HD 614042 SD 37

Uklad scalony duzej skali integracji HD 614042 37 jest procesorem MECHA -
CON zastosowanym w magnetowidach HITACHI VT 135 E i VT 135 E/VDP*
oraz pochodnych. Steruje ukladem servo M54898 AL a przez uklady NJM
2901 N i M 5464 gl. silnikami ladowania kasety i tasSmy. Taktowany jest zega -
rem o czestotliwosci 4 MHz, zasilany jest napigciem 5 V.

Struktura wyposazona zostala w program realizujacy bogatsze 1 zdecydc -
wanie inaczej rozmieszczone (na wyprowadzeniach) funkcje.

Poréwnujac rysunki 57. 1 63. zauwazy Czytelnik (podobnie jak przy porédw -
naniu rysunkow 55. i 56.) stale jedynie miejsca podlaczenia:
¢ :zasilania,
€ rezonatora kwarcowego,
€ miejsca zerowania procesora.

Pozamieniane zostaly nawet wejécia z wyjsciami (przvkladowo- wyprow.
dzenia 3, 14-16 itd).

Tutaj dopiero mozna oczekiwac niezlego galimatiasu przy wymianie proce
sora z niezbyt dokladnie odczytanym oznaczeniem.

Uklad scalony HD 614042 SD37 jest ostatnim z prezentowanych, w ninie -
szej publikacji, procesorow MECHACON 1SYSCON. Wszystkie one powstals
i zostaly zaprojektowane w pracowniach konstruktorow Dalekiego Wscho -
du. Taki a nie inny dobér rozwigzan wynika z pragnienia autora przedstawi: -
nia rozwigzan niekoniecznie najnowszych i najciekawszych, lecz najczeécie|
spotykanych na rynku krajowym, a zatem w praktyce serwisowej. Wydae
si¢, ze podstawowg przyczyna sprawcza jest niestety dos¢ niska cena pr.v
dostatecznej co najmniej jakosci.

Na pierwszy rzut oka mogloby sie wydawac, ze pokazane procesory ri-
czym sie specjalnym nie r6znig - oprocz konkretnego rozmieszczenia wejs:
1 wyjs¢ poszczegolnych informacji.



Prawda jest jednak taka, ze w okreslonej klasie magnctowidow i odtwarza-
¢zy mozna spotkac jeszcze ponad 100 mutacji procesorow z podobnymi wy-
prowadzeniami, wsrdd ktérych zmieniajg sie tyko konkretne kombinacje
ukiadow nastgpujacych wyprowadzen (oprécz wspomnianych na sasiedniej
stronie):
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wejs¢ informacii z czujnikdw i przelacznika funkcyjnego mechanizmu,
wejs¢ informaciji z zewnetrznych gniazd i przelacznikow (takze klawia-
tury w odtwarzaczach),

wejsc 1 wyjsc informacji do i z toru sygnalowego,

wejs¢ 1 wyjs¢ informacji w transmisji z i do timera,

wyjs¢ informacji w transmisji do ukladu servo,

wyjsc¢ informacji niezbednych do sterowania obrotami capstana,

wyjsc informacji niezbednych do sterowania obrotami silnikow tadowa-
nia,

wyjs¢ informacji z i do zasilacza,

wyjsc sygnalow do wyswietlacza.

Niemniej rozdzial niniejszy powinien spelni¢ zadanie, postawione w jego
tytule i zapewni¢ przeglad najczesciej spotykanych rozwigzan ukladowych
w obszarze procesorow system control. Pelne jednak wykorzystanie konkret-
nych wiadomosci mozliwe bedzie jedynie w polgczeniu, co najmniej, z ana-
liza odpowiedniego schematu ideowego.



