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EXTRACTO DE LA DESCRIPCION

Se describe un servosistema para posicionar con pre
cisifn un transductor con relacién a lineas de informacibén en
un medio de registro mediante la deteccidn de sefiales de sin
cronizacibn y de servocontrol procedentes de dos pistas de sexr
vocontrol paralelas y en contacto que comparten un limite lon
gitudinal com@in con unos sectores del medio separados circunfe
rencialmente., En el interior de cada sector del medio de regis
tro, dos formas de ondas de servocontrol de diferentes frecuen
cias situadas en dos pistas de servocontrol en contacto estén
precedidas por una forma de onda de referencia de siﬂcrdnizg
cibn de la misma frecuencia en ambas pistas de servocontrol,
la cual se utiliza como referencia para un oscilador de sincro
nizacién de fase, conectado con el transductor, que :jenera un
par de seflales de modulacibén que han de ser mezcladas con las
sefiales de transductor procedentes de ambas formas de cnda de
servocontrol. Un par de canales de servocontrol han sidé pre
vistos para recibir el par de seifiales de modulacién ¥ las seifia
les de servocontrol con el fin de producir una sefial de'error
de desequilibrio que repiesenta la desviacién del traﬁéductor
con relacibn a la linea central de una linea de infofmécién,
que es la proyeccifn a partir de los sectores de liﬁiéé longi
tudinal comlin entre las pistas de servocontrol. La sefial de
error de desequilibrio se utiliza para centrar el transductor
sobre la linea de informacién.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

a. Ambito de la invencifn.

La invencidn se refiere a servosistemas y mds parti
cularmente a un servosistema que compensa las desviaciones late

rales de un transductor con relacifn a una lfnea de informacién
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en un medio de registro.

b. Técnica anterior.

Cuando se utilizan medios de registro, se acostumbra
a registrar la informacién en formatos en los cuales las formas
de onda que representan los datos estfn dispuestas en lineas
paralelas. Para reproducir los datos, se utiliza un transduc
tor que transforma las formas de onda registradas en sefiales
eléctricas. El transductor debe segquir con precisifn el centro
de las lineas de datos con el fin de obtener la mejor reproduc
cibn posible de las formas de onda registradas. Anteriormente,
se han utilizado servosistemas para mantener el transductor en
una posicibn adecuada de seguimiento de la linea, cercé,de la
parte central de la linea medida de un lado al otro.;pﬁ:sistg
ma corriente de la técnica anterior utiliza el registfsfde dos
formas de onda de servocontrol en pistas formadas en'ﬁn‘medio
de servocontrol separado que se mantiene paralelamente'al otro
medio, usualmente en posicién superpuesta, y que inciﬁyé unos
datos destinados al usuario registrados en lineas que‘éoirespog
den a las pigtas de servocontrol. Tipicamente, las liﬁéés estén
superpuestas las unas a las otras, formando un cilin&éb§ Un
transductor dispuesto con precisifin sobre una pista dezéervg
control egstd conectado mecdnicamente con unos transduéﬁores si
tuados en las lineas de informacidn para obtener una alineacifn
extremadamente precisa de estos Gltimos. Los términos pistas y
lineas son equivalentes, pero las pistas se refieren a las po
siciones de los datos de servocontrol mientras que las lfineas
se refieren a las posiciones de los datos destinados al usﬁario.

Anteriormente, se ha observado que existe un cierto
nfimero de ventajas cuando se combinan formas de onda de servo

control y formas de onda de datos destinados al usuario en el
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mismo medic. Esto es particularmente importante en sistemas
pequefios. Por ejemplo, si Se necesita solamente un medio de
registro de datos destinados al usuario, un medio de servocon
trol separado paralelo al medio destinado al usuario harfa que
la mitad del espacio total de los medios esté dedicado a formas
de onda de servocontrol, lo que'constitufe un nivel demasiado
elevado. Por otra parte, si pudiesen combinarse los datos de
servocontrol y de usuario, no se necesitaria un medio de sexvo
control separado.

