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I. Gerdiebeschreibung

1.1, Einordnung der Erzeugnisse

Mit den Kassettenmagnetbandgerdaten KMBG robotron K 5200 und KMBE
robotron K 5221 werden moderne und leistungsfdhige Aufzeichnungs- und
Wiedergabegerate angeboten, die als Datentragerbaugruppen in Gerdte:
systemen der Rechentechnik und Datenerfassung eingesetzt werden kdnnen.
Mit der Realisierung des international standardisierten Aufzeichnungsver-
fahrens 1SO 3407 (ECMA 34) wurden Voraussetzungen fiir eine durchgéngige
Organisation vom Erfassen bis zur Auswertung von digitalen Signalen auf
Vg”-Kassettenmagnetbandbasis fir nationale Systeme geschaffen. Gleich-
zeitig wird eine internationale Kompatibilitdt und Systemfreiheit erreicht.
Durch diese Gerdteentwicklungen ist fur die Kasseitenmagnetbandgerdte
KMBG robotron 1250-1 und KMBG 1250-2 eine Nachfolgegeneration ge-
schaffen worden.

1.2. Anwendung

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

-~ Datenspeicherung und Dotenerfassung

— Datenlibertragung, Datenpufferung

-~ Rechnerein- und -ausgabe

— Programmgeber fiir Steverungen aller Art

-~ Ergebnisspeicher an Registrierkassen, Buchungsmaschinen u. a.

Fur die oben genannten Anwendungsgebiete werden folgende Einsatzarien
unterschieden:

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

- geschlossene — Gerdtegebundene Weiterverarbeitung des erzeug-

Systeme: ten Datentragers innerhalb des eigenen Systems

1.3, Gerdtevarianten; AnschiuBisteuerung
1.3.1. KMBG robotron K 5200 (Einfachlaufwerk)

Das Gerdt besteht aus einem 3-Motorenlaufwerk mit Minimalelektronik und
der Schnitistelie [FKB (gemd? Robotronstandard KROS-R 5014). Die Band-
geschwindigkeit wird von dem Doppei-Capstan-Antrieb mit eigenem Motor
bestimmt. Der schnelle Bandtransport in Vorwdrts- und Rickwértsrichtung
wird von zwei weiteren Motoren {ibernommen.

Es ist ein kombiniertes Aufzeichnungs- und Wiedergabegerdt und kann in
Finalerzeugnissen nur als Einbaugruppe verwendet werden. Der eingesetzte
Doppeispalt-Aufzeichnungs- und Wiedergobemagnetkopf erméglicht das
Kontroilesen (Read afterwrite). Das Gerdt hat keine eigene Stromversorgung.
Benétigt werden -5V, 415V und —15V Spannung.

1.3.2. KMBE robotron K 5221 (Doppeliaufwerk)

Diese Kassettenmagnetbandeinheit besteht aus zwei KMBG robotron K 5200
und dem notwendigen Stromversorgungsmodu! in einem 19”-GefaBeinschub.
Das Erzeugnis wird als Einschub- und auch als Auftischgerdt (19”-Einschub
verkieidet) geliefert.

1.3.3. AnschiuBsteuerung

Zum AnschiuB eines KMBG robotron K 5200 oder einer KMBE robotron K 5221
an den Mikrorechner robotron K 1520 dient die AnschluBsteuerung AKB robo-
tron K 5020. Die Anschiufisteuerung ist eine zusdtzliche Steckeinheil des
Mikrorechners, und sie stelll das Bindeglied zwischen dem BUS des Mikro-
rechners und der IFKB-Schnittstelle dar. Die Ubertragung von Informations-
und Steuersignalen iber die AKB ist immer nur zu einem KMBG robotron
K 5200 méglich. ledoch kann die Funktion Riickspulen eines Gerdtes zeitlich
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Bild 1

Vorderansicht, gedHneter Kasset-
tenschacht, Darstellung der Be-
dienanzeigen und -elemente

Bild 2

1. Vorderunsicht dec Einbau-
gruppe

2. Vorderansichl der Aultisch-
variante




purcilel mit der Ubertiagung von informations- und Steuersignalen zu dem
rweiten Geral verlaufen
P den AnschiuB der Kasseltenmognetbandgerate an Gerdlesysteme  mit
anderer Rechnerbasis muB eine spezielle AnschluBsteuerung duich den Ane
wender erstelit werden.

2. Technische Daien
2.1, Mechanischie Daten

Gebrauchslage: Die Gerdate konnen nur gemal der in Bild 1-3
gezeigten bLage eingesetzt werden. Die konstruk-
tive Gestaltung der Auftischvariante der KMBE
K 5221 1aBt eine Stapetbarkeit der Gerate zu.

