— e et

VORWEOGRT

Diese Unterlage ist eine TECHNISCHE INFORMATION fiir SERVICE-
TECHNIKER. Allgemeine Grundkenntnisse iiber Datentrdger, in

diesem Fall Plattenlaufwerke, werden vorausgesetzt.

Die 8" FEST/WECHSELMAGNETPLATTENEINHEIT (lLark I11) ergidnzt die
Speicherperipherie der neuen Mehrplatz-Dialogcomputer.
Zur Verfigung stehen 2 x 25 MB Bruttokapazitadt in winchester-

dghnlicher Technologie.

Mai 1984 Triumph-Adler Aktiengesellschaft
’ fur Blro- und Informationstechnik
Technischer Kurdendienst VKSS3
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Technische Daten

Brutto-Kapazitat:

Kapazitat der Festplatte
Kapazitdat der Wechselplatte
Kapazitat pro Oberfliche
Kapazitdt pro Spur

Kapazitdt pro Zylinder

Laufverksdaten allgemein:

Anzahl der Kiépfe pro Platte

Abstand der Kopfe zur Platte

Anzahl der Zylinder pro Platte

Spurdichte
Aufzeichnungsdichte
Sektorlange

Sektoren pro Spur

Sektoren pro Zylinder
trsatzsektoren pro Oberfléache

Aufzeichnungsverfahren

Datentransfer:

Datentransferrate
Mittlere Zugriffszeit
Spur zu Spur Zugriffszeit
Maximale Zugriffszeit
Mittlere Latenzzeit

Drehzahl

25 MB
25 MB
12,5 MB
20,672 KB
41,344 KB
2
0,0005mm
624
715 Tpi
10160 bpi
256 Byte
64
128
62
2.9 Code
D 1 MHz
35 ms
10 ms
80 ms
8,55 ms
3510 U/min



Installationswerte.

Gewicht LMU: 18 kg
PIO: 7 kg
Netzanschlul 220 -240 Volt
Stromaufnahme 1 A/ 150 Watt
Gerauschpegel 47 dB (A)
Warmeentwicklung 721 KJoule
Umweltbedingungen Computeribliche



1.2 Laufwerk ohne Gehiuse
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1.3 Lage der einzelnen Bauteile

LARK MICRO UNIT ( LMU )

READ/WRITE

PREAMP BOARD VOICE COIL
ACTUATOR

CARRIAGE
EINHEIT

LUFTER

SPINDEL AC VERTEILER
BOARD

LUFTFILTER

CARTRIDGE TUR

CARTRIDGE
TASTE

SPINDEL MOTOR

OPERATOR CONTROL

SCHALTER UNDLED
BASE BOARD

RSP BOARD FIXED DISK

POWERSUPPLY INPUT/OUTPUT BOARD ( PIOD )

TERMINATOR

DC-KABEL
zum LMU

1/0 BOARD
KABELHALTER

1-4



1.4

fFunktionsbeschreibung

Das Laufwerk beinhaltet alle notwendigen Schaltkreise
und Mechaniken, die dazu benotigt werden, Daten auf die
Platten aufzuzeichnen und vieder abzurufen.

Die wvom Laufwerk durchgefiihrten Funktionen werden iber
einen CONTROLLER gesteuert. Der Controller ist Uber
Interfaceleitungen mit dem Laufwerk verbunden, welche
die bendtigten Signale zum Laufwerk fiihren und von
diesem wegleiten.

Das SCHREIBEN und LESEN wird durch elektromagnetische
Vorrichtungen, den sogenannten Magnetkopfen durchgefiihrt.

Fir jede Oberfl&dche der Platten ist ein separater Kopf
vorhanden wund die Kopfe sind so angeordnet, dafB die
Daten in konzentrischen Spuren aufgezeichnet werden.

Vor einer Lese- oder Schreiboperation muB der Controller
dem Laufwerk befehlen, die Kopfe (ber eine gewvinschte
Spur zu positionieren (genannt SUCHEN) und den Kopf aus-
zuwahlen (genannt KOPFAUSWAHL) der zur Operation auf
einer bestimmten Oberfliche gewinscht wird.

Nach der Spur-und Kopfauswahl, muB der Controller noch
diejenige Stelle der Spur auffinden, auf der Daten ge-
schrieben oder gelesen werden sollen.

Dieser Vorgang wird SPURORIENTIERUNG genannt und erfolgt
unter Verwendung der vom Laufuerk erzeugten Index- und
Sektorsignalen.

Ist die gewvinschte Position erreicht, befiehlt der

Controller dem Laufwerk die Daten zu schreiben oder zu
lesen.

