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VORINFORMATION E88 OEM

1. EINLEITUNG

1.1 Laufwerk E88 OEM

Das E88 Laufwerk kann sowohl horizontal als auch vertikal betrieben werden. Es
verfiigt iiber ein klappbares Kassettenfach.

nommen. Fiir die Positionierung der Kopfbiihne bei den verschiedenen Laufwerks-
funktionen sorgt iiber ein Getriebe ein vierter DC-Motor. Die sehr kompakte Bau-
weise des mechanischen Laufwerkes ist massgeblich dem platzsparenden Aufbau der
vier kollektorlosen DC-Motoren zuzuschreiben.

Die Ueberwachung und Steuerung simtlicher Bewegungen und Funktionen iibernehmen
zwei Mikroprozessoren.

Vom Print mit der Steuerlogik kann die Kommunikation von und zu Peripherien
tiber einen 17-poligen Stecker vollzogen werden.

Der Bandantrieb wird durch zwei DC-Wickelmotoren und einen Capstanmotor vorge-
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1.2 Varianten mit dem Laufwerk

1.2.1 Laufwerk komplett

Die als Laufwerk komplett bezeichnete Einheit ist in sich funktionsfahig, abge-
sehen von den Kopfsignalen und Speisungsverhdltnissen, die von einer Audio-Elek-
tronik erzeugt oder verarbeitet, bzw. von einem externen Netzteil sicherge-
stellt werden miissen.

Die Einheit umfasst folgende Baugruppen:

—~Laufwerk, mechanisch mit Motoren
~-Steuerprint (Motor Driver Board)
-Cassette Sensor Board

-Tape End Sensor Board

—Key- and Display-Board

Die genannten Teile, ohne Key- and Display-Board, sind mechanisch miteinander
verbunden.

1.2.2 Laufwerk ohne Key- and Display-Board

Der Wegfall der Eingabe- und Anzeigeeinheit bedingt eine externe Steuerung der
Laufwerksfunktionen. '

1.2.3 Mechanisches Laufwerk

Das rein mechanische Laufwerk bedingt die externe Erfassung aller Motorsteuerun-
gen, die Auswertung der Kopfbiihnenposition sowie die Erkennung von Kassettenpra-
senz, Aufnahmeschutz und Bandende bzw. -anfang.

1.2.4 Einzelne Baugruppen

Das Key- and Display-Board wird als einzelne Baugruppe gefiihrt, ist aber durch
seine Schnittstellenverhdltnisse sehr spezifischen Anforderungen unterworfen.

Fiir den Capstanmotor gelten &hnliche Bedingungen bei seiner Verwendung als ein-
zelne Baugruppe.
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2. UMGEBUNGSBEDINGUNGEN

2.1 Datencharakter

Die im folgenden dokumentierten Daten haben typischen Charakter, soweit sie
nicht speziell als Grenzwerte deklariert werden.

Fiir TTL Pegel bestehen folgende Forderungen:
high : 2.4V
Tow : 0.4 V max. 1.6 mA

2.2 Basisverhdltnisse

2.2.1 Speisungskonzept

Folgende Spannungen und Massen miissen fiir den Betrieb extern erzeugt werden:

Speisung 24 V

-Die Speisung mit 24 V wird fiir den Motorenantrieb und die Erzeugung der 5 V-
Speisung verwendet.

-Die Spannung darf hochstens in einem Bereich von +25 Z bzw. -15 % schwanken.
Bei Einbriichen unter 18 V muss die HK Notfallfunktion aktiv werden. Bei Span-
nungen liber 30 V werden die Regelung des Capstanmotors sowie die verschiedenen
Driver iiberlastet.

-Das Netzgerdt muss fiir einen Dauerstrombedarf von 0.5 A ausgelegt werden, und
darf, unabhingig von der Belastung, keinen Brummspannungsanteil von iiber
400 mVpp aufweisen.

-Die zugehdrige Masse ist PGD (power ground).

Speisung 5 V

—Speisung der Logik, die eine Toleranz von +/-0.5 V zuldsst und eine maximale
Brummspannung von 100 mVpp aufweisen darf.

-Die zugehdrige Masse ist GND (ground).

Beispiel fiir ein 5 V-Netzteil (Schema Seite 24)
-Das Netzteil ist mit einem sekunddr getakteten Schaltregler L296 aufgebaut.

-Der durch seine externe Beschaltung getaktete Baustein kann iliber 62.5 kHz mit
den iibrigen Schaltungen synchronisiert werden.

-Ueber Spannungsteiler wird eine mittlere Speisespannung von 19 V festgelegt.
Eine Hysterese von 2 V, die grdsser als der Einschalteinbruch ist, legt die
Grenzen fiir das Notfallsignal HK fest (siehe Abschnitt 2.2.4).

-Der Eingang MOD ist iiber 10 — 100 kOhm auf +5 V zu legen.
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-Weitere Angaben iiber die Beschaltung und Verfiigbarkeit der Signale siehe Ab-
schnitt 3.2.1 Externe Schnittstelle.

Laborspeisung

-So11 das Laufwerk iiber ein Labornetzgerdt gespiesen werden, so miissen einer-
seits die oben erwdhnten Bedingungen fiir die Speisung (24V und 5V) erfiillt
sein. Andererseits sind die Prozessoren freizugeben, indem das Notfallsignal
HK iber 10 - 100 kOhm einen High-Pegel darstellt (+5 V). Mit dem Eingang MOD
ist ebenso zu verfahren.

-Weitere Angaben iiber die Beschaltung und Verfiigbarkeit der Signale siehe Ab-
schnitt 3.2.1 Externe Schnittstelle.

Der Sternpunkt aller Massen befindet sich mit Vorteil vor dem Netzteil.

2.2.2 Taktsignale

Un Interferenzen entgegenzuwirken, werden alle Taktsignale synchron erzeugt.
Der Referenzoszillator 1C24 befindet sich auf dem Motor Driver Board (Schema
1/5) und Tiefert 62.5 kHz und 250 kHz als TTL-Pegel.

62.5 kHz '

Es wird fiir die Pulsweitenmodulation bei der Motorensteuerung verwendet. Zudem
kann es als Takt fiir die Synchronisation des Netzteiles gebraucht werden. Das
symmetrische Signal kann mit nur einer TTL-Last direkt genutzt oder offen gelas-
sen werden.

250 kHz

Das Signal wird, geteilt durch zwei, fiir die synchrone Demodulation und Spei-
sung der Geberspule fiir die Kopfbiihnenposition verwendet. Zudem steht es als
Vormagnetisierungs— und Léschfrequenz fiir die Audio-Schaltung zur Verfiigung.

Das symmetrische Signal kann mit nur einer TTL-Last direkt genutzt oder offenge-
lassen werden.

2.2.3 Kommunikation

Die Kommunikation zwischen den internen Prozessoren, Schieberegistern und Trei-
bern einerseits und zu externen Beschaltungen andererseits erfolgt iiber zwei un-
terschiedliche serielle Bussysteme:
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SL-BUS (SERIAL LOW PRIORITY BUS)
- IBCLK1
- IBCLK2
—~ IBDATA
-Hier handelt es sich um einen bitasynchronen seriellen Bus. Die Bitasynchroni-
tdt ermoglicht eine sehr niedrige Prioritdt bei der Belastung des Prozessors
(uP nach jedem Bit wieder frei).
~Ueber den SL-Bus wird die Steuerung und Abfrage des Laufwerkprozessors vom
Interface her abgewickelt.
-Der SL-Bus ist mit jeder Intelligenz beschaltbar (uP, PC, Schalter etc.).
-Die Uebertragung der Daten geschieht nach erfolgter Synchronisation und Iden-
tifikation wie folgt:
Das Datenbit wird auf die IBDATA-Leitung gelegt und mit dem Clock-
Signalwechsel dem Empfanger bereit gemeldet. Dieser meldet mit einem
Clock-Signalwechsel auf der zweiten CLK-Leitung das Bit als iibernommen,
was dem Sender den Datenwechsel freigibt, usw.. Ist der Empfanger "be-
setzt", so gibt er einfach den Datenwechselimpuls nicht durch.

Bus I2C (INTER IC)

-I12CLK

-I12DATA

~Es handelt sich hier um einen schnellen, gerateinternen seriellen Bus.

-Er stellt hauptsdchlich Verbindungen zwischen Schieberegistern, aber auch zwi-
schen Drivern (Display), EEPROM und Prozessoren sicher. Mit einem Clockspeed
von 69.1 kHz werden die Daten bei der positiven Flanke iibernommen und bei der
negativen Flanke gedndert.

2.2.4 Notfallsignal

Die externe Bereitstellung dieses Signales ist zur Gewdhrleistung der Betriebs-
sicherheit des Laufwerkes unerlasslich. Es geschieht dies mit Vorteil direkt
beim Netzteil.

HK

-Bei einem Abfall der Speisespannung (24 V) unter die Schwelle von 18 V wird
damit vom Netzgerdt iiber die Steuerung veranlasst, das Laufwerk in die STOP-
Position zu fahren, die Motoren definiert zu bremsen und anzuhalten.

-Bei einem totalen Ausfall der Speisung wird die Energie fiir diese Aktionen von
einem externen Kondensator ( 22'000 uF, 40 V ) im Netzteil geliefert.

—-Es handelt sich um ein TTL-Signal, das bei PWRON bei 20 V die kontrollierten
Funktionen mit einem High-Pegel freigibt, bei PWROFF mit dem Erreichen der
Schwelle von 18 V durch einen Low-Pegel die oben genannten Aktionen ausldst.
Die damit vorhandene Hysterese soll das Reagieren der Schaltung auf den Span-
nungsabfall beim Anlaufen der Motoren verhindern.
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3. BESCHREIBUNGEN

3.1 Motor Driver Board 1.210.320.00

Das Motor Driver Board ist auf drei Distanzbolzen direkt unter das mechanische
Laufwerk geschraubt.

Zusammen mit dem mechanischen Laufwerk, dem Key- and Display-Board, dem Tape
End Sensor Board und dem Cassette Sensor Board bildet es sowohl mechanisch als
auch funktionsmidssig eine Einheit. Die externen Schnittstellen bilden der
Stecker P1 sowie die Stecker des Kombi- und Loschkopfes.

Als einheitsinterne Schnittstellen befinden sich auf dem Print folgende Stecker-
leisten:

Flexprint 20 Pol Wickelmotoren

Flexprint 10 Pol  Kopfbiihnenmotor

CIS 9 Pol Cassette Sensor Board
CIS 7 Pol  Key- and Display-Board .
Flexprint 10 Pol  Capstanmotor

[« R B B ol
(e ol & PN WSV ]

Steuerung, Regelung und Kontrolle aller Funktionen der ganzen Einheit werden

durch zwei Mikroprozessoren ausgefiihrt. Der eine als Master ist hauptsdchlich
fiir die Kopfbiihne und die Wickelmotoren verantwortlich, der andere als Sklave
fiir den Capstanmotor.