Gerdteabmessungen: = KMBG robotron K 5200

Ldnge 250 mm
Hohe 150 mm
Breite 140 mm

KMBG robhotron K 5221
Einbaugerdt K 5221.01  Auftischgerat K 5221.02

Ldnge 4750 mm Lange 500 mm
Breite 482,6 mm Breite 510 mm
Hohe 221,5mm Hohe 270 mm
2.2. Einsoizbedingungen
Einsatzbedingungen: EKL nach TGL 26 465
-5, --45/-1-30,95/10-~1¢

Transportbedingungen: TKL nach TGL 26 465
-—50;-+50:--30/95/12—1u

Lagerbedingungen: LKL nach TGL 26 465
—50/4-50,--30,95/12- 111
Mechanische gemdaB TGL 26 465
Belastungen: Tabelle 5
Schalldruckpeget: - 55 dB Al

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

2.3.  AnschluBwerte und Energieversorgung
KMBG robotron K 5200

Das Gerdt besitzt einen 26poligen Signalstecker (Steckerteiste 112-26 TGL
29331 04} und einen 6poligen Spannungsstecker (Steckerleiste 128-6 TGL
29331/07).

Uber den Signaistecker werden lberiragen: (entsprechend Robotronstandard
KROS-R-5014/02)

-~ Anwahlsignale

~ Bandsteuersignal

~ Ubertragungssteuersignele
— Zustandssignale

~ Informationssignale

i

Die Signale hesitzen TTL-Pegel,

Uber den Spannungsstecker werden zugefihrt:

—- 15V, 13Y% - 1A
- 415V, 3% - 1 A*
- 15V, 130, 02A
— Masse

KMBE robotron K 5221

Da die AnschiuBsteuerung ein Linieninterface micht zulaBt, werden zwer 26-
polige Signalstecker mil der gleichen Belegung wie beim Gerdt KMBG robotron
K 5200 benatigt Die Stomversorgung erfolgt tiber cin NetzanschiuBkabel,

Y Der Strombedini der Betriebsspannung Uy {15V steiglt beim Anlaul des Haupt
antriebes {1 1 = 250 ms sowic i gestiter: Betrieh (Blockierung der Motoren) aul

cac b 2A an



Bild 3

msicht — Frontplotta

Netzspannung U =

Netzfrequenz

24. Leistungsdaten

Ubertragungsgeschwindigkeit:

(im Gerat einstellbar)
Bandtransportfunktionen:

Start Stop-Licke:
Datentréger:

Spurenzahl Kassette:
Bitdichte:

Zeichenkapazitéit Kassette:

Aufzeichnungsverfahren:

Prafung der Information:

220 4+ 10V

-~ 159,
50 Hz 4 1 Hz oder
- 60 Hz 4+ 1 Hz

a) 6-10%Bit s bei 19 cm s (V1)

b) 12-103Bit s bei 38 cm s (V2)

~ Bandtransport vorwdrts rlickwdirts

~ schneller Bandtransport vorwdérts riick-
wdrts mit ca. 1,5 m/s

nom. 20,3 mm

Digitalkassette

nach KROS-R-5109 (1SO 3407)

2 (je Seite A oder B)

32 Bit'mm

ca. 260+ 103 bei max. Blocklange

Richtungstaktschritte nach KROS-R-5109

(ISO 3407)

read after write mdglich

Code: beliebig

AnschluBbedingungen: IFKB entsprechend Robotronstandard
KROS-R-5014

Masse: 3 kg fir KMBG K 5200
17 kg fiir KMBE K 5221.01
24 kg fir KMBE K 5221.02

2.5. Bauelementebusis

Fir die Realisierung der Elektronik des KMBG robotron K 5200 und der
KMBE robotron K 5221 kommen Schaltkreise der Serien D 10, K 155 und MAA
zum Einsatz. Als Treiberschaltkreis kommt Robotrontyp PS 06 zur Anwencung.
Néhere Angaben zum Interface der Gerdte sind dem Robotronstandard
KROS-R-5014 zu entnehmen.

(Siehe Dokumentation fiir den Kundendienst 1.45.001501.0:99)

3. Bedienungsablauf / Funktionsbeschreibung

3.1, Anordnung und Bedeutung der Bedien- und Anzeigeelemente

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

SR



Zwel Zustdnde des Gerdtes werden Uber Anzeigeelemente signalisiert. Zu
Anzeige kommen der Reservieiungszustand (,RES") und der Zustand einer
laufenden Transportfunktion {,Band iGuft"),

Die KMBE robotron K 5227 enthdlt auBer den zwei Grundgerdten KMBG
robotron K 5200 mit den enisprechenden Anzeigeelementen einen Netz.
schalter mit Anzeige.

