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Seiten 72 und folgend fehlen


a. Einleitung

Das vorliegende Service-Handbuch lst im Zusammenhang mit
dem Manual fiir den Seriendrucker SO 1152/Modell 257 zu ver=—
wenden. Oeshalb wurde auf die allgemeingiltigen technischen
Parameter, das technische Datenblatt, die Interfacebeschrei-~
bungen, das interne Testprogramm und auf die Beschreibung
der Inbetriebnahme des Oruckers verzichtet.

1. Technische Beschreibung
Tele Allgemeines

1.7.1. Verwendungszweck

Der Seriendrucker robotron 1152/Typ 257 ist ein konstruktiv
welterentwickeltes Ausgabegerdt von alpha~-numerischen Infor-
mation mit geschlossenem Schriftzug.

Der Seriendrucker kann in der

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

elngesetzt werdene.

1.1.2. Prinzipielle Wirkungsweise

Oer Druck der Zeichen erfolgt seriell. Oas Wirkprinzip be—
steht darin, daB ein Universaltypentriger In Form einer
Scheibe verwendet wird, deren Typenfedern mit Hilfe eines
Magneten zum Anschlag gebracht werden. Der Typentrdger ent—
hdlt max. 96 Zeichen. Die Positionlerung des Typentrdgers
wird durch einen Schrittmotor erreicht. Parallel zum Positi-
onlervorgang der Typenscheibe werden der Oruckwagen, das =
Farbband und-der Papiervorschub ebenfalls iber je elnen
Schrittmotoer in ale geforderte Position gebracht. 0le Verar~
beitung von Einzelbelegen, Elnzelbelegsdtze und Journalrolle
und Leporellopapier ist miglich. Oer Orucker besitzt eine
Reflexlichtschranke, die am Oruckwagen montiert ist und den
Beleganfang, Belegseltenkante und Belegende erkennt. Ole
Schrittmotoren des Oruckers arbeiten im Start-Stop-8Betrieb.
Die Steuerung des Oruckers wird durch eine Steuerelektronik
auf Mikroprozessorbasis realisiert. Diese Steuerelektronik
besitzt einen Datenpuffer und ist Uber ein Interface mit
elner datensendenden Anlage verbunden. Das Interface ist in
mehreren kundenspezifischen Varianten ausgefihrt.

1.2. Gerdteaufbau
1.2.1. Druckerbaugruppe

Das Gerst ist nach dem Baukastenprinzip aufgebaut.
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Oie Hauptbaugruppen sind:

- Oruckerbaugruppe 1152/256,
~ Elektronikbaugruppe
— Verkleidung.

Die Oruckerbaugruppe besteht im wesentlichen aus einem Ge—
stell, der Wagenfiihrung, dem Druckwagen, dem Oruckwagenan—
trieb und der Formulartechnik. Das'Gestell besteht aus zwei
tragenden Seitenwdnden die durch Zwischenelemente verbunden
sind. Dazu gehdren die Fihrungsachsen, auf denen der Oruck—
wagen gefiihrt wird. Der Transport des Oruckwagen entlang der
Oruckwalze erfolgt mittels eines Antriebsschrittmotors mit
Drehwinkeltaktierung Uber einen Zugseilantrieb. Oer Antriebs—
schrittmotor befindet sich auf der rechten Seite des Druckers.

Der Antriebsschrittmotor fiir den Formularvorschub befindet
sich an der linken Seitenwand. Oie Kraftibertragung erfolgt
vom flotor bis auf die Oruckwalze bzw. Traktorbaugruppe Uber
einen Zahnflachriemen bzw. Zahnr&dern. 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 lber 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 mdglich.

Am Oberwagen befinden sich der Schrittmotor fir 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 Unterwagen ist die Reflexlichtschranke zum
Erkennen des eingelegten Papiers. Die elektrische Verbindung
zwischen dem beweglichen Oruckwagen und dem Gestell erfolgt
durch ein Folienkabel. Der Oberwagen mit Folienkabel stellt
eine Austauschbaugruppe dar.

Oie Druckerbaugruppe 256 ist eine abgeschlossene und in der
Funktion gepriifte’ SBaugruppe, die lber mehrere Steckverbin—
der an die Flektronik gekoppelt wird und iGber 4 Gummifedern
mechanisch an die Bodenwanne festgeschraubt ist. -

14202+ Elektronikbaugruppe

Die Elektronikbaugruppe setzt sich aus der Analogplatine,
der Oigitalplatine, der Speicherplatine, der Interfacepla—
tine, dem Netztransformator scwie Tasten, Schaltern und
elektrischem ZubehGr zusammen.

Oer Oruckerbaugruppe 256 sind als Elektronikkomplexe die
OuW~Taktierung, die UT-Taktierung sowie die Sensorbaugruppe
Farbbandende, linker Rand und Papierranderkennung zugeordnet.
Die Digitalplatine beinhaltet 2 ikroprozessoren und deren
Peripherie. Sie steuert den gesamten logischen Ablauf des
Gerdtes. Oer Digitalplatine ist die Interfacesteckeinheit
fest zuzuordnen. Sie bildet aber eine gesonderte Einheit
und ist durch, die Bedienkraft wechselbar.
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Bild 3

Oamit kann der Orucker durch die Bedienkraft auf beliebige
Interfacevarianten und Zeichens&tze umgeristet werden.

Die 3 Mikroprozessaren sind so organisiert, daB ein Einchip-
prozessor vornehmlich den Oruckwagenschrittmotor, ein zwei-
ter Einchipprozessor vornehmlich den Typenradschrittmotor
steuert, und ein drittes, leistungsfihiges Mikroprozessor—
system koordiniert belde Einchipprozessoren und dbernimmt
die Stewerung ven Farbbandantrieb und Papiervorschub, sowie
die Bedienung des Interfaces und die Bewertung von Tasten,
Schalter und Anzeigeelementen. Die Digitalplatine ist Uber
3 20-polige Steckverbinder (XV2, XV3, XV4) mit der Analog—
platine verbunden. Die Signalbelegung und die Signalverldufe
werden bei der Beschreibung der Einzelkomplexe dargestellt.



1e2+241. Blockschaltbild

rALRKz_]

Trafo x87 [ pwutierung |
ter I X8
Elkos X818 | DW-Motor
Analogplatine —
xBi7 Due Leistungs:
X814 Popiervarschub)
Kontokt ais Motor
links 5 -
X2 _X53 X5k XBI9 ot
xvz| X3 XVi ta e
: l | X820 platine
Speicher- X822
platine 1 :
1] Digitalplotine
b Bedlienfeld
: : X839 DiL - Sch
{3l Decketsciialt
|
|
|
|
x;; Druckwagen| - Typentrégermotor
- Farbbandmotar
- Druckmagnet
— Farbbanderkennung
Folienkabel :?““"‘Z”W'ﬁ'm:g

| Interface-
anschlu3



742.2.2+ Steuerabldufe fir dle Funktionskomplexe der
Analogsteuerung

Die Elektronikbaugruppe setzt sich aus den Hauptbaugruppen
Analog— und 0igitalsteverung zusammen. 0ie geometrische Form
der Digitalplatine ist so ausgefiihrt, dafB ein Leiterplatten—
streifen durch die Traverse der Baugruppe 256 reicht und als
direkter Steckverbinder fir das Follenband zum Druckwagen
gusgebildet ist.

Die Analogplatine beinhsltet die Schaltungskomplexe zur
Erzeugung der Betriebsspannungen sowie die Leistungsendstu—
fen fir die Motorwicklungen und Magnete und die Baustufen
zur Signalaufbereitung der Taktierungen (UT/OW). Oiejenigen
Endstufentransistoren, die erhebliche Verlustwdrme erzeu-—
gen, sind an eipem gemeinsamen Kiihlkdrper angeordnet, der
fest der Analogplatine zugeordnet ist. In den Kihlkbrper ist
ein Lifter, der durch einen Gleichstrommikromotor angetrie-
ben wird, integriert.

1.2.2.2.1. Steuerung des Oruckwagenschrittmotors

' Die Ansteuerung des Druckwagenschrittn;otars erfolgt in einer

geschlassenen Regelschlelfe. Dazu ist dem Oruckwagenschritt-
motor eine Orehwinkeltaktlerung zugeordnet, die Signale der-~
art liefert, daB fir den Positionierzyklus die Ansteuersig—
nale fir die Schrittmotorwicklungen durch eine definierte
zeitliche Verzdgerung zwischen den Flanken der digitalisier-
ten Taktierungssignale und den loglschen Ansteuersignalen
der flotarwicklungen abgeleitet werden k&nnen und fir die
Stoproutine in unwittelbarer Ndhe der Zielposition eine ana-
loge Udmpfung der mechanischen Restschwingung des Oruckwa-—
gens méglich ist. 0Die logische Steuerung der Motorwicklungen
wdhrend eines Positionierzyklus {ibernimmt ein gesonderter
Mikroprozessor. Im Programm sind die zu realislerenden Ver—
zdgerungszelten zwischen den Flanken der Taktlerungssignale
und der Ansteuerung der PMotorwicklungen fest abgespeichert.
Bezugspunkt fir die Tabellenwerte ist dabei immer die Ziel-
position, d.h. die n-te Flanke vor der Zielposition wird
stets mit der gleichen Zeit verzégert, ehe dle zugehdrige
neue Motorwicklungskombination elngeschaltet wird, unabhdn—
glg wie lang der gesamte Posltionierzyklus insgesamt ist.
Die funktionellen Abhdngigkeiten zwischen Verzdgerungszei-
ten und Motormoment sind so fixiert, daB bei kleinen Verzt-
gerungszelten der Motor ein maximales Orehmoment entwickelt
und maximale Schrittfrequenz anstrebt. Mit Zunshme der Ver-
z8gerungszeit nimmt die angestrebte Schrittfrequenz ~b, der
Motor 1¥usrt langsamer. Bei Negation der Ansteuerinformation
fir die Motorwicklungen dndert der flotor selne Orehrichtung.
Auf der Basis dieser Zusammenhdnge wird der Oruckwagen—
schrittmotor gesteuert. Zum Erreichen hoher Tabulationsge-
schwindlgkeiten wird bei groBen Tabulationsweiten bis zu
elner Anndherung auf 64120 Zoll zur Zielposition mit extrem
kurzen Verzdgerungszeliten, dle bel ca. 0,250 ms liegen re~ .
aglert. . P



Ab 64/120 Zoll beginnt die Br y In der h ¢
l8ngere Verzdgerungszeiten realisiert werden. Die letzten
Flanken unmittelbar vor der Zielposition werden z.8. mit
Zeiten von ca. 1,2 ms verzigert., Ourch diese letzten Verzé—
gerungszeiten, die fur die letzten 4 Motorschritte konstant
gehalten werden, wird der Motor auf einer definierten Ge—
schwindigkeit gehalten. Dlese Geschwindigkeit ist dabei so
hoch, daB der Ouw~flotor bel der Abarbeltung dieser Schritte
noch nicht zur Abarbeitung von Einzelschritten neigt, aber
wiederum durch die sich anschlieflende analoge Bremsphase
nicht in der vorgeschriebenen Zeit zu beruhigen wdre. Des—
halb ist zwischen Laufphase und der analogen Gegensteuer—
phase eine feste Gegensteuerzelt eingeflgt. Nach Erreichen
der letzten Taktierungsflanke des Positlonlerzyklus werden
wdhrend dieser festen Gegensteuerzeit die Motorwicklungen
s0 eingeschaltet, daf sich ein maximales Bremsmoment ergibt.
Oadurch wird die Oruckwagenbewegung sowelt abgebremst, dal3
eine optimale D3mpfung der Restschwingungen durch die analo-
ge Legensteuerphase miglich ist. Wdhrend der analogen Gegen—
steuerphase wird der fMotor durch Signale gesteuert, dile aus
den analogen Sinussignalen der Orehwinkeltaktierung abgelei-
tet werden. Oer fikroprozessor schaltet dabel die entspre—
chende Haltewicklung ein und aktiviert durch entsprechende
Signalbelegung die analoge Gegensteuerphase. Ourch 01iffe—
rentation der analogen Slnussignale wird ein Signal er-
zeugt, aus dessen Phasenlage die optimale Gegensteuermotor—
wicklung und aus deren Amplitude die erforderliche Strom—
amplitude fUr die Gegensteuerwicklung abgeleltet werden.

Mit abnehmender Geschwindigkelt der Restbewegung des Oruck—
wagens nimmt auch die Stromamplitude in den gegensteuern—
den fMotorwicklungen ab, so daB Yer fMotor in der Zielposi~
tion nur durch den statlschen Haltestrom der Haltewicklung
gehalten wird. Zur geschlossenen Steuerung des Qu—~Schritt—
motors erzeugt die Drehwinkeltaktierung 2 um 90" verscho—
bene Sinussignale. Zur Realislierung eines Schrittrasters von
1/120 Zoll kann jede Motorwicklung auch Haltewicklung werden.
Fir die analoge Bremsphase wird stets das Taktierungssignal
verwendet, das in der Zielposition nahe dem Nulldurchgang
steht, also auch bei kleinen Schwingamplituden um die Ziel—
position eine maximale Anderung des Augenblickwertes dieses
Taktlerungssignales erfolgt. Ole Realisierung des Schritt-
rasters von 1/120 Zoll macht bei beliebigen Haltewicklungen
die wahlwelse Auswertung des Signales OWA und DW8 notwendig.
Das wahlwelse Umspringen in der Bewertung der Taktierungs-—
signale wird durch einen analogen Kanalschalter reslisiert.




Logischer Signalaustausch zwischen Mikroprozessor und
Schaltungskomplex zur Druckwagenschrittmotorsteuerung:

Ve X546
3 .
Diee
1pwi
1D, °
¥ g
3 I §
S DWIR 3
g- <
[DwWSI3
1DWS2%

Alle Signale zur Druckua?ensteuerung werden iber XS4/Xv4
zwischen Analog~ und Digitalplatine gefiihrt.
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Timing :
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/0W3:

/0LS 13:
/0US 24

JounA:

1
T

20/120 Zolt

Ffelgabe Oruckwagenlauf steuert Laufstrom/Halte—
strom

digitalisiertes Taktierungssignal zur Steuerung
der Motorwicklungen 2,4,

Logische Motoransteuersignale werden durch zelt—
liche Verzdgerung (tvx) aus dem Signal OW 24
abgeleitet, J0W2 ist gegeniiber [DW4 neglert.

