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Beschreibung:

Mit dieser Interfacekarte soll der Moppel den Anschluf8 an modernere Massenspeicher erhalten.
Wenn die komplette Software erstellt ist, kann der Moppel die Karten unter CP/M schreiben/lesen
und auf der anderen Seite wird alles in DOS-Format abgelegt um den Datentransport zwischen
Moppel und PC zu vereinfachen.

Das ist aber noch Zukunftsmusik, hier erst mal die detaillierte Beschreibung der Hardware.

Hardware:

1.

ECB-Teil
neben den Datenbustreiber ermoglicht der 74LS688 die frei Adresswahl im 10-Bereich
Die Karte (PIO) belegt 4 Adressen im 10-Bereich (CAh bis FAh)

PIO Port A Datenaustausch mit dem AVR-Teil

PIO Port B frei bzw. einfacher Ein-Ausgabekanal

PIO Port C  Steuer- Handshakeleitungen fiir Port A und B

PIO Controlregeister

Der PIO-Baustein dient dem Datenaustausch mit dem AVR-Teil. Hierzu wird der Port A im
Modus 2 (getasteter 2Weg BUS Ein-Ausgabe) betrieben. Durch die Handshake Signale
/OBF, /ACK und /STB, IBF ist die Dateniibergabe synchronisiert.

Port B kann als einfacher Ein-/Ausgabekanal benutzt werden, Port C Bit 0 steuert die
Treiberrichtung oder in der Betriebsart 1 (getastete Ausgabe) mit den Steuerleitungen
/OBF, /ACK. (Port C Bitl und 2 — Bit0 kann {iber Jumper SV6 auf Int 7.5 gelegt werden.

. AVR-Teil

Als ,,intelligenter 10-Baustein® nutze ich hier den Atmega 644, er hat mit 64kByte ROM
geniigend Speicherkapazitit um das AVR-DOS aufzunehmen und ausreichend 10-Pins fiir
die Anbindung der CF-Karte, sowie flir den Datenaustausch mit der PIO. Die RS232 vom
Atmega ist mit den Pegeltreiber (Max232) und den Steuerleitungen RTS/CTS ausgestattet.
Mit dem installietem MCS-BootLoader ist die Programmierung in sekundenschnelle
erledigt und dient in der Testphase als Monitor fiir die Befehlsabldufe. Spéter soll hiermit ein
schneller Datenaustausch mit dem PC stattfinden ...

Anmerkung:

Interruptbetrieb ist vorbereitet, Treiber und Jumper SV5, SV6 fiir /RSTS.5 bis /RST7.5
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Handshake:

1 I 2 3 4 | 5 I 6
AVR PIO 8255
N
e < Daten > Ic4
PCINTE/XCKO/TO_PED PCINTO/ADCO_PAD R o= =
PCINTS[CLKOT1_PaL PCINT1/ADCT_PAL - Pal D1 .

A PCINT 10/INT2/AIN0_PER PCINT2ADC2_PAZ AVR-Schnittstele pa2 02 =5 A
PCINT 1/0C0A/AINT_PE3 PCINT3/ADCT_PAS Pa3 D3 .
PCINT12/0C0B/55_PE4 PCINT4/ADCA_PA4 Daten 1/ bidrektionaler Dateribus pad o
PCINT 13/MOST_PES PCINTS/ADCS_PAS pes ps |EE
PCINT 14/MISO_PES PCINTS/ADCE_PAG paE D6 .
PCINT15/50K_PE7 POINT7/ACC7_PAT S /STE: Strobe > [ 0 |25
FESET AREF
VeT aND < IBF Input Buffer FUl PEO kD :)5—6"

|| E L]
GhD Pa1 .

XTAL2 PCINT23/TOSC2_PCT PE2 wr e
PCINT22/TOSCL PCE Pa3
PCINT24/R¥D0_POO PCINT21/TDI_PCS o8 Acknowledge > = e
PCINT25/TXD0_PDL PCINT20/TDO_PC4 Pas
PCINT26/INTO_PDZ PCINT 10y THE_PC3 < JoBF Output Buffer Ful PES w0 et
PCINT27/INT1_PD3 PCINT18/TCK_PC2 PET E
PCINT28/0CHE_FD4 PCINT17/50A_PCL REsET |-

B PCINT23/0C1A_PDS PCINT16/SCL_PCO INTR. PIC Interrupt Handshake pCo . B

PCINT30/OC2E/ICR_PD6 PCINT31/0C24_PDT derzeit richt genutzt pC1 s e
P2
ATVEGABA4- 10PU o
FortDs [STB =
PortD3 [INTL e e
| Port 04 JACK o
] I Port0z2 /INTD JOBF nC7