Wahrend einer Leseoperatiaon ruft das Laufwerk
Daten wvon den Platten ab und Ubertrdagt sie an den
Controller. Wdhrend einer Schreiboperation, empfangt

das Laufwerk Daten vom Controller, verarbeitet sie und
schreibt sie auf die Platten.

Das Laufwerk ist in der Lage wdhrend des Selbsttests und
védhrend des Betriebs Fehler zu erkennen und anzuzeigen.
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Positionierung

Die zur Positionierung bendtigten Schaltkreise befinden
sich alle auf dem Base-Board.

Die Positionierung beginnt, wenn vom Systemcontroller
ein Positionierbefehl an das LMU geht. Der LMU-MP empfiangt
das Positioniersignal und steuert den Positioniervorgang.

Es gibt auch Moglichkeiten, wo der MP des LMU direkt
einen Positionierbefehl aktiviert und zwar beim Suchen auf
die Spur Null und bei Rickzugsoperationen.

Der Mp errechnet die Anzahl der Zylinder die (iberquert
verden sollen, indem er die aktuelle Zylinderadresse mit
neuen Zieladresse vergleicht.

Der Digitalvert der die gevlinschte Geschwindigkeit
reprdsentiert, wird im Digital/Analog Converter in analoge
Signale umgewandelt.

Die D/A Converter Ausgangssignale wverden verstarkt und
der Tauchspule zugefihrt.

Der Positionierer bewvegt sich auf die neue Zieladresse zu.

Eine analoge Spannung proportional zum Tauchspulenstrom
wvird zuridckgekoppelt um eine gleichmaBige Beschleunigung
zu gewvdhrleisten.

Der Wandler (Velocity Transducer) Uberwacht die
Geschwindigkeit des Positionierers.

Die Rickkopplung dieses Transducers ist eine Spannung
proportional zur Beschleunigung, um eine genaue
Positionierung zu erreichen.

Der Positionsregelkreis liefert ein Signal daB die
Abweichung wvon Spurmitte anzeigt und ein Lesesignal von
den" Embedded Servo" widhrend des Suchens um die Spur-

adresse festzustellen.

Auch der Notrickzugsstromkreis befindet sich auf dem Base-
board.

Der gesteuerte Riickzugsstrom der Tauchspule verhindert
eine \Vibration des Kopfarmes, was zu einer Berihrung mit
der Platte fihren kann.

Bei einem Spannungsabfall f&11t das K1 Relay ab und
verbindet den Notriickzugsstromkreis mit der Tauchspule.

Als Spannungsquelle widhrend eines Notriickzuges dient
ein Kondensator der auf 16 Volt aufgeladen ist.



1.7

Positionierung

(Blockschaltbild)

16,5V
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Z2. Installation

a.) Das 1/0-Board mit zwei Schrauben lé&sen und
herausziehen.

b.) Die Rickseitenabdeckung vom LMU abnehmen.

c.) Die Kabel nach der folgenden Tabelle anschlieBen.

Kabelname Kennzeichnung PI/0 nach LMU

Datenkabel (D) Flachkabel 30 J5 {===D J2 Baseboard

Commandkabel(C) Flachkabel 40 J4 Cmmm> Jl Baseboard

DC-Spg.-Kabel Rundkabel 8 -———=> J3 Baseboard

A-Kabel Rund oder 60 Jl {=m=> SHCE 13
Flachkabel (A)

B-Kabel Rund oder 30 J3 {===> SHCE 13
Flachkabel (B0O,B1)

Netzkabel (R) INPUT

5 Volt Spg. 3 Draht Js === Power Supply

Zufihrung

AC-Spg.-Kabel 3 Draht (R) J1 {===> Jl Distributor

u.Ventilator
AbschluBviderstand oder J2

A-Kabel zur nidchsten Unit.

Masseverbindung J7 oder J9

(R) = Rickseite
von P10



2.1 Installationsplan
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2.2 Kabelanschliisse am LMU

AC-VERTEILER ’ﬁ\{\ —

AC-POWER KABEL

GND .;/7/ A

C-KABEL

BASE BOARD
DC-POWER KABEL



2.3

Verkabelungsplan

LMU/PIO (Intern)
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2.4

1/0-Board

Steckbricken und Schalter

W9

W4 und W8 gebriickt

of fen
gebrickt

Alle anderen Bricken
miissen offen bleiben.

