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1 System-Beschreibung

AML/2 ist ein platzsparendes, vollautomatisches Medien-Archiv mit Roboter. 
Es handelt sich um eine hochtechnologische Weiterentwicklung manueller od
teilautomatischer Archivsysteme.

Die offene Architektur und der modulare Aufbau von AML/2 ermöglichen die

• maximale Flexibilität bei der Konfiguration
• Integration der in einem Rechenzentrum bereits vorhandenen Laufwerke u

Datenformate
• zukünftige Erweiterung und Anpassung

AML/2 unterstützt:

• HDS/COMPAREX 7480/6380
• HDS/COMPAREX 7490/6390
• IBM/SNI 3480/3580
• IBM/SNI 3490/3590
• Exabyte 8 mm
• DEC DLT 2000
• STK 4480
• STK 4490
• Reflection (OD)
• Tandem 5180
• Tandem 5190
• Metrum VHS
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a-
 

Abb. 1-1: Grundlegende AML/2 Konfiguration: 1 Quadroturm, 1 Roboter

AML/2 kann über die Kommunikations-Software HACC (Host AML Communic
tion Control) mit bis zu 9 Host-Rechner-Komplexen verbunden werden. Jeder
Komplex kann aus bis zu 8 Host-Rechnern bestehen.

HACC

• empfängt medienbezogene MVS-Meldungen
• koordiniert Aufgaben
• verwaltet und pflegt den Archivkatalog (Archiv-Datenbank)
• ermöglicht die Rückkehr nach Medienfehlern

HACC wurde ursprünglich für MVS-Umgebungen entwickelt.
Inzwischen werden folgende Systeme unterstützt:

• VM/VSE
• weitere Betriebssysteme z. B.

- Tandem
- Bull

ROBAR: Siemens-Produkt zur Anbindung des AML-Systems unter BS 2000.
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Hardware
1.1 Hardware

1.1.1 AMU (AML Management Unit) 

Die AMU ist die zentrale Schnittstelle des bedienerlosen AML/2-Systems. 
Im Normal-Betrieb („AUTO“) steuert der Host-Rechner das System.

Die AMU verbindet also den Host-Rechner mit

• dem Roboter
• der E/A-Einheit

des AML/2-Systems.

Die Aufgaben der AMU sind:

• Host-Kommunikation
- interpretiert die vom Host-Rechner kommenden Kommandos
- überprüft diese Kommandos auf Ausführbarkeit

• Verwaltung Archivkatalog
- speichert die logischen Koordinaten der Stellplätze
- ordnet die Medien den Stellplätzen zu
- kennt den Status von Stellplätzen und Laufwerken

• Umsetzung der logischen Koordinaten in physikalische Koordinaten
• Kommunikation mit der Steuerung der Roboter und der Speichertürme
• Bediener-Interface für

- die Inbetriebnahme
- den Service
- den Operator

• Konfiguration (beschreibt den individuellen Aufbau des Archivs)

Information

Die AMU registriert nicht den Dateninhalt der Medien.

Für ein Archiv benötigt man nur eine AMU.
499 B-2.0.B-12D-1.0 (ABBA/2) Planungs-Handbuch Seite 1 - 3
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AMU-Hardware (☞ Inbetriebnahme-Handbuch)

Abb. 1-2: Bedienschrank (AMU-Schrank)
Seite 1 - 4 Planungs-Handbuch 499 B-2.0.B-12D-1.0 (ABBA/2)
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1.1.2 Archiv

Das AML/2-System wurde für genormte Halbzoll-Bandkassetten verschieden
Hersteller entwickelt. Es kann jedoch auch zusätzliche Medien aufnehmen, z

• VHS-Kassetten
• Optical Disks 512
• OD-Reflection
• 8 mm Bänder (Exabyte)
• 4 mm Bänder (Exabyte) D2 klein, D2 mittel
• DEC/DLT (TK85)
• Optical Disks

Möglichkeiten der Lagerung (Wichtig bei der Auslegung der Anlage)

• hierarchisch: Alle Medien erhalten feste Stellplätze im Archiv
- Vorteil: in den Betriebsarten „MANUELL“ oder „NOT“ sind die Medien 

leichter auffindbar
- Nachteil: notwendige Konfigurations-Änderung beim Wechsel der Medie

• dynamisch: der Stellplatz wird mit der Einlagerung zugeordnet und ist nach
Auslagerung wieder frei
- Vorteil: Austausch von Medien ohne Konfigurations-Änderung
- Nachteil: in der Betriebsart „NOT“ oder bei manueller Suche ist das Auff

den der Medien sehr aufwendig

Um eine optimale Kapazität und Platzausnutzung zu erreichen, stehen für die
legung folgende Komponenten zur Verfügung

• Quadrotürme
• Linearregale
• die Kombination von beiden

Logische Koordinaten definieren die Position jedes Stellplatzes im Archiv.

Auf jedem Medium klebt ein Barcode-Label, der die Medien-Nummer trägt 
(VOLSER = Volume Serial Number). Ein Barcode-Scanner am Roboter liest d
sen Barcode und identifiziert so das Medium.

Der Archivkatalog verwaltet die Stellplätze im Archiv, d. h. die Zuordnung der 
Volser (Medien-Nummer) zur logischen Koordinate ist im Archivkatalog abgel
499 B-2.0.B-12D-1.0 (ABBA/2) Planungs-Handbuch Seite 1 - 5
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Quadrotürme

Quadrotürme erlauben maximale Packungsdichte für die Medien und benötig
dennoch nur ein Minimum an Grundfläche. Abhängig von der Deckenhöhe ka
ein Quadroturm

• 3 840 Kassetten 3480 (Höhe = 2,05 m)
• 4 800 Kassetten 3480 (Höhe = 2,43 m)
• 5 760 Kassetten 3480 (Höhe = 2,80 m)

aufnehmen. Die Grundfläche beträgt nur ca. 5 m2.

Wenn man Kassetten mit doppelter Bandlänge, 36-Spur-Aufzeichnung und D
kompression verwendet, kann ein Quadroturm 13,8 terabyte Daten speichern
(weniger als 0,36 m2 Grundfläche je terabyte).

Ein Archiv kann aus bis zu 12 Quadrotürmen bestehen.

Jeder Quadroturm besteht aus

• 8 Segmenten im drehbaren Hauptturm und
• 24 Segmenten in 4 voneinander unabhängigen, drehbaren Nebentürmen

Abb. 1-3: Quadroturm Draufsicht

Jedes Segment kann 12, 15 oder 18 Reihen hoch sein.
Jede Reihe im Segment hat 10 Stellplätze (beide Angaben für Kassetten 348

Die durchschnittliche Zeit für den Zugriff auf ein Medium beträgt 2,5 Sekunde
die maximale Zeit 6 Sekunden. Die Leistung des Quadroturms wurde durch 
Gewichtsreduzierung bei den beweglichen Teilen und die Verwendung von Ve
bundwerkstoffen optimiert. Computergesteuerte Servoantriebe bewegen den 

Segment

Nebenturm

Hauptturm
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Hauptturm und die Nebentürme.