. Sguivalent zu OW 24; [0u2; [DW4

Standsignale

wihrend des Standes (/OWL = H) ist das Signal L,
auf deren Wicklung gehalten wird, z. B. Stand auf
1 damit ist OWS 13 = L.

wWihrend der Laufphase sind beide Signale H.

Dampfungsabschaltung

wWihrend der L-Phase wird nicht analog beddmpft.
Yach 65 ms nach einem Lauf wird die analoge Be-
ddmpfung abgeschaltet.

- Y



OwIR:  Stromreduzierung
Bel Schrittwelten Uber 20/120 Zoll Ldnge wird iiber
DWIR der Strom in den Motorwicklungen abgesenkt.
Oleses Signal wird lUber eine Zeitkonstante wirksam
und stevert die Stromamplitude stetig. Oer Strom
uirztauf etwa halbe Amplitude des Laufstromes abge-
senkt.

Laufphase: .

Mit dem Hf/L-{Ubergang des Signales [OWL beginnt die Laufphase.
Unabhdngiq 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 DW 13 wird
2ur weiteren Motorwicklungsansteuerung die logische Takt-
information benutzt. Dle letzte zu z&hlende Flanke der Sig-
nale DW 24 bzwe OW 13 leitet die feste Gegensteuerzeit

(FGS) ein. wéhrend FGS wird die jeweillge ulcklungskombi-
nation eingeschaltet, die das maximale Bremsmoment erzeugte.
01e feste Gegensteuerzeit betrdgt ca. 1 ms. Nach Ablauf der
festen Gegensteuerzeit 1st die Laufphase beendet. Das Signal
/OuL wird auf H zurlckgeschaltet. Mit dem L/H-Ubergang wird
gleichzeitig die Haltewicklung eingeschaltet und das ent-
sgrett:hend zugehdrige Standsignal OWS 13 bzw. OWS 24 akti-
viert.

Stopphase:

nit dem L/H-{lbergang des Signales [DWDA, der unmittelbar
dem L/H-Ubergang des Signales /[OWL folgt, beginnt die ana-—
loge Stopphase. Alle Steuerabldufe laufen unabhlngig von
dem Mikroprogramm ab und werden ausschlieBlich durch eine
analoge Bewertung der Taktierungssignale OWA bzw. DB be-
wirkt. Dabel werden die analogen Taktierungssignale elek~
trisch differenziert. Aus der Phasenlage der dlfferenzier-
ten Signale wird dle Gegensteuerwicklung abgeleitet, die
der Augenblicksbewegung entgegenwirkt.

Aus der Amplitude der differenzierten Signale wird die
Stromamplitude fir die Gegensteuerwicklung abgeleitet. Durch
dieses Beddmpfungsprinzip lst es miglich, den Druckwagen so
zu beruhigen, daB bereits 4 ms nach Laufende die Hammeran-—
steuerung erfolgen kann. ‘

Besondere Schaltungsdetalls: R

Durch den Betrieb des Oruckwagenmotors in einer geschlosse—
nen Steuerschleife ist durch die sich nachteilig auswirken—
den Stromanstiegs und Ausrdumzelten die maximal erreichbare
Schrittfrequenz sehr niedrig. Zur Kompensation dieser Nach-
telle verfligt der Schaltungskomplex Oruckwagensteuverung
tUber die Schaltungsdetalls:

~ negative frequenzabhéngige Phasenkorrektur

-~ Motorbeschaltung (Lelstungselemente)
~ Stromreduzierung

=12 -



genkorrektur:

Kombination in Verbindung

t einem cefirierten Spannungsteiler an den Komparato—
n zur Gewlnnung cer logischen Signale D24, DW13 aus

n Signalen OwA, OWS wird erreicht, daB die Schaltflan—
n der Logiksignale vor den Nulldurchgdngen der Tektie—
rungssignale liegen. Mit zunehmender Frequenz der Tak—
tierungssignale nimmt die negative Phasenverschiebung
ZUe

ive freguen
h elne

Motorbeschaltung:

Zur Verringerung der Stromausrdumzeit aus den Motorwick—
lungen sind die Motorwicklungen mit einer-RCO-Kombina—
tion beschaltet.
Diese Bauelemente sind auf der Leiterplatte "Ou Leistungs—
elemente” gesondert angeordnet. Den jeweils alternativ
einschaltbaren Motorwicklungen W1/W3 bzw. W2/Whk ist je-
weils eine gemeinsam wirkende Beschaltungskombination

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

Stromreduzlerung:

Fiir lange Tabulationsweiten, bei denen der Oruckwagen
nach einer Beschleunigungsphase mit konstanter Geschwin-
digkelt bewegt wird, wird zur Reduzierung der Verlust—
energie der Strom reduziert. Oie Stromreduzierung ver—
kiirzt zusdtzlich die Stromausrdumphase.

1.2.2.2.2. Steuerung des Typenradschrittmotors (UT)

Die Steuerung des Typenradschrittmotors erfolgt vidllig &qui~
valent wie die des Oruckwagenschrittmotor. Dem UT—-Schritt—-
motor ist gleichfalls eine Taktierung zugeordnet. Olese
Taktierung arbeitet fotooptisch und beinhaltet insgesamt 3
Signalspuren. Die Signale TA und T8 haben sinusangendherten

lauf und besitzen zueinander eine Phasenverschiebung van
. Das 3. Signal ist das fMarkensignal und fixiert zur Syn—

chronisation der Typenscheibe die Scheibenposition 00. Da—
bei gilt die Festlegung der Typenscheibenposition von 00
bis 95. Oas Markensignal wird gleichfalls zur Regelung des
LEO-Stromes genutzt, um Alterungserscheinungen, Spannungs-—
und Temperaturtoleranzen beziigiich der Beleuchtungsverhdlt—
nisse auszuregeln. 0Oie logische /Ansteuerung des UT-Schritt—
motors erfolgt durch einen Mikroprozessor.

- A3



Loglscher Signalaustausch zwischen flikroprozessor und Schal-
tungskomplex zur Ansteuerung des Typenradschrittmators:

Xv3 Xs3

[TL
T13
T24

m

/T2
/T3

T

TDA

MARKE

Digttalplatine
Analogplatine

T3 J I )
[\ ke 1 | /
m | 3 [N N h} r
= A 1 K
\ M\ \ ] |
m_ Y I N N r |

LAEL]

| J—“m:l

Frelgabe Typenscheibenlauf, steuert Lauf- bzw. Halte-

strom
Laufstrom = 800 ... 900 mA; Haltestrom: ca. 500 mA

Digitales Taktierungssignsl zur Steuerung der Motor—
wicklungen 1,3 g

Logische Motoransteuersignale. Diese Signale werden
durch definierte zeltliche Verzigerungen (tvx) aus dem
Signal T 13 abgeleitet. /T1 ist gegeniiber /T3 neglert.

w 4 =



T24:

/T2:  &quivalent zu T 13, /T1, /T3

/T4:

/T0A: Signal zur O3mpfungsabschaltung

FGS: Feste Gegensteuerzeit (0,800 ms)

Oie Steuerabldufe wshrend der Lauf- und Stopphase sind &qui-
valent zur Oruckwagensteuerung.

1e2e24243. Steuerung des Farbbandschrittmotors

Die zeitliche Ansteuerung der Farbbandschrittmotorwicklungen

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

Xv3 X$3
._[FBL
/EB1
Digitatplatine " rB2 Analogplatine
1£83
Timing:
/FBL I
Stand tauf I stand
68T
]
t t2 t3 5ms

/FBL: Lauffreigabe fiir Farbbandschrittmotor
Steuert dle Stromamplitude Laufstrom/Hal testrom
Laufstrom: ca. 1 A; Haltestrom: ca. 0,3 A

/FB1
7#'32: Logische Ansteuversignale fur fMotorwicklungen
FB3

- 15 -



Oer Schrittmotor wird im Halbschrittbetrieb angestevert. £s
ergibt sich beispielsweise folgende Ansteuerfolge fir die
Motorwicklungen:

Wty W1+ 2, 2, 2+ W3 W3 e

Fir den Farbbandschrittmotor gibt es folgende Zyklusldngen:

Betriebsart "mult.": 2,3 oder 4 Motorhaloschritte
(Fiir multicarbonbinder)

Betriebsart "single”: 12, 14 oder 16 Motorhalbschritte
(Fir Gewebebdnder oder

Einfachcarbonbénder)

Die jeweilige Transportlidnge wird durch den Mikroprozessor
bestimmt unc aus der jeweils vorher abgedruckten Zeichen—
charakteristik abgeleitet.

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

Es ist allen Ansteuerzyklen gemeinsam, daB nach der letzten
Wicklungsumschaltung die jeweils eingeschaltete Wicklung/
wicklungskombination noch 5 ms mit Laufstrom beaufschlagt
wird, ehe durch das Zuriickschalten des Signals /FBL der Hal-
testrom realisiert wird.

1e2e2e2.4s Steuerung des Paplierschrittmo tors

Die zeitliche Ansteuerung der flotorwicklungen erfclgt zeit—
starr durch den Hauptprozessor ilber PIC 1 Signalaustausch
zwischen Digital- und Analogplatine:

XV3 X53
/L.
- 3 /=)
Digitelplatine Analogplotine
iP2.

1P3

J4 [ 1

4 | t2 | 2o | te ts | @2 | ¢
%xts
t1 = 3,0 ms
t2 = 2,5 ms
t3 = 2,0 ms
tl‘ = 1,5 ms
tg = 1,25 ms
t6 = 5,0 ms
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/PL: Lauffreigabe fir Papiervorschubschrittmotor;
Steuert die Stomamplitude zwischen Haltestrom/lLaufstrom
Laufstrom: ca. 1 A; Haltestrom: ca. 0,3 A

/P1
% ;Pg: Logisch Ansteuersignale fiir Paplervorschubschrittmotor
P.

Der Papiervorschubschrittmotor wird dquivalent wie der Farb-
bandschrittmotor im Halbschrittbetriet angesteuvert. Oer im
Timing dargestellte Ansteuerzyklus entspricht einer Papier—
varschublsnge van 1/6 Zoll. Bei l&ngeren Vorschubl¥ngen wer—
den zusdtzlich Schritte mit t. eingefiigt. Bel kiirzeren Vor-
schubléngen werden mittig ausSdem dargestellten Zyklus
Schritte so ausgeblendet, daB B8eschleunigungs— und Brems—
phase symmetrisch bleiben. fer kleinste ausfihrbare Papier-
vorschub (Motor + Getriebe) betrdgt 1/144 Zoll (0,176 om).

1e24242.5. Ansteuerung Oruckmagnet
Die Ansteuerung des Oruckmagnetes erfolgt durch den gleichen
Mikroprozessor, der auch die Typenradsteuerung ausfihrt. Bei-
de Prozesse laufen niemals gleichzeitig ab.
Signalaustausch zwischen 0igital- und Analqggplatine.

xv3 x53.
LDM 3
Digitolplatine ) Analogplatine
oMK

Es erfolgt eine Modulation der Ansteuerzeit in Abhdngigkeit
von:

- Druckfldche des jewelligen Zeichens
Variation in 8 Oruckenergiestufen.

~ Taste "INTENSYTY"
(ber die Taste "INTENSYTY" sind 3 verschiedene Oruckener—
gleniveaus durch den Bediener einstellbar. 0ie Ansteuer-
zeiten der 8 Druckenerglestufen werden insgesamt um eine
konstante Zeit verldngert oder verkirzt,

— Betriebsspannungsschwankungen der 36 P fiir den Oruckmagnet

~ nach Yorgabewerten fur Testzwecke

In Abhdngigkeit von der Betriebsspannung, die sich durch
unterschiedliche Stromanstiegszeiten suswirkt und zu Versn—
derung der Aufschlagsenergie fihrt, wird die Gesamtansteuer—
zelt fir den Oruckmagnet variiert. ODazu wird dem Mikropro—
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zessor das Signal Oruckmagnetchopperkontrolle (OMK) angeboten.
Baslerend auf elne normierte Ansteuerung, die sich auf die
Nennbetriebsspannung des Magneten bezleht, wird bel Abwel-
chung der Anstiegszeit, die sich aus Ansteuerbeginn bis Chop-
perbeginn ergibt, die Gesamtansteuerzeit so errechnet, daf
in Abhdngigkeit der Betrlebsspannung das Stromintegral kon-—
stant bleibt. Bei elner Uberschreitung elner Ansteuerzeit
dber 1,9 ms liegt mit Sicherhelt eine fehlerhafte Ansteuer-
f‘unktlan 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 reduzilerter Oruckenergie mit Hilfe elnes Testpro-—
grammes nach dem Schriftbild elngestellt.

142.2.2.6. Ansteuerung des fMagneten fdr oberen Paplerandruck—
biigel (PAM,

Der fMagnet PAM wird von dem Hauptprozessor iiber PIO 1 zeit-
starr gesteuert. Zum Anziehen wird der Magnet durch einen
Ansteuerimpuls von 100 ms angesteuvert. Zum Halten In der aus—
peridckten Position wird anschlieBend an den 100 ms Ansteuer—
impuls elne getastete Impulsfolge angelegt. Dadurch erg:bt
sich der Haltestrom durch den Magneten.

Logisches Ansteuersignal:

/PAM ‘” I

31 1 { I fa
21. 100 ms
2. 7 ms
tj 2 ms

wShrend des Ansteuerimpulses (t,) ergibt sich ein Anzugs-
strom von maximal 2,5 A, der gelastete Haltestrom ergibt sich
mit ca. 300 mA.