Schalter S1

SMD Interface
Ubereinstimmung / Standard

Local
Remote

(Jumper) sind nicht von Bedeutung und

Kontakt

1

2

/ Standard

(Unit Select)

OFF

OFF

l.Laufwerk

ON

OFF

2.Laufwerk

¢

% 0

d

5110

E

g

75110

<
~

w
=

B I e o
e
'“ g
Q S
Z N = :"h
==

00000 O0ODOODO
OoooocoooooO0

w
~
o

o %
QO

T

24

26 20 40

=]
o
S
1457

T

<
w

2

[E

|= "

=

oo

N 741874

=

i

3450

IS
5
o

B 3

5 740s8S

e

[

"
4
xlxt
..F;
i
-+

T

=

<
k=

i 10
- o
~
b -
3 ~
- w
2
u3)
5 -
-
o
e
v
3
" -
u2g u3iz
—{&r-

(G-
rt?w =
! 7 =
| w

s | =
s b
L) Ly

2+ o
:/' =
5 =
u2e b3
B -5
o
w
© -
v ~
= Ll
. -
~ -
b~
429
u3s
o
) ]
~
w
o
< H
w
TELY ulg

TaLs24 q l_‘.. 7415373 4
9

£ 74s00

;

T4L574

<
-
~

;

74L5138 4

<
=
w

740520

<
s
o

[

#

T4LS74

E

741502

<
=
=

:

740508

<
I
=

741586

c
@

P=
@
~

T4LST4

<
@
-




/Standard

/Standard
Servo nicht aktiv

Servicejumper/Standard

64 Sektoren
32 Sektoren
Servo aktiv

gebrickt
offen
gebrickt

Steckbricken
of fen
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Besonders nach einem Boardtausch sind die nachstehenden

Bricken zu Uberprifen!

J12

J13 und J14 gebrickt

J15



2.6 Read/write Pre-Amplifier-Board / Steckbricke PDQ

Mit der Bricke J7 wird verhindert, daf die Schwelle von
50 % auf 75 % ehdoht wird.Also kein PDQ-Test! PDQ-Test
siehe Kapitel 6.
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3. Kontrolle und Anzeige

Funktionstasten und Kontrollampen ermoglichen eine
Steuerung und Uberwachung des Laufwerkes.
Die Bedieneinheit besteht aus:

* START/STOP Schalter mit Ready Anzeige.

¥ FIXED/PROT Schalter mit Write Protect Anzeige.
und Fault Anzeige.

FUNKTION

START/STOP Schalter
READY Anzeige START Schalter gedrickt.

READY blinkt,

* vahrend START (auch STOP) Prozedur,
Ds“‘m *  wihrend LESEN, SCHREIBEN, SUCHEN

¥
STOP oder SELBSTTEST.

READY konstant,

* wvahrend Kopfe AUF ZYLINDER sind.

FIXED/PROT Schalter
PROTECT Anzeige
FAULT Anzeige FIXED/PROT gedrickt.

PROTECT Anzeige konstant,

* Festplatte ist SCHREIBGESCHUTZT.
FIXED
D Die beiden nachsten FAULT Anzeigen
FRET treffen bei gedrickten als auch nicht

gedriickten FIXED/PROT Schalter zu.
FAULT blinkt (1 Hertz),
o Hardware-oder Allgemeiner Fehler.
FAULT blinkt (2 Hertz),

* PDQ - Fehler, Servofehler auf
der Cartridge.

FAULT CLEAR (loschen des fehlers),

Sporadische Fehler konnen in
bestimmten F&llen durch nochmaliges
Dricken des FIXED/PROT Schalters
geloscht werden.



Einschalten und Starten

Kopfsicherungsschraube lésen!
(Plan zum Abdeckblech)

PIO - Netzhauptschalter "EIN".

Grine READY ( Betriebsbereitschaft)

Anzeige blinkt kurz auf, bis Ladetir

horbar entriegelt.

Cardridge 25 MB einlegen.
(UP und IN beachten)

START/STOP dricken.

Grine READY Anzeige blinkt.
(Selbsttest wund PDQ
Dauer ca. 2 Minuten)

READY konstant.

System Laden!

D

&
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—

o
-_— -
—

START
STOP

[

START
STOP

—
—
—
-

START
STOP

NN

START
STOP




Tauschbaugruppen

Bezeichnung Baugruppe Teile Nr.

Laufwerk LMU II SHEEQS 714.83254
PIO SHEEDZ 799.80021
AC-Distributor SHEJ 12 CD0O00.00776.66500
Baseboard SHEJ 23 CD0O00.00777.14250
R/W Preamplifier SHEJ 24 CDD0O0.00777.14400
Read-Sig.Procc.(RSP) SHEd 25 CD0O00.00776.66450
1/0 Adapter SHEK 01 CD000.00776.83750
Terminator SHED 11 CDb000.00758.86100
Power Supply SHEK 03 CD000.00776.11432

Da das LARK II mit dem LARK I Laufwerk leicht verwechselt
werden kann, wird auf die Typenbezeichnung vom Hersteller
hingewiesen!

