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robotron o . robotron
‘ ]
N - i _, °| Bricke Bedeutung ) ’ PEL.1 FELZ |} FEL3
Nr-. der PEL-Bestiickungsvariante ) ’ : ) . : W
" - Wi:i2 | FIDA~IED an SIOZ-IEIL X % X ,
‘Bestickung mit’ ! \ 2 ' 3 Wi:13 | SI02-1EI mit IEQ bricken - - - _,.
’ E ; 7 - g Wls14 SIOL-RyTHCE  an +FEL~X4:A14 ! b - .-
cTC 12 1o : 1z , | wiz15 Y| 5101-DCDB . an  +PEL-X4:A18 X % *
s10-- . 12 12 J 12 : ; :
FI10 1234 ‘127 4 1234 Wi:16 | SID2-DCDB  an . +PEL—X4:AZ20 4 % % %
: : , wi:17 | SID1-CTSB  an +PEL-X4:A21 2 3 %
IFSS-Stromquellen | fir IFSS an [~ fir IFSS fir IFSS’ Wizig | SID2Z-CTSB an +PEL-X4:C20 % % . % _
- . . &
' SID1l u. SIDZ.- am SI102 am SI02 Wiz 19, | SID2-RxDB an Treiber 75450 . % x b8
§ : ; i . Wiz 20 - | SID2-TxDB an Treiber 75450 . % o %
vorgesehene ‘Leser [ . LKL LKL, MKL, LkKL . MKL _ Wiz2i | PIOS~/ASTE an +FEL~XS5:A0S - - -
Wi:22 | /RESET an +FEL-X5:A0S ©ow % %
Jemerkungen | . - | Ablésevariante. |- - W1:23 | PIOS-ARDY an +FEL-X5:A04 - - -
Fiir BDT K '8901 Wi:24 | PIOS-IEI mit - IED briicken: S - T x -
: zwnmm FID4—IEI mit', IED bricken - - - .
1
(LEL-Lochkartenleser, MKL-Magnetkartenl., LKKL-Lochkennkartenl.) . Wiz2s M CTC2-C/TRE1 an +PEL—X4:A18 - - -
f | . -, . . \
, Wi:27 | CTC2-C/TRG3I ap +FEL-X4:A20 - - -
. Wi:28 | CTC2-C/TRE2 an +FEL-X4:CZ20 - - -
1.5.6.4.2, Létbriicken auf der FEL o v ’ W1:29 | CTC2-C/TRGO an +PEL—X4:AZ1 - - -
. : , ot .
) . Wi:30 | SI02-IED an 5 IE0S - voon -
i 3 P s " . ! ! . .
ﬁnm folgende Hmumuwm gibt Auskunft Uber die miglichen Létbricken \ Wisz31l mHOWIHmD an PIOL-IETL - - - -
auf der FEL. J Wil:32 SID2~IE0 an CTCR~IEI P - ®
; W W1:33 WCTC2-CATREO an. SF b 4 ®
. P . . .
Bricke | Bedeutung ’ PEL1' | PELZ :| PEL3 ' W1:34 | CTC2-C/TRBC an TAKTOP . - C- -
S : Wi:3S | CcTC1-C/TREO  an 5P x n %
Wiz01 Selektorbit 0 = 1 N e M * :
Wizoz Selektorbit 0 = 0 - I - Wiz36 CTC1-C/TRGO an TAKTOR - - -
« O . 54 — ! . \ : .
Wi:0ZF | Selektorbit 1 = 1 - X 4 " Wis 37 SI01-RuDB an Treiber 73450 Moo - -
Wi:04 | Selektorbit 1 = 0 % - - Wi:38 | Negation NAS - st | ox
Wi:05 | 'Selektorbit 2 = 1 - - - Wi:39 | CTC1-C/TRGI an CTC1-ZC/TOZ % % %
Wiz0& | Selektorbit 2 = 0 % % % Wi:40 | CTC1-C/TRGZ an CTC1-ZC/TOL - | - -
W1:07 | Selektorbit I = 1 - -, - : wWi:al | CTCi=C/TRGI an CTC1-ZGC/TOO - - -
Wi:08 | Selektorbit 3 = 0 s s % T w142 | SI01-RxTHCB an +FEL-X3:A1Z - * %
) , WilgdZ SI01-RxDB  an +FEL-XZ:H10 - % H,
Wi:0%9  SI01-TxDB an Treiber 75450 x - - ' 4
Wi:10  SIO1-IED an PIO1-IEI T % % % Abb. 1.5.6.73 zeigt den Standomt der Létbriicken auf der FEL,

Wizi1 SID1-IED an SIO2~IEI » . - - . -

wobei einige nicht relevante Létbrilcken wegggelassen wurden.
9, . .
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1.5.6.5. Selektorbyte
! '

.

!

‘Das wmwmvﬁowu<ﬁm apmaﬁ zur jw1a£m1m3mmwmm: ?Uapmﬁc:a der mmri.

wmwﬂcﬂf£30m<m1um:ﬂm. Uummm Kodierung wird im ﬂmHa Wis o»...cm apﬁ
vier Bricken realisiert .Das mmHmrﬂ010<ﬁm kanh ilber das 6~Bit—
mw:mwmmﬁ01 01001waaﬁmnj:pmn3 eingelesen werden, .und mﬁamupwwjﬁ
somit | n1:+uﬁnmﬁm33m3 die selbstandige M1Tm::c:c am1 Bestickung

'
\

der zu prifenden FEL.

1.5.6,6. 6-Bit-Eingabetor

Dieses .Eingabetor MAUWmaﬁmmmm #0:...LﬂIv wird spﬂ_ cdem mnjmwﬁl.

r1mnm c¢030m 1mmwumpm1ﬁ und dient dem Einlesen. das mmpmvﬁaiu<ﬁmm
der FEL sowie der Signale BAF (Batterieausfall) und’ \meﬂ azmﬂ

ausfall).

) rabotron.
“ .

Bedeutung des eingelesenen Bytes:
! g :

. k ) N

DG = Selektorbit O der FEL ' D4 frei

D1 = Selektorbit 1 der PEL DS = frei

D2 = Selektorbit 2 der FEL| " D& = /BAF o
D3 = NASF

q

‘Selektorbit 3 der PEL Y4

1.5.6.7. Batterieanstall-Bignal (BAF)

‘Dieses Signal gibt den rmuﬂNFMﬁm:m der NC-Akkus an und wird beim

mwjmnzmpem: des maﬂm und .der damit verbundenen Aktivierung des
\xmmmﬂimaajmwm nmUHHQMﬂ. Abb. 1.5.6./4 zeigt die Prinzipschal-
tung- , ' v

Bei Aktivierunyg des \mmmmq Signals schalten die qunmwmnu1m3 T1
und T2 durch. H:ﬁnwamnmmmwj zh1n dig Widerstand-Dioden~kKombina-~
tion DIDEW iberbriickt, .so daf' am nichtinvertierenden Eingang des
oV nur Innjh die iiber Wmm Nm:mﬂawnuma maﬁwpumnum Spannung
Anmrm.m V) anliegt. Diese mnmjsc:m Euﬁn mit der. mum::c:m der NC-
Dxncm, (IFEY  _am invertierenden Eingang des 0OV verglichen, die
iber das Gatter G mit ca. 1 mA belastet werden.

Der Ausgang des OV fihrt High-Fotential, wenn die 3PB=Spannung
unter nm1 Vergleichsspannung von nm“. N.ﬂ \ Hmmmﬁ..nuwm Ergebnis
des cmﬁaymwnj1gpmmmw am Eingang des blﬂHmUIHHnuw.m: und wird von
digsem hei Dz*ﬁ1mﬁm3 mw:m1 L~H~Flanke am Takteimgang ibernommen.
Uumum Flanke m1mHUﬁ sich, wenry.das /RESET-Signal inaktiv wird.
Das BAF-Bignal bleibt bis zum erneuten Auslésen eines /RESET-
Signals gespeichert und kann iber das mtwpﬁ(mw:mmumﬂoﬁ.uTouﬁmaal
ﬁmnjﬂwmnj abgefirragt werden. NN =

e 1.45.030936.4/61
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Abb. 1.35.6.74

1.5.6.8. nzomlmcmwnjmmeM11m {/CSP—-8ignal) . K y

. H ’
Dieses Signal \<W1Jw3um1ﬁ.vmw,Drﬁw<w&xzjm,zmwﬂm1m Zugriffe auf
die 2k-CMOS-Speicher der SEL, wenn die mﬂlwmﬂﬁmemmUmjjtjm. des
BDT unter den kritischen Wert von ca. 4.5 V absinkt. ‘Es, dient
somit dem Schutz vor Datenverlust. Abb. 1.5.6./5 zeigt nﬂw

Frinzipschaltung. .

i

Abb. 1.5.6./5

s

- 94 - Hr¢m.0HO£MD.#NOH

robotron

P
Fir die Realisierung .des diskret mcwumum:ﬁm: OV wurde der
Schaltkreis uMHmA<m12m3umm. Der 0OV <m1nwmwnjﬂ die an der Basis
des Transistors 4M.mjpwmmm3nm Referenzspannung <0:,nm. 2.5 V mit
der von mwjma;mgm::EJQWﬁﬂwHM1J:mﬁcjﬁm1umﬁmwyﬂm3 Betriebsspannung
UB. Sobald die Betriebsspannung uhter dén Wert 'ven ca. 4.5 V und
somit die Basisspannung von T1 unter den Wert: der mmWmeumjjtjm
von' T2 sinkt, sperfen Tl und somit auch T3. /GsF wird: aktiv

(Low) .

% \ . .
v

1.5.46.9. Ladeschaltung fiir NC—-Akkus

'

Die anDxxcw in der Konsole 'haben nww Aufgabe, bei Ausfall ' der
SF—~-Spannung im BDT eine mﬁﬁﬂmmumSJCJm filr die . 2Kk~-CMOS-Schalt=-
x1mmmm bereitzuystellen und so den Datenerhalt in diesen Schalt-
kreisen ‘zu gewdhrleisten. - C . :
Die Ladeschaltung iibernimmt ‘das Nachladen bzw. den Ladungserhalt
der NC-Akkus wahrend der Zeity "in der die NC-Akkus' keine Stittz-
spannung Um1mwﬂncmﬁmuum:njwum:s.DUU. prmum.\& zeigt nwm\mﬁw:anl.
. . . Yo .

mnjmﬁﬂcsur . ) ' . N

Abb. 1.5 &./6

- Q@7 - 1.45.030936.4/61
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Umﬁ. ov numwsmnjﬂ mﬁw:nwm den, Tmmmw um) D xzmnmssczm IPGY .

\

C:ﬂmenjwmpﬁmﬁ die IPG-Spannung.am H3<m7dwm1m:nm: mp:mmsm amm D<

die Referenzspannung ; ven  ca,. 3.7V am :pnjﬂpj<m1ﬁpm1m:um:
o mu:am:u_ fidhrt der o<13cmmm:m Iwu:lvmamww Ti und T2 . schalten

n:..:xn_._q und  es ﬁuummn mp: ‘Ladestrom von max. 14 mA {ber die

beiden Uuoumn zu den: Znibxx:m. Do -
Beim - cum1mn31muﬂm: der rmammnjucmmumznﬁzm der anbxrsn <0: ca.
3.7 ¥ mn:wuwmﬂ der OV'am Ausgang auf Lpw-Pegel, T1 und® T2

v

sperren, ‘und es fliefft nur noch, der Strom ncsurmnzjmmmwrmpﬁ,mum1

-

DZ zu den NC-Akkus (ca. 1 mA). .

