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Jas vorlliegende Service—-Handbuch Ist im Zugsammenhang mit

dem Manual fiir den Seriendrucker S0 1152/Modell 257 zu ver-
wenden. Oeshalb wurde auf die allgemeingiiltigen technischen
Parameter, das technische Datenblatt, die Interfacebeschrei—
bungen, das interne Testprogramm und asuf die Beschreibung
der Inbetriebnahme des Oruckers verzichtet,

7. Technigche Beschrei bung

Tele Allgemelnes
1Te 747 Verwendungszweck

Der Seriendrucker robotron 1152/Typ 257 1st ein konstruktivy
weltlerentwickeltes Ausgabegerdt von alpha-numerischen Infore
mation mit geschlossenem Schriftzug. |

Oer Seriendrucker kann in der

~ Textverarbeitung
— Personal- und Hobbycomputertechnik
- Buchungs— und Fakturiertechnik

elngesetzt werden.

1e1e2. Prinzipielle Wirkungsweise

Oer Druck der Zeichen erfolgt seriell. Das Wirkprinzip be-
steht darin, daB ein Universaltypentrdger In Form einer
Scheibe verwendet wird, deren Typenfedern mit Hilfe eines
Nagneten zum Anschlag gebracht werden. Der Typentriger ent—
hdlt max. 96 Zeichen. Die Positionlerung des Typentrégers
wird durch einen Schrittmotor erreicht. Parallel zum Posit]-—
oniervorgang der Typenscheibe werden der Oruckwagen, das
Farbband und der Papiervorschub ebenfalls (iber je elnen
Schrittmotor in ale geforderte Position gebracht. Die Verar~
beitung von Eilnzelbelegen, Einzelbelegsdtze und Journalrolle
und Leporellopaplier ist mdglich. Der Drucker besitzt eine
Reflexllchtschranke, die am Druckwagen montiert ist und den
Beleganfang, Belegseltenkante und Belegende erkennt. Die
Schrittmotoren des Oruckers arbeiten im Start-Stop-Betrieb.
fie Steuerung des Oruckers wird durch eine Steuerelektronik
aufl flikroprozessorbasis realisiert. Diese Steuverelektronik
besitzt einen Datenpuffer und 1st {ber eln Interface mit
einer datensendenden Anlage verbunden. Das Interface ist in
mehreren kundenspezlifischen Varianten ausqgefihrt.

102 Gerdteaufbau
1.2.7. Druckerbaugruppe

Das Gerdt ist nach dem Baukastenprinzip aufgebaut.

- 3 -
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Die Hauptbaugruppen sind:

- Oruckerbauvgruppe 1152/256,
~ Elektronikbaugruppe
- Verkleidung.

Oie Oruckerbaugruppe besteht im wesentlichen aus einem Ge—
stell, der lWagenfiihrung, dem Oruckwagen, dem Oruckwagenan—
trieb und der Formulartechnik. Oas-Gestell besteht aus zwel
tragenden Seitenwdnden die durch Zwischenelemente verbunden
sind. Dazu gehdren die Flhrungsachsen, auf denen der Oruck-—
wagen gefiihrt wird. Oer Transport des Oruckwagen entlang der
Druckwalze erfolgt mittels eines Antriebsschrittmotors mit
Orehwinkeltaktierung {iber einen Zugseilantrieb. Oer Antriebs—
schrittmotor befindet sich auf der rechten Seite des Oruckers.

Der Antriebsschrittmetor fiir den Formularvorschub befindet
sich an der linken Seitenwand. Oie Kraftibertragung erfolgt
vom Motor bis auf die Oruckwalze bzw. Traktorbaugruppe (ber
einen Zahnflachriemen bzw. Zahnriddern. An der linken Seite
ist ein fotooptischer Sensor angeordnet, der den linken Rand-
bereich fir den Oruckwagen meldet. Oer Oruckwagen setzt sich
aus dem Unterwagen und dem Oberwagen zusammen. Auf dem Unter—
wagen ist Uber einen Gelenkbolzen der Oberwagen kippbar an—
gebracht. Ourch das Abkippen des Oberwagens aus der waage-
rechten Arbeitsposition ist ein leichtes Tauschen von Typen-
scheibe und Farbband méglich.

Am Oberwagen befinden sich der Schrittmotor fiir die Typen—
scheibe mit einer Tektierung, der Schrittmotor fir den Farb-
bandtransport, der Oruckmagnet, die Fihrungselemente fir das
Farbband und eine fotooptische Sensorbaugruppe zur Farbband-
endemeldung. Am Unterwsgen ist die Reflexlichtschranke zum
Erkennen des eingelegten Papiers. Die elektrische Verbindung
zwischen dem beweglichen Aruckwagen und dem Gestell erfolgt
durch ein Folienkabel. Der Oberwagen mit Folienkabel stellt
eine Austauschbaugruppe dar.

Jie Druckerbaugruppe 256 ist eine abgeschlossene und in der
Funktion gepriifte’ Baugruppe, die Uber mehrere Steckverbin-—
der an die Elektronik gekoppelt wird und (ber 4 Gummifedern
mechanisch an die Bodenwanne festgeschraubt ist. -

1.2.2. Elektronikbaugruppe

Die Elektronikbaugruppe setzt sich aus der Anslogplatine,
der Digitalplatine, der Speicherplatine, der Interfacepla—
tine, dem Netztransformator sowie Tasten, Schaltern und
elektrischem Zubehir zusammen.

fer Oruckerbaugruppe 256 sind als Elektronikkomplexe die
Ou~Taktierung, die UT-Taktierung scwie die Sensorbaugruppe
Farbbandende, linker Rand und Papierranderkennung zugeordnet.
Oie Digitalplatine beinhaltet 2 Mikroprozessoren und deren
Peripherie. Sie steuert den gesamten logischen Ablauf des
Gerdtes. Der Digitalplatine ist die Interfacesteckeinheit
fest zuzuordnen. Sie bildet aber eine gesonderte Einheit
und ist durch, die Bedienkraft wechselbar.

L el




OJamit kann der Orucker durch die Bedienkrafrt auf beliebige
Interfacevarianten und Zelchens8tze umgeriistet werden.

bDie 3 Mikroprozessoren sind sg organisiert, dafB ein Einchip-
Prozessor vornehmlich den DrUckwagenschrittmotcr, ein zwei-
ter Einchipprozessor vornehmlich den Typenradschrittmotor
steuvert, und ein drittes, leistungsfshiges Mikroprozessor-
system koordiniert beide Einchipprozessoren und (ibernimmt
die Steuwerung von Farbbandantrieb und Papiervorschub, sowie
die Bedienung des Interfaces und die Bewertung von Tasten,
Schalter und Anzeigeelementen., Die Digitalplatine ist iiber

3 20-polige Steckverbinder (Xv2, XV3, XV&) mit der Analog—-
platine verbunden. fDie Signalbelegung und die Signalverldufe
werden bel der Beschreibung der Elnzelkomplexe dargestellt.




1e2.2.1. Blockschalthild
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Te2elule Steuerabldufe filr die Funktionskomplexe der
Analogsteuverung

Oie Elektronikbaugruppe setzt sich sus den Hauptbaugruppen
Analog— und Oigitalsteverung zusammen. 0ie geometrische Form
der [ligitalplatine ist so ausgefiihrt, daf? ein Leiterplatten—-
streifen durch die Traverse der Baugruppe 256 relcht und als
direkter Steckverbinder fir das Follenband zum Druckwagen
ausgebildet ist. -

Oie Analogplatine beinhsltet die Schaltungskomplexe zur
Erzeugung der Betriebsspannungen sowie die lLelstungsendstu—
fen filr die Motorwicklungen und Magnete und die Baustufen
zur Signalaufbereitung der Taktierungen (UT/OW). Diejenigen
Endstufentransistoren, die erhebliche Verlustwirme erzeu—
gen, sind an elpem gemeinsamen Kihlkdrper angeordnet, der
fest der Analogplatine zugeordnet ist. In den KihlkSrper ist
ein Liifter, der durch einen Gleichstrommikromotor angetrie-
ben wird, integriert.

TeZ42.2:1s Steverung des Oruckwagenschrittmotors

Oie Ansteuerung des Oruckwagenschrittmotors erfolgt in einer
geschlaossenen Regelschleife. HDazu ist dem Oruckwagenschritt—
motor eine [Orehwinkeltaktierung zugeordnet, die Signale der-
art liefert, daB fiir den Positionierzyxlus die Ansteuersig-
nale fir die Schrittmotorwicklungen durch eine definierte
zeitliche Verzdgerung zwischen den Flanken der digitalisier-
ten Taktierungssignale und den loglschen Ansteuversignalen
der flotarwicklungen abgeleitet werden kénnen und fiir die
Stoproutine in unmittelbarer Ndhe der Zielposition eine ana-
loge O03mpfung der mechanischen Restschwingung des Oruckwa-—
gens moglich ist. Ole loglsche Steuerung der Plotorwicklungen
wahrend eines Positionierzyklus (bernimmt ein gesanderter
flikroprozessor. Im Programm sind die zu realisierenden Ver—
‘zdgerungszelten zwischen den Flanken der Taktlerungssignale
und der Ansteuverung der Motorwicklungen fest abgespeichert,
Bezugspunkt fir die Tabellenwerte lst dabei immer die Ziel-
- position, duh. die n—te Flanke vor der Zielposition wird
stets mit der gleichen Zeit verzigert, ehe dle zugehirige
neue fMotorwicklungskombination elngeschaltet wird, unabhin-
gig wie lang der gesamte Poslitionierzyklus insgesamt ist,
Oie funktionellen Abh3ngligkeliten zwischen Verzdgerungezel-—
ten und Motormoment sind so fixiert, daf bei klelnen Verzib-
gerungszelien der Motor ein maximales Orehmoment entwickelt
und maximale Schrittfrequenz anstrebt. Mit Zunahme der Ver-
2dgerungszelt nimmt die angestrebte Schrittfrequenz ~b, der
Motor l8uit langsamer. Bei Negation der Ansteuerinformation
fir die Motorwicklungen dndert der flotor selne Orehrichtung.
Auf der Basis dleser Zusammenhdnge wird der Oruckwagen-
schritimotor gesteuert. Z2um Erreichen hoher Tabulationsge-
schwindlgkel ten wird bel grofen Tabulationswelten bis zu
elner Anndherung aufl 64f120 Zoll zur Zielposition mit extrem
kurzen Verzlgerungszelten, dle bel ca. 0,250 ms liegen re~ .

aglert.