Die Hauptgruppen der Gesamtschaltung sowie die in die Einheit integrierten Peri-
pherieschaltungen sind in den folgenden Abschnitten mit Hinweisen auf die ent-
sprechenden Schemata detailiert beschrieben.

3.1.1 Externe Schnittstelle (Schema 1/5, Seite 14)

-Die Schnittstelle besteht aus einem 17 Pol CIS Stecker, auf dem 5 Signalgrup-
pen unterschieden werden kodnnen:

Speisung : Versorgung der Motoren und der Logik mit 24 V bzw. 5 V und der
entsprechenden Masse, miissen als Eingang geliefert werden.
Taktsignale: Synchronisations TTL Signale mit 250 kHz und 62.5 kHz.

SL Bus : Als Trdger der Steuer- und Abfragesignale von aussen, z.B. Inter-
face, externe Logik, mit sehr niedriger Prioritat.
12C Bus : Interner schneller Datentrdger zur Kommunikation zwischen Prozes-

soren, Schieberegistern, EEPROM, usw.
Steuerung : Freigabe-, Sperr- und Zustandssignale fiir Schieberegister, Pro-
zessoren und Motorensteuerung.
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Pin

Pin

Pin

Pin

Pin

Pin

Pin

~ Pin

Pin

Pin

Pin

Pin

Pin

1/2:

3/4:

10z

11:

12:

13:

14:

15:

24 vV

-INPUT

-Speisung 24 V

-Das nachgeschaltete Siebglied, L2, C8, C9, bildet eine Entkoppelung.

PGD
~INPUT
—-POWER GROUND

: 250 kHz

-0UTPUT

: 62.5 kHz

~OUTPUT

: STRIT (KEY)

~QUTPUT

~STROBE INPUT 1 - Bei Bedarf kann iiber diese Leitung ein Schieberegi-
ster (extern aufzubauen, siehe Schema Seite 26) freigegeben werden,
welches die Steuerung des Laufwerkes, unabhangig vom SL-Bus, ermdg-
(Schalter, etc.).

-KEY - Standardméssig nur mechanischer Schliissel

: HK Notfallsignal

~INPUT

: 5V

-INPUT
—Speisung 5 V
~Das nachgeschaltete Siebglied, L3, C10, C11 bildet eine Entkoppelung.

GND
~INPUT
-Masse der 5 V Speisung

IBCLK1
-INPUT
—Clockleitung 1, Serial Low Priority Bus

IBCLK2
-0UTPUT
~Clockleitung 2, Serial Low Priority Bus

IBDATA
~INPUT / OUTPUT
-Dataleitung Serial Low Priority Bus

I2CLK
-INPUT / OUTPUT
—Clockleitung Inter IC Bus

I2DATA
-INPUT / OUTPUT
-Dataleitung Inter IC Bus
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pin 16z STRO1
-OUTPUT
-STROBE OUTPUT erméglicht die Freigabe (enable) eines Schieberegi-
sters fiir die Aktivierung von Mutings, der Léschspuren sowie die Um-
schaltung der Kombikopfspuren PLAY-REC.
-Das TTL-Signal ist fiir eine LSTTL-Last verfiigbhar oder kann offenge-
lassen werden,

Pin 17: MOD

-INPUT

—-Dieser Eingang kann benutzt werden, um dem Laufwerkprozessor im
schnellen Suchlauf Riickwartsmodulation (low) oder keine Modulation
(high) anzuzeigen. Eine entsprechende Detektorschaltung muss im
Audioteil aufgebaut werden.

-Schaltungsbeispiel siehe Schema Seite 25

~-Wird der Eingang nicht genutzt, so muss er iiber 10 — 100kOhm auf 5 V
gelegt werden.

3.1.2 Steuerung Wickelmotoren (Schema 1/5,2/5, Seiten 14 und 15)

Die Steuerung der beiden Wickelmotoren ist identisch. Die funktionsabhdngig un-
terschiedlichen Bewegungen werden durch den Prozessor koordiniert und geregelt.

Die Hallelementsignale werden mit Komparatoren digitalisiert. Einerseits werden
sie nun dem Prozessor als Bewegungsreferenz zugefiihrt. Andererseits finden sie
Verwendung in der Steuerung einer digitalen Schaltstufe, an deren Ausgang ein
vom Prozessor abhangiges, symmetrisches Rechtecksignal erscheint. Um mit kon-
stanter Amplitude die gleiche Energie iibertragen zu kénnen, wird das Signal
pulsweitenmoduliert. Durch die Hallelementimpulse synchronisiert, werden nun
mit obigen Signalen Treiberstufen gesteuert, die die gewiinschte Leistung in die
Motorenspulen abgeben.

3.1.3 Steuerung Kopfbiihnenmotor (Schema 3/5, Seite 16)

Die Kopfbiihne wird iiber ein Getriebe direkt durch einen kollektorlosen Gleich-
strommotor positioniert. Die Motorsteuerung als Ganzes stellt einen selbstdandi-
gen Regelkreis dar, der in die Regelstrecke und den Regler unterteilt werden
kann.

Die Regelstrecke umfasst die fiir die Funktionen des Motors notwendigen Elemen-
te. Es sind dies die Hallelemente mit Impulsformern, welche die bewegungsabhan-
gigen Positionswinkelimpulse erzeugen. Ueber eine HCMOS Logik verkniipft, steu-
ern diese Impulse den Driver Baustein IC29 (L293D), der mit 24 V und maximal
600 mA die zwei Spulenpaare speist.

IC26 mit seiner Beschaltung bildet den Regler. Der Sollwert fiir die Biihnenposi-
tion wird vom Prozessor iiber IC22 als Serie/Parallel Wandler und IC23 (passiver
D/A Wandler) an den Regler ausgegeben (Schema 1/5, Seite 14). Die entsprechen-
den Positionsreferenzen bezieht der Prozessor aus dem EEPROM auf dem Cassette
Sensor Board (1.210.340.00, Schema Seite 23).
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Der Istwert wird durch den Differentialtrafo und den Synchron-Demodulator auf
dem Cassette Sensor Board erfasst und in Form der Signale +P0OS und -POS dem Reg-
ler zugefiihrt (Schema Seite 23).

Mit dem vom Referenzoszillator IC24 stammenden Rechtecksignal (62.5 kHz), durch
R128 und C65 zu einem Dreieck integriert, wird der Ausgangspegel des Reglers
pulsweitenmoduliert (IC30). Der Reglereinfluss wird nun durch geeignete Verknii-
pfung dieses Signales mit den Hallelementimpulsen in der HCMOS Logik bewirkt.

3.1.4 Steuerung Capstanmotor (Schema 4/5, 5/5, Seiten 17, 18)

Die Steuerung und Regelung des kollektorlosen Gleichstrommotors besteht aus
einem Leistungsteil und einem Steuerteil mit eigenem Prozessor.

Die vom EEPROM gewonnene Geschwindigkeitsreferenz wird vom Prozessor mit dem
Istwert des Tachometers verglichen. Die Nachregelung wird vom Prozessor durch
Verdnderung der Hallelmentspeisung bewirkt. Die Synchronitdt innerhalb einer
gewissen Toleranz (EEPROM Wert) wird vom Prozessor, unabhangig von der Rege-
lung, durch das Erldschen einer Leuchtdiode (DL1) angezeigt.

Der Leistungsteil arbeitet direkt und ohne eigene Regelung. Die Hallelementsig-
nale werden analog aufbereitet und pulsweitenmoduliert. Diese Signale steuern
direkt die Leistungsstufen, welche die Spulenstrome erzeugen. Die Riickkopplung
iiber passive Filter dient lediglich der Korrektur von Offset und Drift.
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3.2 Key and Display Board 1.210.350.00 (Schema Seite 2T)

Das Key and Display Board enthdlt als Hauptgruppen acht Laufwerksfunktionsta-
sten, eine dreistellige LED Anzeige und einen achtfach DIL-Schalterblock. Es
verfiigt iiber eine Schnittstelle (J1 CIS 7 Pol), die zum Motor Driver Board
1.210.320.00 (J5 CIS 7 Pol) fiihrt. Die Kommunikation mit dem Laufwerksprozessor
(IC20) wird iiber den I12C-BUS gefiihrt (Schema 1/5, Seite 14).

Ueber den DIL-Schalterblock kdnnen spezielle Servicefunktionen erzeugt werden,

welche vom Parallel-/Serie-Wandler (IC1) bei Freigabe (KEY1) durch den Prozes-

sor eingelesen werden. Durch synchrone (I2CLK) serielle Weitergabe an IC2 kann

die Information auf den BUS gelegt und gleichzeitig der Anzeige (IC3) zugefiihrt
werden. Mit DISSTR wird die Anzeige vom Prozessor freigegeben.

3.3 Tape End Sensor Board 1.210.330.00 (Schema Seite 22)

Die Absicht der Schaltung liegt in der Unempfindlichkeit der Lichtschranke ge-
geniiber Fremdlicht bei der Erkennung von Bandende oder -anfang. Dies wird einer-
seits erreicht durch Entkoppelung von DC-Anteilen (Dauerlicht). Andererseits
wird das gewiinschte Licht synchron zum Quellentakt demoduliert. Das anschlies-
send digitalisierte Signal wird dem Prozessor zur Verarbeitung libergeben.

3.4 Cassette Sensor Board 1.210.340.00 (Schema Seite 23)

Das Cassette Sensor Board ist auf der Laufwerksgrundplatte direkt hinter dem
Kassettenfach montiert.

Die Schaltung verarbeitet das von der Position der Kopfbiihne abhéngige Sekundar-
signal des Differentialtrafos. Dies erfolgt durch synchrone Gleichrichtung mit
dem Primdrsignal. Die gegldttete Ausgangsspannung wird als Istwert dem Regler
iibergeben (Schema 3/5, Seite 16).

Weiter befinden sich die unten aufgefiihrten Schalter fiir die Erkennung der Kas-
sette und eines allfalligen Aufnahmeschutzes auf diesem Print. Die verschiede-
nen Zusténde werden parallel/serie gewandelt und iiber den I12C-Bus dem Prozessor
zur Verfiigung gestellt.

