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1.
Eurzcharakteristik

Die AnschluSisteuereinheit ADA - K 6022 dient zum AnschluB
von peripheren Gertiten mit dem Standard-Anschluf robotron
1000/1 an den Kikrorechner K 1520. Der Anschluf ADA —— Pgri-
pherie erfolgt durch Interfacekabel (&. Pkt. 131.5.).

2s
Teclmiache Deten

Steckeinheitensbmessungen: 215 mm x 170 mm
* Steckraster: 20 mm

Steckverbinder: 2 x 58polig, indirekt, Beuf,304-58
TGL 29331/03 bzw.
2x 5B8polig, direkt
TGL 29331/01
2x J9polig, Indirekt, Bauf,402-39
TGL 29331/04
(SIF 1000-Anechluf)

Bincatzklasse: 5/60/30/95/10-15

Stromversorgung: 5V4+5%, typ. 0,9 A
127V+5%, typ. 0,1 A

Kandle Ja Steckeinheit: 2 unebhingig voneinsnder arbeiten-
de Kenéle .
1 Ausgebekanal
1 Eingseteksnal

bertragungsbhreites 8 Datenbits (/DAT-A hzw. /DAT-E)
(pro Xanal zum 3 Kommendobits (/KOM-A bzw,
Standard-AnschluB JKOM-E)

robotren 1000/1)
3 Stetusbits (/STA-A bzw, /STA-E)

1 Paritiitsbit (/PA-A bzw, /PA-E)
Steuersignale: /RUF-A, /RUF-E, /END-A, /FWD-E,

{zum Stendard-Anschluf /CES-E
robotron 1000/1)
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Signalpegel (EME3): High-Potentiel: €,5 ... 12 V
- LDH—TU“Ktiﬂl: G o 0,5 T |

Belastung der Ausgangs- max. 3 mA bei 12 V fy

leitungens

Ein- und Ausgange- 8 Adressenleitungen (ABO .,. ABT)

leitungen zum Systembus (Binglinge Low-Power-Schottky-TTL)

des MR K 1520: 8 Datenleitungen (DBO ... DB7)
(Bin/Ausginge Low-Power-Schottky-
TTL)

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

(Eingtinge Low-Power-Schottky-TTL)

3 Steuerleitungen (IORQ, /RD, INT)
Belastung: 2 parallelliegende Ein--
bzw, Ausgiinge der PIO-Beusteine
Q301

2 Steuerleitungen fiir Verdrshtung
der Priorititskette (IEI, /IED)
(TTL-Eingenge- bzw. Ausgangs—

pagel)
tibertragungsgeschwindig- = 20K Byte/s (8 Bit-perellel ohme
keits: Paritdt=bit)
= 5K Byte/s (8 Bit-parellel, mit
Paritdtsbit)
Ubertragungsentfernung: max. 20 m
Adressierung der Durch interne Wickelvertindungen
Steckeinheit: euf den Progrsmmierebsnen X6 und
X7 kUnnen 32 Adressen susgewihlt
werden.
Gersteanschlufs Standerdenschlus 1000/1 (SIF 1000)

realisiert durch 2 x 39polige
Steckverbinder nech TGL 29331/04.
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3.
Funktionsbeschreibung

B T
Yerwandungsswack

Die AnschluBstelereinheit ADA - K 6022 ist fiir den Anschlufl
von SIF 1000 Gerditen &n den Mikrorechnar K 1520 konzipiert.

