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1. Allgemeines

1. Allgemeines

Im Rahmen des Einheitssystems der Elektronischen Rechentechnik (ESER) wurden
von allen Teilnehmerlandern Komponenten fiir die Datenfernverarbeitung (DFV) entwi-
ckelt. Folgende Geréategruppen werden unterschieden:

e Multiplexoren im Sinne der Datenfernsteuereinheiten IBM270x, aus dem russi-
schen Fachbegriff resultiert die Abkirzung MPD

e Datenterminals, diese wurden als Abonnentenpunkte AP bezeichnet

e Datenlbertragungseinrichtungen DUE wie Modems, Signalumsetzer und au-
tomatische Wahleinrichtungen

In verschiedenen Betrieben der DDR waren zum Anfang der 1970er Jahre entspre-
chende Gerate in Entwicklung und es bestand die Notwendigkeit, diese in das System
des ESER einzuordnen. Fir die durch das Kombinat ROBOTRON vertriebenen EDV-
Systeme wurde auf ein eigenes DFV-Subsystem orientiert.

Der Multiplexor als zentrales Steuergerat dieses DFV-Subsystems wurde im damaligen
Betrieb Robotron Elektronik Radeberg - damals Stammbetrieb des Kombinates -
angesiedelt.

Know How Basis daflir war zum Einen die Serienfertigung der ersten EDVA der DDR
R300 sowie des Datenferniibertragungssystem DFE 550 [1] und zum Anderen die Tra-
dition in der Richtfunktechnik als maoglicher Basis fir eine kinftige drahtlose Daten-
Ubertragungstechnik.

Nach Jahren der Fertigungsbetreuung fur die EDVA R300 begann Ende der 60er Jah-
re, nahezu zeitgleich mit der Griindung des Kombinates ROBOTRON, ein Team junger
Ingenieure mit entsprechenden Entwicklungsaufgaben.

Auf der technisch/technologischen Basis des Kleinsteuerrechners R4201 aus dem
GFZ/ZFT Dresden wurde eine Variante mit der Funktion eines Multiplexors als zentra-
les Steuergerat fur ein DFV-Subsystem entwickelt.

Weitere Komponenten des DFV-Subsystems, als Beitrdge der DDR im ESER, waren
Abonnentenpunkte und Datentubertragungseinrichtungen. Fir die Erfordernisse der
Anwender reichten diese Komponenten jedoch nicht aus, so dass Geréate anderer
Partnerléander zusatzlich in die Projekte eingeordnet werden mussten.

Im ESER wurden im Spezialistenrat Nr.7 (S7), - Vorsitzender der DDR-Seite war zu-
nachst Dr. Dieter Jordan und spater Dr. Peter Petereit - technische Abstimmungen
gefuhrt, um Uber vereinbarte Schnittstellen eine variable Kopplungsfahigkeit der Geréate
eines DFV-Subsystems aus den unterschiedlichen ESER-Landern zu erreichen.

Fragen der Ubertragungsalgorithmen und der Hardware-/Software-Vertraglichkeit wa-
ren Arbeitsgegenstand in der Arbeitsgruppe der Spezialistenrate S7/S1, deren DDR-
seitiger Verantwortlicher Rudolf Kécher war.

In gemeinsamen internationalen Prifungen wurden die Funktionstuchtigkeit und die
Kompatibilitdét nachgewiesen. Erste derartige Priifungen erfolgten ab 1973.
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2. DFV-Subsystem

2. DFV-Subsystem

Abbildung 1 zeigt den prinzipiellen Aufbau des DFV-Subsystem von Robotron [2], wo-
bei nicht alle mdglichen Varianten dargestellt sind. In der Einsatzvariante des R4201
als Multiplexor MPD 4 konnte grundsatzlich auf die Bedienperipherie dieses Rechners
verzichtet werden, weil alle benétigten Testprogramme von der zentralen EDVA gela-
den und bedient werden konnten. In der Mehrzahl der Einsatzfalle wurde diese Be-
dienperipherie aber beim Kunden installiert, denn damit lieBen sich Inbetriebnahme-
und Wartungsarbeiten am DFV-Subsystem vereinfachen.
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Abbildungl:Systemkonfiguration
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3. Multiplexor MPD 4 (EC 8404)