“Auch zum EEPROM auf diesem PCB erfolgt der Zugriff der Prozessoren direkt iiber
den I2C-Bus.
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P1 CIS
CIS

CIS

P2
P 3 CIS
P4
J b CIS

2 Pol
5 Pol
9 Pol

5 Pol
4 Pol

Auf dem Print sind folgende Schalter und Schnittstellen zu finden:

Aufnahmesperre Kanal 1
IEC IV, Schalter nicht bestiickt
erster Kassettenprasenzschalter
IEC II, Schalter nicht bestiickt
Aufnahmesperre Kanal 2

zweiter Kassettenprdsenzschalter
(Kassettenfach, in Serie zu S3)
Kanalwahlschalter fiir Aufnahme

(Siehe Schema Seite 23)

zum Motor Driver Board (1.210.320.00)
zum Tape End Sensor Board (1.210.330.00)
vom Differentialtrafo
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PRELIMINARY INFORMATION

1. INTRODUCTION

1.1 E88 OEM transport mechanism

The E88 mechanism works vertically and horizontally.

Two spooling motors and one capstan motor drive the tape. A fourth one which is
coupled with a drive unit, positions the magnetic heads according to the mecha-
nism's functions. The mechanism is extremely compact owing to the four bruch-
less DC motors.

Two microprocessors control and execute all the mechanism's movements and func-
tions.

A 17 pole plug permits communication between the motor driver board and the pe-
ripheries.
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1.2 Variants to the transport mechanism

1.2.1 Complete transport mechanism

The complete transport mechanism is capable of working on its own when connect-
ed to a power supply and external audio electronics.
This units consists of the following components:

transport mechanism with motors
motor driver board

cassette sensor board

tape and sensor board

key and display board

I

Besides the key and display board, all other components are mechanically fixed
or screwed to the chassis.

1.2.2 Transport mechanism without key and display board

The transport mechanism without key and display board requires an external con-
trol of its functions.

1.2.3 Tape transport

This component is made of mechanical elements only. The following has to be
added: motor control board, evaluation for the ideal positioning of the magne-
tic recording heads, cassette detector, recording protection, start and end of
tape detection.

1.2.4 Single components

The key and display board is available as single unit; its connection is most
demanding.

The same applies to the capstan motor when used as single component.
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2. ENVIRONMENT

2.1 Character of data

The data Tisted hereafter have a special trait of character inasmuch as they do
not represent limited values.

The TTL logic levels demand the following values:
high: 2.4V
Tow : 0.4 V max. (1.6 mA)

2.2 Basic situation

2.2.1 Power supply concept

Required voltage and ground:

24 V power supply

-24 V current supplies the motors and produces a secondary tension of 5 V.

-The voltage may not exceed + 257 and - 15 Z. Below 18 V, the component swit-
ches to standby. Tension above 30 V overcharges the regulation of the capstan
motor and the various drivers.

-The current supply must be steady and permanent at 0.5 A without surpassing
400 mVpp hum voltage, independent of the load.

~The respective mass is GNP (Power Ground).

5 V power supply

—-Power supply of the logic, which stands a tolerance of +/- 0,5 V with a maxi-
mum hum voltage of 100 mVpp.

~The respective mass is GNP (Power Ground).

Example of 5 V power supply (see graph page 24)
~The power supply is built with a secondary switching regulator type L296.

-The regulator can be synchronized by a conventional generator of 62.5 kHz
through the external switching circuit.

—-A medium current supply of 19V is issued via a voltage diivder. A hysteresis
of 2V, superior to the switching variation, determines the Tlimit for the
emergency signal (HK) which switches the component to standby (see chapter
212-4)-

~The input MOD (point 17 of the external interface) must be loaded to +5 V by
a resistance between 10 to 100 kohms.
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—-For more details pertaining to commutation and availability of signals see
chapter 3.1.1 "External Interface".

Power supply of R & D Type

-The R & D Type power supply must delivery 24 V and 5 V current, unblock the
microprocessor by loading the emergency signal (HK) to + 5 V with a resistance
between 10 and 100 kohms. The same procedure applies for the MOD signal of the
external interface.

—For more details pertaining to commutation and availability of signals see
chapter 3.2.1 "External Interface".

The start point of the masses should preferably be in front of the power
supply.

2.2.2 Clock signals

A11 clock signals are synchronized to avoid interference. The reference oscil-
lator (IC 24) on the Motor Driver Board (schematic 1/5) generates two frequen-
cies of 62.5 kHz and 250 kHz as TTL level.

62.5 kHz

Used for pulse-width modulation of the motor control as well as synchronization
of the power supply. This balanced signal can be used with one TTL charge
(load) only, or be left void.

250 kHz

Used for synchronous demodulation and power supply of the transmitting coil for
positioning the magnetic heads. It is also available as premagnetizing and era-
se frequency. It can be used with one TTL charge (load) only, or be left void.

2.2.3 Communication

Communication between internal (microprocessors, register, output stage) and ex-
ternal circuits is made via two different serial bus systems:
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SL-BUS (Serial Low Priority Bus)
- IBCLK 1
- IBCLK 2
- IB DATA
-This is a bit—asynchronous serial bus. The asynchronism increases the stand-by
of the microprocessor for its own functions and it defines the time between
the bits by itself.
~Control and interrogation of the tape drive microprocessor reach the interface
via SL-Bus.
~SL-Bus is commutable with any intelligent system, i.e. microprocessor, PC,
etc. .
~Transmission of data as per following synchronizations and identifications:
The data bits are transmitted by IBDATA Tline and announced to the re-
ceiver by change of the clock signal (Clock). The receiver consequently
announces reception of the bits by changing the clock sitgnal on the
second line, CLK, thereby releasing the emitter. If the receiver is oc-—
cupied, no clock signal change takes place.

BUS 12C (INTER IC)

12CLK

12DATA

-This is a rapid internal serial bus communication.

-Its principal activity is to assure communication between the registers, and
in second place between the drivers EEPROM and processors. At a clock fre-
quency of 69.1 kHz, the positive flanks seize the data, whereas the negative
flanks change them.

2.2.4 Emergency Signal

Exterior access to this signal assures the functioning of the transport mecha-
nism; the power supply is directly influenced.

HK

—Should the tension drop below 18 V (24 V), the power supply sends an emergency
signal putting the mechanism in STOP position, which causes the motors to bra-
ke and stop.

~In case of a total current breakdown, the energy required for this function is
generated by an exterior condenser (22'000 uF, 40 V).

~This TTL signal, having 20 V tension when switching off the unit, unblocks the
microprocessor by high level. When switching off, the tension drops below the
threshold of 18 V and triggers the signal to lTow level. A certain hysteresis
is necessary to avoid activation of this signal when starting up the motors.
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3. DESCRIPTION

3.1 Motor Driver Board 1.210.320.00

This board is
ce pieces.

the connector

The unity's in
ing connector'

J 4 CIS
J 5 CIS

Control, adjus
two microproce
ly and spoolin
The following

tics.

3.1.1 External

fixed underneath the mechanical transport mechanism with 3 distan-

It forms a working unity with the mechanical transport mechanism, tape end sen-
sor board, key and display board, and the cassette sensor board. Together with

P1 they assure the connection to the magnetic heads, thus repre-

senting the external interfaces.

ternal interfaces are located on the printed circuit with follow-
s:

J 2 flexprint 20 poles tape tensioning motors
J 3 flexprint 10 poles head assembly motor

9 poles tape end sensor board
7 poles key and display board

J 8 flexprint 10 poles capstan motor

tment and operation of all the unity's functions are steered by
ssors. The Master is essentially responsible for the head assemb-
g motors, the Slave for the capstan motor.

paragraphs describe the principle groups on the general schematic

as well as the peripheral unities, with reference to the corresponding schema-

Interface (schematic 1/5, page 14)

The interface
signals:

Power supply:
Clock signal:
Bus SL:

Bus:

Control:

consists of a 17 pole CIS connector having 5 groups of different

24 V and 5 V with respective ground, for motors and logic

62.5 kHz and 250 kHz for synchronization of TTL signals

carries the control and "call" signals (interface, external Tlo-
gic) with very low priority

carries the rapid internal data for communication between micro-
processors, registers, EEPROM, etc.

Activation, blockage and state signals for registers, micropro-
cessors and motor control.
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point

point

point

point

point

point

point

point

point

point

point 1/2:

point 3/4:

point b5:

10:

11:

12:

13:

14:

15:

24 V

-INPUT

—-power supply 24 V

~The network filtering L2, C8 and C9 forms a decoupling.

PDG
~-INPUT
~-POWER GROUND

250 kHz
-OUTPUT

62.5 kHz
-0UTPUT

STRI 1 (KEY)

-OUTPUT

~STROBE INPUT 1 — Permits control of the mechanism by activating an
external register, independent of the bus SL (see schematic page 26)

-KEY - standard, mechanical only key

HK Emergency Signal
-INPUT

5V

-INPUT

—power supply 5 V

~The network filtering L2, C8 and C9 forms a decoupling

GND
~INPUT
-mass of 5V power supply

IBLCK 1
~INPUT
—Clock 1ine 1, Serial Low Priority Bus

IBLCK 2
~QUTPUT
~Clock Tine 2, Serial Low Priority Bus

IBDATA
~INPUT / OUTPUT
~data line, Serial Low Priority Bus

I2CLK
-INPUT / OUTPUT
—-data line, Inter IC Bus

I2DATA
-INPUT / OUTPUT
—data line, Inter IC Bus
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point 16: STRO 1
-OUTPUT
~STROBE OUTPUT permits the use of a register to activate muting, era-
se tracks and commutation of the combined head tracks PLAY-REC.
~The TTL signal is available for a LSTTL-load, or can be left void.

point 17: MOD

~INPUT

~This input can be used in repeat function to indicate the presence
(Tow) or absence (high) of the modulation to the microprocessor. A
respective detector circuit has to be mounted in the audio part.

~For schematic samples see page 25.

-If the input is not used, it must be loaded at 5V by a resistance
between 10 to 100 kohms.

3.1.2 Control of Spooling Motors (schematics 1/5, 2/5, pages 14/15)

Control of both spooling motors is identical and fulfils two requirements:mini-—
mum mechanical motor noise (special form of signals) and very high efficiency
(dosage permitting this performance). This operating mechanism is completely
controlled by a microprocessor.

With the aid of comparators, the signals from the Hall effect generators con-
verted into numeric information, are used on the one hand as movement reference
by the microprocessor, and on the other hand as control of a numeric commuta-
tion circuit. This Tatter controls the input stages by impulse-width modula-
tion, in connection with the signals from the Hall effect generators.

3.1.3 Control of Head Assembly Motor (schematic 3/5, page 16)

The positioning of the assembly heads is carries out by a commutatorless motor
coupled with a gear. This unity obeys the operating mechanism composed of regu-
lation elements and the regulator itself.