Um die IFSS auf ama SIM im Aktivmodus Umﬁ1m
Stromschleifen Am1$03nmﬁppnja die ihren mﬁ1 m;, Vo der mmuﬂm um1
den- mcﬁ n01 PEL
. ‘Btromquellen

Damﬁju:mmﬁmtmm:mm beziehen. NAus dieséem mﬁssn )
mit Hilfe der Treiberschaltkreise' 75450 - <um1

realisiert (siehe Abb. 1.5.6./7), deren’ b:mﬂrw:mmm P auf den

Steckverbinder +PEL-X4 (21) gefihrt’ mp:QL ZcmwwaﬁmC:ummum::wJW.

. der mﬂ1DBDEmem3 sind awm va.
Die Stromquellen liefern eifen Tn:mﬂm:nmﬁﬁoa von ‘Ta. 20 mA.
Auf dem BIM wird dann num wahlweise mu:Umxpmzc:u QM1 - Btrom-

quellen in die IFSS-S5tromschleifen msﬁmUWanmsn dem. m:mmmﬁﬁmUﬁms

‘modus (Aktivmodus / Fassivmodus) durch Briicker

m1scuyun:ﬁ1

’ B 5 N [Py

(

1R 7/182/231/262

Abb. 1.5.6./7

... . »
-~ 98 - 1.45.0309%6.4/61
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robotron

m der StechvVerbinder : . ) .

A\

-6.11 Belegun

Alle <m1cy3n£:mm: qZHmnjmj der nmﬁwvjm1wmmpmrﬁwujux und den ‘an
die FPEL mjommnjwommm:m: wm£m1tuum:.umm BDT wie: mﬂmcm1mwmrﬁ10:wv
bjmmwamlxﬂmmnmﬁsﬁmﬂm:m1c:u. Leser, SIM und 1H3.m1*u~um: iiber
Steckverhinder. | - . A N

Entsprechend den NEA;Um1ﬁ1mmm3amj memﬁziwm:¢m der Anzahl der

‘motwendigen cmWijnﬁjums sowie der ‘konstruktiven Erfordernisse

werden verschiedene 4<Um:m<m3,mﬁmnx<m10w:QM1J,mw:ummmﬁmﬁ.

— +PEL-X1 (17): Anschluf fiir die Steuprelektronik

;..,

Um1 D:mnjwcm zur SEL m1$numﬁ :Um1 eine mmnupwnm w:n:mmnwmpmﬂm

der Bauform 2I2-58 nach TBL : 29331/3. - 7 .

' Die Belegung des ‘Steckverbinders ist .aus Abb.. 1.5.6./8

ersichtlich. . ; . 3 R

N

! - QT - 1.45.070936.4/61



robotran. -
, .Knnﬁmxﬁ\ A B
M 1 . 00 QO
2 unbelegt Q0
-3 unbelegt unbelegt
" a ‘DB.7. DB &
5 DB 5 DB 4
N
& DB 3 DB 2
-7 DB 1 DB O
- i1 unbelegt unbelegt
4 , unbelegt | /CSPE
10 /RD unbelegt,
8 11 unbelegt SPG
. ’ 12 unbelagt unbelegt
;m 13 cnumwmmﬁ unbelegt
" 14 unbelegt unbelegt
L = 5P SP
146 AB & AB 7
17 AB 4 AB S
18 AR 2 AB 3
19 4B 0 AB 1
20 /RESET . CSPGE2
N s
. 21 /CSP - unbelegt
22 TAKTOF - unbhelegt
2z /IEP ZINT
i 24 /WALT /10RA
25 nizs” FUES
R 26 /M1 unbelegt
g 27 unbelegt /TAKT
28 . unbelegt /NASF
29 C1umwmaﬂ unbelegt

Abb. 1.5.46.782

- 100 -

'

"1.45.030936.4/61

A

-~ +PEL-X2 (19): Anschlup der Anzeige / Tastatur

\

f

robotron

ACHTUNG: Anschlull der rmmm1um:mmcunm unbedingt vermeiden !
. . i

Der Anschluf der ATS mﬂ+UHmﬁ iber eine 26polige Steckerleiste
der Bauform 112-26 nach TGL 37912.

Die Belegung des Steckverbinders ist
ersichtlich. |
Kontakt A B
1 TAKTL 5P
2 /RESET /NASF
3 iB 7 18 7.
a4 1B & 186
5 1B 5 1A'S
. & iB 4 1A 4
7 1B 3 1A 3
g 1B 2 1A 2
) 1B 1 1A 1
10 1B O ET-J) s
11 1B RDY 1A RDY
12 /1B STB /1A STB
13 1 00 ~ 00

/

Abb. 1.5.6./9 -

—~+PEL-XZ (20): Anschluf der leserbaugruppe

v

ACHTUNG: Anschluf

vermeiden

der

S

D:mmwmml\AmmwmﬁiwlmeMTEnnm

Abb. 1.5.6./9

s unbedingt

Der Anschlup des Lesers esrfolgt acmﬁ.mw:m 26polige Stecker-—

leiste der Bauform 112-26 nach TBL 37912,

Die Belegung  des’

Steckverbinders ist aus Abb. uum.&.\sﬁ M1mwn:ﬁwwW3w

- 101

1.45.050936.4761 -
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' robatron .
A} v
Y = S
Kontakt A o B '
. i N .
_— , : ) . \
R TAKT1 00 K ,
2 C/RESET. 0 % «/NASF . T .
3, 26 7 k wmF
4., CzA TL2P !
- 28 5 12p ‘
6 26 4 P 1= o
7 2A 3 5P .
] 2A 2 5, , t
9 2a 1 .8 «
10 268 0 unbelegt RN
11 2A RDY 00 4
12 | /2A STB 00
13 a0 1+ ooy
. . i L . - .
Abb.1.5.6./10 . _ . :
*
—+PEL=X4 (21): Anschluf filr den SIM . |

A "

Der SIM-Anschluf »mﬁ als Wmuowwmm Steckerleiste der Bauform
I04=38 nach TBGL (29331/3 ausgefihrt. . o

Dig Belegung nmm. Steckverpinders mmﬁ Abb. p.m.&ixpw zu
entnehmen. . ' !

Alle Interfaceleitungen des Steckverbinders +FEL-X4 sind filr

u = 0,4 V mit 1,8 mA und fir U = 2,4V mit- 0,1 mA-

oW . HIGH ) J
belastbar. Die iber' diesen Steckverbinder gefilhrten Betriebs-

spannungen kinnen wie folgt-.helastet werden:
v . ’ '
SR mit &00 mA- . o
12P mit 100 mA
12N awﬁ.HOGAaD

102 -~

1745, 030936, 4/61

N

't
quxwg /NASE
/RESET 2B 7
ol 2B s 2B 5
RN - ! 2B 3
.,;:._u_.uu;m 28 1
- waIT
18 1
1VED
1DEDA |
/1IRTSA
1T#DA
IRCA
\ /1SYNCA
[R¥THCB 12N
00 . 0o .
" g 5F
, IFE _1ze/To1
. 2C/TRGL RZC/TOL
22€/T00 27C/TOZ
2C/TRES CRC/TRGE
2C/TRBO 2DCDA
2CTEA /2RTSA
/EDTRA ©2TkDA 7
2THOA | ZRxCA
2R DA J2SYNCA
z ZRxTxCB /I EW/RDYA
2 20 2 20 1
28, 2VED )
Y 12P 12F
:
Abb. '1,5.6. /11 '
_ /

Y

.raobotron
\

\

’

. . ,
. 1.45.030936.4/61 i
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= FFEL-X5 (22): Anschluf fiw den FIM

Dear ﬂHZWDnanwcw ist als 39polige. Steckerleiste der Bauform
302-39 nach TGL 29331/4 ausgefihrt.
Die Belegung des mﬂmmr<m1Uw:Qm1m ist Qmm Abb. 1.5.6./712 zu

entnehmen.
’ -

® . "

Kontakt - | A : A._ B T

1 34 2 | sk 00

2 A 1 sF o0 ) \
3 3A 0 'zA 3 / 364

4 TA RDY A5 A 6

5 /RESET 3A 7 3B 7

& /NASFE ZB & IR S

7 3B 4 3B 2 3B 3

8 4B © 3B O 3B 1

9 43 1 448 1 ! 48 0 _
10 4B 2 4A = 4a. 2
11 4B = ¢ 44 s 4n 4 ‘
12 4B 4 . an 7 4a &
13 4B 5 . AB 6 48 7 |

Abb. 1.5.6./12

Alle ,H:ﬁmiﬁmnmum»ﬁzzum: des Steckverbinders +nmr|xw sind fir
U = 0 . "

Low 2,4 V mit 1,8 mA und fir CIHmI = 2,4 V mit 0,1 mA belast—
bar. Die ilber diesen Steckverbinder gefithrte mmmwmmummumjszzo SP

(4,75 ¥ nen 5,25 V) kann mit maximal &S50 mA belastet werden.

~ HFEL-X6 (2F)., +PEL~X7 (24): Anschlufl der Stromversorgung

Die NCﬁQjWEJm Qmﬁ,HJfﬂﬁamﬁmDJmmﬁm:me NAS und /UES sowie .QWW
<m1m01u::mmmumﬂzcsmm: erfolgt dber Spolige RujﬁmxﬂmﬁM*ﬁmeJmsu

wobel, zwischen den Kontaktstiften eine Stelle zur RunmmWCJG

~ 104 -

1.45.030936.4/761

robotroan
L
benutzt wird (Kontaktstifte S5001-100 hach T6L. 37203), um eine
Vertauschung oder Verdrehung der Buchsen mcmmcmn:wMMQMI.
Die Belegung der Kontaktstiftreibhen ist der Abb. 1.5.6./13 zu

entnehmen.

Kontakt +PEL~X& ) +FEL-X7
1 5F 2R
2 NAS codiert ‘ ”
3 codiert /UES A
4 0o 12N
’ ) .
5 00 .. BP ' .
& ! 0o =1
ABb. 1.5.6./13 4 ,
a .
¢ ?
1.5.7. Magnethkartenl eser (Hand-lLese—~Einheit HLE)
1.5.7.1. Konstruktiver Aufbaw ‘ .

Der Magnetkartenleser (10) ist in seinen &uferen Abmessungen
dem Gehduse des BDT m:mmumawx Er besteht aus zwei Schalen 1

unl 2 (87) aus ﬁwm$nmuowm3m3 Blech, die auf die 'Grundplatte

(88) genietet werden und die Em1ﬁﬂzﬁﬁj1tjmmuwjz ergeben.  Der

leicht bewegliche FKopfhebel mit Magnetkopf (29) wird '’ mittels

Fihrungsstift (20) in der Grundplatte und Fluhrungsgabel (F1)

wl, der Schale 1 Amﬂv,mU£4mm1mnjﬁ zum zu - lesenden  Datentriger

gefihrt. Uber Schraubverbindungern werden die Leiterplatte (9&)

mit der Schale, 2 (87) und die lLeiterpl&tte’ (92) mit der mv::ar

platte* (88) verbunden. Der Leser wird auf die Aussparung am

Deckel des BDT-Behduses Amv,mmmnjnumjhc:& itber Schrauben -mit

digsem verbunden. Verschlossen wird der Leser an. der Ritckseite

iber einen Deckel.

.idber die 26-polige Bandleitung (93) mit Schlitzklemmbuchse wird
der Magnetkartenleser an die mﬂmbmwmumxﬂﬁnjwz angeschlossen.

Die Verbindung der beiden Leiterplatten erfolgt iiber die drei
.ﬁmmﬁcsmm: (94> und der Magnetkopf ist dber das 2-adrige ge-
schirmte Kabel (957 an die rmwﬁm1npmﬂﬂm (?4) angeschlossen.

i
a8

1.45.030936.4/61



robotron

Datentriager . : i

. .
Der Datentrager fir den Magnetkartenleser ist nwm;w:nmﬂjmﬁwosmw
iibliche Plastkarte mit zwm:mﬂmﬂ1mw+m: (PKM). Sie besteht aus
mehrschichtigem, Smwmzamn3m1$1mwma._ﬁnw<¢w3<unzwnfwn (PYC—H-F o~
lie). Der Magnetstreifen ist ein. elektromagnetisch Jmmw:ﬁutml.

bares Oxidgemisch.

gberkonte {Berugskante) .