3. Multiplexor MPD 4 (EC 8404)

Ein MPD bedient die entfernten Benutzer im statistischen Zeitmultiplex-Betrieb. Diese
zeitmultiplexe Arbeitsweise basiert auf einem Unterschied der Datenraten einerseits
zwischen Verarbeitungsrechner und MPD mit 15...25 KByte/s und andererseits den
deutlich langsameren Datentbertragungs-Strecken mit z.B. 1200 bit/s. Die damit mog-
liche zeitmultiplexe Bedienung der einzelnen Datenilbertragungs-Strecken verschafft
dem entfernten Nutzer am Datenterminal den Eindruck einer standigen Verfiigbarkeit
des zentralen Verarbeitungsrechners nur fir seine Aufgaben.

Ein MPD erfullt demzufolge folgende wesentliche Funktionen:

e Geschwindigkeitstransformation zwischen Mutiplexkanal und den Datenuber-
tragungs-Strecken

e Serien/Parallel-Wandlung bei Empfang bzw. Parallel/Serien-Wandlung beim
Senden

e Codetransformation zwischen dem E/A-Interface der EDVA mit 8 bit/Zeichen
und den Datenibertragungs-Strecken mit 5...8 bit/Zeichen.

e Erkennung und Behandlung von Steuerzeichen

e Erkennung von Datenverlusten oder -verfalschungen mit Hilfe von Paritats- und
Blockkontroll-Prifungen.

Abweichend von den technischen Ldsungen der anderen Entwicklungslander, die sich
bei der Entwicklung an den vergleichbaren IBM- Gerate orientierten und die Multiplexo-
ren MPD 1..3 entwickelten, stellte die Verwendung eines Rechners als Multiplexor
MPD 4 durch Robotron einen Sonderweg dar. Der beabsichtigte Multiplexbetrieb muss-
te per Software durch ein spezielles Steuerprogramm erreicht werden. Wegen Soft-
ware-Restriktionen hinsichtlich der Betriebssysteme der zentralen ESER-EDVA emu-
lierte das Steuerprogramm des MPD 4 letztendlich einen Hardwaremultiplexor MPD 1.
Das Steuerprogramm entwickelte ein Team des Leitzentrums fir Anwendungsfor-
schung der VVB Maschinelles Rechnen, hier wurden auch Anpassungen an die Be-
triebssysteme des Zentralrechners bearbeitet.

Der MPD 4 aus dem Kombinat ROBOTRON beinhaltete spezifische Anschluss-
Steuerungen (AS), die die physikalischen Schnittstellenbedingungen fir die externen
Geratekopplungen lieferten:

e Kopplung des Multiplexkanals zur ESER-EDVA lber eine Anschluss-Steuerung
AS4 (dabei wurden max. 12 Subkandle belegt).

e lokale Kopplung des AP 5 lUber das Interface SIF 1000 mittels der Anschluss-
Steuerung AS2, verfigbar waren Baugruppen mit dreimal AS2.

e Kopplung von Modems im Start-Stop-Betrieb (ber das Interface 12 des ESER
(entspricht CCITT V. 24 ) zum Datenaustausch Uber telefonietypische Leitun-
gen mittels der Anschluss-Steuerung AS8, verfligbar waren Baugruppen mit
dreimal AS8. Der Informationsaustausch erfolgte im Halbduplex-Modus und im
7-bit Kode (KOI-7 des ESER) mit 200, 600 oder 1200 bit/s.

e Kopplung von 5-Bit-Fernschreibern tber Standleitungen mit 50, 75 oder 100
bit/s mittels der Anschluss-Steuerung AS7S, verfligbar waren Baugruppen mit
dreimal AS7S.

e Kopplung an das Telexnetz mit 50 bit/s mittels der Anschluss-Steuerung AS7W,
verfugbar waren Baugruppen mit dreimal AS7W.
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3. Multiplexor MPD 4 (EC 8404)

e Kopplung von Modems im Synchron-Betrieb Uber das Interface 12 des ESER
zum Datenaustausch Uber telefonietypische Leitungen mittels der Anschluss-
Steuerung SAS, verfugbar waren Baugruppen mit zweimal SAS. Der Informati-
onsaustausch erfolgte im Halbduplex-Modus nach dem so genannten BSC-
Verfahren, im Mehrkanalbetrieb konnten maximal 9600 bit/s erreicht werden.
Fir die Kopplung von MPD untereinander (zur Kopplung von Rechenzentren)
war ein Einkanalbetrieb mit bis zu 48000 bit/s mdglich.