Descartando moment&neamente el problema de saber db6n
de colocar las formas de onda de servocontrol, la mayqria de
los formatos utilizados para representar datos de servﬁcontrol
gue se emplean para el posicionamiento preciso de un transdug
tor sobre una lfinea de informacibn, pueden clasifica:sérde la
siguiente maera: (1) discriminacién de fase, (2) liﬁii#éién
de impulsos y (3) frecuencia doble. En el primer caso, dos for
mas de onda de servocontrol que tienen una relacién iéxyase co
nocida se registran en pistas de sérvocontrol adyaceniés_y se
ieen y comparan simultineamente para controlar la pesiciSn de

los transductores. Por ejemplo, véase Patente de los pétédos

-Unidos n° 3.427.606 a nombre de Black y Sordello. En-el segun

do caso, se registran impulsos’positivos y negativos én pistas
de servocontrol adyacentes con inversiones de polaridaé perid
dicas. Las inversiones de polaridad de dos pistas adyacentes
se detectan por medio de un transductor y se comparan las am
plitudes para realizar el centrado del transductor. Por ejem
plo, véase Patente de log Estados Unidos n° 3.534.344 a nombre
de Santana y Patente de los Estados Unidos n° 3,691.543 a nom
bre de Mueller. En el tercer caso, se registran dos formas de

onda que representan dos frecuencias diferentes sobre dos pis
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tas de servocontrol adyacentes obteniéndose una sefial de servo
control mediante separacién de las frecuencias y comparacién
de las amplitudes de las dos sefiales. Por ejemplo, vé&ase Paten
te de los Estados Unidos n°® 3.864.740 a nombre de Sordello y
Cuda.

Uno de los problemas que se plantean con el primer

formato consiste en que variaciones de fase indeseables debidas

a variaciones de densidad del medio u oscilaciones de la cabe
za del brazo de registro o incluso a anomalias en la electrdéni
ca de escritura o de lectura de los datos pueden producir erro
res de fése, creando incertidumbres en la informaciéﬁ:@b Servo
control. En el segundo formado, los defectos del medio;ltales
como pequeiios agujeros, o anomalfas en el medio o par;?gulas
de las superficies del medio pueden bloquear la deteééi&n de
los impulsos, creando tambi&n errores. Por estos motivés} asi
como otros, se ha adoptado aqul el tercer formato.

Volviendo ahora al problema del emplazamienté»de 1a
informacifn de servocontrol, en la Patente de los Esta&oé Uni
dos n°® 3.864.741 a nombre de Schwartz, utilizando una;@§aificg
¢ibn del tercer formato, es decir el procedimiento déﬁfiécueg

cia doble, se indica que unos sectores separados circunferen

clalmente que interrumpen las lIneas de informacién del: usuario

permiten colocar la informacifn de servocontrol en el mismo me

dio conjuntamente con la informacidn del usuario sin que sea

preciso realizar el gasto de la formacifn de dos capas de medios

diferentes en el mismo disco, una para la informacifn del usua
rio y otra paa la informacién de servocontrol. Sin embargo, la
Patente mencionada mﬁs arriba utiliza dos frecuencias qu; de
ben estar ampliamente separadas para realizar una deteccilén

sin ambigiiedad y para obtener la igualacidn de las amplitudes

SRS e s ver MY e AT W o ¢ m——
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de las dos sehales.

En la patente de los Estados Unidos n° 3.864.740, a
nombre de Sordello y Cuda mencionada mis arriba, se describe
la ventaja de la utilizacibn de dos frecuencias de servocontrol
muy préximas, contrariamente a las frecuencias ampliamente se
paradas que han sido indicadas anteriormente, para corregir la
posicién de los transductores. Se obtienen ciertas ventajas me
diante la utilizacibén de estas frecuencias de servocontrol muy
préximas porque: (1) las caracteristicas de registro del trans
ductor cambian con la frecuencia y, por tanto, la magnitud de
la sefial procedente de las pistas registradas varia con la fre
cuencia; (2) la altura de vuelo del transductor varia y, por
consiguiente, las dos seflales son atenuadas en grados’iﬁe varfan
con la frecuencia; (3) las caracteristicas de lectura dz la ca
beza de escritura/lectura son diferentes para las doéiffécueg
cias; (4) las caracteristicas magnéticas del medio de registro
cambian con la frecuencia; (5) las caracteristicas elééﬁrdn;
cas del circuito pueden cambiar con la frecuencia; y (6) los
cambios de velocidad relativa entre el medio de regigcro y el
transductor pueden alterar la frecuencia de la sefial de lectura
en grado suficiente para desintonizar los filtros electrfnicos
que dependen de la frecuencia.