SACK auf 24215 eingestellt IACK
Datentlbername nach 25
Draten lesen
/5TB auf 1+ 1js eingestellt *‘—,—6 IBF E m pfa ng

lsnach IBF =0

Impulsldnge s /STB ﬁi
D Daten lesen

/! Handshake Interface PIO_AVR
PIQ <---> AVR CF_PID_AUR
Stand: 12042015 12.94.2015 20:16
o Sheet: 1/1
L 2 3 4 [ 5 | G

Anmerkung:

Senden aus Moppelsicht
/OBF = Output Buffer Full — Daten liegen im Ausgaberegister
/ACK = Quittungssignal vom AVR

Empfangen aus Moppelsicht

/STB = Strobe — Daten konnen iibernommen werden

IBF = Input Buffer voll — Daten wurden ibernommen
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Moppel-Software:

Zunichst muB3 die PIO fiir den Datenaustausch entsprechend initialisiert werden, also das

Steuerwort geladen werden.

s Steuerwort: Clh
i DY D& D5 D4 D3 D2 D1 DO
i :
i 5
i 5
i . S
;11
PI0O-Kanal C lesen (EAh)
; DY D& D5 D4 D3 D2 D1 DO
1 = THTRa
: 5 - /sTsa
1 = 18Fa
;L 0= /acka
i 5 = /OBFa
; PIO Ansteuerung
PIO A equ Ocah
PIO B equ Odah
PIO C equ Oeah
PIO _Ctlequ Ofah
PIO BAequ Oclh
pioinit:push psw
mvi a,PIO_BA
out PIO Ctl
pop psw
ret

C0-C2 al=s Eingang

B

EKanal B als Ausgang

B

Betriebart 0 fir Gruppe

Betriebzart 2 fir Kanal &

Hand=hake

Interrupt (ISE muss Bit4-7 auswerten)

po=sitive Flanke ladt Daten ins Eingangsregister

logisch 1 zeigt an, das Daten ins Eingangsregistcer
geladen =sind (AVE muss dies vor dem Senden auswerten
wenn 0, darf mit /S5TB ein Byte gesendet werden)

logisch 0 stellt die Daten ins Ausgangsregister
sonst hochohmig

logi=ach 0, Daten =tehen im Ausgangsbuffer bereit
und kfénnen vom AVE mit fACK abgeholt werden

; CAh Daten Kanal A
s DAh Daten Kanal B
; EAh Daten Kanal C
; FAh  Steuerwort

; Steuerwort

;- PIO Betriebsart einstellen
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und hier die beiden Programmteile um ein Byte zu lesen bzw. schreiben.

>

; PIO-A lesen (A)

s wartet bis Daten bereitstehen

piord:

>

in

ani

Jjz

ret

; (A) PIO-A schreiben

-
piowr:

pio_sts: in

5

push
PIO C
ani

Jjz

pop
out

ret

PIO C
00100000b
piord
PIO A4

psw

10000000b
pio_sts
psw

PIO A

; Status ermitteln
; IBF maskieren
; warte auf Daten
; daten lesen

; (A) Daten

; Status ermitteln
; /OBF maskieren
; warten auf Quittung /ACK

; Daten schreiben

5

Nun miissen noch Regeln eingefiihrt werden, was der AVR mit den Daten machen soll,

sprich ein Befehlssatz festlegen:

; AVR Befehle
AVRres equ
SetSpur equ
SetSekt equ
Rdsekt equ
Wrsekt equ
AVRstat equ

00h
10h
20h
30h
40h
0FOh

; Spur 0 Sektor 0 ansteuern

; Spurnummer setzen

; Sektornummer setzen

; Daten vom aktuellen Sektor lesen

; Daten in den aktuellen Sektor schreiben

; Status ermitteln
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AVR-Software:

Auf der AVR-Seite habe ich die Software in BASCOM von MCS geschrieben, hierfiir gibt
es die passenden Treiber fiir die Ansteuerung von CF-, SD-Karten (AVR-DOS).