1.2.2.2.7. Sensoren
— Kontakt links (KL)

Fotooptische Gabellichtschranke mit offenen Emitter als Aus~
gang. Uber einen Lastwiderstand auf der Oigitalplatine wer-
den direkt die Elngangspegel fir den Mikroprozessaor zur
OW~Steuerung geblldet. Im KL-Bereich hat das Signal KL

einen L-Pegel. Das Signal KL wird nur im Rahmen der Syn—
chronisation abgefragt. Befindet sich der Oruckwagen zu
Beginn einer Oruckwagensynchronisation auBerhalb des
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KL-Bereiches, l3uft der Druckwagen mit maximaler Tabula-—
tionsgeschwindigkelt in den Kl-Berelich ein und beginnt mit
dem Einlaufen den Bremsvargang, um genau 1 Zoll welter auf
der ersten Druckposition anzuhalten. Diese Position wird
Intern als Oruckwagenposition Null definiert. Befindet sich
der Oruckwagen zu Beginn einer Druckwagensynchronisation
innerhalb des KlL-Bereiches, wird eine Tabulation mit elner
Schrittweite von 140/120 nach rechts angesteuert. Anschlie—
Bend erfolgt eine Richtungsumkehr und das Einlaufen in den
KiL-Bereich erfolgt wie berelts beschrieben.

Farbbandende (FBE)

Ourch die Baugruppe Farbbandende wird das Signal FBE ge-
bildet. Oiese Baugruppe ist ein einfacher Gabelkoppler mit
offenen Emitter des Fototransistors. Ourch einen lastwi-
derstand auf der Digitalplatine wird der entsprechende
Pegel fir die PIO 1 und den OW-Subprozessor geblldet. fit
einem Einstellregler am Druckwagen wird der Diodenstrom
fir die LED so eingestellt, daB sich fir den Hellstrom Aus—
gangsstrom des Fototransistors von 0,6 mA ergibt. £s kann
nur eln Qruck begonnen werden, wenn ein Farbband vorhanden
ist. Wird ein Farbbsndende erkannt, werden noch 5 Zeichen
abgedruckt, ehe das farbbandende als giltige Information
bewertet und der Oruck unterdriickt wird.

Paplerranderkennung (PREK)

Die Baugruppe Paplerranderkennung ist eine Reflexlicht-—
schranke, die am Oruckwagen montiert ist und unter der
Oruckwalze durch das Paplerleitblech den Beleg abfuhlt.
0ie Baugruppe beinhaltet die fotooptischen Bauelemente
elnschlieflich der digitalen Signalgewlinnung. Wird ein
Beleg erkannt, schaltet das Signal [PREK auf Low.

Je nach Vermessungsauftrag werden Papieranfang, Belegkan—
ten links bzw. rechts und Papierende vermessen. Bel Beleg-
anfang wird dabel ohne Einschridnkung bewertet. Beim Ver-
messen des Belegrandes derart, daf sich dle Baugruppe ne-
ben dem Beleg befindet und auf die Belegkante zul3duft,
wird ein erkannter Beleg ebenfalls sofort bewertet.

Beim Uberlaufen eines Beleges zum Erkennen des (berganges
zwischen Beleg und Walze wird die Belegkante zwar als er—
kannt registriert, jedoch erst nach dem Uberlaufen dieser
Kante um 1/2 Zoll als giiltig verarbeitet. Dadurch ktnnen
z. B. groBfléchige dunkle Aufdrucke, wie sie hdufig auf
Firmenbdgen vorhanden sind, ausgeblendet werden. Das Pa—
plerende und vermessene Belegrdnder werden laufend ab~
gefragt. Ein erkanntes Paplerende bzw. ein Belegrand wird
gleichfalls registriert, jedoch erst nach einer Vorschub—
l13nge von 4/6 Zoll als giltig verarbeitet und es wird ein
welteres Bedrucken unterdriickt.

Oeckelkontakt

Es befindet sich im Gerdt ein Deckelkontakt, der verhindern
soll, daB eine Gefdhrdung des Bedieners bei gebffnetem
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Gerdt insbesondere durch dle Bewegung des Oruckwagens nicht
mdglich ist. Der Deckelkontakt wirkt sowohl belm &ffnen

der vorderen Ger&tekappe wie beim Uffnen der Haube gesamt.
Ein gebffnetes Gerdt blockiert den Programmablauf, so daB
auch keine Druckwagenbewegung ausgefihrt wird. Wird wéhrend
elner Oruckwagenbewegung das Gerdt gedffnet, wird die lau-
fende Oruckwagentabulation noch bis maximal 0,5 Zoll abge-
arbeitet. Jede weitere Wagenbewegung wird unterdrickt. Beim
SchlieBen des Oeckels arbeitet das Gerdt selbstdndig welter.
Das Haubendffnen kann an beliebigen Stellen der Programmab—
arbeltung erfolgen.

1e2+4242.8. Stromversorgung

Das Gerdt verfilgt intern iiber folgende Betriebsspannungen:

5pP1 = 45V fUr Olgitalplatine
5P2 = 45V fir Analogplatine
12P = 412V b
12N = —12v
SN = -5y
36P = +36V Leistungsspannung
DVLO = Bezugspotentlal fur Logikspannungen
OVLE = Bezugspotential fir Lelstungsspannung

Oie Rohspannungen fiir die Stabllisierungsschaltungen werden
durch einen Netztransformator bereltgestellt. 8is auf dle
Glelchrichter und die Speicherkondensatoren fir die +5V. und
36P sind alle iUbrigen Schaltungsdetalls auf der Analogplatine
angeordnet. Die Betriebsspannungen 5P2, 12P, 12N, 5N werden
mittels Festspannuggsregler erzeugt. Ule Logikspannung 5P1
wird wegen des erhthten Strombedarfes mittels MAA 723 und
nachgeschaltetem L&ngstransietor erzeugt. 0ie Spannung 5P2
ist mit der 5P1 gekoppelt. Erst nach dem Aufbau der Betriebs—
spannung filr die Oigltalplatine wird die 5P2 fiir die Analog-
komplexe freigegeben. Beim Unterschreiten der Logikspannung
wird die 5P2 gesperrt. 0ie Betriebsspannung 36P wird unsta-
bilisiert bereitgestellt und unterliegt somit der Toleranz
der Netzsp hi sowie der Toleranzen durch in-
terne Lastschwankungen. Ole Lelstungsspannung 36P varilert
somit zwischen 27V und 42V. Fiir Priif-, Montage- und Service-
zwecke 1st auf der Analogplatine ein Steckverbinder angeord-
net, der Brlicken fUr die stabllisierten Betriebsspannungen
5P2, 12P, 12N und 5N realisiert und durch ziehen dieses
Steckverbinders ein Abtrennen der Stromversorgungsschaltun—
gen dieser Spannungen von den Verbraucherschaltungen erméig-
licht.
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1.2.2.2.9. Steuerfolgen fir die Funktionsgruppen

Ole Funktionsgruppen werden fir einen Oruckzyklus nach fol-
gendem Schema gesteuert;
Oruckzyklus allgemein:

Hammer

41

Tporeoe |12 | - | /7D

oncecger| g ] Vi s .

Farbband | g

4 Schritte

f——

Oie angegebenen Funktionszeiten fiir die Baugruppen stellen
die Aktivierungszelten (Lauffrelgaben) dar, zu deren Zelten
die den Baugruppen zugeordneten Magnete/Spulensysteme nach
berelts beschriebenen Schemas angesteuert werden. .

Zeitbedingungen:

t1: minimal 18 ms bel Positionierwelte O fir Typenschelbe
oder Doppeldruck

t2: Beruhigungszeit des Oruckhammers, damit HammerstiBfel vor
Beginn einer erneuten Typenschelbenpositionierung auBer—
halb des Typenschelbenbereiches ist.
t2 = 6,5 ;s -

t3: Beruhigungszelt fUr Typenscheibe bis zur Hammeransteu-—
erung
allgemein: t3 = 5 ms
Bel Positionierwelite: 1 ; t3 = 12 ms

t4: Anlaufverzégerung des Oruckwagens nach elner Hammeran—
steuerung t4 = 4 ps

t5: Beruhigungszeit fir Oruckwagen bls zur Hammeransteuerung
allgemein: t5 = 4 ms

t6: Anlaufverzigerung fur die Ansteuerung des Farbbandschritt-
motors t6 = 4 ms

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

Alle Zelten sind flindestzeiten.
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Oruckzyklus mit line feed

Hammer J
Typemschetd ¢ Kontrolt misati
tg ts
‘e'n.
v%ub
t1o
t9

Zeltbedingungen:

t2, t3: wile ein Oruckzyklus allgemein

t8: Beruhigungszeit zwischen 2 Typenscheibenpositionie—
rungen ohne Oruck
t8: = 12 ms
Verweilzeit der Typenschgibe auf der NMarkenposition
t8 = 30 ms (Maximalzeit)

to: Anlaufverzégerung zwischen letzter Druckhammeran—
steuerung und Ansteuerbeginn fir Papiervorschub
t9 = 5 ms

t10: Beruhigungszeit nach Paplervorschub bis erneuter
Hammeransteuerung
t10 = 25 ms

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

* Bei der Kontrollsynchronisation wird auf die farkenposition
positiontert und das VYorhandensein der Marke geprift. An der
Markenposition wird jedoch nicht ldnger als max. 30 ms ver—
wellt, da sonst der LEO-Strom verf&lscht wird.

142.2.3. funktion der 0D1igitalsteuerung

Oie 01igitalsteuerung besteht aus 3 Mikrorechnern und deren
Peripherie und steuert den gesamten logischen Ablauf des
Oruckers. Dabei ist den Komplexen Oruckwagenschrittmotor

und Typenradschrittmotor/Oruckmagnet je ein Mikroprozessar
(Subprozessor) zugeordnet. Oer 3. Mikroprozessor (Haupt-
prozessor) koordiniert die belden Subprozessoren und bedient
Uber E/A~Schaltkreise das Interface sowie den Paplervorschub—
und Farbbandtransportschrittmotor und wertet die Informati—
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1e24243.1. Blockschaltbild der Digitalsteuerung

1 0v SO M,

| /M1
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onen der Sensorbaugruppen (Farbbandende, Paplerranderkennung)
sowle der Tasten und Schalter aus.

1¢242+3.2. Kommunikation zwischen Hauptprozessor und Sub-
prozessor ’

Der Daten— und Befehlsaustausch zwilschen dem Hauptprozessor
und den Subprozessoren erfolgt Uber einen gemeinsamen Spei-
cherbereich (Mailbax). Dieser Speicherbereich kann von allen
3 Prozessoren gelesen und beschrieben werden. Welcher Prozes-
sor Zugriff zur Mailbox hat, steuert der Hauptprozessor. Zur
Stauerung des Datenaustausches dlienen die Steuerleltungen
/CA1, [ACK1, [CA2, [ACK2, [BSAK, [BRQ2, [8RQ1

JCAT: Zugriffserlaubnis des Hauptprozessors fir OW—Mikro-
prozessor zur fallbox.

/ACK1: Bereitschaftssignal des DW-fikroprozessors zur Befehls~
Ubernahme

JCAZ: Zugriffserlaubnis des Hauptprozessors fur UT-Mikro-
prozessor zur Mailbox g

JACK2: Bereltschaftssignal des UT-Mikroprozessors zur Be—
fehlsiibernahme

/BRQ1: Busanforderung des Ow-flikroprozessors
/BRQ2: Busanforderung des UT-flikroprozessors

/BSAK: Antwortsignal des Hauptprozessor bel Busabgabe an
UT- oder OW-Mikroprozessar

Die Kommunikatlon des Hauptprozessors mit den Subprozessoren
erfolgt durch den Austausch von Befehlss&tzen (10 Byte) iber
die Mallbox. Bel der Abarbeitung der Befehlssdtze unterschei-
den die Subprozessoren zwischen einphasigen und zwelphasigen
Befehlsausfiihrungen.

Einphasige Befehle zeichnen sich durch einen einmaligen Bus—
zugriff aus, d.h. Befehlsannahme, Analyse und Ausfihrung er—
folgen im gleichen Buszugriffszyklus. Es handelt sich dabel
um zeitlich relativ kurze Befehle.

Bel zweiphasigen Befehlen erfolgt nach der Befehlsibernahme
eine Befehlsanalyse (Prifung der Ausfiihrbarkeit}. Das Ergeb-
nis der Analyse wlrd dem Hauptprozessor mitgeteilt (erster
Riickmeldeblock). Ist der Befehl ausfihrbar, schliefit sich
eine zweite Phase (Ausfiihrungsphase) an. Zuvor wird die Bus—~
steuerung an den Hauptprozessor zurickgegeben. Am Ende der
Ausfihrungsphase wird die Ausfihrung und deren Qualitdt dem
Hauptprozessor mitgetellt.
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Kosmunikation zwischen Haupt- und Subprozessor bei ein-
phasigen Befehlen:

Hauptprozessor Subprozessor
s Initiglisierung
JACKn=0 # /ACKn<0
__‘..IT /CAn=0 o
J
/BR@n=0
/ACKn«1
/BUSRQ =0
/BUSREQ )
| /BUSAK=0
| [85AK=0 ¢
| j S
| MAIL- Auftragsblock [7 , Anolyse und
| |oox Ausfihrung des Auftrags -
| (RGckschrife ] ,
| ,
| [ e [T
| OONE[TURN
: /B8RQn=1
/BR@n«1
TBUSREQ =1 .
18USAK =1
[CAn«t
na1,2 T n
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Kommunikation zwischen Haupt— und Subprozessor bel zwei-

phasigen Befehlen:

Hauptprozessor Subprozessor
s
MAIL box
/ACKn=0 2
/CAn=0
/CAn=0 2
/BUSRQ=0
7BUSREQ-D /8USAK=0
| /BSAK=0 2
!
| MAIL Auftrag Ubernahme
| box
| (Ruckschrift )
| Annahmeblock Analy;‘ ]
| IALLEPT/TURN)
|
| /8RGn =1
/BUSRG =1
JBUSAK=1 [CAn=1
Auswertung
Annahmeblock

{ Fortsetzung ndchste Seite )

Befehisausfinrung




Hauptprozessor

Interrupt an PIO1

Subprozessor

durch [ACKn=0

/BUSRQ = 0

/ACKn=0

G

/BUSAK = 0

MAIL-
box

ni,2




1.2.2.3.3. DatenfluB und Programmstruktur des Hauptprozes—
sorsystems -

1.2.2.3.3.1, Systemsoftware S0 1152/257 ]

Der Typenraddrucker S0 1152/257 hat als Datenendeinrichtung
die von einer Dateniibertragungseinrichtung gesendeten Oruck—
bzw. Steuverzeichensequenzen In eine programmatisch festge~
legte Folge von druckertypischen Einzelaktionen umzusetzen.
Oer Forderung nach midglichst hoher Druckgeschwindigkeit und
damit nach Parallelverarbeltung von Einzelprozessen, wurde
beim S0 1152/257 durch ein multiprozessorfihiges Master—
;Slzavze—ga;'djua_reknnzept Rechnung getragen (Blockschaltbild
Tedodaleolajo

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

142.24343424 PHYSISCHE MAKROSTRUKTUR

Das Mikroprogramm des SO 1152/257 ist modular aufgebaut,

de he die Moduln besitzen definierte Ein- und Austritts—
punkte und bestehen aus Subroutinen und Segmenten. Oie PMo-
duln sind austauschbar. Alle Moduln sind als Unterprogramme
ausgefihrt und werden in ihrer Wirkungsweise durch die Sy-
stemsteuerschleife verkettet (Abb.1).