An die Ein/Ausgahbekenile der Steckeinheit kiUnnen 1 Ausgsbe-
gerdit und 1 Eingsbegeriédt angeschlossen werden. Die S{eckein-
hait wird unter Beachtung der Prioritidten steckplatzumabhin-
gig en den Systembus angeschlossen. Der Datensustsusch zwischen
der ADA und den peripheren SIF robotron 1000-Gerdten erfolgt

- fiber den programmierbaren Parellel-Eingebe/Ausgabe-Interfsce-
baustein Q301 (PI0). Dabei wird der Datensustsusch grundsites—
lich interruptgesteuert durchgefiihrt,

Ea kommen die folgenden Betriebsarten des FIO-Bausteins Q301
zur Anwendung:

Piir die Ausgsbe: Betriebsart Byte-Ausgabe und
Batriebsart Bit-Ein/Ausgabe
Fiir die Eingabe: Betriebsart Byte-Bingabe und

Betriebsart Bit-Ein/Ausgebe

1,24
Fuanktion

Die ADA besteht eus folgenden Funktiomsgruppen:

= Programmierbarer Parallel-E/A-Baustein (PIO)

- RBuf=-End-Steuerung

- Adressierungeeinrichtung

- Pegelstufen (Leitungssender und Leitungsempfinger)

- AnschluBlogik filr Daten-, Steuer-~ und Adressenleitungen
© vom Systembus an den Q301.

- Stetusregister

B 1.12.517091.0/61



-3" 2‘ 1'
Programmierbare Perallel-E/A-Schnittstelle

Des Eernetlick fiir den Datensustausch zwischen der ADA und den
peripheren Geriditen bildet der PID-Baustein Q301 zur parellelen
Ein- bzw. Ausgabe. Bei seinen zwei unabhiingigen 8-Bit-breiten
bidirektionalen peripheren Interfecekanilen (4 und B) werden
die Betriebsarten wie folgt angewendet:

Ausgabeoperation:

= Betriebsart Byte-dusgabe (§) filr den Detensustsusch dsr
Datenleitungen liber den Interfmecekenal A (Port A).

~ Betriebsart Biit-Ein/Ausgate (3) fiir Kommendo-Ststus und
Priifbitleitungen iiber den Interfscekenal B (Port B).

- [RUP-A und /END-A werden liber die beiden Quittungnuignﬂla
ARDY bzw. /ASTB susgeteuscht.

Eingabeoperation:

= Betriebsart Byte-Eingebe (1) fir den Detensustausch der
Datenleitungen iiber den Interfacekasnal A,

- Beatriebsart Bit-Ein/Ausgebe (3) fiir Xommendo-, Status—,
Gemsuch~ und Priifbitleitungen ilber den Interfecekanal B,

- /RUP-E und /END-E werden iiber die beiden Quittungssignale
ARDY bzw. /ASTE eusgetauschi.

Jeder beiden Port kann durch Steusrworte ven der ZRE esus
programmisrt werden. Fiir Ein- bzw. Ausgabekandle ist die

Signalbelegung des Port B folgende:

7 ]| 6 5~ 1 4 3 2 1 O
Ausgabe Status Priifbit Kommando
- A3 | A2 A1 PAA A3| A2 | A1
Priif- Status Gesuch Kommando
bit
PAE E3| B2| Bt E A3] A2 | A1

-6 1.12.517091.0/61



3.2.2.
Ruf-End-Steusrung

Die Ubertregungeszyklen zwischen ADA und Peripheriegeriit
{RUP-END-Steuerung) werden iibsr eine Zusstzlogik durch die
Signale ARDY und /ASTB gebildet.

Die Statussignale werden in einem Schaltkreis gespeichert,
der mit RUF gemteuert wird. Sie mind Hber Port B abfragbar.

Ausgabe:

Dam vom PI0-Baumtein Q301 ektivierte Signal ARDY gelengt Uber
einen flankengesteuerten Speicnerschaltkreis an eine Laulzelil-
kette. Liegt an der Laufzeitketts auBsrdem des nichtaktive
Signel /END-A an, =0 wird 8 Systemtakte nach dem Aufireten

