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s 2s Steuerelektronil:

‘Die Steuerelektronik SEL (35) daes BDT K 8902 ist auf einer Lei-

terplatte mit den Abmessungen 230 mm x 245 mm angeordnet und als

280 D
It DUUHHQEJQ H,m.m,\u sind das Blockschalthild der
nwu:wx die

‘Mikrorechner auf der Basis Mikroprozessor UA realisiert.

mﬁwcmﬁmwmxl
CmWijazjnm: 2w den ibrigen wmbm1suum: des BDT und
AnschluB. der Bedien~ und
Alle

\am1 mégliche

Programmiereinheit BFE
in Klammern mjmmmmum:n: Zahlen beziehen sich
.auwf die Darstellungen in den Dcapuazjmﬁj 1.4.5.71 bis /18.

am?mmmﬁmwwﬂ.

1.45.020936.4/61
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Vo ' ) YT 3 umlﬁﬂ+mpumjah: ‘Abschnitten . werden einzelne Elemente der
. , . R werelektroni'k' ndher beschrieben. ’
3 .~ . ! J . o . _ o~
. N . h ‘ : . )
\ i T ,
P N g o . Takt— und RESET~Etzeunnung .
[ . , . e - :
D A _ S
. : | ’ den Betrieb der ZVE'bendtigte Grundtakt mit der. Freguensz
' o _ o < . , o , ._ . = "2,4576 MHz "+ 0,1 % wird durch eine Schaltungsanordnung
, o et ¥ 3 | Abb. 1.5.2.72 @ . . \
. &! MAA &JA \ o ; e .a_. . 1 . 1.502. erzeugt. , )
. o RV
P . _ voxe] % M _ X . R : :
S R B z § ¥ |
1oy . 1) v < c . '
A4 S X ¥y
. ? m 2 8.1 8 § . 1]
L.L NI S0 Aoy
R R | S
Y _ ; : n , " o ;W_
. _ .,, . .\ , llﬂfm _ . '
| L . 1
. N . Z-Iv
ﬁ _ PRI Xwl
; % w . | LMW_. - .
| $1§ | 85 _
. . g T
, XIS g
N o N . §ighal TAKTOC stellt den Takt fir die ZVE mit dem notwendi-—
_ M . , : N _ . ‘high~Fegel sicher und dient der Steuerung SEL-interner Zeit-
! - ‘_ o g ; d b | " ablanfe -und wird der Peripherieelektronik FEL (34)  zur Verfi-
. . : v ' u@memmeﬁ=44334 dient als Synchronisationssignal bei der Ar—
. " \ Am - amﬁ,.nmﬂ.wﬂm._umm negiarte Signal \qbﬁﬂwiwﬂn fiu- die Erzeu-
. * 'Y T~ , ,W : M M | _ ' Q:mL des Taktes fir die E/A-Schalthkreise der FEL: zur Verfilgung
B . _ M .M % < mm m_ 11t.  Zum Start der ZVE und Ricksetzen der Feripherie : wird
R ' - . Lo ) ; .
P X i _ Eifnschalten der S 'V-Spannung ein - RESET-8ignal gebildet.
. _ R - < > i o e e e : -
: R e oy Y, es Bignal wird ebenfalls dureh das aktive Kontrollsignal
. S : . L 4 . . :
x . wu ' OWW r- L UES .,H.A.a.ni der Stromversorgungseinheit STVGE % bei Uberschreiten
RN . P.M.ﬁA * A \ Jnumim:.+oum1m3mmﬁm:mm der % V-Spannung ausgeldst.
' ' ) r&M/w . . ! ) BiliS.2./5 zeigt nv_wmAmnijﬂ_..:E zur m_mmm,_.l.m_\.mmrﬁr__..—@.
A SO NN . . K . , , : .
' . . E r
" N N ’
! , ' , ' "
Bib. 1.5.2./1 _ . .
: / g NN . s
- _ / b - 4k = 145, 0307364761 i - 47 = : 1.45.030936.4/61
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Abb. 1.5.2./3 ’ '
.5.2.2. Selektor , o -

‘Uber die E/A-Toradresse QECH kann die wmmﬁﬂnxC3@m<mﬂmw03 der
Steuerelektronik eingelesen werden. Dabei ist die letzte Stelle
der GBGegenstandsnummer (vor der Frifziffer) der SEL in den dn—
teren vier Bit des iiber OECH eingelesenen Datenwortes bindr ver—

sthlilsselt.

1.5.2.%. Speicheransteuerung

Auf der Steuerelektronik sind ein ﬂmMﬁzm1ﬁmumwnjm1um1m»mj und
zwei DOperativspeicherbereiche realisiert. Die Maximalvariante
(SEL 2 %mww»$wm1ﬁxmwjm Speicherkapazitit von 128 K Byte. 'Der
Festwertspeicherbereich besteht aus vier Steckpldtzen, mwm ent—
sprechend der Besgtiickung der Umrandungselektronik mit 4 K Byte
mﬂmOZImnjmwwxﬁmwmm: oder mit 8 K Byte mnmoz&anmHﬁrﬁmmmmn bea—

stilckt werden kinnen. Der erste Operativspeicherbereich besteht

aus maximal I2 K Byte CMOS-RAM (146 3 U 6516), dessen Speicherin-~
halt bei Netzausfall mit Hilfe wvon. Stidtzakkumulatoren mind.
I00 h erhelten wsrden kann. Der zweite Dumﬁaﬁw<mumwnjm1um1m»nj
besteht aus 64 K Byte DRAM (8 x U Z2164).

Entsprechend den Anwendungsfiallen sind die <m1anmmum:m: Varian—

ten der Steuerelektronik nur mit dem jeweils notwendigen Spei-

cher ausgeriistet. Aus Abbildung 1.5.2./4 sind die Speicherkapa—

zitdten der SEL-Varianten und deren Einsatz ersichtlich.

- 48 ~ 1.45,030936.4/61
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!
Variante BNR EFROM . CRAM DRAM
S| sEL 1 1.45.518671.7 | 2 « 4 ¥ w<wm 32 K Byte &4 K Byte
" 8EL 2 1.45.518672.5 | 4 x & K Byte 32 K Byte &4 k. Byte
| BEL = 1.45.518673.%2 | 5 % & K Byte | 16 K Byte -
v Einsatz
SEL 1 BDS A SE20, Systeme mit Kopfstation
SEL 2 OEM~-Einsatz autonom (ohne kopfstation)
SEL-3 DIS @A /6422, FOK BDE, BDES TR222

‘Abb. 1.5.2./4 SElL-Varianten

o

. ;
Der Speicher 'ist in zwei Seiten zu je 64 K Byte aufgeteilt. Die
Auswahl der Seiten erfolgt mit den Signalem; MEMDIO und MEMDIL.

.ﬁ,uzmszo und  MEMDIL sind antivalent und sperren im aktiven

., Zustand die Seiten 0 (MEMDIO=1) bzw. 1" (MEMDIl=1). Jede Seite

o ist inm vier Blocke zu je 16 K Byte - unterteilt... Abbildung

1.3.2./% gibt eine Ubersicht iber die Speicheraufteilung.

/| seite ‘Blockname Aoresse Speichertyp

e F1 QQOO-ZFFF M EFROM
Q . P2 A4000-7FFF H EFROM
Q ' Ct . 2000~BFFF M I RAM (CMOS)
(8] 2 COQO—-FFFF H RAM (CMOS)
1 D1 QOOO-3FFF H RAM (DRAM)
17 n2 4000-7FFF H RAM (DRAM)
1 D= O-BFFF H RKAM  (DRAM)
1 1 D4 COOO-FFFF H RAM (DRAM)
v i . 3

CAbb. 1.5.2./5

Mach -dem Zuschalten der Betriebsspannung bzw. nach RESET ist

cdurch  die ZVE die Seite O mit den in Abb. 1.5.2./3 angegebenen

" LAdressen erreichbar. Mit Hilfe der AdreB- und MEMDI-Umschal tung

- 49 - 1,45, 030936, 4/61



‘die

cdie mvm_nrmv ucHﬁ_mmz Adressen »H% .und ‘ALS bestimmen. ooam;
das Uber ow%: ncmmcamum:nm Unﬁm3201& ﬁonm:amvsnmm: QCﬁmmUPcﬁ.:
i b S :
Bit 0 <=> Al4 (Speicherseite) im ZVE- >a1.|mm1m_n: 0000~3FFF H
Bit 1 <=) /Al4 {Speicherseite) *im ZVE- »av.lmmvm_n: #ooorvn#n H..
wwm 2 ALV. Al4 (Speicherseite) im ZVE~ »nﬁ.lwmﬂm.ns 80C0* mﬂwHMI
Bit 3 (=) /Al4 (Speicherseite) im ZVE- Adr.-Beréich. noooynuun H o
Bit b ¢=> . ALS AWum,n:mem$»mow,a ZVE- »u:.-mmun.n: oooouunnn H
Bit 5 <=> "Al5 (Speicherseite) ﬁs.Ncmibna.lwnﬂm_n: 4000~7FFF H
Bit & (=) /A15 (Speichersejte) im ZVE-Adr.-Bereich 8000-BFEF ‘H
Bit 7 <=> /AL5 (Speicherseite) im ZVE-Adr.-Bereich B000-FFFF H
. L L : o
Die: <Wm1.ﬂpmvlmHOn.ncn_mm:mﬁmpuc:m,<o=.\zmzoao,t:n.\zhonHasmvl.
den {Uber die Toradresse FC :ﬂmmuaamzu Dabei ist das ncmucmmvm:am

robotron

i .
kann n11 ZVE- »nﬂmmum1m_n:
mmmmnmw zmvam:..
‘Abb. 1. S.2.74
491un1mmmm OFOH smaam: die an:ﬁ ﬂw_ulﬂuav umpanm:-.nﬁmn
‘Adressen Al4 und A1S;

»:mwmcm1c=m nm1 Speicher. Nm_mﬁ -Ober

n:m:a aﬁ: an der Ncm n:w_mmm:nm:

. |
onwm:soﬂﬁvwoymm:nwnannm:,nCammUQCﬂ"

Bit 0 {=> /MEMDI1 im ZVUE-Adr.~Eereich 0000O-3FFF "H'

wmwmmwmw nca.nmmmmazwpmmﬂm:_Ncmnsam:Lﬁ
oﬁ: ua.:u_u_mwpma »Cscnc a_mmm1 csmn:npﬁcam und
n;ﬂu

ist

Bit ™, (=) /MEMDI1 im ZVE~Adr.-Bereich ¢OOOINWﬂﬂ H
Bit 2 (=) PMEMDIT  im ZVE- »mv.lmmﬂm_n: g000-BFFF H
Bit 3 (=> \ZmZUHH. im ZVE- Dn1=lmm1m.n: CO0O0~-FFFF H !
_Bit 4.- 7 sind, :_n:ﬁ belegt .