Ole Systemsteuerschleife koordiniert die Foduln:

1o ESCAPE-INTERPRETER (oder wahlweise TESTMODE bzw.
: KEILDRUCK)

2. DRUCKMOQUL

3. DRUCKUNTERBRECHUNG

4. SUPERVISOR

Auf diese Moduln wird dber eine Sprungtabelle zugegriffen.

1e2e243¢3e3. MODULCHARAKTERISTIKA

Oie in Tafel 1 aufgefUhrten Programmoduln sind zum Teil Samm—
lungen von Subroutinen zur Untersiiitzung der iUber die System—
steuerschlelfe koordinlerten Moduln. Im folgenden wird Wert
auf die Kennzeichnung der fir den OruckprozeB relevanten flo-
duln gelegt und an geeigneter Stelle auf Subroutinen hin—
gewlesen.

a) INTERFACE I

Der Interfacemodul arbeitet als autonomes interruptgesteu—
ertes Programm. Es wird iiber den Programmanfang A... (POWER
ON) in den aktiven Grundzustand versetzt. Oas Interface fullt
den Eingangspuffer 1 so lange, bls dileser durch Erreichen
einer oberen Warngrenze (Pufferlénge —~ 128 Bytes) eine be—
grenzte Aufnahmekapazitit signalisiert. Daraufhin steuert
sich der Interfacemodul selbst in einen inaktiven Zustand.
Oieser kann nur iUber den ESCAPE~INTERPRETER oder eine RESET-
Funktion aufgehoben werden.
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Oie Einzelfunktionen der Interfacearbeit (Prozedurverwaltung,
Uffnen, SchlieBen...) werden (ber eine Sprungtabelle ausge-
18st. Diese Methode gestattet den problemlosen Austausch un-
terschiedlicher Interfaces.

b) PUFFERVERWALTUNG Puss

Sowohl Elngangspuffer 1 als auch Oruckpuffer 2 arbeiten unter
derselben Pufferverwaltung. Beide Puffer werden allerdings
unterschiedlich initialislert (Inputpointer, Outputpointer,
Pufferlidnge, obere Warngrenze, untere blarngrenze} und iiber
einen Sprungverteiler aktiviert.

0ie Pufferverwaltung besteht aus den Teilen:

1. Initialisierung

2. Lesen/Schreiben von Zelichen

3. Input—, Outputpointer~Verwaltung
4. freibereichsverwaltung

5. Statusbehandlung

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

Wichtige Statusmeldungen:

1. Puffer belegt : wirkt auf Oruckmodul o.
und Oruckunterbrechung Veeo

2+ Warnung:
obere Warngrenze: wirkt auf Interface Iees (Puffer 1)
und Oruckmodul De.. (Puffer 2)
untere Warngrenze: wirkt auf Interface Ie... (Puffer 1)
und Druckmodul 0... (Puffer 2)
3. Puffer voll : wirkt auf Keildruck K... (Puffer 2)
und Interface I... (Puffer 1)

c) ESCAPE-INTERPRETER Eaee -

Oleser Modul nimmt als Bestandteil der Systemsteuerschleife
die kKoppelfunktion von Eilngangspuffer 1 und Oruckpuffer 2
wahr. Dariiberhinsus kontrolliert er das Erreichen der unte—
ren Warngrenze im Puffer 1 (noch 16 Bytes im Speicher) und
glbt bei Erreichen dieser cas Interface fir den weiteren
Zeichenempfang frei. Oie Interpreterfunktion besteht in einem
Auslesen der in Puffer 1 abgelegten Zeichen, Herausfiltern
von 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-
erzeichenfolgen gelangen uhgewandelt in den Puffer 2.

In der Betriebsart "Hexdump® erfolgt die Wandlung der aus
Puffer 1 gelesenen Zeichen im Hexcode in jeweils 2 ASCII-
Zeichen und ein SPACE sowle deren Ablage im Puffer 2. Der
ESCAPE-INTERPRETER behdlt solange die Steuerung, bls ent—
weder Puffer 1 leer oder Puffer 2 voll ist.



INTERFACE || STATUS
(1) [Pinrereace
OFFNEN
ESTMODE  [BAUGRUPPENTEST
MTERFACE L &) (FBTHOW T~
Iscutiessen [ ] Blecr
! + v
: —— KEILIV)RUCK Hroprzerenoruox | | i : mp;mmk k[ starus |
Tk
EINGANGS~ K |STATUS | Pmpiaty i
PuFrER ¢P|lﬂER,_}l ™ alsikit] i
RUFFER ]L; ! :
LEER
[£5C- INTERPRETER
PUFFER | 1
we6t [ II 1 (€...) i {
! I
Ly Hopune | copesaroumg i
J| + ROCE= | HEX o ASCII 0
| ESC- [
1' ) NORVAL £ tapsmnsr L | {
" Zfs‘; G b [DRUGHODUL [STEZEICHEN]
! | Lo (D...) INTERIREDN
L L HAUFTRABSAVE - |
o -0 BerermuNo AR [T
o-—— [ - -ND
r«* J | STEVERZENHEN
! DRUCKUNTER -
| [BREGHUNG
| (v...}
: SUPERVISOR RIS MOGLICH
.
[ SRR Mormessusrivmnel . _ —d
HNTERRUPT~
-~ SYSTE!
—— INTERMODULARER
ZUGRIFE

|M—Lﬁ‘ x—l AROGRANSISTEN
rorscnB] | Farsaanp ] [pruoomcen | [n_mn/;«m | fora-mmeR} spriszi2s?



d) ORUCKMOOUL Dee.

Die im Druckpuffer 2 stehenden Oruckzeichen, Steuerzeichen
und Parameter sind die Datenquelle fir den DRUCKMODUL. 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 8ehandlung von Steu-
erfolgen mit vertlkaler Wirkung (Zeilenvorschub, Seitenvor—
schubf nachgefillt wird. Der ORUCKMODUL ist das Kernstiick
der Auftragsaufbereitung fir die vom Orucker auszufiihrenden
Einzelaktionen. Im Ergebnis elner ODruck— bzw. Steuerzeichen—
analyse stellt der DRUCKMODUL eine Liste aller im Ausfiih-
rungszyklus zu aktivierenden Funktionsgruppen (Hammer, Typen~
rad, Oruckwagen, Papiervorschub, Farbbandvorschub) mit spe-~
zifizierten Parametern zusammen. Der Auftrag wird in einer
Mailbox abgelegt und damit dem Zugriff durch den SUPERVISOR
lberlassen.

Mach Ablage eines Auftrages in der Mailbox ist der ORUCKMODUL
bereit fir 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. Dem ORUCKMODUL obliegt die Verwaltung aller
horizontalen und vertikalen Oruckpositionen. Aus diesem
Grund wird O.e. auch von ORUCKUNTERBRECHUNGSMODUL Vees kon—'
sultiert, ‘falls diese Positionen in elner Oruckpause (Zei-
lenvorschub, Seitenvorschub, Blatteinzug mit Vermessung) ver-
&ndert werden, sowle bel der Auslésung von Auftrdgen, die
durch einen Papiervorschub mit Biigelaktion gekennzeichnet
sind. Oer DRUCKMODUL bedient sich des Unterprogrammpaketes
Ueoo o

MAILBOX

Oruckmodul Auftragspaket Supervisor
maric {HTTIO] Pl E[&] TV
Para-
meterd
liste
omPIR MBPTR SVPTIR
Auftragspaket Auftragspaket Auftragspaket
im : in der im
DRUCKMODUL MAILBOX SUPERVISOR



Die Arbeit mit der Mallbox 13uft lber Pointer, die den je-
wells gewiinschten RAM-Bereich mit dem entsprechenden Auf-
tragspaket adressieren. Oer DRUCKMODUL beschickt die MAILBOX,
der SUPERVISOR leert diese. Das Leeren erfolgt Uber einen
Polntertausch, so daB der SVPIR auf das in der MAILBOX ste-
hende Auftragspaket weist und der MBPTR auf einen RAM-Bereich
zelgt, der mit der Abarbeitung des Vorgdngerauftrages durch
den SUPERVISOR frel geworden ist.

Der ORUCKMODUL kann selnerseits die frelgewordene fIAILBOX
fiir sich beanspruchen und organisiert, falls er ein neues
Auftragspaket zusammengestellt hat, elnen Pointertausch der—
art, daB der MBPTR auf den RAM-Dereich mit dem neuen Auf-
tragspaket. weist und der OMPTR jetzt den freigéwordenen RAM-
Bereich adressiert.

Es ist demnach nicht mbglich, zu einem bestimmten Zeltpunkt
die Mailbox eindeutig zu lokalisieren.

e) DRUCKUNTERBRECHUNG V..

Jeder vom DRUCKMODUL an dle Mailbox ilibergebene Auftrag ge—
langt nur zur Auftragsverteilung im SUPERVISOR (S...), wenn
alle Bedingungen, die ein direktes Durchsteuern des Auftra-
ges verhindern, nicht eintreten.

Diese Bedingungen sind:

1. Oruckunterbrechung iUber ON/OFF-Taste wlr& gewiinscht.

2. Druckmodul (D...) fordert eine Steuerung von Zwischen—
auftrigen an (Paplervorschub mit Bigel):
Sheet-Feeder-Auftrige: Fachauswahl
Fachwechsel
Blattwechsel
Blattaustrieb
Blattelnzug
3. Papierlauf-Fehler wurden erkannt (kein Papler in der aktu-
ellen Druckposition, kein Papier beim Blattelnzug gefun—
den, Papieraustrieb miBlungen).
4. Farbbandende
5. Deckel gedffnet
Bedingung 1 erlaubt die Tastenfunktionen:
Zel lenvorschub
Seitenvorschub

Papierelnzug/—~austrieb
Druckenergie verdndern

Bedingun? 3-5 wird durch Blinken der roten Luminiszensdiode
slgnalislert und erfordert eine Behandlung durch den Bedie-
ner.

In elner Oruckpause (OFF-Zustand) lassen sieh ebenfalls ein
Farbband~ oder Typenscheibenwechsel vornehmen und Papier
einlegen bzw. entnehmen.
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f) SUPERVISOR Seee

Der SUPERVISOR ist der prozeBniheste Modul. Er entnimmt die
vom Oruckmodul (0...) bzwe. dem DRUCKUNTERBRECHUNGSMODUL
(Vee.) generierten Auftragspakete aus der Mailbox und sorgt
fur deren Verteilung bzw. Uberwachung. Die Prozesse eines
Auftragspaketes werden sequentiell und hlerarchisch ausge-

iste

Die Reihenfolge lautet:

Hammer

Typenrad

Oruckwagen

Papliervorschub

Farbband
und geht aus dem 1. Byte, dem MARK-Byte, elnes Auftragspa—
ketes hervor. Das Ausldsen elnes der genannten Auftrdge wird
im READY-Byte vermerkt. Synchronisationspunkt eines Oruck—
zyklus ist der Hammerabschlag. Oie Druckzyklussteuerung si-
chert, daB eln neuer Oruckzyklus sofort mit dem Hammerab—
schlag beginnen kann, sofern die ProzeBberuhlgungszelten des
Vorgdngerauftrages abgelaufen sind.
Nach dem sequentiellen Auslisen der Einzelauftrédge erfolgt
vom SUPERVISOR aus der Riicksprung in die Systemsteuerschlei-
fe. Diese MaBnahme und das Freiwerden der Mallbox erlaubt
dem ORUCKMOOUL die Neuaufbereltung, eines Auftrages lm Schat—
ten der Abarbeitung eines Vorgdngerauftrages. .
Typenrad—, Hammer— sowle Oruckwagenprozesse laufen in der
Ausfihrung parallel, Papler- und Farbbandvorschut miissen als
Bestandteil eines Auftragspaketes sequentiell ausgefihrt wer-
den, da sie fiUr ihre zeitliche Steuerung denselben Timer
nutzen.
Die vom SUPERVISOR ausgeldsten Elnzelaktlaonen finden inter—
ruptgesteuert ihren AbschluB3 mit dem Auslbsen der ProzeB-
beruhlgungszeit iiber ein u. U. notwendiges Nachstellen des
Druckzyklus—Timers.
Oer Oruckzyklus~Timer ist auf die maximale Orucklelstung von
55 Zeichen/s eingestellt.
Alle Prozesse werden nach ihrem AbschluB im READY-8Byte aus—
getragen. Am Ende des letzten Prozesses kontrolliert der
SUPERVISOR den Stand der Auftragsaufbereltung fir den Fol-
geauftrag. Gelang es dem DRUCKMDOUL einen neuen Auftrag auf-
zubereliten und in der Mailbox abzulegen, so leert der SUPER-
VISOR diese sofort wieder und beginnt mit der erneuten Auf-
tragsverteilung. Andernfalls wird die Programmabarbeltung an
der durch die gUPERVIS{JR—Intertuptroutlne unterbrochenen Stel-
le fortgesetzt.
Der Bearbeltungszustand des SUPERVISORS kann von anderen [Mo—
duln liber das SV-STATUS-Byte kontrolliert werden. 0leses ver—
merkt sowohl den Stand der Auftragsabarbeitung im READY-Byte
als auch den Zustand fehlerhafter Auftragsausfihrung im SV-
ERROR-Byte.