3.2. Bedienhandiungen

Das KMBG robotron K 5200 witd mittels Signalstecker und Spannungs-
stecker, die KMBE robotron K 5221 nur tber zwei Signalistecker mit dem
steuernden System elekirisch gekoppeil. Uber einen Netzstecker versorgt
der Stromversorgungsmodul in der KMBE die Elektronik mit den nétigen Ver-
sorgungsspannungen intern.

Danach kann die Kassettenaufnahme durch das Driicken der Entladetasie
gedffnet werden. Das CHnen der Kassettenaufnahme ist nur im Zustand Re-

seite nach unten eingelegt werden. Durch das SchlieBen der Kassettenauf-
nahme mit (geladener) Kassette wird der Kontakt KT2 betétigt, der zusammen
mit dem Signal RES = ,1" den Betriebszustand ,Kassette geladen” an die
teuereinheit meidet. Das Signa! RES wird von dem steuernden System ge-
liefert und bereitet das adressierte Kassettenmagnetbandgerdt zur Arbeit vor.
{(Motor des Hauptantriebes anschalten — Mechanische Verriegelung des Kas-
settenschachtes, — optische Anzeige des Signals RES selbst). Das Bereitmelde-
signal NIB = ,1" des KMBG an das steuernde System wird ohne duBeren
Bedieneingriff automatisch in der Minimal-Elektronik gebildet, wenn die
Nenndrehzahl des Hauptantriebes erreicht ist.
AnschlieBend kann das KMBG das Auswahisignal (AWA empfangen, mit AWA
= ,1" ist das Ger&t zur Annahme von Steuersignalen bereit (z. B. Aufzeich-
nung, Wiedergabe oder Bandtransporifunktionen).
Nach Beendigung eines Bearbeitungsvorganges flir eine Kassette wird durch
das steuernde System die Signaileitung RES auf ,0" gelegt und damit die
Entladetaste entriegelt. Danach kann durch Betdtigen der Entladetaste der
Kassettenschacht gedffnet und die Kassette entnommen werden.
Das Gerdt kann im Dauerbetrieb eingesetzt werden. Voraussetzung fiir die
einwandfreie Nutzung des Gerdtes ist die Einhaltung der fesigelegten Be-
triebs- und Wartungsvorschriften,

3.3, Steuerzustinde, Aufzeichnungsverfahren
3.3.1. Steuerzustond: Aufzeichnung

Die Kassette steht am Bandanfong. Der Bandanfang ist durch ein transpa-
rentes Vorspannband gekennzeichnet und wird fotoelektrisch abgetastet.
Durch das Zuschalten von Steuersignalen wird das Band bis zur BOT-Marke
(450 mm -+ 30 mm) und der sich anschiieBenden Initiailiicke (min 33 mm)
transportiert und konstant vormagnetisiert. Die Aufzeichnungsverstérker wer-
den nur freigegeben, wenn die Aufzeichnungssperre an der Magnetband-
kassetie entfernt wird.

3.3.2. Steuerzustand: Wiedergabe, Wiedergabe riickwdrts

Die Wiedergabesteuerung ist dquivalent der Aufzeichnungssteuerung. Bei
der Wiedergabe riickwérts wird der Bandtransport in der Riickwértisrichtung
durch das steuernde System so realisiert, da nach dem Erkennen des Biock-
encdes ein Nachlauf des Bandes erfoigt. Durch den Nachlauf des Bandes ge-
langt der Aufzeichnungsspalt des Aufzeichnungs-Wiedergabekopfes in die
Blockltickenmitte.

3.3.3. Steuverzustand: Schnell auf vorwérts bzw. riickwdrts

Die Bandgeschwindigkeit wird auf 1,5m s erhdht. Dabei wird die Kopftréger-
platte abgeschwenkt und ein verschleilarmer Blocksuchiauf tber das Frken-
nen des Analogsignals des Blockes erreicht.

3.3.4. Steuerzustand: Umspulen
Umspulen ist ein Schnellauf des Bandes in Rickwdartsrichtung bis zum Vor-

spannband. Das Gerét befindet sich fiir die Anwah! des steuernden Systems
im ,Nichtbereitschaftszustand”.



