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1e
Eurzcharakteristik

Die Anschlufisteuereinheit ADA - K 6022 dient zum Anschlug
von pearipheren Geridten mit dem Stenderd-Anschlun robotron
1000/1 en den Mikrorechner K 1520, Der Anschlul ATA —— Peri-
pherie erfolgt durch Interfacekabel {=s. Pkt. 3.5.).

2.

Technische Daten

Steckeinheitenabmessungen:

Steckraster:
Steckverbinder:

Bineatzklasaes:
Stromversorgung:

Kandle je Steckeinheit:

thertragungsbreite:

{pro Xanal zum
Standard-=-Anschlugd
rototren 1000/1)

Steuersignale:

(zum Standard-AnschluB
robotron 1000/1)

215 mm x 17C mm

20 mm

2 x 58polig, indirekt, Bauf, 304-58

TGL 29331/03 bazw,

2x S58polig, direkt

TGL 29331/01

2x 39polig, indirekt, Beuf,402-39

TGL 29331/04

(SIF 1000-Anschlug)

5/60/30/95/10-1E

5V s+ 5%, typ. 0,9 A

12V+5%, typ. 0,1 4

2 unabhingig voneinsnder arbteiten-

de Kenkle

1 Ausgebekenal

1 Eingebeksnal

8 Detenbits (/DAT-A bzw. /DAT-E)

3 Kommandobits (/KOM-A bzw,
/KOM=E)

3 Stetusbite {/S5TA-4 bzw. /STA-E)

1 Paritdtetit (/PA-A bzw., /PA-E)

/RUF-A, /RUF-E, /END-A, /END-E,

/GES-E
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Signalperel (KMEZ):

Belastuny der Augrangs—
leitungen:

Bin- und Ausganca-
leiftungen zum systembus
des MR K 1520:

Ubertrrgungsgesce! windig—
keit:

Utertrapungsentfernung:
Adressierun;; der
Steckeinheit:

Gerdteanachlull:

High-Fotentisl: 6,5 ... 12 V
Low-Fotential: 0 ... 0,5V

rex, 3 mlA o bel 12V

8 Adressenleitungen (ALO ... AB7)
(Bingiinge Low-Power-3chottky-TTL)
8 Datenleitungen (DBO ... DBT)
(Ein/Ausginge Low-Power-Schottky—
L)

4 Steuerleitungen (/M1, /IODI,
/RESET, TAKT)

{EingEnge Low-Power-Schottky-TTL)
3 Steuerleitungen {IORY, /RD, INT)
Beloatung: 2 persllelliegends Ein-
bzw. Ausginge der PIO-Beusteine
Q301

2 Steuerleitungen fiir Verdrshtung
der Prioritdtskette (IEI, /IED)
(TTL-Eingsngs- bezw., Ausgange-
pegel)

Z 20K Byte/s (B Bit-parellel ohne
Paritatstit)

> 5K Byte/s (8 Bit-parellel, mit
Parititabit)

nex, 20 m

Durch interne Wickelverbindungen
euf den Programmiersbtenen X6 und
X7 kbnnen 32 Adressen susgewdhlt
werden.,

Standerdanschluf 1000/1 (SIF 1006)
realisiert durch 2 x 39polige
Steckvertinder nech TGL 29331/04,
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3
Funktionsbeschreibung

3- 1.
Verwendungszweck

bis AnschluBsteuereinheit ADA - K 6022 ist fiir den Anechluf
voa SIF 1000 Gerdten an den Mikrorsechner K 1520 konziplert.

An die Ein/Ausgabekandle der 3teckeinheit kénnen 1 Ausgabe-
gerdt und 1 Pingebegerdt engeschlosaen werden., Die Steckein-
heit wird unter Beachtung der Prioritidten steckplatzunabhin-
glg an den Systembus angeschlossen, Der Datensustausch zwischen
der ADA und den peripheren SIF robotron 1000-Gerdten erfolgt
tiber den programmierbaren Perallel-Eingabe/Ausgabe-Interface-
baustein Q301 (PIO). Datei wird der Datensustasuvach grundsitz=
lich interruptgesteuert durchgefiihrt.