50 - : i 1.45.030934.4/41
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\
Der nrwtmuwmANom»gsa der Speichereinstellung kann Uber die Tor-
adresse OECH mm:mmymmm:.zmmnmsw Dabei haben dié Bits des einge-—
lesenen Datenwortes {olgende Eedeutung:
Bit 5 (=) /Al4 (Speicherseite)
Bit &6 (=) /AlS (Speicherseite?
Bit 7 va /MEMDIO

Piese Information ailt fUr den ZVE-Adrefbereich, der wdhrend
des Input (/IORQ = low) durch Al4 wund ALS der ZVE hestimmt wird.
Zum Einlesen der gesamten Speichereinstellung sind also genau

vier Input-Befehle notwendig. - '

- Programmierung der & K Byte EPROM
Die & K Byte EPROM-Schaltkreise werden aus Grinden der
Eetriebssicherheit uvnter den klimatischen und mechanischen

Einsatzverhdltnissen der maoteriellen Produktion eingeldtet.

omsmw ergikt sich die zowrmsum@rmm*u die singelédteten Schalt-
kreise auch programmieren zu kiénnen. Abb.  1.5.2./7 zeigt die
i Anordnung zur EFROM-Ansteuerung. Alle fUr die Programmierung
notwendigen Signale sind an X 1 (34) der SEL gefUhrt. Die
ENARELE-Auswahl mdﬁapmﬁ bei ‘inaktiver ZVE lber die Speicherde-
lkodierung. -Die PGM~Eingénge der EPROM sind an X 1 gefUhrt und
Ubier pull-up~Widersténde auf High~Potential gezogen. Die Pro-
grammierspannungseingénge sind Uber eine Diode mit an 5V=-
Versorgungsspannung verbunden, sodal uwm Progranmierspannung
nicht auf die SV durchgreifen kann. Da awﬁ Bedien- und Pro-
grammiereinheit EPE K 8401 als Programmierspannung 24,3 V  zur

Verfigung stellt, wird diese Spannung Uber fiUnf Dioden auf

etwa 21,5 V herobagesetzt. ° N

5 .

ACHTUNG: Nuwr solche EPROM~-Schaltikreise dibrfen progrommiert werT

den, deren Programmierepannung lavt Dotenblatt mit der
AT der BPE ibereinstimmt; ' andarnfalls kommt es zur - Zer-

st&rung der EFROMs.

1.45.0309346.4/61
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Abb. 1.5.2./7
In Abb. 1.59.,2./78 sind die ~ den Betriebs—-und Frogrammier-—

fall notwendigen Ansteu=rmodi tabellarisch dargestellt. Die
Ansteuerregime +ir die Frogrammierung der EFROM watrden bei
inaktiver SEL-ZVE durch &%m an X 1 anzuschliefende Bedien— und

Frogrammiereinheit BFE realisiert.

- 1. 45030936, 4/61
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\
Der aktuelle Zlstand der Speichereinstellung kann lber die Tor-
adresse OECH mw:mmwmmm:_zmvnm:r Dabel haben die mmﬁw des einge-

lesenen Datenwortes folgende Redeutung:

Bit 5 <=> /Al4 (Speicherseite) . _
Eit & (=) /AlS ﬁmmmmnjmvmmmﬁmu »

Bit 7 Amv /MEMDIO ' -

Diese H:ﬁ01iawm0: wwpa fur den ZVE-Adrefbereich, der 'wihrend
des Input (/IORQ = low) durch Al4 uid ALS der ZVE hegtimmt wird.
Zum Einlesen der gesamten mnmmn:mjmm:mamupc:m mmza also mm:nc

‘

vier Input-Befehle notwendig. - ;

- Programmierung der & K Byte EPROM

Die 8 K Byte EPROM-Schaltkreise werderd aqus Griinden der
Betriebssicherheit unter den xuwsnﬁmmnrmmw c:m mechanischen
mwamnﬁncﬁjsmwﬁ:»mmm: amv Asn»mvmmwwm: njaacrmmo: eingeldtet.
Damit ergibt sich die Notwendigkeit, die einpeléteten Schalt-
kreise auch programmieren zu kénnen. Abb.  1.5.2./7 zeigt die
Anordnung zur EFROM-Ansteuverunog. Alle fUr die 110mvnesmmvcsm
notwendigen Signale sind an X 1 (34> der SEL gefihrt. Die
ENRELE-Auswahl W1ﬁopm~ bei tinaktiver Ncm Uber die Speicherde-
kedierung. ‘Die PGM-Eingdnge der EPRCOM sind an X 1 gefihrt und
Ubher pull-up-Hidersténde auf High-Potential gezogen. Die Pro-
m1n33mmjmtn::c:mmmmnmm:mm sind Uber eine Diode mit amm G-
Versorgungsspannung verbunden, sodaf awm 110@1933%m1mﬁn::t:m
nicht oaquf die 5V durchgreifen kann. Da amﬁ wmammhr und Pro-
m1953mm1mm:7mmﬁ EFPE K 8401 als vaomﬂnssqm1m19::c:m 24,3V zur
Verfigung stellt, wird diese Spannung Uber fUnf Dioden auf

etwa 21,5 V herabgesetzt. .

g

ACHTUNG: Nur solche EPROM-Schaltkreise diurfen programmiert werT
den, deren Programmierspgnnung laut Dotenblatt mit der

der BPE Ubereinstimmt; _n:nmﬂzﬁﬁwwm/rossﬁ es zur-Zep-—

stérung der EFROMs.

- 57 - 1.45.0309346.4/61
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1.5.2./8 sind die fir den Betriebs— -und Frogrammler—

In Abb. W2
dargestellt. Die

fall notwendigen Ansteusrmadi tabellarisch
Ansteuerregime fir die Frogrammierung - der EFROM werden Umm
. ¢

inaktiver SEL—ZIVE dureh aﬂm an X 1 anzuschliefiende Bedien- uind

Frogrammiereinheit BFE realisiert.

1,45, 0309346, 4761




robotron ' . v S

. PIN CE.| OE. VR | Daten

| Modus . 2oy | (22 o1y (9411,13-17)
Lesen, low low | high .. +D. OUT
Inaktiv (Standby)| high | beliebig ‘beliebig| + v [ “hochghmig
Frogrammieren low Umwwmmmu w ,Huzrd H.Mp,cu..,,U.Hz
Kontrollesen - low 10w W ;4 p”u4m»:<mu:,,U,DCﬁ
Inaktiv (Inhibit)|high | beliéhig | belidbig ;.:uwmc_ hachohmig

Abb.1.5.2./8 Co e

~ Frogrammierung der 4 K Byte mnm

me¢:1 wYﬁm mvmozmwaa m:*,nnlﬂmmmszmmj ummﬂmnt+ ::n .tm1am}

mit handelsiiblichen ﬂwnmﬁwaameGmwmﬁmj ﬂr.w._ mmm E.T@D%v;uwel

grammiert :
- Ansteusrung der CMOS-RAM

K w<ﬁm, ﬂzomw
Bereiches. Um eine Ejmmsopuﬁm cmwm:nmﬁtzn_nm1xp3 nm:, 1»31

DUUuuncjm 1.5.2./9 zeigt die Dzmﬂm:m1csu mpnmm

mnjmpﬂrﬁmmmms mwsnmmvmpnjmﬁﬁmj H:+D13mﬁpnzm:.r£r <m1:p3nm1:.
wird die wmﬁwymummﬂwsacan auf der PEL ;Unﬁzmr:ﬁ :Ja Ump C:ﬁmTI
schreitung eines Grenzwertes das 1ow—aktive wunjmw GmDZ mnm11m
(/CBF) aktiviert. Uber mHJmJ 41mpum1mnjmwﬁr1mpm> Ozamv“ nmmmm:
wmﬁ1umummum33£3u seperat’ iiber  einen ?Djumammﬁn1 mmu:+*m1ﬂ
wird, sperrt das Signal /CSF die Uc1njmn:mpnc:m um1 NZDwrnl
Signale an den NAND-Gattern mit Dﬁﬁmjma KDHHmTﬁ01.,UHm Dcmﬂw:l
ge der NAND-— mmnﬁmﬁ mu:m itber U;-l:tl£paﬁﬁmﬁm:nm w: apm ge—
stittzte wmﬁWHmUmmuw:::Jm der CMOS-RAM gezogen., mnpm:um das
Signal \Omﬂ aktiv ist, Sm1u das mmmmﬁlmwm:wm ﬂmﬁ.Nﬁm..mr#HI

viert., . C K

Die mﬂ103<m1m01m::mwmﬂjjmpﬂ STVG = beinhaltet memM,MnrzmHHl,

wertbaustufe, die den Ladézustand des Netz rU:amJLmﬁowm LUmWI
wacht. Bei C:demn:1mpﬂc:m der minimal ucpmqnpmm:A mvm:acaﬂ

- 34 - . 1.45. m @uv #\Dg

o

:

robotron

v
(

spricht .uwmm- umﬂmﬁt+m,&a und schaltet mmm_ mmewH NAS auf
Tﬂumhﬂoﬂm:mwmu. Zwischen dem Einschalten von NAS und dem Ab-
oF mn:mHhmj QWW Systemspannungen verbleibt eine Minimalzeit <Q:
I wm im..umm Signal NaAS mn:mwﬁmﬁ auf. nM1 FEL das Signal ZZHm
mcﬁ high und bewirkt amapﬂ ein mmﬂrmj nmm NMI~Flip-=Flop. Bei
freigegebenem 22H1ﬂ1mu®mumlﬂHHUlﬂwou kann somit ﬁumﬁ NMI  der
ZVE eine Rettungsroutine gestartet werden, die wichtige Daten

im. CMOS-RAM ablegt und durch Frifsumme kontrollierbar sichert.

