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Beschreibung

Die Erfindung bezieht sich auf ein Laufwerk fir
ein Magnetbandkassettengerit mit einem Tonwellen-
antriebsmotor und mit einer von einem Servomotor
{iber ein Servogetriebe angetriebenen, hin und zu-
rick l&ngsverschieblichen Steuerstange, die auf ih-
rem Verschiebeweg Funktionsteile des Gerétes, wie
eine Kopfplaite, einen Lademechanismus und einen
Umschaltmechanismus steuert unter Zuhilfenahme
eines Mikroprozessors, einer Steuervorrichtung fir
den Servomotor und eines dem Mikroprozessor
Schaltsignale zuleitenden und von der Steuerstange
schaltbaren Schaltmittels, wobei der Mikroprozessor
die Schaltsignale in Steuerbefehle fiir den Servomo-
tor umsetzt.

Ein solches Laufwerk ist aus der EP-A-0 095 815
bekannt.

Bei Magnetbandgeraten, die zum Abspielen von
Bandkassetten, insbesondere sogenannten Com-

pact-Kassetten, eingerichtet sind, ist es bekannt, den - -
Magnetkopf das Laufwerkes gegentiber dem in der

Kassette angeordneten Magnetband zu verstellen.
Dieses Verstellen findet statt durch die Verstellung ei-

ner den Magnetkopf tragenden Kopfplatte. Ublicher-

weise Ist auch ein Lademechanismus vorgesehen, in
den eine Compact-Kassette einschiebbar ist und der
die eingeschobene Compact-Kassette dann in eine
Spielstellung dberfihrt. Dazu wird eine Lift-
Vorrichtung eingesetzt. Die Bandlaufrichtung wird
bei sogenannten Autoreverse-Geréten mit zwei Spiel-
richtungen von der Motordrehrichtung bestimmt, wo-

bei Druckrollen gegen eine erste oder eine zweite

Tonwelle angedriickt und die Wickelteller fiir das Ma-

~ gnetband abwechselnd in der einen oder anderen

Richtung angetrieben werden.

Aus der DE-A-33 15 822.3 C2 ist dariiber hinaus
ein Magnetbandgerat bekannt, bei dem mittels sines
Motors eine Servostange hin und zurlick antreibbar
ist in Langsrichtung der Stange, um Lade- bzw. Um-
schaltfunktionen zwischen den Laufrichtungen aus-
zufithren. Zur Ausiibung dieser Funktionen muB die
Servostange immer in eine Referenz-Endstellung ge-
fahren werden, aus der heraus dann die verschiede-
nen Funktionen abgeleitet werden. Dies ist sowohl
mechanisch als auch elektrisch aufwendig und erfor-
dert viel Zeit zwischen dem Auerbetriebsetzen einer
Spielfunktion und dem ernsuten wieder in Betrieb
nehmen in einer anderen Funktion.

Bekannt ist es auch, mittels' eines Motors die
Wickelteller des Laufwerkes zum Zwecke des Auf-
wickelns unmittelbar anzutreiben. Ein derartiger An-
trieb erspart zwar Rutschkupplungen, ist aber als ge-
trennte Antriebseinheit aufwendig.

Aufgabe der Erfindung ist es, einen den Geréate-
aufbau vereinfachenden Servo- und Steuermecha-
nismus filr ein Magnetbandkassettengeriit zu schaf-
fen, bei dem die Steuerungs- und Regelungsfunktio-
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nen von mdglichst wenigen teils elektrischen, teils
mechanischen Bauteilen libernommen werden.

Die gestelite Aufgabe ist erfindungsgemaR da-
durch gelbst, daB

a) das Schaltmittel auch von einem mechani-

schen Schaltorgan Schaltbar ist, das von der

Steuerstange unabhéngige Bewegungen aus-

fGhren kann und dessen Stellung gegentber der

Steuerstange wihrend des Servobetriebes von

der Steuerstange zeitweise bestimmt wird,

b) der Mikroprozessor aus dem bei jedem mecha-

nischen AnstoRen durch Steuerstange oder

Schaltorgan empfangenen Schaltsignal die mo-

mentanen rdumiichen Stellungen des Schaltmit-

tels der Steuerstange und/oder des Schaltorgans
ermittelt aus der Stellung des Schaltmittels und
dem gespeicherten letzten, zuvor erhaltenen

Schaltsignal,

¢) der Mikroprozessor die Schallsignale des

Schaltmittels auch umsetzt in Steuerbefehle fir

den Tonwellen-Antriebsmotor und eine Haltma-

gnetvorrichtung fiir die Kopfplatte, die in der

Spiel- bzw. Schnellspuistellung mittels dieser

Haltemagnetvorrichtung gehalten wird, wobei

der Servomotor die Wickeitellerantreibt.

Alle nach dem Starten bis zum Spielbeginn anfal-
lenden Laufwerksfunktionen, sowohl mechanischer
als auch elektrischer Art gehen von der Steuerstange
unmittelbar mechanisch oder elektrisch iiber das
Schaltmitte! aus, das auf den Mikroprozessor arbei-
tet. Mechanisch {ibernehmen die Steuerstange und
das Schaltorgan die Verstellung der Kopfplatte und
die Umstellung des Wickelteller- und Servoantriebes.
Dabei ist auch wichtig, da® die Steuerstange wieder-
um auch bestimmt, wann das Schaltorgan von ihr un-
abhéangige Bewegungen ausfiihren kann.

Die Mikroprozessor ist so programmiert, dad er
nicht nur Schaltsignale des Schaltmittels elektrisch in
Steuerbefehle umwandelt; er ist auch so eingerichtet,
daB er jederzeit weill oder durch Anfahren des néch-
sten, zur Schaltung von Funktionen vorgesehenen
Schaltpunktes eine Selbstorientierung vornimmt, um
sich zu vergewissern, in welchem Servofunktionssta-
dium sich das Laufwerk gerade befindet. Hierzu be-
dient er sich der Aussage des in ihm gespeicherten
letzten, zuvor erhaltenen Schaltsignals und des neu-
en Schaltsignals, das eine Aussage lber die derzel-
tige Stellung des Schaltmittels macht. Auf diese Wei-
se kann, wenn beispielsweise der Strom ausgeschal-
tet wurde, der Mikroprozessor nach dem erneuten
Stromanschalten in irgendeiner Phase des Servobe-
triebes dber die Steuerstange einen benachbarten
Schaltpunkt finden und daraus dann die erforderli-
chen Steuerbefehle fiir den Servomotor, den Tonwel-
len-Antriebsmotor und die Haltemagnetvorrichtung
abgeben.

Diese Aufteilung in mechanische und elektrisch-
elektronische Funktionsdberwachung erfaubt flr die
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einzelnen Laufwerksfunktionen kurze Zugriffszeiten,
die fdr den Komfort eines Gerdtes von grofier Bedeu-
tung sind. Die Zahl der Bauteile ist stark reduziert.

Nach einer welteren Ausgestaltung der Erfin-
dung ist vorgesehen, daf das Schaltmittel ein Schal-
ter ist, der beim Offnen und beim SchlieRen mittels ei-
ner Schaltnase ein Schaltsignal abgibt. Ein solcher
Schalter ist einfach und funktionssicher; das Offnen
und SchlieBen kann vom Mikroprozessor erkannt
werden.

‘Nach einer weiteren Ausgestaltung der Erfin-
dung ist vorgesehen, da der Mikroprozessor {iber
die Steuervorrichtung die Drehrichtung des Servo-
motors vorgibt und die Spannungsversorgung des
Servomotors umschaltet zwischen einer hohen Ver-
sorgungsspannung flr den Betrieb des Lade- und
Servomechanismus sowie das Schnellspulen und ei-
ner niedrigen Versorgungsspannung fir den Wickel-
tellerantrieb wihrend des Spielbstriebes. Die hohe
Versorgungsspannung des Servomotors sorgt dafiir,
daB die Servobewegungen rasch durchfihrbar sind
und das Umspulen einer Kassette in relativ kurzer
Zeit abgeschlossen werden kann. Die niedrige Ver-
sorgungsspannung ermdaglicht mit demselben Servo-
motor den Antrieb des einen oder anderen Wickeltel-
lers.

Nach einer weiteren Ausgestaltung der Erfin-
dung istvorgesehen, daR die Steuervorrichtung mitin
den Motorzuleitungen vorgesehenen Brickenlei-
stungsverstarkern versehen ist. Derartige Bricken-
leistungsverstérker bieten eine bequemen Servomo-
tor.

Nach siner weiteren Ausgestaltung der Erfin-
dung ist vorgesehen, daB die Steuervorrichtung mit
einem Impulsdetektor versehen ist, der Betriebsfunk-
tionen des Servomotors diber die Spannungsversor-
gung der Briickenleistungsverstarker detektiert. Die
Detektierung erfolgt dabei in der Weise, daB die
Spannungsversorgungsleitungen der Briickenlei-
stungsverstéirker auf ein Differenzierglied geschaltet
sind, das aus der pulsierenden Gleichspannung des
Motors z&hlbare Impulse bildet. Ein mit Gleichstrom
betriebener Servo-Kommutatormotor unterbricht den
durch ihn flieRenden Strom im Zeitpunkt der Kommu-
tierung. Diese Kommutierungsunterbrechungen wer-
den zur Bildung von z&hlbaren Impulsen genutzt.

Nach einer weiteren Ausgestaltung der Erfin-
dung ist vorgesehen, daB die Impulse des Differenz-
gliedes iiber ein Monoflop dem Mikroprozessor zuge-
fiihrt werden, der die Impulse z&hlt und daraus Zeit-
werte bildet. Solche Zeitwerte kénnen der Geschwin-
digkeitsiiberwachung des Motors, der Bandl&ngen-
zahlung oder der Bandstop-Detektion dienen.

Nach einer weiteren Ausgestaitung der Erfin-
dung ist vorgesehen, dal® der Mikroprozessor die ist-
Zeiten zwischen aufeinanderfolgend empfangenen
Schaltsignalen ermitteit und mit einer gespeicherten
Soll-Zeiten vergleicht und daB der Mikroprozessor
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den Servomotor bei unzuléssigen Zeitdifferenzen auf
die Auswerfdrehrichtung umschaltet. Damit kann der
Mikroprozessor Uberwachungsfunktionen fiberneh-

. men, indem er beispielsweise feststellt, ob die Steu-

erstange vom Beginn ihrer Bewegung von einem
Schaltpunkt des Schaltmittels bis zum Erreichen des
néchstfolgenden Schaltpunktes eine gewisse Soll-
Zeit Gberschreitet. Soll-Zeit-Uberschreitungen kdn-
nen auf Fehler hindeuten. Im Falle von Soll-Zeit-
Oberschreitungen schaltet der Mikroprozessor den
Servomotor in Auswerf-(Eject)-Richtung um.