Em kommen die folgenden Betriebsarten des PIO-Bausteins Q301
zur Anwendung:

Fiir die Ausgabe: Batriebsart Byte-Ausgasbe und
Betriebsart Bit-Ein/Ausgabe
Fir dis Eingsba: Betriebeart Byte-Eingabe und

Betriebsart Bit-Ein/Ausgabe

342.

Funktion

Die ADA besteht aus folgenden Funktionsgruppen:

~ Programmierbarer Parallel-E/A-Beustein (PIO)

- Ruf-End-Steuerung

- Adreasierungseinrichtung

- Pegelstufen (Leitungsesender und Leitungsempfinger)

- AnschluBlogik fiir Daten-, Steuer- und Adressenleitungen
vem Systembus an den Q301.

- Stetusregister
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3- 20 1-
Programmierbare Parallel-E/A-Schnittstelle

Das Kernstiick filr den Datenaustaumch zwischen der ADA und dan
peripheren Gerdten bildet der PIO-Baustein Q301 zur parallelen
Ein- bew. Aumgabe, Bel meinan gwei unabhingigen 8-Bit-breiten
bldirektionalen peripheren Interfeocekenilen (A und B) werden
die Beatriebmarten wie folgt angewendet:

Ausgabeoperation:

- Batriebmart Byte-Ausgabe (#) fiir den Detensusteusch der
Datenleitungen libar den Interfaceksnal A (Port ‘A).

- Betriebeart Bit-Ein/Ausgabe (3} fiir Kommendo-Stetus und
Priifbitleitungen liber den Interfsceksnal B (Port B).

- /RUF-A und /END-A werden Uber die beiden Quittungssignale
ARDY bzw. /ASTB ausgeteuscht,

EBingebeoperation:

— Batriebsert Byte-Fingshe (1) filr den Datenaustausch der
Datenleitungen iiber den Interfacekanal A,

~ Betriebmart Bit-Ein/Ausgebe (3) fiir Kommando-, Status-,
Gesuch- und Prifbitleitungen iiber den Interfacekenal B,

~ /RUF-E und /END-E werden i{ber die beiden Quittungasignale
ARDY bzw, /ASTB aumgetauscht,

Jeder belden Port kann durch Steuerworte von der ZRE aus
programmisrt werden. Fir Ein- bzw, Ausgebekandle ist die
3ignalbelegung des Port B folgende:

7 6 |5 |4 3 2|1 |o
Ausgabe Status Prifbit Kommando
- A3] 2| a1 PAA A3, a2 [A1
Priif- Statuns Gesuch Kommando
bit
PAE EBJ E2| B1 E A3] A2 IA1
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3. 20 2.
Ruf-End-Steusrung

Die Ubertragungezyklen zwischen ADA und Peripheriegerit
{(RUR-END-Steuerung) werden iiber eine Zusatzlogik durch die
Signale ARDY und /ASTB gebildet.

Die Statusaignele werden in einem Schaltkreis gespeichert,
der mit RUF gesteuert wird. Sie sind Uber Port E abfragbar,

Ausgabe:

Das vom PIO-Beustein Q301 sktivierte Signal ARDY gelangt Uber
einen flankengesteunerten Speicherschaltkreis en eine Leufzeit-
kette. Liegt an der Laufzeitkette auBerdem des nichtaktive
Signal /BEND-A an, so wird 8 Systemtakte nech dem Auftreten

von ARDY dee Signal /RUF-A zum perlipheren Gerdt gesendet.

