priifung der PLL-Schaliung mit dem Wobbelgenerator WG 500,
der speziell fiir diesen Anwendungsfall entwickelt wurde.
Steht dieses Ger#t nicht zur Verfiigung, kbnmen einige siatische Messungen mit folgenden

MeBgerdten durchgefilhrt werden:

Oszillograf
Zédhler
Impulsgenerator
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Die AnschluBsteuerung muf mit folgenden Signalen und Spannungen beschalten werden:

Steskverbinder X1 A1/C1 = Masse
415 = 5N
A28/C28 = 12 P
A29/C29 = 5 P
Steckverbinder X3 Bi13 = RD Brilcken 29«30 und 31=32

1.3.1. Uberpriifung der VCO-Frequenz (2 MHz £ 1 %) - BF = 1

Zéhler an Steckverbinder X2 ~ C16 oder Brilcke 23-24 (MP2) anschlieBen.
Korrektur der VCO-Frequenz mittels R21.

1.3.2. Statische Priifung

Impulsgenerator an KD - X3/B13 anschlieflen.
Folgende Impulsform einstellen:

2us

0.6 ps

i S

Oszillograf an X2 - C16 (MP2) und MP3 (RD) asnachlieBen. PLL ist eingerastet, wenn VCO-
und RD=Freguenz synchron laufen, d. h. jeder 4. VCO-Tektimpuls muf innerhelb der RD=-
‘Information liegen.

2us

a1 s o [

RD (78us
e SUERED e SN

RD

e N NANLONAALTER

Durch Versindern der RD-Frequenz léft sich der Halte- und Zishbereich enndhernd bestim-
men. Eine dynemische Messung, die erst eine Auseage iiber die volle Funktionsfihigkeit
der PLL-Schaliung geben kann, erfolgt mit dem Wobbelgenerator WG 500.
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I¥. Kurzzeicheniibersicht

Kurzzeichen

ABO ... ABT

IEI
IEO
INT
I10DI
IORQ

STR
SYN
TO

SRES

28

englisch

adresa marker

A-ready

A-atrobe

bus acknowledge input
bus acknowledge output
B-ready

B-strobe

bus request

clock

cyclic redundancy check

fault adapter
fault reset
head load

identizing label
interrupt emable input
interrupt enable output
interrupt

input/output disable
input/out request

index

lock

mark
mark reset

phase lock loop

read date

ready

step direction
select
step

track 00
write data
write enable
write prodect
write

deutach

Adressenbus

Adressenmarke

Quittungesignal des PIO Tor A
Steuersignal des PI0 Tor A
Buz-Bestdtigung-Eingabe
Bug-Bestatigung~Ausgabe
Quittungssignal des PIO Tor B
Steuersignal des PIC Tor B
Bues anfordern

Takt

zykligches Priifzeichen
Steuersignal fiir U 216
Eingang Schieberegister (seriell)
Fehler Adapter

Fehler riicksetzen

Kopf laden

hohe Frequenz
Identifikationsmarke
Unterbrechungsgenehmigung Eingabe
Unterbrechungegenchmigung Ausgabe
Unterbrechung

Eingabe /Ausgabe abschalten
Eingabe/Ausgabe anfordern
Index

verriegeln

Maschinenzyklus

Marke

Marke erkannt

Marke riicksetzen

MeBpunkt

Phagenregelschleife
PréEcompensation riickwirts
Précompensation vorwdrts
Lesedaten

Bereitschaft

Riickkopplung

Schrittrichtung
Laufwerksauswahl

Schritt

Start

synchron

Spur 00

Schreibdaten
Schreibgenehmigung
Schreibschutz

Schreiben
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