Die Anschluss-Steuerungen erfilliten im Wesentlichen drei Funktionen:

e Anpassung der externen Schnittstelle an das rechnerinterne Interface, den so
genannten Programmierten Kanal.

e Uberwachung der Ein-/Ausgabe-Vorgange mit Signalisierung an die interne
Zentrale Verarbeitungseinheit.

e Pufferung von Daten.

Der MPD 4 war eine Zweischrank- Variante des R4201, fur die Aufnahme der dezen-
tralen Anschluss- Baugruppen (unter der Bezeichnung Halbpaneel) waren vier Platze
vorhanden, damit waren maximal 12 Anschliisse unter Beachtung der oben genannten
Bedingungen projektierbar, bei SAS-Projekten entsprechend weniger.

Die Zentrale Verarbeitungseinheit arbeitete mit 16-bit Wortlange.

Der Ferritkern-Hauptspeicher hatte eine Kapazitat von 16 KWorten. Das Steuerpro-
gramm belegte etwa 12 KWorte. Es wurde beim Aktivieren des DFV-Subsystems vom
Zentralrechner in den MPD 4 geladen und gestartet.

Die internationale ESER-Prufung des MPD 4 mit AS4, AS2 und AS8 fand Ende 1974
statt, mit erfolgreichem Ergebnis und damit der Erlaubnis zur Serienfertigung. Die Er-
weiterungen mit AS7S/W und SAS erfolgten um 1977. Die Produktion des MPD 4 er-
folgte bis 1983, die Abldsung erfolgte 1985 durch den MUX30A.

Die Entwicklung des MPD 4 wurde durch Rudolf Kdcher in Radeberg geleitet. Wichtige
Mitarbeiter im Entwicklungskollektiv waren: Heinz Gutbier, Wolf Jahn, Siegfried
Kiepsch u. a. m.

Abbildung 2: R 4201 als EC 8404
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4, Datenterminals

4. Datenterminals
4.1. Abonnentenpunkt AP 5 (EC 8505)

Speziell fur die Belange der Datenerfassung in Fertigungsabléufen wurde in Zella-
Mehlis, damals noch eingeordnet in das Kombinat Zentronik, das halbautomatische
Datenerfassungssystem HADES daro 1600 entwickelt. Das System hatte kein Vorbild
bei IBM. Fihrende und verantwortliche Entwickler des AP 5 waren die Herren
Dr.Gunther Hoch und Karl-Heinz Engelbert.

Das System war eine Gerategruppe, bestehend aus einer Dezentralen Abfrageeinheit
DZA als zentralem Steuergerat und einer Anzahl (1...15) Datenendplatzen DEP. Die
Datenendplatze waren je nach Benutzeranforderung konfigurierbar:

e Typ A: fur numerische Ein-und Ausgaben
e Typ B: fur numerische Ein- und alphanumerische Ausgabe
e Typ C: fur alphanumerische Ein- und Ausgaben

Die bis zu 15 Datenendplatze waren Uber ein spezielles Interface SIF 1000 an die DZA
gekoppelt und bis zu 1000 m von ihr absetzbar. Als Eingabebaugruppen dienten in den
Datenendplatzen: Register-Ausweis-Leser, Volltastatur, Alphanumerische Tastatur,
Zehnertastatur und Messwertabfrageeinheit. Als Ausgabebaugruppen bzw. -gerate
waren verfugbar: Blockdruckwerk (numerisch, 5 Zeilen/s), Seriendruckwerk SD1156
(100 Zeichen/s) als Beistellgerat zum DEP.

Das oben genannte Interface SIF 1000 war auch fiir den zentralen Anschluss der DZA
vorgesehen, war aber nur fir lokale Anschliisse geeignet. Um die Koppelfahigkeit an
die Multiplexoren Uber Datenlbertragungsgerate zu ermdoglichen — dies war die
Voraussetzung fir die Definition als AP 5 des ESER - wurde in Radeberg eine
Baugruppe mit der Bezeichnung AST-G zum Einbau in die DZA entwickelt. Die ESER-
Prifung als AP 5 erfolgte gemeinsam mit dem MPD 4 im Dezember 1974.