Dabei ist garantiert, dag die Daten eingeschwungen sind und
vom peripheren Gerdt ibernommen werden konnen, Aktiviert die-
sas dann des Signal /END-A, so wird der EBingeng der Laufzeit-
kette gesperrt, der flankengesteuerte Speicherschaltkreis riick-
gesetzt und demit 8 Syetemtokte danech /RUF-A inektiv. (Da-
durch ist garentiert, da8 des Signal /RUF-A 'in einer Zeit »3,3
aktiv ist)., Wehrend der Zeit /RUF-A = sktiv und /END-A = sktiv
wird des Signal ASTB gebildet. In der Zeit /RUF-A = aktiv kenn
des Stetusregister geladen werden. Wird sus irgend einem Grunde
dem Signal /END-A nicht sktiviert, ®o kenn men programmtech-
nisch den flankengesteuerten Speicherschaltkreis liber Einlesen
des Status (Eingatebefehl Port B) rlcksetzen. Damit wird das
Signal /RUF-A inaktiv, und ein neuer Ausgabezyklus kann gestar-
tet werden.

Eingaba:

Nach dem Ende einer Dateniibertregung ADA-ZRE (beim Beginn eines
Bingabeprogramms ist dieses 1. iihertregene Zeichen ungiiltig)
wird das Oignal ARDY sutomatisch vom PIO-Beustein aktiviert.
Dieses Signel gelangt Uber einen flankengesteuerten Speicher-
schaltkreis an eine Laufzeitkette. Liegt en der Leufzeitkette
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aufler dem nichtaktiven Signal /END-E en, 8o wird 8 Systemtakte
nach dem Auftreten von ARDY des Signal /RUF-E zum peripheren
Gerdt geswendet. Damit kann dae periphere Gerdt zur ADA senden
und des Signel /END-E aktivieren. Durch dieses Signal wird der
Bingeng der Laufzeiltkette gesperrt, der flenkengesteuerta
Speicherscheltkreis rickgesetzt und demit 8 Systemtskte danach
/RUF-E inektiv. (Dedurch ist geranticrt, deB das Signel /RUF-E
in einer Zeit > 3,3;L5 aktiv iet). In der Zeit /RUP-E = aktiv
iet es mdglich, das Statusregister zu leden., Wihrend der Zeilt
/RUP-E = aktiv und /END-E = aktiv wird das Signel /ASTB sktiv,
und die Daten werden in dea Eingoeberegister des Interfecebau-
steins geleden,

Wird /ASTB inaktiv, a@o bildet der PIO-Baustein ein Interrupt-
signel und stellt das Signal ARDY auf inaktiv, Wird sus irgend
einem Grunde das Signel /END-E nicht aktiviert, so kenn man
programmtechnisch den flankengesteuerten Speicherschaltkreis
Uber Einlesen dems Stetus (Fingatebefahl Port B) riicksetzen,
Damit wird das Signal /RUF-E inektiv, und ein neuer Eingabe-
z2yklus kenn gestartet werden.

Verbindet der Anwender der ADA X 6022 auf der Programmierebens
X9:1 mit X8:2, =0 gilt fiir die Programmierung der Bingsbe der
oben beschriebene Ablauf.

Wird X9:1 mit X8:1 verbunden, besteht vom Anwender die Mig-
lichkeit, die folgende Zusatzfunktion der ADA K 6022 zu nutzen:

Im ohen beschriebenen Ablauf wird durch ARDY direkt /RUP-E
aktiviert. Die Zusetzfunkiion besteht Jetzt darin, deB dam
Signel /RUF-E erst denn aktiviert wird, wenn im Progremm dem
Eingabvebefehl fiir die Daten ein Befanl "Aupsgabe-Daten-Port A"
folgt. Damit besteht die Mdglichkeit, nach teliebigen Deten-—
litertragungen des Signal /RUF-E nicht wieder aktiv werden zu
las=en und das Eingebeprogramm fir das periphere Gerdt exakt
beendet zu kinnen,
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3. 2. 3-
Adressierungseinrichiung

Der Adressenbereich der niederwertigen Adresmsen ABO ... AB7
wird zur Eingabe-Ausgebe-Adressierung und sur Syeckeinheiten-
auswahl benutzt.