von ARDY das Signal /RUF-A zum peripheren Geridt gesendet,

Dabei imt gerantiert, daB die Daten eingeschwungen sind und
vom peripheren Gerdt libernommen werden kinnen. Aktiviert die-
ses dann das Signal /END-A, so wird der Eingeng deir Leufzeit-
kette gesperrt, der flankengesteuerte Speicherschal tkreis rilck-
gesetzt und demit B Systemtakte danech /RUP-A inektiv. (Da-
durch ist garentiert, daf das Signel /RUF-A in einer Zeit 3,3
aktiv imt). WeEbhrend der Feit /RUF-A = gktiv und fEND-A = aktiv
wird des Signel ASTB gebildet. In der Zeit /RUF-A = sktiv kamnn
das Statusregister geleZen werden, Wird sus irgend einem Grunde
das Signal /END-A nicht aktiviert, mo kann men programmtech-
nisch den flankengestsuerten Speicherschaltkreis liber Einlesen
des Statua (Eingsbebefehl Port B) riicksetzen. Demit wird das
Signal /RUF-A inektiv, und ein neuer iusgebezyklue kann gester—
tet werden,

Eingabe:

Nach dem Ende einer Dateniibertrsgung ADA-ZHE (beim Beginn eines
Eingebeprogramms ist dieses 1. liberiregene Zeichen ungiiltig)
wird dap Signal ARDY sutometisch vom PIO-Beustein ektiviert,
Dieses Signal gelangt ilber einen flankengesteuerten Speicher-
schaltkreis an eine Leufzeitkette. Liegt en der Lrufzelitkette

7 1.12.517091.0/61



aufer dem nichtekitiven Signal /END-E an, so wird B Systemtakte
nach dem Auftreten von ARDY das Signal /REUF-E zum peripheren
Gerét gesendet. Damit kann des periphere Gerdit zur ADA senden
und das Signel /END-E ektivieren. Durch dieses Signal wird der
Eingeng der Laufzeitkette gesperrt, der flankengesteuerte
Speicherschaltkreis rilckgesetzt und demit 8 Syetemtakte danach
/RUF-E inektiv, (Dedurch ist gerasntiert, deB des Signel /RUF-E
in einer Zeit > 3,3 u® sktiv ist). In der Zeit /RUP-E = aktiv
iet es mBglich, das Statusregister zu laden. Wihrend der Zeit
/RUP-E = gktiv und /END-E = ektiv wird das Signal /ASTB ektiv,
und die Daten werden in das Eingoberegister des Interfacebau-
gteins geladen.

Wird /ASTB inaktiv, so bildet der PIO-Baustein ein Interrupt-
signal und stellt das Signal ARDY auf inektiv. Wird sus irgend
einem CGrunde das Signsl /END-E nicht aktiviert, so kenn men
programmtechnisch den flankengesteuerten Speicherschaltkreis
iiber Einlesen des Stetus (Eingebebefehl Port B) riickmetzen.
Derit wird des Signal /RUF-E inektiv, und ein neuer Eingabe-
zyklus kenn gestartet werden.

Terbindet der Anwender der ADA K 6022 auf der Progrommierchene
X9:1 mit XB8:2, oo gilt fir die Progreammierung der Eingabe der
oben beschrishena Ablaul. '

Wird I9:1 mit X8:1 verbunden, hemteht vum Anwender die Mhg-
lichkeit, die folgende Zusmtzfunktion der ADA K 6022 zu nutzen:

Im oben heschriebenen Ablesuf wird durch ARDY direkt /RUF-g
aktiviert. Die Zusatzfunktion besteht jetzt derin, def das
Siéhal JRUP-E erst denn sktiviert wird, wenn im Progremm dem
Eingabebefehl fiir die Daten ein Befehl "Ausgabe-Deten-Port A"
folgt. Demit besteht die Mglichkeit, nach teliebigen Deten-
{itertragungen des Signal /RUF-E nicht wieder aktiv werden zu
lassen und des Eingebeprogremm fiir das periphere Gerdt exaki
beendet zu kinnen.
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3.2.3.
Adressierungse inrichtung

Dar Adressenbersich der niederwertigen Adressen AROQ ... ART
wird zur Elngebe-Ausgehe-Adressierung und zur Sieckeinheiten-
auswahl bsnutzt,

Das Adressenbit ABO wiihlt den entsprechenden Interfacskanal
(Port) des esusgewdhlten PIO-Bausteins sue,

(ABO = ¥low" 2 Interfscekenal 4;
ABO = "High"L Interfeceksnal B).