Nach einer weiteren Ausgestaltung der Erfin-
dung ist vorgesehen, daB das mechanische Schaltor-
gan jeweils am Ende des Servobetriebes zum Einlei-
ten des Spielbetriebes von der Steuerstange zur Aus-
fihrung eigener Bewegungen freigegeben wird, wo-
bei infolge der eigenen Bewegung des Schaltorgans
von diesem elektrisch durch das Anstofen des
Schaltmittels die Einschaltung des Tonwellen-An-
trisbsmotors sowie die Absenkung der Versorgungs-
spannung des Servomotors und mechanisch die Um-
schaltung des Servomotorgetriebes von dem Servo-
antrieb (Steuerstange) auf dem Bandantrieb (Wickel-
teller) bewirkt wird. Am Ende einer Servobewegung
des Servomechanismus fallen zur Aufnahme des
Spielbetriebes mehrere mechanische und elektri-
sche Schaltfunktionen an. Elektrisch ist der Servo-
motor fiir den Spielbetrieb vorzubereiten, muR der
Tonwellen-Antriebsmotor in Betrieb gesetzt werden
und muB eine Stummschaltung des Verstérkers, falls
dieser nicht angeschaltet werden muf, aufgehoben
werden. Mechanisch muf® ein Wechsel des Servomo-
torgetriebes vom Servoantrieb auf den Wickelantrieb
vorgenommen werden. Dies kann bei dem Geréteauf-
bau allein Gber das Schaltorgan bewerkstelligt wer-
den.

Nach einer weiteren Ausgestaltung der Erfin- -
dung ist vorgesehen, dal das Servomotorgetriebe
als Zweifunktionsgetriebe mit angepaften Unterset-
zungsgetriebeziigen fiir den Steuerstangenantrieb
und den Wickeltelierantrieb ausgebildet ist und daB
der Wirkungsgrad des Untersetzungsgetriebezuges
fiir den Wickeltellerantrieb derart ausgelegt ist, daB
sich der am Wickelteller wirksame Drehzahl-Drehmo-
mentverlauf des Servomotors so weit an den Wickel-
drehzahl-Wickelmomentverlauf anpaft, daB die
Bandzugkraftam aufwickelnden Wickelteller iber der
Wickeldrehzahl bzw. dem wechselnden Wickeidurch-
messer weltgehend gleich ist, wobel als Parameter
fir die Anpassung die Kennlinie n/M,, des Servomo-
tors, das Ubersetzungsverhdltnis und der Wirkungs-
grad mit der Zahnradmaterialpaarung herangezogen
werden. Durch eine solche Optimierung wird die Ein-
sparung einer Rutschkupplung zwischen Antrieb und
Wickelteller mGglich. Damit ist ein Stdrfakfor aus dem
Bandbetrieb entfernt, weil Rutschkupplungen wegen
der enormen Temperaturdifferenzen in einem Lauf-
werk filir ein Autoradio nur schwer beherrschbar sind.
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In einem Autoradio muft mit Umfeldtemperaturen von
beispielsweise -30°C bis +80°C gerechnet werden.
Es gibt keine Rutschkupplung, die diesen extremen
Anforderungen gerecht wird. Die Einsparung der
Rutschkupplung filhrt zu einer wesentlichen Verbes-
serung der Bandlaufqualitét.

Die Erfindung wird anhand der Zeichnung néher
erlédutert. Es zeigen:

Fig. 1 eine schaubildliche Ansicht des Laufwer-

kes eines Magnetbandgeréites,

Fig. 2 schaubildlich anhand einer Explosionsan-

sicht den Liftmechanismus und den Steuerme-

chanismus einer Kopfplatte und des Liftmecha-
nismus,

Fig. 3 den Mechanismus des Gerétes in Eject-

Position in schematischer Darstellung,

Fig. 4 den Mechanismus nach Fig. 3 in seiner

Spielposition,

Fig. 5 den Mechanismus nach Fig. 3 in der Stand-

by-Position und

Fig. 6 den Mechanismus nach Fig. 3 in einer

Schnellspul-Steliung,

Fig. 7 eine Schaltvorrichtung des Laufwerkes,

Fig. 8 einen Kennlinienvergleich zwischen Servo-

motormoment und bendtigtem Wickelmoment, .

Fig. 9 eine Kennlinie mit ausgeglichener Zug-

kraft.
~ Die Fig. 1 und 2 zeigen eine als Gestell wirkende
Chassisplatte 1 eines Magnetband-Kassettengers-
tes mit einer Kopfplatte 3, die um einen exzentrischen
Drehpunkt 5 verschwenkbar ist. Die Kopfplatte 3 ist
U-férmig ausgestaltet und weist von den Enden ihrer
Basis 7 in gleicher Richtung abstehende erste und
zweite Schenkel 9 und 11 auf. Die Schenkel 9 und 11
greifen in Eckbereichen 12 und 13 an. Wahrend der
erste Schenkel 9 mit einer Servostange 14 (in Fig. 1
nicht zu sehen) zusammenwirkt, bildet der zweite
Schenkel 11 ein Funktionsteil, welches mit einer
Elektrohaltemagnetvorrichtung 15 zusammenarbei-
tet.

Die Basis 7 der Kopfplatte 3 trégt einen Magnet-
kopf 16 und Andruckrollen 17a, 17b, die gegeniiber
der Basis 7 verschwenkbar sind. Die Andruckrolien
17a und 17b kénnen mit Tonwellen 18a und 18b zu-
sammengefihrt werden, um das Magnetband in der
einen oder anderen Richtung an dem Magnetkopf 16
vorbei zu filhren.

Die Verschwenkung der Kopfplatte 3 erfolgt je-
weils {ber die Servostange 14. Diese Servostange
14 wirktauf eine federbelastete Transportnase 19 ein,
die am Schenkel 9 schwenkbar angeordnet ist. Ober
die Servostange 14 kann die Kopfplatte 3 um den ex-
zentrischen Drehpunkt 5 schwenken, und dabei bei
jedem Anstofen mittels der Servostange 14 im Uhr-
zeigersinn drehen.

Die Elektrohaltemagnetvorrichtung 15 besteht
aus einer Magnetspule 20, in deren Spulenhohiraum
21 (Fig. 3) Schenkel U-férmiger, magnetisch vonein-
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ander getrennter Ankereisen 22, 23 eingeschoben
sind. Die beiden Ankereisen 22, 23 liegen libereinan-
der, wobei sich die jeweiligen Ankereisenschenkel
22a, 23a paarweise iiberdecken. Die Eisenjoche 22b,
23b liegen an gegeniiberliegenden Spulenenden
20a, 20b. Die Elektrohalternagnetvorrichtung 15 ist
auf der Chassisplatte 1 fest montiert.

An den freien Schenkelenden sind Polschuhe
23c und 22¢ ausgebiidet, die mit einer ersten Anker-
platte 24 und eine zweite Ankerplatte 25 zusammen-
arbeiten. Die erste Ankerplatie 24 ist mittels eines
Stiftes 24a drehbar auf einem Schlitten 26 angeord-
net. Dieser Schlitten 26 greift mit dem Stift 24a in el-
ne Leitnut 27 des Schenkels 11. Ein Filhrungsstift
26b des Schlittens 26 kann in einer gekriimmten Nut
28 des Funktiontsteiles 11 entlang gefiihrt werden.
Die bogenformige Nut 28 verl&uft unter einem schréa-
gen Winkel bogenférmig in Richtung auf die
Elektrohaltemagnetvorrichtung 15 zu. Eine Feder 29
sorgt dafiir, daB der Fhrungsstift 26b im Normalfall
in den Endbereich 28a der bogenférmigen Nut 28 ein-
fahrt. In dieser Stellung verlauft der Schlitten 26
oberhalb des Schenkels 11 parallel zu diesem.

Die zweite Ankerplatte 25 ist auf einem Arm 30
mittels eines Stiftes 26a drehbar angeordnet. Der
Arm 30 selbst ist L-fomig ausgestaltet und hat einen
karzeren Armteil 30a, der auch die zweite Ankerplatte
25 tréigt und der an seinem Ende 30b um eine Dreh-
achse 31 drehbar ist in Richtung eines Doppelpfeiles
32. Ein langerer Armteil 30c erstreckt sich parallel zu
der Magnetspule 20 bis zu einer Seitenfléche 33 des
Schlittens 26, wo er in der N&he einer Nase 34 des
Schlittens mit einer schragen Auflauffiache 35 endet.

Die Ankerplatten 24 und 25 kdnnen, wenn sie an
die Polschuhe 23¢ bzw. 22¢ angelegt sind, bei Erre-
gen der Magnetspule 20 an den Polschuhen haften.
Durch dieses Haften kdnnen sie zwei Arbeitsstellun-
gen der Kopfplatte 3 so lange bestimmen, wie die Ma-
gnetspule 20 erregt ist. Erst wenn die Magnetspule
20 entregt wird, fallen beide oder auch nur eine An-
kerplatte, je nachdem ab beide oder nureine angelegt
waren, ab, und eine Feder 37, die auf die Basis 7 der
Kopfplatte 3 einwirkt, kann die Kopfplatte 3 entgegen
dem Uhrzeigersinn in eine Ruhesteliung verschwen-
ken. Einzelheiten der Elektrohaltemagnetvorrichtung
sind in der DE-Patentanmeldung P 37 14 704.8 be-
schrieben.

" " Eswird nun das Zusammenwirken der Kopfplatte
mit dem Elektrohaltemagneten anhand von deren
Funktion n&her beschrieben. Fig. 5 zeigt die soge-
nannte Stand-by- oder ruhestellung.