Dap Adressenbit ABQO widhlt den entsprechenden Interfacekanal
{Port) des ausgewihlten PIO-Bausteinek aus,

(ABO = "low" £ Interfecekansl 4;
ABC = "High"f Interfacakenal B).

Dee Adressenbit AB1 legt feet, ob des jeweilige suf den Daten-
leitungen liegends Wort ein Daten- oder ein Steuerwort ist.
(AB1 = "Low" & Datenwort;

AB1 = "High"Z Steuerwort)

Durch dee Adressenbit AB2 erfolgt die Auswahl des jeweiligen
zu benutzenden PIO-Bausteins

(AB2 = "Low" 2 Baustein 1 (PIO1)

AB2 = "High™ £ Baustein 2 (PIOZ2))

Die Adressisrung der Steckeinheit erfolgt durch die Adressen-

bite AB3 ... AB7 mit Hilfe von Wickelverbindungen auf den
Programmierebenen X6 und X7.

3'2.3.1.
Die Zuerdnung der Adressenbits bel der Adressierung der
PIC auf der ADA K 6022

Fiur die Adressierung auf der ADA - K 6022 stehen die Adrefbita
ABQO - ABT zur Verfilgung.

1. Tetrade , 2. Tetrade
lAB'T AB6 ABS 1&331 332 AB1 .ABOi
frei wihlbare Bits zur Bits fiir die baustein-

Bteckeinheitenadresslerung apezifische Adrsmsierung
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- ABT - AB3 mind beliekig variierbar und in Verbindung mit den
Adrefbite AB2 ~ ABO als 2 Teiraden bai der Programmierung
zu berlicksichtigen.

Adressierbereich ARO - ABT7:

ABT AB6 ABS AB4 AB3 AB2 PIO-  AB1 D/S AB@ Kansl

Bau- im

stein PIO
Prei wihlbarer Bereich @ 1 ] D [ A
zZur Steckeinheitepn- 1 2 1 3 1 B

adressierung

Zur Bildung der Steckeinheitensdressen sind Progremmisrebenen
X6 und X7 auf der K 6022 miteinander zu verbinden.

Adressierbeispiele:
1. Adresse "Ooy"

le 19 [e[oJolo s [o]
AB7 [ 5 4 3 2 1 ABO
Inhelt der Adressa "OOH":
« Port A im PIO Bedeutung siehe
» Datenwort Tatelle
« PI0O-Baustein 1 Adresmierbereich

» 8lle Bitm fiir die Steckeinheiten-
adressierung haben Nullpotential

Pir die Stecikeinheitenadresse sind suf dem Progremmierfeld
I6/X7 folgends Verbindungen zu reslisieren:

XI-10 1.12.517091.0/61



X6 7

wn—""9+ 1
my—"T4 |
(AB5)’f—”"”g ° |
e —" 3¢ |
wn—""1% |

Haben die Bitms AB7 - AB3 Nullpotential, sind die geradzahligen
Pins von X6 mit den zugeordneten Plus von X7 zu verbinden.
(Siehe Beispiel)

=0 We 1oy D WO

Wenn die Bits ABT7 - AB3 L-Potentiel haben, sind jewells die
ungeredzahligen Pins von X6 mit den zugeordneten Pins ven X7
zu verbinden (gleiche Pinpaare von X6 =ind gleichen Pinpsaren
von X7 zugeordnet).