The regulation comprises all elements required for the motor's functions. The
Hall effect generators and the impulse formers generate the angular movement-
dependant position. Via a HCMOS logic, these impulses control the output stages
IC29 (L293D) which supply the two pairs of spools with a current of max. 600 mA
with 24 V. ‘

The integrated circuit IC26 forms the regulator. Via the serial/parallel con-
verters IC22 and digital/analogue IC23, the nominal value of the head block as-—
sembly position is defined by the microprocessor (schematic 1/5, page 14).
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The actual values are given to the microprocessor by an EEPROM situated on the
Cassette Sensor Board 1.210.340.00 (schematic page 23). It also contains the
differential transformer and the synchronous demodulator which provide the true
value transmitted to the regulator in form of +P0S and -POS.

The regulator output is pulse-width modulated by a triangular signal gained out
of the main oscillator (62.5 kHz) through the circuit integrator R128 and C65.
Regulation intervenes only when the signal is coupled with the impulses from
the Hall effect generator in the HCMOS logic.

3.1.4 Control of Capstan Motor (schematics 4/5, 5/5, pages 17, 18)

Regulation of the commutatorless DC motor consists of a power unity and a con-
trol unity with its own microprocessor,

The speed reference, taken directly from the EEPROM, is transmitted to the
microprocessor for comparison with the speed counter signal. The regulation is
carried out by the microprocessor which controls the power supply of the Hall
effect generators. The LED diode lights up as soon as the speed error surpasses
a certain threshold.

The power unity works directly, without inherent regultion. The signals from
the Hall effect generators - impulse-width medulated - control the output
stages which supply the spools. The counterreaction via passive filter purely
serves as offset correction and drift.
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3.2 Key and Display Board 1.210.350.00 (schematic page 21)

The key and display board has eight principal key functions, 3-digit LED dis-
play and 8 poles DIL interruptor. An interface (J1 CIS 7 poles) allows connec~
tion to the motor driver board 1.210.320.00 (J5 CIS 7 poles). Communication
with the microprocessor via I2C Bus (schematic 1/5 page 14).

The DIL interruptor gives access to the service functions. After deblocking

(KEY 1), the corresponding parameters are transmitted to the microprocessor
through a parallel/serial converter. These parameters are transmitted simultane-
ously to the bus and display (IC3) by the serial synchronization (I2CLK) of

IC2. The display is released from the processor by DISSTR.

3.3 Tape End Sensor Board 1.210.330.00 (schematic page 22)

This circuit makes the detector insensitive to ambient light. The effect is ar-—
chived by decoupling the continuous signal (constant light) and by synchronous
demodulation of the pulsed light source. Converted to numeric information, the
signal is then treated by the microprocessor.

3.4 Cassette Sensor Board 1.210.340.00 (schematic page 23)

The cassette sensor board is located on the frame, right behind the cassette
compartment.

It processes the signal relevant to the positioning of the head block assembly.
This is done by synchronous alignment of the differential transformer. After
filtering, the output tension (true value) is transmitted to the regulator
(schematic 3/5 page 16).

The cassette code switches and the recording safety switch are also located on
this circuit board. After parallel/serial conversion, the signals of the va
rious stages are sent to the microprocessor by I2C bus. '

The I2C bus assures communication between the EEPROM and the microprocessor.
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S1
(S2)
S3
(54)
S5

P11IS 2 poles

P2 CIS 5 poles
P3 CIS 9 poles
P4 CIS 5 poles
J5 CIS 4 poles

The following switches and interfaces are located on the printed circuit board:

recording safety, channel 1

IEC IV, not mounted

1st cassette presence switch

IEC II, not mounted

recording safety switch, channel 2

2nd cassette presence switch (cassette compart-
ment, in series with S3)

channel selection for recording (see schematic 23)
to motor driver board (1.210.320.00)

to tape end sensor board (1.210.330.00)

from differential transformer




STUDER REVOX ESS OEM

TABLE DES MATIERES

1. Introduction
1.1 Mécanisme E88

1.2 Variantes du mécanisme
1.2.71 Mécanisme complet
1.2.2 Mécanisme sans clavier et affichage
1.2.3 Entrainement

1.2.4 Eléments séparés

2. Environnement

2.1 Caractére des données

2.2 Situation de base

2.2.1 Concept d'alimentation
2.2.2 Signaux d'horloge
2.2.3 Communication
2.2.4 Signal de sécurité

3. Description

3.1 Circuit de commande des moteurs 1.210.320.00
3.1.1 Interface externe (schéma 1/5, page 14)

—

3.1.2 Commande des moteurs de bobinage (schéma 1/5, 2/5, pages 14, 15)
3.1.3 Commande du moteur de positionnement (schéma 3/5, page 16)
3.1.4 Commande du moteur de cabestan (schéma 4/5, 5/5, pages 17, 18)

NeRosNocNe,Ne [«,} TP wWww w w NN NN

3.2 Clavier et affichage 1.210.350.00 (schéma page 21)
3.3 Détecteur de fin de bande 1.210.330.00 (schéma page 22)
3.4 Détecteur de cassette 1.210.340.00 (schéma page 23)
4,Schéma bloc
5. Schémas
5.1 Circuit de commande des moteurs 1.210.320.00
5.1.1 Entratnement, schéma 1/5
.1.2 Etages de sortie des moteurs de bobinages, schéma 2/5
. Etages de sortie du moteur de positionnement, schéma 3/5

5.1

5.1.3

5.1.4 Commande du moteur de cabestan, schéma 4/5

5.1.5 Etages de puissance du moteur de cabestan, schéma 5/5

5.2 Circuit du clavier et de 1'affichage 1.210.350.00
5.3 Circuit détecteur de fin de bande 1.210.330.00
5.4 Circuit détecteur de cassette 1.210.340.00

5.5 Alimentation (Exemple d'alimentation 5 V)

5.6 Modulation, détecteur

5.7 Registre a décalage pour la commande

6. I1lustration en vue éclatée

N N N N JRE W W QY G g— — -— — - -—
A= w nN - co~NoO o1~ i ~ w o o o

N N
SANENG, |

N
~




STUDER REVOX ESS OEM

F1

INFORMATIONS PRELIMINAIRES

1. INTRODUCTION

1.1 Mécanisme E88 OEM

Le mécanisme du E88 peut travailler aussi bien en position horizontale que ver-
ticale.

Deux moteurs de bobinage et un moteur de cabestan entrainent la bande. Un qua-
triéme moteur, couplé a un engrenage, positionne le support des tétes magnéti-
ques selon les fonctions du mécanisme. L'utilisation de quatre moteurs sans col-
1gcteur a courant continu, permet une construction extrémement compacte de la
mécanique.

Deux microprocesseurs commandent et contrdlent tous les mouvements et fonctions
du mécanisme.

Une prise a 17 pdles permet la communication entre le circuit de Togique de com-
mande et les périphériques.
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1.2 Variantes du mécanisme

1.2.1 Mécanisme complet

Par mécanisme complet on comprend par 13 une unité capable de fonctionner, pour
autant qu'on la raccorde a une alimentation et électronique audio externes.

L'unité se compose des éléments de montage suivants:

-Mécanisme d'entratnement avec moteurs

-Circuit de commande des moteurs (Motor Driver Board)
~Circuit détecteur de cassette (Cassette Sensor Board)
~Circuit détecteur de fin de bande (Tape End Sensor Board)
~Circuit du clavier et de 1'affichage (Key and Display Board)

A part le clavier et 1'affichage, tous les éléments mentionnés sont mécanique-
ment 1iés et vissés sur le chéssis.

1.2.2. Mécanisme sans clavier et affichage

Sans ces él1éments, 1'unité nécessite une commande externe des fonctions du méca-
nisme.

1.2.3. Entrathement

Cette unité ne se compose que des éléments mécaniques. Tous les organes de com-
mande des moteurs et de 1'évaluation de la position du support des t&tes magné-
tiques, ainsi que les détecteurs de cassette, de protection d'enregistrement,
de début et de fin de bande manquent et doivent &tre rajoutés a 1'unité.

1.2.4. Eléments séparés

Le clavier et 1'affichage peuvent &tre obtenus comme éléments séparés; cepen-
dant, leur jonction pose des exigences spécifiques.

La méme remarque est a faire pour le moteur de cabestan, en tant qu'unité sé-
parée.
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2. ENVIRONNEMENT

2.1 Caractére des données

Les données techniques suivantes sont d'un caractére particulier, puisqu'elles
ne représentent pas des valeurs limites.

Les niveaux logiques TTL exigent les valeurs suivantes:
high : 2.4V
Tow : 0.4 V max. (1.6 mA)

2.2 Situation de base

2.2.1 Concept d'alimentation

Les tensijons et masses suivantes sont nécessaires:

Tension 24 V

ZLa tension de 24 V sert & 1'alimentation des moteurs et a la production d'une
tension secondaire de 5V,

~La tension ne doit pas varier au-dela de +25 7 et -15 %. En-dessous de 18 V,
1'appareil se met en état de veille. Une tension supérieure a 30 V surcharge
Ta régulation du moteur de cabestan et les différents étages d'attaque.

~L'alimen*ation doit pouvoir fournir en permanence un courant de 0.5 A et ne
pas dépasser 400 mVpp d'ondulation, indépendamment de la charge.

-La masse respective est PGD (Power Ground).

Alimentation 5 V

—Alimente la logique. Elle supporte une variation de +/-0,5 V avec une ondula-
tion maximum de 100 mVpp.

-La masse respective est GND (Logic Ground).

Exemple d'une alimentation 5 V (schéma page 24)

~L'alimentation se compose d'un régulateur secondaire a découpage du type L296.

—Par son circuit de découpage externe, le régulateur peut &tre synchronisé par
un générateur conventionnel de 62.5 kHz.

-D'un diviseur de tension est issue une tension de 19 V. Une hystérésis de 2 V,
supérieure 3 la variation de 1'enclenchement, détermine la limite pour le sig-
nal d§ sécurité (HK) qui met 1'appareil en état de veille (voir chapitre
2.2.4).

-L'entrée MOD (point 17 de 1'interface externe) doit &tre chargée au +5 V par
une résistance entre 10 et 100 kohms.
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-D'autres indications concernant la commutation et la disponibilité des signaux
sont données au chapitre 3.1.1 Interface externe.

Alimentation de Taboratoire

~L'utilisation d'une alimentation de laboratoire doit d'une part, fournir les
tensions déja mentionnées (24 V et 5 V) et d'autre part, débloquer le micro-
processeur en chargeant le signal de sécurité (HK) au + 5 V par une résistance
entre 10 et 100 kohms. On procédera de mame pour le signal MOD de 1'interface
externe.

-D'autres indications concernant la commutation et la disponibilité des signaux
sont données au chapitre 3.2.1 "Interface externe".

I1 est préférable de réaliser le point de départ de toutes les Tignes de masse
avant 1'alimentation.