Die Magnetspule 20 ist entregt, und die Anker-
platte 24 ist von den Polschuhen 23c des
Ankereisens 23 abgerfickt. Die Ankerplatte 25 liegtan
den Polschuhen 22c an, da eine Feder 36 fir eine
stiindige Anlage sorgt. Die Feder 37 héit die Kopfplat-
te 3 im Gegenuhrzeigersinn verschwenkt in der Ru-
he- oder Stand-by-Stellung. Sowohl der Magnetkopf
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16 als auch die Andruckrollen 17a und 17b geben ein
nicht dargestelltes Magnetband, welches zwischen
den Andruckrollen/Tonwellenpaaren 17a, 18a/17b,
18b vor dem Magnetkopf 16 vorbeilduft, vollig frei.
Soll die Kopfplatte nun in die Spielstellung, d. h. eine
erste Arbeitsstellung (Fig. 4) geschwenkt werden und
in dieser ersten Arbeitsstellung verharren, dann stofit
die Servostange 14 in der punktierten Lage gegen die
Transportnase 19, wodurch die Kopfplatte 3 im Uhr-
zeigersinn verschwenkt wird. Die Magnetspule 20
bleibt zunéchst unerregt. Mit dem Verschwenken der
Kopfplatte 3 im Uhrzeigersinn féhrt auch der Schen-
kel 11 in Richtung auf die Elektrohaltemagnetvor-
richtung 15 vor. Die Nase 34 des Schlittens 26 stoit
gegen die schriige Fléche 35 des l&ngeren Armteiles
30c. Die Feder 36 ist so schwach bemessen, daB die
Nase 34 die Fldche 35 und damit den l&ngeren Arm-
teil 30c entgegen dem Uhrzeigersinn nach auBen
wegdrilckt. Der Fihrungsstift 26b bleibt in dem End-
bereich 28a liegen. Das Funktionsteil 11 filhrt die er-
ste Ankerplatte 24 gegen die Polschuhe 23c. Die Ma-
gnetspule 20 wird nun erregt, und die Ankerplatte 24
wird an den Polschuhen 23¢festgehalten (Fig. 4). Da-
mit ist gleichzeitig auch die Kopfplatte 3 in der Spiel-
stellung, der ersten Arbeitsstellung, festgehalten. Ist
der Spielbetrieb zu Ende oder soll auf schnellen
Vorbzw. Rickiauf umgeschaltet werden, dann wird
die Magnetspule 20 entregt, und die Feder 37
schwenkt die Kopfplatte entgegendem Uhrzeigersinn
wieder in die Ruhe- oder Stand-by-Stellung zuriick.
Wie das Anfahren der Spielstellung vor sich geht, wur-
de bereits beschrieben. Es wird nun das Erreichen
und - Festhalten der Kopfplatte in der
Schnellspulstellung (Fig. 6), d. h. derzweiten Arbeits-
stellung erlautert. Um in die Schnelispulstellung (Fig.
6) zu kommen, wird zunéchst die Magnetspule 20 er-
regt. Die zweite Ankerplatte 25 liegt bereits an den
Polschuhen 22¢ an, und zu der Kraft der Feder 36
kommt nun noch die magnetische Haltekraft. Es ist
damit schwerer geworden, den l&ngeren Armteil 30c
entgegen dem Uhrzeigersinn wegzuschwenken. Die
Servostange 14 1auft einmal vor und schwenkt die
Kopfplatte 3 im Uhrzeigersinn. Die Nase 34 des
Schlittens 26 ist nun nicht in der Lage, den |&ngeren
Armteil 30c wegzuschwenken. Das bedeutet, daR die
Nase 34 vor der Fidiche 35 des léingeren Armteiles
30c ausweichen muf. Dies filhrt dazu, daB der Fiih-
rungsstift 26b zu dem anderen Ende 28b der bogen-
férmigen Nut 28 geschoben wird. Durch dieses Ver-
schieben rutscht der Schiitten 26 gleichzeitig unter ei-
nem Verdrehen in Richtung eines Pfeiles 26c mit dem
Leitstift 24a in der Nut 27 in Richtung auf die
Elektrohaltemagnetvorrichtung 15. Das bedeutet,
daB der Schenkel 11 praktisch in Richtung auf die
Elektrohaltemagnetvorrichtung 15 verldngert wird.
Dieses Verldngern hat zur Folge, daB der Schenkel
11 nicht so weit in Richtung auf die
Elektrohaltemagnetvorrichtung 15 vorfahren kann,
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wie zuvor in bezug auf die Spielstellung beschrieben
wurde. Die Servostange 14 macht allerdings den glei-
chen Hub und dreht den Transporthebel 19 gegen
seine Feder 19a mit Oberhub in seine strichpunktier-
te Lage (Fig. 6). Die Kopfplatte 3 bleibt also ein wenig
aus der Spielsteliung nach Fig. 4 zuriick, und das Ma-
gnetband legt sich nicht fest an den Magnetkopf 16
an. Damitist die Stellung flir schnellen Vor- und Rick-
lauf erreicht. Auch liegt keine der Andruckrollen 17a
bzw. 17b an elner der Tonwellen 18a, 18b an.

Soll schneller Vor- oder Riicklauf beendet wer-
den, dann wird die Magnetspule 20 entregt. Das fiihrt
dazu, daB sich die Ankerplatte 24 von den Polschu-
hen 23¢ 16st, und die Feder 37 kann die Kopfplatte 3
entgegen dem Uhrzeigersinn wieder in die Ruhe-
oder Stand-by-Stellung (Fig. 5) zuriickdrehen. Auf-
grund der eben beschriebenen Konstruktion muB im-
mer in die Ruhe- oder Stand-by-Stellung zuriickge-
fahren werden, ehe wieder in die Play- oder
Schnellspulstellung vorgefahren werden kann.

Auf der Chassisplatte 1 sind zwei Moforen 40, 41
angeordnet. Der Motor 40 dient der Steuerung der
Bewsgungen der Kopfplatte 3 sowie dem Antrieb der
Wickelteller 42, 43.

Der Tonwellen-Motor 41 treibt Giber eine Peese
44 die Tonwellen 18a, 18b an. Dieser Antrieb findet
statt {iber Schwungscheiben 453, 45b. Die Peese 44
ist dabei S-formig um die Schwingscheiben 45a, 45b
gelegt, um gegenléufige Drehrichtungen der Tonwel-
len 18a, 18b zu bewirken. Die Motoren werden ge-
steuert Gber einen Mikroprozessor 46, der an einer
Schaltungsplatte 47 angeordnet ist. Die Schaltungs-
platte 47 ist an der Chassisplatte 1 angeordnet.

Der Servomotor 40 wirkt auf ein Servogetriebe
48a ein, zu dem eine Schneckenwelle 48 und ein Un-
tersetzungsrad 49, das aus zwei Teilrddern 49a und
49b besteht, und ein Zentralzahnrad 50 geh&ren. Um
die Achse 50a des Zentralzahnrades 50 ist ein
Schwenkarm 51 verschwenkbar, an dem drehbar ein
Obertragungszahnrad 52 gelagert ist Das Obertra-
gungszahnrad 52 ist dber eine nicht dargestelite Frik-
tionskupplung zwischen dem Schwenkarm 51 und
dem Zentralzahnrad 50 derart verschwenkbar, daB
das Obertragungszahnrad 52 wahlweise den einen
Wickelteller 42 oder den anderen Wickelteller 43 an-
treiben kann. Die Servostange 14 ist in Langsrich-
tung verschieblich antreibbar mittels eines Schaltra-
des 53. Das Schaltrad 53 gehdrt zu einem Schaltor-
gan 54 und ist an einem Betétigungsglied 55 des
Schaltorganes 54 drehbar gelagert. Das Schaltorgan
54 hat weiterhin noch ein Freigabeglied 56 und ein
Positionierglied 57. Das Schaltorgan 54 ist drehbar
gelagert um eine Achse 58 und wird mit Hilfe eines fe-
dernden Armes 59 im Uhrzeigersinn belastet. Auf der
Chassisplatte 1 ist ein Steuerschalter 60 angeordnet,
dessen Schaltnase 61 mit dem Positionierglied 57
des Schaltorganes 54 sowie einem Schaltansatz 62
der Servostange 14 zusammenarbeiten kann. Die
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Schaltnase 61 nimmt unbelastet eine Mittelstellung
ein, aus der sie nach zwei Seiten weggeschwenkt
werden kann. In der Mittelstellung ist der Schalter 60
gebffnet, bei seitlich weggeschwenkter Schaltnase
61 ist der Schalter 80 geschlossen. Bei jeder neuen
Bewegung der Schaltnase 61 gibt der Schalter 60 ein
Signal ab.

Das Positionierglied 57 weist einen Leitstift 63
auf, dessen Stellung gegeniiber der Servostange 14
von dieser bestimmt wird. Eine erste bestimmende
Position ist in Fig. 3, 4 und 6 dargestelit, wihrend die
zweite bestimmende Position in Fig. 5 dargestelit ist.
Zur Positionierung in der zweiten Position weist die
Servostange eine Kante 64 auf. Die erste Position
wird bestimmt durch eine Nut 65 in der Servostange
14. Die Steuerstange bestimmt somit entweder un-
mittelbar diber die Nut 65 oder mittelbar {iber das
Steuerglied 73 die Stellung des Schaltorganes 54 zwi-
schen dem Beginn des Servobetriebes und dem En-
de des Servobetriebes, wo das Laufwerk in Spielbe-
trieb oder Schnellspulbetrieb Ubergeht. Das drelarmi-
ge Schaltorgan 54 weist an seinem Freigabeglied 56
eine breite Gabel 66 auf, die mit einem Begrenzungs-
stift 67 auf dem Schwenkarm 51 zusammenarbeitet.