w5 =



SUPERVISOR — Auftragspaket:

Mailboxptr. welst auf Parameterbereich fiir aktuellen Auftrag

MBPTR pr —]
7 6 5 4 3 2 1 [
MARK O HA R ow B8 PV KS VALID
1 Typenradposition 1... 96
2 Oruckintensitit Hammerenergiestufe
32, N
3 Wruckwagenposition absolut Low
4 (Coeo626 1) ’ High
. s
5 Paplervorschub-Halbschritte (Zwelerkplmt.)
6 vorwdrts : 0001h. .. 7fffh
r(ickuéz:ts: ffffhese PDODh .
7 Farbtiand-Halbschrit te /4
g {1eee7fh) i " '

Bitposition MARK-Byte:
81 D. = 1 Auftrag giiltig

Bit 1: nicht belegt

8it 2: =1 Kontrollsynchronlsattan Typenrad
«typisch bei Zeilenschaltungen gesetzt

8it 3: = 1 Auftrag flir Papiervorschub
-zugehdrige Parameter -8Byte 5,6

81t 4: = 1 Auftrag fir Farbbandvorschub

+~zugehdriger Parameter -Byte 7
«Parameterwert = 1/4 des ausgefiihrten Wertes
Bit 5: = 1 Auftrag fur Oruckwagen
«Zugehérige Parameter -8yte 3,4
Bit 6: = 1 Auftrag fiir Typenrad
E «Zugehlriger Parameter ~8yte O
81t 7: = 1t Auftrsg fur Hammer
<zugeh&iriger Parameter ~8yte 2
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PERVISOR — READY — Byt

b 6 5 4 3 2 1 g

READY 14% TH {DW | FB PC

READYxx =1 Zugeordneter ProzeB ist aktiv
=0 Zugeordneter Prozef ruht oder wurde beendet

Bitposition READY-Byte:

81t 0: = 1 Qruckzyklus~Timer lduft (CTC1 - Interrupt)
Uberwachung minimaler Druckzykluszeit im
Falle einer Hammeransteuerun

g
Bit 4: = 1 Farbbandvorschub 1l3uft (CTCO - Interrupt)
8it 5: = 1 Oruckwagentabulierung l3uft (EMR 1)
Bit 6: = 1 Hammer — oder Typenradaktion lduft (EmMR 2)
Bit 7: = 1 Papiervorschub l3uft (CTCO — Interrupt)

SUPERYISOR — ERROR — Byte

7 6 5 4 |3 2 1 o

ERROR TH TOUTZ|ACKZH|TOUT1| OW | TOUT2{ACK1H| TOUT 1

EMR 1: Typenrad/Hammer EMR2: Druckuagen_

Bitposition ERROR-Byte:
Bit 0: =1 Taktlerungsfehler Druckwagen
=0 Kommunikationsfehler EMR 2
8it 1: =1 EAR 2 nicht bereit zur Kommunikation:
«Stdrungen griéBer als Entprellzeit
«Harduarefehler
«"EMR noch aktiv® wird durch das Aufrufschema
logisch ausgeschlossen |
Bit 2; =1 Timeout 2. Phase
+EMR reagiert nicht auf ein aktives [CA - Signal
als Aufforderung den Ausfihrungsblock zu senden
Bit 3: =1 Sammelfehlerbit fir EMR2 — ERROR
«ndhere Fehlerursache (slehe Bitposition 0-2)
wird im Ausfiihrungsblock des EMR 2 iibermittelt
Bit G4ees7 FUr EMR1 analog Bit Dees3

SUPERVISOR ~ STATUS — Byte

7 & 5 4 3 2 1 a

STATUS ERROR POS96| MBOX BUSY
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Bitposition STATUS-Byte:

Bit 0: =1  SUPERVISOR im aktiven Zustand
.mindestens 1 Elementarprozef lduft

81t 3: =1  Mallbox leer
.mit einem SUPERVISOR - Aufruf wurde keln Auf-
trag in der Mallbox gefunden
.hat Bedeutung fir den Selbstaufruf des SUPER-
VISORS

81t 4; =1 Typenrad - Positioniervorgang zur fMarkenposition
96 registriert
«SUPERVISOR organisiert einen Zwischenzyklus
mit einem Abschlag der fMarkenposition und
anschlieBender Einnahme der Typenradposi tj on 1

Bit 7: =1 Sammelfehlerbit
«lrgendeine Aktion des SUPERVISORS ist fehler—
haft verlaufen
.solange kein L8schen der Fehlerinformation
erfolgt werden weltere Auftrige vom SUPERVISOR
abgewiesen
«Fehlerinformation kann durch OFF-Zustand oder
RESET versuchsweise gel8scht werden.

1e2.2.3.3.4. Betriebsverhalten des S0 1152/257

Das Betriebssystem des SD1152/257 besteht aus elner Initi—
alisierungsphase und der eigentlichen Drucksteuerung.

Spriinge
Bed1ingung
Marke nicht ohne
erfillt erfillt Bedingung

Reset = * 1n1 tialisierung

sYs§ 1l * systemsteuerschleife

UP:ESC~INTERPRETER

oder
KEILORUCK bzw.
TESTMODE

UP: DRUCKRMODUL
UP:ORUCKUNTERBRECHUNG S
MoouL

Fehler bei letzter SVRUF
Auftragsabarbeitung?

Fehleranzeige:
ERROR—Luminisz.diode

(rot) stdndig "AN"
SVRUF UP: SUPERYISOR
— 8§

Abb.: Llnearstruktogramm (Grobstruktur) des
§01152/257 Betriebssystems
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a) Initialisierung

Netzeinschalten bzw. Bet&dtigen der Reset-Taste bewirken
den Ablauf nachfolgend aufgefiUhrter Routinen, die sich
lediglich darin unterschelden, daf bel eilnem SOFT-RESET
(Reset-Taste) das Interface nicht neu initlalislert, son-
dern lediglich gesperrt und erst am Ende der Systeminiti—

alisierung wieder fUr den Empfang freigegeben und die Ein—

nahme des Zustandes, SOFT-RESET durch das Aufleuchten al-
ler Lampen angezelgt wird.

ali rungsfol

X*¥ pnutinen, bel denen nach AuBen elne Reaktion gemessen
oder beobachtet werden kann, bzw. bel denen eine
Bedlenerfunktion erwartet wird, sind hervorgehoben.

1. RAPM-Ldschen:

- Gesamter RAM bis auf den Stackberelch wilrd geldscht.

.

N
B

PIO2-Initiallsierung:

~ Alle Tasterverbindungen sind als Eingdnge, alle
Luminiszensdiodenanschliisse als Ausgénge vereinbart.

~ RESET~Taste ist Interruptsensibel.

3. DIL-Schalter lesen:

PN
W

— OIL-Schalter Belegung steht auf RAM-Adresse OIL 1=8C839H
big OIL 5=8C80H

- OIL 1 wird insgesamt und von DIL 3 das Bit 3 inver-

tiert abgespeichert. Dlese MaBnahme bewlrkt, daB belm
Elnstellen aller Schalter der OIlL-Relhen 1-3 In Stel-

lung 0 der Orucker sein Kelldruckprogramm starten
kann, falls dieses Initialislert wurde (s.u.). Das
richtige Einlesen der OIL-Schalter kann 1Im Testmode
(slehe Beschrelbung Testmode) kontrolliert werden.

4o A roi zelge;
— Anzeige der mittleren Oruckenergiestufe

« Luminiszensdiode neben der IN/OUT - Taste = AUS
« luminiszensdiode neben der INTENSITY - Taste = EIN

5

SUPERVISOR-Initialisierung;

~ PIOT - Inltialisierung

Motor fir Papiervorschubs Wicklung 1 = [P1 = Low

restliche Wicklungen = [P2, [P3 = High

Signal Paplerlauf [PL = High

Motor fur Farbbandvorschub:

Wicklungen analog zu Paplervorschub

Zugriffserlaubnls der Subprozessoren [CA1, IEAZ -
High

e s e

[

nach der in der Systemsteuerschlelfe das Kelldruck-
programm als Zeichengenerator fir den Oruckpuffer 2
aufgerufen wird.
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Marklerung "Keildruckprogramm®;
- Wird LF?FF ~ Taste gedrickt, erfolgt eine Markierung,



~ Fortsetzung der Initialisierung erst, wenn LF/FF-Taste
nicht mehr gedrickt 1st.

7« DRUCKMODUL-INnitiallslerung:

Horizontale Grundschrittwelte

Vertikale Grundschritiwelite

Seitenlénge

Zelchensatz

werden als Funktion der OIL-Schalter bestimmt.

8. Formatrdnder festlegen:
- absolut
« linker Rand = pruckpesition 0
« rechter Rand = Druckposition 1574
- variabel
« left margin = Qruckposition 0
« rigth margin = Druckposition 1574

9. Pufferinitialisierung:
~ Puffer 1
« Inputpointer = Qutputpointer weist auf Pufferanfang

* RAP-Adresse: 8080H
« Pufferldnge

* RAM-Adresse: ab 8080H — 2614 Bytes

- Puffer 2
« Inputpointer = Qutputpointer welst suf Pufferanfang

* RAM~Adresse: 8ABEH
« Pufferldnge

* RAP-Adresse: ab 8ABEH — 251 Bytes
- gesamte Pufferlinge: 2865 Bytes ca. 2,8 K.

10, mp-jrugg zur Testrouting:
- Bedingung: OIL 4]7 =
~ duBeres Kennzelchen:
. alle Lampen aus
. alle flotoren stromlos
(siehe Beschreibung Testmode).

11. Iest: Qeckel offen 2
- Ist Oeckel gedffnet, so signalisiert die rote Luminis—
zenzdiode diesen Zustand durch den Blinkrhytmus
see = 3 x EIN — grbBere Pause — «.
— SchilieBen des Deckels ermiglicht dle Fortsetzung der
Initialisierung.

12.

Farbband straffen:
- Farbbandmotor dreht sich unabhdnglg vom Zustand der
Farbbanderkennung.
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13.

14,

15

.

16.

W

Oie

Kommunlkat]onserdffnung Hauptprozessor y Subprozessoren;
- VYerelnbarung des gemelnsam genutzten RAf-Berelches

- Ubermittlung RESET-Befehl, Systemparameter und Syn—
chronisationsbefehl an die Subprozessoren

~ Ubermittlung aufgefiihrter Befehle erfolgt liber dle In
1.242.3.2. dargelegte BUS-Zugriffssteuerung, de he
die Leitungen [BUSRQ, /BUSAK, [CA1,[CA2, |ACK1, |ACK2
miissen kurzzeltig ihren loglschen Pegel &ndern.

~ Erfolgreiche Kommunikationserbffnung ist gekennzelch-
net durch:
/ACK? = [ACK2 = Low.

Lauf des Oruckwagens in Qrundposlition:
— Grundposition ist die &uBerst linke bzw. rechte Oruck-
posltion in Abhdngigkeit von der Elnstellung OIL 3/3.

Synchronisation des Paplervorschubmotors:

- kurzer Vorschub riickwdrts
~ kurzer Vorschub vorwdrts

~ Rote Luminiszenzdiode = Aus

Interfaceergffnung;
- C7C-Initlalisierung
« Baudratenvorteiler aktiv
(CTC-Kanal 2)
- Interfaceleltungen werden definiert geschaltet
(siehe Beschreibung Interfaces).

ENDE DER INITIALISIERUNGSPHASE ¥

Programmsteuerung tritt in dle Systemsteuerschlelfe ein.

b) Drucksteuerung

Irtnerhalb der Systemsteuerschleife fdngt sich die Oruck-
steuerung im DRUCKUNTERBRECHUNGSMODUL, vorausgesetzt, es
wurde bisher kein Druck—- oder Steuerzeichen Ulber das Inter—
face empfangen bzw. der KEILORUCKMOOUL nicht aktiviert.
AuBeres Kennzeichen dleses Zustandes:

0ie Tastenfunktlonen sind wirksam, ohne daB der OFF-Zustand
elngenommen werden muB.

Oss Linearstruktogramm (Grobstruktur) des ORUCKUNTERBRECHUNGS-
MOpULS soll diese Komponente des Betriebssystems verdeut—
lichen.
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Marke

arF

RETTE

! own/oFF-Taste gedriickt?

Zeichen im Puffer
abgelegt?

Up: Bedienfunktionen
.Zeilenvorschub
«Seitenvarschut
.Oruckenergie ver&ndern
.Blatteinzug/—austrieb

| |-Retten zuletzt ausge~
fiihrten Auftrag
~Retten aktuellen Mail-—
boxinhalt

~Retten aufbereiten
Auftrag d. DRUCKMODULS

~Anzeige "OFF"

—Typenradpos.

1 einnehmen

—Oruckwagen in E£inzugs—
position

~ 40 -

Spriinge
Bedingung
nicht ohne
erfillt erfiillt Pedingung

RETTE

DEFAP

OFF



Marke

Spriinge

Bedingung

erfillt

BEDOFF rl I UP:Bedienfunktlonen

OEFAP

FARBND

PAPIER

ON/OFF~Taste gedr.?

~Anzeige "ON"

Farbband straffen

Gerettete Auftridge mit
verdnderten Parametern
ausfihren

Deckel offen?