Auch hier wieder die entsprechenden Definitionen:

"Daten ECB

Config Portc = Input
"Handshake ECB
Config Portd.2 = Input
Config Portd.3 = Input
Config Portd.4 = Output
Config Portd.5 = Output
Hs _obf Alias Pind.2
Hs_ibf Alias Pind.3
Hs_ack Alias Portd. 4
Hs_stb Alias Portd.5

" AVR Befehle

Const Avrres = &H00
Const Setspur = &HI10
Const Setsek = &H20
Const Rdsek = &H30
Const Wrsek = &H40
Const Avrstat = &HOF0

Hier die grundlegeneden Ein-Ausgaberoutinen

"Daten lesen (AVR-Sicht)
Sub Ecb_rdbyte
Config Portc = Input
Do
Loop Until Pind.2 =0
Reset Hs _ack
Waitus 2
In_tmp = Pinc
Waitus 2
Set Hs_ack

’

End Sub

’

'"/OBF
"IBF
"/ACK
"/STB

"warten auf Daten

"/OBF =0

’

" Daten lesen

'JACK Quittung
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" Daten schreiben (AVR-Sicht)

Sub Ecb_wrbyte
Config Portc = Output

Do "warten auf Bereit

Loop Until Pind.3 =0 "IBF =0

Portc = Out_tmp " Daten ausgeben
Waitus 1
Reset Hs stb
Waitus 1

Set Hs stb

"/STB ausgeben

End Sub

'Das Ganze noch mit dem ,,Befehlsinterpreter abrunden
Do

Call Ecb_rdbyte
'If Testflg = 1 Then
Print "Befehl: " ; In_tmp
'End If
Select Case In_tmp
Case Avrres
Call Avr_reset "Reset
Case Setspur
Call Ecb_settr " Spur setzen
Case Setsek
Call Ecb_setsek
Case Wrsek