/

$.#m,OHDﬂM&=a\mH
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robatron

- WAIT-Generisrung : g
Werden EFROM-Schalthkreise mﬁ:@mmmﬁmﬁ. die den Zeitbedingungen
des Ml-Zyklus nicht genigen, kann ein WAIT-Zyklus eingefigt
werden. Die Entscheidung dariiber wird bei der Bestilckung QM1
SEL . getroffen, . eine Verd&nderung durch den D:iﬂ:&M1 ist nicht
notwendig c:u(<cﬁnmmm:mjm Die mnijHCJmmwmnjjwanm Lisung der
WAIT-Generierung zeigt Abb. 1.5,2./10 -~ .

TAKT@C

OEC &

& |1
G |

= H e
!

van Ferpolerie-
eleklrorik

/
Abb. 1.5.2.710

1.5.2.4. SEL-interne Ein—/Ausgabetore

n

Auf der Steuerelektronik kénnen ilber m\Dmewmmpm folgende Funk-

tionen ausgefihrt werden:

- aktivieren des RESET-Signales der ZVE iilber einen Zeitraum von
vier Takten o

«

Toradresse: QESH Daten: beliebig

- A

I ¥ .
- setzen des NMI-Freigabe-Flip~Flop (NFFF), d. H., eine im NMI-

ﬂwaIﬂpuu gespeicherte NMI-Anforderung hat Durchgriff auf den

NMI-Eingang der ZVE

Toradresse: OEOH Daten: beliebig

- G7 - 1.45.030936.4/61



Abb. 1.5.2./11

robotron. e . B S ‘ ,
\

. . . . : " 'R . ' i o A
~'l8schen des NMI-Freigabe-Flip-Flop, ' d. ~h., das NMI-F1ip-Flbp

hat keinen Durchgriff mcwﬁnmn ZZH|mw:um:ﬂ.nm1.Ncm ’
. e T L
. E ) ' e
Toradresse: OEZH . Daten: ‘beliebig. - {

I

s . .
4fwmwjma23HIDJ*01um1£:m

~ setzen des NMI-Flip-Flop (NFF),* a.

wird mmmumun:m1ﬁ :
Toradresse: OE4H. " Daten: UmwmeMa v w‘;
. k T ER
) } R wohe el

— lbschen des NMI-Fiip~Flop, : d. ‘h., ww:m”m<mJ¢LmHH,ummumunsmxﬂm
NMI-Anforderung wird geldscht L AL L

[y

Toradresse: OE&H . A Umﬂm:u;wmwmmuwn :

v

Ahbildung 1.5.2.7/11 zeigt die Schaltung amﬁzwrmm1:m3_m\wiwmnm.

J , N ..v,
: : .
. \ . |
SRESET St
A7 LIMI TE
NMIS o\ arer
— L
2z | 5 , Js[72
L2 N wremav | D) jpr
L1928 4 N\wsmenTOR |- 1
- eanars |
. | HErtoy Qm
!

Ry

.

! . : . _«
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/
L]

1.5.2.5. Steckerbélegung’ o/ . B

\, ) .
Die Verbindung :der  Steusrelektronik mit der' Bedien— und
v1001myawm1mw33mwﬁ erfolgt ilber den Steckverbinder +SEL-X1 (36)
und die Verbindung um1~mﬂmcm1mpmx&103wx,awﬁ der Feripberieelek-

tronikliber +SEL~XZ . (37). . '

- +S8EL~ X H"_wmnmeIA::n Programmiereinheit (36)

. Der @Anschluf zw BPE ist als — direkter S8-poliger Steckverbin-.

der mcmcm+mr1ﬁ. Da ein BPE-Anschlull lediglich bei Reparaturen,
zur Frogrammerprobung sowie zur mnnoztnwcuwmaawm1cma (also rela—
tiv 'selten) Jomzmjuwm_wmﬁ, wurde aus ékonomischen Grinden auwf
n»:m Vergoldung <M1n»n3ﬁmﬁ.luwm,umummc:a des wﬁmnx<m1Uw:amwﬁ.wmﬂ
aus Abb. H.m.m.\pu ersichtlich. Die Signale K 1, K 2, K 3 dienen

.der Erkennung verschiedener, m:mnjpwmmvm1m1,wwcmﬁcUﬁm: duwrch die

BFE. Die Steuwerelektroniken besitzten folgende Kennupngen:

N 4

SEL 1 : 'Ki = high K2 = low- T = low
SEL 2 ¢ K1 =.high , K2 = high K3 = low
gEL 3 : K1 = high K2 = high K3 = low

-

— +BEL- X Z: Anschluf fiyr FPeripherieelektronik (37)

Der. Anschluf der ?m1HU3m1»mm~mzﬂ101wx erfolgt (ber eine 58—
N y
polige Steckerleiste  der Bauform S12-58 nach TEBL 29331/03.

Einige Signale dienen mcmwnjwwﬂmwwnj Privfzwecken. Aus Abb.

,ﬁ.m.MSHM ist di'e Belegunyg des Steckverbinders zu entnehmen.

1.45.030936.4/6&1
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HKontakt A B o)
- : "
1 00 00
2 (00 s
s S F VYRR
4 DB 7 DB 6
5 DB S DB 4
6, DB 3 T DB =
7 DB 1 DB ©
s /WR /RD
9 /MREG /MEMD I
10 K2 K1/FBM3
11 AB 14 AB 15
12 AB 12 AB 13
13 AB 10 AB 11
. 14 AB 8 AB 9
s - 5P sp "
16 ‘AR & - aB 7
17 AB 4 ‘AR 5-
18 AB 2 AE =
19 AR 07 AB 1
20 /RESET /BUSRE
21 TAKT /PGM . 1
22 /FBM O /FGM 2
2 /NMI / NT
24 C/WAIT vhmomg
25 /RFSH ez
26 /M1 JHALT
27 /BAD JMEMDIO1
=8 00 o0
29 00 00

Abb. 1.5.2./712

[T

Fontakt 2] B )
"1 a0 00
2 unbelegt Q0
3 unbelegt unbelegt
E DE 7 DB &
S DB © DB 4
) DB 3 nB 2
7 DB 1 DB ©
) unbelegt / unbelegt
9 unbelegt /CBFG
10 /RD unbelegt
11 unbelegt 5FG
2 unbelegt wnbelegh .
13 unbelegt unbel egt
14 unbelegt unbelegt -~
15 SF 5
16 AB b AB 7
17 i AB 4 AB S
18 . AB 2 AB 3
19 AB O AB 1
20 /RESET CSFBE2
21 7eSE /MEMDI1
2z ) TAKTOR /MEMDIO
25 /1EF ! /INT
\ 24 JWAIT /1ORG
28 MMIS /UES
26 /M1 unbelegt
, 27 /NMISFF /TART
. {
28 JSTARTOC /NABF
29 unbelegt /SFF
Abb. 1.5.2./713
_ - &1 ~
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1.5.2.6. Verzeichnis der rmﬁUWEn#m:.

-’

ben.

\

N

T
Y

’ N N ! ) 3;. -
In der nachfplgenden Tabelle werden alle auf umﬁummra.anawynjm:

Léthricken hinsichtlich ihrer Funktion und Verwendung beschrie-

Briicke | Bedeutung

Wiz 1 AB14 (ZVE) “an X1:ABl4 |~

Wiy 2 AB14 (Speicher) an X1:ABl4
Wiz 3 AB1S (ZVE) an X1:ABL1S

Wiz 4- 1 AB1S (Speicher) an X1:ABLS
Wi: 5 /WR an DS5:02

(CRAM~ Bestick.)

/PGM1 an DS:02 (EPROM-Bestiick.)

Wiz &6
Wiz 7 | 5F an DS:02  (EPROM-Bestick.) | = | , -
Wi: 8 | SPG an D5:02  (CRAM- Bestiick.);| - ) -
; Wi: 9 | VPP an DS:05.  (EFROM-Bestiick.) - x
| Wiz10 | /PBMZ an DS:03 (EFROM-Bestiick.) 2 w "y
. , _ 3
Wizi1l /WR an DS:03 (CRAM—~ Bestick.} - - =
_EH“HM mvomj PS03 | AmﬂmQZIwmmﬁBmx.v ® “m,x T
Wi:1S | 5PE an DS:03  (CRAM- Bestiick.) - R S
‘Wiz14 | /MEMDI = /MEMDIO (Kein DRAM) - #
WizlS | VPP an DS5:04. (EPROM-Bestiick.) -, o
' \
Tl Wlr16 | /FGMZ an DS:04 (EPROM-Bestick.) | —
Wi:17 | /WR an DSi04  (CRAM—~ Bestiick.) -
. Wiz18 | SF an D5:04 (EFROM-Bestick. } -
¢ |W1:19 | SPB an DS:04 . (CRAM- Bestiick.) | . -
W1:20 {-AB11 an D4:03 AmeDZIwmmﬁmnxﬂv -
,EHHNH 7WR an Umnow - (CRAM~ ummﬁwnx.v S
Wi:2Z | SP an D4:05 (EPROM-Bestiick.) -

W1z23 SF6E an Da&:04 (CRAM— Bestick.?
Wizz2 AB1l1l an D4:06 (EFROM-Bestiiék.)
Wiz25 | /WR-an D6:0S (CRAM- Bestiick.)