Abb. 1-4: Quadroturm Frontansicht

Linearregale

Linearregale eignen sich besonders für

• lange, schmale Räume
• kleinere Archive

Linearregale haben 10 Stellplätze je Reihe und sind 12, 15 oder 18 Reihen h
Die kleinste Einheit hat also nur 120 Stellplätze (Angaben für Kassetten 3480

Linearregale sind in verschiedenen Standardkonfigurationen von 1 200 bis 6 
Stellplätzen erhältlich. Andere Konfigurationen sind auf Anfrage möglich.
499 B-2.0.B-12D-1.0 (ABBA/2) Planungs-Handbuch Seite 1 - 7



Hardware

chiv 
ck-

sset-
de-

n. 
1.1.3 Robotersystem

Das Robotersystem führt die mechanischen Zugriffe auf das physikalische Ar
und die Laufwerke aus. Es führt die Befehle der AMU aus und sendet eine Rü
meldung an diese.

Funktionen

• Identifizieren der Medien durch Scannen (Lesen) des Barcode-Labels
• Ausführen der Handhabungsbefehle wie z. B.

- Ein- und Auslagern von Medien über die E/A-Einheit
- Ablegen und Holen von Medien aus dem Archiv

(auf Anforderung des Host-Rechners)
- Einlegen und Entnehmen von Medien in und aus den Laufwerken

Das Robotersystem ist für die Handhabung aller genormten Halbzoll-Bandka
ten und Laufwerke ausgelegt. Dies ermöglicht die einfache Integration vorhan
ner Laufwerke. Ein Archiv kann mit bis zu 99 Laufwerken verbunden sein.

Ein einzelner Roboter kann mehrere Quadrotürme oder Linearregale bediene
Mehrere Roboter erhöhen die Leistung.

• Typische Leistung (Aktionen) pro Stunde
- 250 bei einem Robotersystem
- 480 bei einem Doppel-Robotersystem

• Aktionen sind das
- Einlegen eines Mediums in ein Laufwerk (mount)
- Zurücklegen eines Mediums in das Archiv (keep)
- Einlagern (insert)
- Auslagern (eject)
Seite 1 - 8 Planungs-Handbuch 499 B-2.0.B-12D-1.0 (ABBA/2)
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Zu den Bestandteilen des Robotersystems gehören:

• Schwenkarmroboter (Robotersystem)
• Greifer mit Barcode-Scanner (Laser)
• rho 3 Robotersteuerung
• Hubplattform
• Hubsäule
• Fahrwagen
• Fahrweg-Abschnitte

Abb. 1-5: Schwenkarmroboter

Das Robotersystem besteht aus dem vierachsigen Roboter mit elektropneum
schem Greifer, der Hubsäule und dem Fahrwagen.

Ein Zahnstangenantrieb ermöglicht schnelle, geräuscharme Bewegung entlan
modularen Fahrweg-Abschnitte. Die lineare Geschwindigkeit beträgt fast 1,5 
Der Fahrbereich beträgt zwölf Quadrotürme.

Die schnelle, exakte Positionierung des Greifers ermöglichen

• moderne bürstenlose Motoren
• Präzisionsgetriebe
• eine speziell entwickelte Z-Achse
• ein Barcode-Scanner
499 B-2.0.B-12D-1.0 (ABBA/2) Planungs-Handbuch Seite 1 - 9



Hardware

of-

n 

t je 

h-
1.1.4 Eingabe/Ausgabe-Einheit (E/A-Einheit)

Funktionen der E/A-Einheit:

• automatisches Ein- und Auslagern von Medien in das AML/2-System
• manuelles Ein- und Auslagern. Die Medien werden von Hand in Handlingk

fer gestellt
• Ablegen von defekten Medien in die separate Problembox

Verwendung der Stellplätze in der E/A-Einheit:

• Einlagerung (bei HACC/MVS, VolServ überlappend mit Auslagerung)
• Auslagerung (bei HACC/MVS, VolServ überlappend mit Einlagerung)
• Fremdmount (Stellplätze für systemfremde Medien)

Es gibt zwei verschiedene E/A-Einheiten:

• Typ A
• Typ B

Typ A

Jede E/A-Einheit/A hat 1 oder wahlweise 2 Dreheinheiten. Bei 2 Dreheinheite
verdoppelt sich die Gesamtkapazität der Medien.

Die Dreheinheiten arbeiten unabhängig voneinander. Jede Dreheinheit nimm
4 Handlingkoffer auf. Die Dreheinheiten bewegen die Handlingkoffer von der 
Bedienerseite zur Zugriffsseite des Robotersystems.

Jeder Handlingkoffer faßt

• 30 Kassetten (Typ 3480) oder
• 24 Optical Disks oder
• 6 D2 klein oder
• 6 D2 mittel oder
• 8 VHS Kassetten

Alle Handlingkoffer sind herausnehmbar.

Der Roboter nimmt die Medien aus den Handlingkoffern und stellt sie in das 
Archiv oder lädt sie in ein Laufwerk. Jeder Roboter kann 2 E/A-Einheiten anfa
ren. Ein Archiv hat also maximal 4 E/A-Einheiten.

(☞ „E/A-Einheit/A“ ab Seite 1/25)
Seite 1 - 10 Planungs-Handbuch 499 B-2.0.B-12D-1.0 (ABBA/2)
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Abb. 1-6: Automatisierte E/A-Einheit Typ A

Typ B

Dieser Typ ist die serienmäßige E/A-Einheit für das AML/2-System.

Sie besteht aus 2 oder wahlweise 4 Handlingkoffern hinter einer Tür.

(☞ „E/A-Einheit/B“ ab Seite 1/26)

Abb. 1-7: Automatisierte E/A-Einheit Typ B
499 B-2.0.B-12D-1.0 (ABBA/2) Planungs-Handbuch Seite 1 - 11
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1.2 Software

1.2.1 HACC (Host AML Communication Control)

HACC ist die Host-Rechner-Software, die das AML/2-System organisiert und
waltet. HACC ermöglicht die automatisierte Bedienung des Archivs (AML Man
gement Unit) bei gleichzeitigem Unterstützen von mehreren Host-Rechnern.

Ohne die Leistung des Hostsystems zu beeinflussen, leistet HACC folgendes

• automatischer Empfang von MVS-Meldungen über Medien
(Leitwegkode 3 und 5)

• Koordination von Aufgaben
• Verwalten und Aktualisieren der Archiv-Datenbank (Archivkatalog)
• Bearbeiten von Medienfehlern

In einer MVS-Umgebung verwendet HACC das Standard Subsystem Interface 
verändert das Host-Betriebssystem nicht. JCL-Änderungen sind nicht erforderl

Mit Hilfe von Parameterangaben kann HACC an viele unterschiedliche Archiv
Konfigurationen angepaßt werden. HACC unterstützt 360 bis 184 320 Medien
Zugriffsbereich eines einzigen Roboters. Es kann für die Arbeit mit einem ste
wachsenden Archiv konfiguriert werden.