2. Adrease “F‘JH“

Fl1‘1 1 1 @ ﬂ 1

¥

ABT 6 5 4 3 2 1 0

Inhalt der Adremsse "FQH"S

» Port B im PIO Bedeutung mieha
» Datenwort Tabells
« PI0O~Baustein 1 Adremaierbereich

. alle Bitse fiir die Steckeinheiten-
sdresse haben L-Fotentisl

Folgende Verbindungen sind suf dem Programmierfeld x6/X1
zu reelisieren:
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X6 X7
10 O 10
{AB3)-—23 O/g 3
a E;//’/,/ig 8
(AB4)Y—_ 7 7
6 8/%6
(AB5)~—5 5
(ABE)—-3 3
(ABT }——1 1

Steckverbinger
Ausgave fingabe

rﬂfTTﬂ = 1

AJA KEQ2:
fﬁam'fdrungs:%n’ef

¥é a3
ala
yrd oo
10

(3
o0
PR
Vel
Pl
210
o to
o 7o

i

Ed
jrrcte

ﬂ!d{/v}‘.’;ﬂmﬂ'ﬂf — MW er f_‘

Abb, XI/1 Progremmierfelder der Steckeinheit
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342.3.2,
Zuordnung der PIO-Bausteine zu den Steckverbindern
der ADA K 6022

Steckverbinder X3 PIO-Baustein 1; Auszsbe-Kanal
Steckverbinder X4 PI0-Baustein 2; Eingebe-Kenal

3.2.4,
Pegelatufen (Leitungsssnder und Leitungsempfﬁnger
am peripheren Interface )

Peripherieseitig wird der KME3-Pegel (D21) verlangt. Der Inter.
facebaustein begitzt Jedoch TTL-kompatihle MOS-Ein- und Aum-
ginge, wodurch flir die Anpassung an die Deripheren SIF rohotron
1000-Gerdte und zur Ubertragung auf l¥ngeren Leitungen geson-
derte Sender- und Empfingerteuatufen eingesetzt werden,

Die Sonderauagﬁnge werden durch NAND mit h¥herer Spannunga.
femtigkedt und offenen Kollektoren realisiert. Alm Leitungs-
empfinger werden Univeraelleg Empféngersch&ltkreise mit relstiv
groBem Eingangswideratand und Triggercharakteristik eingesetst,

3.2.5,
AnschluBlogik zwischen Systembus ung PI0-Baustein

Alle Adrefi- una Datenleitungen mowie ein Teil der Steuerlei-
tungen des Systembusses #ind durch spezielle Anpassungebaustedo
nes in Schottky-TTL-Technologie von den Interfaceschaltkreisen
entkoppelt,

Die Datenleitungen, die auf einen bidirektionelen Bustreiber
gefilhrt werden, sind richtungsgesteusrt,
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3. 3.
Programmlierung

Die¢ beiden unabhiingigen Interfacekandle eines PIO-Bausteinm
werden durch zwei bie flnf Steuerworte von der ZRE program-
miert. (Je nach gewlinschter Betriebsart).

Laden des Interruptvektoras

Der Interruptvektor des betreffenden Port des PI0-Baumteins
wird durch ein Programm in den PIO-Baustein geladen. Diesmer
8-Bit-Vektor wird widhrend des Imterruptbestitigungszyklusmes
von dem PIO-Baustein, der momenten dile h¥chste Prioritdt be-
sitzt, auf den Datenbus gelegt und demit der ZRE mitgeteilt.
In der ZRE dient der Vektor zur Adremssierung des zum entspre-
chenden Interfacekesnals gehBrenden Interruptbehandlungspro-
groamme.,

DT D6 D5 D4 D3 D2 D1 g
V7 V¢ Vs V4 V3 Vo Wy @

- D¢ wird ales Merkierungebit benutzt. Dieses Bit kennzeichnet
das Steusrwori als Interruptvektor.

~ ¥V - niederwertiger Teill einer Adresse fiir Interruptbehend-
lung.

Auswahl der gewlinschten Betriebsarten

Die PIQ-Bausteine der ADA srbeiten in den Betriebmarten @, 1
und 3 (a. Pkt. 3.2.1.). Die Betriebsart wird durch dss Ein-
gchreiben eines Steuerwortes in den speziellen Interfascekanal
des PIO-Bausteins definiert.