Abbildung 3: DZA und DEP (im Hintergrund) des Systems EC 8505
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4. Datenterminals

4.2. Bildschirmsystem AP 62/64 (EC 8562/8564)

1975 standen zunéchst keine Bildschirmterminals aus der Produktion der DDR zur
Verfligung, deshalb wurden alphanumerische Bildschirmgerate der ungarischen Firma
Orion in das Subsystem DFV von Robotron eingeordnet. Beim AP 62 handelte es sich
um ein Ein-Platz-System, beim AP 64 konnten - vergleichbar mit IBM 2848/ IBM 2260 -
bis zu 16 Arbeitsplatze an einer Steuereinheit betrieben werden,. Die Datenubertra-
gung erfolgte mit 1200 bit/s nach einer Start-Stop-Prozedur mit halbduplexen Daten-
austausch, die Verwendung duplexfahiger Modem brachte wegen der dann kirzeren
Umsteuerzeiten deutlichen Performancegewinn.

4.3. Abonnentenpunkt AP 4210 (EC 8506)

Unter der Chiffre EC 8506 wurde der Rechner R4201 in einer allgemeinen Anwendung
als Terminal in die Nomenklatur des ESER aufgenommen, der physische Anschluss an
den MPD erfolgte Uber eine AS8, als Datentibertragungsprozedur wurde zunachst die
fur den AP 5 definierte Prozedur festgelegt. Bei spateren Realisierungen wurde dann
aber die Datenlbertragungsprozedur des AP 62/64 verwendet.

Der Rechner R4201 wurde ca. 1980 auch in einer Applikation als Leitungskonzentrator
LK4221 eingesetzt, auch hierbei wurden die genannten Datentbertragungsprozeduren
(bzw. bei Kopplung Uber die SAS eine BSC-Prozedur) verwendet, eine ESER- Chiffre
fur diesen Einsatzfall wurde nicht beantragt.

4.4. Bildschirmsystem EC 7920.M

Dieses Bildschirmsystem wurde von Robotron in mehreren Varianten produziert, es
existierte auch eine Steuereinheit fir den direkten Anschluss an die EDVA, (deshalb
wurde das System nicht vorrangig im Spezialistenrat 7 des ESER behandelt und auch
nicht als Abonenntenpunkt bezeichnet). Mit der Verfugbarkeit der Anschluss-Steuerung
SAS im MPD 4 wurde der Anschluss der Geratesteuereinheit EC 7921.11M (BSC-
Fernvariante) an das betrachtete Subsystem mdglich. An diese Steuereinheit konnten
bis zu 32 Bildschirmgerate EC 7927.01M angeschlossen werden.

4.5. Mikroprozessor- Terminals

Etwa ab 1980 standen eine Reihe Geréate auf Basis der Mikrorechnersysteme K1510
und K1520 zur Verflgung. Hier gab es verschiedene Programmrealisierungen, die eine
Kopplung an den MPD 4 zulie3en, wobei nicht alle Losungen im ESER angemeldet
wurden. Von den Geraten wurden dazu die Datenibertragungsprozeduren des EC
8564 oder EC 7920 nachgebildet. Offiziell im ESER eingeordnete Terminals waren
u. a. EC 8565 und EC 7925 M.

4.6. Schreibmaschinen-Terminal AP 70 (EC 8570)

In das Robotron-DFV-Subsystem wurde auch der ungarische AP 70 eingeordnet, der
praktisch eine fernangeschlossene Schreibmaschine &hnlich dem Terminal IBM 2470
darstellte. Dieses Terminal konnte sich nicht durchsetzen, weil die Bedienung der
Schreibmaschine infolge der Belegung mit lateinischen und kyrillischen Schriftzeichen
sehr gewdhnungsbedurftig war.
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5. Datentbertragungsgeréte

5. Dateniubertragungsgerate

Dateniibertragungseinrichtungen DUE passen die digitalen Signale der Datenendein-
richtungen an die physikalischen Bedingungen der analogen Fernsprechkandle an. Die
entsprechenden V- Empfehlungen nach CCITT waren auch im ESER Grundlage flr
diese Gerategruppe. Unabhangig von der Freigabe im ESER behielten sich die natio-
nalen Postverwaltungen die Zulassung in ihren Netzen bzw. auf den Uberlassenen Lei-
tungen vor. Die folgenden Gerate waren in der DDR zugelassen.