2.2.2 Signaux d'horloge

Pour éviter toute interférence, les signaux d'horloge sont tous synchronisés.
L'oscillateur de référence (IC 24) se trouve sur le circuit de commande des mo—
teurs (schéma 1/5) et génére deux fréquences de 62.5 kHz et 250 kHz d'un niveau
TTL.

62.5 kHz

Est utilisé pour la modulation de largeur d'impulsions de la commande des mo-

teurs et peut également servir a la synchronisation de 1'alimentation. Ce sig-
nal symétrique peut é&tre utilisé avec une seule charge TTL, ou laissé ouvert.

250 kHz

Sert a la démodulation synchrone et a 1'alimentation du transformateur différen-
tiel déterminant la position du support des té@tes magnétiques. Ce signal sert
également a la génération des fréquences de prémagnétisation et d'effacement.

IT peut &tre utilisé avec une seule charge TTL, ou laissé ouvert.

2.2.3 Communication

La communication entre les circuits internes (microprocesseurs, registres a dé-
calage et étages de sortie) et externes, s'effectue par deux systémes de bus sé-
riels différents:
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SL-BUS (Serial Low Priority Bus)
- IBCLK 1
- IBCLK 2
~ IBDATA
-I1 s'agit ici d'un bus sériel & communication bit-asynchrone. Cet asynchronis-
me augmente la disponibilité du microprocesseur pour ses propres fonctions, vu
qu'il définit lui-méme le temps entre chaque bit.
—Les commandes et demandes du microprocesseur du mécanisme atteignent 1'inter-
face via le SL-BUS.
-Le SL-BUS est commutable sur toute intelligence (microprocesseur, ordinateur
personnel etc.).
-La transmission des données s'effectue selon les synchronisations et identifi-
fications suivantes:
Les bits de données sont envoyés par la ligne IBDATA et annoncés au ré-
cepteur par le changement du signal d'horloge (Clock). Le récepteur an-
nonce & son tour la réception du bit par un changement du signal d'hor-
Toge sur la deuxiéme ligne CLK, ce qui Tibére 1'émetteur. Si le récepteur
est occupé, aucun changement du signal d'horloge n'est effectué.

Bus I2C (INTER)

- I2CLK

- I2DATA

-11 s'agit 1a d'un bus sériel & communication rapide, interne a 1'appareil.

-Si son activité principale est d'assurer la communication entre les registres
4 décalage, i1 s'occupe également de celle des étages de sortie (affichage),
EEPROM et microprocesseurs. D'une fréquence d'horloge de 69.1 kHz, Tes flancs
positifs font saisir les données alors que les flancs négatifs les change.

2.2.4 Signal de sécurité

L'acceés de 1'extérieur a ce signal, garanti la sécurité d'exploitation du méca-
nisme. L'alimentaticn en bénéficie directement.

HK

“Lors d'une baisse au-dessous de 18 V de la tension (24 V), 1'alimentation
elle-méme envoie un signal de sécurité qui remet le mécanisme en position
STOP, définit le freinage et 1'arrét des moteurs.

—En cas de coupure totale de courant, 1'énergie nécessaire a cette fonction est
puisée dans un condensateur extérieur (22'000 F, 40 V).

-I1 s'agit d'un signal TTL, qui par la présence d'une tension de 20 V a 1'en-
clenchement de 1'appareil, débloque Te microprocesseur par un niveau haut
(high level). Au déclenchement, la diminution de tension passant en-dessous du
seuil de 18 V fait basculer le signal en niveau bas (low level). Une certaine
hystérésis est nécessaire pour ne pas activer ce processus lors du démarrage
des moteurs.
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3. DESCRIPTION

3.1 Circuit de commande des moteurs 1.210.320.00

Ce circuit est fixé avec trois entretoises, directement sous le mécanisme d'en—-
trainement.

Avec Tes circuits détecteurs de cassette et de fin de bande et le circuit du
clavier et d'affichage, ils forment avec Te mécanisme une unité en état de fonc-
tionner. Le connecteur P1 et celui assurant la ljaison avec les tétes magné-
tiques, représentent les interfaces externes.

Les interfaces internes de 1'unité se trouvent sur le circuit imprimé avec les
connecteurs suivants:

flexprint 20 pdles moteurs de bobinage

flexprint 10 pdles moteur du support des tétes

CIS 9 pdles circuit détecteur de fin de bande
CIS 7 pdles circuit du clavier et d'affichage
flexprint 10 p8les moteur du cabestan

CaCuCa G
o1 wN

Les commandes, le contdle et 1'asservissement de toutes les fonctions de 1'uni-
té sont gérées par deux microprocesseurs. L'un principal, s'occupe essentielle-
ment du support des tétes et des moteurs de bobinage, 1'autre subordonné, con-
trole le moteur de cabestan.

Les paragraphes suivants décrivent les groupes principaux du schéma général,

ainsi que les unités périphériques, avec indications des schémas correspon-
dants.

3.1.1. Interface externe (schéma 1/5, page 14)

-L'interface se compose d'un connecteur CIS de 17 pdles comportant 5 groupes
de signaux différents:

Alimentation : 24V et 5V avec leur masse respective, pour les moteurs et
la Togique.
Signal d'horloge : 62.5 kHz et 250 kHz, pour la synchronisation des signaux

TTL.

Bus SL : porteur des sighaux de commande et de demande (interface,
logique externe), avec trés faible priorité.

Bus 12C : porteur de données, interne et rapide, pour la communication
entre microprocesseurs, registres a décalage, EEPROM, etc.

Commande : signaux d'activation, de bloquage et d'état pour registres a

décalage, microprocesseurs et commandes des moteurs.
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point

point

point

point

poit

point

point

point

point

point

point

point

point.

1/2:

3/4:

24 V

-INPUT

-Alimentation 24 V

-Le réseau de filtrage L2, C8 et C9 forme un découplage

PGD
~INPUT
~POWER GROUND

250 kHz
-0UTPUT

: 62.5 kHz

~-OUTPUT

: STRI 1 (KEY)

-QUTPUT v

~STROBE INPUT 1 - Permet la commande du mécanisme par 1'activation
d'un registre a décalage externe, indépendamment du bus SL (voir
schéma page 26).

— KEY - Détrompeur mécanique standard.

8: HK Signal de sécurité

-INPUT
9: 5V

-INPUT

-Alimentation 5 V

-Le réseau de filtrage L3, C10 et C11 forme un découplage
10: GND

-INPUT

-Masse de 1'alimentation 5 V
11: IBLCK 1

-INPUT

-Ligne d'horloge 1, Serial Low Priority Bus
12: IBLCK 2

-OUTPUT

- -Ligne d'horloge 2, Serial Low Priority Bus

13: IBDATA

~INPUT / OUTPUT

-Ligne de données, Serial Low Priority Bus
14: I2CLK

~INPUT / OUTPUT .

~Ligne de données, Inter IC Bus
15: I2DATA

-INPUT / OUTPUT
-Ligne de données, Inter IC Bus
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point 16: STRO 1
-0UTPUT
~STROBE OUPUT permet 1'emploi d'un registre a décalage pour 1'acti-
vation des coupures son (Muting), d'effacement de pistes et de
commutation enregistrement/lecture de la té&te magnétique combinée.
-Le signal TTL est disponible pour une charge LSTTL et peut rester
ouvert.

point  17: MOD

-INPUT

-En recherche rapide, cette entrée peut étre utilisée pour indi-
quer au microprocesseur la présence (low), ou 1'absence (high) de
modulation. Un circuit de détection correspondant doit &tre monté
dans la partie audio.

-Des exemples de schémas sont donnés a la page 25.

-Si 1'entrée n'est pas utilisée, elle devra &tre chargée au plus

5 V par une résistance entre 10 et 100 kohms.

3.1.2 Commande des moteurs de bobinage (schémas 1/5, 2/5, pages 14/15)

Identique aux deux moteurs de bobinage, cette commande répond & deux exigences:
bruit mécanique minimum des moteurs (forme particuliére des signaux) et trés
haut rendement (dosage permanent de la puissance). Cet asservissement est entieé-
rement pris en charge par un microprocesseur.

A 1'aide de comparateurs, les signaux des générateurs a effet Hall convertis en
information numérique, sont utilisés d'une part comme référence de mouvement
par le microprocesseur et d'autre part pour la commande d'un circuit de commu-
tation numérique. Ce dernier commande les étages de sortie par un signal modulé
en largeur d'impulsions, en rapport avec les signaux des générateurs a effet
Hall.

3.1.3 Commande du moteur de positionnement (schéma 3/5, page 16)

Le positionnement du support des tétes magnétiques s'effectue directement par
un moteur sans collecteur, couplé & un engrenage. L'ensemble obéit a un as-
servissement composé d'éléments de réglage et du régulateur lui-méme.

Les éléments de réglage comprennent ce qui est nécessaire aux fonctions du mo-
teur. Ce sont les générateurs a effet Hall et les formateurs d'impulsions qui
transmettent la position angulaire dépendante du mouvement. Au travers d'une
logique HCMOS, ces impulsions commandent les étages de sortie IC29 (L293D) qui
alimentent les deux paires de bobinages, avec un courant maximum de 600 mA sous
24 V.

Le circuit intégré I1C26, représente le régulateur. Il regoit, via les convertis-
seurs sériel/paralléle IC22 et digital/analogique IC23, la valeur nominale de

la position du support de tétes, définie par le microprocesseur (schéma 1/5,
page 14). Les références relatives aux différentes positions, sont données au
microprocesseur par une mémoire électriquement effagable EEPROM, située sur le
circuit détecteur de cassette 1.210.340.00 (schéma, page 23).
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Ce dernier comporte également le transformateur différentiel et le démodulateur
synchrone, d'od provient la valeur réelle, transmise au régulateur sous Ta for-
me +P0S et -POS.

La sortie du régulateur est modulée en largeur d'impulsions par le signal trian-
gulaire, provenant de 1'oscillateur de référence (62.5 kHz) au travers du cir-
cuit intégrateur R128 et C65. Le réglage n'intervient que lorsque ce signal est
couplé aux impulsions des générateurs a effet Hall, dans Ta logique HCMOS.

3.1.4. Commande du moteur de cabestan (schémas 4/5, 5/5, pages 17, 18)

La régulation du moteur sans collecteur a courant continu se compose d'une
unité de puissance et d'une unité de commande avec son propre microprocesseur.

La référence de vitesse, tirée directement de la mémoire EEPROM, est envoyée au
microprocesseur pour &tre comparée au signal tachymétrique. La régulation s'ef-
fectue par le microprocesseur qui contrdle 1'alimentation des générateurs a
effet Hall. Une diode LED s'allume dés que 1'erreur de vitesse dépasse un cer-
tain seuil.