MVS-Medienfunktionen leitet der Host-Rechner über das Standard Subsyste
Interface an HACC weiter. Zu den von HACC unterstützten Medienfunktionen
gehören: 

• Ein-/Ablegen von Medien (mount/keep)
• Ein-/Auslagern von Medien (insert/eject)
• Steuern der Reinigung von Laufwerken
• Initialisieren und Prüfen der Barcode-Label auf den Medien
• automatisches Beantworten offener WTORs
• Statistik der vom Operator ausgelösten Medien-Auswechslungen 

(Medienfehler)
• Verwalten von verbrauchten Medien

Gleichzeitiges Unterstützen mehrere Host-Rechner ist möglich mit

• shared Direct Access Storage Devices (DASD) oder
• Token-Ring Local Area Network (LAN)
• individuell oder kombiniert

9 voneinander unabhängige Host-Rechner-Komplexe können angeschlossen
Jeder ferne Komplex kann bis zu 8 Host-Rechner oder unterschiedliches Sys
verhalten beinhalten. Somit unterstützt HACC bis zu 72 Host-Rechner oder 
Systemverhalten.
Seite 1 - 12 Planungs-Handbuch 499 B-2.0.B-12D-1.0 (ABBA/2)
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Der Host-Rechner kommuniziert mit AML/2 über

• LU 6.2/APPC und Token-Ring-Adapter
• EXCP/3270 und eine lokale NON-SNA 3274 Steuereinheit
• VTAM LU 2 (lokal oder fern)

HACC erfordert mindestens folgende Software:

• MVS-SP1.3.6 für JES2
• MVS-SP2.2 für JES3
• SMP/E
• Assembler H
• Standard Utilities

Abb. 1-8: Kommunikation zwischen Host-Rechner und AML/2 über HACC

MVS Umgebung

HACC
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AML/2 erfordert folgende MVS-Betriebsmittel

• ca. 4 bis 5 KB für den allgemeinen Servicebereich (CSA) aus der 16 MB L
• virtuellen Hauptspeicher von ca. 2,5 MB für 50 000 Medien
• MVS-Meldungen (Leitwegkode 3 und 5) müssen zur Verfügung stehen
• TSO ist wünschenswert, jedoch nicht erforderlich

1.2.2 ROBAR

ROBAR ist die Schnittstelle zwischen BS2000 und dem AML/2-System. Es un
stützt ein AML/2-System mit einem oder zwei Robotern in einer Umgebung m
mehreren Host-Rechnern und bis zu 24 BS2000-Systemen.

ROBAR umfaßt

• eine zentrale Komponente, die auf einem SINIX-Rechner läuft
• eine Host-Rechner-Komponente für jedes BS2000-System

Die globale Koordination der Roboterbewegungen übernimmt der SINIX-Rech
Jedes BS2000-System hat den gleichen Zugriffsstatus für den Roboter. ROB
übernimmt die Hostfunktion für das AML/2-System.

HW (ROBAR-BS2000)

ROBAR-BS2000 ist die Verbindungs-Komponente in jedem Host-Rechner. Es
läuft unter BS2000. ROBAR-BS2000 überträgt die eigentlichen Ein-/Ablegebe
fehle der Medien-Handhabung. Diese Befehle verwenden alle Programme, di
Medien arbeiten (z. B. ARCHIVE, MAREN, INIT).

Diese Programme senden ihre Anfragen über die Bedienerschnittstelle CONS
an BS2000. Die CONSOLE filtert die auf ein Medium bezogenen Meldungen 
und leitet sie an ROBAR-SINIX weiter. Jeder BS2000-Host-Rechner kann auf
AML/2-Funktionen zugreifen.

Für eine optimale Nutzung des Robotersystems sind zusätzlich zu den eigent
Einlegebefehlen Organisations-Anweisungen für das Ein-/Auslagern von Med
erforderlich. ROBAR stellt die dafür erforderlichen Funktionen zur Verfügung.

Die Verwendung von SDF für diese Anweisungen ermöglicht es dem Benutze
bestimmte Funktionen zu verwenden, wie z. B. das computerspezifische ode
benutzerspezifische Ein-/Auslagern von Medien.
Seite 1 - 14 Planungs-Handbuch 499 B-2.0.B-12D-1.0 (ABBA/2)
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SINIX PC für die Kommunikation mit BS2000 (ROBAR-SINIX)

ROBAR-SINIX enthält die

• Sende- und Empfangsfunktionen für die BS2000-Systeme
• Verteileinrichtungen für Meldungen beim Betrieb mit mehreren Host-Rechn

Die Verbindung zum AML/2-Rechner wird von hier eingerichtet und überwach
Die Hauptfunktion ist das Auswerten von Meldungen der BS2000- und AML/2
Systeme. Daraus erzeugt ROBAR-SINIX Aktions-Anweisungen, die vom Rob
tersystem oder vom BS2000-Host-Rechner ausgeführt werden. Dies sind:

• Aktionen des Roboters, z. B. Einlegen eines Mediums
• Aktionen der BS2000, z. B. Reaktion auf eine Meldung

Aktions-Anweisungen für den Roboter werden an den AML/2-Rechner weiter
leitet, der am SINIX-System angeschlossen ist.

Aktions-Anweisungen für BS2000 werden über die Schnittstelle der CONSOL
an das Betriebssystem weitergeleitet. ROBAR beinhaltet Voreinstellungen für
Meldeauswertung. Diese können im Rechenzentrum an die örtlichen Anforde
gen angepaßt werden (während des normalen Betriebs).

ROBAR informiert über die

• Verfügbarkeit der Medien aus der Sicht des Host-Rechners
• Zuordnung der Medien zu den automatisch (vom Roboter) und manuell be

ten Bereichen des Archivs

Eine spezielle Funktion ermöglicht die Verarbeitung von Scratch-Medien mit 
einem anderen Medien-Verwaltungssystem als MAREN.

Das Starten bzw. Stoppen des AML/ROBAR-Systems erfolgt über Menüs. 
Der Bediener kann das AML/ROBAR-Systems auch manuell steuern. 
Hilfefunktionen unterstützen ihn beim Installieren und Verändern der ROBAR 
Melde-Dateien.

Alle von ROBAR ausgeführten Aktionen werden in Trace-Dateien aufgezeichn
499 B-2.0.B-12D-1.0 (ABBA/2) Planungs-Handbuch Seite 1 - 15
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1.2.3 DAS (Distributed AML Server)

Was ist DAS?

Distributed AML Server (DAS) ist eine Software-Komponente zur Steuerung d
automatischen Archivs.

Das DAS-System besteht aus zwei örtlich getrennten Teilen:

• dem AML Client Interface (DAS Client, ACI)
• dem DAS Hauptprogramm (im folgenden als DAS bezeichnet)

Die gesamte Software (ACI und DAS) wird als DAS-System bezeichnet.

Das DAS-System ermöglicht einer unbegrenzten Anzahl von Klienten mit unt
schiedlicher Hardware, das AML/2-System zu steuern. Normalerweise verwe
diese Klienten UNIX-Plattformen (Großrechner oder Workstation). Allerdings 
könnte jede Plattform, die ONC RPC (Sun´s remote procedure call) unterstüt
DAS verwenden.

DAS selbst läuft auf einem UNIX Host-Rechner und

• konvertiert RPC-Anforderungen in vollständige Protokolleinheiten und
• sendet diese an die AML Management Unit (AMU)

Die Kommunikation zwischen dem AML/2-System und den anfordernden Hos
Rechnern ist auf zwei Pfade aufgeteilt

• den Datenpfad
• den Steuerpfad

Der Datenpfad verläuft nicht durch DAS, sondern direkt zu den anfordernden
Host-Rechnern (DAS sendet keine Steuerdaten auf den Datenpfad).

DAS ist der Kopf des Steuerpfades und alle Steuerkommandos werden durch
reicht. Um mit DAS kommunizieren zu können, benötigt jeder Host-Rechner e
DAS-Klienten-Software. Das AML Client Interface (ACI) ist ein C-Funktionssa
der in einer Bibliothek verpackt ist.