En la Patente a nombre de Sordello y Cuda se utiliza
una técnica de modulacidn para reducir sus dos frecuencias de
servocontrol muy pareciaas en dos frecuencias bajas adecuadas
para controlar un dispositivo de accionamiento. La técnica de
modulacifbn de la Patente anterioﬁ a nombre de Sordello y Cuda
utilizaba un oscilador de sincronizacifn de fase para generar

sefiales de modulacibn destinadas a combinarse con las frecuen

cias de aervoquntral muy préximas. Sin embargo, se plantea aho
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ra un nuevo problema.

El oscilador de sincronizacidén de fase requiere una
frecuencia de sincronizacifn de referencia. Naturalmente esta
frecuencia de sincronizacibén de referencia puede obtenerse por
medio de una fuente separada tal como una pista de reloj o in
cluso por medio de un disco de vidrio sepafado o de un engrana
je de sincronizacién que gira con el medio y que tiene unas mar
caciones que inician los impulsos de sincronizacifn a la fre
cuencia deseada. Sin embargo, estas fuentes de frecﬁencia de
sincronizacidn de referencia introducen tolerancias, componen
tes y necesidades de espacio suplementarios que deben\eyitérse
cuando se desea utilizar solamente un medio de registgsgo un nG
mero reducilido de medios de registro superpuestos. B

RESUMEN DE LA INVENCION o

Un objeto de la invencidn consiste en realizar un

servosistema que tiene una sefial de correccién de posicién mo
dulada de dos frecuencias y banda estrecha para el pcgiqiong
miento preciso de un transductor sobre una linea de iﬁfdrmacién
del usuario en un medio de registro en el cual se deri%?h sefia

>

les de srvocontrol a partir de dicho medio conteniendo;Ta in

formacién del usuario. el

Otro objeto de la invencibn consiste en empiéar un
oscilador de sincronizacidén de fase para generar frecuencias
de modulacifn en un sistema de este tipo, mientras que una se
fial de referencia de sincronizacién del oscilador se deriva
del mismo medio a partir del cual se derivan lag seflales de
servocontrol, ;

Otro objeto mds de la invencién congiste en derivar
todas las frecuencias de dicho servosistema incluyendo las fre

cuenciés de escritura de datos, a partir de un solo oscilador
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de sincronizacibén de fase.

Los objetos mencionados mis arriba pueden conseguir
se en un servosistema en el cual las zonas de registro de 1%
neas de informacifén de un medio de registro estdn interrumpidas
por una pluralidad de sectores de servocontrol separados con
teniendo regiones con formas de onda de sincronizacidn y de
servocontrol. Cada sector tiene pistas paralelas llamadas pis
tas de smrvocontrol para registrar formas de onda de sincroniza
cibn y de servocontrol en cada pista, estando un limite longi
tudinal comfin de dos pistas de servocontrol adyacentes y para
lelas constituido por una proyeccidn del eje central ge una 11
nea de informacifn. Ya que las pistas de servocontrol se regis
tran en un medio de registro antes de establecer las lineas de
informacidén, el limite comin entre las pistas de servogontrol
define el eje central de una linea de informacién y, ééf tan
to, establece esta linea. En estas condiciones, un traﬁsductor
situado directamente encima del limite estard en el éehiro de
la linea de informacidn después de atravesar un sector.-