&

W0
™R —
IOED
MECHANDM
B MECHANDM
WECANDM
DO
YDED NECHARIN
- SRV
SR
MEANZM
0——5v RESET
+
- NECRANDM
1
MECNH B
KAMERA
TUNR MECHANZM
T
T

Rys. 63 Wyprowadzenia ukfadu scalonego HD 014042 SD 37



Tab. 11. Opis wyprowadzen ukladu scaloneso HD 614042 SD 37

Lp.| Oznaczenie 1 Opis
1 A.DUB ' nie podlaczone
wyjscie impulséw do ukladu servo N
2 SEARCH umozliwiajacych synchronizacje silnika capstan
motor podczas realizacji funkcji trikowych
. AR
. wyjscie informacji do ukladu servo o zatrzymaniu
3 PAUSE obrotéw capstana
p PLAY wyjscie informacji do ukiadu servo o odtwarzaniu
aktywny paziom wysakd
5 REC wyjscie informacji do ukiadu servo 0 nagrywaniu
aktywny poziom wysoki
wyjscie informacji do zasilacza o przejsciu
6 POWER magnetowidu w stan gotowosci
CONTROL . : o . .y
poziom wysoki powoduje pojawienie si¢ wszystkich napied
na wyijsciach zasilacza
TAPE/ |
- | CASSETTE
LOAD |
MOTOR 1
TAPE/ wyjécia informacji do ukladu M 5464 qL
8 CALSOSE{)TE sterujacych funkcjami silnik6w tadowania kasety
i tasm
MOTOR2 | =
TAPE/
9 CASSETTE
LOAD
MOTOR 3
10 CAPST. 1 .
- | wyjécia informacji do ukladéw servo sterujacych
1 CAPST.2 | obrotami capstana
12 CAPST. 3 -
13 REVERSE wyjécie informacji do uktadu pomocniczych servo

sterujacej kierunkami obrotow capstana




Oznaczenie Opis
wejscie mformaqx z czujnika konfca tasmy
FWD END
poziom wysoki pojawia si¢ przy braku kasety, po zakonczen:u
odtwarzania lub przew uama do przodu
we]sc1e 1nf0rmac11 z czujnika poczatku taSmy
REW END
poziom wysokl pojawia si¢ przy braku kasety lub po
zakonuemu przew 1]ama do tyltu
wejscie impulséw z czujnika obrotow dysku
wizyjnego
CYL.LOCK yineg
wprowadza mechanizm w stan gotowosci. jezeli impulsy
zanikna na czas dluzszy niz 2 sekundy
17 T. SELECT . stale podlqczone do pozmmu wysoklego
18 INDEX stale podlaczone do poziomu niskiego
19 Vdisp stale podlqczone do pozmmu niskiego
wyjscie 1nformaq1 do ukladu servo o trybie
SP predkosci nagrania na kasecie
pozlom w vsokl nagrame z normalng predkosciag
LP stale podlqczone do pozwmu niskiego
wejscie 1mpulsow z czujnika auto-stopu
REEL LOCK o
wprowadza mechanizm w stan gotowosci, jezeli impulsy
zanikna na czas dtuzszv niz 2 sekundy
S.REEL stale podlqczone do pozwmu nlsklego
wejscie 1mpulsow z czujnika obrotow capstana
CFG : e
wprowadza mechanizm w stan gotowodal, jezell impulsy
amknq na czas diuzva niz 2 sekundy
| wyjScie napigcia na d10de; oswietlajaca czujniki
25 | LED DRIVE | 5406w tasmy
26 -——— nie podlqczone
stale podlqczone do pozmmu niskiego
27 DEW

miejsce podlaczenia opcjonalnie czujnika rosy




wyjscie informacji do toru video o poziomie sygnatu

poziom wysoki zwigksza wszmocnienie w torze video podczas

poziom wvsoki pojawia sie podczas realizacji funkeji trikowych

poz. wysoki pojawia sie podezas przeszukiwania tasmy w syst. VIS

Lp.| Oznaczenie Opis
28 |CURRENT UP
l realizacji funkcii trikowych
. . wyjscie informacji do ukladu servo o trybie
29 Sp predkosci nagrania na kasecie
poziom wvsoki - nagranie 7z normalng predkoscia
30 LP stale podlaczone do poziomu niskiego
31 INDEX nie podiaczone
b —— . [ .
32 VCC zasilanie procesora napieciem +5V
33 -—- | nie podiaczone
34 | FM CONT  stale podlaczone do poziomu wysokiego
35  OPERATE
, INDI
m36f DATA (T-5) wejscia i wyjscia magistrali transmisji danych do
37 | DATA (S-T) | 1Z1imera
38 | CLOCK (5-T)
39 |COUNTDATA
wyjécie informacji do ukladu servo inicjujace;
10 CYL ON obroty dysku wizyjnego
poziom niski pojawia sie przy wykonywaniu wszystkich
funkcji zwigzanych 7 przesuwem tasmy
41 | Hi-Fi MUTE | nie podiaczone
jSci lu wyciszenia toru audio
n | LINE MUTE | WYiScie sygna wycisz ¢
‘ jscie sygnalu wyciszenia toru video
13 MUTE wyjscie syg wy
. MONITER wyjscie informacji do uktadu servo podczas
o aur