L'unité de puissance travaille directement sans régulation propre. Les signaux
des générateurs a effet Hall, modulés en largeur d'impulsions, commandent di-
rectement les étages de sortie qui alimentent les bobinages. La contre-réaction
par filtre passif sert uniquement de correction d'écart de réglage (offset) et
de églissement (drift).
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3.2 Clavier et affichage 1.210.350.00 (schéma page 21)

Le circuit du clavier et de 1'affichage comporte principalement huit touches de
fonction, un affichage LED & trois positions et un interrupteur DIL & huit pd-
les. Une interface (J1 CIS 7 pdles) permet la liaison au circuit de commande
des moteurs 1.210.320.00 (J5 CIS 7 pdles). La communication avec le micro-
processeur du mécanisme s'effectue par le bus I2C (schéma 1/5, page 14).

L"interrupteur DIL donne accés aux fonctions de service. Aprés déblocage (KEY
1), les paramétres correspondants sont transmis au microprocesseur au travers
d'un convertisseur paralléle/sériel. Par la synchronisation sérielle (I2CLK) de
1'1C2, ces paramétres sont transmis simultanément au bus et a 1'affichage
(IC3). Ce dernier est 1ibéré du microprocesseur par DISSTR.

3.3 Détecteur de fin de bande 1.210.330.00 (schéma page 22)

Ce circuit a pour but de rendre le détecteur insensible a la lumiére ambiante.
L'effet est obtenu par découplage du signal continu (lumiére constante) et démo-
dulation synchrone de la source lumineuse pulsée. Converti en information numé-
rique, le signal est ensuite traité par le microprocesseur.

3.4 Détecteur de cassette 1.210.340.00 (schéma page 23)

Le circuit détecteur de cassette est sur la ch®assis, directement derriére le
compartiment & cassette.

I1 trajte le signal concernant 1'information de position du support des tétes.
Issu du secondaire du transformateur différentiel, ce signal est redressé en
synchronisme avec le signal primaire. Aprés filtrage, la tension de sortie,
valeur réelle, est ensuite envoyée au régulateur (schéma 3/5, page 16).

Les contacts du code des cassettes et du blocage d'enregistrement se trouvent
également sur ce circuit. Aprés un convertisseur paralléle/sériel, les signaux
des différents états sont ensuite envoyés au microprocesseur par le bus I2C.

Le bus I2C assure aussi la communication entre 1'EEPROM et le microprocesseur.
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On trouve sur le circuit imprimé les commutateurs et interfaces suivants:

S1 blocage d'enregistrement, canal 1

(S 2) IEC IV, n'est pas monté

S3 Ter commutateur de présence de cassette
(S 4) IEC II, n'est pas monté

S5 blocage d'enregistrement, canal 2

P 1 CIS 2 pdles 2me commutateur de présence de cassette (compartment
a cassette), en série avec S3

2 CIS 5 pdles sélecteur de canaux pour 1'enregistrement (voir
schéma 23)

3 CIS 9 pdles au circuit de commande des moteurs (1.210.320.00)

4 CIS 5 pdles au circuit détecteur de fin de bande (1.210.330.00)

5 CIS 4 pdles du transformateur différentiel

"0 U o
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Inde PoseNre Teil Nre Wert (Menge) Bezeichnung Hersteller Inde

oo 59052102 ln 25%s 630V 4 PP oo

oo 590645224 220 n 5%y 63V 4 PETP 00

00 590542682 6+8 n 2¢5%s 63V 4 PP 0o

oo 590640332 3+3 n 10%s 63V 4 PETP oo

0o 592248109 1 u -20%s 63V 4 EL oo

0o 59+06.0223 22 n 10%s 63V 4 PETP

0o 5942246220 22 u -20%s 35V 4 EL 00

ao 59.99.0205 68 n -20%y 63V 4 KER oo

0o 5942246471 470 u 20%y 40V o EL 0o

00 5942244102 1000 u -20%y 16V .y EL [o]e]

00 59.99.0205 68 n -20%s 63V o KER 00

00 59.228109 lu ~20%s 63V 5 EL

oo 59+22+4101 100 u -20%y 16V s EL 0o

00 5942246100 10 u -20%s 35V 4 EL oo

oo 59.06.0333 33 n 10%y 63V o PETP

00 5963442220 22 p 5%y N150 » KER 00

[o]s] 5963442220 22 p 5%y N150 » KER 00
° 00 5942248229 22 u -20%s 50V ¢ EL oo

0o 592246100 10 u -20%s 35V 4 EL [+[]