7T D6 D5 D4 D3 Dz Dt D@
M1 Mg X X 1 1 1 1

Be- nicht Markierungsbits kennzeichnen das
triebe- bendtigt Steuerwort ales EBetriebsartenaus-
ert wahlwort.
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Batriebsart M1{ M@

Byte-Ausgate (8) ? @

Byte-Eingabe (1 g 1

Byte-Ein/Ausgabe in ADA nicht
(bidirektional) (2) 1 [ verwendet
Bi{-Ein/Ausgabe {3) 1 1 nur Port B

Die Markierungsbits D3-D0O miissen auf "1" gesetzt sein.

Bei dar Betriebsart 3 (Bit-Ein/Ausgebe) muB nach dem PFestlegen
der Betriebsart definiert werden, welche Leitung des betref-
fenden Fort als Bingsesng oder els Ausgsng betrieben wird. Das
wird mit dem folgenden Steuerwort festgelegt:

o7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 bBg
1/0, 1/0g I/0g5 1/0, 1/05 1/0, 1/04 I/o¢

I 2 Eingeng
0 € Ausgang

B on
-

Interruptsteuerung

Des Interrupt-Steuerwort hat flir Jedes Port des folgende Format:

oy D6 D5 D4 D3 D2 iog ] g

UB UND High/ Maske ¢ 1 1 1
m8gl. ODER Low folgt

- D3 +.. Df: Die Bite definieren das Steuerwort als Inter-
ruptsteuerwort. .

- D& ..., D4: Die Bits werden nur in der Eetriebmart 3 be-
nutzt. In den ilbrigen Betriebsarten werden mie
ignorierst.

D6 - Definiert, ob in der logischen Funktion UND
bzw, ODER ein Interrupt susgeldst werden =soll
P = ODER-Funktion
1 = UND-Funktion
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D5 ~ Dde Kaneldetenleitung wird iiberwacht bel
@ suf den "low"-Zustand
1 auf den "high"-Zustend

D4 ~ 1 badeutat, daB ein Steusrwort folgen muf, wel-
ches vom Port als Maske interpretiert wird,

- D7: £ 2 Interrupt-Flip~-Flops riickgesetzt.

Interruptanforderungen werden nicht angenommen.
1 £ Interrupt-Flip-Flops gesetst,
Interruptanforderungen werden angenommen,

Faeskierungssteuerwort:

7 Dé D5 D4 D3 D2 m D
MB, MB, MB, MB, MB, MB, B, MB,

-MB, = ¢ £ Bit der entsprechenden Portleitung wird sur
Brzeugung eines Interrupt Uberwacht.

Es ist mdglich, dea Interrupi-Freigebe-Flip-Flop durch dms
folgende Steuerwort zu beeinflussen,

Y D6 D5 D4 D3 D2 Dp1 D@

UB X X p 4 g )] 1 1
mégl.

Initielisierung - Setzen Interruptvektor (untere & Bita der

Vektorrdresse) fiir Port A

= Setzen Betriebsart @ flir Port A

- Setzen Interruﬁtntcuerwort fir Port A

-~ Setzen Interruptvektor (untere & Bits der
Vektoradresse) filr Port B
nur bei Arteit mit Interrupt im Port B

~ Setzen Betrietsart 3 flir Port B

- Setzen I/0-Register

7 6 5 4 3 2 18 Bit




~ Setzen Interrupteteuerwort fir Port B
(nur bei Arbeit mit Interrupt im Port B)

- Setzen Maskisrungmssieuerwort flir Port B
{nur btei Arveit mit Interrupt im Port B)

Start Datenausgebe (Ausgabebefehl-Daten~Port A)
Abfrage Statusregister (Bingengsbefehl_Deten~Port B}

Eingabe
Initialisierung - Setzen Interruptvekior (untere 8 Bita der
Vektoradreams) fUr Port A
~ Setzen Betriebsart 1 filr Port A
~ Setzgen Interruptsteuerwort flir Port A
~ Setzen Interruptvektor (untere 8 Bits der
Vakioradresse ) flir Port B
nur bei Arteit mit Interrupt im Port B
- Setzen Betriebsart 3 flir Port B
- Setren I/O-Register