FR

— g Tn e

| Briicke, Bedeutung SEL. SEL 2 SEL 3
Wiz 26 SP oan D4:06 fﬁmvxo:rwmmﬁanx.v - - -
Wi:27 | SPG an D&:O0S (CRAM~ Bestiick.) % box 8
Wi:28 /CE D6:0T an /CE D6:07 AANTIDZV - ; - -
EH"M P an pull—-up~R des /CE D&:07 - - -

 W1:z30 PG an n:pHILUIM des \nm.U&"ON. " b4 .
Wi:3l | /CE D&:04 an /CE De:08 (EPROM) - - -
Wi:32 mmpw:¢0ﬂ0wﬂ 0 =1 (an Masse) ® - s
W1:33. ¢ Selektorbit O = 0 = (an 5F) - ® , -
Wi:Za Selektorbit 1 = 1 nw: Immmmv - b S
Wi:z3S mmpmxnmwnwﬁ 1 =0 (an 5F) ® - -

,zpna& Selektorbit 2 = 1 (an Masse) . - -~ -
Wix37 | Selektorbit 2 = ¢ (an 5 % % x
Wi:38 | Selektorbit 3 = 1. (an Masse) - - -

; spnuox Selektorbit 3 = O (an SF) i3 ® b

j Wiz40 SFG an Dé6:06 (CRAM=-Bestilck.) X ® X
Wiz41 SFGE an D6: 07 (CRAM—-Bestiick.? ® % -

W1z 42 SFGE an UEHHIQUIE des /CE D&:06 X M. ® o
Wiz 43 SF an pull-up—-R des /CE Dé&:Q& - - -
Wiz44 | SFG an Dé:0S (CRAM-Bestick,) | «x s X
Wilz435 SFG an D&iO? (CRAM-Bestiick.) X % X
Wiz b \S5FG ‘an . D& 10 (CRAM-Bestiick.) % % %
Wiz47 | .5PG an D& 1t .OEDZidWMﬁGnr.V 3 % ®
Wiz 48 SPG am D&z 1R (CRAM-Bestiick.) ® 3 Yon
Wlz49 SFB an Dé: 1l (CRAM—-Bestiick.) by b ’ %
Wiz S0 SFGE an Dbzi4g ﬁﬂmbzswmmﬁcnr,u X b -

- . _... <,
Wi:Si | 5FG an Dé: 1S Nnmpzuummﬂmnr.v 5 % -
Wiss2 mmﬂm an D&:ls (CROM-Bestick. ) 3 3 -
Wiz5% SFG an D&: L7 (CRAM-Bestiick.) ® ® -
Wi:54 SFG an Dé&: 18 aﬁmDZIMmmﬁcnx.w w ® -
Wi:55 SFG an De: 1R (CRAM-Bestilck. ) % ¥ -

\
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\
Bricke | Bedeutung ;
Wi1:56 \EDu#.ﬁﬁW D4: 03 oder DI: 03 ,%
Wi:S7 | /WAIT fiir D4:02 oder DS:02 . -
W1:58 /WAIT fitr D4:01 oder DS:01 :
W1:59 /WAIT filr D4:04 oder DS:i04
Wizéd | /CE  an D4: 03 oder DS:0OZ

N B

Wizél | /CE an D4:02 oder DS:02 " -
Wiz:b2 /CE an D4:04 oder DS5:04
Wi:é3 Dec.ROM-Bereich in & K Schritten,
Wizga Dec.ROM-Bereich .in 4 K Schritten
Wiz 65 /MEMDIOL gilltig filr 4000-7FFF H
Wizés /MEMDIOL giltig fir 0000-7FFF H
Wi:67 | NMI-Sperre unwirksam .
Wi:68 NMI-Sperre wirksam
zuumﬂ\ iht. mmwmﬂmtmmmwm unwi rksam
Epnﬂo Verb. Taktgen. mit Takttreiber
Wiz71 Verb. /Taktgen. mit Takttreiber
Wi:72 | RESET bei /CSP aktiv
Wilz73 kein RESET bei /CSFP aktiv
Wl:74 Verb. Taktgenerator mit> ZVE
Wi:75 VPP an DI3:02 (EFROM-Bestiick.)
Wl:76

K2 = 0 (an Masse)

- v

. ) - 54

(

-
\
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1.5.%.  Folienflachtastatur . .

1.5.3.1. Honstruktiver Aufbau

~—

Funktionselemente . der Folieritastatur sind die Leiterplatte mit
darauf m:@mu1mn3wm: rmwﬂmﬁcmrjmj und Schaltpunkten sowie die
Schaltfolie mit Rm:ﬁmxﬁ$HMn3m:u die den Schaltpunkten auf der
meﬂm1ﬁﬂmﬂﬁm gegeniiberliegean. ,

meﬁmWUHmﬁﬁmACJQ Schaltfolie sind mymxmﬁmmnj.mzﬁnj eine Isolier-
folie getrennt, die im Bereich der Schaltpunkte und der Kontakt—
. flachen n;wmumm::um:,:wﬁ. Den nach auBen gerichteten AbschluB
der ﬂopwmsﬁmmnmﬂ;1 bildet die ﬂ1mjmnw1m:ﬂm Frontfolie als 'Be-,

a»m:ﬁpwmjm mit an der Innenseite duirch, mwmuuﬂtnxv auf—

,amu1mnjﬂma ﬂmvua1cnx. Die 32 dwmﬁmjmwmamjﬁm sind in einem Feld’

mit 4 % 8 ﬂmmﬁml angeordnet (3.
. . Y

. ) N

1.5.3.2, mpmrﬁﬁwmnjm Anordnung

Die Tastenelemente der ﬂ&pwmjﬁmmﬁwﬁCW‘iwﬁrmj als Schliefler und
sind matrixformig in 7 Spalten und S Hmwwm: angeordnet. Dabei
ist die elektrische Anordnung nicht wamlﬁwmnj mit der mechani-
schen. Drei Elemente der Matrix sind richt belegt.

Rie wmymmcjm der Matrixelemesnte mit den entsprechenden Tasten

izt aus Abb.1.5.3./1 mﬁmwnjﬂupnj.

- &5 - 1.45.0309%6.8/61
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7440
7441

TAAZ
74A3

7AA%

& 6
Y 0N ) b O
¥ ¥ X ¥ ¥
m R [N IN IN
O s |
. ) - mi :
Abb. 1.5.3./1 ‘ i ;
o _ : o T
1.5.4. Anzeige-Tastatur-Steuerung Ly

1.5.4,1. Fonstruktiver Aufbau A

Alle Elemente der »:wammlqwmﬂmﬁEWmﬁmEm1:Ja_Abﬁwvimwla”w;ﬁ mwlmw
starren, durchkontaktierten Leiterplatte mit amafmbmammmﬁjum:
210 mm x 130 mm angeordnet (57). Die optischen Anzeigeelémente
sind von der Bestickungsseite aus sichtbar. Der DJWmeﬁmimJ,amm
mﬁm:mﬁmwmrmfunwm, mWJDHuﬁ iiber mw:mAmouGmeﬁ ww:nwmwﬂcrmiamm..na
Lange) mit angeklemmter Steckverbinderbuchse (59). .-
Die Tastatur wird an die D4m,QC3nj 2inen .mUmNHmHHmi K1 emm~—
steckverbinder iiber einen flexiblen D:mnjHEmMmJamﬂnjmumwmf Nmov.
Dem AnschluBR an awm mﬁ1Ga<m1mowu::umimcowsﬂﬁm,m+¢m,u mwmlﬁ.mwgm
4-adrige lLeitung mit ﬁmnmw Sfach—-Buchsenleiste Aﬂmo.u . ’

- 66 - ) 1. 45:030956.8/61
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1.5.4.2. Funktionsbeschreibung!

a) Funktionsprinzip

Der Fir die Erzeugung der alphanumerischen 'Zeichen benétigte

Zeichengenerator befindet sich in einem Speicherbereich der
Steuerelektronik. Mit seiner Hilfe £w1u von mm14 CFU, entspre-—
chend des anzuzeigenden Textes, des Ummumwmjﬁﬂmﬁmj Zustandes der
LED und der akustischen wMOJmHmwjﬁwnTﬁC:mq .mw:m Datenfolge er-—
mm:aﬁ, die iber ein PID-Tor, -an das der Anzeigeteil, der ATS
m:mmmnjwmmmmn wmﬁqkmcmamumum: iwwn. - .

Ein Teil der Daten wird in den RAMtder ATS eingespeichert, der
andere qmmH dient der Steuerung dieses cnwumlumm. Nach Abschiup
des Einspeicherns wird durch ein entsprecherides Steuerwort und
ein Uminitialisieren des o.g. FIO-Tores die ATS auf "Anzeige"
geschaltet (Abb. »,m.h.\pv., ] ) N

. Steueretek Steun ATS
Spetcher fromik | |\omg RAY Y
[ . . - L
m C ey A
. v 1 |
Tastgtur : Anzeigee Fw_ _m_mq_um

Abb. 1.5.4./1 o '

Von jetzt an organisiert die ATS 'selbstdndig  das =zyklische.
Auslesen  der Information.aus ihrem RAM, das Aufbereiten der
Nm»njqu deren Anzeige und die Abfrage der Tastatur.

Die Steuerelektronik wird widhrend dieser Zeit durch die ATS und

v

die Tastatwr nicht belastet.

Erst wenn eine cm1&:um1£3m des anzuzeigenden Textes oder des
M:mﬂwjnmm mindestens eirer LED voFgenommen werden soll,” ist der
RAM der 'ATS erneut zu laden.

Die Ansteusrung der akustischen Signaleinrichtung erfolgt dber
einen Ausgang des FI0.