' Sektor setzen

Call Ecb_wrsek
Case Rdsek

' Sektor schreiben

Call Ecb_rdsek ' Sektor lesen

Case Avrstat
Call Avr_status
End Select

" Status ausgeben

Loop

Damit ist das Grundgertist fiir den Datenaustausch gelegt. Der komplette Quellcode kénnt
ihr den Anlagen entnehmen.
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1 I 2 | 3 4 5 [3]
AVR PIC 8255 =
icd IC1 o
4 L] 8 oo
Jo o E = [T 4
[a} 4 D2 !
— PA2 D2 B3 Rl e -
A < PA3 03 8 o - D8 e all] A
g b Pag D4 R D4 Do o8 b7
g FAS D5 g5 e | Df [ b2
PAB D6 87 a7 | DB D4 251 ] A0
PAT D7 NN ) e | D7 PURCH A3
aq AT ] Al g
] e R p—————— oR | e 2]
. = - as pl_ _fca A7 3
pez  wr P& XN D =T E
| - T ALS045N [SEN D ik -
= 8 Iy 2
o . s PN D [
© N D S5
i PG w2 ‘ H oo - e =
o rer 35 i IR e =] YN I [T
. RESET — o g 48 z a5
PCD 2] e g EOAT o R el
e oz R = S D T
B I U1 o om L RO = A e oflln B
— Fo ] v o2m LA MR Al e
Part DS /STH El v Al P 555
Port D3 NIBF P (s s b /RSTE 4 A ez MR
Port D4 IACK ETI i 26 BB /RSTEE £ )z
Port D2 0BF T I e RST78 Az e RD
T4367N ElE] | e fC28
AVR GhD - C26 JECE-Reset
. 1C20 [~ =l
- g ] 8 D [ .
AB AT (frel) | oz
- FALS0EN vz 53 v I —Jcoo 10/
3 = Lisdoe ko S py | - 2|
[} INTR PIO 2 N 2 ez
AVR-Schnittstelle 1 il b 1 -~
IC2E S r ACEAL
Daten 1O hidirektionaler Datenbus kil 10 Pa il
C S N5 c
/3TB Strobe el ] 74LS0EN [ T PID-Reset
IBF Input Buffer Full =5 S ETANTY GND
TACK ACKnowledge o —
JOBF Output Buffer Full an 3 1 2 AD
I0vint-Steureung Part B o 3 4 Al
Interrupt Handshake az 7 ] A2 TALS0BN |74LS0BN
Adresse 1 nicht benuize o 7 A3 ] 3 : 1
A6
- o 7 a7 1626 1624 |
AT AE A5 A4 A3 A2 Al AD | 1DM 1 f
o 7 {2 245060 -
cah| 1 1 0 1 1010 1 [~ 6 5 —
N 1 RS
Dah| 110 1 1010 1 18VR-ResetiC2C
FE=ET = L
Ean| 11 10 1010 1 w GHD
D D
Fan| 11 11 1010 1 +8Y -
ECB-Teil
CF_Intertace_ECB
1 = keine Brucke 0 = Bricke " T |
Stand.  27.09.2014  08.03.2015 nicht gespeichert!
052014 08022016
02052014 Sheet: 1/1
1 2 3 4 5 ] [
1 I 2 | 3 4 5 6
AVR PIO 8255 z
jiet] 1 Y
2 pen g == £ lp  m & DO
3 3 7 3 D1 1
e SR He =2 e
A oo I [y R NET T R BT SE ] o5 ezl J& Do A
t B 2] e e |22 t e oas - Df e D7
o 0 pas 05 L e Dz
o I ves ps H ER 7 2= De [mS N RN [+ AD
T R I i e | o7 a2 m o Jce A3
LR D [ AL z
] e 1 a5 el ZJcs 2
e w R N A6 AQ 77 9
a PEL G = -1 g
t e e B e Zfco s
|| 2 JI e ZIRE el i L
= - PB4 a1 2 [N N IS
@ EN e e [EN D ISt
o ; PEs w2 i g w1181 % ﬁ‘ﬁ‘ :%- -1 —g b1
& e 35 il R [N e ST
B RESET o 1z s e AL 2 e e It
2 e - —2 1 e e PHLOA7 E e =
PC1 s 1 =1
B ] i o wfme E e B
PotDs  /STB I L 2 FEr iy (51
POtD3  fEF E [ 16 pt JRSTS4 FZEEN unt == R
Port D4 RCK VI s 26 BE mereelel . ] FEEEN DU S|
FortDz JoBF T Tl = RST75 FEEH g =23 RD
7436 M V5 [EEN D ==
AVR D [ G JECB-Reset
Lozl [T NN (-7
- 9 9 8 e i (=] -
= A6 A7 (frei) A28l fcee
74L506N 3 Svz S SIS [ Dy [ oM
3 LedTs - 80 El g L OET gy | fLETN g [
INTR.FIO oy A1 2 Y by 2 |- =
AVR-Schrittstelle Pz A2 1 R P 1 —
28 = IR r RCEAL
Daten If0 bidirek ionaler Datenbus 10 pa 1
C e C
/ST Strobe 74L508N S PIo-Reset
BF Inpuit Buffer FUIl pr |L1Z oM GMD
MK Acknowledge R
JOBF output Buffer Full Qo 3 1 2 RO
IDyint-Steureung Port B 1 S 3 4 AL
Interrupt Handshake 82 7 5 [ A2 74LS08N 74LS06M
Adresse ! nicht benutzt oz 7 A3 4 3 2 1
5 E] 0 A5
- o 1 £ QY cee 128 H
A7 A6 AS A4 A3 AZ AL RO | oM A T 13 4 (frel)
87 B I 3 loan  TALS0EN L5y
cah| 1 1 0 0 i 0 10 1 [~ "] 6 5 —
s e 1 R9
Déh| 1 1 0 1 i 0 10 1 JAVR-Reset IC2C
EEE — b L
EA| 1 1 1 © i 0 10 1 o GND
D FAR| 1 1 1 1 i 0 10 1 +5Y . D
ECB-Teil
CF_Intertace_ECB
1=keineBriicke 0 =Brricke — —
Stand: 27052014 08.03.2015 08.02.2016 20:35
06.05.2014  08.02.2018
02.05.2014 Sheet: 1/1
1 2 3 4 5 [ 6
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_—
i tel) |
D D
CF_parallel_ECB
08.02.2016 20:49
Sheet; 1/1 ‘
1 2 3 4 5 I 6

Beschreibung Parallelinterface:

Port B als Aus-/Eingabekanal

Mit dem Steuerwort Clh ist der Kanal B als Ausgabe programmiert. Der Datentreiber wird
hierzu iiber R1 auf Ausgabe geschaltet (Standard in meiner Software).

Die getastete Ausgabe kann mit dem Steuerwort C4h eingestellt werden. Dabei iibernimmt
der Port C die Steuerleitungen C1 =/OBF und C2 =/ACK.

Anmerkung:

Fiir eine vollwertige Druckerschnittstelle fehlen die Steuerleitungen BUSY, ERROR etc.

Wenn Kanal B als Eingang genutzt werden soll, muss der Jumper SV6 auf CO gelegt werden
damit der Datentreiber die Datenrichtung umschaltet. Hierbei ist das Bit0 von Kanal C auf
L-Pegel zu schalten.

Oder der Pin 2 von Jumper SV6 wird auf GND gelegt, dann ist auch getastete Eingabe
(Betriebsart 1) moglich um z.B. eine parallele Tastatur anzuschlieBen.
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