Die Benutzer des ACI benötigen keine Kenntnisse der zugrundeliegenden Ne
werk-Operationen, die angestoßen werden. Sie müssen lediglich die notwend
Grundinformationen für den Betrieb von AML/2 bereitstellen.
Seite 1 - 16 Planungs-Handbuch 499 B-2.0.B-12D-1.0 (ABBA/2)
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1.2.4 HACC/OS 400

Software-Beschreibung

Eine wesentlicher Bestandteil des AML-Systems ist die HACC/OS 400 Softwa
für das Betriebssystem OS/400.

Das AS/400-System ist über eine genormte RS232-Schnittstelle mit dem Ser
verbunden (Kommunikationspfad). Die Software ist in neuen als auch in beste
den AS/400-Installation leicht zu installieren.

Bei der Entwicklung von HACC/OS 400 lag folgende Philosophie zugrunde:

• Erhalten der Kompatibilität mit dem gewohnten Tape Management System
(TMS) unter dem Betriebssystem OS/400

• Einführen der „unbemannten“ Handhabung großer Medienkapazitäten
• Minimieren von Bedienereingriffen

Funktionen von HACC/OS 400

• Steuern der Kommunikation zwischen
- dem Betriebssystem und der AMU (sowie den Robotern des Archivs)
- den Subsystemen

• Übersetzen der OS/400 Tape Handling Commands für die Roboter
Einzelschritte:
- Übernehmen der „Einlege-/Ablege“-Meldungen von HACC/OS 400
- Übersetzen in „Einlege-/Ablege (mount/keep)“-Befehle
- Weiterleiten der Befehle an die Roboter des Archivs
- Steuern der physikalischen „Lade-/Entlade“-Vorgänge

• Auswählen der Geräte
• „Bedienersteuerung“ mit Hilfsprogrammen

HACC/OS 400 besteht aus Modulen für

• Installation und Konfiguration
• Initialisierung/Beenden des HACC/OS 400-Systems durch 

den AS/400 Operator
• Automatisiertes Medien-Handling
• Hilfsprogramme

- Medien-Initialisierung und -Kennzeichnung
- Verwaltung von Steuerdateien
- Ein-/Auslagern von Medien

• Fehlerbehebung
• Kommunikation mit der Robotersteuerung (PC mit AMU-Software)
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Das HACC/OS 400-System wird durch Befehle in der Sprache OS/400 Comm
Language (CL) gesteuert. Alle Befehle werden durch Menüs und ein umfasse
Hilfesystem unterstützt. Die Befehle sind in drei Berechtigungsstufen eingete
System-Manager, Bediener, Benutzer. Jede Berechtigungsstufe verfügt über 
eigenes Hauptmenü, das die auf der jeweiligen Stufe erlaubten Operationen 
anzeigt.

1.2.5 Betriebssystem

• Multitasking-Betriebssystem OS/2 Englisch
• Database Manager DB 2/2 Version 1.0 (IBM) Englisch
• Communication Manager CM/2 Version 1.1 (IBM) Englisch
• Distributed Access Console Facility (DCAF)

1.2.6 AMU (AML Management Unit) Software

Die AMU Software läuft unter OS/2 und besteht aus sieben eigenständigen P
sen (Programmen), die parallel ablaufen (Multi-Tasking). Jeder Prozeß hat se
spezielle Aufgabe.

Abb. 1-9: Beispiel: AMU Graphische Benutzer-Schnittstelle
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• HOC (HOst Communication)
Kommunikation zu 
- Host-Rechnern
- Steuerungen des Roboters und der Speichertürme
- E/A-Einheit/A

• ARC (ARChiv) Verwaltung des Archivkatalogs; SQL-Datenbank
• KRN  (KeRNel) Zentrale Logik, Umsetzung der Hostbefehle in

Steuerungsbefehle
• CON (AML Operator CONsole) Bedienoberfläche (Benutzer-Schnittstelle)
• ART  (AleRTer) schreibt Logs und Traces
• RFM  (Rho File Manager) überträgt Dateien (Steuerungssoftware) zwische

der AMU und der rho Steuerung (Nur für den Servicefall, nachdem die Kom
munikation mit dem Host-Rechner gestoppt wurde)

• ARCBACK  (ARChiv-BACK up) Sichern, protokollieren (journaling) und wie
derherstellen des Archivkatalogs (untergeordneter Prozeß, der täglich ein 
ASCII-Backup der Datenbank erzeugt)

Information

Die AMU registriert nicht den Dateninhalt der Medien im Archiv.

Im normalen Betrieb („AUTO“) steuert der Host-Rechner das AML/2-System. 
Manuelle Eingaben an der AMU sind auf spezielle Eingriffe beschränkt (z. B. 
Bedienung der Quadrotürme in der Betriebsart „MANUELL“).
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1.2.7 Datenfluß im System

Zu den wichtigsten Steuerkomponenten des Systems gehören:

• Soft- und Hardware
- des Host-Rechners
- der AMU (AML Management Unit)

• Steuerungen der
- Roboter
- Quadrotürme
- E/A-Einheit

Die grundlegende Philosophie des AML/2-Systems besteht darin, daß der Ho
Rechner immer der „Master“ ist. Im normalen Betrieb stammen alle Befehle v
Host-Rechner.

Wenn die Host-Rechner-Software festlegt, daß eine Aktion des Archivs 
erforderlich ist,

• erzeugt sie einen entsprechenden Befehlsstring und
• schickt diesen an die AMU

Die AMU

• empfängt den Befehl
• prüft den Befehl auf Gültigkeit
• wertet den Befehl aus
• gibt entsprechende Befehle weiter an die Steuerungen von

- Roboter
- Quadrotürmen
- E/A-Einheiten

Die Steuerungen der Roboter, Quadrotürme und E/A-Einheiten

• prüfen die AMU-Befehle auf Gültigkeit
• führen die angeforderten Aktionen aus und
• berichten der AMU nach der Ausführung der Aktionen über ihren Zustand

Wenn alle Steuerungen berichtet haben, meldet die AMU das Gesamtergebn
den Host-Rechner.
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1.3 Technische Daten

1.3.1 Archiv-Konfiguration

Host-Rechner-Kom-
plexe (HACC)

maximal 9 voneinander unabhängige Host-Rechner-
Komplexe (Hauptrechner) mit je 8 Host-Rechnern 
(Unterrechnern) können mit 2 AMUs kommunizieren

HACC Software einmal auf jedem Host-Rechner in einem Komplex

AMU (Archive 
Management Unit)

eine pro Archiv, Parallelschaltung zu 3 verschiedenen 
Host-Rechnern ist möglich

Quadrotürme maximal 12 je Archiv

Roboter maximal 2 je Archiv

Fahrwegabschnitte 1,2 m lange Abschnitte werden zu der im Archiv benötig-
ten Gesamtlänge zusammengesetzt 
Maximale Gesamtlänge: 24 m bei 12 Quadrotürmen

Laufwerke maximal 99 je Archiv

E/A-Einheiten maximal 4 je Archiv (2 pro Roboter)

Erforderliche Dek-
kenhöhe

• 12 Reihen mit Kassetten 3480 = 2,05 m (klein)
• 15 Reihen mit Kassetten 3480 = 2,43 m (mittel)
• 18 Reihen mit Kassetten 3480 = 2,80 m (hoch)
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1.3.2  Quadroturm

Abb. 1-10: Quadroturm, Quadroturm-Steuerung

Größe (Reihen) klein mittel hoch

Kapazität
3480 Stellplätze

3 840 4 800 5 760

Höhe 1,87 m 2,25 m 2,62 m 

Gewicht, leer 2 540 kg 2 600 kg 2 660 kg 

Gewicht, voll 3 500 kg 3 800 kg 4 100 kg 

Bodenbelastung, 
voll

550 kg/m2 550 kg/m2 550 kg/m2 

Platzbedarf 2,24 m x 2,24 m (5,02 m2) 