- &7 - 1.45,.030936.8/61
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b) Funktionskomplexe

. /
= Das b:mmwummumam:n MEC 11 ) Co "

Spalte : Spatte 5 o

: i C e
doooo\.oOooo coceo oovoo———— ZEME T T
0000Q 00000 Qo000 00000 . .
\ 00oCo0C 00000 0QO000. Q0000 [ “,‘., N

. 00000 o©00DOO QRO0O 00000 . s,, 8

Wwwao Moooo owaao OMMMM ) i

00 00000 00000 O RN
: 00000 00000 Qocoo 660d0—— Jeile T

TITTTT 777 T
1Stelle A.m,.*mzm. R

Abb. 1.5.4./2 s Y
Das Bauelement MEC 11 erméglicht das D:Nww©m3f<mj«.#m.mﬁmuum:
einer mpnjmjramﬁwmhjm:nijaﬁamﬁwni AWUU.‘ LS. /2) . dmw prinzi-
pielle elektrische ' Aufbau ist in Abb., 1.5.4./3 A.m.m_y_m_mm‘nmi‘n.
Die 35 LED jeder Stelle sind smﬁwwxﬁmﬁawm WJGWW1&JmﬁV Die’ ga-
meinsamen wawmjpmwﬁﬂjmmj Z1l ... Z7 sind direkt als Bauglemente—
anschlup <01:w:am3. Die mnmpﬁmjpmwﬁijmmn sind spﬁ_uﬂ_mHJM1 Kon-

stantstromguelle und vorgeschaltet getaktetem ;mﬁmﬂnjmwmpmsm:ﬁ

v

(FF) versehen. o el

1.45.030936.8/61
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1&WUH1U:
Die Gesamtheit der mnmpn:mﬁmumamjﬂm mpnmw Stelle zwﬁa im zmpﬁml
ren als Zeilenregister bezeichnet. ’ o : e

Pie Umﬂmjumpﬁcnmm: der mwmpnjzm1ﬁpmm: wumpﬁm: umam1 mﬁmpwm .mwzn
im Bauelement Umﬂmuwmy ummn:mwﬂmﬁ und als D:mnryzmmm jmﬁmcmmml
fithrt nUH....UmV. Die fiinf Amvﬂmw:mmjmm umam1 mﬂmpwm mH:a mit—
" einander <m1UC:am: und" FHm umcmwmamaﬂmm:VnJH:m \Npum:npu. Eine
D:wmwmm mi t- nm1 MGC 11 ist nur zeilenweise pa waﬁaﬁﬁnpUHmz<m1|
h.Tw:.:m: miglich. . A. ,w . :
Eine Zeile nmﬁ/mnncumwum:am: H:+013mﬁp0: wird - umzmupm.iwr die

Zeilenregister aller - vorhandenen ﬁ:pmummmpmam:ﬁm awﬁ ama ‘ant-—

sprechenden Takt ccmﬁnﬁmamj. D:mnjppmmm:a wird die. msﬁthmnjm:um

Zeil&nleitung QC1nJ mHannsnmnjm mnjmuﬂmT 641m3mumﬂ01v ar, die .

positive wmeHmummumzacJa ammnjmwﬁmﬁ.‘umm ﬁCI1¢ ac mp:ma rmijl_

ten dieser Zeile. . o

Nach einer &mwﬁ. die so lang sein mu@, ° umm\nsm Nmyum amz:om:n
hell erscheint, aber auch so kurz, um beim mcﬁmp:msnm1$apnm:nm:
Betrieb aller sieben Nmppm: kein ﬂpwsam13 m:$&1mﬂm3 zu .Hmmmm3¢
werden die H3+Bﬁsmﬁ~03m: £ die Jmn:mﬂm Zeile in: amm Nmppmjwml
gister. geladen und die Zeilenleittng m:mnjkﬁmamjm.;nﬁ1 " Be-
ﬂ1wmummnw13&30. nc1nr®mmn:mpﬁmﬁ‘ Diesar CUﬁmm:muHM£*ﬁ wtw“wppm

Zeilen und wird sténdig wiederholt. o gk

- mﬁmcmWCBmwnm1 alphanumerischen Anzeige

Das wmnnxmnijﬁwaﬂ der ATS ist in Abb. 1.5.4./4 ﬂm1mmmﬁmhwﬁ.
me‘.bjmﬁmzm1:3u der vier MEC 11 (einzeilige D:rmpumu UJS., acht
MBC 11 (zweizeilige Anzeige) Anzeigeelements m1+oumﬁ a:wn: zmwzm
mn:mpwcjmmm:01uzﬂsmq die im wesentlichen aus mpjma ﬂmrﬁmmjmﬁml
tor, den Zihlern Z1/Z2, RAM und einem Mono-FF Ummﬂmjﬁ.. H: dén

folgenden Betrachtungen wird um<03,m£mummm:mm:“ umm HB TDZ die

anzuzeigende Information geladen ‘ist. mesNW7Hmﬁ F3 c:a 7z
erzeugen uwm..bn1mmwm: fir den RAM, in nmiA die m}wcimmum:amj
Informationen mmmumwmszﬁva:a. mwm.imwam:,.<us Amtﬁmm:m1mﬁ01

angesteuert (Abb. 1.5.4./5 Impulsverlauf "1™ UmﬁmeJHmT 1

erzeugt die bindre Zeileninformation -(Impulsverlauf :Hm= AEY-LN
"17"), ‘d.h. “er legt iber den 1 aus S-Dekoder +mm¢..;zmwn:mwum1
Zeilen 21....Z7 gerade angesteuert wird AHanCHmuwmﬂﬁwai;u:Hm:u
:“_.ﬂ:,q :MO:v.. oy,

Die bindre Zeileninformation wird <Ui.mDZ npmwnjwmwﬁwu zur Er-

zeugung der hichstwertigen drei Adrefbits genutzt. Der Zahler 2

!
- i
- 70 - 145, 030936, 8/61

gl

1UUaﬂ1ﬂJ

i nen

.m1Nm£mﬂM die niederen® Duﬁmmupﬁm $£1 den RAM (Impulsverlauf 2",

NER, L Mg, g, YeY) und uuUw iiber einen (einzeilige Anzeige}

bzw. zwei (zweizeilige Anzeige) 1 aus 16 Decoder den Weg fir den .

vom .mwcuaﬁmrﬂAmuumﬂmwﬂmﬁm:mmﬁjmnjmeUﬁmrﬁ "o fiir das entspre-—

chende waum31mmwmﬂmﬁ.+wmw. Mit diesem Impuls wird die Infor-
i .

mation eines JDZlmUmHnINTnHmﬁmmm in das Zeilenregister der, ent—

Da im <m1£m3amﬁmj RAM-Schaltkreis unter einer Adresse nur 4 Bit

muwmn:mjum:_D:umwmmmﬁmspm mwjnmﬁﬂmum:.

wummmumunjmﬁﬂ werden ro::mza in die wawmjﬁmmwMHmT,amﬁ.cmn 10

" aber. gleichzeitig 5 upﬁ mp:ammnjﬁymum: ‘werden chmm:¢‘ imnjﬂ res

sich m1$n1am1HanqA U Abspeicherung der Hnﬁawawﬁyos fir ein
wapmsﬁmo»mwm1 zwel . RAM— mumpnjmwuHWﬂrm zu belegen. Dabei sind
‘auf dem niederwertigen mumpnjm1npmﬂr 1 Bit und auf dem :mzmwzmni
tigen Flatz 4 Bit. mvumpmmﬁ Das bendtigte Bit des niederwertigen

. Speicherplatzes 2p1n in ‘einem D-FF Nzymnjm:@mmumwnjmﬁﬂ und ge-—

meinsam mit den aus dem hdherwertigen Speicherplatz gelesenen
4 Bit in ‘das entsprechende Zeilenregister mwjumﬁﬁmmmz. 'Die Un-
terscheidung dieser. | beiden Speicherplitze geschieht durch  die

RAM— anmamﬁ Do.,

. Nach ama,mp:mnjﬁmpuma der Information in ein Zeilenregister wird

iber das Mono~FF (D1) der Taktgenerator flu- eine Zeit, die der
Leuchtzeit einer. Zeile entspricht, angehalten.
Bei . den bisherigen ﬁmﬁwmn:ﬂ£:@m3.2c1am davon mEmmmmm:mm3m daf3

.das anzuzeigende Bild-in den Speicher der ATS eingetragen ist.

Soll das w:w:nmwmm:nm Bild geandert bzw. . erstmalig eingegeben
werden, oupB der gesamte H:jmpﬁ des mDJ der ATS.'geladen. werden.

Dazu ist es notwendig, die Umﬂqu die auf am: mumwnjmﬁ gegeben .

werden sollen, durch die mﬁmcrﬁmpmrﬁﬁojpr mjﬁmﬁwmn:maa m£+n:Um|

reiten. Die dabei m:ﬁwﬂm:m:am Ausgabefolge wird in wumnjspﬁn,

:wmﬁTMmumzmmmm:.mﬁpmsﬁm1ﬁ. ) '

-7y - .u..&n.OHO.uw&.,@\DH



(77 &k 4

" IP/ETOEL0E0GH T

|
1]
3N BRY ¢
[ [ I T ¥
S J -
~ = o i
RIS ﬁ—g ! 2y |
g — ’ 3
oy i YY) - EI 91
— | oy LAy
& L : g ~
' $ = e
3 - 5 |
§E~ Y 3 -
i _—_I ,
) B -l'—"‘—"- 1 'ii . )
ot —" §
W‘” ¥ 1, | .
1§ . ¥
¢ -1
' E AL .
& 37,
af\\;é’l g
Sg kN .

e ML - - 1 O,
"2" : r:_] 1 === 02102112.
ug e D2: 0209-
g ] M —— — -1 D2 02108
5 o P D2: 021

v o HER— T 02:01:2- e
: : - 4. o1 ohz :
EANSEENS & st I

© s S Daten gittig
e AT e
,u‘m n — I_ru/ - _ C D6 . [0z
" _rm.m -

M 2" _-_J - Ummb‘m ,;nz__p,SPeichern & ' RD;WR
' | | D81
"3t 7] _ - }

) nur bei , Speichern” : ‘ )
"_1‘F" - | I !l II Il I sonst_L' 03l10 A .. E

UO SJ OO



robotron
e .

AS

Zum- Laden des mnzzzw1uuamm:mwunwwrmU$smg<nrfr au

Von. der dabei entstehenden Flanke: wird ﬂum1fmemﬁgHBU£HmﬁUﬁam1l

Amnij#E:u ,mw: Ricksetzimpuls fir die NMJHmWHNH und 22 gebildet

.mwmynjwmpﬂum zu1n der Taktgenerator der Dﬁm ommvmﬁwﬁ. abmm Takt~

~

erzeugung - filr. die Nmrumﬁ Z1i und Z2. ;UmWJHBBﬁ 3:3 das. .n1oa1maa.
" devr .mﬁmimmemVﬁ10:wr “dber:die nHDIFmpﬁc:@ 4374.

diesem mnm:mw wird num H:*Gwamﬂpaj in: nm: m»z mpsnmmnsﬁpmum:,

ijn die ‘Daten des umwmadm: D:NmummUwHumm Hj,nm: 233 mp:le

\ \

schrrieben, wird das Signal UU\SN <03 H auf F .ummnjmpﬁmﬁ. Der

~

HmrﬁomzmﬁmeW um:$ﬁ wieder an.