. <

Vordovseite: A .-

Viguelle information

53,88 =005

85,60 3%

Abb. 1.5.7./1 Abmessungen der PKM ) -

Die vaWﬂrmaﬂxm1ﬂm mit zmn:mnmnﬁmu+ms besteht aus Inlett wund
Hiille, zuumu das Inlett ein beliebiges. .Druck- oder mn:1u+ﬂcppu
AN.,~M. Siebdruck) tragen kann. ‘Der Magnetstreifen ist auf nm1
Rickseite der Magnetkarte auf die Hille kaschiert. Die fertige
zwn:mﬁxm1ﬂw entsteht durch das Laminieren von Hillen und Inlett
und anschliefendem Ausstanzen der Karte auf die in Abb. H.m.W\n
dargestellten MaBe. Der Magnetstreifen’ liegt in der Rickseite
der zmm:mﬁxmﬂﬂnatwm mw Abb. ».W.Q\M zeigt.

.

Die volle Gebrauchsfahigkeit der Plastkarten wird bei folgenden

Temperaturen gewdhrleistet:

~20 9c bis 50 “c. W

=\106 = 1.45.030936.4/61

robotron

Die Plastkarte ist widerstandsfihig gegen Wasser (nach 24 h Umw

23 DO.H %K Lagerungin destilliertem Wasser noch gebrauchsfi-

hig.

_Die mmU1&£njmqmjpmrmuﬁ der twmmﬂxm1ﬁm wird beis kurzzeitigem

EinfluB von schwach nichtoxidierenden Siéuren, = schwachen Laugen

Salzlésungen, Athylalkohel,’ Treibstoffen und Bler nicht beein-—

trachtigt. ' R T

Die Eartenwdlbung 'darf wvon der . Flanlage ‘maximal 1,0 mm

abweichen. )
Um1 Randgrat der Karten um1+ nicht amjz als 0,08 mm iber der.
Kartenoberfliche betragen. uum Lagerung der Flastkarten sollte.

geschiltzt vor Beschédigung und Deformation bei

23 %C 43 /-2 K Raumtemperatur und

S0 % o+ 7 % o relativer Luftfeuchte erfolgen.

'

Die Aufzeichnung der Information auf der Flastkarte erfolgt auf

dem Magnetstreifen auf der Rickseite der Farte vorzugsweise mit

/
der Schreib-lese-Einheit SLE K.6501. Innerhalb’ des Magnet-

streifens liegen w,3£+wmwnjjcjnmmv£1m3q wobei der Magnetkarten—
leser nur die mittlere Spuwr 2 liest, die gemessen zur Bezugs—

kante in Abb. 1.5.7/2 zwischen 8,85 mm-umd 11,89 mm liegt.

Abstand des letzten Abstand des ersten *

bit von der AuBenkante . bit vonder Auenkante

. 26,93 ' 744+ 0,51

Bezugskante {Cber-)

\ 1]
\ Al mwm_orzcsm Norﬁc:mln\\ . v,
Sl l L Ll \ .

o - o A£554 mm
Magnet - e : ' B21582 mm

streifen

.\'
A
A

ND
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Abb. 1.5.7/2 zeigt die Aufzeichnungsrichtung, und Beginn— und
Endpunkt der ?mm:mﬁmmnjm: DcﬁmmwnJJCJu. Aufgereichnet wird die
Information auf zwasmﬁmﬁﬁmu+m: in Wechseltaktschrift kontinuier-—
lich ohne. Zwischenrdume. Diese Schrift ist ein bindres Schreib~
<m1+m:1m:m bei .dem die Grenzen der Spurelemente (ein mntﬁmwmam:ﬂ.
beinhaltet. informativ: 1 bit) u1£:&MMﬁNHmnI durch einen Flup-
wechsel, -gekennzeichnet sind und bei dem das eine der - beiden
Binarzeichen durch einen . zus&tzlichen FluBwechsel in der Mitte
des wucwm:mwmamsﬁm dargestellt wird.

Die mittlere Bit-Dichte der Spur 2 mmammMMJ wJ rm:mmﬁwnzﬂc:m
parallel zur wmuﬁamrm:ﬂm betragt 3,0 Bits/mm\+ 3 %.

Die Spur .2 der Plastkarte amﬁ.zmmjmﬁmﬁﬁmwﬁm:Awmﬁ fir- den Ein-
satzfall des Magnetkartenlesers nur fir numerische Informationen
vorgesehen. Fiir die Zeichendarstellung :p1n dev hluuﬁlnunw qe-
wahlt, wobei * die Darstellung in. der bc*rmanJ:JGM1anﬂﬁsm mi €'
dem niederwertigsten Bit beginnt. Als Vorkehrung zur Fehlerer-
kennung wird jedes Zeichen awﬂAmnims.ﬁm1wﬁMﬁmruwﬂ auf ungerade
Faritdt ergédnzi. Zusdtzlich wird der Datensatz durch ein LRC-
Zeichen abgeschlossen. &mm LRC—-Zeichen erganzt alle Bits glei—
cher .Emﬁwwmxmwﬁ AaupBer der’ ?mWMﬂMﬁmlﬁmﬁmvwﬂum1 die Laénge des

Datensatzes auf gerade Paritdt. Das LRC-Zeichen selbst wird auf

ungerade Tmﬁwﬁwﬁ erginzt. me.mnmwnzm1rwumN»mMﬁ daer Plastkarte

PR

mit Magnetstreifen -betrigt: -

1 Startzeichen "i1" .
37 numerische Datenzeichen

1 Endezeichen "135"

1 anleﬁnsm:.
Der Anwender hat bei der Benutzung der Flastkarte mit Magnet-
streifen die TGL 42093 einz Ermuﬂm:. ¢ :
Der Bereich vor dem mﬁmﬂm: muc1mwm5m:ﬁ und nach dem letzten auf~
gezeichneten mU£1m~m5m:ﬁ des gilltigen Umﬁm:mmﬁnmm\<n: 40 Zeichen
ist pur-mit Null-Bits (Synchronisierungsbits) aufgefilllt.
Die - Plastkarte mit Magnetstreifen jmw eine Lebensdauer von min-
destens 2000 Schreib-. und rmmm<01mm:mmda .d. h. fir diese Anzahl

stehen die Informationen stér-— und ausfallfrei Nfﬁ.<m1ﬁﬁmc:m.

- 108 - ' 1.45.030936.4/61
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dm1 zmm:mﬁrm1ﬁmnwmmm1 ist mpz am::mwp #u bedienender Leser nach
nma ucﬁnzm:mmU1y:an. Der Umﬁm:ﬁ1@mm1 (PKM) wird von Hand duwrch
die Kartenfihrungsbahn am Magnetkopf so vorbeigefihrt, wmmAnm1
Datentrager WKZ auf der Brundplatte (88) der Kartenfihrungsbahn
iwﬁ der Bezugskamte nach Abb. 1.5.7/2 aufliegt, der Magnetstrei-
foen auf der.dem Bediener zugewandten Seite liegt und somit beim
Einlesen des Datentrigers FEM im xmn:mﬁxmﬁﬂmjpmmm1 verschwindet.,
Die =zulassige zm1ﬁm:ammmjsuzaw@rmwﬁ d mm.umﬂmzﬁww@mﬁm. PEM- im

Magnetkartenleser liegt. zwischen 0,1 m/s und 1,0 m/s.

. ¥ .
Vom Magnetkopf werden die Lesesignale des Dateninhalts der

‘Spur. 2 {bernommen, im Leseverstirker verstérkt, an dessen Aus—

" gang ein TTL-Takt-Datengemisch =zur Verfilgung steht. Am Ausgang
des . Funktionskomplexes Takt—Daten-Trennung stellt der Leser am,

Ende die getrennten Takt- c:n.dwwmlmumlmwm bereit. Einen Uber-—

blick Uber den Funktionsablauf im Magnetkartenleser ‘vermittelt

T Abb. 1.5.7/3.

Kesesignaln TTL ~Tokt -
Hebelsystem v (- | Lese- w|Paten- Bkt -Daten-
mit - 4 X schrift N r&ﬂnﬁ%% Germsch anmbaha%
\?.w:mk&%m v g v @ (85) ¥ 727 .
- -~ <
* +AFL -XT
17 12
— —3(84)
i ‘

{ PO - 708 _ | W\Qlﬂ%;.

’

Abb H.m.N.\u Blockschaltbild uwm Magnetkartenlesers HLE

- Pmcmwm<mﬂma mit Magnetkopt

/
Der Kopfhebel ist so montiert, daB der Kopf auf der Magnet-
schicht .der ?meﬁrmﬁﬂm mit meJWﬁmﬁ1mw+m: wihrend des Lesevor-
ganges mit einer definierten Andruckkraft, die am Kopfhebel ein-

E . - 109 - . 1.45. 030956, 4761
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gestellt werden kann, afliegt. Beim Vorbeifihren des umﬂmzl
tragers

der Spur 2 die rmmmmwa:wpm in zmn:mmyﬁmrﬁmnjﬁw+ﬁ induziert und
an derr Leseverstirker weitergegeben. v .

~ Der Leseverstarker LV . . .

Der Leseverstarker arbeitet mit einer. Betriebsspannung von +12V
und stellt. daraus als Mittenspannung i die
Das an +MLV -"X2 (nach Abb.

gende Kopfsignal wird auf die Mittenspannung

+6V zur Verflgung: 1.9.7/2y anlie-

J
symmetriert. uUber

zwei invertierende, einen differenzierendern Verstirker und
..ﬂﬂrlrnauwﬁwaumm
Takt~-Daten—Gemisch (offener xoﬂwmxﬂn1v zur Verfligung ummﬁmypﬁ.
1.5.7/4 darstellt. . .

dem ersten invertierenden Verstérker abgebildet. Disser Verstir-

einen Komperator wird am Verstdcrkerausgang ein

wie es Abb. Unter D,nwﬁ,amm rmmmmum:fu nach

ker ist se dimensioniert, dal er unter Eingreifen des fregquenz-—
abhdngigen induktiven Widerstandes des Magnetkopfes das Steigen
amﬁ‘zwmnmﬁmwummnwajzjm mit steigender kKartengeschwindigkeit aus—
gleicht. , . ) )

Zur  Stérunterdrickung trigt bei,. dap die cmwmﬁM1rm1m301&::3w
Fweistufig ist,  die Verstdrkung pro Stufe relativ niedrig i&t
und die Fweite invertierende Verstirkerstufe als wmﬁw<m1 Tiefpap
mit .mwsmﬁ,uauAmﬁm:u$1mncm:u“ die dem Hm¢|+mnjm: QMV maximalen
Lesefreguenz mDﬁWD1Hn:ﬁ. mEmmmHmuﬁ ist.

B in DGU.».U.M\#.nmwnﬂ das Lesesignal nach der zweiten Verstar—
kerstufe. Die rmwmmmn:mpmupmm unter C in Abb.1.5.7/4 stellt das
Ergebnis :mmj der R1wﬁﬁm1 differenzierenden Verstarkung dar und
D dann das 44%Jrosvmdwcwm Takt-Daten—Gemisch mHﬂ..EmnjmmHﬁm%ﬁl

schrift nach dem Komperator.