-Anzeige "Deckel offen”
~Warten bis Deckel ge—
schlossen

Farbbandende ?

-Anzeige "F: arbbandende”
—Warten bis Farbband
eingelegt

Papier vorhanden?

~Anzeige "Paplierende”

—
WARTE "OfFF*~Taste gedriickt?

N

oN

nicht ohne
erfillt Bedingung

BEDOFF

FARBND

PAPIER

WARTE ¢
RETTE

Oas Linearstruktogramm zeigt, wie der oben erwdbnte Zustand
verlassen wird (Zeichenempfang oder OFF-Taste gedrickt),
welche Funktionen Im OFF-Zustand ausgefihrt werden kdnnen
und welche Bedingungen bei der Auftragsdurchsteuerung von
DRUCKMODUL zu SUPERVISOR erfiillt seln milssen. Ergénzt wird
dlese Darstellunq durch das Zusammensplel der berelts er—
kldrten Moduln{1.2.2.3.3.3.) sowle die Erlduterung der Be—
dienelemente und OIL~Schalter.
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1e242+3.3.5. RAN ~ Belegung: (unvollstdndig)

ADRESSE (hex) BYTE(s) BEDEUTUNG

8080
8ab7
8ab8
Baba
8abec
8abe
8bb9
8bba
8bbe
8bbe

8c3f
8c40
8c50
8c58
8cs0

8c89
8c94

8c89

2614

MNN‘NNNN\)
-

£

-~
(RN

MNKJ:%**NNN*NNNN*E? NN

Eingangspuffer

Statusbyte . Elngangspuffer

Outputpointer Eingangspuffer

Inputpointer Eilngangspuffer

Freibereichszdhler Elngangspuffer

Oruckpuffer

Statusbyte Oruckpuffer

Outputpointer Oruckpuffer

Inputpolnter Oruckpuffer

frelbatelchszéh— Oruckpuffer

er

Systemstack

Interrupttabellen Interface

Interrupttabellen CIC

Interrupttabellen PIO 1, 2

Rettebereich +flallbox
+letzter Auftrag
«Oruckmodul-
auftrag
«Supervisor-
auftragsfixierung

DIL - Schalterbelegung

Farbband

Papiervorschub

«flotorschritte
«Portzustinde
oflotorschritte
«Portzustinde
«Papierende—
verziigerung

Supervisor -~ Ready -~ Byte
Supervisor — Status -8Byte
Supervisor -~ Error - Byte

Farbband

«Endeverztgerung

Oruckmodul Druckparameter-Pointer

Mailbax

Oruckparameter—Pointer

Oruckparameter-Fointer Supervisor-

Parameterberelche

arbeitebereich
zu den Pointern

Folgepuffer fiir Oruckmodul
Folgepuffer — Status — Byte
1. Druckposition links
letzte Oruckposition rechts

8lattrand links
Blattrand rechts

Horizontaler Zelchenabstand
Horizontaler Positionszdhler absolut
Seltenléinge In 1/144"

Vertikaler Positionsz&hler absolut

Oruckintensitidt

High - Tell aktueller Zelchensatzptrn
Llste Horlzontaltabulatoren
Liste Vertikaltabulatoren

Vertikaler Zeilenabstand In 1/144"
Oberer Randabstand
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ADRESSE (hex)

8d63
8d65
8d81

8d8c
8déd
8497
8d98
8d99
8d9b
8d9r
8dagd
8da%

8100
8fed

“ N
~ O

NN D -

O
@

24

BYTE(s) BEDEUTUNG

Unterer Randabstand
Zwischenspeicher ESC - Interpreter
Beschreibungsliste Interfacelnitia-
lisierung

Aktlvit8tszustand Interface
Relative Horizontalpasitionen

Code letzies Oruckzelchen

Sheet - Feeder ~ Steuerung
Startposition Underline
Stopposition Underline
2ykluszdhler fur Blgelaktivitdt
Bilgelkontraolle

Tempordre Horizontalpesition fUr
Uberlauf bel Zeilenvorschub
Kommunlkationsberelch Haupiprozes—
sor — Subprozessoren

Reserviert fUr Testmode

14224344, Programmstruktur der Subprozessoren

t B, 2
- I J INT OPRY ] TPRU
Bussteuerung LInl tialls:i erung =] Tes tprogramm
Befehlslibernahme

{anvo b | ANT
Anal yseprogramm
(Ausfithrung el nphas.l ger
Befehle)
ou 1201 TRT, RHT Sy120 —I sYr
Laufprogramme Synchronisations—
programme




Befehlsstruktur (allgemein)
Spelcheradresse (Mallboxbereich 8FOOH ~ B8FFFH)

ou ur

B8F80H 8F90H CCB-Adresse

8F81H 8F91H FKT Code

8F82H 8F92H Status

8F83H 8F93H Par. 0

BFB4H 8F94H Par. 1

8FB5H 8F95H Par. 2 4
8F86H 8F96H Par. 3

8F87H 8r97H Pare. 4

8F88H 8F98H Pare. 5

8F89H 8F99H Par. & N
8F8AH 8F9AH Par. 7

CCB-Adresse: Verweis auf Beginn des Befehlssatzes
oW = 81H; UT = 914

Funktlonscode (Fktcode): Folgende Funktlonscodes sind im
Normalmode 81t 7 = 0 zuldssig:

Code Kurzzeichen Erléuterung
40 H SYPAR {ibernahme der Systemparameter
20 H HAVAR Elnschalten Havarie
10 H GETST Statusanforderung
08 H RESET Software-Reset
o4 H SYNCR Ow~-Randvermessung
UT~Kontrollsynchronisation
02 H SYNCO Bestimmung Nullposition
(/KL, MARKE)
01 H RUNxx Einnahme Zlelposition
Fir Testzwecke sind weitere Funktionscodes
méglich 4
git 7 = 12
Code Kurzzeichen Erliuterung
80 H REGRO Register lesen
90 H REGUR Register schrelben
A0 H RBLRD Registerblock lesen
80 H RBLWR Registerblock schreiben
02 H RUNT Direktausgabe auf Port 1

und Port 2
Status: Das Statusbyte kennzeichnet den aktuellen Befehls—

abarbeitungszustand und dbermittelt von den Sub~
prozessoren Fehlerzustdnde an den Hauptprozessor.
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Bit

00

LI}

Bit 4..1:

0100 RST:

0010 HAV:

0001 ABO:

0110 GNO:
0000 5C0:

1100 857:

1010 8FT:

1001 BPT:

ait 6,5:

: Identifikationsbit fir Befehlsauftrige

Auftrag fir UT-Prozessor
Auftrag fir OW-Prozessor

Status~ bzw. Fehlermeldung des Sbbpro—
zessor an den Hauptprozessor

Zustand nach POWER-UP oder RESET. RUN-An—
welsungen werden mit TURN abgewliesen, da
kelne Zeittabellen (SYPAR) geladen sind
und kein SYNC—-Lauf erfolgte. (SYNCO: Dij~
KL-Bestimmung, TH-MARKE-Bestimmung)
Havariezustand nach fehlerhafter Beendi-
gung einer RUN-funktion (Taktierungs-
fehler) oder Ergebnis des HAVAR-Befehls.
Oer Zustand kann nur durch RESET-Befehl
aufgehoben werden.

Abortzustand, bei TH wird die laufende
Operation abgebrochen (z. B. Chopper~
fehler), d.h. auch die folgende Positio-
nierung wird nicht ausgefihrt, obwohl der
Auftrag angenommen wurde. Sel DW wird die
laufende Operation beendet, aber kein
neuer Auftrag angenommen.

: L3
GROUND-Zustand (nach SYPAR und vor SYNCO)

SYNC OK-Zustand (nach SYNCO). Der Subpro—
zessor 1st jetzt in der Lage, alle Auf-
trdge anzunehmen, d.h. speziell die Posi-
tionierungen (RUNOW, RUNTH}.

STATERR - ungiltiger Status, die H-CPU
hat keln VALID gesendet; Qulttung erfolgt
mit TURN.

COBERR — ungliltiger Funktlonscode; Qulit-
tung erfolgt mit TURN.

PARERR - fehlerhafter Parameter, Z.B.
nicht existente Position (z.8. bel Dt~
Position gr&Ber 626 H).

Abarbel tungsstatus wird der Haupt~CPU mit—
getellt.

11 VALIO: Haupt-CPU markiert damit elnen Auftrag

an elnen Subprozessor als gliltig

01 ACCEPT: Auftrag wird vom Subprozessor als aus-—

fihrbar angenommen und gelangt zur
Ausflihrung; Auftragbearbeitung zer—
f§11t in zwel Phasen (Quittungsblock,
Ausftihrungsblock)
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10 TURN: Auftrag wird vom Subprozessor als nicht
ausfuhrbar abgewiesen. In Verbindung mit
dem ERROR~Bit wird RETURN im P-STATE kom-
mentiert.

00 DONE: Auftragsbearbeitung vom Subprozessor ist
: abgeschlossen. Oie Qualitdt wird im ERROR-
BIT dokumentiert und im P-STATE kommen-

tiert.
BIT 7: ERR: Errorbit, ermiglicht Haupt~CPU schnelle
Fehlererkennung.
1: Fehlerhafte Ausflhrung eines Auftrages;

Oas Bit muB in Verbindung mit dem Auftrags-
status (DONE, TURN) betrachtet werden.

a: Bel Befehlsausfihrung wurde kein Fehler
erkannt.

Statusmanipulationen 1m Subprozessor *Typenrad/Hammer" (4T)

CODE BEFEHL FUNKTION QUITTUNG AUSFOHRUNG
. ACCEPT TURN OONE /OONE
01‘ H RUNTH Typenradbewe— 20 H 52H O0H 84 H
gung zur Ziel~ 58 H
posltion C4 H
C8 H
eC H
02 H SYNCO Suche der 2C H 58H O0H 82 H
Position 0 c4 H 84 H
c8 H
04 H SYNCR  Kontrolle 20 H 52H O00H 80 H
Position 0 58 H 82 H
wlhrend C4 H 84 H
Oruckvorgang £8 H
e H
08 H RESET Initiallsierung, 28 H 584 08H
Elnstellen
Haltewcklg. 1
10 H GETST  Ausgabe Status- 00 H 58 H
information 04 H
08 H
ocH
20 H HAVAR  Abschalt. d. 04 H 58 H
Wicklge
40 H SYPAR  (bernahme d. ac H 58 H
Verzligerungs—
zelten/Hammer-
kennwerte
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BEFEHL

FUNKTION

REGROD  Reg. lesen
REGWR  Reg. schreiben
RBLRD  Rege.-block lesen
RBLWR  Reg.—block
schreiben
RUNT Ausgabe PO, P1

STATUS REAKTION ZUSTANO

3 2
x Tz

8
Txzxxx

Bytes

RUNTR
SYNCO

SYNCR .

RESET
GETST
HAVAR
SYPAR

Rilckmeldebldcke: (bei

RUNTR
SYNCO
SYNCR
RESET
GETST

HAVAR
SYPAR

DONE

ACCEPT
ACCEPT
ACCEPPT

OONE

ACCEPT
ACCEPT
ACCEPT

tz

SYNC OK
HAVARIE
RESET
GROUND

SYNC 0K
RESET
GROUNG

SYNC 0K

60H TTBL T36V TCH TCH

oon
ooH

o
g
NERK

s

2
x
i
1

QUITTUNG
ACCEPT  TURN
o0 H 58 H
00 H 58 H
00 H 58 H
00 H 58 H
00 H 58 H

STATUS REAKTION
52 H TURN
58 H  TURN
80 H  NOT DONE
82 H  NOT DONE
84 H  NOT DONE
Ct H  TURN
c8 H  TURN
CCH  TURN
53 H  TURN
59 H  TURN
85 H  NOT DONE
C5H  TURN .
C9H  TURN
CoOH  TURN

3- 4 5 6
ZPOS1 HAE

TCA

TPOS

- ZP0S2 HAE

36v

bt
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grenz

AUSFUHRUNG
OONE  /DONE

ZUSTAND

PARAM.—ERR
STATUSERR.

SYNCR.—~ERR
PARKE-ERR

HAVARIE
HAVARIE
RESET
GROUND

PAPAM.—ERR
STATUSERR.

HAVARIE
HAVARIE
RESET
GROUNO

~
©
v

LIS T O O |
I I T A A |
L B I A |

fehlerfreier Abarbel tung)



4P0S1:

Bit 0..6: .Typenradposition
0-95 zuldssig, alle anderen Werte werden mit Para-
meterfehler 52 H abgewiesen.