7 6 5 4 3 2 10 Bit
1111111118

- Setzen Interruptsteuerwort fiir Port B
(nur bei Arteit mit Interrupt im Port B)

- Setzen ﬁnukiarungssteucrwort flir Port B
(nur bei Arbeit mit Interrupt im Port B)

Start Datensingebe (Bingabebefehl-Daten-Port A)
Start Datensusgabe (Ausgabebefehl-Daten-Port A)
nur bei RUP.Abschaltung, 8., Pkt. 3.2.2.-Fingabe
Abfrage Statusregister (Bingsbebefehl-Daten-Port B)

3.4.
Anschiufverseichnis

Der Anschluf von SIF robotron 1000-Geriiten erfolgt iiber 39polige
Steckverbinder. (Buchsenleiste befindet sich suf der Griffssite
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der Steckeinheit). Die Belegung des indirekten Steckverbinders
i=st aus der-folgenden Aufetellung zu entnehmen:

Ausgabekanal: (Die Verteilung der Steckverbinder ist
Pkt. 3.2.3.2. zu entnehmen).

Kon~ | Signal- KEon- | Signal- Kon- | Signale
takt | neme takt name takt neme
A1 /STA-AY BO1 + 12V co1 /DAT-4A4
AQ2 /STA-A3 BO2 /RUF-A ooz /DAT-A3
AQ3 /STA-A2 BO3 - Co3 /DAT-A2
A04 - BO4 Masse Co4 /DAT-A
A05 - BOS Mamne co5 /DAT-AB
A06 - BOG Mamse co6 /DAT-AT
407 Masae BOT7 Masme Co7 Mesae
A08 - BO8 Masse co8 /DAT-AB
409 - BO9 Mamme Cco9 /DAT-AS
A10 - B10 Maase c10 /PA=A
AN - B11 - c11 /KOM=A2
A12 - B12 /ERD-A ci12 JROM-A2
A13 - B13 +57 c13 FEOM=-A1

Eingabekanels (Steckverbinderverteilung enteprechend
Pkt. 3.2.3.2,)

Kon- Signal.- Kon- Signel- Kon- Signel.
takt | name takt name takt | name
AO1 /DAT-%8 BO8 +5V - 001 JEKOM=E3
AO2 /DAT-E7 BO2 /RUP-E Cco2 /KOK-E2
AO03 /8TA-B1 BO3 - co3 /KOM-E1
404 /DAT-E6 BO4 Masse co4 -

A0S /DAT-ES BO5 Mamag cos5 -

AQ6 /STA=-E3 BO6 Manne co6 -

AQT Mamsse BO7 Masse coT NMasse
A0B /DAT-E3 BQ8 - cos -

ACY /8TA-E2 BO9 - co9 -

A10 /DAT-E2 B10 - c10 -—

XI-18 1.12.517091.0/01



Kon- 3ignal- Kon- 8ignel—~ Kon- Signal~
takt name takt name takt neame
At /DAT-B1 B11 /GBS-E c11 -

A2 /DAT-B4 B12 /END-E c12 -

A13 /PA-E B13 + 127V c13 -
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Interfacekabel

Ubersicht der Kabeltypen, die fiir den AnschluB der AnschluB-
steuereinheit ADA-K 6022 mit den peripheren Ger#ten zur
Verfigung stehen.

Kabeltyp-Nr. Kabellénge AnachlieBbare Gerdte
K 0514.01 Sm
.02 M0m
+03 15 m LBL robotron 1210
.04 20 m :
K 0515.01 5m
.02 10m LBS robotron 1215
.03 15 m und
» 04 20 m SD 1156
K 0515,05 Ldspterkabel filr SD 1156
K 0516.01 5m
.02 1M0m "
.03 15 m KMBG robotron 1250
.04 20 m '
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