Des Adressenbit AB1 legt fest, ob das Jeweilige auf den Deten-—
leitungen liegende Wort ein Deten- oder ein Steuerwort ist,
(AB1 = "Low" 2 Datenwort; . S asEes

AB1 = "High"= Steuerwort)

Durch dee Adreseenbit AB2 erfolgt die Auswahl des jeweiligen
zu benutzenden PI0-Bousteins

(AB2 = "Low" = Baustein 1 (PI01)

AB2 = "High" £ Beustein 2 (PI02))

Die Adressierung der Steckeinheit erfolgt durch die Adressen-

bits AB3 ... ABT mit Hilfe von Wickelverbindungen euf den
Progremmierebenen X6 und X7,

Fileala
Die Zuordnung der Adresserbitse bei der Adressierung der
PI0 auf der ADA K 6022

Piir die Adremsierung suf der ADA - K 6022 stehern die AdreBbits
ABO - ABRT zur Verfiigung.

1. Tetrsde , 2. Tetrade
IAET ARG AES IAle ﬁBE AE1 ﬂBDI
frei wihlbare Eits zur Bits fiir die bsustein-

Eteckeinheitenadressierung spezifische Adressierung

4
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~ ABT - AB3 sind beliebig veriierbar mnd in Verbindung mit den
Adregbits AB2 - ABO els 2 Tetraden bei der Programmierung
gu berlicksichtigen. '

Adressierbereich ABD = ART:

AB7 AB6 AB5 AB4 AB3 4AB2 PIO- AB1 D/S AB§ Kanel

Bau-— im

stein FIO
Frei widhlbarer Bereich @ 1 ] D A
zur Steckeinheiten- 1 2 1 bi 1 B
adressierung

Zur Bildung der Steckeinheitensdressen sind Progremmierebsnsn
X6 und X7 suf der K 6022 miteinander zu verbinden.

Adressierbeispieles:
1. Adresss "'00]1“ ]
P |ple|og|og|vlao ]y
APT B 5 4 3 2 1 ABO
Inhalt der Adresse *DUHH
« Port A im PIO 2 Bedeutung =iehs
+ Datenwort Tabelle
- PI0-Baustein 1 Adremgierbereich )

« 8lle Bite fiir dle Steckeinheiten-
adreasierung heben Nullpotential

Fiir die Steckeinheitensdremsse sind suf dem Programmierfeld
Z6/XT folgends Verbindungen .zu reaslisieren:

+
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I6 b ¢

N 10 « 10
{AB3 9e I 9
— 8 « 8
(aB)—" 7T+ 17
— 6 & 6
(AB5 5e I 5
i 4 b 4
(AB6)—" 3 o I3
2

13

—— 2 r

Haben die Bite AB7 - AB3 Nullpotentiel, sind die gersdzehligen
Pins von X6 mit den zugeordneten Plua von X7 zu verbinden.
(Siehe Beispisl)

Wenn die Bite ABT7 - AB3 L-FPotential heben, sind Jewells die
ungeradzahligen Pins von X6 mit den fugeordneten Pins wvon X7
zu verbinden (gleiche Pinpsare von X6 sind gleichen Pinpaaren
von X7 mugeordnet).