- 110 - 1445, 030976, 4/61
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am Magnetkopf, werden in diesem durch die Aufzeichnurigen
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J\_ge 6v
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o

- -6V
PSR A W A WY A W A arv
\ sy
. ‘ - , P A
o rAq
1
. . o
DUV=.y.w.u,\$ memwwﬂjwym im Tmmm<m1WﬂWSwm1 LV
T

| | 0

Abb. *1.5.7./5 Takt-Daten~8ignaltrannung
- Takt-Daten-Trannuny
Alufgabe der Takt-Daten-Trennung ist es, aus amﬁ.msﬁcwmﬁowmm A

an  HMEL-X2 Abb. entsprechend 'C der

Abb. 1.5.7/5 aufzubergiten und den dazu m1tnﬁumwywnjm: Synchiron—

nach 1.5.7/5 die Daten

impuls erntsprechend I der DUE..F‘W.Q\G bei wechselnder Kartenge-—

wnjzpjnnurmwﬁ, zu liefearn. Ca.awmwm Aufgabe zu erfillen, bein-

haltet der Hmrﬁluwﬁmjlﬂﬁmjjc:mmiﬁcauHmx verschiedene Funktionen.

- 3111 - 1,45, 030934.4/61
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a) Takterzeugung o -

zmﬂmmpurmn:mu waﬂm1:mi 4':&0&3&1'&01& wird mw:mn xmnznmnrwaucwmw
folge im. dwaﬂ<aﬁrm~ﬁ:uu aup von 80 xIN erzeugt, aus der Jjeder

'

vierte’ Haucum mcmamuam:aﬂn :w1n.

Abb. 1.5.7/6 Interne ‘'Zdhlertakt-Impulsfolgen

Fir die »J*knomu<:mzﬁo:wwmnwn: der 4wxﬁru&ﬁm:|41m3:t3a stehen
ca. 20 Impulse Am<:n:103wmrm1c:au5wwu,<01 dem ersten Zeichen auf
dem uwﬂusﬁ1wm&1u zur Verfigung. Um Stérungen durch die Karten-
kante zu unterdriicken, :n1nm:.num eraten Impulse durch einen

4-Bit-Zahler :3ﬂm1nwmnnw. ‘Nach dem funften geiesenen m<:n3103wl_

.1::omw5UﬁHm (Abb. 1.5.7/5 Impulsfolge B) wird die Taktbitleitung

*1mwamwmum:. Durch einen nachtriggerbaren Multivibrator, dessen
wauﬁwmnwcmw HWJmm1 als der langste von der Karte gelesene Takt—
bitabstand ist, wird die mn:mHﬂ::n_sz1m:u des gesamten lLesevor-—

ganges durch ein statisches mMMwa arbeitsfihig gehalten.

Die Impulsfolge aus dem Lesaverstirker (Abb. 1.5:7/5 - Impuls-—

_folge A) wird entsprechend Abb. 1.5.7/5 so aufbereitet, daf bei

jedem. FluBwechsel ' ein positiver ﬂsucwm erzeugt wird Awavcwml
folge B). IwWNNCN werden die Datenimpulse ausgeblendet ::n.umnmm.
Taktbit setzt einen Zihler zurick. Anschlieffend wird der gerade
zurickgesetzte zihler mit der in Abb., 1.5.7/6 :Jﬂm1 A gezeigten
internen - Impulsfolge vorwirts gezahlt und durch das nachste
Lesetaktbit (Abb. 1. m 7/5 — B) gestoppt. um1 bis nw:»r 511m»n1ﬁm
Zéhlerstand repriasentiert dann nm: Dumﬁm:n dieser auwfeinander—

folgenden Taktbits und £w1n als m1£m1ﬂc:amumuﬁ fiir den nachsten

* Taktbitabstand genutzt. AnschlieBend wird der’ Zihler mit der

Impulsfolge B in Abb. 1.5.7/6 N:1:nxnﬂnwswn. Dcm:u»un. 1.5.7/6

7
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..ﬁw<m1 CUNW&WNGED

,.zmnjmmwﬁmyﬂpn mmmw

.acHﬂua N£1 Duzmja

.Umﬁ, rmmmw,mﬁmyyﬁ :mnj DUU.

,mujn mw+0~mw
‘Die .'Sigrale des zwﬂlm

ginn Amu:m1 ?Hmmn

. robotron
1)
ist =u ersehen, dag beim Vorwdrtszéhlen nur 3/4 ‘der Impulse .

~ sodall beim- wjmnjwpmmmfamj. vom Taktbit aus-—

..fumpmmww:wmcnxzmw¢m dhlen’ bei 75% des Taktbitabstandes ein nega-

erscheint. Dieser, <U1mmmm l1auft
] ..ijﬁmﬁmj Zahlern ah, ‘wobei der Jmmm!
tive cum1ﬁ1mm die- ﬂmrﬁﬂwﬁAijr der AmrﬂmwﬁMBUEHW+uwmm D in

DUU. P Q\L Uppnmﬁ apm DEmUHm:atjm det bmﬁMJUuﬁm bewirkt.

Upm Uwﬁmj sm1am: maﬁmU1mnjm3a der Impulsfolge C'in Abb. 1.547/5

mcﬁum1mpﬁmﬂ cjn auﬁ 3 in D umemmﬁmHHﬁmj Taktimpulsen als

‘Apa wHD bzw. ~FID der Steuerelektronik an
.77/3 bereitgestellt.

+Mil— xH nach Abb. 1.0

Betriebsweise

uwm ccm13m33m nm3 Umﬁmn vom zmu:mﬁrm1ﬁmjummm1wcmom:m +ZEFLXH
zmnj Abb. "ty S. Q\er1ﬁcp , Jdurch ein 8I0-Tor der wﬁmcmwmwmrﬁﬁcjpt

1.5.7/5. apm Daten n und Takte D ge-

ﬂﬁmzjn JE?.cm1+

wm ijmWTEUﬁw:muoﬁaje +ir den mwzwmmmcm:

mﬁﬂmjymmmﬁm sind . den 510~ und PI0-8igna-—

len wie folgt m;mmnTnJM

*

m.rmmmwmwm:mp. " Steckeranschluf SI10~Bignal. FIO-5ignal

TAKT:

DATEN

Abb. 1. _ﬁm:wmmm1WﬁmcmT£3c

Der - Jﬂn: DJ..H.Lgﬂ\L vom Leser ankommende Takt D ist auf die
:mqqaum:-rmuw::m_ des

ersten FUEIIHQS ﬂpmjr einen Interrupt aus, der aml Einlesebe-

FID~Tores .gefihrt und lést mit seiner

Fte mit Magnetstreifen kennzeichnet. Die an

mwjma _mpjmﬁ.u,amb,ﬂH01401mm mjpwmmmjamjﬂswﬁmhmwmjawm werdan fiir

.den FIO night wirksam.

~ 113 - : 1. 45.0309%bH. 4761
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Farallel liegt der Takt des Magnetkartenlesers am Takteingang
un« .510-Tores ,(siehe AbDL. 1.5, 7/7) Nach UU»@mT Abbildung liegt
das. a&r:umJOWuam Umﬁm:mpnnmw am Umﬁmjmpjﬁmjm nmm S810~Tores an.
Mit . der mﬁmwmﬂ:amﬂ4ﬂwm:rm amm Wan+mjmmﬁﬁxﬁmm A\mznu werden . die

Daten abgetastet., ) . N

1.5.7.5,. Programmierung . ' : -

Die’ Eingabe - der Daten vom Datentriger ist H:ﬁm11;Dﬂmmmﬁmcm1w‘
wobei in der Interruptiroutine Hmuwmywn: das Zeichen vom mwjamvml.
schaltkreis ibernommen und im entsprechenden Fuffer .maamumaﬁ
wird. Das FIO-Tor fir die D;mpwmtnm &mm Interrupts zur  Kenn—
mmwmjjzjuf des Einlesabeginns des Datentriagers sw1u=W3+yjum wa
Bitsteuermodus initialisiert, wabei Interrupt verboten wird.
Diese MaBnahme ist Juﬁsmnmpa. um durch die anschlieBende Um—
initialisierung in anm,mwmm:ﬁywn:m.mmﬂ1wmummﬂﬂ Jcnj..m<m:ﬁcmwp
m:mﬂm:msamx.azﬂmEJSDﬁm von - einer zuvor mwjmmummmsmj Karte =u
unterdricken. Dif eigentliche Betriebsant fir das FIO-Tor ist

-y

der Eingabemodus, in der die erste Taktflanke, wie unter Kum.w.h
Kartentaktes dirfen keinen H:ﬂmWWEUn\BmJT mcmwommj. ' N
Das SI0~Tor =um mpjymmmj des Umﬁm:ﬂﬁwﬂm1ynjmpﬁmm zpwn +51..amm
me<3njﬁomw Empfangen von Daten initialisiert. Die mmjucymmmjamﬁ
Daten werden mﬂm ungearade Faritédt dberwacht. Interrupt wird vory
jedem vom Umﬁm:ﬁﬁmﬂm1 eigelesenan Nmpn:mj mcmﬂmpomw.

ls

ist der Leser inMitialisiert, also mwjmmumﬁmﬁmpd- bleibt er in®™

diesem Zustand, bis das erste Zeichen von einer Karte ankommt.

i Un das Eingabeende feststellen zu kinneny erfolgt die Eingabe
: der Flastkarte mit Time-Dut-Ubsiwachung. Das bedeutet, u%m nach
dem tHDlmw:HmmmUm@w::IH:ﬁmTTCu# und nach jedem Einlesen eines
Zeichens -ein CTC-kKanal ernsut gestartet witrd. Bei Eirnhalten der
Mindestlesegeschwindigkeit von 0,1 m/s der Karte ist die Zeit
zwischen dem Einlesen von zwei Zeichen bzw. zWischen dem FID-
_.Hjﬁmﬁﬁtﬁﬁ und dém ersten iiber 510 mw:mmpmmmjw: Zeichen ' kleiner
als die mw:ﬂmmﬁmwyﬁm CTE-Zeit. Das bedeutet, daf der OTC solange
keinen Interrupt auslisen kann, zmm Zeichen auf wm1 mw:ﬁmwmmm:m:
tarte mjpwmﬂm:. Da die max Hamwm Nmyﬁ eines CTC— ijwum noch  zu

kurz ist, wird programmifig noch ein Time-Out- Zahler Umjcﬁ:ﬂq

der  leicht variiert werden kann, Durch dieses Frinzip ist die
t ‘-

- 114 - 1. 45 0%

beschrieben, einen Interrupt alsloést; ﬁypm mjanm: ﬂpmjrmj des |
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, ‘

Zeit nm1 ﬁm1ﬂm:m:ummﬁrmjztjm +iir am: qvmpumﬁ awauﬁ am1m:ﬁum1ﬁ.

umm,,n£1n3 ﬂwamlocﬁ m:amiyﬁpu ‘das Ende’.des Einlegens. nmw Karte

festgelegt ipwn, T CoT ‘ ' , '

Nach dem mtm@mHDMﬁmj munpmmmyjﬁmﬁﬁsnﬁ "durch das FIO-Tor beginnt

der’ Treiber. erst mit ama Einlesen der von.der Karte m:wumam:nm:.
Baten nach erfoldter Nmunjm:mKUnjﬁnjpmmﬁpun durch den SI0. Dazu

midssen  die ersten 'voan um1 Karte eirfgelesersn 16 Bit T A{R2uE~-Bit-
Zeichen) awﬁ dan U10m1m33ym1ﬁmj m<3n|Nmpn:m3 ibereinstimmen. Die
o<:n3103ummﬂuajmmmwnjm: setzen sich wcm den "Nullbits" .und dem
mnmﬁﬁxmpnjmj des umrm:ﬁﬁmmm11 xcmmaamz. ‘Damit ist gesichert, daB

die THw&nTQWﬁQ mit zmm:mﬁ£¢#0u$m: ::1 in mpjmﬁ Richtung mw:cmpml
sen £m1am3 rm::. Die numerischen Daten zm1um3 vom mHO als S-Bit-
Zeichen - eingelesen mit Faritatskontrolle.. Der 41mpam1 kontrol-
liart amm muzpmmm: des erwarteten Endezeichens der :Karte. Die
Hcawmnjm ,»anpﬂpos aller Zeichen der Karte nmp:mnjppmmppnj
Start- . QMJum:mzjcjm\ Ejm ranNmurzmjv ch rull ergeben. Die
arwartete Zeichenzahl ym¢,po. .