Spannungsversorgung 50 Hz, 400 V AC, Drehstrom

Gesamtleistung 0,5 kVA

Manueller Betrieb ja, bei Host-Rechner- oder Stromausfall

Quadro-
turm- 

Steuerung
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2

Kapazität für Mixed Media

Anzahl der Medien pro Quadroturm

Anzahl der Medien pro Segment

Größe
3480 
Stell-
plätze

OD-
Reflection

OD 512
VHS

8 mm 
Band

TK
D2 

klein/
mittelOD 3480 OD 3480

klein 3 840 2 304 960 2 112 960 1 792 4 800 2 816 1 344

mittel 4 800 3 168 1 200 2 904 1 200 2 048 6 080 3 584 1 72

hoch 5 760 3 744 1 440 3 432 1 440 2 560 7 360 4 096 2 11

nur 24 Segmente mit OD
und 8 Segmente mit 3480 
Kassetten sind möglich

Größe
3480 
Stell-
plätze

OD-
Reflec-

tion

OD 
512

VHS
8 mm 
Band

TK
D2 

klein/
mittel

klein 120 96 88 56 150 88 42

mittel 150 132 121 64 190 112 54

hoch 180 156 143 80 230 128 66
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1.3.3 Robotersystem

Abb. 1-11: Roboter, Roboter-Steuerung

Roboter-Modell Robotersystem

Achsen 4, plus horizontal und vertikal

Anzahl der Greifer 1, pneumatisch 

Barcode-Lesesystem Barcode-Scanner

Scan-Möglichkeiten • Code 39 in jeder Richtung
• STK Code
• Code 128
• CODABAR
• Interleaved 2OF5
• UPC
• EAN
• Punkte

Spannungsversorgung 50 Hz, 400 V AC, Drehstrom

Max. Länge der 
horizontalen Achse

29,5 m 

Lineare Geschwindigkeit 1,5 m/s

Lineare Reichweite 12 Quadrotürme

Roboter-
Steuerung
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1.3.4 E/A-Einheit/A

Abb. 1-12: Automatische E/A-Einheit/A

Kapazität eine Dreheinheit: 4 Handlingkoffer
zwei Dreheinheiten: 8 Handlingkoffer

Handlingkoffer 4 Handlingkoffer je Dreheinheit

je Handlingkoffer (Mixed Media) Platz für

• 30 Kassetten (Typ 3480) oder
• 24 OD Reflection oder
• 22 OD 512 oder
• 8 VHS oder
• 30 Bänder 8 mm oder
• 16 TK oder
• 6 D2 mittel oder
• 6 D2 klein

Spannungsversorgung 50 Hz, 230 V AC

Gleichzeitige Ein- und 
Ausgabe

ja, abhängig von der Host-Rechner-Software

E/A-
Einheit/A
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1.3.5 E/A-Einheit/B

Abb. 1-13: E/A-Einheit/B

Kapazität normal: 2 Handlingkoffer
erweitert: 4 Handlingkoffer

Handlingkoffer 4 Handlingkoffer je Dreheinheit

je Handlingkoffer (Mixed Media) Platz für

• 30 Kassetten (Typ 3480) oder
• 24 OD Reflection oder
• 22 OD 512 oder
• 8 VHS oder
• 30 Bänder 8 mm oder
• 16 TK oder
• 6 D2 mittel oder
• 6 D2 klein

Spannungsversorgung 50 Hz, 230 V AC

Gleichzeitige Ein- und 
Ausgabe

ja, abhängig von der Host-Rechner-Software
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1.3.6 AMU (AML Management Unit)

Abb. 1-14: AMU-Schrank

CPU IBM PS/2 Desktop (80486 Prozessor)

Plattenspeicherplatz min. 200 MB Harddisk
1,44 MB Floppy

Hauptspeicher 16 MB RAM

Grafikkarte XGA

Monitor 14″ IBM Farbe
(0,28 mm Punktgröße, 1 024 x 768 Punkte Auflösun
im XGA-2 Modus)

Eingabe IBM PS/2 erweiterte Tastatur, mit 101 Tasten
(Englisch, Amerikanisch, Deutsch, Französisch)
IBM PS/2 Maus

Mögliche Schnittstellen 
für Host-Kommunikation

• IBM Token Ring 16/4 Adapter
• IBM 3270 Emulationskarte
• SDLC-Adapter
• X.25 Koprozessor (Datex-P)
• RS232C
• 3COM Ethernet-Adapter

Generelle Kommunika-
tion mit Steuerungen über 
RS232C

• IBM Realtime Interface Coprozessor (RIC) 
8xRS232C

• IBM Dual Async Adapter 2xRS232C

Betriebssystem IBM OS/2 v.2.1 mit Extended Services

Spannungsversorung 50 Hz, 230 V AC

Leistungsaufnahme 0,2 kVA

AMU
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1.3.7 HACC (Host AML Communication Control /MVS) 

Bestandteile • Hauptprogramm
• Archivverwaltungs-Module
• Subsystem-Funktionsmodule
• optional: Allocation control exit

Software-Ausstattung, 
minimal

• MVS-SP1.3.6 für JES2
• MVS-SP2.2 für JES3
• SMP/E 
• Assembler H 
• Standard utilities

Folgenden MVS Betriebs-
mittel werden benötigt

• allgemeinen Servicebereich (CSA) 4 bis 5 KB
• virtueller Hauptspeicher ca. 2,5 MB für 50 000 

Medien
• unbedeutende E/A-Aktivität (in Verbindung mit 

Ein-/Ablege-Operationen)
• MVS Meldungen (Leitwegcode 3 und 5) müs-

sen zur Verfügung stehen
• TSO ist erwünscht, jedoch nicht erforderlich

Dateien • Speicherbedarf für Archiv mit 5 760 Kassetten
— 1 cyl (1 cyl 3 380 = 0,6 MB)

• Unit recovery (?) und statische Aufzeichnung 
— 1 cyl 

• CPU–CPU Übertragungsaufzeichnung — 1 cy
• Meldungs-Aufzeichnung (optional) — 5 cyl
• Installations-Datensätze (optional) — 5 cyl
• Ladebibliothek — 6 cyl

HACC Kommunikation • LU 6.2/APPC über Token-Ring-Adapter
• EXCP/3270 über eine lokale NON-SNA 3274 

Steuereinheit
• VTAM LU 2 (lokal oder fern)
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1.3.8 Barcode-Label für 3480 Kassetten

Genaues und reproduzierbares Barcode-Lesen mit dem Barcode-Scanner ist
möglich, wenn die Barcodes den untenstehenden Anforderungen entspreche

Abb. 1-15: Code 39

US-Norm ANSI MH10.8M-1983 Standard

• Anzahl der Stellen: 6
• Hintergrund-Reflexion: mindestens 25 %
• Druckkontrast: mindestens 75 %
• Verhältnis: mindestens 2,2
• Modul: 250 µm
• Drucktoleranz: ±57 µm

Zusätzliche Anforderungen

• Länge der Ruhezonen (☞ Abbildung oben): 5,25 mm ±0,25 mm
• Keine schwarzen Markierungen in den Zwischen- und Restzonen
• Keine weißen Stellen auf den Strichen
• Einheitliche Leserichtung der Striche (wechselnde Leserichtung ist möglich

dies reduziert jedoch erheblich die Leistung)
• Position der Barcode-Label: rechte obere Ecke der Aussparung der Kasse

(Kassette steht aufrecht)

1
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5
6
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m
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Qualitätsprüfung: Die Übereinstimmung mit den oben genannten Anforderung
können mit dem Barcode-Lesegerät „Ergilaser 3000 High Density“ geprüft un
dokumentiert werden (Hersteller: Laetus Company).