Auf der Chassisplatte 1 sind zwei Nuten 68, 69
vorgesehen. Die Nut 68 ist dabei L-fdrmig ausgebil-
det, wéhrend die Nut 69 als Langloch in Verschiebe-
richtung der Servostange 14 ausgebildet ist. Die Ver-
schieberichtung der Servostange ist durch einen
Doppeipfeil 70 angegeben. Die Nut 68 hat einen Nut-
arm 68a in Richtung des Doppaelpfeiles 70 und einen

senkrecht dazu verlaufenden Arm 68b in einer Rich- .

tung senkrecht zu dem Doppelpfeil 70. Diese senk-
rechte Richtung ist durch einen Pfeil 71 angedeutet.
In die Nuten 88 und 69 greifen Leitstifte 72a, 72b ei-
nes Steuergliedes 73 ein. Dieses Steuerglied 73 wird
mit Hilfe einer Feder 74 in zwei Richtungen gedréngt,
und zwar einmal in Richtung auf eine Steuernase 75,
die fest verbunden ist mit dem freien Ende des ersten
Schenkels 19. Die Steuernase 75 liegt dabei in der
Néhe der Transporinase 9. Die zweite Richtung, in
der die Feder 74 das Steuerglied 73 dréngt, ist die
durch den Pfeil 71 angegebene Richtung. An dem
Steuerglied 73 ist eine Schrige 76 vorgesehen, die
mit einer Schréige 55a an dem Betatigungsglied 55
zusammenwirken kann. Das Steuerglied 73 ist L-for-
mig ausgebildet mit einem kurzen Armansatz 77, der
einen Fahrstift 78 tréigt. Dieser Fahrstift wirkt mit ei-
ner Einrichtungskulisse 79 in der Servostange 14 zu-
sammen. Diese Einrichtungskulisse besteht aus zwei
Bahnen 79a, 79b, die iiber eine Schadow-Klinke 80
verbunden sind. Diese Schadow-Klinke 80 ist derart
federnd ausgebildet, daR der Fahrstift sie zwar in der

einen durch einen Pfeil 81 angegebenen Richtung

durchfahren kann, jedoch nicht in der Gegenrichtung.
Nachdem der Fahrstift 78 durch die Schadow-Klinke
80 in die Bahn 79b eingelaufen ist, kann er nicht mehr
in die Schadow-Klinke zurick, sondern muB in der
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Bahn 79b laufen, die in Richtung des Doppelpfeiles
70 verl&uft.

Die Servostange 14 ist mit einem Kupplungsglied
82 versehen, das die Verbindung herstelit zu einem
Liftschieber 83. Dieser Liftschieber 83 weist einen
Ansatz 84 auf, der einseitig gegen das Kupplungs-
glied 82 driicken kann, und zwar in Richtung eines
Pfeiles 85. Die Richtung des Pfeiles 85 stimmt Gber-
ein mit der Einschiebrichtung einer Kassette 86 in ei-
nen Lademechanismus 87, zu dem der Liftschieber
83 gehdrt. Der Lademechanismus 87 weist einen Lift-
schacht 88 auf, der die Kassette 86 aufnimmt.

Der Liftschieber 83 ist in einer Schiebefiihrung
89 1angsverschieblich in Richtung des Doppelpfeiles
70 gefiihrt. Die Schieberfilhrung 89 geh&rt dabel zu
einem Kunststoffteil 90, das auf nicht dargestelite
Woeise mit der Chassisplatte 1 verbunden ist. Der Lift-
schieber 83 ist in der Darstellung nach Fig. 2 etwas
U-fdrmig ausgebildet mit einem langen Schenkel 91,
einer Basis 92 und einem kurzen Schenkel 93. In dem
langen Schenkel 91 sind zwei schrége Kulissen 94
vorgesehen, in denen Stifte 95 des Liftschachtes 88
gefiihrt sind. Der kurze Schenkel 93 ist ebenfalls mit
einer schragen Kulisse 96 versehen, die mit einem
Lappen 97 des Liftschachtes zusammenwirkt. Auf
diese Weise erféhrt der Liftschacht 88 eine Art Drel-
punkt-Lagerung oder -Flihrung gegentiber dem Lift-
schieber 83. Weiterhin ist eine Ubertotpunkifeder 98
vorgesehen, die sich einerseits an dem Kunststoffteil
90 und andererseits an dem langen Schenkel 91 des
Liftschiebers 83 abstiitzt.

Das Kunststoffteil 90 weist einen horizontalen
Rand 90a auf, der begrenzt ist durch eine vertikale
Randflache 90b. Parallel zu der vertikalen Randfla-
che 90b erstreckt sich eine weitere vertikale Randfla-
che 90c. Der Abstand zwischen den beiden vertikalen
Kanten 90b und 90¢ entspricht dem Abstand der Stif-
te 85, wobei die Stifte 95 sich zwischen den vertika-
len Randfléchen 90b und 90¢ langs dieser bewegen
k&nnen.

Fig. 1 zeigt weiterhin, dal zwischen den Wickel-
tellern der Schwenkarm 51 angeordnet ist, der das
Obertragungszahnrad 52 lagert. Der Schwenkarm 51
weist ein Gelenk 99 auf, an dem ein Stellhebel 100 an-
greift, der um ein Kipplager 101 verschwenken kann,
In einem Gebiet der Verschwenkbewegung des Uber-
tragungszahnrades 52 ist ein feststehendes Zahn-
segment 102 angeordnet, an dem sich das Ubertra-
gungszahnrad 52 abrollen kann. Hierzu trégt das
Uibertragungszahnrad an seiner Unterseite ein Teil-
zahnrad 52a. Auf der vom Gelenk 99 abliegenden Sei-
te des Stelthebels 100 trégt der Stellhebel 100 sinen
Stift 103, der in einem Langloch 104 begrenzt ver-
schieblich ist. Das Langloch 104 befindet sich in ei-
nem Schieber 105, der Stifte 106 aufweist, die in
Langltchern 107 der Chassisplatte verschieblich
sind, und zwar parallel zum Doppelpfeil 70.

An der Chassisplatte 1 sind um Achsen 108 Ex-
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zenterscheiben 109 verschwenkbar, die mitZahnseg-
menten 110 verbunden sind. Diese Zahnsegmente
110 arbeiten zusammen mit Zahnstangen 111 des
Schiebers 105. Somit kann durch ein Verschwenken
des Stellhebels 100 um das Kipplager 101 der Stift
103 nach Erreichen der einen oder anderen Endkante
des Langloches 104 den Schieber 105 in der einen
oder anderen Richtung des Doppelpfeiles 70 ver-
schieben. Bei diesem Verschieben findet ein Verdre-
hen der Exzenterscheiben 109 statt. Die Andruckrol-
len 17a, 17b sind in Bigsin 112a, 112b gelagert, die
jhrerseits um Achsen 113 verschwenkbar sind. Die
Achsen 113 sind auf der Kopfplatte 3 angeordnet. Die
Biigel 112a und 112b weisen Stifte 114 auf, die die
Oberflachen der Exzenterscheiben 109 abfahren
kénnen. Die Biige! 112a und 112b werden mit Hiife
von Federn 115a, 115b in Richtung auf die Tonwellen
18a, 18b federbelastet. Die Federn 115a und 115b
driicken die Stifte 114 auch immer gegen die Exzen-
terscheiben 109.

Fig. 7 zeigt eine Schaltungsvorrichtung, die der
Steuerung aller Laufwerksfunktionen dient. Dem Mi-
kroprozessor 46 ist dabei eine Motorsteuerung 46a
zugeordnet. Der Servo-Motor 40 des Laufwerkes
wird Uber einen Brickenleistungsverstérker, beste-
hend aus zwei Leistungsverstirkern 208 und 209, be-
trieben, die liber Leitungen 201 und 202 von dem Mi-
kroprozessor 46 gesteuert werden und die iiber Lei-
tungen 201a und 202a zu dem Servo-Motor 40 durch-
geschaltet sind.

Die Motorsteuerung 46a sieht eine Umschaltung
der Spannungsversorgung der Leistungsverstérker
208 und 209 zwischen 2 V und 12V vor. Die Umschal-
tung wird mit Hilfe von Schaltern 206 und 207 vorge-
nommen, deren Umschaltung Gber eine Steuerlei-
tung 203 des Mikroprozessors erfolgt.

Der Servomotor 40 ist iiber eine gestrichelt ange-
deutete Kupplung 40sg, die aus dem Zahnrad 53 und
dem Schaltorgan 54 besteht, wahiweise umschaltbar
auf die Servostange 14 oder einen der Wickelteller
42, 43. Das nur als Sinnbild dargestellte Schaltorgan
54 kann mit Hilfe des Positioniergliedes 57 die Schalt-
nase 61 des Schalters 60 anstofRen. Bei jedem Ansto-
fen des Schalters 60 entstehen Impulse, die {iber die
Steuerleitung 205 dem Mikroprozessor 46 zugefiihrt
werden.

Der durch den Servomotor 40 und die Leistungs-
verstirker 208 und 209 flieRende Strom wird tiber
Leitungen 217 und 218 einem geerdeten Widerstand
210 zugefiihrt. Da der von dem Servomotor 40 Gber
die Leitung 201aund 218 flieBende Strom infolge von
Kommutierungsunterbrechungen pulsierend ist, er-
gibt sich an dem Schaltpunkt 219 ein pulsierender
Spannungsabfall. Ober ein Differenzierglied 211 und
einen Monofiop 212 werden diese nadelartigen Im-
pulse zu Reckteck-Impulsen aufgearbeitet und dem
Mikroprozessor 46 zugefiihrt. Dieser Mikroprozessor
46 z&hit die Impulse und addiert sie. Gber ein Display
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213 lassen sich die aufaddierten Impulse in Form ei-
ner Bandl@ngenanzeige und Drehrichtungsanzeige
zur Anzeige bringen.

Es sind Tasten 214 vorgesehen, mit denen ein-
zelne Funktionen des Laufwerkes von Hand be-
stimmt werden kdnnen. Es handelt sich dabei bei-
spielsweise um Bandrichtungsumkehr, Schnellspu-
len vorwérts und riickwiérts und Kassettenauswurf.
Die Tasten 214 sind alle mit dem Mikroprozessor 46
verbunden, und dieser steuert dann die mittels Ta-
stendruckes gewilnschte Funktion.

Ober eine Leitung 215 steuert der Mikroprozes-
sor einen Leistungsverstérker 216 an, der den
Elektrohaltemagneten 15 derart steuert, daB die
Kopfplatte 3 in der Spielsteliung oder in einer
Schnellspulsteliung gehalten werden kann.