oo 5942248109 lu -20%s 63V 4 EL 00

oo 59.06.0102 1n 10%y 63V 4 PETP 0o

oo 590600472 49T n 10%y 63V 4 PETP 0o

00 59¢06.0472 497 n 10%s 63V » PETP oo

oo 5940640682 698 n 10%y 63V 4 PETP co

oo 59¢32.2681 680 p 10%y D2500y KER 00

oo 59.0640332 33 n 10%s 63V , PETP 00

o0 59.06.0472 497 n 10%s 63V o PETP 00

oo 590640472 497 n 10%y 63V 4 PETP 02

0o 59+06+0682 6+8 n 10%, 63V , PETP 02

[¢]) 59+32.2681 680 p 10%s D2500+ KER

00 5940640332 343 n 10%y 63V 4 PETP oo

0o 59.0640472 49T n 10%y 63V o PETP o1

Q0 590640472 497 n 10%s 63V 4 PETP 0o

oo 59.06.0682 648 n 10%y 63V 4 PETP a0

00 59322681 680 p 10%y D2500s KER

oo 590640332 343 n 10%y 63V , PETP

00 59.0640104 100 n 10%» 63V 4 PETP

00 5940640104 100 n 10%y 63V , PETP

oo 59.06+0104 100 n 10%y 63V , PETP

0o 59.06.0104 100 n 10%y 63V 4 PETP

oo 590640104 100 n 10%s 63V » PETP

00 5940640104 100 n 10%y 63V 4 PETP

00 590640104 100 n 10%y 63V , PETP

oo 59.06.0104 100 n 10%s 63V , PETP

00 5940640473 47 n 10%y 63V 4 PETP

00 59.06.0473 47 n 10%s 63V 4 PETP

00 5940640102 1n 10%y 63V 4 PETP

oo 590640473 47 n 10%y 63V 4 PETP

oo 59.0640473 47 n 10%y 63V » PETP

Inde PoseNre Teil Nre Wert (Menge) Bezeichnung Hersteller

oo 593442220 22 p 5%s N150 s KER

oo 5963442220 22 p 5%+ N150 » KER

oo 59.06.0103 10 n 10%y 63V » PETP

00 5942246220 22 u -20%s 35V s EL

oo 59.06+0105 1 u 10%y 63V » PETP

) 5943444101 100 p 5% N750 s KER

oo 5940640474 470 n 10%s 63V 4 PETP

oo 59.0640104 100 n 10%s 63V » PETP

0o 5940640104 100 n 10%» 63V o PETP

oo 59060104 100 n 10%y 63V 4 PETP

oo 59+0640104 100 n 10%s 63V 4 PETP

00 590640224 220 n 10%y 63V » PETP

oo 590640102 1n 10Xy 63V 4 PETP

00 590640102 1 n 10%s 63V 5 PETP

oo 5943402220 22 p 5%s N150 » KER

oo 59+34.2220 22 p 5%s N150 s KER

00 59.22.8109 1L u -20%s 63V o EL

00 5940640104 100 n 10%y 63V 4 PETP

0o 59¢34¢4331 330 p 5%y 50V » KER

00 593444101 100 p 5% NT750 » KER

o1 5900640224 220 n 10%y 63V , PETP

a0 50.04.0125 1IN 4448

oo 500402129 RT DIFF CQV 11-7,

0o 50.04.2129 RT DIFF CQVv 11-7,

oo 50.04.2129 RT DIFF caQv 11-7,

oo 50.07.0526 4526 BPC MC1l4 526 BCP 4A

0o 102104320431 CAPSTAN CONTROLLER

oo 50e17e 1645 74 HC 645 T4 HC 245 1A

00 57.80.0503 9+7%50 K 2%y R/R2 4 DIL16

oo 50.05.0286 LM 358 N LM 358 P ,OPAMP

oo 50.05.0283 LM 393 N LM 393 DP,

0o 50.05.0199 LM 324 N MC 3403 Py LIN

oo 506110104 LM 339 AN 339 A.UA 339 ,A

0o 50e13.0114 L 293 © DRIVER

00 50.11.0104 LM 339 AN 339 A UA 339 ,A

oo 50.17.1086 T4 HC 86 74 HC 86 o9 A

(o] 50.07.0066 4066 BPC MC14066 BCP, A

0o 50.05.0283 LM 393 N LM 393 DP,

0o 50.07.0066 4066 BPC MC14066 BCPy *A

oo 50405.0283 LM 393 N LM 393 DPy

00 506171139 74 HC 139 74 HC 139 v *A

0o 5061741139 74 HC 139 T4 HC 139 «» A

oo 50.13.0114 L 293 0

00 50e13.0114 L 293 0

oo 12106320432 TAPE DECK CONTROLLER

oo 50.07.0018 4094 B8P MC 14094 BCPy HEF 4094BPyA

0o 50.07.0018 4094 BP MC 14094 BCPy HEF 4094BP A

oo 57+80.0503 9+7%50 K 2%y R/R2 y DIL16

0o 5061744060 T4HC 4060 T4 HC 4060 oy A

0o 50405.0283 LM 393 N LM 393 DPy

00 ICess26 50.05.0286 LM 358 N LM 358 P +0PAMP

Teil Nre Wert (Menge) Bezeichnung Hersteller
501741086 74 HC 86 74 HC 86 o9 ' A
50617.1086 T4 HC 86 T4 HC 86 oy 1A
5041340114 L 293 0
50405.0283 LM 393 N LM 393 DP,
50e11.0122 TL 7705 TL 7705 ACP,
54410.3020 LEISTE 20 POLeSTEHesPRINT
5441043010 LEISTE 10 POLeSTEHesPRINT
5440140212 LEISTE 9 POL CIS PARLEL
544010244 LEISTE 7 POL CIS PARLEL
54.10.3010 LEISTE 10 POL.STEH«sPRINT
624030015 72 uH T2u ¢ 2 Ay FILTER
62401.0115 BREITBANDDROSSEL
le2104320.11 1 PCS MOTOR DRIVER PCB
160104040622 3 PCS NIETMUTTER M 3 % 3.5
12100320401 4 PCS KUEHLKOERPERHALTER
e4 12104320402 1 PCS KUEHLKOERPER
5 2441641025 4 PCS SICHeSCHEIBE D 27/ 5 %065
2102640280 4 PCS Z - SCHRe KS 9 ZN 9 M2.5 * 8
12100320404 1 PCS ABSCHIRMBLECH
2441641030 3 PCS SICHeSCHEIBE D 3.2/ 5.5%445
2142640353 3 PCS Z - SCHRe KSy ZIN ¢+ M 3 % 5
644010108 8 MM SCHALTDRAHT SN D 048
64.01.0108 8 MM SCHALTDRAHT SN D 048
35.03.0109 1 PCS BEFESTIGUNGSRIEMEN 25 % 92
14210.320.03 1 PCS NRe ETIKETTE 5x20
43.01.0108 1 PCS ESE-WARNSCHILD
544010284 GEHAUSE 17 POL CIS
54¢01.0020 STIFT e63%.63y H=5.8/3+4
544010020 STIFT 063%e639 H=5e8/3e4
54.01.0020 STIFT 063%463y H=5.8/3.4
50603.0436 BC 237 B «eCy BC 547 B
50.10.0108 LM 317 L2
50403.0515 BC 307 BC 557 B +PNP
50.03.0436 BC 237 B eeCy BC 547 By
5Telle4332 3.3 k 2%y 0207 4 MF
5Telle4224 220 k 2%y 0207 4 MF
5T7elle4332 3.3 k 2%y 0207 » MF
5Telle4824 820 k 2%y 0207 4 MF
57e1lle4222 2.2 k 2%s 0207 o MF
5T7Te11e4123 12k 2%y 0207 + MF
57elle4l04 100 k 2%s 0207 o+ MF
5Telle4l2l 120 2%y 0207 » MF
5Telle44T3 47 k 2%s 0207 + MF
5Tellet47l 470 2%y 0207 o+ MF
57114390 39 2%y 0207 4+ MF
57e1le4109 1.0 2%y 0207 4+ MF
5T7elle4331 330 2%y 0207 +» MF
5Telle4109 1.0 2%y 0207 » MF

Teil Nre

Wert (Menge)

Bezeichnung

Hersteller

57e114105
5T7elle4l53
57¢11e4220

o

0
57elle4272
5Telle4272
5Telle4683
5Telle4394
5Telle4394
57e11e4683
57e11e4332
57elle4l22
5T7elle4184
57elle4123
5Telle4272
57elle4332
5Telle4272
5Telle4272
57e1le4683
57e114394
5Telle4394
57e1104683
5T7elle4332
5Telle4l22
57elle4184
5Telle4l23
5Telle4272
5Telle4332
57elle4272
5Telle4272
57¢114683
57«114394
5Telle4394
5T7elle4683
57el114332
5Telle4l22
5Telle4l84
57ella4l23
57e11e4272
57elle4332
57¢114390
570114563
57«11.4822
57elle4l23
57e11le4102
S5Telle4473
5T7e11e4183
57elle4102
57elle4473
5T7elle4l83
57e1144102
5Telle44T3
57elle4183

1

15
22
NOT
NOT
2.7
2e7
68
390
390
68
3.3
le2
180
12
2.7
3.3
2.7
267
68
390

M
k

USED
USED

X R R AR R R R R R R R R R R AR R AR AR RN XN XA RRRRRX X

AR RRRATXRX XX

2%y 0207 » MF
2%y 0207 » MF
2%s 0207 4 MF

2%y 0207 » MF
2%y 0207 ¢ MF
2%y 0207 ¢ MF
2%y 0207 9 MF
2%y 0207 ¢ MF
2%y 0207 ¢ MF
2%y 0207 ¢ MF
2%y 0207 » MF
2%y 0207 o MF
2%y 0207 4 MF
2%y 0207 4 MF
2%y 0207 ¢ MF
2%y 0207 4 MF
2%y 0207 4 MF
2%y 0207 » MF
2%y 0207 ¢ MF
2%y 0207 » MF
2%y 0207 4 MF
2%y 0207 » MF
2%y 0207 ¢ MF
2%9 0207 9 MF
2%y 0207 4 MF
2%y 0207 4 MF
2%y 0207 4+ MF
2%y 0207 4 MF
2%y 0207 o MF
2%y 0207 o MF
2%y 0207 ¢ MF
2%y 0207 » MF
2%y 0207 » MF
2%y 0207 4 MF
2%, 0207 » MF
2%y 0207 4 MF
2%s 0207 o MF
2%y 0207 9 MF
2%y 0207 4 MF
2%y 0207 4 MF
2%y 0207 ¢ MF
2%y 0207 4+ MF
2%y 0207 4 MF
2%y 0207 9 MF
2%y 0207 ¢ MF
2%y 0207 » MF
2%y 0207 ¢ MF
2%y 0207 4 MF
2%y 0207 » MF
2%y 0207 » MF
2%y 0207 5 MF
2%y 0207 o+ MF

Inde

Inde

00

oo
[o]e]
ao

(o1)
(o02)

PoseNre

Teil Nre

Wert(Menge)

Bezeichnung

Hersteller

Reoe100
Resel0l
Reeel02
Reeel03
ReselO4
Ressl05
Resel06
Reesl07
Reeel08

Reeel24

PoseNre

57elle4102
57e114473
57elle4183
57e11e3104
57e11e3104
574113104
57+113104
57e113104
57e11.4332
57el1le4332
57«11e4123
57e113104
574113104
57e113104
57e11e3104
5Telle3104
5Telle4332
57elle4332
57+113104
57+11e3104
57e11e3104
57«113104
57«11e3104
57«113104
57«11+3204
5T7«11.3204
57¢11e3204
574113204
57+113204
57e113204
57¢113204
57«113204
57a113204
57e113204
5T7elle4121
571144105
57elle4222
57e1l4393
5T7elle4222
57e11e4183
57elle4152
5Telle4473
5Telle4332
57e11e4183
57e11e4332
5Telle4473
5Telle4l52
57e1le4133
57elle4221
57e11e4105
5TelletaT4
STelle44T4
5Telle4472
5Telle4472

Teil Nre

1.0
47
18
100
100
100
100
100
3.3
363
12
100
100
100
100
100
3.3
3.3
100
100
100
100
100
100
200
200
200
200
200
200
200
200
200
200
120
1
262
39
2e2
18
1e5
47
3.3
18
3.3
47
1.5
18
220
1

R R X AR R R R R R R R AR AR AR AR AR XN AR AR R NRRRR X

FERXRXRAXRXTETRR X

470
470
4o
4ol

*xx X

Wert (Menge)

2%y 0207 » MF
2%y 0207 » MF
2%y 0207 4 MF
1%, 0207 4 MF
1%y 0207 4 MF
1%y 0207 o+ MF
1%y 0207 o MF
1%y 0207 5 MF
2%y 0207 4 MF
2%, 0207 4 MF
2%y 0207 4 MF
1%, 0207 » MF
1%y 0207 + MF
1%y 0207 4 MF
1%y 0207 o MF
1%y 0207 » MF
2%y 0207 o MF
2%y 0207 o MF
1%, 0207 o MF
1%, 0207 » MF
1%y 0207 o+ MF
1% 0207 » MF
1%, 0207 » MF
1%, 0207 4 MF
1%y 0207 + MF
1%y 0207 4 MF
1%, 0207 + MF
1%y 0207 » MF
1%, 0207 » MF
1%y 0207 + MF
1%y 0207 4 MF
1%y 0207 4 MF
1%, 0207 4 MF
1%y 0207 o+ MF
2%y 0207 ¢+ MF
2%y 0207 o MF
2%y 0207 4 MF
2%s 0207 o MF
2%, 0207 4 MF
2%y 0207 o MF
2%, 0207 » MF
2%y 0207 » MF
2%, 0207 » MF
2%y 0207 o+ MF
2%y 0207 4 MF
2%y 0207 4 MF
2%y 0207 4 MF
2%y 0207 4 MF
2%, 0207 4 MF
2%y 0207 o+ MF
2%, 0207 4 MF
2%y 0207 » MF
2%y 0207 4 MF
2%y 0207 + MF

Bezeichnung

Hersteller

Reeel35
RAceosl

RZeseal

5408486 serie adjust
4405487 serie adjust

—

57e11e4104
57elle4l54
57114103
57e1le4822
57elle4472
57e114105
57elle4222
5741164103
57elle4222
5Tellet47l
57e1le4471

0
57.8844332
210320493
89010551

894010551
894010550

100
150
10
Be2
4o
1
242
10
22
470
470

FXXITXXTXE X

NOT USED

8 *343k

6 MHz
6 MHz
4 MHz

2%y 0207 o MF
2%y 0207 + MF
2%y 0207 4 MF
2%y 0207 o+ MF
2%y 0207 o+ MF
2%y 0207 ¢ MF
2%y 0207 9 MF
2%y 0207 » MF
2%9 0207 ¢ MF
2%y 0207 4 MF
2%y 0207 4 MF