L.)Jmﬂmcm1CJm der r&n:ﬁmawﬁﬁmnnwomms,.% .
! I o .
Auf ' der ATS befinden ﬁpn: :mcm: nm: mpmjm:cam1umn3m3. bj«m»mml

,mumamsﬂm: 18 AMVJNmFHHmm Anzeige) bzw. 10 A4smpumupuam D:qmuomv‘

Fpnjﬂmawﬁﬁmwnuuamn - (LED) , die zu. .einar zmﬁ1px <n:.u 3 6 bzw.

2 % m Elementen :cmwaamnmmmnjmwﬁmﬂ mpju.

‘duh. in 6

Dig D:mﬁmcmwzzm mﬁ$upmn mnmpnmnzmpmm rmpﬁacuﬁpvpv, _

Amwsnmuwuum D:m@pmmv Ums.. 5 Amzmpnmyﬁumm D:xmpamv Nmpﬂp:ﬁm1<wul

len werden jeweils 3 bzw. 2 Leuchtdioden

¢

wird® durch gleichzeitige Nutzung “von mn:mwﬂtzmmmymamnﬁmlq. die

manmmﬂmthﬁa,,Uumm

zur D:mﬂm:Wmsjm amﬁ.:@n Hpm<mﬁ£m:umﬁ werden,’ ﬁmmypmpm1ﬁ. ‘Dazu

"

SHTQ:,QHW‘Jmﬁmmnzm wﬂmnmnﬁwmdw_ u@m zm:wm:a am1 sznjﬁn:mmm: nm1
mHUjmzsamTﬁmnjm: D:wamm.mmﬁ H:Imwﬁ eines mnmunjmﬁﬁpmﬂrmm dés
RAM  am Dcmmwju des selbigen mjppmmﬂ. Dabei :m:nmuw WL mpn: m
die  Information Ffiir npm erste Stelle der :mn3+nw®m:am3 .Nmupmu
und mzw1.ca umm\h. Bit-Wort, von dem.fir die’ m~n:m:¢am1pmn3m
Anzeige nur ein Bit! benédtigt wird. Die restlichen: blwyﬁ dieser

7 mﬁmunJM1UHmﬁqm enthalten jeweils dié Umﬁm:« aum N£1 D:mnmﬁml

_rung der LED bendtigt werden. . T

I
Die rmUlzmwwux Jdst zwischen nma vaum:mn:mpﬁm1 LEler mwuzm::3m1pl

schen D:«mwnm und die ‘dem Speicher Jmnjmmvnjmwﬁmnm: Dum:xxﬁpumr
tor-Stufen ummn:mwﬁmﬁ (s.Abb.  1.5.4./6), so daB Bpﬂ nma rmcn:ﬂms

einer Zeile der mwtjw::3m1pmn3m3 Anzeige jeweils QTmHW Ampjrmul

mem Anzeige). bzw. =zwel (zweizeilige Anzeige) LED nﬂﬁnjmmmnjﬂpl

tet werden. Sie pmcnjﬁmz Jje nach mumHnImWHJImHﬁ des mbz

- 74 - . - 1.45.030936. 8/61
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Tastatur

Abb. 1.5.4./7

- Tastaturansteuerung

Der Anschlul einer qwmﬁwaswawﬁﬁwx ist.in Dumm Hmm.bnxﬂ,mmWWmml
stellt. Der 1 aus mlumLUQWW &wﬁnqm<3n310: ucﬁvawHMJMJm#mEmwzjn
der alphanumerischen Anzeige. angesteuert. Seine DEWGMIwm ummm:
@in L-FPotential auf die zu aktivierende Zeilenleitung: nm1 ﬂmmﬁml
ﬁﬂﬁawﬂWHx.,Upm nicht aktiven Ausginge sind auf H. .
Ist keine Taste gedrickt, Fihren die’ ﬂHD!rmwﬁ:lama,ﬁbro bis
TAA4 H-Fotential. A ’ :

Beim Driicken einer Taste wird im Moment der Abfrage der mzﬁmu1ml
chenden Zeilenleitung npm der Taste: mjﬁmUWmn:m:am Spaltenleitung
TAA auf L~Fotential gezogen.. - L . i o ,
Aus den H:m01swﬁnnom3 Z1 - .23, .die . bin&r <m$mnjpmmmmpﬁ die
gerade aktivierte Zeile enthalten und dem Fotential an iden TAG-
Leitungen, - kann durch die mﬂmcmlmwmrﬁwozwr nwm”mmfwnm;nmnﬁmnrﬁm

Taste ermittelt werden. caoe

) Betriebsweise’

/ .
Die Zuordnurng der Mwm:muummmwnjjcsmm: auf der.ATS zu den Be—
zeichnungen der Signale an den FID-Toren und den Jawnimm1m1mﬂum:

i
Steckerbelegungen am X 31 ist aus Abb. 1.5.4./8 ersichtlich.

1
-~ f

- 76 - 1.45.03 Oﬂ m.m\&H
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mﬁmnrm:mnjwcm . , ﬂHolmwwan . wmcuwcvum:mwnsy
_ - . _ §
s+ B 3 A7 Hupe
S : B.4 [AT) Bild,
X3 2 B S : AS Takt
X3 . B 6 Al . "RD/WR
XZ = ‘w ﬂ. = Daten D4
X3 : B 8 Az " |7 . paten D3
X3: B 9 N . Al Daten D2
X3 : B 10 ao Daten D1
XZ ¢ A 3 B7 . Zeile Zi
I A 4 B& wawm.NM
XZ : A 5 BS . zeile z3
X3 ¢ A b B4 Spalte TAA4
T oA 7 BE " Spalte TAAZ
XT: A& 8 2 _ Spalte TAAZ
XZ : A 9 , B1 Spalte TAAL
XZT : A 10 BO - ) Spalte TAAD

Abb.  1.5.4./8

Die€ einzelnen Signale haben folgende Funktion:

FPI0-Tor A: Anzeigesteuerung

—~ 4 - parallele Datenleitungen Dl....D4

Uber giese Leitungen erfolgt die Datenilibertragung zur  Anzeige
beim Ladevorgang. Wird diz Anzeige auf Anzeigebetrisb uamoeschal-
tet, liegen auf diesen Leitungen baugruppeninterne mwn:wwm an,
sodaf die Quelle hochohmig (tri~state) oder als Empfangsleitung

zu schalten ist.

Mit ' dieser Leitung erfolgt die Umschaltung der Anzeige von Laden
awf Anzeigefunktion.

RD/WR = 1: Laden der Anzeige
RD/JWR = O: Anzeigefunktion

!

- 77 - 1.45.030936.8/61
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~Taktleitung Takt ° _ . S : S

'

Beim Laden am1 D:Nmumm erfolgt die Hnﬁnﬁsmﬂpajmcam1:m:am auwf den
uu....u¢ -mit  der L- Ilﬂymsr

=.0 (Anzeige) ist der Takt auf L zu schalten.

,rmuﬁﬂ:mm:
RD/RW

dieses

Die D:wmmummwlrmwd kann zwei Zeilen Text speichern. Umm,bcmiw:ua

" welche nmﬁ.umwam: Zeilen geladen bzwl' m:mmumwuﬂ wird, . m1*mguﬁ

durch diese Steuerleitung.

Ime:mwumquJ Hupe

Dieses Signal steuert nm: auf der »Jxmpnm mzﬁ:mHﬁm:mJ upmpomHMr

trischen mnjzunam1. .memm1 Tasten-—

- kann zur Erzeugung mpzmm
klickes oder eines mewamnojmpm <m12m:umﬂ zm1nm:.=
Hupe = O: Schwinger aus

'

Hupe = L: Schwinger ein L :
. \ : ' i

wit das Signal Hupe = L ist.
Bei einem kurzen Impuls ertént das Signal etwa 50 \ms. '

‘Der Schwinger ist solange aktiv,

—- Zeilensignale Z1.... Z3

An diesen rmuﬁcaum: Hummﬁ Upsmﬁ rnuwm1ﬂ die Information iber die

gerade mxﬁu<pm1ﬁm Nmrum am1.bsnmnnm an. Die qmmﬂmﬁ:1m3$1mmm

erfolgt auvtomatisch durch die Anzeigestausrung.

Jeder ﬂmmﬂmﬁzﬁmumwﬁmvwmﬂ eine Leitung TAAQ... TAA4

fithrt die entsprechende
AmjﬁmU1mn3m:um5 Zeilensignal O~Fotential.

zugeordnet.

Wird eine Taste gedrickt, Spalte bei

. 1.45., 030936, 861

Signal's. Bei .

i

© vorzunshmen: .

’

‘ Dabei ist das gignal mu\zm auf L. qs Jmuﬁmu.

! - robotron
&

t

Die m0+ﬁim1ma&mpom wmupms::m amﬁ ATS ist nach folgendem” Modus

RD/WR = Lt uznmummﬁ<m1men:ﬂ

Anlegén der Information nach Abb. 1.5.4./10.
Es’
erfolgt nmpwmdsmumm.
nung’  und wmumﬁnjlc:u,amﬁ‘rm:njﬁvsjrﬂm $;1 eine Zeile s. Abb."
1.5.4./90 . ‘

vor der Ausgabe der ersten nﬁpﬁpamj H3$013mﬁp03 sind uh Ausgaben

mit wechselweisem camn:mpﬁm: der ﬂmvnumuﬁzna <u: 0 auf L,

a

ist umimuym am1 ummmsdm DJNmymmp::mHﬁ zu laden. Das  Laden

wmmn:: 1. Nmpym nmﬁ grsten Stelie. (Anord-

‘

wobei

mit O zu beginnen ist, 2w 1mmppmpm1m3.
Die Fegel der ande—

. ren Signalleitungen ‘sind uwmwnjacpﬁuu“

"Soll ein Punkt ngnjﬁm:.g

_Bei . beiden

N

Im grsten mnzﬁpﬁﬁ mﬁﬁnwmﬂ die ‘Ausgabe des szmuﬁmm von 1 A a, ﬂa
zweiten Schritt von 1 A b bis 1 A el . e
Es folgt gleicher . Art:

dié erste Zeile der. zweiten Stelle in
=z A a, folgend 2 A b bis 2. & e.