Der Schalter 60 ist ein Ein-/Ausschalter, dessen
Einschaltung und Ausschaltung vom Mikroprozessor
48 als definierte Schaltsignale erkannt werden. Der
Mikroprozessor erkennt, daR die Schaltnase 61 beim
Einschalten frei wird und von selbst in ihre Mittelstel-
lung wandert und daR die Schaltnase 61 beim Aus-
schalten aus der Mittelstellung weggedriickt wird. Die
Stellung eingeschaltet und ausgeschaltet macht eine
Aussage dariiber, an welchem Schaltpunkt innerhalb
des Bewegungsablaufes des Servomechanismus
sich Steuerstange 14 und Schaltorgan 54 gerade be-
finden. Der Mikroprozessor zihlt wihrend des Servo-
betriebes die vom Monofiop 212 abgegebenen
Rechteckimpulse und bildet daraus zwischen den
einzelnen Schaltpunkten ein Ist-Zeit-Intervall, in dem
der Servomechanismus von dem einen Schaltpunkt
zum anderen Schaltpunkt gelangt ist. In dem Mikro-
prozessor sind die Zeltintervalle, die der
Servomechanis nun braucht, um von dem einen
Schaltpunkt zum anderen zu kommen, gespeichert.
Die Mikroprozessor kontrolliert sténdig, ob diese
Zeitintervalle auch eingehalten werden. Werden die
Sollintervalle innerhalb einer gewissen Toleranz nicht
eingehalten, dann schaltet der Mikroprozessor den
Servomotar 40 automatisch auf die Auswurf-Dreh-
richtung. Der Mikroprozessor ist weiterhin so ausge-
legt, daB er erkennt, an welcher Funktionsstelle sich
der Servomechanismus bei dem letzten zuvor erhal-
tenen Schaltsignal befunden hat.

Befindet sich keine Kassette in dem Laufwerk,
dann nimmt dieses die in Fig. 3 dargestellte gegensei-
tige Stellung der einzelnen Bauteile ein. Soll das Ge-
rét in Betrieb genommen werden, dann wird eine Kas-
sette 86 in den Liftschacht 88 eingeschoben. Bei dem
von Hand Einschieben der Kassette nimmt der An-
satz 84 des Liftschiebers das Kupplungsglied 82 mit.
Zusammen mit dem Einschieben des Liftschiebers
83 verschiebt sich also auch gleich die Servostange
14. Nun spannt sich die Ubertotpunktfeder 98, und
nach dem Oberschreiten des Ubertotpunktes gibt sie
ihre Vorspannkraft ab, indem sie den Liftschieber
weiter einzieht, ohne daB die Kassette 86 noch von
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Hand beriihrt wird. Zusammen mit dem weiteren Ein-
schisben des Liftschiebers verschiebt sich auch die
Servostange weiter in der Einzugsrichtung 85. Wéh-
rend dieser Verschiebebewegung der Servostange
14 stoRen die Schrigen 55a und 76 aufeinander, und
das Schaltorgan 54 wird entgegen dem Uhrzeiger-
sinn und der Kraft der Feder 59 verschwenkt. Das
Schaltrad 53 kuppeit in diesem Startschaltpunkt das
Zentralzahnrad 50 mit der Servostange 14. Damit ist
der Servoantrieb eingeschaltet. Das Verschwenken
des Schaltorgans 54 hat gleichzeitig zur Folge, daB
die Schaltnase 61 von dem Positionierglied 57 freige-
geben, d. h. der Schalter 60 gedffnet wird.

Ein beim Offnen gebildeter Schaltimpuls wird
vom Mikroprozessor 46 ausgewertet. Dieser erkennt,
daR der Schaiter 60 offen ist; er setzt die Motorsteue-
rungseingénge 201, 202 und 203 so, daR der Servo-
mofor 40 in der gewiinschten Servo-Einzugsdrehrich-
tung mit einer Spannung von 12 V anlaufen kann. Die
Leistungsverstérker 208 und 209 legen die volle 12 V-
Versorgungsspannung an den Servomotor 40. Der
mechanisch gekoppelte Servomotor 40 verschiebt
die Servostange 14 nun weiter in die Einzugsrichtung
85. Der Ansatz 84 braucht das Kupplungsglied 82 nun
nicht mehr mitzunehmen, und der Lifischieber féhrt
allein mit Hilfe der Kraft der Ubertotpunktfeder in Ein-
schieberichtung 45 weiter, und zwar so weit, bis die
Stifte 95 1&ngs der vertikalen Randfl&chen 90b und
90c nach unten gleiten kénnen, wobei die Stifte 95
zugleich in den schrigen Kulissen 94 nach unten glei-
ten. Gleichzeltig gleitet der Lappen 97 auf der Kulisse
96 nach unten. Dies Nach-Unten-Gleiten ist beendet,
wenn der Liftschieber 83 seine hintere Endposition
nach Fig. 2 erreicht hat. In dieser Position hat der Lift-
schacht 88 seine hintere und untere Stellung erreicht,
und die Kassette 86 ist auf Wickeldorne 116, 117 auf-
gesetzt.

Bei der Bewegung der Servostange 14 in Rich-
tung des Einzugspfeiles 85 ist der Fahrstift 78 des
Steuergliedes 73 in die Bahn 79a in Richtung des
Pfeiles 81 eingelaufen. Die Einlaufposition nimmt der
Fahrstift 78 ein unter Wirkung der Feder 74. Das
Steuerglied 73 hat sich dabei um den Leitstift 72b
verschwenkt, Diese Verschwenkrichtung ist durch
Pfeii 118 angegeben. Der Fahrstift 78 iduft Gber die
Schadow-Klinke 80, die ihn nur vor-, jedoch nicht zu-
riicklaufen 1&R¢, in die Bahn 79b ein. Dabei ver-
schwenkt das Steuerglied 73 in Richtung eines Pfei-
les 119.

Beim Veschwenken des Schaltorgans 54 zum
Offnen des Schalters wurde der Begrenzungsstift 67
zwischen die Arme der breiten Gabel 66 eingefangen.
Die Gabel 67 hat den Begrenzungsstift 67 so weit ver-
schoben, daf das Ubertragungszahnrad 52 von dem
Jjeweiligen Wickelteller 42 oder 43 weggedriickt wird.
Durch das Verschwenken des Schaltorganes 54 hat
also das Servomotorgetriebe 48a zugleich mit dem
Einkuppeln des Servo-(Steuerstangen)-Antriebes
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den Wickeltellerantrieb ausgeschaltet. Das Servo-
motorgetriebe ist also ein Zweifunktionsgetriebe, das
beim Servobetrieb auf die Steuerstange 14 und beim
Schnellspul- oder Spielbstrieb auf sinen der Wickel-
teller 42, 43 arbeitet.

Der Antrieb der Servostange 14 iiber das Schalt-
rad 53 ist in der Ausfahrrichtung entgegen dem Pfeil
85 selbsteinzieshend. Das bedeutet in der Stand-by-
Stellung gemat Fig. 5, daR der Leitstift 63 auf einer
Ecke 125 zwischen der Kante 64 und der Nut 65 fest-
gehalten wird. Dies ist die Position, in der die breite
Gabel 66 gegen den Begrenzungsstift 67 driickt und
das Ubertragungszahnrad 52 von den Wickeltellern
42 oder 43 wegdrdckt. In der Einzugsrichtung gemén
Pfeil 85 ist der Antrieb mit dem Schaltrad 53 demge-
genlber selbstlosend. Dies bedeutet, daR das
Schaltrad bei Einzugsbewegungen der Servostange
14, wenn das Steuerglied 73 keine Wegbegrenzung
vorgibt, von sich aus mit dem Zentralzahnrad au3er
Eingriff kommen kann. In umgekehrter Ausfahrrich-
tung sorgt die selbsteinzieshende Richtung des
Schaitrades 53 dafir, daf der Leitstift 63 auf der
Ecke 125 héngen bleibt, ohne daB der besonders ge-
fiihrtist.

Vom Startpunkt, in dem der Schalter 60 gedfinet
wurde, féhrt die Steuerstange 14, um in die Play-
Stellung nach Fig. 4 zu kommen, so weit nach rechts,
wie dies aus Fig. 4 mit getrichelten Linien angedeutet
ist. In dieser Stellung hat die Servostange 14 die
Kopfplatte 3 auf die bereits beschriebene Weise in ih-
re Spielstellung verschwenkt, wie es aus Fig. 1und 4
zu ersehen ist. In der &uBerst rechten Stellung der
Servostange 14 (erster Umschaltpunkt, d. h. Kopf-
platte in Spielstellung) stdit der Schaltansatz 62 der
Servostange 14 die Schalternase 61 an und schlief3t
den Schalter 60. Das SchlieRen Iost einen Schaltim-
puls aus, der {iber die Leitung 205 dem Mikroprozes-
sor 46 zugefihrt wird. Der Mikroprozessor erkennt
den ersten Umkehrschaltpunkt und steuert die Ein-
géinge 201 und 202 nun so, daR die Leistungsverstar-
ker 208 und 209 den Motor 40 nach einer der Sicher-
heit dienenden Uberlaufzeit von ca. 150 msec anhal-
ten und in der umgekehrten Drehrichtung starten. Um
ein Klemmen zu vermeiden, ist zwischen die Zahnr&-
der 49a und 49b eine nicht dargestelite Uberlast-
kupplung gefiigt. Der Mikroprozessor schaltet gleich-
zeitig die Haltemagnetvorrichtung 15 ein. Die Kopf-
platte wird damit in Spielstellung festgehalten. Der
Mikroprozessor hat das Ist-Zeit-Intervall zwischen
Startschaltpunkt und ersten Umkehrschaltpunkt
Gberwacht mit dem ihm bekannten Soll-Zeit-Intervall.
Hatte das Ist-Zeit-Intervall das Soll-Zeit-Intervall
Oberschritten, dann hatte der Mikroprozessor den
Servomotor 40 von sich aus auf Reset, d. h. in Aus-
wurfrichtung umgesteuert.

Bei dem Anschlagen der Zahnstange 14 an die
Schaltnase 61 ist die Kassette vollsténdig eingezo-
gen und abgesenkt. Der Mikroprozessor 46 startet
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den Servomotor 40 in der Gegenrichtung. Die Servo-
stange 14 fahrt in der Gegenrichtung wieder an. Der
Schalter 60 dffnet sich; er gibt einen Schaltimpuis ab,
den der Mikroprozessor als zweiten Umkehrschalt-
punkt erkennt.

Der Mikroprozessor vermerkt, da® Servoantrieb
vom zweiten Umkehrschaltpunkt auf dem Wege zum
Servo-Endschaltpunkt ist, in dem in Schnelispul- oder
Spielbetrieb libergegangen wird. Kurz vor dem Errei-
chen des Servo-Endschaltpunktes haben sich das
Steuerglied 73 und das Schaltorgan 54 voneinander
geldst. Aufgrund der Kraft der Feder 59 verschwenkt
das Schaltorgan 54 im Uhrzeigersinn, wobei der Be-
grenzungsstift 67 von der breiten Gabel 66 freigege-
ben wird.