5.1. Modem MD 101 (EC 8002)

Dieses Modem aus dem Messgeratewerk Zwonitz konnte Daten mit 200 bit/s Gber
Zweidraht- Fernsprechleitungen bzw. mit manueller Wahl im Fernsprech- bzw. Daten-
sondernetz Ubertragen. Urspringlich war dieses Modem fiir den Einsatz im Zusam-
menhang mit einem Datenlbertragungssystem fur Lochband-Daten entwickelt worden.
Das Modulationsverfahren war Frequenzmodulation. Die Betriebsart war Duplex, diese
Betriebsart war aber wegen der besonderen Bedingungen im Fernsprechnetz der DDR
nur eingeschrankt maéglich.

Verantwortlicher Entwickler im Messgeratewerk Zwonitz war Herr Klaus Wegener.

5.2. Modem TAM 601 (EC 8006)

Wegen der relativ niedrigen Datenilibertragungsrate des MD 101 wurde parallel auf das
ungarische Modem von Telefongyar TAM 600/601 (EC 8006) im Robotron DFV-
Subsystem orientiert. Dieses Modem konnte mit manueller Wahl im Fernsprech- bzw.
Datensondernetz oder mit Zweidraht- Standleitungen benutzt werde und war aus-
schlieRlich fur den Halbduplex-Betrieb mit einer Ubertragungsrate von 600/1200 bit/s
geeignet. Der Einsatz erfolgte im Zusammenhang mit AP 5 und AP 6.

5.3. Modem AM 1200 (EC 8006)

Insbesondere fir Bildschirmterminals (EC 8562 und EC 8564) wurde dieses Modem
der ungarischen Firma Orion eingesetzt

Dieses Gerat war in der DDR nur fir den Betrieb auf Standleitungen zugelassen und
konnte Uber Zweidraht-Leitungen in der Betriebsart halbduplex und Uber Vierdraht-
Leitungen im Duplex-Betrieb tibertragen.

5.4. Datennahibertragung

Fur die Datenltbertragung auf galvanisch durchgeschalteten Leitungen wurde zunachst
die GDN KAT96 (EC 8028) von Telefongyar (Ungarn) eingesetzt.

Etwa um 1980 wurde vom Betrieb Zella-Mehlis die DNU K 8172 (EC 8028.01) produ-
ziert. Es konnten in Abh&ngigkeit von den Leitungsparametern (Zwei- oder Vierdraht,
Leitungslange, elektrische Parameter) maximal 9600 bit/s erreicht werden, die maxima-
le Leitungsl&nge wurde mit 30 km angegeben.
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Abklrzungsverzeichnis

6. AbkUrzungsverzeichnis

AP

AS

AST-G

DEP
DUE
DNU

DZA

EC
ESER
GDN
HADES

LFA

MPD

MPX
SAS

SIF

Abonnentenpunkt, stand im Sprachgebrauch des ESER fiir Terminal

in AS2, AS4, AS8, AS7S , AS7W: Anschluss-Steuerung des Rech-
ners R4201

Asynchron-Steuergerat-Gerateseitig.

Es gab auch eine Variante AST-M auf der Seite des Multiplexors
bzw. Rechners. Diese kam zum Einsatz, wenn nur eine AS2 zur
Kopplung zur Verfugung stand.

Datenendplatz

Daten-Ubertragungs-Einrichtung

Daten-Nah-Ubertragung

Dezentrale Abfrageeinheit, bildete die zentrale Steuereinheit des
Systems HADES daro 1600, wurde in Zella-Mehlis entwickelt und
produziert

ESER-Chiffre

Einheitliches System der Elektronischen Rechentechnik
Gleichstrom-Datenubertragung mit Niedrigpegel

Halb Automatisches Daten- Erfassungs- System

Leitzentrum fir Anwendungsforschung der VVB Maschinelles Rech-
nen

Multiplexor fir Datenlbertragung, die Abklirzung resultiert aus der
russischen Bezeichnung

Multiplexkanal
Synchrone Anschluss-Steuerung des Rechners R 4201

in SIF 1000:; Standard-Interface
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Abbildung 1: H. Gutbier
Abbildungen 2 und 3: Firmenprospekte
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