Bedl +mjﬁm1womﬁa Einlesen steht dem D:ijam1 der Inhalt des Da-—

tentragers  im  IS0-Code einschlieRlich Start— und Endekennung

.sja.rmnlewnjmj im Magnetkartenpuffer (MEFUF) zur Verfilgung. Die

gilltigen 7eichen enden vor dem ersten "FF" im Fuffer. Ihre An-—-

~zahl steht in MKAZ. Aufgetretene Fehler werden im Feld. MkSB1
. ; ” -

angezeight:

J . ) .
MESB1: DO P2 [ .

o 0 & keine Bedeutung
. o " L : ’ ot
Si0~spezi- o1 w.mxﬁm1:mﬂ\mwmﬁimwjﬁmﬂﬁzvﬂAmcﬁmmﬂ1Mﬂmj
fische 1 O » Spezielle maﬂwwjﬁmamam:nznmv.uwpmav
Bedeutung 1 o1 ﬁ;mumﬂwmywm..mau+w:mmcmam:®53ﬂ

Am53$w:mMS1B:ﬁ+m11cUm1Hwc+v

Treiber- CpR= 4 r Startkennung nicht gefunden
spezifischeé DI = 1 . WwﬁwﬁmﬂW$ijm1
Bedeutung D4 = 1 H m:amrmm:::e nicht am%cjnm: ’
L DS = 1. & LRO-Fehler .
D& = 1. ¢ falsche wanjm:umjp.Ac:aymwn:.hov
" D7 nicht belegt - . . :
! k]
I
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2:1 wenn (MKSE1)=0 ist, xm:: der D:sm:nm1 damit. rechnen, nmm S genommen werden. An den oberen 4ﬁn:mu01ﬁan=mmm 84 miqu Rie—"

1

Uwﬂm:ﬁﬁmnmﬁq muzummm: und xu:<m1w~m1::a &m1 mu:mmemam:mn Nmun:mn - smsmnzmmnm:.,amWy befestigt, womit die oberen Transportachsen

Uber einen mc:aimmams 86) vem, Motor (78) n:mma1_mvm: werden.
Der rOn:Engm:pmmmv ist ven m.:mv Verkleiguna aus Stahlblech um-

umumz und wird QC1n: ‘einen Deckel auf der Seite der z_mamnmn:m.l

in den Hma noam fahlerfrei waren.
Erreicht der SIO0 nun Synchronisation nicht (fehlende "Mullbits“,
fehlerhaftes oder richtungsfalsches Einlesen der ﬂm1ﬁmvr s0 wird
riur der Startinterrupt durch das PIO-Tor ausgel dst und durch die .
) . st : ! ben <mvmn7uommm:. -
Time-Out—~Uberwachung (CTC-Interrupt) das Einleseende festgelegt.
3

Abgebrochen”wird das Einlesen der Plastkarte mit Magnetstreifen,

'
wenn ein' externer oder Statusinterrupt bzw, mwsm,mumuwmuum.ma+

1.5.8.2. Funktionsprinzip

pfangsbedingung auftreten. (.

< . o N | " Y — "
Die Kenvertierung wird abgebrochen, wenn die Fehler. . "Anfangsken Der Lochkarternleser (LKL) ‘ist ‘ein dem  Betriebsdatenterminal

Jc:n nicht gefunden” oder "Parititsfehler" erkannt werden. Bis K 8902 zugeordnetes peripheres Berdt, sww dem verschiedenartige

zum  Auftreten eines nmﬁpﬂmnmﬁmrwm1m werden mpﬁm Zeichen in den Datentriger  erfafbar sind, im m.:moauﬁnuu sind als Datentrdger

IS0-Code kenvertiert. . . Lochkarten  (maximal 80-spaltig,  12-zeiligd nach .' Thema

5 ”» . i o L) "l e " L — .
. Die Fehler “Endekennung nicht gafunden", “LRC-Fehler® und "fal . 30.200.33-82 / Entwurf RGW-Standord und Lechkartencode gemdf
sche Zeichenzahl" sind Feststellungen des Treibers, die keinen £ . TGL=RGMW 357-76 ‘sowie Lochkennkarten 1 oder 4 (maximal 40~ oder

. . : . X h . R
Einfluf3 auf das anpmmw: oder Konvertieren amﬁ.uyhms haben. . 19-spaltig, B5-zeilig <01mmmm7m=- Die Dotentréger werden im
- . ALY (

mpmxn1osow01,mn:m= UC1n:mcmw<m1wn:1m: durch die Leserbaugruppe

gefihrt und s_ﬂ ncnm:ov_mmv Proarammunterstitzung (LKL-Treiber::

1.5.8. A A :
3 Lochkartenleser ‘Abschnitt 1.5.8.7.) durch fotpelektrische Verfahren erfaft und

innerholb des Betriebsdatenterminals n:w%msmvnm*. Ein neuer n_n:

1.5.8.1. K trukti Auf v
_L anstruktiver Al bau ! / h 2 in den zwulassigen ﬂmvﬁ_mc:nmnowmvnammz ‘befindlicher cnﬂm3a1nnm1

- mw “Lochkarte” ist fir ca. 500 rnmc:mm: geeiagnet.

Umw Lochkartenleser besitzt ein Brundgestell, das aus der vor-— ko R \

am1m3 Wand (79), der’ 3p:ﬂm1m: Wand (80). und drei ‘ pi'stanzbolzen g b : i , : '

o (81) gebildet wird. Durch Zusammenbau dieser Wande sind das
Einlaufblech (82), die acht ﬂmswzsmmwwmn:m.Amwv und die vier

.Q‘  1.5.8.3. Funktionskomplexe

m_ ' oberen Transpo ) . i i i i
portachsen. (84) mit dem Sinterbuchsen (73) in die Sehnittatellensteuerunag . ,

Wande gingesteckt und mit diesen verschachtelt. Die Fithrungsbahn

nm1xm1ﬁmfswﬂa QC1%: nwmﬂczﬁtjumcumnzmkmuvc:n ﬂﬁwm Em:um ,,
(7%, 80) gebildet. Die unteren Transportachsen (74) kénnen

' Der run:xoTwm:pmvmv ist enteprechend seiner Kornzeption zur An-

steverung durch eine 8 Bit breite vnﬂnwumutmnzsm&ﬁm»mpwm geeig-~

sich infolge Lagerung in Schlitzen senkrecht zur Fihrungsbahn net Iin. System Beiriebsdatenterminal wird ein Port eines  PIO-

mn:npﬁxvmwmmw UB 855 D genutzt (z.B. Port A des PI0D 3 Uber
+STE~-Xé) . . , i )

: wird die fir den ﬁwTﬁm:ﬁ1¢:mun1ﬁ nétige Reibkraft erzeugt. - Der wr. , ‘Ale  Arbeitimodus wird "Einzelbitsteverung” mit & Eingabe- und 2

" Optoblock (65) besteht aus zwei Flasteteilen, in die zwei Blas- , ,D:mwnwmwmmﬁc:mn: festgelegt. Die & Eingabeleitungen erméglichen

der Karte bewegen. Sie werden durch Druckhebel (75)  und Zugfe-—

(A .dern (76) gegen die oberen Transpartachsen gedrickt. Damit

. ) :,.U . s . ie . zwei . .2 X . . . : i " . . i

i 5 scheiben eingelassen gind. Die zwei Flasteteile mwnn piteinander e im Multiplexbétrieb das Einlesen ven maximal 12 Informationsspu~-
; v h bt.. A - . iR E . . . ] . o . . ]

. m1mn rau n den/Optoblock sind die mau$m:mm1npmﬁﬁm kpl (673 B ren des Datentrégers, sowie'einem duich-die Baugruppe gebildeten
5 und die Tragerplatte Infrarotsender Ammv m:ammnzwmﬁUﬁ. ] .’ .

23 "Interrupt-Signal”.
Die gesamte Einheit kann Zusammen aus dem Grundgestell heraus— e : .

- 116 ~ 1.45.030936.4761 7 C b7 . o . - 117:- C 1.45.030536.4/61
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ﬂuunmsum m_w:anCO1a:c:n gilt | mC1 den. entsprechenden tOud. des

H:ﬂmﬂﬁnnmuncmﬁm_:m. der . durch Kabel 246-polig (70) mit der Em-

pfangerplatte- (67) Uber +LKL-X1 verbunden ist:
. . . . . o \ ‘

wmumucau der Signalleitungen . S . : .

ﬁllxlllxllltlrllll.||||||||||!x|||||1||||1|||4|||1|||41||||||1|:

PI0 | Bezejchnung Wcsxﬁ_oz

AnschlufPpunkt

0 YO - DIOé Multiplexleitung fir +rzr|x»m yHmA.
Informationsspuren 0/& ! !
1 Y1l . -.DI17 .ch»PuHMxpm_&t:m for +LKL-X1: »OM |
Informationsspuren 1/7 |- i
2 Y2 - DI28 chﬁWUmepnmﬁc:m for +LKL-X1l: AO8:

H:ﬁo1snﬁwn:mmucnm; 2/8 . i

: |
+LKL=X1l: AO7 "
o — Informationsspuren -3/9 S "
4 Y4 = DI4E . | ALKL=X1: A06.

3 Y3 .~ DI3?.. .| Multiplexleitung fir

Multiplexieitung fur

Informat ionsspuren 4/E

5 Y5 ~ DI5Z |.Multiplexleitung fip : S +LKL-X1: AOS
! ~ 4 Informationsépuren 5/2 . s e |
& |- Y6 =~ DOO& | Zustandssteuerung . HLRL=X1: ‘AQ4.-
LKL-Elektronik . ' .
7 Y7 - DOO7 Zustandssteuerung CaLRL-X12 ﬂow,

o r .

LKL-Elektronik

ek i

o - —————

Bemerkung:

'

- Die weitere Eelegung entspricht PIO i1-Port . Anischlissen
(Abba 1.5.2./14) a
.| das Sianal/NAS’ ist leser intern mit einem Anschlagwiderstand

, i
ven 4,7 k' Ohm gegen 5 P’ versehen '

- ansteuvernde Einheit muPf pull-up Widerstand ven (2,2 .... &, 82

k Ohm'von /Reset zu 5 P vorsehen.

' .
S . '

1.5.8.4. Sionalauswertun

- it Ty
. . 1
Die. einen-Decoder steuernden Ausgangssignale Yé. und X¥7 ermégli-

[

chen, 4 verschiedene Zusténde nmilrzrlmwmrﬁﬂoz;r‘ wobei 2 -gewon-—

nene Signale der Multiplexsteuerung der Ausganasdaten uwm:m:.

' .”.. ' - 118 - 1.45.030936.4/61
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Diese 'Signale schalten :Qn:m_:n:nm1 die in U_mﬁuu_wm: Multivi-

wvnﬁnﬂm: analoa den vorhandenen Lochungen ms_mnvmnnmmvm,n:mvwns

Informationen (iber "gpen—collektor”-Stufen amﬂ low-aktivem Pe-

qel) an die nmm Eingdnge definierten PIO-Anschlisse. Das Poten-

tial .der zwischengespeicherten Informationen wird bestimmt durch

die Ausgdngspegel der mn:smpHmug::c:nmnrnpﬁrﬂm_mm. die durch in-

,ﬁﬂnﬂoﬁmsuﬁ_:np_n:n Fototransistoren SP 213 B u:mmm»mcmvﬁ werden .