LARK I 8/8 MB TYPNR. BJ7B3 - A

LARK II 25/25 MB TYPNR. BJ7D3 - A

Alle weiteren Baugruppen und Ersatzteile entnehmen Sie
bitte aus dem Microfiche TA 1600/25/35/38



4.1 Wartung der Baugruppen

Eine Wartung des lLaufwerkes ist generell nicht notig.
Der Service beschrankt sich auf die genannten
Tauschbaugruppen auBerhalb des versiegelten Bereiches.

BASE BOARD

ABDECKPLATTE

AC-DISTRIBUTION
BOARD —

2x -

\READimeE

KOPF-KABEL
\\ STECKER
LUTER R/W PREAMP BOARD




Datentréger

Die Datentrager sind vor Hitze, Kdlte, Magnetfeldern und
Druck zu schiitzen.

Die Beschriftung der Datentrdger darf nur mit Filzschreiber
vorgenommen werden.

BESCHRIFTUNGSFLACHE

A
@ | — UFNAHMEPLATTE

KOPF-ZUGRIFFSVERRIEGELUNG

WRITE PROTECT

SCHALTER

IN POSITION KEIN
SCHREIBSCHUTZ



Protect Data Quality Test (PDQR)

(Friherkennung wvon Verschmutzungen der Cartridge und den
Lese-/Schreibkdépfen der Cartridge).

Der PDQ - Test ist ein Teil der Selbsttestprozedur wahrend
der Einschalt- und Ausschaltphase.

Dadurch kénnen schwerwiegende Fehler wie Head-Crashes oder
das Verschleppen von Crashes verhindert werden.

Im einzelnen wird wahrend des "PDQ" die Signalamplitude
der Servoinformation iberprift:

Amplitude Uber 75 Prozent: kein PDQ - Fehler
Amplitude unter 75 Prozent: PDQ - Fehler

PDQ - Fehler bedeutet auch,"keine Positionierung méglich"!
Durch eine Reduzierung des 75- Prozent- Levels auf 50
Prozent hat der TECHNIKER jedoch die Mdéglichkeit,einen PDQ
-Test - zu umgehen, um wichtige Daten zu kopieren.
Detaillierte Angaben iber das Handhaben von Datentragern

mit PDQ-Fehler, entnehmen sie bitte dem Flussdiagramm
in Abschnitt 7.

(%)

PDQ - Fehler
100 SerVO

75
50 . . g .
-~ Verschmutzung
A
’M LLLS T 7
t
—~s—— Arbeitsbereich ————m=<a—— Positionierfehler — ™ Crash * |
nehmen zu



6.1 Flussdiagramm PDQ

JA

- Fehler
PDQ
Fehler
NEIN wichtige
Daten
Cartridge
entfernen Datensicherung
und von Cartridge
inspizieren

Crash

A
feststellbar J

NEIN

|

Neue Cartridge
installieren

PDN JA

Fehler

Arbeit
fortsetzen

Ausschalten
J2 auf R/IW-Board
brucken

Mit neuer
Cartridge

Arbeit fortsetzen

Laufwerk
Cartridge
Inspektion




Netzteil

Das Netzteil erzeuqgt die erforderlichen Gleichspannungen
die auf dem 1/0 Board und im LMU benotigt werden.
Die DC-Spannungen k&énnen direkt uber das 8- polige
Rundkabel am Stecker P3 gemessen werden.

Der Stecker P3 ist in dem Schaltbild Netzteil dokumentiert.

P3/PIN Spannung Toleranz Sicherung
i + 16,5 V +/- 10 % F1 T2;5 A
2 + 5,0V +/- 2% F3 15,0 A
344 Masse
5 Frei
6/7 - 5,2V +/- 2 % Fa 15,0 A
8 - 16,5V +/- 10 % F2 12,5 A

Beim Auswvechseln der Sicherungen F1 bis F4 muB das
Abdeckblech vom Netzteil abgenommen werden.

VY NETZSTECKTE R Z T EHEN 11 ka

Die Sicherungen befinden sich auf dem Transformator-
baustein.