El transductor, que transforma las formas 5@ onda del
disco en sefiales eléétricas estd conectado con un osc;iador de
sincronizaci6n de fase. El oscilador proporciona mltiples fre
cuencias de salida para el servosistema, incluyendo frecuencias
de mdulacibn que se mezclan con seflales derivadas de,dés pis
tas de servocontrol en contacto, y las combinaciones resultan
tes de estas sefiales son dos frecuencias con anchura de banda
reducida que se utilizan para corregir la posicifn del trans
ductor de modo que se sitde exa&tamente encima del eje central
de una linea de informacibn; ‘

Una frecuencia dé sincronizacién de referencia para

el oscilador de sincronizacién de fase se capta a partir de las
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formas de onda de sincronizacién de referencia de las pistas
de servocontrol. Las formas de onda de sincronizacidén de refe
rencia y de servocontrol de cada sector se dividen en dos re
giones, en las cuales las formas de onda de sincronizacién de
referencia de una sola frecuencia registradas en dos pistas

de servocontrol en contacto en una regifn del sector estén si
tuadas antes y alineadas linealmente con las formas de servo
control de otra regibn del sector. Un transductor que atravie
ga un sector encontrari en primer lugar las formas de onda de
sincronizacidn de referencia y a continuacién las formas de on
da de servocontrol. Se han previsto unos circuitos péréﬁreali
zar una correccifn en caso de variacién de frecuencid 6lde‘fg
se del oscilador de sincronizacidn de fase. La frecuenéq del
oscilador corregida se divide en dos frecuencias de ﬁbéﬁlacién
que se mezclan con dos frecuencias de servocontrol pr6§édentes
de las dos formas de onda de servocontrol registradas,jﬁl mez
clado se produce en un par de canales de servocontroiféﬁ\los

cuales las frecuencias resultantes de suma y de diferencia se

~ separan por rectificacibn y en circuitos de filtro y a conti

nuacidn se combinan para producir una sefial de error‘éé;aesg
quilibrio de amplitud que representa la variacién déi‘téansdug
tor a partir del eje central de una lfnea de informéﬁi&h. La
seital de error de desequilibrio se aplica a un dispositivo de
accionamiento que realiza el centrado del transductor en una
lfnea de informacién.

El oscilador de sincronizaci6bn de fase se utiliza
como fuente, no solamente de las sefiales de modulacibn, sino
tambi&n de la frecuencia de reloj de escritura de informaci8n.
Se han previgto unos circﬁitos eléctricos para la conmutacidn

de las seflales de oscilador a los moduladores solamente después
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de gue la frecuencia del oscilador de sincronizacién de fase
ha sido fijada por la forma de onda de sincronizacifn, mien
tras que los circuitos de filtro mencionados anteriormente en
los dos canales de servocontrol proporcionan una salida de an
chura de banda estrecha gue sirve para obtener una sefial de
deséquilibrio. Por tanto, la discriminacién realizada tanto en
tiemﬁo como en frecuencia mejora la relacién sefial/ruido del
sistema cuando el ruido del sistema incluye ruido derivado de
los canales de servocontrol.

Una de las ventajas principales de la presente inven
cibn consiste en que un servosistema de dos frecuencias con an
chura de banda estrecha puede realizarse con pistas de servo
control contenidas en sectores a un precio reducido en;términos
de superficie de informacién de un medio de registro tigico.
Esto es particularmente itil en sistemas de registro'ﬁé'aisco
finico o doble, y también en sistemas m&s importantes. -

Otra ventaja consiste en que las frecuenciésﬂﬁﬁlti
ples empleadas en el servosistema mencionado més arr;ba'pueden
producirse en un solo oscilador de sincronizacibn de“fggé cuya
frecuencia de referencia estd basada en las formas déféhaa de
sincronizaci6n de referencia contenidas en el sector‘defservg
control.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

La figura 1 es una vista en planta de un medioc de re
gistro de informacién que representa un sector de servocontrol
que interrumpe una zona de almacenamiento de datos del usuario,
conjuntamente con formas de onda de zonas de datos y de sector.