Ab 64/120 Zoll beginnt die Bremsphase, In der zunehmend
ldngere Verzdgerungszeiten realislert werden. Ole letzten
fFlanken unmlttelbar vor der Zielposlition werden z2.8. mit
Zeiten von ca. 1,2 me verzigert. Durch diese letzten Yerzit-
gerungszeiten, die fiir die letzten &4 Motorschritte konstant
gehalten werden, wlrd der Motor auf einer definlerten Ge-
schwindlgkeit gehalten. Dlese Geschwindigkeit 1st dabei so
hoch, dafB der Ow-flotor bel der Abarbeltung dieser Schritte
noch nicht zur Abarbeitung von Einzelschritten nelgt, aber
wiederum durch die slch anschlieflende analoge Bremsphase
nicht in der vorgeschriebenen Zeit zu beruhigen widre. ODes—
halb ist zwischen Laufphase und der analogen Gegensteuer—
phase eine feste Gegensteuerzelt elngefligt. Nach Erreichen
der letzten Taktierungsflanke des Positionlerzyklus werden
wihrend dleser festen Gegensteuerzeit die flotorwicklungen
so eingeschaltet, daPB sich ein maximales Bremsmoment ergibt.
Dadurch wird die Oruckwagenbewegung sowelt abgebremst, dal
eine optimale Di3mpfung der Restschwingungen durch die analo-
ge Gegensteuerphase miglich ist. Wdhrend der analogen Gegen-—
steuerphase wird der Motor durch Signale gesteuert, die aus
den analocgen Sinussignalen der Orehwinkeltaktierung abgelei-
tel werden. Oer flikroprozessor schaltet dsbel dle entspre-
chende Haltewlcklung ein und aktiviert durch entsprechende
Signalbelegung die analoge Gegensteuerphase. OJurch 0iffe-
rentation der analogen Sinusslgnale wird ein Slgnal er-
zeugt, aus dessen Phasenlage die optimale Gegensteuermotor—
wlcklung und aus deren Amplitude die erforderliche Strom—
amplitude fir die Gegensteuerwicklung abgeleltel werden..
Mit abnehmender Geschwindigkelt der Restbewegung des Oruck-—
wagens nimmt auch die Stromamplitude in den gegensieuern-—
den Motorwicklungen ab, so daB Yer Motor in der Zielposl-
tion nur durch den statischen Haltestrom der Haltewicklung
gehalten wird. Zur geschlossenen Steuerung des u—-Schritt-
motors erzeugt die Orehwinkeltaktierung 2 um 80" verscho-
bene Sinussignale. Zur Realisierung eines Schrittrasters von
1/120 Zoll kann jede flotorwicklung auch Haltewicklung werden.
Fiir die analoge Bremsphase wird stets das Taktierungssignal
verwendet, das In der Zielposition nahe dem Nulldurchgang
steht, also auch bei kleinen Schwingamplltuden um die Ziel-
position eine maximale Anderung des Augenblickwertes dieses
Taktierungssignales erfolgt. 0ie Realislerung des Schriti-
rasters von 1/120 Zoll macht bel bellebigen Haltewlcklungen
die wahlwelse Auswertung des Signales OWA und DWB notwendliy.
Das wahlwelse Umspringen in der Bewertung der Takilerungs—
signale wird durch einen analogen Kanalschalter reallsiert.



Logischer Signalaustausch zwischen Mikroprozessor und
Schaltungskomplex zur Druckwagenschrittmotorsteuerung:

XViy XS
LWL

e W13 — |
—— DINEs

Digetolplatine
Analogatine

Alle Signale zur Oruckwagensteuerung werden iber XS4/XVi
zwischen Analog- und Digitalplatine gefiihrt.

- 10 -




Tirming

IDWL
DWZE _ — \‘Ilk
/]

tvi ‘ tvx .

[DW2Z _ 5
[DW ™~ \ N
D13 ) [-' _ — y
- 4 ) -
Dwit - e
i S V7p
s

IwSH L N 7/ /I
/DWDA L____

DWiIR I
—_— R
20/120 Zoll *

fOuiL ¢ Ffeigabe Oruckwagenlauf steuert (aufstrom/Halte-
strom

D24 digitalisiertes Taktierungssignal zur Steuerung
der Motorwicklungen 2,4.

JOU2: Logische Motoransteuersignale werden durch zeit—

[0 liche Verzdgerung (tvx) aus dem Signal O 24
abgeleitet, /02 ist gegeniibér [0W4& neglert.

OW13;

/OWT: . Hguivalent zu DW 24; [0W2; [Duk

JOW3: - |

/04iS 13: Standsignale

[OWS 24: wWihrend des Standes (/OUL = H) ist das Signal (,
auf deren Wicklung gehalten wird, z. B. Stand auf
U7 damit ist OWS 13 = ¢,
tidhrend der Laufphase sind beide Signale H.

/oA Ddmpfungsabschaltung
Wahrend der L-Phase wird nicht analog bedimpft.

Yach 65 ms nach einem Lauf wird die analoge Be-
dampfung abgeschaltet. .

- 11 -



OWIR: Stromreduzierung
Bel Schrittwelten Uber 20/120 7oll L3nge wird iiber
OWIR der Strom in den Motorwicklungen abgesenktl.
Oleses Signal wird lber eine Zeitkonstante wilrksam
und steuvert die Stromamplitude stetig. Oer Strom
uirﬂtauf etwa halbe Ampllitude des lLaufstromes abge—
senkte

Laufphase: _

mit dem Hj/L-{bergang des Signales [DWlL beginnt die laufphase.
tinabhdnglo von der Taktierungsinformation wird aus der vor-
hergehenden Haltewicklung und der Orehrichtung die Start-
wicklungskombination ermittelt und eingeschaltet. Ab der
ersten giiltigen Flanke der Taktlerungssignale DU 13 wird
2ur weiteren Motorwicklungsansteuerung die loglsche Takt-
information benutzt. Dile letzte zu zdhlende Flanke der Slg-
nale D 24 bzwe O 13 leitet die feste Gegensteuerzeit

(FGS) eiln. W8hrend FGS wird dle jeweillge Wicklungskombl-
nation elngeschaltet, dle das maximale Bremsmoment erzeugt.
0leé feste Gegensteuerzeit betrdgt ca. 1 ms. Nach Ablauf der
festen Gegensteuverzeit lst die lLaufphase beendet. Das Signal
JOWl wird auf H z2urickgeschaltet. Mit dem L/H-Ubergang wird
glelchzeitig die Haltewlicklung elngeschaltet und das ent-
s?rechend zugehdéirige Stangsignal DWS 13 bzw. OWS 24 aktl-
viert.

Stopphase:

mit dem L/H-{lbergang des Signales [DWOA, der unmittelbar
dem L/H-Ubergang des Signales [Ow!l folgt, beginnt die ana-
loge Stopphase. Alle Steuerabldufe lsufen unabhdngig von
dem Mikroprogramm ab und werden ausschlieBlich durch elne
analoge Bewertung der Taktierungssignale OWA bzw. DB be—
wirkt. Dabel werden die analogen Taktierungssignale elek-
trisch differenziert. Aus der Phasenlage der dlfferenzler-
ten Signale wlrd dle Gegensteuerwicklung abgeleitet, die
der Augenbllcksbewegung entgegenwirkt.

Aus der Amplitude der differenzierten Signale wird die

" Stromamplitude fir die Gegensteuerwicklung abgeleitet. Durch
dieces Bedimpfungsprinzip l&t es miglich, den Druckwagen so |
zu beruhigen, daB bereits 4 ms nach Laufende die Hammeran-
steuerung erfolgen kann. ‘ -

R S

Besondere Schaltungsdetalls: g

Jurch den Betrieb des Druckwagenmotores in einer geschlosse-
nen Steuerschlelfe ist durch dle sich nachtetlig auswlrken—
den Stromanstiegs und Ausriumzelten die maximal erreichbare
Schrittfrequenz sehr niedrig. Zur Kompensation dieser Nach-
teile verfligt der Schaltungskomplex Oruckwagensteuerung
iiber die Schaltungsdetalils:

h' L}
S

- negative frequenzabhingige Phasenkorrektur
—~ Motorbeschaltung (Leistungselemente)
~ Stromreduzierung

- 12 -




cnetlive f:e:uenzebhang1ge Phazenkorrelctur:
Jurch eine zusstzliche RC-Kombination in Verbindung
mit elnem :Efﬁrlerten Spannungsteiler an den nnmparatu—
ren zdr Gewlinnung her Tﬂglcchan Signele DN24, OW13 aus
cden Signalen OWA, OWS wird erreisht dal3 “ie Schaltfian-
rwen der Lag1k51gnaie vor den uffdurchgangen ger Tcktie-

rungseignale liegen. it zunehmender Freguenz der Tek—

tierungssignale nimmt die negative Phasenverschiebung
i

Motorheschaltung:

Zur Verringerung der Stromausridumzeit aus den Motorwick-
lungen sind die Motorwicklungen mit einer-RCO—Kombina—
tion beschaltet.
Oiese Bauelemente sind auf der leiterplatte "Di Leistungs-—
elemente” gesondert angeordnet. Den jeweils alternatiu
einschalibaren Motorwicklungen W1fW3 bzw. W2/ ist je
wells eine gemeinsam wlrkende Beschaltungskombination

. Zugeordnet. Mittels dieser RCO-Kombination wird erreicht,
dafi ein Wicklungsstrom von 2,2 A innerhalb 0,5 ms aus-—
gerdumt wird.

Stromreduzierung:
Flir lange Tabulationsweiten, bei denen der Oruckwagen
nach elner Beschleunigungsphase mit konstanter Geschwin-
digkeit bewegt wird, wird zur Reduzierung der Verlust-—
energie der Strom reduz:ert. Oie Stromreduzierung ver-
kirzt zusdtzlich die Stromausridumphase.