Bit 7: O-Typenradfreigabe
1-Typenradunterdrilckung, nur Hammerabschlag

Statusmanipulationen im Subprozessor Oruckwagen

COOE BEFEHL FUNKTION QUITTUNG AUSFUHRUNG
ACCEPT TURN  DONE /00NE
01 H RUNTH Ow-Bewegung 21 H 53 H O1H 85 H
zur Ziel- 59 H
position L3 H
C5 H
C9 H
co
02 H SYNCO Suche der 20 H 55H 01 H 85 H
Position 0 59 H
C5 H
(2= ]
04 H SYNCR - Suche des’ 21H 55H O1H 85H
rechten/1in- 59 H
ken Papier— C3 H
randes C5 H
C2 H
. COH
08 H RESET Initiallslerung 29 H 59 H 09 H
Einstellen
Haltewcklg.1
10 ¥ GETST Ausgabe Status—~ 01 H . 59 H
information 05 H
. 09 H
coH
20 H HAVAR Abschalt.d. 05 H 59H
Wicklg. :
40 H SYPAR Ubernahme d. o H 59H
Verzdgerungs—
reiten
80 H REGRD Reg. lesen 01 H 59 H
90 H REGWR Reg. schreiben 01 H 59 H
A0 H RBLRD Reg.-block lesen01 H 59 H
BO H RBLWR Reg.-block
schrelben 01 H 59 H
C2 H RUN1 Ausgabe PO, P1 01 H S9H'
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ZP0S2

1t Deab: wie Zielpos.?

it: O-nach SYNCR lst Pos. nach Bit Oeee6
einzunehmen
1-Pos.1 ist nach SYCNP elnzunehmen

HAE.
Bit Oe+¢3:0-Hammerabschlag unterdricken
1.+6~2eichenabhdngige Druckenergie
Bit 4..6: 001 Tastenstufe 1 (=)
010 Tastenstufe 2 (N)
100 Tastenstufe 3 (+)
000 Test 1 (-160)
111 Test 2 (-200)
011 Test 3 (Zelchenunabhinglg h8ichste Stufe)
Bit 7: frel

TV: Pruzelianfangsxerzb‘gerung
tv = Hexwert 0,5 ms
TT8L: Anfangsadresse der Zelttabellen in der Mallbox
736V, TCH36, TCHgrenz: Kennwerte fir Hammeransteuerung
TCA: wWartezeit nach Laufende bis zur Erteilung der
Buszugriffserlaubnis [CAn durch den Hauptpro-
zessor

Befehlssdtze Dr&ckwagen

Auftragsblicke
Bytes o 1 2 3 4 5

)
~
-]
o

RUNOW OTH 61H
SYNCO 02H 61H
SYNCR Q4H 61H
RESET 08H 671H
GETST 10H 671H
HAVAR 20H 61H
SYPAR &LOH 61H

ZPUSH ZPOSL

[ N N A |
[ B}
(R |

[ A B A |
[ I A A
I A I |
LI I A |

~ 1 [ ]
tnl <

L

Riickmegldebldcke; (bei fehlerfreier Ausfiihrung)

DWRUN - O1H -  TCA — - - = = P2
synco  ~  OtH - - - ~ - - - p2
SYNCR - O1H LPRH LPRL RPRH RPRL- P2
RESET - Q9 =~ =— - = I
GETST - OTH STH STL LPRH LPRL RPRH RPRL- P2

051

094

ooH
HAVAR = O5H -~ = = - - - - -
SYPAR - OOW - - - - - L - -
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ZPOSH: = High~Teil der Zielposition

ZPOSL: — lLow-Teil der Zielposition

Tve

TT8L:
TCA:

LPRH:
LPRL:
RPRH:
RPRL:
STH:
STL:
P2:

D000H ~ ZPOSH ZPOSL - 0626 H

ProzeBanfangs yerzdgerung
tv = Hexwert 0,5 ms

Anfangsadresse der Zeittabellen in der Mailbox

Wartezelt nach laufende bls zur Ertellung der Bus-
zugriffserlaubnis [CAn durch den Hauptprozessor

High~Teil des linken Belegrandes

Low-Teil des linken Belegrandes

High-Teil des rechten Belegrandes

Low-Teil des rechten Belegrandes

High—Teil der aktuellen Di~Position
Low-Tell der aktuellen DuW~Position
Relegung des Ports 2 zum RUckmeldezel tpunkt
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Bel der Befehlsabarbeltung werden 4 Grundzusténde unterschie—
dens RESET, GROUND und SYNC OK und HAVARIE. Folgende Uber-
gdnge slnd méglich

RESE

POWER ON

A
OXEAR SYPAR. RESET
L—J-IA VARj ‘_
GETST
SYPAR GROUND HAVARIE
t_"—".‘IA VAR GETST
SYPAR SYNCO |
GETST
SYNCO | SYNC ok HAVAR
RUNxx | ]

RECRD, REGWR, RBLRO, RBLWR sind in allen 4 Zustdnden miglich.
Sie veréndern den Zustand nicht.
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Te2.30 Cerdtefunktionen

7e24341. Tasten—,

Hebel- und Schalterfunktionen

Oer Drucker besitzt folgende Tasten, Schalter und

Hebel: -

ON/OFF

IN/ouT

OSEL 1eeees0SEL 5

Hebel fir Walzenabstand

Hebel fir An- bzw. Abschwenken der Papler—
andruckrollen

Netzschalter

InterfaceanschluB
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1.2.3.2. Zusammenfassung der DIL-Schalterbelegung im

NORMAL-I00E
OSeL 1 I7l§l5|h|3|2|1|ﬂie
Formularlinge Zeilendichte
o: ar 1: 1/8"
a: 4" o: 1/6"
os 2% Vertik. Schrittwelte
g: 17 11:1/ 144"
01:1/72"
00:1/48"
¢
DSEL 2 716|5|4l3|2]|110
1
Paging: O: EINJ
1: AUS Zeichendichte
Farbband 00: 10 cpi
0: Single ——’—2(17': ;g gpi
1: multi . P
11: Proportionalschr.
Randvermessung Horizontale Schrittwe

01: nur links
10: nur rechts
1 keine Vermessung
00: beide Rénder

OSEL 3

[;T—T—T-T-T-T-I-]V

6|s|43|2]|1]e
1

: kein Sheetfa

: Sheetfeeder

~Q

Papierzufiihre
0: Endlaspap.
1: Einzelblatt

Zeichensatz
a: z51
1: 252

Wagenriicklauf

O: CR
1: CR + LF

0: 1/120"
1: 1/60"

Oruckregime
0: Linemode
1: Serialmode

Oruckrichtung

1: Invers
0: Normal
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?
7|615]4|3)2]11p] ,

OSEL 4
Lestmode v24 ~
0: ein — Protokgllart
1: aus O0X Hardware
10 XON/XOFF
Sheetfeeder—Tyr 11 ETX/ACK
00: 545
a1: 576 Hex Oump
10: 521/522 s oin
11: 541 -
¢ aus
[
DSEL 5 7|6)5«[3]2]7{] 4
Baritdt I V24[IFSS - ate CEN
10: ungerade .| /Selekt In
00: gerade ——— RS RIS SIS IAYYSA S X| 72 nein
X1: ohne REREEEEREEREN
énz. d. Stoplblis
: 1y 122 olrloyrialrio|rlolr|olriole a 1
Zeichenldnge clojryrlato)r|tiol|ofririolt 0 a
0: 881it; 1: 7 81t —— ojolo|oj1|111]1|00t0f0|1]1 1] o
olojo|o|oiafalo|rir|1|1i1]1 o o




1.2.3.3. Interfacebeschreibungen

DOer SO 1152/Modell 257 kann wahlweise mit einer der 4 fol-
genden Schnittstellen ausgerUstet werden:

- Serialschnittstellen: V 24 (RS 232 c), IFss
—~ Parallelschnittstelle: CENTRONICS, IFSP

Eine Anderung der Schnittstelle und der Zeichensitze ist
ohne groBen Aufwand miglich.
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2.

Funktlionsbeschreibung des T £ S T M OO
Wichtiger Hinyels: Oiese Betriebsart ist nur fir Ser-

vicezwecke vorgesehen und darf nur
durch spezlell qualifiziertes Per—
sonal benutzt werden, d.h. im Nor-
malfall muB der OIL-Schalter 4.7

auf "AUS™ stehen.

Folgende Testfunktionen k&nnen reallslert werden:

2e1a
2.2,
2.3,
2444
2.5,
2.6,
2.7,
2.8,
2.9,
2,10,
2.11,
2.12.
2.13.

Allgemeines
Ansteuerung
Ansteuerung
Ansteuerung
Ansteuerung
Ansteuerung
Ansteuerung
Ansteuerung
Ansteuerung

Orucken von

Oruck der MeBtypenscheibe

Ausgabe des

Seite

57
einzelner Schrittmotor-ulicklungen 58
Typenrad 59
Oruckuwagen 60
Farbband 61
Paplervorschub 62
Paplierbiigelmagnet 63
Druckmagnet 64
von UT und DU ohne Taktierung 65
zwel elnstellbaren Typenpositionen 66

67
SVERROR-Bytes iUber LEO-Anzeige 68

70

Programmsteuerung durch externen EPROM



2.1« Allgemeines

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

Nach (bergabe an das Programm TESTMODE erfolgt laufend die
Abfrage der Taste ON/OFF. Bel Betdtigung dieser Taste wer—
den dle OIl-~Schalter eingelesen und die Testfunktion mit
den dazugehdrigen Parametern ausgefihrt, Je nach Testfunk-
tion erfolgt entweder sofort nach Ablauf der Funktion ein
Riicksprung in die Abfrageschlelfe, oder die Testfunktion
muBl durch Betdtligung der Taste RESET abgebrochen werden.

Die Testfunktionen werden mit den OIL 4/1 bis 4/3 ausge-
wShlt. An den OIL 4/4 bis 4/6 werden bel Bedarf zusstzliche
Ansteuerbedingungen eingestellt. Dle Einstellung der Test—
funktionen erfolgt im Bindrcode (Testfunktlionen 0-15).

Bei sich widerhalenden Ansteuerungen kann mit DIL 5 eine
Verzdgerungszeit im Raster von 5 ms elngestellt werden.

Oie Einstellung der Funktionsparameter erfolgt Tetraden-
weise im gepacktem BCO-Format. AuBer bel der Verzdgerungs-~
zeit wird die Richtlgkelt der Einstellung lberprift (méig—
lich von O bis 9). Werden Pseudotetraden (10-15) eingestellt
so wird dies durch schnelles Blinken der roten Lampe slg-
nalisiert. Dieser Bllnkmodus signalisiert auch die Bereichs—
Uberschrel 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-

;Iwmzessor auf, so wird dies durch langsames Blinken signa-
isiert.

Bel den folgenden Belspielen fiir die Einstellung der Test-
funktionen wird mit 'XX' die Schalterstellung symbolisiert.
Ist die Stellung der ODIL-Schalter nicht angegeben, so sind
diese 0IL~Schalter fir die entsprechende Testfunktion ohne
Bedeutung. :
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2.2. Testfunktion: Ansteuerung einzelner Schrittmotor— -
Wicklungen

Belegung der 0DIL-Schalter

Nr.| Bit 7] Bit 6|81t 5) Bit 4] 5it 31 Bit 2| Bit_1 LB}_:g
o
15
1
0| xx XX XX XX XX
o 4 TESTM. TESTFUNKTION
[
13
1
0 XX XX XX
12 oWS 24| OWS 13| OWIR| Wh W3 w2 w1 L/0A
1 XX XX XX XX XX
o . XX
1 8 PV ou uT
1 XX XX XX

Bemerkung zum eingestellten Belepiel:
I'!atargau / Wicklung 3 [ DWDA=DWL=1 | OWS13=0 [ DSw24=1 /
DWIR=

Wicklung — W4 gilt nur fdr UT-Motor und ODw-fiotor

- Die Signale DWS 13, DWS 24, OWDIR haben nur fir den Oruck—
wagenmotor Gidltigkeit.

L/OA steht fir die Signale [DWL; [TL; [FPL; [PL; [OwDA; [

TOA.
Die Signale /OWL und [DWDA beim OwMotor und /TL und /TOA
beim UT-Motor werden gemeinsam geschaltet.
Die DIL-Schalterstellung 0 bzw. ! entspricht such den lo-
glschen Signalen, die an den entsprechenden Steuerleitun-—
gen anlliegen.
Oie Abfrage des Motors OIL 1 bzw. der fotorwicklung OIL 2
erfolgt von Bit 0 beginnend nach Bit 7. £s wird der Motor
bzw. die Motorwicklung eingeschaltet, wo der erste Schal-
ter auf Stellung O steht. Es kann so maximal nur ein flo—
tor mit einer Wicklung aktiviert werden.
Da die Signale 0WS13 und DWS24 nicht belde 'LOW' sein
diirfen, wird bei falscher Elnstellung (0IL 2/7 und OIL
2/6 = 0) DwWS13 = 0 und DWS24 = 1 durch das Programm fest
elngestellt.



243+ Testfunktion: Ansteuerung Typenrad

Belegung der OIL-Schalter

XX XX XX
POSITION 1 ~ ZEHNER

1

Nr.| Bit 7| Bit 6| Bit 5| Bit 4| Bit 3| Bit 2| Bit 1 [Bit N
o XX XX XX XX XX XX XX
15 ERZUGERUNG~ZEHNER VE RZﬂGEi?UNG-E INER
7 XX
a XX XX Xx XX XX
4 TESTM. VR BA TESTFUNKTION |1
1 XX XX
a
13
1
a XX XX XX XX XX XX XX
4 POSITION 2 — ZEHNER POSITION 2 -~ EIN)L('§
1
a Xx XX

XX XX
POSITION |1 -~ EINER
XX

Bemerkung zum elngestellten Beispiel:
Pendeln des Typenrades zwischen Typenposition 1 und 2
Verzgerungszelt vor erneuter Ansteuerung 4x5=20 msec.

BA = Betriebsart; VR = Richtung

Einstellbereich DIL 1 und DIL 2 zwischen 0 und 96

BA

84

VR
VR

- 0 = Pendeln zwischen Pos.

1 und Pos. 2
bls RESET~Taste gedriickt wird

~ 1 = kontinuierliche Bewegung mit Schrittzahl DIL 1

-0 =

-1 =

(ab Pos. 0)
Vorwdrtslauf
Riickwirtslauf

bis RESET-Taste gedriickt wird
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2.4 Testfunktion: Ansteuerung Oruckwagen

Belegung der OIL-Schalter

Nr.)| Bit 7| Bit 6} 81t 5| Bit 4|Bit 3| Bit 281t 1| Bit O

o1 xx XX XX Xx - 1 xx XX XX

5 4 VERZUGERUNG-ZEHNER VERZ[’GERIUNG-E INER

XX

o | Xx XX xx XX XX

4 TESTM. BA TESTFUNKTION 2
1 XX
a

3
1.
a | xx XX XX XX XX

2 SCHRITTWEITE L— TAUSENDER  |SCHRITTWEITE-HUNDERTER
1 XX I XX | XX
a | xx

{ X,

XX XX XX XX XX
SCHRITTWEITE-ZEHNER CHRITTWEITE-EINER
1 1 XX X

,8emerkung. zum eingestellten Beispiel:
Pendeln des Oruckwagens um 1309 Schritte
Verzigerungszeit vor erneuter Ansteuerung 10x5=50 msec.