S0 pmﬁ npm H:+Uwamﬂu03 m 211 u.m&m:q bei
r Hm:n:ﬁmﬁ der entsprechende Funkt nicht,

3~ﬂ der ersten Ausgabe flr jede Nmpum;mW*OHnﬁ,nwm Ausgabe der
Dnmﬁmﬁm1uz+oﬁamﬁHD:M+BﬁAM<ﬁmM:umHHﬁum.bjumwmmv bzw. 2 (zweizei-
lige yrmmwmmv LLED.

Umschalten auf D:wanm+:yxﬁwns

»
[ '

Die Guellen  der rmpﬁ;:ﬁml D1l bis D4 sind hodhohmig AﬂWWImﬁwwmv

oder als Eingénge #u schalten.
Somit leuchtet die D:mmwmmAawﬁ.umsHumHmam:mJ Inhalt. .

wmﬂ1meWﬂWﬁm3 ist gin ,D:mﬁm;mWJ der  .Schallguelle

mbéglich.

T

1.45.030936.8/61
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Hupe | Bild Takt | RD/WR| D .4 D3 D2 D1
. Y Y [¢] (o] * LED LED ® 1 Aa
1. Zeile Ty y L (¢} % ® ® 1A a
1. Stelle | .y v 0 ] tanltacliandliae
y y |4 L o iabliAaclliAad 1tAae
v y [ 0 X % ® 2 A a

. . ) .
A. Zeile Y Y L e} . ® % 2Aa
2. Stelle, Yy v . Q ¢} ZAblZ2ZAc|2Ad]2Ae
Yy Yy L[ o ZABbB|2Ac|2Ad; 2 Ae
Y Yy 0 0 LED’ LED ® ‘2B a
2. Zeile Yy y [ Q ® b ® 2B a
. \ S
2. Stelle Y Y o] O Z2Bb|2Bc|2Bd 2B e
y y L o] ZBb|2Bc|{2Bd|2Be
7. (letzte)| vy y [« &) " ® ® a2 Ga
Zeile Y Y L. W) e % % 2 Ga
2. (letzte? Y Y (o] o I2 Gb | 32 Be | 32 Gd| 32 Ge
. Stelle y y L 0 32 Bb | 32 Ge | 32 Bd | 32 Ge
Abb. 1.5.4./10C » = Wert ohne Bedeutung
) y = Wert entspr. Zustand
+ ’ (Hupe @in baw. .wz_m..._ Bild 1 bzw. Bild 2
” - v

1.45.030936.8/61
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1,.5.4.3. Tastatur—/Anzeige-Treiberprogramme

‘a) Tastatuwr—-Treiberprogramm
. . "

.
N K

Die ﬁmmﬁmﬂzwmwiumum ist interruptgestevert, d.h. bei Tastendruck
BUWW:waaﬁ ein H:¢m11cnﬁumrwaawcammﬁﬁuuﬁmja die Ermittlung 'der
gedrickten Taste DJQ ﬂum1uwvﬁ den I50-Kode &wmmm$_4mmﬁm im Feld
TCOD. Um auch akustisch die

die IQUm fir etwa 25 ns mwjmmmnjmwﬂmﬁ.

ﬂmMﬁmﬁC1mw:amam zu bestdtigen, wird
Erst nach Loslassen ' der

.mma1¢nxwm: Taste kann der Tastatwrtreiber einen mﬂlmcﬁm:.ANMnmjl
/ . , ' !

\

druck bearbeiten. ) .

b)) Anzeige-Treiberprogramm

i \ .

Zernstiick des Anzeige-Treibers sind die UF Bild' 1 und Bild 2 zur
Anzeige der MB.Nmejmnu:$+m1 ZF zu idbergebenden 16 bzw. 32 HWOJ

Nm»n:mJ.

Es . kénnen gleichzeitig zwei Anzeigebilder gespeichert ?mﬁum3¢

von denen eines angezeigt wird. Die Anzeige des anderen Bildes
‘geschight dann . .durch Bildwechsel (UF BILDW). - ‘
Ein Bild bleibt mnwwsmm mmmﬁmmnjmﬁﬁa_ bis es durch ein

NEUEs
iberschrieben wird. . ' .

Bei Neueingabe und -—anzeige epines Bildes werden gleichzeitig die
LED ein Bit in LEDI bzw. -LED2

\ 4 -
zugeordnet ist; das der Anwender bedarfsweise setzen Rann.

LED neu angezeigt, webei jeder

Dem Anwender steher zum Iﬁumlmpjmn:mynm:‘cus. IcvmrD:mmn:wyﬁm:
die UF HUFEE bzw. HUFEA zur Verfilgung.

.zwﬁ dem UP TALED ist awm separate Anzeige der LED mdglich,

ohne
nmw sich dabei die Anzeige des wanjmjnc++m1m ZF wmnm1ﬁ. Solange
das Anwenderprogramm nﬂﬂmw.humlﬁojﬁﬁnwpm lawft, erfolgt der An-—

' aprung mHHm1 Geridtetreiber nicht direkt) sondern .iber Rufe.

¥

“

il

1,45, 030936, 8/61

[

. ' p

1.5.5.  Stromversegrgung’ - .

Die mﬁvos<mﬁmo1mtjmmcncmncuumA  STVG 3, des EBDT [N 8902

(Abb . H.#.N.Vm und 7Y stellt die Betriebsspannungen for . die
wﬁmCM1mpmr»10:mr. die Feripherieelektironik - sowie fiUr das’

den Steckverbindern
Verteilerfeld ASF (53)

parallele- wund ‘serielle Interface an
+SEK X1 (51>, +SEK X2 (52) sowie dem
um1mmﬁ. Es gelten ﬁawum:am‘»:mnzpcmcmnm:mc:mm:"

zmammun::cmm 220 CVM¢0 U+ 10 % (47 ... 63 H2)
- 15 % .
B { N @
Folgende Ausgangsdaten werden mnvn:ﬁmmﬂﬁ"

7
\ .

T - o T
>munr3::mm:ﬁ3m ,zoamsnuzmvd\qomn1o:u Belastbarkeit
' ! . : | | . - mine max.
- o - e i et o e —— ——

. 5 P '+ B YU % 5 % . .p»o.» 4,3 A
- iz P + 12V 0,1V : 0,2 A
5 12 N — 12V + 0,1V 0,1 A
! 12 PM i+ 12U+ 1,5V 0,25 A 0,6 A
F . f | - 1,0V

; : Besonder-
s Umm .

I heiten: .

stromversorgung Hat folgende gerdtespezifischen
' '

.

Stiutzzeit bei Netzousfall for Netzspannungen . '‘an der
vom Anlegen des Netzausfall-

- Die

unteren Netzspannungsgrenze (Zeit
, . signals NAS bis Unterschreiten - der
. einer mvn::::u betrtgt 2 10 ms).

o ’ Fehlerfall wird der maox. Wert der Ausgangespannung 5 P und
: <

- 'Im
12 FM durch Tastverhaltnisreduzierung auf etwa 140 % be-

unteren ToleranzgrdPe

grenzt. ;
—.1Im Fehlerfall wird der moximale Hert

der Ausgangsspannung S [

quf ¢ 7 V begrenzt.

1.45.030936.4/61
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/

5 P wird zusidtzlich oauf Dcmvmunssc:m
Uberwacht und bei 5 P } 5,40 V wird das Signal /UES ncummml

t

-~ Die Systemspannung

ben.

- RAlle »cmmn:mmmnnzsc:mm: gind kurzschlupfest.

\

Umm.mﬁvoicmvmoﬂuc:umuanﬂcuum STVG 3 wmn ein uvnsmj getakteter
Sperrwandler. {U <wm1.»cmmn:wmmun::c:mm:., Abb. 1.5.5./1 zeigt
den prinzipiellen »Cwunt der STVG 3. Die Netzwechselspannung ge-
langt cwmv.aam Filter (39) an die Gleichrichterbricke (40) .
Die mum_naumj.n:ﬁmﬁm zmﬁmimnsmmHMtnzzc:m wird ouf die rnnmdeom
(38) ~ Abb. 1.4.3./6 - mmmnjguﬁm*.

nung von etwa 300V zur cquchc:mlm»m:».‘ Die Rohgleichspannung

an denen die Rohgleichspan-

wird Uber den hochsperrenden wn:ou»ﬁnmzmmm»01,ﬁéuv, an dje Pri-
mérwicklung des rmmmﬁc:mm»vn:mﬁouanﬁowm (42) mmmn:npwmw. Das
Diode, ,
Kondensator) .schitzt den Schalttransistor (43). vor eventuellen

SOAR-Blied .(eine Kombination aus Widerstand und
mvw»mﬁ und. zweiten Ocjn:vvcn:m:. Die »:m*mrmvc:m des Schalttraen-
sistors erfolgt von der integrierten mn:npﬁ:mﬁmﬁmmwnsmﬁmcmlc:m
'(48) Uber die qvmmvmvmn:np»&:m. und den .Treibertransformator
(44) in der Leitphase des mn:npﬁﬁ1n=mmmaaﬂm als ﬂucmsnluumvu in
der mumv1vrnmﬂ als Sperrwandler. Die Magnetisierungsenergie des
Treibertrafos erzeugt also die erforderlichen wum1ﬂumnm=mcamm=
fir den Schalttransistor. ) I

Da es sich um einen Sperrwandler handelt, nimmt der rm_maczmmx
transformator (42> in der Leitphase des ;Schalttransistors die’
gesamte Energie auf. Die Sekundérwicklungen mit den zugehori-
gen sekunddren Gleichrichterdioden (55) sind dabei mﬁ1osymm.