Te2e2e2e2« Steuerung des Typenradschrittmaotors (UT)

0ie Steuerung des Typenradschrittmotors erfolgt villig dqui-
valent wie die des Oruckwagenschrittmotor. Dem UT—Schrltt—
motor ist gleichfalls eine Taktierung zugeordnet. Olese
Takiierung arbeitet fotooptisch und beinhaltet insgesamt 3
Signalspuren. Die Signale TA und 78 haben sinusangeniherten
Vggiauf und besitzen zuelnander eine Phasenverschiebung von
Das 3. Signal ist das Markensignal und fixiert zur Syn—~
chronisation der Typenscheibe die Scheibenposition 0. Da—
bei gilt die Festlegung der Typenscheibenposition von 00
bis 95. Uas Markenslgnal wird glelichfalls zur Regelung des
LED-Stromes genutzt, um Alterungserscheinungen, Spannungs-—
und Temperaturtﬂleranzen beziiglich der Beleuchtungsverhdlt-
nisse auszuregeln. Oie logische Ancsteuerung des UT-Schritt-
motaors erfolgt durch einen Mikroprozessor.

- 13 =



Llogischer Slgnalaustausch zwischen fAlkroprozessor und Schal-
tungskomplex zur Ansteuerung des Typenradschrittmators:

Xv3 X53

Ti3
T24
IT1

/T2
/T3

/Th
{TDA
MARKE

Digitalplatine
Analogplatine

[TL: Fieigabe Typenscheibeniauf, steuert fLauf- bzw. Halte—
strom
Laufstrom = 800 ... 900 mA; Haltestrom: ca. 500 mA

T 13; Digitales Taktlerungssignal zur Steuerung der fMotor—
wicklungen 1,3 ‘

/T1: Logische Motoransteuersignale. Diese Signale werden

/T3: durch definierte zeltliche Verzigerungen (tvx) aus dem
Signal T 13 abgeleitet. [T1 ist gegeniiber /T3 negiert.

- Tl =




T24:

[T2: dquivalent zu T 13, /T1, /T3

/T4

/T0A: Signal zur Odmpfungsabschaltung

FGS:  Feste Gegensteuverzeit (0,800 ms)

Uie Steuerablidufe wdhrend der (auf- und Stopphase sind &dgui-
valent zur Oruckwagensteuerung. .

Tela24243. Steuerung des Farbbandschrittmotors

ie zeitliche Ansteuerung der farbbandschrittmotorwicklungen

erfolgt zeitstarr durch den Hauptprozessor (iber die PIO 1.
Signalaustausch zwlschen Oigital- und Analogplatine:

_ XV3 X53
/FBL
/FB1
Digitaiplatine 1FB2 Analogplatine
Ff83
?}hrhg:
[FBL
Stond | lauf : Stand
£81 —t
7 '
B - -

/FBL: Lauffreigabe fiir Farbbandschrittmotor -
Steuert die Stromamplitude taufstrom/Haltestrom

Laurstrom: ca. 7 A; Haltestrom: ca. 0,3 A

/FB1
/FB2: Llogische Ansteuersignale fir Motorwicklungen

/FB3
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Jer Schrittmotor wird im Halbschrittbetrieb angestevert, E£s
ergibt sich beispielswelse folgende Ansteuerfolge fir die
Motorwicklungen:

&f?’,&)’?+&f2,&!2,&f?+&f3,&fﬁ,...

Flr den Farbbandschrittmotor gibt es folgende Zyklusldngen:

Betriehsart "mult.": 2,3 oder 4 Motorhalbschritte
{Fiir Multicarbonbénder) -

Betriebsart "single*: 12, 14 oder 16 fiotorhalbschritte
(Fiir Gewebeb3nder ader
Einfachcarbonbinder)

fiie jewelilige Transportldnge wird durch den Mikroprozessor
bestimmt uncd aus der jeweils vorher abgedruckten Zeichen-—
charakteristik abgeleitet.

ftas Timing wird fest vom Prozessor gesteuert und unterschei-—
det sich zwischen den einzelnen Transportzyklen.

£Es ist allen Ansteuerzyklen gemelnsam, dalBl nach der letzten
Wicklungsumschaltung die jeweils eingeschaltete Wicklung/
Wicklungskombination noch 5 ms mit taufstrom beaufschlagt
wird, ehe durch das Zuriickschalten des Signals /fBL der Hal-
testrom realisiert wird,

Te2e2e2.4ts Steuerung des Papiegrschrittmotors
lie zeltliche Ansteuerung der flotorwicklungen erfolgt zeit—

starr durch den Hauptprozessor dber PIC 1 Signalaustausch
zwischen Digital- und Analogplatine:

XV3 X53
[ /PL -
g . (O] -t _
Digitaiplotine Analogplotine
[P2 |
{ /23 -
Timing: |
/PL N . —
i —_—
{ ;
¢y fz ty L ¥
Wxts
t, = 3,0 ms ~ 1
t, = 2, 5 ms
tj = 2,0 ms
- 1,5 ms
_t5 = 1,25 ms
t6 = 5,0 ms
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/PL: Lauffrelgabe fir Papiervorschubschrittmotor;
Steuert die Stomamplltude zwischen Haltestrom/Laufstrom
Laufstrom: ca. 1 A; Haltestrom: ca. 0,3 A

/P1
~§P§: Logisch Ansteuersignale fiir Paplervorschubschrittmotor
P

Der Paplervorschubschrittmotor wird dquivalent wie der Farb-
bandschrititmotor im Halbschrittbetrieb angesteuvert. Oer 1Im
Tilming dargestellte Ansteuerzyklus entspricht elner Papier—
vorschubldnge van 1/6 Zoll. Bei lingeren VYorschublidngen wer-
den zus8tzlich Schritte mit t. elngefiigt. Bei kiirzeren Yor-
schubldngen werden mlttig aussdém dargestellten Zyklus
Schritte so ausgeblendet, daf Beschleunlgungs— und Brems=—
phase symmetrisch bleiben. Der kleinste ausfihrbare Papier—
vorschub (Aotor + Getriebe) betrdgt 1/144 Zoll (0,176 om).

TeZelelebe Anﬂteuerung DIUCkmagnEt
Die Ansteuerung des Oruckmagnetes erfolgt durch den gleichen
Mikroprozessor, der auch die Typenradsteuerung ausfihrt. Bei-

de Prozesse laufen niemals gleichzeltig ab.
Slgnalaustausch zwischen Oigital- und Analqggplatine.

Xv3

Digitolplatine
DMK

£s erfolgt eine Modulation der Ansteuerzelt in Abhdnglgkeit
vor:? .

- [Oruckfldche des jewelligen Zeichens
Variation in 8 Oruckenerglestufen.

~ Taste "INTENSYTY"™ -
Lber die Taste "INTENSYTY" sind 3 verschiedene Oruckener—
glenlveaus durch den Bediener elnstellbar. 0le Ansteuer-
Zzelten der 8 Oruckenergiestufen werden insgesamt um eine
konstante Zeit veridngert oder verkiirzt.

- Betriebsspannungsschwankungen der 36 P fiir den Oruckmagnet

~ ‘nach Vorgabewerten fiir Testzwecke

In Abhidngigkelt von der Betriebsspannung, die sich durch
unterschiedliche Stromanstiegszelten asuswirkt und zu VYerdn-—
derung der Aufschlagsenergie fihrt, wird die Gesamtansleuer—
zelt fir den Oruckmagnet varilert, Dazu wird dem Pikropro—

_ 17 -
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Zessor das Signal Oruckmagnetchopperkentrolle (0OMK) angeboten.
Baslerend auf eine normierte Ansteuerung, die sich auf die
Nennbetriebsspannung des Magneten bezieht, wlrd bel Abwei-

-chung der Anstiegszeit, die sich aus Ansteuerbeginn bis Chop-
perbeginn ergibt, die Gesamtansteuerzelt sc errechnet, daf

in Abhanglgkelt der Betriebsspsnnung das Stromintegral kon- ;
stant bleibt. Bei elner Uberschreitung einer Ansteuerzeit !
dber 1,9 ms liegt wmit Sicherhelt eine fehlerhafte Ansteuer— |
funktian vor und die Magnetansteuerung wird abgebrochen. In ;
diesem Fehlerfall geht der Mikroprozessor in elne Havarie— |
routine. Oer Strom durch den Magneten betrdgt 5...7 A und

wird bel reduzlerter Oruckenergie mit Hilfe eines Testpro-—

grammes nech dem Schriftblld elngestellt.

1e2.2.2.8. Ansteuerung des Magneten fir oberen Paplerandruck—
- biigel (Pﬂﬂ?

Der Magnet PAM wird von dem Hauptprozessor iiber PIO 1 zelt- |
starr gesteuert. Zum Anziehen wird der Magnet durch einen
Ansteuerimpuls von 100 ms angesteuvert. Zum Halten in der aug-—
gerdckten Positlion wird anschliefBlend an den 100 ms Ansteuer—

Impuls elne getastete Impulsfolge angelegt. Dadurch ergibt

sich der Haltestrom durch den Magneten. -

Loglsches Ansteuersignal:

“/PAM | j”H

ty 3
tf: 100 ms
t2: 7 ms
t3: 2 ms

Wdhrend des Ansteuerimpulses (t,) ergibt sich ein Anzugs-
strom von maximal 2,5 A, der gezastete MHaltestrom ergibt sich
mit ca. 300 mA.

TeleZele?7e Sensoren
— Kentakt links (KL)

Fotooptische Gabellichtschranke mit offenen Emitter als Aus—
gang. Uber elnen Lastwiderstand auf der Oigitalplatine wer—-
den dlrekt die Elngangspegel fir den Mikroprozessor zur
Qu~Steuerung geblldet. Im KL-Bereich hat das Signal ki

einen l-Pegel., Das Signal KL wird nur im Rahmen der Syn—
chronisation abgefragt. Beflndet sich der Oruckuagen zu
Beglnn einer Oruckwagensynchronlsation auBerhalbh des
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KL-Bereiches, 13uft der Oruckwagen mit maximaler Tabula-
tionsgeschwindigkeit in den Kl-Bereich ein und beginnt mit
dem Elnlaufen den Bremsvorgang, um genau 1 Zoll welter auf
der ersten Oruckposition anzuhalten. Diese Positlion wird
Intern als Oruckwagenposition Null deflniert. Beflndet sich
der Oruckwagen zu Beginn einer Uruckwagensynchronisation
innerhalb des KlL-Bereiches, wird eine Tabulstion mit elner
schrittwelte von 140/120 nach rechts angesteuert. Anschlie—
Bend erfolgt eine Richtungsumikehr und das Einlaufen in den
Ki-Bereich erfolgt wie bereits beschrleben.