3.3.5. Anzeigerustiinde

Ein Fehier in der Steuerung liegt vor, wenn nur die Anzeige ,Bandtransport

lduft" leuchtet. Bei fehlerfreier Steuerung sind zwei Mdglichkeiten zu unter-

scheiden:

ay ,RES" und ,Bandtransport iGuft” werden angezeigt, d. h. die Bandfunktio-
nen (Aufzeichnen, Wiedergabe bzw. Blocksuchen) werden ordnungsgemé?
abgearbeitet.

b) Der Kassettenschacht ist geéfinet bzw. ohne geladene Kassette geschios-
sen und ,RES" wird angezeigl. Damit wird der Bediener darauf hingewie-
sen, daB das steuerncde System Bandfunktionen ausfihren will.

3.3.6. Statuskonirolie

Folgende Statussignale werden vom Kassettenmagnetband ausgegeben:
~ Kasselte ist geladen

- Gerét ist ,BEREIT"

~ Schreibsperre ist ausgeldst

~ Spur A bzw. Spur B befinden sich am Schreibkopf

— Bandanfang, Bandende

3.3.7. Aufzeichnungsverfahren

Mit den Kassettenmagnetbandgerdten wird ein Einspuraufzeichnungsverfah-
ren nach KROS-R-5109 {ISO 3407} realisiert. Am Bandanfang, am Bandende
und in den Blockllicken wird das Band in gleicher Richtung magnetisiert. Ein
SNull-Bit" ist als FluBwechsel entgegen der Polaritdt der Blockllicke definiert.
Ein ,Eins-Bit" liegt vor, wenn die Polaritd: mit der Blockilicke Uibereinstimmt.
Bei gleichen Bits nacheinander ist ein HilfsfluBwechsel zwischen den Bit-
FluBwechsein erforderlich (Richtungstaktschrift).

Die Information wird dem Kassettenmagnetbandgerdt von dem steuernden
System in der gewlinschten Banddarstellung angeboten. Die Informationen
werden in Blécke mit der Léinge von 4. ..256 Zeichen zusammengefaBi.

Bandaufbau:
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Transportrichtung

[

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

4, Betriebsvorschrift
4.1, Sicherheitsvorschriften

Die Gerdate KMBG robotron 5200 und KMBE robotron 5221 wurden unter
Berlcksichtigung der Schutzgliterichtlinie 01’77 und dem Standard STPZ
50.094.100 konstruiert.

Da im KMBG robotron 5200 nur Spannungen | 15V (1 A} anliegen, sind
keine besonderen SchutzmaBnahmen gegen Unfaile mit elektrischem Strom
erforderlich.

‘n der KMBErobotron 5221 erfiillen die eingesetzten Stromversorgungsmodule
die Bedingungen der Klasse I des Betriebsstandards ESER, Die Nullung
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nach TGL 200-0602 ist gewdhrieistet. Der Netzeingang ist zweipolig abge-
sichert. Vor Offnen des Gerdtes ist der Netzstecker zu ziehen,

Hinweise zu Aufbau und Lagerung

Die Gerdte sind nach dem Auspacken aus der Transportverpackung einer
Sichtkontroile, zur Uberpriifung des ordnungsgeméBen Zustandes zu
unterziehen.

Handelt es sich um ein Einbaugerdt, so ist es in dem Gefaf des steuern-
den Systems zu befestigen.

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

Die Lagerung, auch eine notwendige Zwischenlagerung, hat in allseitig
geschiossenen Rd&umen zu erfolgen, oder es muB ein ausgezeichneter
Schutz gegen Witterungseinfiiisse gegeben sein.

4,3, Wartung

Die Funktionstiichtigkeit und -sicherheit der Gerdte ist nur gewdhrieistet,
wenn die in der Wartungsvorschrift enthalitenen Angaben fiir die Schmierung,
fr die Reinigung und Neueinstellungen (die sich durch Verschiei erforderlich
machen} beriicksichtigt werden. Nach 250 Betriebsstunden ist ein Durchiauf
der Reinigungskassette mit Arbeitsgeschwindigkeit zu realisieren, Dies kann
durch die Bedienkraft durchgefiihrt werden.

Die Wartungsarbeiten an den Kassettenmagnetbandgerdten sind mit weni-
gen Handgriffen feicht auszufiithren. Einstellarbeiten sind nur von Spezialisten
auszufihren, die im Besitz eines Befdhigungsnachweises vom Hersteller sind.

Anmerkung

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

~ KMBG robotron K 5200 und
— KMBE robotron K 5221,

Sie unterliegt dem Anderungsdienst nicht. Informationsstand: 1/85

Beim sepuraten AnschluB des KMBG K 5200 ist mit der Entwicklungsabteilung des Hersteller-
betriebes Riicksprache zu nehmen.