La figura 2 es un organigrama elé&ctrico de la presen
te invencién.

La figura 3 es una vista esquemdtica de un circuito
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de sincronizacifn de fase ilustrado en el organigrama elé&ctri
co de la figura 2.

La figura 4 es un esquema de un detector de fase uti
lizado en el circuito de sincronizacién de fase de la figura 3.

La figura 5 representa las formas de onda de sincro
nizacidn para el detector de fase de la figura 4.

La figura 6 es un diagrama esquemitico de los circui
tos de conmutacidn de tiempo de la presente invencién.

La figura 7 representa unas formas de onda de sincro

nizacifén para el circuito de conmutacién de tiempo de la figura

- -
-

6.
DESCRIPCION DEL MODO DE REALIZACION PREFERIDQ ..

En la figura 1 se representa un medio de registro 11.
El servosistema de la presente invencidn es particulék@kpte

P S

Gtil para medios de registro en forma de disco magnétl@d pero
el servosistema de la presente invencibn no se limitaé??e nin
guna manera, a medios magnéticos o discor circulares:féé,manera
general la invencifn es aplicable a lfneas de datos qéféhlares
o rectas. Sin embargo, en esta descripcibn se hablarﬁ'éé:lineas
de informacién circulares concéntricas. ‘.A
Un aspecto de la presente invencién se refieré a una
mejora introducida en las lineas de informacién, qué;ééZconsi
gue formando sectores de servocontrol para medio de registro
capaces de mantener un transductor encima del centro de una
linea de informacifn. Otro aspecto de la invencifn se refiere
a la electrbnica que emplean los sectores y la informacién que

contienen para realizar operaciones que permiten obtener el re

sultado apetecido.
Para entender el motivo de la utilizacibn de los sec
tores de servocontrol de la presente invencién, asf como su

construccifn, es preciso entender el aspecto de un medio de re
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gistro que tiene en €l datos de usuario entre los sectores.

El medio de registro 11 que ocupa el espacio entre
los bordes de proteccibn interior y exterior 12 y 14, respec
tivamente, tiene una zona de registro para una pluralidad de
lineas de informacibn paralelas, circulares y concéntricas,
separadas por una distancia reducida, Las lfneas tienen un ra
dioqie tiene como origen el eje de rotacibSn 26 del disco.
Corrientemente, se sitfian cientos de lineas de informacibn pa
ralelas destinadas a contener datos de usuario en un disco con
una separacidn de algunas centésimas de mm (algunas milésimas
de pulgada), y la anchura de la linea es aproximadamgq;e,igual
a la separacién entre lineas. La anchura de la linea‘g%:su dai
mensidn lateral o radial, mientras que la dimensién o la direc.
cifn perpedicular se llama dimensién o direccién longifﬁdinal.
Los mismos términos se aplican a las pistas de servocdﬁtéol.

Se representa en planta el medio de registrdlll que
tiene una linea de informacidén 13 cuyas dimensiones han sido
ampliadas de manera importante para facilitar la ilustfaéién.
Se representa un transductor 15 gue debe situarse enveiicentro
de la linea de informacibn 13. La posicién lateral deij?ﬁansdug
tor 15 se ajusta por medio de un dispositivo de accionamiento,
no representado, qgue realiza un reglaje basto de accesp a una
linea de informacidn especificada, asi como un reglaje“fino en
el interior de una linea de informacién, de tal manera que el
transductor 15 pueda situarse en el centro de la lfnea de infor
macién 13. La presente invencién se refiere al posicionamiento
lateral fino de un transductor sobre una linea de informacién.