‘Diese Fototransistornen befinden sich in einem im Kartenschacht -

(465 und werden durch IR-Emitter-

angeordneten Blendensystem
dioden V& 123 B beim Auvftreten einer
jevchtet. Diese Dioden befinden sich auf wmzmj Tragerplatte (66}
die mit nmi EBauelementen

Informationslochung -be-

agegeniber nmj msuﬁn:mm1vyg&ﬁm {&7)
zZup H:ﬁovsnﬁ_ozmu ldung und —-verarbeitung bestickt ist.
mnzamwuﬂmon:c=nm1A

Zur cmnummnmjc:u der Stérsicherheit sind den

schaltkreisen m_:mnzmmﬁovmn:nuecsmms nachgeschaltet, die eine

InformationsUbernahme nur zuv Ncmnnmmsﬁvopm Verarbeitungseinheit)

gesteuerten Zeitpunkten gestatten.

N . N

1.5.8.5. w:»m17cuﬁwmunc:n

\-
. : .

Interruptbildung wird aus dem jeweils

_Die Notwendigkeit . der

letzten eingelesenen Zeichen innerhalb einer Datenspalte abge-
leitet. Auvs dem Ohergang vom Am:ﬁmuﬂmnmm:n den Stanztoleranzen)
letzten Spaltenzeichen zum Datentrdgermaterial ‘wird das Inter—

welches Gber YS5-DI 5Z° zum Interface-

Das DCﬁﬁﬂm*m:‘u_mmmm Signals verrie-

ruptsignal abgeleitety

.. schaltkreis gefbhrt ist.

gelt nleichzeitig die m_:nn:nm&n1wnrawﬁc:um: En:1m:u des mmmn5|

‘ten Aufbereitungsvorganges einer Unﬁmsznuﬁmu wodurch mcm:wcmww

%
DCﬁﬁvm*m?Qm Stérimpulse (z.B. -Transparenzfehler des Datentr&-

gers) ntwmmvpm:nm& werden. Durch die ZVE-gesteuerte Gbernahme

o] me 5 (mit Imterrupt-Einsprung m:m.Aqvmemjuvol

der Zeichen
nvmmmnvnwwMﬁu wo-

gramm) wird das anliegende Interrupt—-Signal

durch sich die Méglichkeit einer Nmmﬁonmmsgww: m:ﬁm11Cu»mﬁmcm|

rung ergibt. ! . )
Ein weiteres durch den genannten Decoder  gebildetes Steuversignal

stellt nach’ Umm:nmﬁmﬂ Ubergabe nmm zweiten Datenblockes {(Zeichen

4 bis 2) den mjc:uucm»o:a am1 »c%smvanHOnwx flankengestevert

her, indem die Ns_mnzmamNMum_n:mjﬁm:u aber bereits Ubernommenen

Daten

geldscht werden und die mm:mn:wwwn:npac:mmz fUr eine

- 119 - , . 1.45.030934.4/61
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nichste Datenspalte ﬂmmmmmmmwm: werden. Abb. 1.5.8/1 gibt den
. . rh . .

prinzipiellen Verlauf der wichtigsten LKL-internen Signale

wieder. .. .

! . \

1.5.8.6. qvnsmuovﬁmnmcm1c:m

Der elektromotorische ‘zn1wm:nC1nzncm. wird durch’ eine Motor-~

schaltstufe, einen zmrvosonod GMM 246 MOZN und die m:&mvﬂmn:m:amu

Transportmechanik {(Abschnitt 1.5.8.1.) Ubernommen.: Die Schalt-
stufe kann durch ein weiteres »cmmn:mummw:nﬂ des genannten Deco-
ders (Wert: OUT XXH, 1Inhalt 80H) gesperit werden, so daB der
Transport des H:ﬁovswmo:mmvmmmﬂm n:1m: num Leserbauaruvppe nur

bei Unmmaﬁﬂmmmﬁn:ﬁownmﬂc:m tentsprechend. dem gewdhlten Format-

programm) durch die ZVE freigegeben wird. Die aktive wmﬁvmwvmu
zeit der Transportmechanik wird bestimmt durch die Inpﬁmwmmm
eines so:om&nwm%W: Multivibrators. Sie .ist unumv auf <0pwl
standigen- Datentrdgertransport durch die Leserbougruppe mit
a.zmsnpm1=rwmﬁwnc»wmmﬁ ncmmmimn:»maa Die Haltestufe ist hmnm1|
zeit  nachtriggerbar, so anﬁ,mms kontinuierliches Einlesen von
Datentragern unter Umgehung des zo*n1|m*njﬁlwﬁuulcm1ﬁn:1m:m,
ebenfalls 5mmwmn= ista ’

' . --120 - 1.45.030936.4/61
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= ! . Damit ‘Fremdkdeper aoder Datentrdger, die sich nach =svantuellem
= -
W~ . Betriebsspannungsausfall noch im Kartenschacht befinden, nicht
den Einlesevorgang behinderny erfalgt bei Betriesbsspannungszu-

schaltung autematisch die einmolige m.:mn_..nu..nt.,_._m des ‘Transport-

— " o———" - — WD ot o

K 145 00787%. 2 )
S| (usgorigsierl 1.45.518447.5) v .

mechanismus. Co ,

_ .
- n K , . .
“ [ I ist. m_m ZVE-gesteverte Freigaobe des Transportmechanismus er-
i m . Q algt, " wird die Motorschaltstufe nxﬂm<.m1»~.mocnma sich ein Da-
: _ i g | ’ i , tentrédger. im Bereich.' der Eingabeerkennung (Infrarot-Licht-
e ] m_i 15 " “ schrdnke mit Sendediodé V@ 123 B 'in mechanischer Halterung (77)
¥ . il
i _ W ‘ ) - _ und manﬁmzmmﬁﬁ1n:mmmﬁam SP 213 B auf (&47)) befindet. Sie bleibt
. I W, o . - i bis zum .Ablauf der festgelegten Zeitkonstanté ‘eingeschaltet.
. I / N V., 145.007752 4 A : S ane _ CWh
- | ) d ] . [ = —— e . Eine -Ausnohme bildet das'Signal /NAS, welches® den' Mikromotor
| { ] i | _W_ ! . (78)° sofort.ausschaltet, damit bei eveptuellem Netzausfall lei-
) N W R WM WMH _ﬂ,,, i) “ stungsintensive Verbraucher (z. B. Antriebsmotor der Transport-
i R m M.m W M. — | " ! mechanik)  die. Spannungsstitzzeit FUr Software-Rettungsroutinen
] WT. WI WM .Mﬂ ] 4 ,_ der ZVE nicht verschlechtern. )
W S N NN B _ o ,
I W = 7 F.r.l N I | " Die wvom . Netzteil bereitgestelite Motorbeiriebsspannung 12 PM
l H w ' -y s I;J wird zur  Minimierung von Stérpegeln bmwo:nmvﬁucwmm “Kobel 2-
| m.du : ] ' ¢ s . . s
i W\ < % N ﬁ i i polig” (71) zugefihrt. , ) "
. w nw W m M m t Zur .Verbindung ‘der ‘internen LKL-Baugruppen werden Leitungen ver-
1 ,ﬂWL”W m M )] ._ wandet, die an Létflachen mmwczvﬂ,mw:n.c:a,noww,cmﬂwm»mm werden.
. ; . . . _
i M . ol X H [ _ ! ' Steckverbinder + LKL — X 2 dient der PrUfung der Baugruppe (é67).
VIS ! “ Die . Belesgung® des. AnschluBpunktas + LKL =X "1 ist aus
_ : N . . " . . L . i .
a | w . o ¥ - R;_ w 1 Abba 1.9.2.714 mﬂwnn:ﬁw_n:. R
54 [E 2o 8 8H TS g _ - , |
I3 R LR N \
' WesN H& : A R - . S
N |- W ) - EI . “ / 1.5.8.7Z. Programmigrung
. ] '
~ .
/ 21 o=~ ==d
1 - N M. <+ |~ EX 1 ~ Alle * Lesertreiber sind nach einem einheitlichen Prinzip aufge-
. ] T T .
i w \ m, % __ % W L“ baut. Soweit mdglich, erfolgt nach Ansprung des Treibers ein
i - - ' -
! " \@\ % M “_ W m 4 i wmvmﬁﬁwn:ﬁwﬁmﬁmmﬁ (aufer bei Mggnetkarte), bei dem’/ Uber-
e . __ WN.. ﬁ@ | - prUft wird, ob alle Kandle Umwm,._nv...nm.n sind. Ist das nicht der
W o= == S Pl.l _ Mh o Faoll, ist nmdvrmmma nicht bereit und der Treiber wird verlassen.
I < | M 145.007866. M 3 Ist der Leser initialisiert, alse singabsber=it, me,uw er in
1 JMWMWV& | ¥ 4/ﬂ\ 5 diesem Zustand, bis das erste Zeichen eingelesen wird. Die ei-
”l _ . ! gentliche Eingabe ist interruptgesteusrt, wobei in der Inter-

e —— ,
¢ ' ruptroutine 1lediglich das Zeichen vom Eingabeschaltkreis OUber—

.45.007873. 4 o y
(Ausgangsteil 145.578648.3) © . ' A

Abb. 1.5.8./2 Blotkschaltbild Lochkartenleser kpl.:
{(Stand L 01/B 0L '
R .

bl

pommen und im Lochkartenpuffer LKPUF abgeslegt wird.y Der am Rar-

7

tenrand entstehende' Potentialwechsel AH:ﬁmv1CUﬁampuc:mv ‘wird

ausgeblendeat.
) i ] L
- 122 - ) 1.45.030936. 4761 - 123 -~ . 1.45.030936.4/61
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Um  das Eingobeende feststellen zu -kidnnen, mvame die Eingabe
der Lochkarte mit Time-Qut-Oberwdchung. Oaw bedeutet, ‘dap. nach
dem Einlesen jedes Zeichens ein OAOIZOJDH;m1:mcm,mmmwnaﬁmﬁ wirda
Bzi Einhalten der zw:ammnnCﬁn:Ncummmmn:smsnmbxwmn der Karte
{vorgeschrieben) st die Zeit zwischen nms Einlesen von -zuwei
Zeichen kleiner nwm”wmm eingestellte CTC-Zeit, wodurch kein
CTC-Interrupt

Kanals noch zu kurz ist, wird programmseitig ein Time~Out-Zéhlear

ausgelsst wird. . Da die moaximale. Zeit eines CTC-

benutzt, nmm leicht variiert werden kann. ' Durch dieses Prinzip

ist die Zeit amﬁ.znﬂnmnm:ammrxm::Cmm wnn.am: quf_vmﬂ sehr kurz.

CTC  Uberprift, ob
alle Kanlile des Lesers wieder belauchtet, sind. Ist. dies 'der
Fall,
mvaysnwnysmmn:mn Zabler :mvc:wnvumum:mn. der einzig dazw einge-

fUhrt wurde, um gréBere ungelochte Passagen ouf der Lochkarte zu

Bei Lochkarten wird bei 4m3mloc».AC1w: den

ist das Einlesen'beendet. Ansonsten wird ein zweiter pro-

Uberbricken, ohne daB “Kartenende” erkannt wird. Verbleibt eine
Karte -durch einen Defekt im Leser,, wird ‘damit garantiert, nam
nach der festgelegten Mindestdurchzugszeit der ‘Karte programm-—
wmnssmMn: endgliltig das Ende des mmzpmmm:m der Karte festgelegt
wird. . .

Nach der Einleseendeerkennung erfolgt die zn:cmﬂﬁmmnc=m der ein--

.

gelesenen Zeichen in den ISO-Code. ,
Die einzulesenden Lochkarten migsen dem mﬁn:nnmn,mmz 357-76 for
iz-Positionscode

Die ron:xnnﬁm

i2~-Positions~Lochkarten entsprechen, der den
fur Lochkarten {eingeschrénkter KPK-12) festlegt.

kann max. 80-s3paltig sein.