Farbbandende (FBE)

Ourch die Baugruppe Farbbandende wird dae Signal FBE ge-—
bildet. Olese Baugruppe ist ein einfacher Gabelkoppier mit
offenen E£mitter des Fototransistors. OQurch einen lastwl-
derstand auf der Digitalplatine wird der entsprechende
Pegel flr die PIO 1 und den OW~Subprozessor geblldet. fit
elnem £instellregler am Druckwagen wird der Diodenstrom
fur die LED so eingestellt, daB sich fir den Hellstrom Aus=-—
gangsstrom des Fototransistors von 0,6 mA ergibt. £s kann
nur eln Oruck begonnen werdern, wenn ein Farbband vorhanden
ist. Wird ein fFarbbandende erkannt, werden noch S Zeichen
abgedruckt, ehe das Farbbandende s5ls giiltige Information
bewertet und der fOruck unterdriickt wlrd.

Papierranderkennung (PREK)

Oie Baugruppe Papierranderkennung ist eine Reflexlicht—
schranke, die am Oruckwagen montiert ist und unter der
Druckwalze durch das Papierileitblech den Beleqg abfihlt,
0ie Baugruppe beinhaltet die fotooptischen Bauelemente
elnschlieflich der digitalen Slgnalgewlnnung. Wird ein
Beleg erkannt, schaltet das S5ignal /PREK asuf Low.

Je nach Vermessungsauftrag werden Papieranfang, Belegkan—
ten links bzw. rechts und Paplerende vermessen. Bel Beleg-
anfeng wird dabel ohne Einschridnkung bewertet. Beim Ver—
messen des Belegrandes derart, daB sich die Baugruppe ne-
ben dem Beleg befindet und auf die Belegkante zulduft,
wird ein erkannter Beleg ebenfalls sofort bewertet.

Belm Uberlaufen eines Beleges zum Erkennen des Uberganges
zwischen Beleg und lWalze wird die Belegkante zwar als er-
kannt registriert, jedoch erst nach dem (berlaufen dieser
Kante um 1/2 Zoll als giiltig verarbeitet. Dadurch kénnen
Z. B. groBflichige dunkle Aufdrucke, wie sie hduflg auf
Firmenbigen vorhanden sind, ausgeblendet werden. Das Pa-
pilerende und vermessene Belegrinder werden laufend ab~
gefragt. £1n erkanntes Paplerende bzw. ein Belegrand wird
gleichfalls registriert, jedoch erst nach einer Vorechub-—
idnge von 4/6 Zoll als giiltig verarbeitet und es wird ein
welteres Bedrucken unterdriickt.

Deckelkontakt

Es befindet sich im Gerdt ein Deckelkontakt, der verhindern
soll, daf eine Gefdhrdung des Bedieners bel gedffnetem
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Gerdt Insbesondere durch die Bewegung des Oruckwagens nicht
mglich ist. Oer Deckelkontakt wirkt sowohl beim Uffnen
der vorderen GerStekappe wie belm (ffnen der Haube gesamt.
£in getffnetes Gerdt blockiert den Programmablauf, so daf
auch keine Druckwagenbewegung ausgefihrt wird. tWird wshrend
elner ODruckwagenbewegung das Gerit gedffnet, wird die lau-
fende Oruckwagentabulation noch bis maximal 8,5 Zoll abge-
arbeitet. Jede weltere Wagenbeweqgung wird unterdriickt. Beim
SchlieBen des Deckels arbeltet das Gerdt selbstdndig welter.
Dag Haubendffnen kann an beliebigen Stellen der Programmab-—
arbeltung erfolgen.

T1e2.2.2.8. Stromversorgung

Das Gerdt verfiigt intern tiber folgende Betrlebsspannungen:

5P1 = 45V fir Oligitalplatine

5P2 = 4+5V fir Analogplatine .

12 = 4+12V

12N = =12V

SN = -5y

36 = +36V Lelstungsspannung
Dvio = Bezugspotentlal fir Logikspannungen
OVLE = Bezugspotential fir lLeistungsspannung

O%e Rohspannungen fiir die Stabilisierungsschaltungen werden
durch einen Netztransformator bereltgestellt. Bis auf dle
Glelchrichter und die Speicherkondensatoren fir dle +5V und
386P sind alle iibrigen Schaltungsdetalls auf der Analogplatine
angeardnet. 01le Betrlebsspannungen 5P2, 12P, 12N, 5N werden
mittels Festspannugggregler erzeugt. Ole Logikspannung 5P1
wird wegen des erhiihten Strombedarfes milttels MAA 723 und
nachgeschal tetem L&ngstransietor erzeugt. O0le Spannung 5P2
ist mit der 5P1 gekoppelt. Erst nach dem Aufbau der Betriebs-
spennung filr die Oiglitalplatine wird die 5FP2 fiir die Analog-
komplexe frelgegeberi. Beim Unterschreiten der Loglkspannung
wird die SP2 gesperrt. 0ie Belrlebsspannung 36P wird unsta-
bilisiert bereltgestellt und unterlliegt somit der Toleranz
der Netzspannungsschwankung sowie der Toleranzen durch in-
terne Lastschwankungen. Ule Lelstungsspannung 36P variiert
somit zwischen 27V und 42V. Fir Priif-, Montage— und Service-
- 2wecke ist auf der Analogplatine ein Steckverbinder angeord—
net, der Briicken fUr die stablilisierten Betriebsspannungen
5p2, 12P, 12N und 5N realisiert und durch ziehen dieses
Steckverbinders ein Abtrennen der Stromversorgungsschaltun—
gen dieser Spannungen von den Verbraucherschaltungen ermig—

licht.
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Ta2:2.2.9. Steuerfolgen fiir dle Funktionsgruppen

Ole Funktionsgruppen werden fUr eilnen Oruckzyklus nach fol-
gendem Schema gesteuert:
Druckzyklus allgemeln:

v

O01e angegebenen Funktionszelten fir die Baugruppen stellen
die Aktivierungszelten (Lauffrelgaben) dar, zu deren Zelten
die den Baugruppen zugeordneten Magnete/Spulensysteme nach
bereits beschriebenen Schemas angesteuert werden.

Zelitbedlngungen:

t1: minimal 18 ms bei Positionierwelte 0O fir Typenschelbe
aoder ODoppeldruck

t2: Beruhlgungszeit des Oruckhammers, damit HammerstiBel vor
Beginn einer erneuten Typenschelbenposlitionierung auBer-—
halb des T penscheibenbereichea ist.
t2 = 6,5 ms -

t3: Beruh:gungszelt filr Typenscheibe bis 2ur Hammeransteu-—
erung
allgemein: t3 = 5 ms
Bel Positionierwelte: 1T ; t3 = 12 ms

t4; Anlaufverzdgerung des Druckwagens nach elner Hammeran-—
steuerung t4 = 4 ps

t5: Beruhigungszelt fir Oruckwagen bis zur Hammeransteuerung
allgemein: t5 = 4 ms

t6: Anlaufverzdgerung fir die Ansteuerung des Farbbandschritt-
motors t6 » 4 ms

t7: Beruhigungszeit zwischen Farbbandmotoransteuerung und
Druckhammeransieuerung.
t7 = 0 ms

Alle Zelten sind flindestzeiten.
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Druckzyklus mit line feed

Kontrolisunchronysation _

Fopier-
vorschub
) t10
”
Zel tbedingungen:
t2, t3: wie ein Oruckzyklus allgemein
t8:; Beruhigungszeit zwlschen 2 Typenscheibenpositionie-
| rungen ohne ODruck
t8: = 12 ms

Verwellzelt der Typenschgibe guf der Markenposition
t8 = 30 ms (Maximalzeit)

to: Anlaufverzéigerung zwlschen letzter Druckhammeran—
steuerung und Ansteuerbeginn fir Papiesrvorschub
t? = 5 ps

t10: Beruhigungszeit nach Papiervorschub bis erneuter
Hammerarnsteuerung .
t10 = 25 ms

Bei Paplervorschubweiten ab 1/6 Zoll wird gleichzeitig zum
Paplervorschub eine Kontrollsynchronisation der Typenschelbe
ausgefiihrt.

™ Bei der Kontrollsynchronisation wird auf die flarkenposition
positiontert und das VYorhandensein der fMarke gepriift. An der
Markenposition wird jedoch nicht l3nger als max. 30 ms ver—
wellt, da sonst der LEO-Strom verfdlscht wird.,

1e2e2+3. Funktion der Dlgitalsteuerung

Oie Olgitalsteuerung besteht aus 3 Mikrorechnern und deren
Peripherie und steuert den gesamten logischen Ablauf des
Uruckers. Dabel lst den Komplexen Oruckwagenschrittmotor

und Typenradschrittmotor/Oruckmagnet je ein Mlkroprozessar
(Subprozessor) zugeordnet. Oer 3. flikroprozessor {(Haupt—
prozessor) koordinlert die belden Subprozessoren und bedient
iiber E/A-Schaltkreise das Interface sowie den Paplervorschub-
und Farbbandtransportschrittmotor und wertet die Informati-—
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1e2e2:.3.1. Blockschaltbild der ffigitalsteuerung

- STEUERLEITUNGEN
i - DRUDKWABEN
KL, PREK

STEUERLEITUNGEN
HAMMER

M

" FACE PUATIE

(3GH - B ]

(B4t - BTH)
{ M M -9TH)
R 5

~—fCTC [RANO: ZvxiusTimeR
i ? s il =W-fFﬂ-HHEH
sPofELd an 2 BAL ﬂfﬂ'—
NI, " * VORTEILER
L

, e
:
;
[

- AT -



o

onen der Sensarbaugruppen (Farbbandende, Paplerranderkennung)
sowle der Tasten und Schalter sus.