La lfnea de informacifn 13, lo mismo que otras lineas
de informacifn paralelas a ella, estd interrumpida por una plu

ralidad de sectores de servocontrol, de los cuales se represen
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ta solamente uno en la figura 1, que estdn definidos entre 1i 7
neas radiales 23,25, En el interior de este sector se hallan

pistas de servocontrol paralelas, tales como la pista de servg
control imper 17 y la pista de servocontrol par 19, teniendo am

bas pistas de servocontrol bordes circunferenciales que son

Lo R SRR Y ST ST

arcos de cfrculos que tienen un centro com@n 26. Estas pistas
de servocontrol tienen dimensiones laterales iguales y estfn en
contacto por un lfmite longitudinal comfin 20. Ya que las pistas
de servocontrol de todos los sectoreé de servocontrol se esta
blecen registrando formas de onda en el medio previamente al
regigtro de la informacidn del usuario en. las 11neas?d§;info£
macién,‘la proyeccidn 21 del lfmite longitudinal comﬁp‘?o al
exterior del sector de servocontrol, en ambas direccip#gs, defi
ne el centro de una linea de informacién 13. Situandé:éépctameg
te el transductor 15 encima del limite 20, el transddéféf esta

r& automiticamente encima del centro de la lfnea de iﬁférmacién

13. L

Con el objeto de definir los ejes centrales:iéﬁgitg‘
dinales de las lineas de informacibn (DP), se necesiﬁéiﬁ? par
de pistas de servocontrol par e impar (0O y E). Por e&é&ﬁlo,
PPl estd definido por el limite de 01, El; DP2 esta~defﬁnido
por el lfmite de El, 02; DP3 estd definido por el liﬁiib de
02, E2, Se observard que n+l pistas de servocontrol en contac
to definen n centros de lineas de informacién. Cada una de las
pistas de servocontrol situadas en un sector tiene dos regio
nes divididas por la linea de puntos 27, Una primera regidn de
cada pista de servocontrol, situada a la izquierda de la linea
de puntos 27 se llama porcidn delantera 16 y contiene una for
ma de onda reproducida en dos pistas lateralmente en contacto

conocidas como referencias de sincronizacién. Las formas de on
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da de referencia de sincronizacifn registradas en las pistas

de servocontrol impar y par en contacto, tienen la misma ampli
tud, la misma fase y la misma £recuencia. A la derecha de la
linea de puntos 27 se halla la regidn trasera 18 de cada pista
de servocontrol. La regifn trasera de las pistas de servocontrol
impar y par contienen formas de onda de servocontrol registra
das a una frecuencia f1 en la pista de servocontrol impar y a
una frecuencia de f£2 en la pista de servocontrol par. La regibn
trasera 18 de cada pista de servocontrol se termina en una 11
nea radial 25 y la linea de informacifn 13 continfa en alinea
cibn longitudinal geom&trica con la porcién previameﬁfefinterrug
pida de la misma linea de informacifn. De la misma méqéfa, la
regién delantera de una pista de servocontrol impar o.?ar de

un sector de servocontrol estarf alineada geométricamé@té en
sentido longitudinal con la regién posterior de una pista de
servocontrol impar o par de un sector de servocontrollé{ecedeg
te. Las regiones delanteras de las pistas de servocohf?él de
diferentes radios estén alineadas circunferencialmente, es de
cir que estén definidas entre las mismas lineas radiéieé; y
ocurre lo mismo con las regiones traseras. Esto se liéﬁé‘alineg
cibén regional de las regiones delanteras y poéteriofééy?es de
cir que los limites longitudinales de los sectores éhﬁé&enden
un &ngulo igual respecto al centro de rotacién de un disco.

En la parte inferior de la figura 1, la linea de in
formacifn 13 y las pistas de servocontrol 17, 19 han sido am
pliadas para representar las formas de onda que'existen en las
pistas de servocontrol impar y par. El té&rmino “"formas de ondas"
se refiere a las oscilaciones registradas en un medio de regis
tro, tal como un disco, mientras que el término "frecuencia®

se refiere al nlmero de oscilaciones por segundo presentes en
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una geflal eléctrica que puede ser registrada como forma de
onda 0 que puede obtenerse a partir de ella, o que se utiliza
durante el funcionamiento de los circuitos. A la izquierda de
la lineamdial 23, se han escrito datos en una linea de infor
macién 13 a las frecuencias de registros de datos F, 1,33F y
2F. Puede verse que después de la linea radial 23, la regifn
delantera 16 de las pistas de servocontrol impar 17 y par 19
contienen una forma de onda sinugoidal que ha de ser transfor
mada en la frecuencia de sincronizacién o de referencia. Esta
sefial se registra a la frecuencia 4F y se extiende totalmente
a través de la dimensién longitudinal de la regi6n délgptera