2. Adresse "IQH“

1 1 1 1 1 [ g 1

4BT 6 5 4 3 2 1 0

Inhalt der Adremse "F9,":

« Port B im PIO Bedeutung siehe
« Datenwort Tabelle
- PI_G-Bauntain 1 Adremsmsierbereich

. 8lle Bite fiir die 3Steckeinheiten-
sdresse haben L-Potentiel

Folgende Verhindungen sind euf dem Progremmierfeld X6/X7
zu realisieren:

11 1.12.517091,0/61



| X6 2
10 O
(AB3)—3 0/8
83
(AB4)—_7 v if
6§ O
(Aﬁﬁ}Hﬁ-D/‘g
4 E;###,ffﬁg
(ABE)—-3
2 O
{ABT}-—--.TC"/E

© T Steckverbinder
______._---""-‘.---—.___:____
Avsgate =, Fingabe

ST ] Xéﬁl

—
o

= M B oA =0y

)
AL0A K6022
- Bestuckungssesfe —
Y8 49
020
A6 47 o7 o.
©79 ©
i 4
P+« 1
R
o 7 0 _
Steckverbinder Steckverbinaer
A7 | _ A2 |

Abb. 1 Progremmierfelder der Steckeinheit
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Je2+3:24
Zuordnung der PIO-Bausteine zu den Steckverbindern
der ADA K 6022

Steckverbinder I%’. PI0-Baustain 1; Ausgabe-¥anal
Steckverbinder X4/~! PIO-Bausiein 2; Eingabe-Kenal

3.2.4.
Pegelstufen (Leitungssender und Leltungsempfinger
am peripheren Interfsce )

Peripherieseitig wird der KME3}-Pegel (D21) verlengt. Der Inter-
facebaustein besitzt jedoch TTL-kompetible MOS-Ein- und Aus-
ghinge , wodurch fiir die Anpassung &n die periphersn SIF robotron
1000-Cerite und zur Ubertragung suf l¥ngeren Ieitungen geson-
derte Sender- und Empféngerbeustufen eingesetzt werden.

Die Sonderesusginge werden durch NAND mit hSherer Spennungs—
featigkeit und offenen Kollektoren realialert. Als Leitungs-
empfinger werden universelle Empfidngerschel threime mit relstiv
grofem Eingangswiderstand und Triggercharekteristik eingemetzt.

342494
Anschluflogik zwischen Systembus und PI0-Brustein

Alle AdreB- und Datenleitungen sowie ein Teil der Steuerlei-
tungen des Systembusses sind durch spezielle Anpassungsbaustei-
ne in Schottky-TTL-Technologie von den Interfpceschaltkrelsen
entkoppelt.

Die Detenleitungen, die esuf einen bidirektionelen Bustreiber
gefiihrt werden, sind richtungegeateunert,

13 1.12.517091,.0/61



3. 3
Programmierung

Die beiden unabhiingigen Interfecekandle eines PI0-Bausteins
werden durch swel bis fiinT Steuerworte von der ZRE program-—
miert. (Je nach gewinschter Betriehmsart).

TLaden des Interruptvektors

Der Interruptvektor des betreffenden Port des PI0-Bausteins
wird durch ein Progremm in den PIO-Baustein geladen. Dieser
8-Bit-Vektor wird wihrend des Interruptbesidtigungszyklusases
von dem PIO-Bsustein, der momentan die hBchste Prioritdt be-
sitzt, auf den Datenbus gelegt und damit der ZRE mitgeteilt.
In der ZRE dient der Vektor zur Adresaierung des zum entspre-
chenden Interfecekenels gshBrenden Interruptbehandlungspro-

ETOmme

DT D6 D5 D4 D3 D2 D1 D¢
vT Ve V5 Ty V5 Vo V4 8

- DP wird als Merkierungsbit benutzt. Dieses Bit kennzeichnet
des Steuerwort als Interruptvektor,

- V - niederwertiger Teil einer Adresse fir Interruptbehend-
lung.

-wahY der gewlinschten Betriebsarten

Iie PIO-Bausteine der ADA srbeiten in den Betriebsarten @, 1
und 3 (e, Pkt. 3.2.%.). Die Betriebsart wird durch des Ein-
schreiben eines Steuerwortes in den speziellen Interfeceksnal
des PI0-Bausteins definiert.

p7 D& D5 D4 D3I D2 D1 D@
M1 M¥MP X X 9 1 1 1

Be- nicht Merkierungebites kennzeichnen des
triebe- bendtigt Steuerwort esls Beiriebsertenaus-—
art wahlwort.