-
- '
T W S—— R P TR P

1ele2e3e2e Kommunikation zwischen Hauptprozessor und Sub-—
prozessor )

Oer Oaten— und Befehlsaustausch zwlschen dem Hauptprozessor
und den Subprozessoren erfolgt (ber eilnen gemeinsamen Spei-
cherbereich (Mailbox). Dieser Speicherbereich kann von allen
3 Prozessoren gelesen und beschrieben werden. lWelcher Prozes-
sor ZJugriff zur Mailbox hat, steuert der Hauptprozessor. Zur
Staverung des Qatenaustausches dienen die Steuerleitungen
/CA1, [ACKk1, [CA2, [ACK2, [BSAKk, [BRG2, [BRQ1

oy dinemi ek Bz m 2 23"

JCA1: Zuqrifrfserlaubnis des Hauptprozessors filr OW-lkro—- j
prozessor zur Mallbox. '

/ACK1: Bereitschaftssignal des DW=-Mikroprozessors zur Befehls-
tibernahme

JCAZ: Zugriffserlaubnis des Hauptprozessors fir UT-Mikro-
prozessor zur Mailbox -

JACKZ: Bereltschaftssignal des UT-Mikroprozessors zur Be—
: fehlsiibernahme

/BRQ1: Busanforderung des OW-flikroprozessors
/BRQ2: Busanforderuhg des UT-Mikroprozessors

/BSAK: Antwortsignal des Hauptprozessor bel Busabgabe an
UTI—- oder OW-Mikroprozessor

11e Kommunlkatlon des Haupiprozessors mit den Subproczessoren
erfolgt durch den Austausch von Befehlssédtzen (10 Byte) Uber
die Mallbox. Bel der Abarbeitung der Befehlssdtze unterschei-
den die Subprozessoren zwischen einphaslgen und zwelphaslgen
Befehlsausfilhrungen,

Elnphaslige Befehle zeichnen sich durch einen einmaligen Bus—
zugriff aus, d.h. Befehlsannahme, Analyse und Ausfihrung er-—
folgen 1m glelchen Buszugriffszyklus. Es handelt silch dabel
um zeitlich relativ kurze Befehle.

Bel zweiphasigen Befehlen erfolgt nach der Befehlsiibernahme
elne Befehlsanalyse (Priifung der Ausfiihrbarkeit}. 0as Ergeb-
nls der Analyse wilrd dem Hauptprozessor mitgeteilt (erster
Riickmeldeblock). Ist der Befehl ausfilhrbar, schliefit sich
eine zwelte Phase (Ausfiihrungsphase) an, Zuvor wird die Bus-
steuverung an den Hauptprozessor zurickgegeben. Am Ende der
Ausfihrungsphase wird die Ausfiihrung und deren (Qualitldat dem
Hauptprozessaor mitgetellt.
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Kommunikation zwischen Haupt— und Subprozessor bei ein-
phasigen Befehlen:

'Hnuwﬁnﬂuzﬂknf Subprozessor
ccB Initialiserung |
JACKn =0 % [ALKn =0
/CAn=0? I
J n
/BR@n=C

. /BUSAK=0 -

- — /BSAK=0 ¢ '
| I oAl |
| MAIL- | Auttrogsblock (bermahme, Anolyse une

Dox gfix:mwgdhnuﬁhngh
- r— a |
| (RGckschrif¢] .
| ) ACKn =0
- MAIL-| Informations- Au AusfGhrungs-
| [o) e g A
| OONE/TURN
I
|
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Kommunlikation zwischen Haupt- und Subprozessor bel Zzuwei-

phagigen Befehlen:

Hauplprozessor

[ACKn=0Q 2

(CB
MAIL box

Subprozessor

/CAn=0

i /BUSRQ=0
/BUSREQ0

/BUSAK=(Q )

MAIL Auftrag
box
(Ruckschrift )
Annahmebiock
| {ALLEPT/TURN }
/BUSRQ =1

—=

JBUSAK=] [CAn=1

Auswertung
Annahmeblock

I { Fortsetzung nachste Seite )

J n r
Befehisausfuhrung

1
1
1

:
1
!
|




Haupbprozessor o ubprozessor

Befehisausfihrung
9 __Interrupt an PIO] _
_+L durch fACKn=0 /ACKn =0
——
fCAn= 0O 2
J | n
/BRQN = O
/BUSRQA = 0
{BUSAK = O i}

MAIL- Ausfuhrungsbiock A
usgabe
/BR@n = 1 |
| __ /BUSRG » 1 _

ni2
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1e2e2.343. DatenfluB und Programmstruk tur des Hauptprozes-—
sorsystems ’

1.2.2.3.3.1. Systemsoftware S0 1152/257 /

Der Typenraddrucker 50 1152/257 hat als Oatenendelnrichtung
die von einer-Datenﬁbertragungsejnrichtung gesendeten Oruck-
bzw. Steuverzeichensequenzen In eine programmatisch festge—~
legte Folge von druckertypischen Einzelaktionen umzusetzen.
Jer Forderung nach miégllichst hoher Oruckgeschwindigkeit und
damit nach Parallelverarbeltung von Einzelprozessen, wurde
beim 80 1152/257 durch ein multiprozessorfihiges Master—
f{gvefgaff?a;eknnzapt Rechnung getrsgen (Blockschaltbild
‘ti.?---l

Oleses findet elne entsprechende Unterstiitzung durch die
Systemsoftware (Abb. 1).

142.2.3.3.2. PHYSISCHE MAKROSTRUKTUR

Oas rMikropraogramm des S0 1152/257 ist modular aufoebaut,

« he die Moduln besitzen definierte Ein— und Austritts—
punkte und bestehen aus Subroutinen und Segmenten. Die Mo-
duln sind sustauschbar. Alle Moduln sind als Unterprogramme
ausgefihrt und werden in ifhrer Wirkungsweise durch die Sy-
stemsteuerschleife verkettet (Abb.1).

Die Systemsteuverschlelfe koordiniert dle Ffloduln:

'+ ESCAPE-INTERPRETER (oder wahlueise TESTMODE bzw.

KEILDRUCK)
2e ORUCKMODUL
Je ORUCKUNTERBRECHUNG
4. SUPERVISOR

Auf diese Moduln wird ber eine Sprungtabelle zugegriffen.

142020303030 MODULCHARAK TERISTIKA

Oie in Tafel 1 aufgefiihrten Programmoduln sind zum Teil Samm—
lungen von Subroutlnen zur Unterstiitzung der iiber die System—
steuverschleife koordinlerten Moduln. Im folgenden wird llert
auf die Kennzeichnung der fir den OruckprozeB relevanten Mo—
duln gelegt und an geeigneter Stelle auf Subroutinen hin—

gewlesen.

a) INTERFACE Teao

Der Interfacemodul arbejitet als autonomes interruptgesteu—
ertes Frogramm. £s wird {ber den Programmanfang A... ( POUIER
ON) 1n den aktiven Grundzustand versetzt. [as Interface Ffiillt
den Elngangspuffer 1 so lange, bls dleser durch Erreichen
elner oberen Warngrenze (Pufferlinge - 128 Bytes) eine be-
grenzte Aufnahmekapazitit signalislert. Daraufhin steuert
sich der Interfacemodul selbst in einen inaktiven Zustand.
Oleser kann nur Uber den ESCAPE~INTERPRETER oder eine RESET—

Funktion aufgehoben werden.,
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Oie £inzelfunktionen der Interfacesarbelt (Prozedurverwal tung,
fffnen, Schliellen...) werden (iber eine Sprungtabelle ausge-
l¥st. Olese Methode gestattet den problemiosen Austausch un—
terschiedlicher Interfaces.

bB) PUFFERVERWALTUNG FPese

Sowohl Elngangspuffer 1 als auch Oruckpuffer 2 arbeiten unter
derselben Pufferverwaltung. Beide Puffer werden allerdings
unterschiedlich initialisiert (Inputpointer, Outputpointer,
Pufferldnge, obere Warngrenze, untere tarngrenze} und (ber
elnen Sprungverteller aktiviert.

lie Pufferverwaltung besteht aus den Teilen:

1. Initialisterung

2. Lesen/Schreiben von Zelchen

3o Input-, Outputpointer~Verwaltung
4. freibereichsverwaltung

5. Statusbehandlung

Ole Kommunikation zu anderen Programmoduln wird im wesent—
lichen Uber das Statusbyte vollzogen.

Wichtige Statusmeldungen:

1. Puffer belegt : wirkt. auf Druckmodul Deus
und Oruckunterbrechung Veas

2e Warnung:
obere Warngrenze: wirkt auf Interface I... (Puffer 1)
und Oruckmodul 0... {Puffer 2) .
untere Warngrenze: wirkt auf Interface I... (Puffer 1)
und Druckmodul O... (Puffer 2)
3. Puffer voll ! wirkt auf Keildruck K... (Puffer 2)
und Interface I... (Puffer 1)

Oieser flodul nimmt als Bestandteil der Systemsteuverschlel fe
die Koppelfunktion von Elngangspuffer 1 und Oruckpuffer 2
wahr. Oariiberhinsus kontrolliert er das Erreichen der unte-—
ren Warngrenze im Puffer 1 (noch 16 Bytes im Speicher) und
gibt bei Erreichen dieser cas Interface fiir den weiteren
Zeichenempfang frei. Oie Interpreterfunktion besteht in einem
Auslesen der in Puffer 1 abgelegten Zeichen, Herausfiltern
van ESCAPE-Folgen, Wandlung dieser in eine 1 Byte-Folge ent-
sprechend einem druckerintern vereinbarten Code und dessen
Ablage 1m Oruckpuffer 2. Oruckzeichen und Parameter fiir Steu—
erzelchenfolgen gelangen ungewandelt in den Puffer 2.