Wir empfehlen die folgenden Barcodes

• Code 39
• STK Code
• Code 128
• CODABAR
• Interleaved 2OF5
• UPC
• EAN
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1.3.9 Feuerlösch-Einrichtungen

Information

ADIC/GRAU Storage Systems ist nicht verantwortlich für die Installation von 
Feuerlösch-Einrichtungen.

Der Kunde muß diese bei einer darauf spezialisierten Firma bestellen.

ADIC/GRAU Storage Systems liefert nur entsprechend vorbereitete Bauteile 
mit geeigneten Schlitzen für die Rauch-Erkennung und Öffnungen für die 
Bauteile der Feuerlösch-Einrichtungen (☞ Zeichnung unten).

Abb. 1-16: Skizze Feuerlösch-Einrichtungen
499 B-2.0.B-12D-1.0 (ABBA/2) Planungs-Handbuch Seite 1 - 31



System-Anforderungen

teile 
1.4 System-Anforderungen

Spannungsversorgung

1.4.1 Energieverbrauch und Wärmeabgabe des Systems

Die folgenden Werte sind Mittelwerte bei ständiger Verwendung aller Bestand
des AML-Systems unter realistischen Betriebsbedingungen. 

Frequenz 50 Hz (±1 Hz)

Spannung (Wechsel-
spannung)

230 V AC ±10 % 1 phasig +N +PE (AMU)
400 V AC ±10 % 3 phasig +N +PE

Absicherung für Systeme mit 1 Roboter und ≤ 3 QT 400 V, 16 A MT 
für Systeme > 3 QT 400 V, 25 A MT

230 V, 16 A für AMU 
(Bei Abschaltung aufgrund zu hoher Raumtemperatur 
darf nur die 400 V-Versorgung ausgeschaltet werden. 
Die AMU (OS/2 PC ☞ 230 V-Anschluß) sollte in einer 
speziellen Abschaltfolge ausgeschaltet werden.)

optional 
230 V, 16 A für Backup-AMU

Gesamt-Leistungs-
aufnahme

• 1 Roboter und ≤ 3 QT: 1,2 kVA
• 1 Roboter und > 3 QT: 1,6 kVA
• 2 Roboter und ≤ 3 QT: 1,7 kVA
• 2 Roboter und > 3 QT: 2,2 kVA

Wärme Einzel-AML: max. 2,5 kW
Doppel-AML: max. 5,0 kW
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1.4.2 Bodenbeschaffenheit

Das System kann entweder direkt auf dem Raumboden oder auf einem dopp
Boden installiert werden.

Die maximale Abweichung im Höhenunterschied zwischen Raumboden und d
peltem Boden darf nirgendwo im System ±7 mm übersteigen.

Der Boden muß

• staubfrei sein
• physikalisch, chemisch und akustisch angemessen sein
• eine Mindesttragkraft von 550 kg/m2 haben

1.4.3 Elektrische Anschlüsse

Spannung

Die Spannungsversorgung wird am AML-System über den AMU-Einschub an
schlossen. Der Kunde muß die benötigten Spannungen am Anschlußpunkt b
stellen (240 V/400 V).

Information

Ein undefiniertes Ausschalten der AMU (AML Management Unit) kann ern-
ste Probleme beim späteren Neustart des Systems verursachen (z. B. wenn 
offene Dateien nicht korrekt geschlossen wurden, können Datensätze in der 
Datenbank fehlen usw.).

Kommunikation zwischen Host-Rechner und AML

(☞ Plan der Möglichkeiten für die Kommunikation von Host-Rechner und AM

Anschluß über LU 6.2

Der Kunde stellt die physikalische Token Ring-Anbindung am AMU-Einschub 
bereit. Anschluß über 9-Pin SUB-D-Stecker.

Anschluß über EXCP/LU2

Der Kunde stellt ein Koaxialkabel am AMU-Einschub bereit.
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Anschluß über EXCP oder LU2

ADIC/GRAU Storage Systems benötigt Informationen über das EC-Level 
(Release des Microcodes) der Steuereinheit. Diese Information sollte bei der 
ereinheit zu finden sein.

Weitere Anschlüsse

So nah wie möglich am AML-System sollte auch eine TSO-Konsole für die Be
nung des Systems zur Verfügung stehen.

Auch ein Telefon, über das man ADIC/GRAU Storage Systems in Deutschlan
erreichen kann, muß zur Verfügung stehen.

Schließlich muß die Möglichkeit bestehen ein Modem an das Telefonsystem 
schließen (in Deutschland verwendet man dazu einen sog. TAE 6N-Stecker).

1.4.4 Klimatische Anforderungen

Temperatur (min./max) 10 °C/32 °C

Luftfeuchte (min./max.) 15 %/80 %

Höhe über NN keine Beschränkung
Seite 1 - 34 Planungs-Handbuch 499 B-2.0.B-12D-1.0 (ABBA/2)



Daten des Aufstellortes

.........

.........

.....

.....

........

........

........

.........

.....

.....

.......

........

........

......
.....
.....
.....

........

.......

.......

........
2 Daten des Aufstellortes

2.1 Allgemein

Kunde: .............................................................................................................

Postanschrift: ...................................................................................................
..............................................................................................................................
..............................................................................................................................

Verkaufskontakt: ...............................................................................................

Telefon-Nr.: ......................................................................................................
Telefax-Nr.: .......................................................................................................

Lieferadresse: ..................................................................................................
..............................................................................................................................
..............................................................................................................................

Installation (Kontakt): .......................................................................................

Telefon-Nr.: ......................................................................................................
Telefax-Nr.: .......................................................................................................

Ablauf und Zeitplan für Hardware/Software Änderungsüberwachung: ............
..............................................................................................................................
..............................................................................................................................
..............................................................................................................................

Angestrebtes Datum für den Beginn der Installation: ......................................

Angestrebtes Datum „Betriebsfertig“: ..............................................................

ADIC/GRAU Storage Systems Vertreter: .........................................................

ADIC/GRAU Storage Systems Kundenbetreuer: .............................................
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2.2 Physikalische Umgebung

Raumabmessungen: ........................................................................................

Deckenhöhe: ....................................................................................................

Deckenvorsprünge: ..........................................................................................

Art des Bodens: ................................................  Doppelboden ja <  > nein 

Belastbarkeit des Bodens: ...............................................................................

Belastbarkeit des doppelten Bodens: ..............................................................

Feuerlösch-Einrichtungen: ..............................................................................

Abstand zwischen doppeltem Boden und Raumboden: ..................................

Größe einer Platte des doppelten Bodens: ......................................................
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2.2.1 Layout

Information

Das vom Kunden gezeichnete Raumlayout ist die Grundlage für alle Tätigkei-
ten, die im Kunden-Auftrag beschrieben werden.