5%s SINGLE LINE

LL MOTOR DRIVER

64000 MHZ, TD
64000 MHZy TD
44000 MHZs HC

BOARD

18
18
18 U




STUDER REVOX ES8 OEM 21

KEY AND DISPLAY BOARD 1.210.350.00

+5V
§4 = Dil Switch * SV +5V

24
100k
S1.1 16 11
8 &) 7] D
\'051 6 e ps IC4 74 Ls 368 Pnts?
35y ST 61 cplto
15 51.7 d| |
b 7 368
%518 Sz ica o 74 LS
\4%}51.(1 Zin 4021 94
51. 5v 7
“ 3 5 + _T_ | c +5V
10 S1.2 e 9 .L | [21.6
‘0?1 - PLE— cYy 2 c1 ‘
43~3 7 Uoz eno a7 68n 68 |00 GND
v m ?
%52 sV BERE J1
00 K|
11
: t g L
| Rese Hoo ™ bs |2 =L * C T2CLK
Eject 6l | 1 1 | J1.2
| Rew 5l {2 pLI2 } ¢ KEYI
| . 1.
AVWind 4l |13 ‘ I
| AcCue Blly Ic2 ‘ !
| 4021 s LS 368
| Stop Ky 15 I |
—LJ— 3 13 . L
Record | sl |g &7 Liiicq * r, I?.’D3ATA1
Epg_M_ Pla\/ .ffV . 31 Ii\d- PoseNre Teil Nreo b'if:t(nenge) Bezeichnung Hersteller
GND ‘ 00 Ceeesel 59.25.4101 100 uF  -10%» 25V s EL
1 11 00 Cassee2  59.99.0205 68 nF  -20%, 63V s KER
- Connee 3 59.06. .01 u ' ,
EP4--—- EP8 ~ Keys S8 il 3isaes Teanr  -zow eav . Kkem
| 32 T < Kc} 01 DLeessl 5040402141 RT i SPR 3431, XC 209R
P J1. 01 Dleeee2  50.04.2143 GN i SPG 3431, XC 2096
| 160 —|—6 [1¢ 00 ICeeeel  50.07.1021 4021  MC 14021BPC,HEF 4021 BP sA
| q 05C oND Vee Data |5 | 00 ICeeee2  50.0701021 4021  MC 14021BPCsHEF 4021 BP +A
| L 00 ICesss3  50.07.0010  MC14499
. MC 14499 +A T SEGM.DISPLAY DRIVER
8 f/! HC 14499 Clock |13 L 01 ICeese4 5040640368  T4LS368 SN 74 LSG368 AN'A--APCV
lg IC 3 En |12 —< DISSTR 00 Jeseesl 542010244 7 POL CIS
-‘ 5 16 4?_ 4 CZ b3 aq 1 4.4 00 MEeeoel 73.01.0128 7- SEGM.ANZEIGE LED RT 7.6 MM
00 MEeeee2  73.01.01 - SEGM. oM
e g thes ok | s hare R1-R7 > 1005 00 ME-sii3  73.01-0128 77 SEGM.ANFEIGE LED RT 7.6 M
I‘—(I 00 MPeoeeel 1.210.350.11 L PCS KEY AND DISPLAY PCB
00 MPeces2 12104350401 L PCS  TASTENFUEHRUNG
00 MPeeee3 1210.350.03 1 PCS TASTENSCHILD
° 00 MPeeceed 1.210.350.04 4 PCS  SCHALTMATTE
. 00 MPesee5 12104350406 4 PCS NIETBOLZEN
| 00 MPaeesb 204237354 6 PCS LIN-FORMSCHR. ZNsKSsD3 & 6
4’ ‘ 00 MPaaead 31.99.0114 1 PCS SCHUTZPUFFERy GRAUsy D llel * 5
4—,’ ,? | 00 MPeeeo8 6440140108 8 MM SCHALTDRAHT SN D 048
| P . -
ot o1 llelslaislap o schens o rn
R RY — 00 50.03.0340 BC 337-25
0% 120 l ' ' l 00 57.11.4101 100 E 2%, 0207 4 MF
g 108 | ' 33 panhe o B
00 57.11.4101 0 %, '
% s U les U [res % gaime 0 e
] 57« . v L]
DL a0 STM1le01 100 £ 2%y 0207 4 MF
R 1 6| 71 6 o0 SLLAIE 10 £ 2x oso7 4 mr
‘ . 00 55.01.0168 8 % A DIL.SWITCH 8 & ON
a Q@3> 237-25 ME1 -+ ME3 = HDSP #3023 %0 S7i80.4104 100 k 34, SINGLE LINE
a2 | @3 .
© o185 ¢ (@ 12050 #bctiy (O . . o .. O ..
l I l Eg83 paGE 1 ofF 1
STUDER | KEY AND DISPLAY BOARD [sc] 1.210.350.00




STUDER REVOX

E88

OEM

TAPE END SENSOR BOARD 1.210.330.00

Key

+ SV

R9
10 k

3/ 4066

t5V

R1
6k 8

»
125 kHz }b""i
|

rSV b

GND 3

, Cu4
= 10m/16V

AT
>
| I S |

i

IC 2

4066 Pin 14
PN 7

wip
O+
Zu
J<

R 8
1k

e 4066

g e

c3
‘lﬁn
I

2
R6 1 RA4
1k 10k

|
*5Y
DL1

ESBA 3901 /I"

@ 291098

D) 771045 46y | . .

(@)

.. O _..

E-%&

PAGE 7 OF 7

STUDER

TAPE-END-SENSOR-BOARD

[sc]1.210.330 00

GLUED WITH
LOCTITE 460
(99.01.0575)

1.210.410.00

{ N}

. CATHODE
SOLDERED

s 24
; ¥
o [T
- IC1 g
RS :
& !
Lo R b
=4 by
= b

R3

2 LMDEY @-

o
-
-

Bezeichnung

Inde POSeNre Teil Nre Wert (Menge) Hersteller

Cescsel 590640104 0.1 U 10Xy 63V » PETP
Coecoee2 5940600472 4700 P 10%y 63V o PETP
Cecooe 5940640473 <047 U 10Xy 63V » PETP
Coceset 592504100 10 U -10%y 25V ¢ EL
OlLessel 50.04.2301 RT i E/SBR 3401
ICeeael 50.05.0286 LM 358 N LM 358 P ,OPAMP
ICeeee2 50407.0066 4066 BPC MC14066 BCPy A
Jessasl 544010246 LEISTE S5 POL CIS DURCHS
Lessssl 620203682 6.8 M 10%y RADes RM 5
MPeceel 14210.330.11 1 PCS TAPE END SENSOR PCB
MPeaseo2 64.01.0108 8 MM SCHALTDRAHT SN D 0,8
Peseceel 54.01.0020 STIFT «63%.639 H=5.8/3.4
Pecese2 54401.0020 STIFT - «63%¢63y H=548/34
Qeeecsel 5040340515 BC 307 BC 557 B +PNP
Qecoee? 5040340515 BC 307 BC 557 B 4PNP

57e11e4682 6.8 K 2%y 0207 4 MF

57e1le4103 10 K 2%y 0207 4 MF

57elle4151 150 2%e 0207 o+ MF

57elle4274 270 K 2%¢ 0207 ¢ MF

57e11e4101 100 2%y 0207 » MF

57e1144102 1 K 2%s 0207 o MF

57elle4473 47 K 2%y 0207 ¢ MF

57elle4102 1.0 K 2%y 0207 4 MF

57«1104103 10 K 2%y 0207 + MF

5840245103 10 K 20%y o1 W ¢ PCSCH




STUDER REVOX

E88 OEM

23

CASSETTE SENSOR BOARD 1.210.340.00

270

+5V
16 P43
N 9 Voo b
Sensen (0> Pt Po .__st—tizgls ik
[P35
P1
[ 15
13 14 3 -
Izoata!P-&;t“,M—‘ 8 oy P pRec. sel
l | 2 HHC368 war 53 e sel
10 9. 10 s
T2Clk |;+‘L(H> IC3 cP P4
’ | ’ PS
| 5V
‘ i Pé
) oy P GND >
| | GND_DS
| T -
t 8 ’?1
| ic1 “ P41
EPROM » >-O
| t 4 EEPR 3 L c1 T—Cass
| ‘ 6n8
P12
‘ | 2 - 2
| | T3 74HC36S Fin 7625V Pmraons| + OO
| IC 4 4066 Pin 142 +50 Pin}2 GND| |
| - |
L
+5V ‘ 0—+-—|| +5V
| ;P«Sl
GND o amml GND
:P#,'ZI
125 kHz o 125KkHz
P4
Divsen 02
A
Key L c5 hs3l
I I I
< g B
|]5.‘| Divsen 01
| |D|vscnI4
< o
5
|1
o | F
tPOS | | 5
||
||
|1 2
| C
P3y o< o
-POS L_ — DivsenI2
0) 301285 ) O .. O .. O .. O ..
' , | EES PAGE 1 OF 1
STUDER | CASSETTE-SENSOR-BOARD [sc][1.210.340. 00

] |
U

12345 12

P2

G
L o i W]

MP;

C3,

¥ %,
1! <
J5 [
[
: R3
1
Y @ [P
|
Inde PoseNre Teil Nra Wert (Menge) Bezeichnung Hersteller
00 59.06.0682 6800 P 10%y 63V » PETP
00 59.0640472 4.7 n 10%s 63V 4 PETP
(<] 5942246220 22 u -20%y 35V o EL
00 59.06.0104 0.1 u 10%y 63V 4 PETP
00 59.06.0682 6.8 n 10%y 63V o PETP
0L ICeseel 142104344420 1 PCS  EBB-LAUFWERKPARAMETER
00 ICeese2 5040741021 4021 MC 14021BPCoHEF 4021 BP A
0l ICesse3 50.06.0368  74LS368 ees T4 LS 368 o vA
00 ICesesd 50.07.0066 4066 4066 BPC MC14066 BCPy oA POSITION AUF
00 JeeeesS 5440140454 GEHAUSE 4 POL AMP MODU LL |Farbe| P3 P4 J5 |Print
00 MPeeesl 14210.340.12 1 PCS  CASSETTE SENSOR PCB ] rt 9 ]
Ol MPeses2 1.2104340.01 1 PCS  NR. ETIKETTE 5x20
0l MPeese .01.0108 [ ESE-WARNSCHILD
3 43.01 1 PCS E NSC 2 sw 8 2
co 5440140264 GEHAUSE 5 POL CIS 7
00 54401.0232 GEHAUSE 9 POL CIS 3 ws 4
00 54411.0125  STIFT «63%.63 WINKELy AU
00 5441140125  STIFT «63%.63 WINKEL, AU 4 br 6 5
00 5441140125  STIFT «63%.63 WINKELy AU
00 54411.0125  STIFT +63%.63 WINKEL» AU 5 bl 5 6
00 5441140125  STIFT «63%463 WINKELy AU
00 5441140125  STIFT +63%.63 WINKEL, AU 6 gr 4 8
oo 54411.0125  STIFT «63%.63 WINKELy AU
7 or 3 7
0o 50.03.0515  BC 307 BC 557 B 4PNP
00 50403.0436 BC 237 B «eCys BC 547 By 8 vi 2 3
00 5741144102 1.0 k 2%y 0207 o+ MF
00 57.11.4223 22k 2%y 0207 4 MF 9 ws 3 10
0 elle MF
0 57e1144220 22 E 2%, 0207 o 10 't 5 9
00 55.12.0008  SCHIEBE 1%Uy PRINT . 1
oo 55.12.0008  SCHIEBE 1%U, PRINT 1 vi 1"
00 55.12.0008  SCHIEBE 15Uy PRINT 12 2 12
SwW
00 Weeoes 1 1.210.340.93 LL CASSETTE SENSOR BOARD b 1 3
9
co 53.03.0166 XIC DIL 8-POL 13 ‘t
gb 2 14
0o 57.88.4104 100 k 5% SINGLE LINE
br 3 15
1a |
r
(01) 27.04.87 SERIE ADJUST b 4 16
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E88 OEM

STUDER REVOX

POWER REGULATION 1.210.300.00
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STUDER REVOX

MODULATION DETECTOR 1.210.300.00
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STUDER REVOX ES8 OEM

PARALLEL INPUT/OUTPUT
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STUDER REVOX

Manufacturer

Willi Studer AG

CH-8105 Regensdorf/Switzerland
Althardstrasse 30

Studer Revox GmbH
D-7827 Loffingen/Germany
Talstrasse 7

Worldwide Distribution

Revox Ela AG

CH-8105 Regensdorf/Switzerland
Althardstrasse 146
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