/ -
adufbay eiper Lochkarte - ’ -

36 16 3 06 36 96 36 26 06 6 36 06 6 96 36 36 06 T8 36 36 6 36 3¢ 36 B9 B3I I 2 A

* z o * * »* ' _

* € # * * ’ -
* o] *® # . *

* 1 * * %

* - . men wuas *

* 9 * * ®

D T T e

I I I I I B 3636
'

(Benennung der Lochkarten-Zeilen)

{(m——=——m—m—--pmax. 80 Zeichen - )

- 124 -
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" Bai fehlerlosar Lochkarte und fehlerlosem Einlesen (nur vor-

wiirts) steht dem Anwender nach der zo:xm1ﬁmm1CJm der m::ﬂ&ﬁ der
‘Lochkarte . ‘im Lochkartenpuffer LKPUF im IS0-Code zur Verfigung.
Bei Ansprung des Treibers legt der Anwender mit Bit DO des Fel-
aﬂm;rzwmp”nmmﬁ-, ob der Treiber die eingelesenen Zeichan als In-
halt einer.lLochkarte oder ron:rmzlxn1&w zu behandeln hat. Ent-
sprechend erfolgt mmw zo:cnvnmmﬂcmua
Soll ' eine Lochkennkarte eingelesen werden, missen die Arbeits-
zellen-des xosa_:wmaﬁmn.ron::m::rn1ﬁm:l\FOnrxnvﬁm:Hmmmﬁlﬂﬂmmcmﬂm
f<W1£m:amﬂ werden. Es entspricht also KKSB1 '=-> rzmew KKSB2 -->
LKSB2, ...,AKELO ~--> AKEL und EKELO ~--> EKEL.
Soll m“am Lochkarte m.:mmpmmm:.smvnmzw..xo=<m1*mm1* der Treiber
‘"die;eingelesenen Zeichen nur bis zum Auftreten eines nicht zuge-
lassenen Zeichens und ua.m:ﬁ dann die Konvertiesrung cb.
afn Lochkarte

bzw. rhn:rm::navwm. Einlesen und Konvertierung der eingelesenen

Nur  bei (LKSB1)=0 kann der Anwender sicher sein,

Zeichen fehlerlos waren. o .
'Der Treiber erkennt folgende Fehler und mmm:nwmmmwvﬁ diese dem
Anwender durch Setzen der entsprechenden Bits im Statusbyted -

LKSB1: bei Ansprung des Treibers

- DO = 1: Kennkarte wird.esingelesen

51 =1z ron:xnﬂwm wird n.:mmwmwm:

N
~

bei Verlassen des ﬂimmwmﬂm

,ﬁsmza Lochkennkarte eingelesen wurde) .

D 0= 1: Leser nicht bereit .

D1 = 1: {(falsches) nicht zugelassenes Zeichen erkannt
D 3 = 1: Zeichenzahl > 80

(wenn Lochkennkarte eingelesen wurde)

s. KKSB 1 E

AN

i

1.45.030936.4/61
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mhu.v. Serieller Hnﬁm1ﬁnnmsancH

1.5.%.1s Obers :ﬁ

e . o . , N ro
Die Leitungen von zwei. SI0- und zwei PID-Scheltkreisen .Cin der
max imalean »cmﬂcmﬂc:uo der: v1;v:m1mmmwmxﬁao:;r PEL - werden- deh
Anwender als: mﬂ::_ﬁﬁmﬁmpwmz QM1m_ﬁmmmﬁmeﬁ. ’ -
‘Tn . den: ‘seltensten ﬂnwwm: werden die wenig Umwomncnwm: .Pmqur
Pegel 'der PEL-Signale direkt mmscﬁuﬂ werden ﬁm::ms. Deshalb

erfolgt auf bestickten rmﬂﬁmﬂuwmﬁwm: van 100 mm x 200 mm, di2 in

umv;.zo:mowm . des mUAAz 8902 befestigt sind, eine Aufbereitung

dieser Signale. \ L
Zwei muolmnrnuaXﬂmmmm\
Sschnittstellen
SIM 1wnu_m_m1mn zu kdnneni ,_
IFLS-Z Schnittstelle’ KROS SO0té

- V.24 Schnittstelle 'asynchron (TBL . 29077 ot

- V.24 Schnittstelle ﬁmtsnzvo: und .synchron CTGL' muovuv

5 IFSS (20 YY) mnr:_ﬂﬁm&mwpm noch TGL 42886 \

Die Baugruppen SIM 1 bis SIM 3 unterscheiden sich in der

- ~
Mdglichkeit, vier

gleichzeitig auf einem Seriellen

ergeben. die maximal

Interfacemodul

" nach

i

Anzahl

und Rombination dieser mnzzmﬁﬁmanpm:‘ sowie der Zuordnung der
anxncmjwovmc=mn dig von den CTC-Bausteinen der PEL Ubernommen
wird. ‘Die "SIM w*.,u. S m_:n mit der wn::_ﬂﬁmﬂmwum IFLS-Z fur

Systeme, die SIM 2 und a.mﬂnwﬁﬂmmmm: mit c.r+,ncmum1CMwmﬁ.

Eine Ubersacht dozu gibt die Tabelle nach Abbe L1.5.9.71.

Die Anordnumg der AnschluBbuchsen fUr die einzelnen Schnittstel-
len nach Abb. 1.5.9./1 auf den Leiterplatten der SIM - cn1.91ﬁmﬂ
ist in Abb. 1.5.9./2 ,

_.;

' . v

schematisch dargestellt.

i

1.5.9.2. IFSS- Schnittstelle =~

Die schaltungstechnische AusfiUhrung dieses ‘Interfaces baruht auf

mwnsan1awomc:mm:. Abb 1.5.9./3. zeigt das Prinzip und die
Numnasm:mnrnwﬁC:u <D: sender und Empfanger.
Die - Zueordnung der Schnittstellen zu den SIM-Varianten “und. den
5I0-Kandlen ist Abb. 1.5.9./1 zu entnehmen.
IFSS1 "ist DC$ X2 umac:1ﬁ. IFSSZ kann ccmv X4 bei SIM 1, 3'und S

oder Uber X3 bei’ sz 2 und 4 erreicht werden. .

Die an&cmjmoﬂmc:m fUr die SI0-Bausteine, die den Hﬁﬁm1ﬁanmm Zu—

N

1.45.0307346.4/61
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sind, (mjﬂOfmﬁ durch Kandle zweier nanmacwwmm:m. Die
welcher CTC-Kanal auf welches SID-Toktsignal gefihrt

«?./1 hervor.

geordnet
Zuordnung,
‘wird, geht ebenfalls aus abb. 1.5

Inter—- N ‘Schnittsielle i 4nxn<mww01mc:m .
‘Face-— fre——ie— - - -
modul SID 1 © 810 2 )

: 1ZC/TO1|2ZC/T00| 2ZC/TOL| 22C/T02

Kan.A [Kan.B|Kan.A |Kan.B |’

Wi ; oy
- - . - : -
SIML | IFLS |[IFSS1|V.24 |IFSS2 - - 8102/B |SI102/4A
' - SI01/B
SIMZ | V.24 |IFSS1|V.24 |IFSS2| - - mucp\»,,mHo~\m, $102/4
: | - , R P B ; ‘|s101/B | |
SIM3 | IFLS | - - 1F582(S102/B - - .
5IM4 | V.24 - |v.24 |IFSS2 - 5101/A |S102/B |SI0Z/A
S8IM5 | IFLS - [V.24 | IFSS2 - - §102 S102/A
Abb. 1.5.9./1 Zuordnung der SIO-Schaltkreise zu den Schnitt-
‘ A stellen und 4mxn<m1mnﬂmc:m | ,
. i ,
\ .
5 -
1
. ,
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“n , E m Abb.1.5.9./3% " Prinzip der IFSS Sender und Empfénger wund deren
i === et B ' Zusnmenschaltung
. =l .
[7a) 2 mm 0 ! , ) .
: - x mM W Zwei im BDT '‘eingebaute Stromguellen erlauben (Uber Bricken laut
X 4O oo & Abb. 1.5.9./4 einstellbar) den Betrieb der Sender und/oder "Em=
X oo /Mﬂu_. , . ‘pfanger .in oktiver oder passiver Betriebsartw »c,mw._mﬁm_...ncm.wn_.:n_
E MW“ ’ ist fir SIM 1 und 5 Sender .nr_.:<., Empfénger passiv vnd. fUr SIM .3
0 .
i [ 3 Sender und Empfénger aktiy. Prinzipiell ist folgende Verdrahtung
h ~ > tqE ! : . ;
. nétias v
P : . :
8 S -
as ,
24
9.
< @ . :

!

Abb. 1.5.%9./2. Anordnung und Bezeichnung der AnschlUsse auf den
) SIM - Varianten' o i .
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. . . . .

Empfénger Sender ArawUﬁanxms

passiv passiv B . S T B

b= - o o I.||||I.|||||||||J

passiv aktiwv + o+

, .

U od——t
. . . K - )
aktiv passiv + A
\ v / .
gt ' .
e o o e e e e o ]

aktiv aktiv

M. g R

Duv.p.w.w.\% wnrmsnﬂmmn:m Darstellung der Bricken fUr die IFSS-
. Betriebsarten auf SINM 1, 3, 5
Der -Ansghluf von Geraten - an das IFSS des BDT erfolgt
normalerweise Uber Standardkabel. _
Es wird abgeschirmte vieradrige Leitung (2.B. ﬂZlTwnmﬁmn:annzl
leitung HFY(D)Y 4x1ix0,12) verwendet, die BDT-seitig mit mm:W1
sechspoligen . Steckerleiste versehen ist. Im mc+ kommt die
Buchsenleiste. 204 TGL 29331 zum Einsatz. Die Belegung mmn. von
der Konsolenrickseite gesehen folgende:

.

fTTTTTESR TELTERS TR 0 |

SL = Schutzleiter

ED- SL SD~

_pesemanwssze

In der Variante SIM 2 ist ein IFS$-Anschlup Uber die’

BuL 203-25 EBS-G0 4006/01~2 herdusgefihrt. "Hier gilt folgends
Belegung: ~ T

. ¢ N
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‘ ‘ 4
|l|l|lll|LJl|lhrl|lw lllllllll - .
zn:ﬁorﬂ ) Signal. -
14 ’ . Qm.hmﬁvoancmwwmv
146 @l {Stromquelle)
LB . 8D~ ~ . ~
19 wc+_ )
2z &D+ o
‘| 23 ‘ ED- . _
.7 Masse ' N
ﬁ i mn:cﬁmpmmﬁmﬁ »
o e e R \

Die Einstellung der Betr iebsartan erfolgt-bei diesem #anschiuf
analca, nur mit Letbricken direkt im Steckverbinder , indem die

Stromquellenausgdnge . auf die gewUnschte Schleife geschaltet
. : \

werder . o

Die Schaliung pﬁmﬂ.mmn: ous Abbn. 1.5.%./2. ableiten, alle
méalichen Variationen mm:n.wa Abb. 1.5.9./5. angegeben.

A ——— [ — e emmmmmmmm e e m—mmm s m s
gender Empfénger
AKontakt ) aktiv passiv aktiv vnmme
i .A sL SL , SL SL )
7" i - } SD+ -
14 o~ - - ED+
14 N \ - Hu - -
18 &D- . ) - - .
f 1% - Lo . " ED+ - -
22 SD+ sD+ -
. os _ - - ED- ED-

Abk. 1.5.9./5. Am mmnuoummmr mﬂMnxcmvwm:awv Umﬂmwwmmm»mHuﬁm
IF85-5ignale und 4 fior die Betriebsarten
:uﬁzm:nmmm Ericken ﬁznﬁmpmnsmvs einseitig auf
8Ly ' .

f '

\
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Die Einstellung der Betriebsart fir agm.uﬂmmt,m auf  SIM -
Varianten ohne IFLS~Z geschieht &hnlich wie bei SIM 1 .mmmmwmwﬂ
‘"mit der Wickelbrickenanordnuna nach Abb. 1.5.4./6 .

r _ B -
Bricke Eetriebsart : ’
pass./pass. |- pass./akt. akt. /pass. | akt. Zakt.

