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program control and transmitted to the computer.

EUR 5121 d

AN INTERFACE FOR THE CONTROL OF A MULTICHOPPER FACILITY
by J. EDER and H. BRAK

Commission of the European Communities

Joint Nuclear Research Centre - Ispra Establishment (Italy)
Electronic Division

Luxembourg, May 1974 - 20 Pages - 7 Figures - B.Fr. 40,—

An interface for the coupling of a multi-chopper facility to a computer has
been developed, which provides program controlled settings of rotor speed
(period time) and phasc angle (delay) of 4 chopper drives. Moreover up to
8 operating values from the choppers (period, delay) can be checked under
program control and transmitted to the computer.

EUR 5121 d

AN INTERFACE FOR THE CONTROL OF A MULTICHOPPER FACILITY
by J. EDER and H. BRAK

Commission of the Europcan Communities

Joint Nuclear Research Centre - Ispra Establishment (Italy)
Electronic Division

Luxembourg, May 1974 - 20 Pages - 7 Figures - B.I'r. 40,—

An interface for the coupling of a multi-chopper facility to a computer has
been developed, which provides program controlled settings of rotor speed
(period time) and phase angle (delay) of 4 chopper drives. Moreover up to
8 operating valucs from the choppers (period, delay) can be checked under
program control and transmitted to the computer.







EUR 5121 d

KOMMISSION DER EUROPAISCHEN GEMEINSCHAFTEN

INTERFACE
ZUR STEUERUNG EINER MULTICHOPPERANLAGE

von

J. EDER und H. BRAK

1974

Gemeinsame Kernforschungsstelle
Forschungsanstalt Ispra - Italien

Division Elektronik



ZUSAMMENFASSUNG

Zur Ankopplung ciner 4-fach Chopperanlage an cinen Rechner wurde cin
Interface entwickelt, das cine programmgestcuerte Einstellung von Drehzahl
(Periode) und Phasenwinkel (Delay) von 4 Chopperantricben crmoglicht.
Auflerdem konnen bis zu 8 Istwerte der Chopperanlage (Periode, Delay) per
Programm abgefragt und an den Rechner weitergeleitet werden.



INTERFACE ZUR STEUERUNG

EINER MULTICHOPPERANLAGE.

1) STEUERUNG DER MULTICHOPPERANLAGE

Wie in Fig. 1 schematisch dargestellt, kodnnen vom Rechner fir
die 4 Chopper Sollwerte fiir Drehzahl und Phasenwinkel vorge-
geben werden. Da alle 4 Chopper synchron mit dem vom Master-
generator erzeugten Pilotsignal laufen, geniigt die Ubertragung
des Drehzahlwertes von Chopper 1 fir die gesamte Anlage. Die
Phasenwinkel der folgenden Chopper werden alle auf Chopper 1
bezogen. Der Phasenwinkel selbst wird durch digitale Verzige-

rung einer aus dem Pilotsignal abgeleiteten Impulsfolge erzeugt.

Master und Delaygeneratoren [1] sind so ausgelegt, dass sowohl
manuelle als auch rechnergesteuerte Einstellung der Sollwerte
mit einem Schalter gewdhlt werden kann. Das Interface kann

bis zu 8 Sollwertadressen versorgen.



An Stelle der Drehzahl wird die Periodenzeit T in /u—sec

der 6-fachen Chopperfrequenz als Sollwert verwendet,

d.h. es besteht folgender Zusammenhang zwischen Drehzahlen

und Sollwerten

_ 4l 1
w=ﬁ.60_10.m

kann gewdhlt werden zwischen

T(/us)

>

9999 s = 1000 upm
A
400 /us = 25000 upm

und zwar in Stufen von 1 /us. Fir T < 400 U8 wird vom
Mastergenerator automatisch aus Sicherheitsgriinden der Soll-
wert auf 400 /us begrenzt und damit eine Drehzahl iiber

25000 upm verhindert.

Die Sollwerte D der Phasenwinkel werden ebenfalls als Zeit-
intervalle in Stufen von 1 /us wahlbar zwischen O und 9999 /us

vorgegeben.

W 6

Auf Anforderung vom Rechner konnen 8 verschiedene Ist-Werte
der Anlage gemessen werden. Die Messung erfolgt mit dem

Period & Delay-Meter der Anlage und zwar werden an Stelle



der Motordrehzahlen wieder die Periodenzeiten der 6-fachen
Chopperfrequenz gemessen, an Stelle der Phasenwinkel die
Delay-Zeiten der direkt von den Chopper Rotoren abgenommenen
Zeitsignale.