14 1.12.517091.0/61



Betriebsart M1 Mg

Byte-Ausgebe (#) i@ @

Byte-Eingshe (1) '] 1

Byte-Ein/Ausgabe in ADA nicht
(bidirektional) (2) 1 9 verwendet
Bit-Ein/Ausgabe (3) 1 1 nur Port B

Die Markierungsbits D3-D0 miissen auf "1" gesetzt mein.

Bei der Betriebmart 3 (Bit-Ein/Ausgebe) mu8 nech dem Festlegen
der Betriebsart definiert werden, welche Leitung des betref-
fenden Port als Eingeng oder als Ausgsng bhetrieber wird. Da=
wird mit dem folgenden Steuerwort festgelegt:

Iy D6 " D5 D4 D3 2 D1 Dg
Ifﬂ'r IJ"'DE I.!"ﬂ'ﬁ Ifﬂq_ IJ’GB Ifﬂa Ifﬂ-] If‘nﬂ

I 2 Eingeng = 1
0 € Ausgeng = §

Interruptatenerung

Des Interrupt-Steuverwort hat flir jedes Port das folpende Formet

D7 D& L5 14 D3 D2 01 D@

UEB UND High/ Meske @ 1 1 1
mogl. ODER Low folgt 2

= D3 o+ Dfiz Die Bits definieren des Steuerwort &les Inter-
ruptaseuerwort.

- D6 ... D4: Die Bits werden nur in der Betriebsert 3 be-
nutzt. In den iibtrigen Betriebserten werden sie
ignoriert.

D6 — Definiert, ob in der logischen Funktion UND
bzw. CODEHR ein Interrupt nusgelbst werdern soll
P = ODER-Funktion
1 = TND-Funktion
4

13 1.12.517091.0/61



D5 - Die Kanaldstenleitung wird ilberwachi bel
£ euf den "low"-Zustand
41 auf den *high"-Zustand

D4 — 1 bedeutet, daB ein Steuerwort folgen muB, wel-
ches vom Port als Maske interpretiert wird.

- D7: g £ Interrupt-Flip-Flope riickgeset=zt.

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

Maskierungsstsuerwort:

p7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 DP

-~ MB, = f 2 Bit der entsprechenden Portleitung wird szur
Erzeugung eines Interrupt iberwacht.

Bs ist mbglich, dsa Interrupt-Freigabe-Flip~Flop durch das
folgende Steuerwort zu beeinflussen,

DY D6, D5 D4 D3 D2 D1 DP

ig:] X X X ] g 1 1
migla

Initielisiering - Setzen Interruptvektor (untere B Bite der

Vektoredrease) fiir Port A

— Setzen Betriebsart P fiir Port A

- Setzen Interruptsteuerwort fiir Port A

— Setzen Interruptvektor (untere 8 Bits der
Vektoradresse) fiir Port B
nur bei Arbeit mit Interrupt im Port B

- Setzen Betriebtsart 3 fiir Port B

- Setzen I/O0-Register

7 6 5 4 3 2 1 ¢ Bit
1111|908 @

16 1.12.517091.0/61



- Setzen Ihtarruptitaugrwurt fiir Port B
{(nur bei Arbeit mit Interrupt im Port B)

= Betzen Maskierungmsteuerwort fiir Port B
{nur bei Arbeit mit Interrupt im Port B)

Start Datensusgebe (Ausgabebefehl-Daten-Port A)
Abfrage Statusregister (Bingangsbefehl_-Deten-Port B)

Bingahe

Initialisierung - Setzen Interruptvektor (untere 8 Bits der

Vektoradremsse) fiir Port A

- 3etzen Betriebsmart 1 fiir Port A

- Setzen Interruptsteverwort fiir Port A

- Setzen Interruptvekior (untere B Bits der
Vektoradresse )} fiir Port B
nur bel Arbeit mit Interrupt im Port 3B

— Setzen Betriebsart 3 fiir Port B

- Satzen I/0-Register

7 6 5 4 3 2 1 0 Bit
1|11 |(1|1|B|B|P

- Setzen Interrupteteuerwort fiilr Port B
(nur bei Arbeit mit Interrupt im Port B)
- Setzen Mapkierungessteuerwort fiir Port B
(nur bei Arbeit mit Interrupt im Port E)
k.