Xé + + - A L
Empfénger ' “

+ + i ’ i —t
XS * + +—t + . At 7
Sender

+ L +—t + At

s ' .
Aabb. 1.5.9.76 Wickelbricken fOr IFSS-Betriebsarten auf
A SIM2 und 4

Die Betriebsart wm:nm1 aktiv / Empfdnger passiv ist als
»cmwmmﬁm1mcmﬁn:a durch Leiterzige zwischen den ‘ent&prechenden
Hickelstiften fest <mrnvn:4me. Sind hier #Anderungen gewilnscht,
missen nmmwm Leiterzige aufgetrennt 'und mmm :mcm\ Verbindung

durch Hickelbricken geschlossen werden.

1.5.2.3. V.24-Anschlul

Je .  nach §IM-VMariante unterscheiden sich die Anschlisse:

- asynchronfahig mit nm: Leitungen 101, 102, 103 und 104 nach
TGL £9077 (siehe brc. 1,5.9./1 die V.24 des SI0 1 oder 2
/ Kanal B)

- synchroh- wnd nu%:nzvn:ﬁmrfm mit den Leitwungen 101 bis 109,
Hpﬁﬂ "113 bis .115 nach TGL 29077 (siehe Abb. 1.5.%./1 die

V.24 des SI0L / Kanal A)

oL - 132 -~ . 1.45.030936.4/61
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Der Anschluf von Geriéiten mit asynchron orbeitender Ubertragung
erfolgt Uber -einen Steckverbinder Bul 204 (T6L 29331). Die
Belegung von der RKonsolenriUckseite auf die Bul gesehen ist

folgende?

3101 = Schutzleiter

102 = Masse

denuanssamieng

@

Der Anschlup an die Schnittstelle amm synchron und asynchron
arbeitenden V.24 erfolgt Uber die BulL 203-25 EBS-GO 4006/01-2.
Die Belegung sieht wie folgt aus:

Kontakt | o1 70| 02| 03} 04 05| 04| 20| 08| 23| 24| 15| 17

e sttt e 224 e et e ot i s et o T e o o e o e o s 910 it S o e P S o af G ot o B o S

Signal 101{102{103|104|105|106|107 (108109111113 |114 1195

Die schaltungstechnische Realisierung weist rmwaw Besonderhei-
ten oauf (siehe Abb., 1.5.9./7). Als Sender sind Schaltkreise
75150 mit einer wmﬁﬂnmwmmunasc:m von + 12" V m.:mmwmﬂuw. Die
Ausgangssignalspannungen betragen:

- 12V < c=w= £ -3V

3V c:o: £ 12 v

Die Flankensteilkeit der Ausgangssignale ist mit RC~Gliedern den
W01nm1c:mms V.28 angepalt. . .
Die V.24 msuﬁmsmmj arbeiten mit Schaltkreisen 73154 und weisen
ebenfalls keine Besonderheiten auf. )
tlle nach aufen gehenden Leitungen sind Nsmnrm.mmucNmmvc:w der
wmmﬁmﬁﬂnswc:m,cumﬂ mnszmﬁﬁmﬁmwwm:nﬂommmpz geflhrt. .
Béi Benutzung des 2. CTC-Kanals ¢ fur die Taktversorgung (113,
114, 113 ist =zu berlcksichtigen, daP zur Einhaltung eines
Tastverhdltnisses 1:1 ein Flipflep im Signalweg liegt, welches

den angebotenen CTC~Takt. noch durch zwei teilt.

- 133 - 1.45.030936.4/61



robotron

s el
Signale :.t ow.MImXum
—T1aalpz:01 _
. D Lg:2.
* > B YY)
V24 o | FSARLES 06
Pegel S FPulé:f 05 _

Signale

(9]

brd
1
H
|

'_

g
3

os Jo7[o2] o

Abb. 1.8.9./7 V.24 Sender und Empfanger Av1w:ﬂprv

x N ‘ v
Die Zuordnung der fir. den m<:n:1naumﬁ1mma notwendigen Takte, die
Zuordnung der Leitung 104 zw den SI0 - mmsmm:mms.c:n die _ Be-
mn:nwﬁcuw ‘der Leitung 111. lassen sich durch. ulnmﬂc:mm: an
festen Verdrahtung des Auslieferzustandes im»amum Hickelbricken

realisieren.

SIM 1, 3, 5 Latbrucke W1 + +
. - ‘ N
- + +

Leitung 104 auf CTS Leitung 104 auf mxo*v
N
SIM 2, 4 MWickelbricke X9 + :

B —y +

Leitung 111 “EIN“®’  Leitung 111 "AUS”

*) Auslieferzustand )
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SIM 2, 4 Wickelbpicke X7 = @) +—— b) RxC (—— + + -=3 113

Auslieferzustand o)

~Signalbelegung fir mégliche i +, RxC (== +  + {-= 115

dnderungen b? an
i TxC (—— + + {—= 114

. "R (== + + {-— Takt
]
i

Takt = 1/2%CTC2/Kan.0

Aus Abb. 1.5.%9./1 gehen amm.mH3|cn1,n:ﬁmL mit  IFSL-Z-Schnitt~
stelle hervor. Die mn:nuﬁc:wmwmnrswr der Coder, omnoumm und
Sender~ und Empfaéngerbaustufen basiert cuf denen des EDT K 8%01.
Die cmatm:ac:m,mmm.mHz zupr IFLS-Z-Linie erfolgt steckbar Uber
die AnschluBleitunag abuog.c:u der IFLS Anschlufplotie Auuﬂw.

Die Hﬂrmerrm:mm mufd an ihren m:nw: mit einem ohmschen Z.nm1f

stand von 75 Uhm - nvmmmnzuwmmm: smmnﬁSs Das ©  und die

‘Ntmnssm:mn:npﬁcsu von kommenden und mmvmznws Damﬂﬁvnmc:mmrnumu

realisiert die Anschlufplatte.
Abb.1.5.%./4 zeigt die Schaltskizzen der méglichen Varianten des

zncmuoﬁmnspcmwmmu die sich durch unterschiedliches Stecken der
AnschluBleitung ergeben konnen.

'
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, ) - . .MNRII.IIII'IIIII:II:III 1.5.10.. Paralleler:Interfacemodul .
b 274 Anschlufi- a '
a) ' s platte .
Dr > e D 1.5:10.4. Prinzip der Ein- und Ausgangsstufen
' . In den seltensten Fallen wird es mbglich sein, die gerdteinter—
. _ _ nen Leitungen direkt mit Guellen oder mmm:Quﬁmﬂo1vm@»m:amz.wac1
, i . . gruppen des zu steuernden oder zu Uberwachenden Prozesse zu ver-
B . .  binden. Entkopplung 'und Anpassung der internen TTL-Signolpegel
~ sind notwendig. . . '
‘ “Mit dem PIM 1 werden die ah X4 der PEL (21) bereitgestellten
, SIM Signale der zwei PID-Schaltkreise dem Anwender wie folgt bereit-
, b) Anschiufi- . i gestellt:
w platte h \_. X
K . BB ‘ ié& mm%Wm:mm mit Potentialtrennung iber Optokoppler.
. . /. N
o A _
—e25.. . 285mA : Strormteiler Storschute
. 380 bis 487
¢ - »
NW = 22
. SIM , \ ) : mMe 771, -
B H\Izllllllllllll " _ 76
b““um%m uh- ' ! Arucorcterseite PIM - Ermgong PIO-Eirrgarge

Abb. p.m.wo.\p.tj_:umn der Eingangsstufe PIM

Fir die Ansteuverung der Eingénge muB vom Anwender ein Steuer-

strom (keine TTL-Pegel? von 25 bis 30 mA fir logisch High in ge-—

a) Kebell d . o o ) eigneter Meise bereitgestellt werden (Vorwiderstand, Stromquel-
- cbe und 2 dngeschlossen, kein - »umnzucmi.nmﬁmﬁnsn nétig len o.8.). Die Belegung des Steckverbinders zeigt Abb.1.5.10./3.
14 Ausgénge sind als potentialfreie Relaiskontakte ausgeleat.

b)> Kabell angeschlossen und AbschluPBwiderstand anstelle .von
Die Ansteuerung erfolgt vom PIO der PEL Uber zwei mn:nuﬁrﬂmwmm

Kabel2 .
) Kabel2 angeschlossen und AbschluPwiderstand anstelle von
Kabell

DS 8284 D, die nur als Verstérker (siehe Abb. 1.5.10./2) ge-

szchaltet sind. .
Aabb. 1.5.9./8 »:mnsucmrnavwsnﬁmo:m: auf der IFLS-Z-AnschluB-
platte : ~ N
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Eingdng= Ausginge

PID3/B 1H0¢\M. BP PI04/A{ BP PIO3/4A BOL

’ ’ .
OUOODODOG00000&.,0000000”0000000

. a2 > | > ) . ; ,

v oo C 10686 , 0.0 0D ODODOO(OODOOO|0ODOOODOOGOCOOODOOOOOO

A, : . T . X‘ ] o o v e 5t 2 e e e o o1 10 o e s e e b .l..l_lllllllllll.,)l.l lllll et e e e o e et et o o o
> . © 2% ’ 17 13 : ' A01

b RESET - ! BP PIO3/B - |BP PI04/B PID4/A PIO3/A

PIM - Auggbnge | Arwerter-

Seaite BP — Bezwgspotential

A 17 ist gemeinsames BP: fUr B 17, 16, 15 und 14 '
‘B 13 ist mmamﬂ:mnswm BP fUur A 13, 14, 15 und 1é
. . I

v

Abb. 1.5.10./2 Prinzip der »cmun:mmmACﬁm:HvHE

B

Die Belastbarkeit des Ausgangskreises ist dem Punkt 1.5.10.3. zu

o

entnehmen. Abb. 1.5.10./3

1.5.10.2. Schnittstelle fiUr den Anwender

1.5.3. Technische Parameter

<,
: "

Zugéinglich . FOr den Anwnder ist an. der zo:m0wmaﬁcnxmmm»m_ der
Steckverbigder X1 des PIM (100).

Ausginge Anzahl aA..w...;..J...,.....L.. 16

|||||||| Schaltspannung MiN. sensseones 1V
FUr den Anschluf der Leitungen ist mm:m. Steckerleiste 202-38 . . MAX s sowwtinseue 42 U
T6L 29331703 mit 6Griffschale (siehe BDT~Zubehor) notwendige. Die

Belegung ist in »UU.»mu.ﬁdi\w dargestellt.

Schaltstrom mMiNe sssscomnsrnecs"0Oyl MA

MAX '« saaercvassess 400 mA
L}

, Die metallene Griffschale wird, mittels der daran angepunkteten Schaltleistung seveneuruonnnans max. 10 W

DAlErStrOm ceseecinarsesnansnsae Max. 0,5 A

Schalthaufighkeit heemernsavmans Hmo‘mlﬁ

Lasche mit dem Befestigungsbiigel (109> auf der Leiterplatte PIM
verschraubt. Beim Anschlup der Interfocekobel ist dorauf zu

nm:nm:. dep die Abschirmung mit dem Gehduse der Griffschale »:mmﬂmnzmmmw ensnancsscanannene MAx. 0,2 ms

leitend verbunden wird. FrellZeit weencesnseessassencnas MOXa 0,3 ms

RUckgangszeit ...............mﬁ max. Q0,4 ms

mmjmm:mm ANZANL esovesanusansssnunanannan Hm.
——————— . Is0lat iONSSPANNUNYG sresuessssns 300 VU (eff.)
B passive mﬁroamn:pmmﬁm:

10gische € covsvvnvaossnannnsen O Jon 3 mA

K ! 10gische L sevasnencnnnnnnancns 28 2on 33 mA

ObertragungsFreguEnZ c.cecesss-- Max. 5000 st

v .
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