Infolge des Freigebens kann der Schwenkhebel
51 das Obertragungszahnrad 52 an einen der Wickel-
telier 42, 43 anlegen. Das Servomotorgetriebe 48a ist
damit beim Verschwenken des Schaltorganes 54 vom
Servobetrieb (das Schaltorgan 54 hat das Schaltrad
52 vom Zentralrad 50 weggefihrt; in Fig. 7 ist diese
Stellung mit der gestricheit dargesteliten mechani-
schen Kupplung 40a angedeutef) auf Wickeltelleran-
trieb umgeschaltet. Uber den Schwenkhebel 51 und
den Stellhebel 100 wurde gleichzeitig die Andruckrol-
le 17a/17b in der Zugrichtung an die zugehdrige Ton-
welle 18a/18b angelegt. Beim im Uhrzeigersinn Ver-
schwenken stbt das Positionierglied 57 die Schalter-
nase 61 an, und der Schalter 60 wird geschiossen.

In diesem Servo-Endschaltpunkt gibt der Schal-
ter einen Schaltimpuls iiber die Leitung 205 an den
Mikroprozessor 46 ab. Der Mikroprozessor 46 hat
wieder Ist-Zeit-Intervall mit Soll-Zeit-Intervali vergli-
chen und ein kosrektesa Soll-Zeit-Intervall festge-
stelit. Der Servovorgang kann also fortgesetzt wer-
den. Der Mikroprozessor 46 schaltet, um das Band zu
straffen, den Servomotor fiir z. B. 25 msec auf 12V
ohne Strombegrenzung. Danach wird flr 250 msec
auf 12 V mit Strombegrenzung umgeschaltet. In die-
sem Zeitintervall schaltet der Mikroprozessor den
Tonwellen-Motor 41 an. Der Spielvorgangbeginnt da-
durch mit hohem Drehmoment. Nach Ablauf der 250
msec schaltet der Mikroprozessor den Servomotor
40 {ber die Leitung 203 und die Schalter 206 und 207
von 12 V auf 2V um. Der Servomotor 40 dreht mit
niedrigerem Drelimoment weiter. Der Servomecha-
nismus ist nun abgeschaltet, und das Laufwerk spieit
eine Kassette ab.

Zur Druckrollenverstellung hat der Stellhebel 100
den Schieber 105 in Richtung eines Pfeilés 120 nach

- links verschoben. Die Zahnstangen 111 haben {iber
~ die Zahnsegmente 110 die Exzenterscheiben 109 im

Uhrzeigersinn verdreht. Dabei hat der Stift 114 des
rechts gelegenen Biigels 112a die Oberfldche 121
des Exzenters 109 veriassen und ist gegen eine Kan-
te 122 aufgelaufen, wobei die Feder 115a den Stift
114 sténdig gegen die Kante 122 driickt. Gleichzeitig
ist die Andruckrolle 17a damit gegen die Tonwelle 18a
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angelegt worden. Das Ablaufen des Stiftes 114 von
der Oberfl&che 121 Gber eine Ecke 123 zu der Kante
122 hat gleichzeitig zur Folge gehabt, dat die zuvor
von dem Stellhebel 100 eingeleitete Verschiebung
des Schiebers 105 in Richtung des Pfeiles 120 nun
von dem Stift 114 Gbernommen wurde. Wihrend nun
der Stift 114 derrechten Exzenterscheibe 109 aufdie
niedrigere Kante 122 aufgelaufen ist, ist der Stift 114
der linken Exzenterscheibe 109 von der Kante 122
dber die Ecke 123 auf die Oberfléche 121 aufgelau-
fen. Dies hat bewirkt, daB der Blige! 112b im Uhrzei-
gersinn gegen die Kraft der Feder 115b verschwenkt
wurde und sich die Andruckrolle 17b von der Tonwelle
18b abgehoben hat.

Die elektrische Steuerung des Laufwerkes er-
folgt immer dber den einen Schalter 60 und den Mi-
kroprozessor 46. Steuerbefehle von auBen gehen ihr
iiber Tasten 214 oder dergl. zum Mikroprozessor 46.

Auch das Bandende, also das Anhalten des Mo-
tors 40 wird {iber den Mikroprozessor 46 detektiert.
Der durch den Servomotor 40 flieRende Strom flieRt
auch durch einen Widerstand 210 (Fig. 7). Infolge von
Kommutierungsunterbrechungen des Stromes im
Gleichstrom-Servomotor 40 wird auch der StromfluB
am Widerstand 210 puisieren. Der durch den Wider-
stand 210 pulsierende Strom verursacht am Wider-
stand 210 einen pulsierenden Spannungsabfall. Die
Spannungsimpulse werden an einem Differenzier-
glied 211 differenziert. Mit der differenzierten Span-
nung wird ein Monoflop 212 getriggert. Die Trigger-
Impulse werden dber die Leitung 204 dem Mikropro-
zessor 46 zugefihrt, der die Impulse z3hlt. Bleiben
die Impulse infolge des Bandstilistandes aus, dann
stellt der Mikroprozessor 46 Bandstillstand fest und
dreht die Motordrehrichtung durch Umsteuerung der
Leistungsverstarker 208, 209 Gber die Leitungen 201
und 202 um. Diese Drehrichtungsumkehr bewirkt,
daB der Stellhebel 100 zundchst den Schieber 105 in
Richtung eines Pfeiles 124 verstellt, bis an der linken
Exzenterscheibe 109 der Stift 114 {iber die Ecke 123
hinweg gelaufen ist und der Stift 114 dann Gber die
Kante 122 die weitere Verschiebung des Schiebers
105 in Richtung des Pfeiles 124 {ibernommen hat.
Dabel hat sich die Andruckrolle 17a von der Tonwelle
18a gelst, wihrend sich die Andruckrolle 17b an die
Tonwelle 18b angelegt hat. Gleichzeitig ist das Ober-
tragungszahnrad 52 von dem Wickelteller 42 Gberge-
schwenkt zu dem Wickelteller 43. Wahrend der Dreh-
richtungsumkehr sind die Schalter 206 und 207 kurz-
fristig vom Mikroprozessor auf 12 V umgeschaltet,
um den Umschaltvorgang zu beschlieunigen.

Soll der Spielbetrieb beendet werden, was bei-
splelsweise durch Eindriicken einer Taste erfolgen
kann, dann veranlafit der Mikroprozessor 46 Gber die
Steuerleitung 215 und den Verstérker 216 die Halte-
magnetvorrichtung 15 durch Abschalten das Zuriick-
fallen der Kopfplatte 3 in die Stop-Stellung durch ein
Verschwenken unter der Wirkung der Feder 37 entge-
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gen dem Uhrzeigersinn. Diese Verschwenk-Endstel-
lung ist in Fig. 5 dargestellt. Die Transportnase 19 ist
dabei gegen das rechte Ende der Servostange 14
aufgelaufen. Gleichzeitig hat die Steuernase 75 das
Steuerglied 73 nach links verschoben und in Anlage
mit der Schréige 55a des Schaltorganes 54 gebracht.
Das Schaltrad 83 kuppeit nunmehr wieder das Zen-
tralzahnrad 50 mit der Servostange 14. Gleichzeitig
hat die breite Gabel 66 den Begrenzungsstift 67 so
weit zur Mitte geschwenkt, daB das Ubertragungs-
zahnrad 52 von dem Wickelteller 42 abgehoben ist.
Durch die Bewegung des Schaltorgans 54 entgegen
dem Uhrzeigersinn hat das Positionierglied 57 die
Schalternase 61 freigegeben. Dieses Freigeben be-
deutet fiir den Mikroprozessor 46, dal ein neuer Be-
fehl kommt. Dieser Befehl kann durch Driicken einer
Bedienungstaste 214 gegeben werden. Diese Bedie-
nungstaste sagt der Logikschaltung 46, wie es weiter-
gehen soll. Weitergehen kann es wie folgt:

1. Fiir den Fall, daB Stand-by gewiinscht wird,
schaltet der Mikroprozessor 46 den Servomotor
40 aus.
2. Fiir den Fall, daB Eject gewiinscht wird gemaR
Fig. 3, wird die Servostange 14 nach links be-
wegt, was lber das Kupplungsglied 82 zum Aus-
werfen der Kassette 86 fiihrt. Die Obertotpunkt-
feder 98 wirft dabei die Kassette aus. Der Schal-
ter 81 wird bei Beendigung des Auswurfvorgan-
ges geschlossen, und der Mikroprozessor 46 er-
kennt, dal er den Servomotor 40 abschalten
kann. '

3. Ist schneller Vor- oder Riicklauf gewiinscht,

dann wird die Haltemagnetvornichtung 15 auf be-

reits beschriebene Weise erregt und die Servo-
stange 14 nach rechts gefahren, wie in Fig. 6 ge-

zeigt wird. Durch Verléngerung des Armes 11

kann die Kopfplatte 3 nicht in die Play-Stellung

gelangen. In dieser Stellung sorgt der Mikropro-
zessor durch das Anlegen des Motors an eine

Spannung von 12 V fiir ein hohes Drehmoment

des Motors, damit ein schneller Bandtransport

stattfinden kann.

4. Ist erneuter Spielbetrieb gewlinscht, dann

sorgt der Mikroprozessor 46 dafir, daB die Ser-

vostange 14 wieder nach rechts geschoben wird

(Fig. 4), wobei die Kopfplatte in ihre Spielstellung

verschwenkt.

Das Laufwerk kann zu irgendeinem Zsitpunkt
auch wahrend des Servobetriebes ausgeschaltet
werden; es verharrt dann in der Ausschaltstellung bei
abgefallener Kopfplatte. Beim erneuten Einschalten
wird zunéchst der Servomotor 40 in Auswerfrichtung
zum Reset eingeschaltet. Die Steuerstange 14 féhrt
nach links bis zum néchsten Schaltpunkt und erkennt
diesen. Von diesem Erkennen an laufen die Servo-
vorgénge in der bereits beschriebenen Weise ab.,

Wéhrend des Spiel- oder Schnellspulbetriebes
werden die vom Monoflop 212 {iber die Leitung 204
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an den Mikroprozessor 46 abgegebenen Impulse ge-
z&hlt, aufaddiert und in dem Display zur Anzeige ge-
bracht. Die Impulsz&hlung umfaBt Bandldngen- und
Drshrichtungsanzeige.