Start Dateneingabe (Eingabebefehl-Daten-Port 4)
Start Datenausgebe (Ausgabebefehl-Daten-Port A)
nur bei RUP-Abacheltung, s. Pkt. 3.2.2.-Eingsbe
Abfrage Statusregister (Eingabebefehl-Deten-Port B)

Jadla
AnschluBverzeichnis

Der Anschlufl von SIF robotron 1000-Gerdten erfolgt Uber 39polige
Steckverbinder., (Buchsenleistes befindet sich suf der Griffseite
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der Steckeinheit). Die Belegung des indirekten Steckverbinders
ist aus der folgenden Aufstellung zu entnehmen:

Ausgabekanal: (Dle Verteilung der Steckverbinder ist
Pkt. 3.2.3.2. 2u entnehmen).
Kon- | Signal- Kon- | Signel- Kon- | Signal-
takt | neme tekt | name takt |neme
AD1 /STA~-A1 BO1 + 127 Co1 FDAT-A4
402 | /sTA-aA3 BO2 | /RUP-A coz | /DAT-A3
AO3 /STA-A2 BO3 - Co3 /DAT-A2
AQ4 - BO4 Mamse co4 JDAT- A1
AOS - BOS Masnme co5 /DAT-AB
AOG - BO6 Masse Co6 /DAT-AT
AOT Measoe BO7 Masme coT Heams
AOB - BOB Manse coB JDAT-AG
A0S - BOS Mapae cO9 JDAT-AS
A10 - B10 Menme c10 JPA-A
A11 - B11 - _ c11 JEKOM-A3
A12 - B12 JEID-A c12 JEON-A2
A13 - B13 + 57 C13 | JEOM=A1
Eingabekanal: (Steckverbinderverteilung entsprechend
i Pkt. 3.2.3.2.)
Kon- | Signel- Kon- | Signel=- Kon=- | Signel-
takt name takt | neme takt | name
AD1 /DAT-EB BO8 + 5%V cO1 JEOM-E3
402 | /DAT-ET BO2 | /RUP-E co2 | /xomM-E2
AQ3 /STA-E1 BO3 - co3 JEOM-E1
AD4 JDAT=E6 BO4 Liemsae Co4 =
ADS5 /DAT-ES BOS Lliansoe co5 -
ADG /STA-E3 BOE liasse co6 -
AOT Mamse BO7 Masee cov Masse
ADB J/DAT-E3 BOE - cog -
A09 /STA-E2 BO9 - co9 =
A10 /DAT-E2 B10 - C10 -
18 1.12.517091. 0/ 61



Eon- |Signel- Eon- | Signal- Eon- | Signal-
takt nama takt name takt name
A11 JDAT-E1 B11 /CES-E €11 -

A12 /DAT=E4 B12 /END-E c12 -

413 /PA-E B13 + 12 7 €13 | =

_3.54

Interfacekabel

Ubersicht der Kebeltypen, die fiir den Anschluf der Anschluf-
steuereinheit ADA-K 6022 mit den peripheren Gerlten zur

Verfilgung stehen.

Kﬁbeltypéﬂr. Easbellidnge Anschliefibare Gerdte
K 0514.01 S m

- 02 10 m

03 15 = LBL robotron 1210

« 04 20 m

.02 0m 1BS robotron 1215

«03 15 m und

.04 20 m SD 1156
K 0515.05 Adapterkabel filr SD 1156
K 0516.01 5m

« 02 10 m

.03 15 m REMBG robotron 1250
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