Bitte im Raumlayout mit einzeichnen:

• Geplante Erweiterungen des Systems als Option
• Beschränkungen bei der Verdrahtung, wie z. B. Hindernisse unter Flur 

oder Kabelkanäle

Abb. 2-1: Raumlayout des Kunden (Skizze):
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2.3 Hardware-Konfiguration

2.3.1 Laufwerke

Die Laufwerke müssen für die Installation zum vereinbarten Termin zur Verfüg
stehen. Der Lieferant der Laufwerke ist für die Installation derselben verantwo
lich und muß auch Halterungen liefern, auf denen die Laufwerke im AML-Sys
angebracht werden können.

Anzahl Hersteller Modell

Pos. der Steue-
rung (links/rechts 
von der Vorder-

seite aus gesehen)
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.........

.........

.........

dien

.........

.........

.....
2.3.2 Lagerung der Medien

Quadrotürme

3 840 Kassetten 3480 (12 Reihen, 2,05 m): ....................................................

4 800 Kassetten 3480 (15 Reihen, 2,43 m): ....................................................

5 760 Kassetten 3480 (18 Reihen, 2,80 m): ....................................................

Linearregale

Stellplatz benötigt für .................................................................................  Me

Beschränkung der Länge: ................................................................................

Beschränkung der Höhe: .................................................................................

Reservierte Positionen im Archiv für dynamische Verwendung

..............................................................................................................................
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.....
2.3.3 Physikalische Definition der E/A-Einheit

Anzahl der Einheiten (max. 2 je Roboter)

.............................................................................................................................

Typ der Einheiten und verwendete Medien

Kapazität eines Handlingkoffers

Anzahl Medien-Typ

30 3480 Kassetten

24 OD-Reflection

22 OD 512

8 VHS

30 Exabyte 8 mm

16 TK

E
in

he
it

A B

4 Handling-
koffer

8 Handlingkoffer

2 
Hand-
ling-

koffer

4 Handling-
koffer

1

2

3

4
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2.3.4 Bewegen der Medien

Roboter: ...........................................................................................................

Fahrweglänge(n): .............................................................................................

2.3.5 Systemsteuerung

AMU Schrank (1 je System): ............................................................................

Quadroturm-Steuerschrank (1 für je 3 Türme): ...............................................

Roboter-Steuerschrank (1 für jeden Roboter): ................................................
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2.3.6 Verdrahtung

Läuft das System an unterbrechungsfreier Spannungsversorgung (USW)?

ja <  > nein <  >

Art der Verbindung von AMU- und Host-Rechner (Kabel vom Kunden beige-
stellt):

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

Verbindung AMU - Quadroturm-Steuerung (Länge): .......................................

Verbindung AMU - Roboter-Steuerung 1 (Länge): ...........................................

Verbindung AMU - Roboter-Steuerung 2 (Länge): ...........................................

Verbindung Roboter-Steuerung - Quadroturm-Steuerung (Länge): .................

Quadroturm-Steuerung - Maschinenkante* (Länge): .......................................

Roboter-Steuerung - Maschinenkante* (Länge): .............................................

Beschränkungen bei der Verdrahtung (Zeichnen Sie Hindernisse unter Flur o
Kabelkanäle in die Skizze „Raumlayout des Kunden“ ein): 

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

Beschränkungen bei der Verlegung von Wechselspannungskabeln: ..............

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................
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zeigt
* „Maschinenkante“ ist das Ende des Roboter-Fahrwegs, das zur E/A-Einheit 
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2.3.7 Besondere Anweisungen

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................
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2.4 Software-Konfiguration

2.4.1 Host-Rechner-Software HACC/MVS

Ist eine Anzahl der Positionen des Turmes für dynamische Verwendung reser

ja <  > nein <  >

Wenn ja: Anzahl der Positionen ........................................................................

Reservierung der E/A-Einheit:

Anzahl der zu verwendenden Positionen ..... x 30 = .......... Positionen

Eingabebereich ....................................................................................... Posit

Ausgabebereich ...................................................................................... Posit

Bereich für systemfremde Medien ......................................................... Positi

E/A-Bereiche können dynamisch definiert werden, d. h. sie können sich überl
pen. Der Kunden sollte seine Eingabe und Ausgabe organisatorisch trennen.

Die Definition von Positionen für systemfremde Medien verringert die Anzahl 
für Ein-/Ausgabe zur Verfügung stehenden Positionen.
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2.4.2 Schnittstelle zum Betriebssystem

Bitte geben Sie alle Betriebssystem-Schnittstellen der Systeme an, die mit de
AML-System verbunden werden sollen.

SMF I.D.: ..........................................................................................................

Host-Rechner Typ (CPU): ................................................................................

Betriebssystem: ...............................................................................................

PTF Level: ........................................................................................................

JES: .................................................................................................................

Medien-Verwaltungssystem: ............................................................................

Andere Software (z. B., MIM, STAM usw.): .....................................................

.............................................................................................................................

Schnittstelle Adresse

EXCP

VTAM

LAN
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2.4.3 Netzwerkeinstellungen Token-Ring-Anschluß

Die unten aufgeführten Parameter sind für die Konfiguration des OS/2-Komm
kations-Managers unbedingt erforderlich.

Bitte folgende Parameter vom Netzwerkzuständigen geben lassen:

Netzwerkname: ......................................  (oft beginnend mit „DE“ + Firmennam
(NETID)

Lokale TKR-Adresse: ................................................................................. (AM
(MAC-Adresse)

Ferne TKR-Adresse: ..........................................................................  (3174, 3
(MAC-Adresse)

TKR-Übertragungs-Geschwindigkeit: ......................  4-MBit <  > 16-MBit <  

Die TKR-Übertragungs-Geschwindigkeit im Setup des AMU-Rechners einste

Sollten unsere Vorschläge für die VTAM-Einstellungen bzw. HACPARM nicht 
eingehalten worden sein, so sind noch weitere bereits vordefinierte Einstellun
im OS/2 Communication Manager anhand der Cross-Reference zu überprüfe

2.4.4 Querverweis-Tabelle

Nachfolgend sind die Interaktionen von

• AMU-Konfiguration
• OS/2 Communication Manager (CM)
• VTAM und
• HACPARM

beschrieben.
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müs-
Die Einträge in jeder Tabellen-Reihe (Zeile) sind miteinander verbunden und 
sen übereinstimmen.

CM VTAM HACPARM AMU-Konfig. Voreinst.

A 1. Locaddr 
LU 2

--- --- 02

B 2. Locaddr 
LU 2

--- --- 03

C PU-Name --- --- OBISAMUP

D ACB-Name HACNET 
(LU-Statement)

--- OBISACB

E LU 6.2-Name 
(receive)

HACNET 
(LU-Statement)

--- OBISAMUR

F LU 6.2-Name 
(send)

HACNET
(LU2-Statement)

--- OBISAMUS

G 1. Locaddr 
LU 6.2 
(receive)

--- --- 05

H 2. Locaddr 
LU 6.2 (send)

--- --- 04

I LOGMODE 
LU 6.2

HACNET
(LM-Statement)

Session 
Modename

OBISL62S 
(single Session) 
OBISL62P (par-
allel Session)

--- --- --- Transaction 
Pgm. Send

H01STP

--- --- HACNET 
(TPN-Statement)

Transaction 
Pgm. Recv.

H01RTP

--- --- --- Partner Trans-
action Pgm

K01RTP

K LU 6.2 Name HACNET 
(LU-Statement)

OBISAMUL
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2.5 Adresse des Standortes

Stellen Sie eine Skizze des Gebäudegrundrisses zur Verfügung.