NETZFILTER

EIN/AUS
SCHALTER

‘
/ 1/0 ADAPTER BOARD
STECKER J1
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Ful

Stromverbrauch von EIN bis AUS

T1 = Hauptschalter "EIN" T7 = Positionieren beendet
T2 = Tirmagnet T8 = Taste "Stop" (Rickzug)
13 = Spindelstart 19 = Spindelbremse (aktiv)
T4 = Drehzahl erreicht T10 = Spindelbremse "AUS"
TS5 = Kopfladen T1l = Hauptschalter "AUS"
T6 = Positionieren
Jraif
2d
21 -
2 o
1.9
1.8
1.7
1.6 —
1.5
1.4
1.3 ‘ K
L o]
- .
1.0 -
0.9 =
0.8 !
o ofl 1| |
q : ]i‘ T3 T4 T5 16 17 18 T9 T10 Til
| TTTT T T T T T T ST T T T R R A e PR
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8. ALLGEMEINE INFORMATION

8.1 Kopfbelegung

Die Daten werden auf eine Festplatte und einer Wechsel-
Platte (Cartridge) mit insgesamt vier Lese/Schreibkopfen
aufgezeichnet.

Die Kopfbezeichnung ist in aufsteigender Reihenfolge

von cben nach unten festgelegt.

Lese-/Schreibkdpfe

Kopfnummer
0 Cartridge/Wechselplatte

F—w
e 2

Schlitten 2 r_]

—
==

L -~ & \

- - Festplatte
SpulenanschluB3

Flachband

Kopfrickzug-
schalter

T h
Schlitten auchspule

Magnet-
gehduse

Kopf-Arm Befestigungskerbe




8.2 Servoinformation

Wahrend einer Suchinformation liest der Lese/Schreibkopf
die Spurenadressen aus dem Servodatenfeld (Embedded Servo).
Diese Information ist schon vom Hersteller fest aufgezeichnet.
Insgesamt 32 mal pro Spur.

Das Servodatenfeld enthdlt auBerdem noch die Informationen
fir den Index und Sychronisationszeichen.

'sl 16 hwnﬂ
SECTOR/+L rL L I—L

2 7
44} SV0 DATA ;4 SVO DATA
TRE A RD DATA _S S TRK A RD DATA
} SV0 DATA ik ry svo op | TREA
TRK CENTER ' il | RD DATA , =
i ___ IRk I ]
| | | |
CUSTOMER EMBEDDED SVO DATA CUSTOME R
DATA DATA

AGC | TRK
FIELD | ADDR  [spE
|

32 EMBEDDED SERVO REGIONS PER REVOLUTION




Spur-/Sektorservoinformation wahrend der Kopf sich
in Richtung Plattenmitte bewegt.

SIGNAL ON MEDIA IDEAL SIGNAL FROM HEAD

CyL
SIGNAL HD POSITION ADDR

1
! ! : |
L i ! '
B — AN [
I ] ¥ 1
I ! h
| | i —/\/\/—’\/—v—/\/— 1
! | i i |
| | | ! i 1
| : i ‘ i
| | [ | ¢
| l :
roo ! | !
: : : W -2
I i H H 1
! 1 ) !
P i /\/\/\_/—(\/—v—’\/— 2
I ! I 2 |
H |
| g : W/ k / Y N b :
1 ) ) i
d ; : W 2
Lo | ! :
) 1
2—=3
. NN\
1 ! i
| i ! 3
. Il I : I
1 H } N |
i
0 3
VARV F gy .
I ; | f ]
] 1 | .
GRAY CODED FILL  EVEN 00D SERVO TRACK EVEN 000
TRACK BIT  SERVD POS. POSITION BIT ADDRE €©
ADDRESS BIT



B.3 Luftzirkulation

Ein Gebldse im hinteren Teil der LMU sorgt fir Kihlluft
der einzelnen Elektronikplatten.

In dem wversiegelten Teil der LMU kommt durch die Bewegung
der Platten weine Luftzirkulation zustande, die iber einen
Innenfilter stdandig gereinigt wird.

Cartridge-
gehaduse

Wechselplatte
(Cartridge)

Luftstriémung AN | Luftstromung

Festplatte

Filter

Spindel

B.4 Interface

Das LMU hat ein Interface mit asynchroner Busidbertragung.
Beim  SMD Interface (OEM Version ) wird mit TAG-
Ubertragung gearbeitet.

Zur Anpassung sind beide Interface (ber das 1/0 Adapter
Board mit einander verbunden.

"A"-Kabe

CONTROLLER
SHE 13

I/0BOARD

LMU
LAUFWERK

T T
SMD LMU
INTERFACE INTERFACE
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8.5 Aufzeichnungsformat

Zur Aufzeichnung der Daten wird der 2.9 DATA CODE verwendet.

Mit diesem CODE kdénnen zum Vergleich mit " MFM" 50 % mehr
Daten aufgezeichnet weden.