In der Betriebsart "Hexdump® erfolgt die Wandlung der aus
Puffer 1 gelesenen Zeichen ilm Hexcode in jeweills 2 ASCII—
Zeichen und eln SPACE sowle deren Ablage im Puffer 2. [er
ESCAPE—INTERPRETER behdlt solange die Steuerung, bls ent-
weder Puffer 1 leer oder Puffer 2 voll ist,
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d) ORUCKMODUL Ouee

Die im Oruckpuffer 2 stehenden Oruckzeichen, Steuerzeichen
und Parameler sind die Datenquelle fir den ORUCKMODUL. Er
besitzt selbst einen Internen klelnen Puffer (4 Bytes), der
dem beschleunigten Zugriff auf ESCAPE—Folgezeichen (Parame—
ter) dienen soll und der typisch bel der Behandlung von Steu-
erfolgen mit vertilkaler Wirkung (Zeilenvorschub, Seltenvor-
schubg nachgefiillt wird. Der DRUCKMODUL ist das Kernstiick

der Auftragsaufbereitung fir die vom Orucker auszufiihrenden
Einzelaktionen. Im Ergebnis elner Druck— bzw. Steuerzelchen—
analyse stellt der ORUCKMOOUL eine Liste aller Im Ausfiih-
rungszyklus zu aktivierenden Funktionsgruppen (Hammer, Typen—
rad, Oruckwagen, Papiervorschub, Farbbandvorschub) mit spe~
zifizierten Parametern zusammen. Oer Auftrag wird In einer
Mailbox abgelegt und damit dem Zugriff durch den SUPERVISOR
{iberlassen.

Mach Ablage elnes Auftrages in der Mailbox lst der ORUCKMNODUL,
bereit fiir die Bearbeitung eines Folgeauftrages, sofern nicht
Sonderbedingungen dies verhindern. Solche Sonderbedingungen
sind die Unterbrechung des laufenden Oruckvorganges durch
Papleraustrieb und Paplereinzug im Einzelblatt— bzw. Sheet-
Feeder~Betrieb. Oem ORUCKMOOUL obliegt die Verwaltung aller
horizontalen und vertikalen Oruckpositionen. Aus dipsem

Grund wlrd Dee« auch von DRUCKUNTERBRECHUNGSMOOUL Vees kon-—
sultiert, ‘falls diese Positionen in einer Oruckpause (Zei-
lenvorschub, Seltenvorschub, Blatteinzug mit Vermessung) ver~
andert werden, sowie bel der Auslisung von Auftridgen, die
durch elnen Papliervaorschub mit Biigelaktion gekennzeichnet
sind. Oer DRUCKMOOUL bedient sich des Unterprogrammpsketes

UI-I-' L

nAILlLBOX

0 kmodu 1 Supervisor
rucrmoau Auflragspaket pe-v. ﬂ.....
OMPTR MBPTR SVPTR
Auftragspaket Auftragspaket Auftragspaket
im ' in der im
ORUCKAOOUL MATLBOX SUPERVISOR



"1 - e oSl - -
L ST pmaar a8

pr g FUnktinnsbgschrgibung des T E S INO0oE
Yichtliger Hinyels: Oiese Betriebsart lst nur fiir Ser-—

vicezwecke vorgesehen und darf nur
durch speziell gqualifiziertes Per-
sonal benutzt werden, d.h. 1m Nor-
malfall muB der DIlL~Schalter 4.7
aufl "Als" stehen.

Fblgende Testfuhktlionen k&nnen realislert werden:
Seite

2.1 Allgemeines 57 !
2.2. Ansteuerung eilnzelner Schrittmotor-ilicklungen 58

2.3. Ansteuerung Typenrad 59 i
2e4s Ansteuverung Oruckuwagen &80 |
2.5. Ansteuerung Farbband 51 ;
2+6. Ansteuerung Paplervorschub | 62
2.7. Ansteuerung Paplerbiigelmagnet 63
2.8, Ansteuerung Druckmagnet b4

. 2.9. Ansteuerung von UT und DU ohne Taktierung 65

2¢10. Orucken von zwel elnstellparen Typenpositionen 66

2e11. Oruck der MeBtypenschelbe &7

2.12. Ausgabe des SVERRUR-Bytes dber LEO-Anzeige 68

2413, Prngrammsteuerung durch externen EPRORM 70
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2.7. Allgemelines

Der Testmode kann rach Netzeinschaltung erreicht werden,
wenn sich der OIL 4/7 iIn Stellung "0" befindet. Alle Potoren
sind stromlos und werden nur entsprechend der ausgewdhlten
Testfunktion angesteuert,

Nach Ubergabe an das Programm TESTMODE erfolgt laufend die
Abfrage der Taste ON/OFF. Bel Betdtigung dieser Taste wer-—
den die BIl-~Schalter eingelesen und die Testfunktion mit
den dazugehdrigen Parametern ausgefihrt, Je nach Testfunk-
tion erfolgt entweder sofort nach Ablauf der Funktlon eln
Riicksprung in die Abfrageschlelfe, oder die Testfunktion
mufl durch Betdtigung der Taste RESET abgebrochen werden.

flie Testfunktionen werden mit den OIL 4]1 bis 4/3 auvsge—
wdhlt. An den 0IL 4/4 bis 4/6 werden bei Bedarf zusdtzliche
Ansteuerbedingungen eingestellt. Die Einstellung der Test—
funktionen erfolgt im Bindrcode (Testfunktlionen 0-15).

Bei sich wlderhalenden Ansteuerungen kann mit DIL 5 eine
Verzdgerungezeit im Raster von 5 ms eingestellt werden.

Oie Einstellung der Funktionsparameter erfolgt Tetraden-
weise im gepacktem BCO-Format. AuBer bei der Verzigerungs-—~
zeit wird die Richtigkelt der Einstellung iiberpriift (miig—
lich von 0 bls 9). Werden Pseudotetraden (10-15) eingestellt
so wird dies durch schnelles Blinken der roten Lampe slg- |
nalisiert. ODieser Blinkmodus signalisiert auch die Bereichs—
dberschretl tung eines Funktionsparameters.

Nach Korrektur der Schalter kann die Funktion erneut auf-
gerufen werden. Treten bel der Ansteuerung der Subprozes—
soren (UT:0W) Fehler in der Kommunikation mit dem Haupt—
prozessor auf, so wlrd dies durch langsames Blinken signa-
IiEjErtr

Bel den folgenden Belspielen fiir die tinstellung der Test-
funktionen wird mit 'Xx*' die Schalterstellung symbolisiert.
Ist die Stellung der OIL-Schalter nicht angegeben, so sind
diese OIL~Schalter fiir die entsprechende Testfunktion ohne
HEdEUtU”Q. ,
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2.2. Testfunktion: Ansteuerung elnzelner Schrittmotor— -
Wlcklungen

Belegung der 0Il-Schalter

.Nr' Bit 7] Bit 6 181t 5| Blt 4| Bit 3| git 2| Bit 1 lgit O
NENEDEEEITED = E NS IR R I = A I O i S R A g s e e ===
0
lS
1
FIIBE‘:H:HEL: R T O RN s gy e e g an s ok el o e gy
0 XX XX XX XX XX
P . TESTR. | TESTFUNKTION O
'I-===l======== =====n=4====r===r=:.—==== ====:=:L'==.—.=:==J=====-_—..—. =
0 |
3
!
N S S S T e R R S R N R R kT e s s ==
0 XX XX | | XX
DWS 2&| OWS 131 OWIR| w4 W3 L2 L1 L/DA
1 XX | XX XX XX XX
= _==.======.-==-===h=-_—==..-..-= SRR N s SO O i BT T O I it e sk g g e
a p XX
7 | 8 Py ow |t
1 XX XX XX
o - FUF-FoF I T ===:=Lr=:= == ==.==;=é===::: === :::::::J::::::I

Bemerkung zum eingestellten Belspiel;
mataraau [ Wicklung 3 [ DWDA=DuL=1 | OWST13=0 | OS5u24=1 /
OuIR= | .

Wicklung — W4 gilt nur fir UT-Motor und Ou-Motor

Die Slgnale OWS 13, DWS 24, OLOIR haben nur fiir den Oruck-

- wagenmotor Gidltigkeit.

- L/0A ?teht fir die Signale [DWL; [TL; [EPL; [PL; [OuDA; [

TGA.

Ole Signale /OWL und [DLDA beim Du—otor und /Tt und /T0A
beim UT-Mlotor werden gemeinsam geschaltet.

~ OJle DIlL-Schalterstellung 0 bzw. ! entspricht auch den 1o-
glschen Signalen, die an den entsprechenden Steuerleitun—
gen anlliegen.

~ 01e Abfrage des Motors OIL 1 bzw. der Motorwicklung OIL 2
erfolgt von Bit 0 beglnnend nach Bit 7. £Es wird der Motor
bzwe die fotorwlcklung eingeschaltet, wo der erste Schal-
- ter auf Stellung O steht. E£s kann so maximal nur eln fo-
tor mit einer Wicklung aktiviert werden.

~ {la die Signale OWS13 und DWS24 nicht belde 'LOU' sein

durfen, wlrd bel falscher Elnstellung (DIL 2/7 und OIL

2/6 = 0) DwS13 = 0 und 0WS24% = 1 durch das Programm fest

eingestellt.
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Testfunktion: Ansteuerung Typenrad

Belegung der OIl-Schalter

m
Nr.| Bit 7| Bit 6} Bit 5| Bit 4| Bit 3| Bit 2
== ======-======4======ﬂ====== IR AT A A A S e T DT Y AT
0 AX XX XX XX XX XX
|5 (EFZﬂEERUNGHZEHNER VERZUGERUNG=EINER
1 XX
===========#=.—.:=—==n=l====n= =====J==u==== M TSN R s
) XX XX XX XX XX
| TESTM. VR 84 t TESTFUNKTION |7
7 XX | XX
= ;'=.=====l==n====ﬁ======d==:=== i I BT I A X R S ST B iy Y S oy
v
3
7
-===T===="====== A R S S SRS R S T S I A A S DT
o | xx XX “l XX XX xx b xx  foxx |
POSITION 2 ~ VEHNER POSITION 2 - EINER
! =L XX
S e e e e e e =======4=== T Ff T e S o ::1
g | xx XX XX XX XX XX XX
7 POSITION 1 ~ ZEHNER POSITION |1 -~ EINER
7 XX
L-ﬂt RS EENITES :::::.l =:::=.-:-:ar=:.—=j=== = G F 7 7 Lo :===t=.-Ill=-L=='.= J

Bemerkung zum eingestellten Beispiel:
Pendeln des Typenrades zwischen Typenposltion 1 und 2
VerzOgerungszeit vor erneuter Ansteuerung 4x5=20 msec.