Da das Resultat einer Messung nicht unmittelbar nach der
Anforderung zur Verfiigung steht, muss abgewartet werden bis
ein Transfer Status-Signal den Abschluss der jeweiligen
Messung anzeigt. Sollte infolge eines Fehlers eine Messung
innerhalb von 150 Vs nach der Rechneranforderung nicht ab-
geschlossen sein, so wird automatisch ein Transfer-Signal
erzeugt um den Rechner nicht zu blockieren. Gleichzeitig
wird mit dem (eventuell falschen) Messresultat ein Status-
Bit gesendet, mit welchem der Rechner den Fehler erkennen

kann.

2) SCHNITTSTELLE RECHNER/EXPERIMENT

Der Dialog Rechner/Experiment erfolgt durch Paralleliiber-
tragung der Daten. Folgende Leitungen sind vorgesehen :

(Siehe Fig. 2, Plug 7).



AD 1 - AD 16 Sollwertdaten, BCD, 4 digits

AD 17 - AD 22 : Echodaten

AD 24 Steuerbit (Sollwert = 0, Istwert = 1)
AW 1 - AW 8 Adressenauswahl fiir Soll- und Istwerte
SC 1 - sC 8 Eingabescanner

SYRT System-Reset

UBM : Ubernahmemeldung - Befehl

ANFB Anforderung Befehl

ED 1 - ED 23 Eingabedaten

Ein Querstrich iiber dem Signalsymbol bedeutet O Volt = logisch 1.

Alle vom Rechner kommenden Signale sind invertiert, d.h.
logisch 1 entspricht einem Potential OV. Jede ankommende
Leitung ist mit 3k9 abgeschlossen und durch einen Inverter

(SN 7404) gebuffert (Siehe Fig. 5).
Zum Rechner abgehende Signale sind ebenfalls invertiert, alle
Interface-Ausgidnge besitzen offene Kollektoren und kdnnen ent-

sprechend SN 7438 belastet werden.

2.1. Ausgabe Sollwerte

Die Sollwertausgabe erfolgt im BCD-Format, die Bits AD 1 -
AD 16 werden als BUS auf alle Sollwertempfédnger (Fig. 2,

plugs 1 - 4) geleitet.



Bit 24 (AD 24) entscheidet ob ein Sollwert oder Istwert
ibertragen wird. Sollwert- und Istwertadressen werden 'durch -
eine der 8 Auswahlleitungen AW 1 - AW 8 angewdhlt und in D
und H (Fig. 3) gespeichert. Uber E und I wird das Riickmelde-
signal UBM erzeugt und ausserdem verhindert, dass die aus-
gewdhlte Adresse von nun an verdndert wird (z.B. durch

senden zusdtzlicher AW-Signale). Nachdem der Rechner das -
UBM-Signal erkannt hat, kann er Sollwertdaten und AW-Signal :-

zuriicknehmen.

Die Sollwertausgabe ist dadurch gekennzeichnet, dass AD 24
logisch O ist. Das in B gespeicherte Bit AD 24 wird als
ADM 24 zur Steuerung des Eingabemultiplexers herangezogen,
der die Sollwertdaten AD 1 - AD 22 in das Eingaberegister
weiterleitet, sobald der aus UBM abgeleitete, etwas ver- -
zogerte CLOCK-Impuls das Eingaberegister offnet (Fig. 4.
Schaltkreise 4 - 6 und 10 - 12).

An Stelle von AD 23 wird das Statussignal NRE (NOT READY)
verwendet, das anzeigt ob der angesprochene Sollwert-
empfianger bereit zur Ubernahme der Sollwertdaten war oder
nicht (RE 1 - 8).

Das resultierende Signal NRE wird nur dann logisch O, wenn
der entsprechende Empféanger durch ein negativ gehendes RE-
Signal seinen READY-Zustand signalisiert, in allen anderen
Fdllen (z.B. fehlender oder defekter Sollwertempfanger, oder

Schalter in Stellung "Manuell") bleibt NRE logisch 1.



AD 24 wird vom Multiplexer nichtberiicksichtigt.