In der Sperrphase des Schalttransistors v gibt der Leistungs-.
trafo seine Magnetisierungsenergie an nﬁm.:mmxtsnmjxﬂwmmm.. die
durch die Sekundérwicklungen des Leistungstrafos, die zugehd-
rigen Gleichrichterdioden (55) ::a“ummAmHmﬁwc:mmmwrow {56 und
54) gebildet werden,. ab. Kombinationen aus z_rﬂo_JQCT_c_ﬁn»ms
und Elkos vermindern die »cmun:mmsmuwmm:ngﬁ der ‘Spannungen. Nachg
Zuschalten der Netzspannung wird die integrierte anrnr:n»Nﬁmmulé
n:m»mcmuc:m\ B 260 durch die »:anamn:nuﬁc:m <m1m01m». Das wvon
ihr mvumcmﬁm Rechtecksignal [1&Ft den HWandler Uber .die qvm_umjﬁ
den Schalttransistor und den Leistungstrafo anschwingen. Nach
Erreichen der Nominalwerte der Ausgangsspannungen lbernimmt eine
Hilfswicklung des Leistungstrafos, die primarseitig angeordnet
ist, aﬁnAcmjmovuc:w der integrierten Schaltnetzteilansteueérung

- B4 - 1.45.030936.4/61

ﬁd&0ﬁ1n:

! "

sowie der Treiber. Die nWWBM1m.mn3:dxmn:mHﬁ::u wird duwrch einen
mﬂlﬁaammzunmﬁmﬁmja im mapﬁﬁmﬁqsmpa des Schalttransistors und die
Dcmimﬁﬁcam der mum::c:u nm1 Hilfswicklung des qumﬁc:umﬂTN*nm

gebildet. Beide. Mapnahmen’ ZHWTWD ilber Spannungsteiler auf die

mit Hilfe von

integrierte mn:mﬁﬁjmﬁNﬁmwHm:mﬁm;mWZJM. durch die _

Awmﬂ<m1:mwﬂ:wmaw:wawm1:3m der Wandler geschiltzt wird.
Die Ausgangsspannung 5 P wird ‘ither einen Spannungsteiler, eine
Verstirkerstufe und umj Optokoppler (49) zur- Fotentialtrennung ®

auf die integrierte, Schaltnetzteilansteusrung =uwriickgefihrt

und bildet das Regelsignal. .
Ucvnj Feinregler werden die Ausgangsspannungen 12 F und 12 N ge~

T wonnemn. f

Alle D:mam:nmmumnzcznms sind w:qnmnjwcmﬁmWA urnd besitzen den

.

Status mpnjm1:mwﬁmrwmy3mumsjsnm.
Das Signal "Metzausfall" NAS wird bei Unterschreiten mw3m1 umﬁwl
nierten Spannung am Ladeelko durch Ausfall der zmﬁnmumszizc oder

mwlmﬁ oder mehrerer Halbwellen duwch den Schaltungsteil

"Signalgenerierung” erzeugt. Ist MNAS "High",
, Ebenso erzeugt dieser Schaltungsteil-.das Signal /UES, das

liegt Netzausfall

vOr.
durch "Low" ein

=

Uberschreiten der Systemspannung S P sig—

naligiert.

o

1.45.030936.4/61
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1.5.6.1. Murzbeschreibung 4

Die Peripherieeslektronik FEL (34) des BDT. K 8902 besteht aus

12FPM

ronregler \—e= 72P
rd
el 2
rierung

SP

einer durchkontaktierten bestilckten 2-Ebenen—~Leiterplatte mit

den Abmessurigen 223 mm x 230 mm. Die PEL umfapt tolgende Haupt-

pestandteiley

- ygrral-t=o= NAS
2l FETIE ~ Lot 1/ES

- Peripherieschaltkreise SI0L und 2, CTC1 und 2, FIOL bis 4

- Stromquellen fir IFSS-Interfaces,

- legik azuwr Bildung der mwnswym /CSF (Speichersperre fir CMOS-

m@zu und BAF (Batterieausfallsignal),

~ Ladeschaltung fir die znlbxxcm;

AN

i
- Steckerleisten zum Anschluf der Anzeige—/Tastatur—-Steuerung
(1?9}, des Lesers (20), von SIM (21) und FIM (22),

~ Buchsenleiste zum Anschluf der Steuerelektronik (17),

- Hontaktstifte zum Anschluf der Betriebsspannungen (23,24).
t

In.Abbk. 1.9.46./71 sind das Blockschaltbild der Peripherieelektro-
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1.5.6.2. FPeriphere Schalthkreise

!
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VW% m . £, Die vollsténdig bestilckte Feripherieelektronik enthdlt zwei
LU , . ' CTC~ (116, 117), =zwei SI0- (27, 28) und vier FI0O-Schaltkreise
(29, 113, 114, 1135 und hesitzt weiterhin ein Eingabetor filr die
Signale BAF, /NASF und das Selektorbyte.
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Die ﬂm1wn7m1wmijwHﬂr1mwmm der PEL haben in der Standard-

ausfilhrung des BDT K 8202 folgende Aufgaben:

@,
CTC1 (116):

SI0L (27) :

"PIDL. (29)

. PIOZ2 (113

Steusrung von Zeitabldufen mittels Interrupts

- Zeitlberwachung (Time-Dut) .

=~ Bereitstellung regelmafiger Interrupts fir

das Betriebssystem des EDT (System-Uhr)

- Der - Ausgang des Kanals 1 ist auwf den Steckverbin-

der +PEL~X4 (21) gefiihrt und kann semit auch zur

Taktversorgung eines SIl0-Kanals verwendet werden.

Beide Kanidle sind auf den Steckverbinder +FEL-X4
(R1) gefithrt. )

<anal A ist fir die Ansteuerung des © entsprechenden
mmw»mwwmj Interfaces awf dem SIM vorgesehen .ﬁwﬂFWIN
oder’ V.24 mit Steuerleitungen).

Hanal B wird zur Dateneingabe’ vom (Magnetkartenleser
benutzt. Ist kein Magnetkartenleser angeschlossen,

kann dieser Kanal zuw Anstewerunhg fi- das entspre-

chende serielle Interface (IFSS) auf dem SIM verwen-—,

det werden, wobei’ sowohl die Sende— als auch die
Empfangsdaten durch die Treiberschaltkreise 73450

getrieben werden. N

Beide Kandle 4ind auwf . den Steckverbinder +FEL-XZ2
(19) .gefilhrt und dienen zur Ansteuesrung der Anzei-

ge—~/Tastatur~Baugruppe.

Kanal A ist auf den Steckverbinder +FEL-XI (20)
gefihrt und dient dém Anschlul der L.eserbaugruppe
(Lochkartenl eser, Maghnetkartenleser, lochkennkarten—
leser). .

Beim D:mnchm eines Magnetkartenlesers wird dieser
Kanal =zt Erkennung des Kartendwchzugs genutzt, die
Informationsibernahme erfolgt durch den SI0t
“anal B. )

anal B ist auf den Steckverbinder +FEL-X4 (21)
gefikrt und dient zum Einlesen der auf  dem SIM

eingestellten BDT- Adresse.

- g% — 1,45, 030936.4/61
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PIO3/PI04 (114, 115):Die Kandle beider FID's sind auf den Steck-
+PEL—-XS (22)

dem Anschlul eines PIM. !

verbinder gefihrt und dienen

N \

Beide Kandle sind auf den Steckverbinder +PEL~-X4

(213

entsprechenden

SIDZ2 (28) :
der
SIM

gefihrt und werden fivr, die Ansteuerung

WmmeHHmz Interfaces auf dem

. A V.24

Kanal B: IFSS), wobei sowohl uwm Sende- als auch die

verwendet (Kanal ofne mﬂmszHmw¢:3mm:q

des Kanals B durch die Treiberschalt-
‘.

Empfangsdaten
kreise 75450 getrieben werden,
+PEL—~X4

gefiuhrt und werden fiu die Bersitstellung der

‘CTC2 (117): Alle Kandle sind auf den Steckverbinder

(21)
S10=Sende— und Empfangstakte verwendet.

Ein Adrefdecoder stellt die mmpmxdﬁa:mmwajmpm‘+ﬂ1 die’ peripheren

mnjmuﬁx%mumm bereit, wobei sich folgende Adressen ergeben:

fir SIO/PIO | fir'CTC | PIOY PIOZ| PIOY FI04 SIO01 SI0Z CTeg| crez
Kan.A Daten | Kanal O | 08H | OCH | 10H | 14H | 04H | 18H | O0H | 1CH B -
Kan.B Daten | Kanal 1 | O9H | ODH | 11H | 1SH { 06H | 1AH | 01K | 1DH L, b =
. .
Kan.A Steuer | Kanal -2 | 0AH | 0EH | 12H | 16H | OSH | 19H | 02H | 1ER -
/ ! N \ N
Kan.B Steuer | Kanal 3 ['OBH | OFH | 13H | 17H | @7H { 1BH | OZH | 1FH . :
! :
p

Das mwjmmwmﬁ01 wird bei den Adressen 40H...5FH angewdhlt. -

1.5. 6.3, ‘ v

Friorititskette CF

’ . . | .
bie Frioritdtskette der Schaltkreise ist analog der . Adrefl-
der

A .

1m»3m3+awmm, verschaltet. Zur schnelleten U£1mjmn:myﬁtse

FPrioritatskette
1.5.6.72.

dient . die Zusatzbeschaltung entsprechend

1. A45.030906.4/61 .

‘Es besteht die Miglichkeit,
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Abb. 1.9.6./2 -
Die :muzlmﬂxmjjcsmmpsanx sicHert im Zusammenwirken mit der
ibrigen ,Ncmmﬁnammnjwpmsnm. daff auch die niederpriorisierten

Schaltkreise am Ende ‘der Friorititskette einen RETI-Befehl auf

dem Datenbus identifizieren kénnen. '
den S102

ter dem SI01 (Z7) einzuordnen. Zu diesem sznm ist eine Anderung

(28) prioritdtsméfig hin-

der Bryicken auwf der FEL m1+m1nm1Hwnj (siehe 1.5.6.4.2).

1.5.6.4. FEL-Bestickungsvarianten

1.5.6.4.1, MnjmpﬁrWMMmcmmﬁanc:P

Bei ManuskriptabschluB existieren drei Bestiickungsvarianten der

]

FEL: ) .
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