BA
£in

EA

BA

VR
VR

= Betriebsart; VR = Richtung
stellbereich DIL 1 und DIl 2 zwischen 0 und 96

- 0 = Pendein Zwischen Pos. 1 und Pos, 2
bis RESET~Taste gedriickt wird

— 1 = kontinulerliche Beweqgung mit Schrittzahl] 0OIL 1
(ab Pos. 0) '

0 = Yorwédrtslauf

! = Riickwidrtslauf
bis RESET-Taste gedriickt wird
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2e4+ Testfunktion: Ansteuerung Oruckwagen

Belegqung der O0Il.-Schalter

Nr.| Bit 7| Bit 6| 81t 5| Bit «{Bit 3 Bit 2{8it 1| Bit O

— F S gL T 2 2 T IR N T 3R B NI I = B SRR I I s o Ay X AR i IR XY I I = i =
0| xx XX XX xXx . | xx XX XX |
5 1 VERZUGERUNG-ZEHNER VERZOGERUNG~EINER
XX
NN S -2 F-F & S F F-F ¥ e B Y == iy By L F 4§ A -+
o | xx - XX | xx XX XX
| 4 f TESTM. - | BA | TESTFUNKTION 2
XX

NI A N == 2 B S XT e =y Srer T S Y e g AT N EREY = Eye—ry oy

a | xx XX XX XX XX
| SCHRITTWEITE | TAUSENDER  iSCHRI TTWEITE_HUNDERTER

1 XX l XX ﬁ XX
TR N D SN A T P R I Ty = £ e e gy e g == M=o s g e oy
o | xx AX XX l XX | XX XX

SCHRITTUEITE-ZEHNER CHRITTWEITE_EINER
J. l XX _L I XX

. 8emerkung. zum eingestellten Bel splel;
Pendeln des Oruckwagens um 1309 Schritte
Verzigerungszei t vor erneuter Ansteuerung 10x5=50 msec.

i —

BA = Betriebsart

Elnstellbereich OIL 1 zusammen mit 0IL 2 von 1/120" big

1574/120" Schritte

BA - 0 = pendel um 1 bis max. 1574 Schritte (1 Schritt-
1/120") mit der ersten Betdtlgung der ON/OFF-
Taste wird DU synchronisiert. Die zwelite Betsd-
tigung der ON/OFF-Taste leltet das Pendeln des

- Oruckwagens ein., Oricken der RESEI-Taste been—

det Testfunktlon

8A - 1 = Suchen der linken bzw. rechten Randposltion;
Taste ON/OFF = linker Rand; Taste INTENSITY =
rechter Rand., Mit Betdtigung der RESET-Taste
erfolgt Riicksprung in Abfrageschlei fe -
~ Bel 'griBeren Schrittweiten mufl der Deckelkontakt geschlos—
sen seln
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2.5, Testfunktions Ansteuerung fFarbband q;_'l

Belegung der 0OIl-Schalter | ;“-*“ m;

Nr.| Bit 7| Bit 6] B8it 5! Bit 4|81t 3{ it 2 | Bit 1] B1¢ of= .

S X g i F P =i T SRR i 2 X e B I N i e e = =y MEEEL] - y f,‘

o xx XX XX XX Xx 1~ =

: ERZUGERUNG-ZEHNER VERZUGERUNG—LINER LS

1 _ XX | XX < LT
g1 xx XX XX ! .

yESTM, TESTFUNKTION 3 SRR

e

1 _ XX Xx .
R T T R i S X =k 2 Tr e s #ﬂﬂnﬂ:ﬂ#ﬂl’: 2 £ Bty nu-ﬂ-"n# .
0 .

L 3]
L

3y

1 |

TP A — tﬂn:.“.::#ﬂL.ﬂlatJ..“.i s

Bemerkung zum eingestellten Belsplel:;
Transport des Farbbandes um Jewells 14 ferbbandschritte

Verzégerungszelt vor erneuter Ansteuerung 3x5=15 mgec.
Abbruch der Funktion durch Oriicken der RESET-Taste

e o=
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2+64 Testfunktion; Ansteuerung Papilervorschub

Belegung der BIL—SchaIter

Nr.| Bit 7| Bit 6184t 5 Bit 4|81t 3| git 2V git 1 Bit @
0 I =S I S =y oy g i T IS T I s o e e 3 gy e :-..-:::m:::.:l
0
7
A 2 2 A0 X 4 2 0 e e 2 20 = 2 e e = =====4======-:==n==; =
() XX XX XX XX
TESTM. VR BA TESTFUNKTION
1 XX XX XX
T T S I B Ty e ey Ty 2 ==:t=ﬂ=-:==lJzt:=.== &= sroreeay ==y
0 |

D e 2y A 3 O a2 Ll T T PR e —— ::.ﬂn-__=.a=:#

Hemerkung zum elngestellten Bel spiel:
Paplertransport um ca. 7000/ 144* Schritte vorwsrts
Testfunktion kehrt nach einmali ger Ausfiihrung in
Abfrageschlei fe zuriick

BA = Betriebsart; VR = Richtung
BA -~ 0 = Tegstdruck zur Beurtellung des Papi ertransportes

unterelnander mit LF und nochmals rickwirts mit
LF REVERS gedruckt. Dabei wird nach dem &+ Ab-
druck der VYMmi-ilert um 1?1 erhsht,

BA -~ 1 = Papiertransport
Start: ONJOFF-Taste
' Ende: RESET-Taste
VR -~ 0 & pPaplertransport vorwdrts
VR -~ 1 = papiertransport riickwdrts
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Z2e7e Testfunktion: Ansteuerung Paplerbilgelmagnet
Belegung der OIL-Schalter |

Nr.p Bit 7| BiIt 6 Bit 5| 8Bit 4) 8it 3| 8it 2

e ar o e S L X R E R TN 5 e i S M IR S o T B K ESEEELEEE ST EEEl

7 : '

Cr T T I CE =:====A==:===ﬂ==ﬂ=ﬂ=1ﬂ=-== 0 A A e ey T

o | xx XX XX
TESTM,. ! TESTFUNKTION 5
¥ XX XX
¥ F 4 F 7 F E=oo=X £~ _F - I:.’IIIJ“H-T-‘E : ==-.t==1l-::=: Bt T I T
s,
3 3
! |
= I IS IRy I AT I I N PR R B A SN IR AT A =Rk =
) 1
2 .
1
i..=== — e A I I I R IR = BT #.-#IIT EZSEE®R o e = —
7,
I —
1 F - F F ExiE I = semessdzescooizssnengt o= I Srix aar I IIHI-?-A

Bemerkung zum elngestellten Beispiel:
Periodische Ansteuerung des Papierbugelmagneten bis
die RESET-Taste gedriickt wird
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2+8. Testfunktions Ansteuerung Oruckmagnet

Belegung der DIL-Schalter

Nrd Bit 7| 8it 6| Bit 5 Bit 4 ) 81t 3|Bit 2 (81t 1 8it g

A TR S S B T e i A e ot 2 2 e 12 T I RN B B XY N 2 A =l R i
gl xx XX XX XX XX XX | XX
- . VERZUGERUNG=ZEHNER ' VERZUGERUNG-EINER
XX
KT 2 sa = N iy il S 2 T P F T RO SRy Xy S S AT N S 1 S
0| xx XX XX XX
, [Fesm. BA TESTFUNKTION 6
i S o £ T T e —— eI M AT oo v 2 K
o
!
: A T 2 B T A SR e = e 2 e = 3=k IX X3 mm st .
a
7
bl B L2070 P P T OPUESP XTI KT MRS = 3% r3
1o
{?
T
= B e D 2 T PRSP p— R =g

Bemerkung zum eingestellten Bei splel:

Abdruck des gesamten Zelchenvorrates 2ur Beurteilung und
Elnstellung der Oruckenergie.
8A = Betriebsart
BA - 0 = Abdrucken des. gesamten Typenschelben-Zeichen—
. vorrates jeweils Im Vorwdrts= und RiGckwSrts—
druck mit 3 verschiedenen Oruckenerglestufen
Ta Stufe INTENSITY *'—' minus 100 mikrosec.
2+ Stufe INTENSITY *'-* minus 50 mikrosec.
Jeo Stufe INTENSITY *—° -
- Mit der ersten Stufe wird so lange gedruckt, bis die Taste
* - INTENSITY betdtigt wird. (Einsteflung dEr*Eruckengrpie).

rat abgedruckt. '
. BA -~ 1 = Hammeransteuerung bls maximal 40 Hx
= Pt DIL 5 kann die Zeit zwlschen den Hammerabschligen ein-

gestellt werden. ierden kletnere Werte als 4 {entspricht

-« Ca. 40 Hz) elngestellt, so wird der iert & fest varge-

geben.
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249+ Testfunktlon: Ansteuerung von UT und DU/ ohne Taktierung

Belegung der 0IL-Schalter

Nr.} Bit 7
5T F F F I
o
'
RIS I iy
0 XX
TESTM.
1
g~ F o F Ty rT
0
1
= s
0
7
0
1
7

s - RN ENEE LT

el

git 6| pit 5| git 4| Bit 3 V1 Bit 2 Bl.fff Bit ©
: eIz x =-='.'- [+ F I F_¢ S - F A= ======F'==‘=“ "=-'|=r-'
X XX XX | a1
VR Iﬁ'f TESTFUNKTION 7
XX XX

+XX
o o e ¥

SIr=mitn o o e

=====q:==-l31

L
R AR R S e S EE AR s T S RS R E T T

t 2 F or - FF-F —F F ¢ =='==.H='IF F E = - 7

!

!

====é=-=====l=t=========db==:==4lna==

Bemerkung zum elngestellten Belspiel: -
Lauf des Dli-Motors ohne Taktlerungesignale

flT = Motor ; VR = Richtung

nt -~ 0=

fAr -

Ele LT L TAELTINTTT R Moaa oW ok e s e — | Hen | e l— i s —

1 =

Lauf des OW~-Motors ohne Taktlerung bis

RESET-Taste gedrickt wird (Pendelbewegung

um ca. 1500/120" Schritte)

- Der Oruckuwagen lst an die linke Seilte zu
schleben, um eln Auflaufen auf die rechte
Set tenwand zu verhindern.