Sobald die im Multiplexerregister gespeicherten Daten
bereitstehen, konnen sie vom Rechner als Echodaten wieder
eingelesen werden. Dazu ist erforderlich, dass der ent-
sprechende Adressenscanimpuls auf einer der Leitungen

SC 1- 8 (Fig. 3) vom Rechner gesendet wird. Eine UND-
Verkniipfung mit der vorher ausgewdhlten Adresse erzeugt
das Signal AS aus dem der Anforderungsbefehl ANFB abge-

leitet wird.
ANFB zeigt dem Rechner an, dass fiir ihn Eingabedaten bereit

liegen. Das interne Signal ANFBI wird als Riickstellsignal

filr die gespeicherten Adressendaten beniitzt.

2.2. Eingabe Istwerte

Die Istwertilbertragung geschieht in zwei Phasen.

Zundchst wird analog zur Sollwert-Ausgabe eine von 8 m8glichen
Adressen mittels AW 1 - 8 ausgewdhlt, nun jedoch mit AD 24 =
logisch 1 (AD 1 - 23 werden nicht verwendet). ADM 24 selek-
tiert sowohl den ausgewdhlten Istwert AWI (x) als auch den
Messwerteingang des Eingabemultiplexers. Es bereitet ferner
den aus Schaltkreis 16 (Fig. 4) und einem 2N2646 gebildeten
One-Shot vor. Dieser One-Shot verhindert iiber das Flip-Flop
18 and Gates 17 die Erzeugung des ANFB-Signales durch den

Adressenscanner wdhrend der Messzeit.
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Nach Eintreffen eines AW Signales wird aus AD 24 das Mess-
beginn-signal IIW abgeleitet, das den One-Shot startet.

Der Messbereich wird mittels AWI (x) eingestellt und die
Messung beginnt. Der erfolgreiche Abschluss einer Messung
wird durch das Transfersignal TX angezeigt, das den One-Shot
wieder in seinen Ruhezustand zuriicksetzt, die Blockierung von
AS aufhebt und Phase 2, d.h. die Ubertragung der Messwerte
zum Rechner einleitet. Sollte innerhalb von ca 150 /us nach
Messbeginn noch kein TX-Signal zustandegekommen sein, dann
kippt der One-Shot von selbst zuriick, erzeugt dabei ein Lade-
signal fir das Eingaberegister, das 20 Istwertbits aufnimmt
(I 1-20). Bit 21 wird #hnlich wie beim Sollwertecho Bit 23
als Fehlersignal verwendet, wobei der Fehlerfall ebenfalls
durch ein logisches 1 -Niveau gekennzeichnet ist.

Im Normalfall wird das Ladesignal aus TX abgeleitet und zwar
so verzdgert, dass die korrekten Istwertdaten rechtzeitig

am Multiplexer anliegen.

Die Ubertragung der Istwertdaten zum Rechner kann nun mit

dem ndchstfolgenden Scannerimpuls eingeleitet werden.

3) WORTFORMATE

3.1. Sollwerte/Echo

Vom Rechner :

T
24 xxxxxxx | 16 13112 918 51 4 1
i

X = nicht beniitzt
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Bit 1 - 16 Sollwert in BCD (4 Stellen)
Bit 1 = LSB
Bit 24 Sollwert/Istwertkennung

Bit 24 = O Sollwert

Zum Rechner :

x 232221 2017 (16 13|12 918 5|4

Bit 1 - 16 Sollwertecho
Bit 17 - 22 Echo AD 17 - 22
Bit 23 Fehlermeldung Sollwert
Bit 23 = 1 Sollwertempfédnger

nicht bereit

3.2. Istwerte

Vom Rechner :

24 XXX | X e X] X e X| X o0 XJ X oo X X oo X

Bit 24 Sollwert/Istwertkennung

Bit 24 = 1 Istwert

Zum Rechner :

x 23 x 21120 17116 13 [ 12 9|8 5
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Bit 1 - 20 Istwert in BCD ( 5 Stellen)
Bit 1 = LSB
Bit 21 : Fehlermeldung Istwert

Bit 21 = 1 Istwertfehler

Bit 23 Fehlermeldung Sollwert

4) MECHANIK

Das Interface ist in einem 4 Einheiten breitem ESONE-Einschub
untergebracht. Ein weiterer Einschub enthilt die Stromver-
sorgung.

Die Verbindung zum Rechner erfolgt iiber einen 132-poligen
Stecker auf der Frontplatte des Interface, widhrend die zur
Multichopperanlage filihrenden Stecker auf der Riickseite ange-
bracht sind. Auf der Frontplatte befindet sich ein Druck-

knopf fiir manuelles RESET aller Adressen.

Stromaufnahme : ca. 500 mA bei + 5 V.










