Information

Bitte im Gebäudegrundriß die ungefähren Abmessungen und die Bodenbe-
schaffenheit jedes Bereiches einzeichnen.

• Laderampe(n)
• Korridore(n)
• Aufzüge
• Auspackfläche(n)
• Rechenzentrum usw.

Zugang zum Archivraum (Aufzug, Treppenhäuser, Türbreiten usw.): .............

..............................................................................................................................

..............................................................................................................................

..............................................................................................................................

..............................................................................................................................

..............................................................................................................................

Abmessungen (Höhe und Breite) sowie Ort der kleinsten Türöffnung oder des
kleinsten Zugangs: ...........................................................................................

..............................................................................................................................

..............................................................................................................................

Spezifikationen der Entladestation (Höhe, Art der Rampen, Wetterschutz usw

..............................................................................................................................

..............................................................................................................................

..............................................................................................................................
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Stellt der Kunde am Tag der Lieferung einen Gabelstapler zur Verfügung?
.................................................................................................... ja <  > nein

Stellt der Kunde während der mechanischen Installation einen Gabelstapler m
Palettenlift zur Verfügung? ........................................................ ja <  > nein <

Verfügbarkeit von Handhabungsgeräten: ........................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

Bevorzugte/vorgeschriebene örtliche Spedition: ..............................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

Ort für das Auspacken: ....................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

Bevorzugte Tageszeit für das Entladen und Transportieren der Materialien: ...

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................
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.....
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.....
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.....

.....

.....

.........

.....

.....

.....

..........
Zeiten, zu denen geschlossen ist/Wochenenden, Zugangsmöglichkeit für das Installationsteam:

..............................................................................................................................

..............................................................................................................................

..............................................................................................................................

Vorgehen zum Erlangen von Zutrittsberechtigungen: ......................................

..............................................................................................................................

..............................................................................................................................

..............................................................................................................................

Vorgehen zum Buchen von Aufzügen, der Laderampe usw.: ...........................

..............................................................................................................................

..............................................................................................................................

..............................................................................................................................

Bei der Abfallentsorgung zu beachtende Punkte: ...........................................

..............................................................................................................................

..............................................................................................................................

..............................................................................................................................

Auszuhandelnde Punkte: .................................................................................

..............................................................................................................................

..............................................................................................................................

..............................................................................................................................

Weitere zu beachtende Punkte: .......................................................................
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.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................

.............................................................................................................................
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2.6 Medien/Laufwerke

Medien:

Werden bereits im Einsatz befindliche Medien weiterverwendet?

ja <  > nein <  >

Liefert der Medien-Lieferant Medien mit Barcode?

ja <  > nein <  >

Kennzeichnet der Kunde die Medien selbst?

ja <  > nein <  >

Information

Wenn der Kunde die Medien selbst kennzeichnet, muß dabei das Informati-
onsblatt „Anbringen von Barcode-Labels“ beachtet werden.

Die gekennzeichneten Medien müssen vereinbarungsgemäß verfügbar sein.

ADIC/ADIC/GRAU Storage Systems sollte eine begrenzte Anzahl von 
gekennzeichneten Medien zum Testen des Barcode-Lesens zur Verfügung st
hen.

Bestellen Sie bitte Reinigungskassetten und kennzeichnen Sie diese (ADIC/
ADIC/GRAU Storage Systems empfiehlt: 10 Barcode-Label/Reinigungskas-
setten).

Weisen Sie den Reinigungskassetten eine Position im Quadroturm zu.
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2.7 Daten der Barcode-Label

Informatione

Jeder Kunde oder Zulieferer, der Barcode-Label auf den Medien anbringt, 
muß das Informationsblatt „Anbringen von Barcode-Labels“ beachten.

Er ist dafür verantwortlich, daß die Barcode-Labels in der richtigen Leserich-
tung angebracht werden.

2.7.1 Anbringen von Barcode-Labels auf 3480 Kassetten

Information

Es ist sehr wichtig, daß die Position (in der Aussparung der Kassette) aller 
Barcode-Label im System gleich ist.

Dies verhindert Leistungsverluste durch erforderliche Reorientierung des 
Roboters.

Abb. 2-2: korrekte Position des Barcode-Labels auf einer 3480 Kassette

a) Drehen Sie die Kassette so, daß der Fangzapfen des Bandendes oben ist

b) Kleben Sie den Barcode-Label in die Aussparung der Kassette. 
Achten Sie auf die
- Orientierung (Zahlen oben, Barcode unten)
- Parallelität zur Aussparung

A
1
2
3
4
5

Fangzapfen

Barcode
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2.7.2 Codierung

Bei der Codierung müssen folgende Punkte beachtet werden:

• Der Barcode hat in der Regel 6 Stellen (mehr sind möglich)
• Unzulässig sind

- 000000
- *CL...
- *FR...
- *11...
- *12...
- *21...
- CLEAN
- Leerstellen
- Sterne (*) nicht an der ersten Stelle
- Unterstreichungen
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 der 
3 Schablonen für Konfiguration und Layout

Die Schablonen auf den folgenden Seiten sind als Hilfsmittel für die Erstellung
optimalen Systemkonfiguration und des optimalen Layouts gedacht.

Alle Schablonen in diesem Kapitel sind im Maßstab 1:48 (1/4″ = 1′) gezeichnet.
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Konfiguration mit 1 Roboter und 1 Quadroturm
3.1 Konfiguration mit 1 Roboter und 1 Quadroturm

Abb. 3-1: 1 Roboter und 1 Quadroturm (Maßstab 1:48)

1,2 m
Fahrweg
Abschnitt

Quadro-
turm

Quadro-
turm-

Steuerung
Roboter-
Steuerung

Automat.
E/A-

Einheit

Zulässiger
Raum für
Laufwerke

(Lauf-
werks-
schacht 

für 
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Zugang
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Konfiguration mit 1 Roboter und 2 Quadrotürmen
3.2 Konfiguration mit 1 Roboter und 2 Quadrotürmen

Abb. 3-2: 1 Roboter und 2 Quadrotürme (Maßstab 1:48)
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Konfiguration mit 1 Roboter und 3 Quadrotürmen
3.3 Konfiguration mit 1 Roboter und 3 Quadrotürmen

Abb. 3-3: 1 Roboter und 3 Quadrotürme (Maßstab 1:48)
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3.4 Konfiguration mit 2 Robotern und 3 Quadrotürmen

Abb. 3-4: 2 Roboter und 3 Quadrotürme (Maßstab 1:48)
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Konfiguration mit 1 Roboter und 17 Linearregal-Segmenten
3.5 Konfiguration mit 1 Roboter und 17 Linearregal-
Segmenten

Abb. 3-5: 1 Roboter und 17 Linearregal-Segmente (Maßstab 1:48)
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Quadroturm-System (Fahrweg rechts)
3.6 Quadroturm-System (Fahrweg rechts)

Abb. 3-6: Quadroturm-Systemkomponenten (Fahrweg rechts)
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Quadroturm-System (Fahrweg links)
3.7 Quadroturm-System (Fahrweg links)

Abb. 3-7: Quadroturm-Systemkomponenten (Fahrweg links)
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Linearregal-System (Fahrweg rechts)
3.8 Linearregal-System (Fahrweg rechts)

Abb. 3-8: Linearregal-Systemkomponenten (Fahrweg rechts)
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Linearregal-System (Fahrweg links)
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3.9 Linearregal-System (Fahrweg links)

Abb. 3-9: Linearregal-Systemkomponenten (Fahrweg links)
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