
fl 54898 AP 

Układ scalony dużej skali integracji M 54898 AP jest procesorem servo za-
t>s< rwanym w magnetowidach HITACHI VT-130 E/CT, HITACHI VT 135 
łVPS i pochodnych. Sterowany jest z układu HD 614042 SD 37 system con-
ll?/, nadzoruje i steruje obrotami silnika trójfazowego (poprzez układ HAI 
|03) drum motor i silnika komutatorowego (poprzez interfejs M 51483 P 
\x/ układ M 54648 L) capstan motor. Taktowany jest zegarem o częstotli-
t>sd 4,43 MHz. Zasilany jest napięciem stabilizowanym 5 V. 
W większości opisywanych bloków serworegulacji przeprowadza się je-

fnie regulację punktu przełączania głowic wizyjnych. W przypadku ukła-
ł \1 54898 AP jest tych regulacji znacznie więcej. Wynika to po części 
|ot\cepcji rozwiązania układowego i po części z zastosowania dodatkowej 
fikcji trikowej - odtwarzania treści obrazu ze zwolnioną prędkością. Re-
jku ję oznaczoną SLOW TRACKING PRESET przeprowada się w obwo-
żę interfejsu, pozostałe w procesorze servo. 
[Poniżej przedstawimy metodykę wykonywania pomiarów i regulacji, 
kolejności przewidzianej przez producenta. 

^tgulacja częstotliwości odniesienia - wyprowadzenie (58) M 54898 AP 
fltzas odtwarzania kasety testowej nagranej w standardzie PAL wraz 
jonem 3 kHz, na wyjściu AUDIO magnetowidu należy przeprowadzić 
łmar częstotliwości i przy odchyłce większej niż 15 Hz wymienić elemen-
fodłączone do wyprowawadzenia 58 układu: 
i v;dy błąd jest dodatni - rezystor podłączony do zasilania, 
• ^dy błąd jest ujemny - rezystor podłączony do masy. 

Regulacja punktu przełączania głowic - wyprowadzenie (45) M 54898 AP 
ijdi zas odtwarzania kasety testowej nagranej w standardzie PAL, sygna-

gradacji szarości, do wyjścia VIDEO podłączyć oscyloskop synchro-
jlowany sygnałem pobranym z (44) wyprowadzenia układu. Regulować 
ifencjometrem podłączonym do wyprowadzenia (45) do momentu uzy-
jnia obrazu 6,5 +/- 0,5 linii (patrz rys. 83). 
! 
Kegulacja trackingu - wyprowadzenie (49) M 54898 AP 
LIYIĆ na nowej kasecie dowolny sygnał standardu PAL W naprawianym 
knetowidzie. Podczas odtwarzania dokonanego nagrania podłączyć 
iyloskop dwukanałowy: jeden kanał do wyprowadzenia (44) układu 
Inerator podstawy czasu synchronizować z tego kanału), drugi do wy-
s a d z e n i a (62). Regulować potencjometrem podłączonym do wyprowa-
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ijirt'. 9. Opis wyprowadzeń układu scalonego M 54898 AP 
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Symbol 

vcc 
TRACKINC 2 

WE Zasilanie układu scalonego +5V 

WE ! Wejście impulsów trackingu do układu porównania 

TACH AMP 

TACH PULSE (-) 

TACH PULSE (+) 

WE Sygnał odniesienia dla impulsów tachometrycznych 

WE Wejście imp. tachometrycznych z modułu DRUM 

WE Wejście imp. tachometrycznych z modułu DRUM 

ł>,7,8 

]0 

SPEED DET 

I (NP) 

SPEED DET 

C.PD 

WY 

WY 

WY 

Wyjście imp. rozpoznania prędkości odtwarzania 

Polaryzacja detektora 

Wyj. syg. błędu z ukł porównania fazy capstan motor 

SEARCH QUICK WE I Wejście logiczne sterowania silnikami 

WE CAPSTAN ADD 

14 

15 

lf> 

17 

1S 

W 

Wej. logiczne syg. określającego pracę capstmi motor 

ADJ WE Wej. nap. odniesienia dla wzmac. błędu anxtan motor 

21 

HEADSWMUTE |WY 

FINE SLOW IWY 

Wyjście blokujące impulsy przełączania głowic 

Wyj. imp. wspomag. ster. silnikami przy pracy trikowej 

FINESTILL WE ' Wej. imp. wspomag. ster. silnikami przy pracy trikowej 

FINE STILL 

F.ADY 

WE 1 Wej. imp. wspomag. ster. silnikami przy pracy trikowej 

l(NP) 

2<) FINE SLOW IN | WE |Wej. imp. wspomag. ster. silnikami przy pracy trikowej 

FINE SLOW OUT WY ' Wyj. imp. wspomag. ster. silnikami przy pracy trikowej 

2 I . C . S P E E D DET IWY I Wyjście identyfikacji prędkości capstan motor 

j 'i 23 | PAUSE/FADY | WE | Wejśae logiczne do sterowania pracą silników 

24 ~~|C.AMP(+) T I WE i Wej. wzm. błędu capstan motor dla syg. C.SD 

125 I C.AMP I WE i Wej. wzm. błędu capstan motor dla syg. C.PD 



Symbol 

PB PAUSE 

CAMP. OUT 

C.FG (-) 

C.FG (+) 

C.FG AMR OUT 

1/2 VCC 

FSC 

INJ 

WE 

WY 

Opis 

Blokada wzm. błędu dla funkcji PAUSE 

Wyjście wzmacniacza błędu 

WE Wejście sygnału z czujnika C.FG 

WE Wejście sygnału z czujnika C.FG 

WY | Wyjście kontrolne z układu wzm. C.FG 

WY Wyjście napięcia odniesienia dla układu C.FG 

WE Wejście sygnału taktującego 4,43 MHz 

WE ! Polaryzacja układów pomocniczych 

(NP) 

(NP) 

(NP) 

CYL.ADD 

CYL.ADD 

WE Wejście pomocnicze dla układu CYL.ADD 

WE | Wejście pomocnicze dla układu CYL.ADD 

CYL. ADD OUT j WY j Wyjście wzm, błędu do modułu drum motor 

CYL.ADD IN J W E j Wej. wzmacn. błędu DM dla syg. CYL.SPEED DF1 

j CYL.ADD IN | WE j W e j . wzmacn. błędu DM dla syg. CYL.PHASE DE I 

i PHASE DET. i WY j Wyjście sygnału błędu z CYL.PFtASE DET. 

I CYL.SPEED DET. i WY I Wyjście sygnału błędu z CYL.SPEED DET. 

|TACH MM 

| SW POINT | WE ^Regulacja impulsu przełączania głowic 

' STILL MM i WE I Odniesienie dla impulsów przełączania głowic 

j v. DRIYE MM ~jwE jRegulacja imp. synchro. pionowej dla funkcji trikówvch 

V. DRIVE MM I we i Napięcie odniesienia dla pin 47 

! REV | WE | Wejście sygnału REYERSE 

^WY ^Wyjście impulsów przełączających 25Hz 