Datenbit 1 0 1 0 0 0 0 1 1

NRZ

28

1

|
l
e UMM AL
|
|
|
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INHALT

ALLGEMEINE BESCHREIBUNG
TECHNISCHE DATEN
FUNKTION
KONFIGURATIONEN
SYSTEMBESCHRE IBUNG
PROZESSOR

SEKTORAUFBAU
SEKTORIERUNG DER PLATTE
INTERLEAVING

CONTROLLER SELBSTTEST
FEHLERLISTE

SCHALTER UND BRUCKEN

ANHANG

CONTROLLER SHCE 13

7/1
7/1
1/2
7/3
775
7/6
147
7/8
7/10
7/11
7/12
7/14
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EDAC-CONTROLLER SHCE1L1S3

EDAC = ERROR DETECTION AND CORRECTION.
(Fehlererkennung und Korrektur)

Allgemeine Beschreibung

Der Disk-Controller SHCE13 ist eine Doppelkarte

mit den Abmessungen 36 x 27,5 cm.
Die Karte wird in é-Ebenen Multiwiretechnik hergestellt.
(Vier Verdrahtungsebenen und zwei Spannungsebenen).

Der Disk-Controller stellt ein TILINE-Gerdt dar und ist
nach dem Master-Slave Konzept verwirklicht.

Technische Daten.

Es kdnnen bis zu vier logische ©Einheiten adressiert
verden.,.

Es sind Uberlappte SEEK-Operationen von mehreren
physikalischen Einheiten mdglich.

Es konnen Blocke bis zu maximal 64 K-Byte mit einem
Befehl Ubertragen werden.

Der Controller arbeitet mit festen Sektorlangen.
Pro Spur sind 64 Sektoren vorhanden, der Sektor selbst
hat eine Bruttolange von 323 Bytes.
Davon werden 256 Bytes fir Daten ausgenutzt, was einem
Nutzungsgrad von ca. BO% entspricht.

Um eine hohe TILINE-Ubertragung 24 erreichen wird mit
einem Interleavingfaktor von 1:2 gearbeitet.

ECC-Logik mit bis zu 11 bit Korrektur.

7/1



Funktion

Der Controller nimmt als TILINE-MASTER-DEVICE die
entsprechenden Operationsbefehle vom Betriebssystem
entgegen.

Die entsprechende SLAVE-Adresse wird uber AdreBschalter
auf dem Controller eingestellt.

Nach der Aktivierung arbeitet dar Controller als
TILINE-MASTER-DEVICE und transporciert dabei Daten
Zu einem SLAVE-DEVICE (hier Speicher) oder holt die
Daten von einem SLAVE-DEVICE ab.

Der Controller fihrt sadmtliche Steueroperationen durch,
um auf den entsprechenden Zylinder zu positionieren,
den entsprechenden Kopf zu selektieren, den gewiinschten
Sektor zu finden und Daten aufzuzeichnen bzw. zu lesen.

Weiter figt der Controller beim Schreiben zu jedem
Datenfeld und Headerfeld ein ECC- Prifzeichen hinzu.
Beim Lesevorgang wird mit Hilfe des ECC- Prufzeichen
auf Fehlerfreiheit Uberprift.

7/2
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Konfiqurationen 'am Controller SHCE 13

Physikalische Einheiten

Controller
SHCE 13 SHCE 13
111 1 | [ 11 1 |
Kabel g1 [B0 A B1 [BO A
Log. o - o
Unit = =
uo o
U1 WP WP
r—‘ =z
TERM -l <
Q
J;
Lo
U2 ®
FP
WP
U3
TERM
A B

Kabel: A - Kabel = Steuerleitung
B - Kabel = Datenleitung

Wechselplatte
Festplatte

m
U Do
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Systembeschreibung

Der Disk Controller kann in drei Funktionsbaugruppen
aufgeteilt werden.

Das sind das TILINE-Interface, der Prozessor und das
Disk-Interface. ‘

Diese drei Einheiten arbeiten zusammen unter der
Steuerung der MICRO-CONTROLL-UNIT.Das Steuerwort hat eine
Breite von 64 Bit.

Ca. 2000 Worte sind fir die Controllerfunktion not-
wvendig.

MCU

Disk
Drive

Compuler- Tiline Disk
Tihne [ interface Interface

/775



Der Prozessor

Der Prozessogr hat in Verbindung mit der MCU folgende

Aufgaben.
Die vichtigsten sind nachfolgend aufgefihrt,

0

Posit;onierung Zum gewiinschten Zylinder, Selektierung
des Entsprechenden Kopfes, Suchen des gewviinschten
Startsektors und Initiierung des Datentransfers.,
Auswahl der entsprechenden Kommando—Routine.
Korrektur im Systemspeicher

FehlerprUFung mittels ECC-Wort.