B8A = Betriebsart
Elnstellberelch OIL 1 zusammen mit OIL 2 von 1/120% bis
1574/120" Schritte

BA

8A

-0=

Pendel um 1 bis max. 1574 Schritte (1 Schritt-
1/120") mit der ersten Betdtigung der ON/OFF-
Taste wird OUW synchronisiert. Dle zwelte Betd-
tigung der ON/OFF-Taste leitet das Pendeln des
Oruckwagens eln. Orlcken der RESET-Taste been—
det Testfunktion

Suchen der linken bzw. rechten Randposition;

Taste ON/OFF = linker Rand; Taste INTENSITY =
rechter Rand. Mit Betdtigung der RESET-Taste

erfolgt Rlicksprung in Abfrageschlelife

—~ Bel 'grdBeren Schrittweiten mufl der Deckelkontakt geschlos—
sen sein
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2.5, Testfunktion: Ansteuerung farbband

Belegung der DIL-Schalter

nr.| B1t 7| 81t 6| Bit 5| Bit 4| 81t 3|81t 2|81t 1| Bit -0
o xx XX XX XX XX XX
5 ERZUGERUNG-ZEHNER VERZOGERUNG—EINER
1 XX xx
o| xx XX XX
b fESTA. TESTFUNKTION 3
1 B XX XX
. 0
1
0
2
1
0
1
7

Bemerkung zum elingestellten Beispliel:
Transport des Farbbandes um jewells 14 Farbbandschri tte
Verzégerungszelt vor erneuter Ansteuerung 3x5=15 msecC.
Abbruch der Funktion durch Oriicken der RESET-Taste
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2.6. Testfunktion: Ansteuerung Papiervorschub

Belegung der OIL-Schalter

Nr.| Bi1t 7| Bit 6|81t 5|Bit 4| Bit 3| Bit 2} 8it 1|Bit D
g
15
1
0| xx XX XX Xx
ke TESTM. VR BA TESTFUNKTION &
1 XX XX XX
o
13

Bemerkung zum elngestellten Beispiel:
Paplertransport um ca. 1000/144* Schritte vorwdrtis

Abfrageschleife zurlick

8A
BA

BA

VR
VR

= getriebsart; VR = Richtung

Testfunktion kehrt nach einmaliger AusfUhrung in

- 0 = Testdruck zur Beurtellung des Papiertransportes
Es wird der Unterstreichstrich jewells dreimal
untereinander mit LF und nochmals rickwdrts mit
LF REVERS gedruckt. Dabei wird nach dem 6. Ab-
druck der VMI-Wert um 1 erhbht.

~ 1 = Paplertransport

Start: ON/OFF-Taste
RESET-Taste
- 0 = papiertransport vorwdrts
~ 1 = papiertransport rickwdrts

Ende:

2 D,




‘

2.7. Testfunktion: Ansteuerung Paplerbigelmagnet

Belegung der OIl-Schalter

Nr.

8it 7

Bit &

git 5

Bit 4

8it 3

git 2 |Bit 1

8it 0|

XX
TESTM.

XX

XX
TESTFUNKTION ¢
XX

XX

Bemerkun,

zum eingestellten Beispiel:

Periodische Ansteuerung des Papl erbugelnagneten bis
die RESET-Taste gedrickt wird
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2.8. Testfunktion: Ansteuerung Orucksagnet

Belegung der DIL-Schalter

Nrd 81t 7| ait 6| 81t 5{ g1t 4| 81t 3(Bit 2 [pit 1|1t O
ol xx XX XX XX xx XX XX
5 VERZUGERUNG=ZEHNER VERZUGERUNG—EINER
1 Ty
0| xx XX o | | XX
L. |resm. BA TESTFUNKTION 6
1 XX xx
]
P
1
0
2
1
0
1
1

Bemerkung zum eingestellten Beisplel:

Abdruck des gesamten Zeichenvorrates zur Beurteilung und

Elnstellung der Oruckenergle.

BA = Betriebsart

BA ~ 0 = Abdrucken des gesamten 7Typenscheiben—Zelchen—
vorrates jeweils im Vorwdrts= und RickwSrts—
druck mit 3 verschiedenen Oruckenergiestufen
1. Stufe INTENSITY '-' minus 100 mikrosec.
2, Stufe INTENSITY ’'~* Minus 50 mikrosec.
3. Stufe INTENSITY '~*

Mit der ersten Stufe wird so lange gedruckt, bls dle Taste
INTENSITY bet&tigt wird. (Elnstellung der Druckenergie).
Zur (berprifung der Einstellung wird danach noch jewells
elnmal mit der Stufe 2 und Stufe 3 der Typenschelbenvor—
rat abgedruckt. .

BA -~ 1 = Hammeransteuerung bls maximal 40 Hz

- Mt OIL 5 kann die Zelt zwischen den Hammerabschligen ein—
gestellt werden. Werden kleinere Werte als & (entspricht
cal.’ 40 Hz) eingestellt, so wird der Wert & fest vorge-
geben.

!

»
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2.9, Testfunktion: Ansteuerung von UT und DU ohne Taktierung

Belegung der DIL-Schalter

Nr.| Bit 7) git 6| Bit 5| it 4| Bit 3 |Bit Z[ At 1| Bit 0|
/]
15
1
o | xx XX XX Xx
“ TESTA. VR \nr TESTFUNKTION 7
1 XX XX XX
o
13
1
o
4
1
o
7
1

Bemerkung zum eingestellten Belspiel: =
Lauf des Dli~flotors ohne Taktlierungssignale

nT = motor ; VR = Richtung

nr

nr

-0 =

Lauf des OW~fotors ohne Taktlerung bls

RESET-Taste gedriickt wird (Pendelbewegung

um ca. 1500/120* Schritte)

- Oer Oruckwagen lst an die, 11nke Seite zu
schieben, um ein Auflaufen auf die rechte
Seitenwsnd zu verhindern.

Lauf des UT-flotors ohne Taktierung bis RESET-

Taste gedriickt wird

VR ~ = Vorudrtslauf

VR - 1 = Riuckwdrtslauf
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2.10. Testfunktion: Orucken von zwel einstellbaren Typen—

posi

tionen

Belegung der OIlL~Schalter

Nr.| 8it 718Jt 6 |Bit 5|81t 4| Bit 3|Bit 2 |Bit 1| 8it O
o .
5
1
o XX XX XX XX XX XX
v TESTM. cPI TESTFUNKTION &
& XX
o
3
1
a XX XX XX XX XX XX
g . POSITION 2 — ZEHNER POSITIOM 2 — EINER
1 | XX ll XX
7] XX XX l XX XX XX I XX
U POSITION 1 — ZERNER 0SITIOM 1 = EINER
1 XX 1 XX

Bemerkung zum eingestellten Belsplel:

Orucken der Typenposit
CPI = Zeichendichte

fon 90 und 3 mit 10 CPI.

BIT 4| BIT 5 |CPI-Wert
a 0 10 CPI
7] 17 12 CPI
1 a 15 CPI
1 1 unbestimmt

Es werden die beiden Typenpositlionen abwechselnd eine
Zelle vorwsrts und ohne LF die gleiche Zelle rickwdrts

gedruckt.
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2.11, Testfunktion: Drucken der flesstypenschelbe

Belegung der OIlL~Schalter

wro 81t 7| Bit 6|81t 5] 8it 4| g1t 3| 81t 2| Bit 1| 8it
a XX XX XX XX XX XX XX XX
5 VERZUGERUNG—ZEHNER VERZUGERUNG~EINER
1
a XX XX - XX XX
3 TESTM. | DO cpPI ESTFUNKTION 9
? XX XX XX XX
(]
3
1
a
2
1
o
1

Bemerkung zum eingestellten Beisplel:
Abdrucken der Messtypenscheibe mit 15 CPI und keiner Ver-—
z¥gerung vor Hammerabdruck.

Bit 4 | Bit 5 | CPI-Wert CPI = Zeichendichte
o o 10 CPI
0 1 12 CPI
1 g 15 CPI
1 17 unbestiont

00 - 0 = Doppeldruck
Es wird zur Bewertung des Oruckbildes die Typenscheibe
mit einem vorgegebenen Posltionierschema vorwérts und
riickwdrts ohne LF abgedruckt. Wird mit DIL-Schal ter 5
elne Verzdgerungszeit eingestellt, so erfolgt diese vor
Hammerabdruck.

00 - 1 = kein Doppeldruck
£s wird zur Bewertung des Oruckbildes die Messtypenschelbe
mit einem vorgegebenen Positionierschema vorwdrts und
riickwirts abgedruckt. Die Oruckenergle lst fUr alle Zei-
chen konstant. Wird mit DIL 5 eine Verzdgerungszeit einge-
stellt, so erfolgt diese vor Hammerabdruck . .
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2.12. Testfunktion: Ausgabe des SVERROR-Bytes (ber LED-
Anzelge

Belegung der 0IL-Schalter

Nr.| Bit 7| 8it 6 {Bit 5| Bit 4 |B8it 3)|8it 2|8it 1}8it O
o
1
a XX XX XX XX
& TESTM. HB 7FSTFUIII(IIDN 10
1 XX xx
7}
5]
1
b o Adressen High — Tell
1 Zehner Elner
|
) o Adressen| Low - |Teil
1 ZehneLr Einer

Bemerkung zum eingestellten Beispiel:
{ber dle LED's des Bedienfeldes wird das untere Halbbyte
des SVERROR-Bytes angezeigt
HE = HALBBYTE
Mit Eintritt in die Testfunktion 10 wird der Inhalt der
Speicherzelle MSVERR angezeigt. £s erfolgt laufend die
Abfrage der DIL-Schalter. Ein Umschalten des DIl-Schal-
ters 4.4 bewirkt demit sofort die Ausgabe des oberen bzw.
unteren Halbbyte.

O0ie Zuordnung der LED's ist folgende:

LED OIL 4/4 = -0 OIL &4/4 = ~ 1
ON/OFF BIT 0 BIT &
RESET 8Ir 1 8IT 5

INTENSITY BIT 2 B8IT &
IN/ouT 8IT 3 8IT 7

* LED AN = HIGH | LED AUS = LOW

»

Es besteht welterhin die Mégiichkeit, mit DIL 1 (LOw~Tell)
und DIL 2 (HIGH-Tell) eine Speicheradresse einzustellen.
mit Betdtigung der Taste INTENSITY wird der Inhalt des ein—
gestellten Speicherplatzes zur Anzelge gebracht. Oer Ab-
bruch der Testfunktion erfolgt durch Oriicken der RESET—

Taste.
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Beispiel: Schalterkantrolle DIL 1
Speicheradresse: 8C89 H

Nr.| it 7{ 81t 6|Bit 5| 8it 4| 8it 3| 8it 2|8it 181t 0
o
5
1
o | xx XX XX XX
b  {restm. HB TESTFUNKTION 10
1 XX XX
o
3
1
0 XX x| xx XX XX
i 1| xx ) xx XX
‘0 XX xx§oxx XX XX
1
7§ xx xx XX

Ausl8sen der Anzelge iiber die Taste INTENSITY.
Kontrolle ter OIL - Funktionstiichtigkeit durch Verdndern
der Schalterstellungen.
OIL1/4ead? (zugeZb‘rlge Lampen wechseln ihren Anzeigezu-
stand) . 3
0IL1/0...3 — Kontrolle durch Verdnderung von DIL4[/4.
Kontrolle der OIL ~ Schalter 2/0
Verdnderung der zu kontrolllerenden Speicheradresse.

Speicheradressen:
ar

L2=
O0IL 3 =
OIL 4 =
OIL S5 =

8C8A H
8C88 H
8c8c H
acso H
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2.13. Testfunktion: Programmsteuerung durch externen EPROM

Belegung der OIL-Schalter

wNr.| BIt 7 |Bit 6| Bit 5|81t 4|81t 3] Bit 2|Bit 1| 8it
a
5 -
1
0| xx
4 TESTA. ESTFUNKTION 15
1 XX XX ]xx XX

Oer externe Speichermodul wird in dieser Testfunktlon nach
Netzelnschalten bzw. RESET direkt angesprungen.
Oer Speichermodul muB Im Adrefibereich ab D000 H angelegt

sein.

Sind die Adressen DOO3 H = 55 und D004 H = AA H,so erfolgt
dig {bergabe an den Speichermodul durch ein call d005 h.
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3. Servic Jun,

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

Diese werden dann in Werkstétten instandgesetzt,

3.1. MeB- und Prifmittel
Folgende handelsiblichen und typengebundenen MeB- und Prif-
mittel sind fir den Service des Oruckers SO 1152/Modell 257
notwendig:
handelsiiblich: ~ Zweistrahl-Oszillograf

- Vielfachmesser (Spannungs-, Strom—, Wider—

standsmessung)

typengebunden:

a) Technikerasusstattung

Bezeichnung Bestell-Nr.

1 Abstandslehre 4,7-4,9 1.90.385065,2/6U

1 Meisterlehre 1.90.385055.6/6GU

1 Abzugseinrichtung 16~256-3000-9-284-2-02

1 Exzenterschlissel 16~256-3000~3-822-4-01
b) Werkstattausstattung

4x 26 pol. 1:1 Verldngerungs—

kabel fUr x2/x3/x4[x9 1.99.050140.2/6U

3x 10 pol. 1:1 Verldngerungs-—

kabel fiir X7/X8/X14 1.99.050180.4/6U

2x 39 pol. 1:1 Verldngerungs—

kabel fir x20/x22 1.99,050160.3/GU

2x 6 poles 1:1 Verldngerungs—

kabel fir x15/x16 1.99.050190.0/6U

1x 30 pol. 1:1 Verldngerungs—

kabel fir X1 1.99.050170.8/GU

1x StrommeBadapter 1.99.050100.0/6U

1x Adapterleiterplatte 1.99,100120,7/GU

1x Zusatzspeicher 1.99.059020.0/6U

1x Signaladapter 1.99.050110.5/6U

1x Servicesatz kpl. 1.99.050200.1/Gt
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