Lauf dee Ul-flotors ohne Taktierung bis RESET-

Taste gedriickt wird

VR ~ 0 = Voruwdrtslauf

VR - 1 = RlUckw3rtslauf

- 5 -
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2+10. Testfunktion: Orucken von Zwel einstellbaren Typen-—

posltionen

Belegung der OIL~Schalter

—a— i

o | xx

resm. | | CPI TESTFUNKTION & ,
7 XX
E=gzcprox ===:==FI==I=#=I====dl=ltlﬂq-=I#I:IL:EE-:H::E:#
g
1 |
EomgdEates T::-::nk :tl::r.T#:l: - =i ===1.===.== SESTE .T:r:=== =
a XX XX XX XX XX XX
KK FOSITION 2 ~ ZEMNER POSITION 2 — EINER
1 I _’ ‘f XX XX
0 XX XX XX XX XX XX
7 POSITION 1 — ZEHNER FOSITIOM 1 — FINER
er XX l XX i_
B st bt Ll e Tt P POSPUCEIEAS ey L T T P

Bemerkung zum eingestellten Belsplel;
Grucken der Typenposition 90 und 3 mit 10 CPI,

CPI = Zeichendichte

— LN L -4 S i —a (— F—F- - §
8IT #IBI I 5 | CPI-ldert
L # F FF F -1 Y 4 -~ F J-.F & F J_F 1T ¥ T3
s, 0 16 CPI
I /. 7 12 CPI
| 1 o |15 cPr
1 7 unbestimmt
LT F- oYY RS Py L I F o

£s werden die belden Typenpositlonen abwechselnd eine
Zelle vorwdrts und ohne LF die gleiche 7Zelle riickwirts

gedruckt.,
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2.11., Testfunktlion: Drucken der flesstypenschelbe

Belegung der OIL~Schalter

Nr{ﬂit 431!: 6|Bit 5) Bit 4] it 3| Bit 2181t 1| g1t

Er RS R ENEE L S RN A A S e N R e Py i TN = T ST
0 XX XX XX XX XX XX XX i XX
5 . VERZUGERUNG—ZEHNER VERZUOGERUNG~EINER
Ezasrdrocrrordecerer dermas = R R R O = B A Ee o 3 b B g = 2 ﬂn_—.a::I
o | xx ’li xx - | XX XX |
j& TESTM. on CPT TESTFUNKTION 9 !
1 i XX XX XX XX
=y g o= —====z=====-=§q===z== bl it ot 7T PR ST AP S app—"
1 0
3
7
F===£q=======*===:===|=======|.==m SRR NI R Y e I T
4 !
2 |
7 |
utmmedads b B 2 2 P P EOR N PR N =g s e T e I T e e
0 3
1 J
[ 7
Exosdacprarabrassse e rwme o .tﬂ:n::l'::t::::::_ ST X AT P I X e e B t====J

Bemerkung zum elngestellten Beispiel:
Abdrucken der PMesstypenscheibe mit 15 CPI und keiner Ver-—
zldgerung vor MHammerabdruck .

CPI-llert CPT = Zeichendichte

10 CPT
12 CPI
15 CPI
1 7 unbeetiom

e '_-..-;L:::r:lﬂ:#::z-: x=2

00 - 0 = Doppeldruck
£s wird zur Bewertung des Oruckbildes die Typenschelbe
mit einem vorgegebenen Posltionierschema vorwdrts und
rickwidrts ohne LF abgedruckt. Wird mit DIL-Schalter 5
elne Verzdgerungszelit eingestelll, so erfolgt dlese vor
Hammerabdruck.

00 - 1 = kein Doppeldruck
€5 wird zur Bewertung des Oruckbildes die Messtypenschelbe
mit elnem vorgegebenen Positionierschema vorwdrts und
rickwdrts abgedruckt. Die Oruckenergle 1st fir alle Zei-
chen konstant. Wird mit DIL 5 eine Verzdgerungszelt elnge-
stellt, so erfolgt diese vor Hammerabdruck. ‘
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i 2.12. Testfunktion: Ausgabe des SVERROR-Bytes lber LED-
P Anzelge

Belegung der 0J [~-Schalter

KR S Ry L e o o =T — -} ] ik B

Nr.| Bit 7| 8it 6 |{Bit 5{8it 4 {Bit JP.H 2y8it 1181t

0
7
DN ====n=L==§== L2 b T e T
G XX 1‘;)( | XX
TESTM. HB TESTFUNKTIOR 10
T XX XX
N N TN s e s ey e e e 8 3 e SR PRy
o
1 J '
- l::.*_—. R e R EE D =R S e = I = i L £ ¥ T 3 E NN XK il:n-n:tﬂ
0 Adressery High = Teil
1 Zehner .l Einer
SR SR I I X ey 3 S i e = T e = ol = a2 ek - A B S A N A = i Y
0 Adresser] Low — |Teil
! Zehne J Elner
e i T T Triyuyus Ny gy ———

Bemerkung zum eingestellten Beispiel:
Uber dle LED's des Bedienfeldes wird das untere Halbbyts
des SVERROR-Bytes angezelgt
HE = HALBBYTE
it Eintritt In dle Testfunktion 10 wird der Inhalt der
Speicherzelle MSVERR angezeigt. €8s erfolgt laufend die
Abfrage der 0DIl-5chalter. Ein Umschalten des DIlL-Schal-
ters 4.4 bewirkt damit sofort die Ausgabe des oberen bzw.
unteren Halbbyte.

Ole Zuordnung der LED's ist folgende: ' , |
LED DIL 4/4 =

I— -t F L J - L X ¥ W LN S I O XY A e

ONJOFF BIT O

RESET BIT 1
INTENSITY BIT 2
INJOUT

* LED AN = HIGH [ LED AuS = (ow ™ |
Es besteht welterhin die Méglichkeit, mit DIL 1 (LOW~Teil)

: und OIL 2 (HIGH-Teil) eine Spelcheradresse einzustellen.
Mmit Betdtligung der Taste INTENSITY wird der Inhalt des ein-—
gestellten Spelcherplatzes zur Anzelge gebracht. Oer Ab-
bruch der Testfunktion erfolgt durch Driicken der RESET-
Taste.
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Beisplel: Schalterkontrolle 01t 1
Speicheradresse;: 8089 H

Nro.| 8it 7| 81t 6 |Bit 5| Bit 4} 8it 3| 8it 2|Bit 1181t O

o

7 _
Q

xx' XX ¥ oxx 1 xx
TESTRM. He | TESTFUNKTION 10
i XX |
- +— :*::tﬂ.: -t ¥
0
1 i I
g XX
[
1 | xx |
F-f -F~F 4 T f-F L A IO J-'. s FF
‘0 XX
i
7 | xx

Aus ldsen der Anzelge ilber die Taste INTENSITY
Kontrolle ter 0IL - Funktionstiichtigkeit durch Ver&ndern
der Schalterstellunger. |
DIL1/lead? ﬁzugeﬁ?rige Lampen wechselnn lhren Anzelgézu-
stand). .

DIL1/0.0e3 = Kontrolle durch Verdnderung von OIL&4l4,
ﬁﬂﬂtrﬂlfe dEr-ﬂIL — SEhEItEI 2/0---7 — 5/0---7 dﬂrrh
Verdnderung der zu kontrolllerenden Speicheradresse.

Speicheradressen:
OIL 2 = B08A H
OIL 3 = 8088 H '
DIL & = 8C8C H 3 90
OIL 5 = 8080 H 5 .

L 4y
D a3
E 74
F a5

w 58 =



f
2e13. Testfuniktion: Frogrammsteuerung durch externen EPROM

Belegung der 0Ii-~Schalter

Nr,| 81t 7 |Bit 6| Bit 5|81t 4|81t 3| git 2| 8it 1] ai¢ ﬁ
R R R eSS R i R e g S e e e g e e ol e e ek iade 2 o F 7 —F T T YT W,
a
5 i
1
n==========ﬂ=====.—*=====n ======|====:=%====.-_—= frrree =====a#
o | | ]
4 TESTM.| , TESTFUNKTION 15
7 ;L XX XX XX XX

=Lt - L F 3 3 F TS i IR AT S AR e g g

Oer externe Spelchermodul wird in dieser Testfunktion nach
Netzelnschalten bzw. RESET direkt angesprungen.

Oer Speichermodul mufB Im Adreflbereich ab 0000 H angelegt
seln,

S5ind die Adressen D003 H = 55 und 000G H = AA Hyso erfolgt
digr Ubergabe an den Speichermodul durch ein call 4005 h.

- 70 =
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F. Sgrvicg:ﬁmgfghfunggn

Elne Ihstandsetzung von defekten Oruckern erfolgt entweder
gurch Reparatur mit Hilfe der TESTMODE oder durch Austausch
der defekten Baugruppen beim Anwender.

Diese werden dann in Werkstitten instandgesetzt,

3ate fle— und Priifmittel
Folgende handelsiiblichen und typengebundenen Mef- und Priif-
mittel sind fiir den Service des Oruckers S0 1152/Modell 257
notwendig:
handelsiiblich: - Zweistrahl-Oszillograf

- Vlelfachmesser (Spannungs-—, Strom—, Wider-—

standsmessung)

t ypengebunden;

a}) Technikersusstattung

Bezeichnung y Destell-Nr,
! Abstandslehre 4,7-4,9 1.90.385065,2/6U

! Meisterlehre | 1.90.385055.6/6U
T Abzugseinrichtung 16-256-3000=-9-284-2-02
! Exzenterschliissel 16-256-3000~3-822-41—01

b} Werkstattausstattung

4x 26 pol. 1:1 Verlidngerungs—

kabel fir X2/Xx3/x4/x9 1.99.050140.2/GU
Jx 70 pol. 1:1 Verlidngerungs—

kabel fiir X7/X8/Xx14 199.,050180.4 /56U
2x 39 pol., 121 Veriingerungs—

kabel fir x20/x22 1.88,050180.3/GU
2x & pol. 1:1 Verlidngerungs—- |

kabel fiir X15/x16 1.99,050190.0/6U
Ix 30 pol. 1:1 Verlingerungs-

kabel fiir X1 1.899.050170.8/6U
'x StrommeBadapter | 1.99.050100.0/8U
Ix Adapterleiterplatte 1.99,100120,7/GU
1x Zusatzspelcher 1.99,059020.0/5U
x Signaladapter 1.99.050110.5/GU
Tx Servicesatz kpl. 1.99.050200.1/Gt
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