RUckmeldung von Diskfehlern an das Systenm.
Formatierung der Platte nach den Parametern des
Controllspace.

Ausfiihrung der Hardvare Diagnosefunktionen.

Generierung von Tiline Interrupts.

Selbsttest des Controllers.

//6



Der Sektoraufbau

Der SHCEl13 arbeitet mit "Hard-Sectoring", d.h. die
Sektorlange ist fest vorgegeben.

Spuranfang bzw.Sektoranfang werden von der "Embedded
Servo" Information innerhalb des Laufwerkes abgeleitet.

Die Sektormarke fir den physikalischen Sektor Null
fehlt, wird aber durch den Index bestimmt.

Eine Spur ist in 64 Sektoren aufgeteilt. Jeder Sektor
hat eine Bruttoldnge von 323 Bytes mit einem ausnutz-
baren Datenbereich von 256 Bytes.

Sowohl AdreBbereich als auch Datenbereich sind durch
je ein ECC-Word gesichert.

1.25*02us
— p—
INDE X
1.25¢ 0.2}_}5
P ——
SEKTOR
LETZTER
—e|-—=— SEKTOR —et=— SE KTOR—e=|-==—SEKTOR
0 1
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Sektorierung der Platte

Jede Spur ist in jeweils 64 Sektoren aufgeteilt.
Bytes pro Spur: 20.672 Bytes

Bytes pro Sektor: 323 Bytes

Von den 323 Bytes werden fir Daten ausgenutzt:

Der Rest von 67 Bytes wird im einzelnen bendtigt

Embedded Servo 16 Bytes
PLO-SYNC. 11 Bytes
Synch.(1.9) 1 Byte
Header:

Flag

Head Adress l Byte

Sektor/Number 1 Byte

Cylinder Adress 2 Bytes

ECC' 4 Bytes
Write Splice Area 2 Bytes
PLO-SYNC. 11 Bytes
Synch.(1.9) 1l Byte
Datenfeld 256 Bytes
ECC 4 Bytes
Toleranz 5 Bytes
Embedded Servo 8 Bytes

323 Bytes

256

fir:

Damit ergibt sich Pro Spur eine effektive Kapazitat
von 16.384 Byte, was ein Ausnutzungsgrad von ca.B80%

entspricht.

//8
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Interleaving

Die Dateniibertragung des Diskcontrollers bendtigt bzw.
liefert alle 1,6 usek. ein Wort.

Da der Controller die TILINE mit dem Rechner und anderen
Mastern teilen muB und bedingt durch die interne
Vervaltungsarbeit des Controllers ist es nicht méglich
alle 1,6 usek. ein Wort zu ibertragen.

Das wirde bei physikalisch und logisch hintereinander
liegenden Sektoren bedeuten, daB bei "Mehrfach-Sektor-
Ubertragung” fiir jeden zu lesenden bzw. zu schreibenden
Sektor eine wvolle Umdrehung der Platte stattfinden
muBte.

Dieser Effekt wirde die Ubertragungsrate in einem MaBe
anwvachsen lassen, der nicht mehr vertretbar ist.

Aus diesem Grund wird die physikalische und logische
Oganisation der Sektoren so qgeandert, daB auf den
log.Sektor "0" nicht der log.Sektor "1" sondern der
log.Sektor "32" folgt.

Es wvird also immer "ein" Sektor ibersprungen. Man spricht
deshalb in solch einem Falle von "Interleaving 1 "

Um eine Spur 2zu kopieren wverden dann zwei Umdrehungen
bendtigt.

INDEXMARKE

LoG- | LOG-

sector] SECTOR
LOG-\\E63O o ./ L0G-

/ SECTOR

~ 3
LOG- ™~
SECTOR
62
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Controller Selbsttest.

Durch den Mikroprogrammteil "STEST" wird ein Hardware Selbst-
test durchgefihrt. Dauer ohne fFehler ca. 45 Sekunden.

Zur Fehleranzeige werden die beiden roten Lampen D4 und D5

verwendet.
Die linke rote Lampe gibt dabei einen Startimpuls, wéahrend die

rechte rote Lampe den Fehlercode durch Blinken anzeigt.
Die Anzahl der Impulse zwischen den Startimpulsen ergibt den

Fehlercode.
Wihrend einer Fehleranzeige erlischt die grine BUSY Lampe.

Nur dufch Abschalten des Hauptschalters 148t sich der Fehler-

anzeige "Loop" stoppen. 7
Es sind Fehlercodes von 1 bis 16 realisiert.

SHCE13

CLOCK BUSY INTER. START FEHLERCODE
IMPULS  ANZEIGE

00022

Beispiele fir Fehleranzeige:

| |
D5 ‘i [ |_‘ ] ! FEHLERCODE (4)°
|
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Die
ab.