Der Servomotor 40 treibt ein Servomotorgetrie-
be 48a an, das als Zweifunktionsgetriesbe mit ange-
paBten Untersetzungsgetriebeziigen fiir den Steuer-
stangenantrieb und den Wickeltellerantrieb ausgebii-
det ist. Der Wirkungsgrad des Untersetzungsgetrie-
bes fiir den Wickeltellerantrieb ist dabei so optimiert,
daB sich der am Wickelteller wirksame Drehzahl-
Drehmomentenverlauf des Servomotors 40 so weit
an den Wickeimoment-Wickeldurchmesser-Verlauf
am Wickelteller anpaRt, dal die verbaif daR die
Wickelteller ohne Zwischenschaltung siner Rutsch-
kupplung antreibbar sind. Das Getriebas zwischen
Servomotor 40 und Wickelteller 42 oder 43 besteht
dabei aus der Schneckenwelle 48, dem Unterset-
zungsrad 49, das aus den zwel Gber eine Uberlast-
kuppiung verbundenen Teilrédern 49a und 49b be-
steht, dem Zentralzahnrad 50 und dem Ubertra-
gungszahnrad 52. Es handelt sich also um alle Zahn-
réder zwischen der Welle des Servomotors 40 und
den Wickeltellern 42 oder 43.

Das Wickelmoment an dem aufwickelnden
Wickelteller dndert sich bei wechselndem Wickel-
durchmesser oder entsprechender Wickeitellerdreh-
zahl. Bei einem kieinen Wickeldurchmesser ist das
Wickelmoment hoch und auch die Drehzahl des auf-
spulenden Wickeltellers hoch. Bei einem grofien
Wickel das Wickelmoment auf aufwickelnden Teller
klein und auch die Drehzahl des aufwickeinden Tel-
lers klein. Gleichzeitig ist das Drehmoment eines
Gleichstrom-Servomotors bei niedriger Drehzahl
hoch und bei hoher Drehzahl niedrig. Durch eine ge-
schickte Auswahl bzw. Einpassung der Drehzahl-
Drehmomentkennlinien 148t es sich erreichen, dal
die Bandzugkraft iiber dem Durchmesser des ziehen-
den Wickels zwischen einem kleinen, schnell spulen-
den Wickel und einem groRen, langsam spulenden
Wickel nahezu konstant ist.

In Fig. 8 und 8 werden diese Gegebenheiten ver-
anschaulicht. Die durchgezogene Kennlinie n/My,
zeigt, daB die Motordrehzahl n, bei steigendem Mo-
tormoment angendhert linear abnimmt. Die strich-
punktierte Kennlinie zeigt, daB bei fallender Drehzahl
ny und konstanter Bandzugkraft (Fg = const.) das am
Wickelteller bendtigte Wickelmoment M,; ebenfalls
steigend ist, wobei die Kennlinie n/M,; gekriimmt ist.
Die Lage der Kennlinien 138t sich in einem mittleren
Bereich durch Einstellung des Getriebewirkungsgra-
des aneinander annéhern, so daf® im Endeffekt an
den Wickeltellern, wie in Fig. 9 dargestellt ist, Gber
den Durchmesser des Zugwickels hinweg eine etwa
konstante Zugkraft Fp, gemessen in cN, erhaiten
wird. Damit kann eine die Momentdifferenzen aus-
gleichende Rutschkupplung entfallen.
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Patentanspriiche

1. Laufwerk fir ein Magnetbandkassettengerét mit

einem Tonwellen-Antriebsmotor und mit einer
von einem Servomotor (40) dber ein Servogetrie-
be (48a) angetriebenen, hin und zuriick [&ngsver-
schieblichen Steuerstange (14), die auf ihrem
Verschiebeweg Funktionsteile des Gerétes, wie
eine Kopfplatte (3), einen Lademechanismus
(87) und einen Umschaltmechanismus steuert
unter Zuhilfenahme eines Mikroprozessors (46),
einer Steuervorrichtung (46a) fiir den Servomo-
tor (40) und eines dem Mikroprozessors (46)
Schaltsignale zuleitenden und von der Steuer-
stange (14) schaltbaren Schaltmittels (60), wo-
bei der Mikroprozessor (46) die Schaltsignale in
Steuerbefehle fiir den Servomotor (40) umsetzt,
dadurch gekennzeichnet, daf8
a) das Schaltmittel (60), auch von elnem me-
chanischen Schaltorgan (54) schaltbar ist,
das von der Steuerstange (14) unabhfingige
Bewegungen ausfihren kann und dessen
Stellung gegeniiber der Steuerstange (14)
wihrend des Servobetriebes von der Steuer-
stange (14) zeitweise bestimmt wird, .
b) der Mikroprozessor (46) aus dem bei jedem
mechanischen AnstoBen durch Steuerstange
(14) oder Schaltorgan (54) empfangenen
Schaltsignal die momentanen riumlichen
Stellungen des Schaltmittels (60), der Steuer-
stange (14) und/oder des Schaltorgans (54)
ermittelt aus der Stellung des Schaltmittels
(60) und dem gespeicherten letzten, zuvor er-
haltenen Schaltsignal,
¢) der Mikroprozessor (46) die Schaltsignale
des Schaltmittels (60) auch umsetzt in Steu-
erbefehle fir den Tonwellen-Antriebsmotor
(41) und eine Haltemagnetvorrichtung (15)
fir die Kopfplatte (3), die in der Spiel- bzw.
Schnellspuistellung mittels dieser Haltema-
gnetvorrichtung (15) gehalten wird, wobei der
Servomotor die Wickelteller antreibt.

2. Laufwerk nach Anspruch 1, dadurch gekenn-

zeichnet, daB das Schaltmittel (60) ein Schalter
ist, der beim Offnen und beim SchlieRen mittels
einer Schaltnase (61) ein Schaltsignal abgibt.

Laufwerk nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daR der Mikroprozessor (46) iiber die
Steuervorrichtung die Drehrichtung des Servo-
motors vorgibt und die Spannungsversorgung
des Servomotors umschaltet zwischen einer ho-
hen Versorgungsspannung flr den Betrieb des
Lade- und Servomechanismus sowie das
Schnellspulen und einer niedrigen Versorgungs-
spannung fir den Wickeltellerantrieb wihrend
des Spielbetriebes.
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Laufwerk nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, daR die Steuervorrichtung mit in den
Motorzuleitungen (201a, 202a) vorgesehsnen
Briickenleistungsverstéirkern (208, 209) verse-
hen ist.

Laufwerk nach Anspruch 4, dadurch gekenn-
zeichnet, daR die Steuervorrichtung mit einem
Impulsdetektor (210, 212) versehen ist, der Be-
triebsfunktionen des Servomotors (40) liber die
Spannungsversorgung der Briickenleistungsver-
stérker (208, 209) detektiert.

Laufwerk nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Spannungsversorgungsleitun-
gen (206, 207) der Brilckenleistungsverstérker
(208, 209) auf ein Differenzierglied (210, 211) ge-
schaltet sind, das aus der pulsierenden Gleich-
spannung des Motors (40) z&hlbare Impulse bil-
det.

Laufwerk nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Impulse des Differenzgliedes
(210, 211) Gber ein Monofiop (212) dem Mikro-
prozessor (486) zugefiihrt werden, derdie Impulse
zahlt und daraus Zeitwerte bildet.

Laufwerk nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
zeichnet, daR der Mikroprozessor die Ist-Zeiten
zwischen aufeinanderfolgend empfangenen
Schaltsignalen ermittelt und mit gespeicherten
Soll-Zeiten vergleicht und da® der Mikroprozes-
sor (46) den Servomotor (40) bei unzuldssigen
Zeitdifferenzen auf die Auswerfdrehrichtung um-
schaltet.

Laufwerk nach Anspruch 1, dadurch gekenn-

zeichnet, daR das mechanische Schaltorgan (54)

Jjeweils am Ende des Servobetriebes zum Einlei-
ten des Spielbetriebes von der Steuerstange (14)
zur Ausfiihrung eigener Bewegungen freigege-
ben wird, wobei infolge der eigenen Bewegung
des Schaltorgans (54) von diesem elektrisch
durch das AnstoRen des Schaltmittels (60) die
Einschaltung des Tonwellen-Antriebsmotors {(41)
sowie die Absenkung der Versorgungsspannung
des Servomotors (40) und mechanisch die Um-
schaltung des Servomotorgetriebes (48a) von
dem Servoantrieb (Steuerstange 14) auf den
Bandantrieb (Wickelteller 42, 43) bewirkt wird.

10. Laufwerk nach Anspruch 9, dadurch gekenn-

zeichnet, daR das Servomotorgetriebe (48a) als
Zweifunktionsgetriebe mit angepafiten Unterset-
zungsgetriebeziigen fir den Steuerstangenan-
trieb und den Wickeltellerantrieb ausgebildet ist
und daR der Untersetzungsgetriebezug fiir den

. Wickeltellerantrieb derart ausgelegt ist, daB sich

R
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der am Wickelteller (42, 43) wirksame Drehzahi-
Drehmomentverlauf des Servomotors (40) so
weit an den Wickeldrehzahl-Wickelmomentver-
lauf anpaft, daR die Bandzugkraft (Fg) am auf-
wickelnden Wickeldurchmesser weitgehend
gleich ist.

Laufwerk nach Anspruch 10, dadurch gekenn-
zeichnet, daB als Parameter fiir die Anpassung
die Kennlinie n/M,,, des Servomotors, das Uber-
setzungsverhéitnis und der Wirkungsgrad mit
der Zahnradmaterialpaarung herangezogen wer-
den.

Claims

1.