przeszukiwania taSmy w systemie VPS




Lp.| Oznaczenie Opis

B - 1
wejscie informacji z czu]ruka zabezpieczenia
45 \ SAFETY TAB ' kasety przed nagraniem

pozmm WVSOk.l bloku ew Vdama poleke nia nagrywania

46 M STATE 1

47 TM STATE 2 a] wejscia informacji z przelacznika funkcyjnego
| 48 | M.STATE3

| wejscie sygnalu zerujacego stan procesora

49 \ RESET . o
! poziom wysoki pojawia sig z opoznieniem wyznaczonym
)‘( przez speu]aln‘; uklad
‘ : wyprowadzeme testowe uzywane W procesie
50 TEST \ produkcyjnym, w stanie pracy stale podlaczone
B do pozxomu wysoklego
51 0SC1 mle)sce podlqczema rezonatora kwarcowego 4MHz
0sC2 mle]sce podlqczema rezonatora kwarcowego 4 MHz |
GND ] masa zasilania procesora 1

} wejscie mformac;l z czu]mka windy
- . CST | o
IN'DOWN | poziom wysoki pojawia sig po zainicjowaniu wlozenia kasety
do magnetovwdu
poziom niski pojawia siq po zaiadowaniu kasety

we]sc1e informacji z czu]mka wmdy

poz1om wysoki p0|aw1a <1¢ Po oddaniu kasety

56 \ C.PAUSE gniazda kamery
EMORY
STOP

poziom wysoki powoduje zatrzymanie przesuwu taSmy
podczas nagrywama

&7 \ wyjscie sygnalu wyc1szema ukladu tunera

|

58 { WUQUICX ' nie podlaczone

59 CAPST.SERVO{ nie podlaczone

i wejscie informacji z przelacznika zewnetrznego
‘ poz. wysoki pojawia <1¢ podczas kndow ania tasmy w syst, VPS




Lp.| Oznaczenie Opis

60 -——- . nie podiaczone
61 | -—- nie podlaczone
62 -—- | nie podlaczone

wyjscie informacji do ukladu servo o zwiekszeniu
63 SLOW obrotow capstana

poziom wysoki pojawia sig podezas realizacii funkgji trikowwve ¢

wyjscie informacjiido ukltadu servo 0 zwolnieniu
64 FADV obrotow capstana

\ poziom wysoki pojawia sig podczas realizacji funkcji trikowy. b

Jak Czytelnik zapewne zauwazyt w rozdziale niniejszym nie znalazly <1e
informacje o procesorach firm PANASONIC 1 SONY, a takze najnowszy 1
opracowaniach magnetowidow FUNAI (adekwatnie zreszta do pierwsze::o
tomu ,lPoradnika napraw magnetowidow”). Nie jest to przeoczenie i nie wv-
nika tvlko z tego, ze procesory tych firm majg zdecydowanie wiecej wyprow: -
dzen niz 64 - co utrudniloby ich prezentacje w przyjetym dla cyklu formacie
ksiazki.

Gléwny problem polega na tym, iz sterowaniu funkcjami magnetowidl 1
w tych opracowaniach przyswieca zdecydowanie inna mvsl konstrukcyjr.
Bez omowienia uwarunkowan :
€ komunikacji z uzytkownikiem,
€ realizacji dodatkowych funkcji mechanizmu,
€ idei przeniesienia zadan z jednego bloku funkcjonalnego do drugiego,
nie mozna dostatecznie opisa¢ funkcji procesoréw ani wskaza¢ jednoznacz -
nie ich miejsca w strukturze magnetowidu.

Dlatego tez Czytelnik musi uzbroi¢ si¢ w cierpliwosc i poczekac na ukaz: -
nie sig 4. tomu ,Poradnika ..."”, gdzie na zakonczenie catego cyklu zostana
opisane dokladnie wspomniane wyzej rozwigzania w ukladach blokowy: 1
i schematach ideowych konkretnych magnetowiddow.