1.

Selbsttest-Programme laifen in der folgenden Reihenfolge

Kontrolle der finf Anzeigelampen.

Es

blinken fir den Betrachter alle Lampen nacheinander.

Defekte LEDs ké&nnen dadurch erkannt werden.

Funktionstest in der nachstehenden Reihenfolge, wobei im
eventuellen Fehlerfall die Testroutine sofort abgebrochen

und

2

3

10
11
12
13
14
15

16

[}

der aktuelle Fehler angezeigt wird.
Status Multiplexer

Commandtimer

Tiline-Master-Slave

Statussicherung

Adressierung des RAM’s uber Register

RAM Pufferbereich, Setz-und Ricksetzbarkeit
Byte-Swvap-Logic Uberprifung

Frei

Sychronisationslogik und Serien-Parallelwandlung
Splice Logic

Parallel-Serien-Wandlung

Generator-Periode im Schreibfall
Teilpolynome im Lesefall

Erzeugung und Prifen eines Records (ECC)

Korrekturverhalten

Kommt es auBerhalb des Selbsttests zu einem Fehler,

dann

handelt es sich um einen sogenannten

"CHECKSUM" Error.

In

solch einem Falle blinken die beiden Fehlerlampen

abvechselnd, was als Fehler l realisiert ist.
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Bedeutung der Schalter und Bricken auf dem SHCE 13

Auf dem Board befindet sich nur ein Schalter.
einzelnen Kontakte ist nachfolgend beschrieben.

Die Bedeutung der

Kontakt ON OPEN Bedeutung

1 X Festplatte ist "UNIT O
Wechselplatte ist "UNIT 0"

2 Frei

3 X Fertigungszwecke

4 X TAXO-Format
TASO-Format

3 X LARK II (50 MB)
LARK I (16 MB)

6 Frei

Fiur die TILINE-Adresse sind die Kontakte 7 bis 10 von

Bedeutung.

TILINE
Kontakt 7 9 10 Adresse
0 0 0 F 800
0 0 1 F 820
1 0 0 F F80
1 = ON 0 = OPEN

Die Bricken sind
uberprifen, jedoch

vor
fir

einer Installation auf Richtigkeit zu

den

Service

nicht

van

Bedeutung.

Die Position der einzelnen Bricken ist aus der nachfolgenden

Seite zu entnehmen.

/7/13



EDAC - CONTROLLER (SHCE 13)

—

| [

1 10
ON
M03 [=[=s] OFF
SCHI
SHBLI2
SCH.2 oe
1 LX ]
l SHBL13 I::% o
[ X ]
LX ]
o ®
L X ]
[ X ]
Yy g
o | s
=]
&= Mo1
58838
PR A =S mm
(-]
S S | B-kABEL | | B-kABEL _] A-KABEL
§§ B1 BO
<[
X, EL
SBEBZ
OBZAT

Bricken und Schalter missen wie in

gesteckt sein.

der Zeichnung angegeben
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Anhang fir 1635/38
1625

Plattenorganisation LARK II mit EDAC-Controller.

1l Platte

2 Oberflachen
2 Datenkdpfe
624 Zylinder

Datenbereich

0 .o 617 :
BLEB wwwriew e 621 : Reserviert

622 : Controllerselbsttest mit Kopf "O"

623 : Ersatzsektorzuweisung
Sektor O /Kopf 0 CDC-Defektstellenliste
Sektor 1 /Kopf O TA -Defektstellenliste
Sektor 2..63/Kopf 0O Ersatzsektoren
Sektor O /Kopf 1 Nicht belegt
Sektor 1 /Kopf 1 Nicht belegt
Sekter 2..63/Kopf 1 Ersatzsektoren

Die Defektstellenliste ist auf

ergibt sich folgende Betrachtung.

Umn eine Defektstelle 2zu kennzeichnen,

zwvel Worte.

einen Sektor festgelegt. Daraus

braucht der Controller

Bei 256 Bytes pro Sektor ergeben sich 128 Worte, das entspricht
rein rechnerisch 64 Defektstellen.

Tatsdchlich gehen aber bei

der

Uberprifung auf Defektstellen

durch das Schreibmuster wund durch Blockanfang und Blockende der

Defektstellenliste drei Worte verloren,

jede Unit kann bis max.

1 Zylinder = 64
= 16.384
1 Sektor = 256
1 ADU = 768
= 5.328

Sektoren
Bytes
Bytes
Bytes

Bytes

d.h

62 Defektsektoren anlegen.

3 Sektoren(TAXO)

13 Sektoren(TASO)
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