A deck for a magnetic tape cassette apparatus
comprising a capstan drive motor and a control
rod (14) which is longitudinally movable to and fro
and Is driven by a servo motor (40) via a servo
mechanism (48a), which control rod along its
path of movement controls functional parts of the
apparatus, such as a head-mounting plate (3), &
loading mechanism (87) and a switching mecha-
nism with the aid of a microprocessor {(48), a con-
trol device (46a) for the servo motor (40), and a
switching means (60) which supplies switching
signals to the microprocessor (46) and is switch-
able by the control rod {14), the microprocessor
(46) converting the switching signals into contro!
commands for the servo motor (40), character-
ised in that
a) the switching means (60) is also switchable
by a mechanical switching member (54) which
can perform movements which are indepen-
dent of the control rod {14) and whose posi-
tion relative to the control rod (14) is tempor-
arily determined by the control! rod (14) during
servo operation,
b) by means of the switching signal received
upon every mechanical actuation by the con-
trol rod (14) or the switching member (54) the
microprocessor (46) derives the instantane-
ous geometrical positions of the switching
means (60), of the control rod (14) and/or of
the switching member (54) from the position
of the switching means (60) and the previous-
ly recelved, stored last switching signal,
¢) the microprocessor (46) also converts the
switching signals from the switching means
(60) Into control commands for the capstan
drive motor (41) and an electromagnetic hold-
ing device (15) for the head-mounting plate
{3), which plate is held in the play position or
the fast-wind position by means of said elec-
tromagnetic holding device (15), the reel
discs being driven by the servo motor.
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A deck as claimed in Claim 1, characterised in
that the switching means (60) is a switch which
supplies a switching signat when it is opened and
closed by means of a switch actuator (61).

A deck as claimed in Claim 1, characterised in
that the microprocessor (46) defines the direction
of rotation to the servo motor via the control de-
vice and switches the voltage supply of the servo
motor between a high supply voltage for the ac-
tuation of the loading and servo mechanism as
well as for fast winding and a low supply voltage
for the reel disc drive during the play mode.

A deck as claimed in Claim 3, characterised in
that the control device comprises push-pull pow-
er amplifiers (208, 209) arranged in the motor
supply lines (201a, 202a).

A deck as claimed in Claim 4, characterised in
that the control device comprises a pulse detec-
tor (210, 212) which detects operating functions
of the servo motor (40) via the voltage supply of
the power amplifiers (208, 209).

A deck as claimed in Claim 5, characterised in
that the voltage supply lines (208, 207) of the
power amplifiers (208, 209) are connected to a
differentiating network {210, 211) which derives
pulses to be counted from the pulsating direct vol-
tage of the motor (40).

A deck as claimed in Claim 6, characterised in
that the pulses are applied from the differentiat-
ing network (210, 211) to the microprocessor (46)
via a monostable multivibrator (212), which mi-
croprocessor counts the pulses and derives time
values therefrom.

A deck as claimed in Claim 7, characterised in
that the microprocessor determines the actual
time intervals between successively received
switching signals and compares them with stored
nominal time intervals, and in that the micropro-
cessor (46) switches the servo motor (40) to the
direction of rotation for the eject mode in the case
of impermissible differences in time.

A deck as claimed in Claim 1, characterised in
that, in order to initiate the play mode, the mech-
anical switching member (54) is enabled by the
control .rod (14) to perform independent move-
ments each time at the end of the servo mode,
the independent movements of the switching
member (54) electrically causing the capstan
drive motor (41) to be started and the supply vol-
tage to the servo motor (40) to be reduced by ac-
tuation of the switching means (60) and causing
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the servo motor drive {(48a) to be changed over
mechanically from servo drive {control rod 14) to
tape drive (reel discs 42, 43).

A deck as claimed In Claim 9, characterised in
that the servo motor drive (48a) is constructed as
a dual-function drive comprising reduction gear
trains adapted to the control rod drive and the
reel disc drive, and in that the reduction gear train
for the reel disc drive is constructed in such away
that the speed-torque characteristic of the servo
motor (40) acting at the reel discs (42, 43) is

-adapted to the winding speed/winding torque

characteristic in such a way that the tape pull (Fg)
at the take-up tape-spool diameter is substantial-
ly constant.

A deck as claimed in Claim 10, characterised in
that the n/My, characteristic of the servo motor,
the reduction ratio and the efficiency in conjunc-
tion with the gear wheel material combination are
used as adaptation parameters.

Revendications

1.

Mécanisme d’entrainement pour un appareil &
cassette de bande magnétique comportant un
moteur d’entrainement de cabestan et une tige
de commande (14) mobile longitudinalement en
va-et-vient et entrainée par un servomoteur (40)
par lintermédiaire d'une servotransmission
(48a), cette tige commandant, sur sa course de
déplacement, des parties fonctionnelles de I'ap-
pareil comme une plaque porte-téte (3), un mé-
canisme de chargement (87) et un mécanisme de
commutation et ce, & I'aide d'un microprocesseur
(46), d'un dispositif de commande (46a) pour le
servomoteur (40) et d'un moyen de commutation
(60) acheminant des signaux de commutation au
microprocesseur (46) et pouvant étre commutés
parla tige de commande (14), le microprocesseur
(46) convertissant les signaux de commutation
en ordres de commande pour le servomoteur
(40), caractérisé en ce que :
a) le moyen de commutation (60) peut égale-
ment &tre commuté par un élément de
commutation mécanique (54) qui peut effec-
tuer des mouvements indépendants de la tige
de commande (14) et dont Ia position par rap-
port & la tige de commande (14) est détermi-
née périodiquement pendant ie mode d'as-
servissement de la tige de commande (14);
b} e microprocesseur (46), & partir du signal
de commutation regu lors de chaque sollicita-
tion mécanique par la tige de commande (14)
ou |'élément de commutation (54), détermine
les positions spatiales instantandes du
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moyen de commutation (60), de la tige de
commande (14) et/ou de I'élément de commu-
tation (54) a partir de la position du moyen de
commutation et du dernier signal de commu-
tation mémorisé, recu précédemment, ot

¢) le microprocesseur (48) convertit égale-
ment les signaux de commutation du moyen
de commutation (60) en ordres de commande
pour le moteur d’entrainement de cabestan
(41) et un dispositif & électroaimant de rete-
nue (15) pour la plaque porte-téte (3) qui est
retenue dans la position de lecture ou dans la
position de bobinage rapide au moyen de ce
dispositif 4 électroaimant de retenue (15),
étant entendu que Je servomoteur entraine
les plateaux de bobinage.

2. Mécanisme d'entrainement suivant la revendica-

tion 1, caractérisé en ce que le moyen de commu-
tation (60) estun commutateur qui émet un signal
de commutation lors de son ouverture et de sa
fermeture au moyen d'un doigt de commutation
(61).

Mécanisme d’entrafnement suivant la revendica-
tion 1, caractérisé en ce que le microprocesseur
(48) prédétermine le sens de rotation du servo-
moteur par lintermédiaire du dispositif de
commande et commute I'alimentation de tension
du servomoteur entre une tension d’alimentation
élevée pour le fonctionnement du mécanisme de
chargement et du mécanisme d'asservissement
ainsi que pour le bobinage rapide et une tension
d'alimentation basse pour I'entrainement des
plateaux de bobinage pendant le mode de lectu-
re.

Mécanisme d’entrainement suivant la revendica-

tion 3, caractérisé en ce que le dispositif de

commande est pourvu d’amplificateurs de puis-
sance en pont (208, 209) prévus dans les lignes
d’alimentation (201a, 202a) du moteur.

Mécanisme d'entrainement suivant la revendica-

tion 4, caractérisé en ce que le dispositif de

commande est pourvu d'un détecteur d'impul-
sions (210, 212) qui détecte les fonctions d’ex-
ploitation du servomoteur (40) via I'alimentation
de tension des amplificateurs de puissance en
pont (208, 209).

Mécanisme d’entrainement suivant la revendica-
tion 5, caractérisé en ce que les lignes d’alimen-
tation de tension (208, 207) des amplificateurs
de puissance en pont (208, 209) sont connectées
a un élément différenciateur (210, 211) qui, A par-
tir de la tension continue pulsée du moteur, forme
des impulsions (40) pouvant étre comptées.
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Mécanisme d’entrafhement suivant la revendica-
tion 6, caractérisé en ce que les impulsions de
Iélément différenciateur (210, 211} sont achemi-
nées par l'intermédiaire d'un multivibrateur mo-
nostable (212) au microprocesseur (46) qui
compte les impulsions et en déduitdes valeurs de
temps.

Mécanisme d’entrafnement suivant la revendica-
tion 7, caractérisé en ce que le microprocesseur
détermine les temps effectifs entre des signaux
de commutation regus consécutivement et les
compare & des temps de consigne stockés, et le
microprocesseur (46) commute le servomoteur
(40) sur le sens de rotation d’éjection en cas de
différence de temps inacceptable.

Mécanisme d'entrainement suivant la revendica-
tion 1, caractérisé en ce que I'élément de commu-
tation mécanique (54) est libéré, en vue d'effec-
tusr des mouvements propres, chaque fois 2 la
fin du mode d'asservissement en vue de I'amor-
gage du mode de lecture par la tige de comman-
de (14), étant entendu que suite aux mouvements
propres de I'élément de commutation (54) celui-
i assure, électriquement, en heurtant le moyen
de commutation {(60), la mise sous tension du mo-
teur d’'entrainement de cabestan (41) ainsi que
I'abaissement de la tension d’alimentation du
servomoteur (40), et mécaniquement, la commu-
tation de la transmission du servomoteur (48a)
de I'entrainement asservi {tige de commande 14)
al'entrainement de la bande (plateaux de bobina-
ge 42, 43).

Mécanisme d’entrafnement suivant la revendica-
tion 9, caractérisé en ce que la transmission de
servomoteur (48a) est congue comme une trans-
mission a double fonction avec des rapports de
démultiplication adaptés pour 'entrainement de
la tige de commande et pour I'entrainement des
plateaux de bobinage et le rapport de démultipli-
cation pour I'entrafnement des plateaux de bobi-
nage est tel que la courbe de couple/vitesse de
rotation du servomoteur (40) agissant sur le pla-
teau de bobinage (42, 43) soit adaptée a la cour-
be de moment de bobinage/vitesse de bobinage
dans une mesure telle que la force de traction
(Fg) de la bande au niveau du plateau de bobina-
ge envideur soit largement constante.

Mécanisme d’entrainement suivant la revendica-
tion 10, caractérisé en ce qu'on utilise comme pa-
ramétres pour I'adaptation la courbe n/M,, du
servomoteur, le rapport de démultiplication et le
rendement avec I'appariement des matidres des
roues dentées.
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