16. Las dos formas de onda de referencia de sincronizacién de

Saa

cada pista de servocontrol estén en fase y, por tantq,:al ser
captadas por un traﬁsductor, las formas de onda se réféézaran
mutuamente, obteniéndose la misma sefial de referenciéﬁiﬁdepeg
dientemente de la posicién radial del transductor. o
Después de cruzar la linea de puntos 27 qgéfécbara
la regién delantera 16 de la regibén trasera 18, 1la piéééZde
sexrvocontrol impar 17 tiene escrita en ella una primé?%i?orma
de onda de servocontrol a una frecuencia f1, mientraéaéﬂé la
pista de servocontrol par 19 tiene una segunda frecﬁéﬁcia de
servocontrol £2 escrita en ella. Ambas formas de onda{fi v £2
se extienden completamente a través de la dimensidn longitudi
nal de la regi6én posterior 18 de cada sector de servocontrol
a partir de la linea de puntos 27 hasta la lfnea radial 25. A
la derecha de la linea radial 25, la lfnea de informacién 13

continfa de nuevo en alineacifn geométrica con la linea de in

formacidn 13 interrumpida anteriormente. Las formas de onda de

servocontrol f1 y £2 son prolongaciones sinusoidales de la for

ma de onda de sincronizacidn, aunque a diferentes frecuencias.

Ca e
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Las frecuencias f1 y f2 se eligen de tal manera que estén muy
préximas, es decir que la diferencia entre ellas sea relativa
mente pequeiia aunque féciles de separar por las técnicas des
critas en la Patente de los Estados Unidos 3.864.740. Utilizan
do frecuencias poco diferentes, los errores que dependen tanto
del registro magnético como de la frecuencia electrfnica se re
ducen en gran parte. Ademds, las frecﬁencias pueden estar en
el canal de lectura de informacibén donde la informacién no es
td separada de las sefiales de servocontrol cerca de la extremi
dad delantera del sistema. Por ejemplo, se ha utilizado una
frecuencia de 2,42 MHz para £1 y una frecuencia de 2;SBXMHz pa
ra f2. " L

Se necesitan menos de 64 periodos de la frecuencia
de referencia de sincronizacibn, aunque este nfimero ﬁéles cri
tico. En un sistema de disco se prefiere emplear 32 éecciones
de servocontrol separadas circunferencialmente por d;gFancias
iguales y que contienen cada una regiones de sincroni?ééién Y
de srvocontrol, tal y como se describe. Serbservara que 1F,
1,33F y 2F son lag frecuencias de registro de cédigo‘aé;infog
macifn para el registro digital. La duracién de la ffééﬁéncia
de s2rvocontrol es aproximadamente de 50 microsegundds‘y; por
tanto, el tiempo gue necesita un transductor para a%ﬁébesax
un sector es aproximadamente de 60 microsegundos. Estos tiempos
se dan solamente a titulo de ejemplo y los expertos en la mate
ria podrdn ficilmente elegir otros tiempos adecuados.

Aungue en la figura 1 se ha representado solamente
una pista de servocontrol impar y una pista de servocontrol par
en contacto, unas pistas de servocontrol impar y par similares
tienen limites circunferenciales que forman arcos en alineacidn

regional, extendiéndose a partir del borde de proteccibn inter
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no 12 del disco a lo largo de todo el camino hasta el borde
de proteccibn externo 14, y en cada caso las pistas de servo
control impar y par estén en contacto de tal manera que el 11
mite entte ellas que se extiende hacia el exterior a partir de
un sector define el eje central longitudinal de una linea de
informacién., Cada linea de informacidn estd interrumpida por
pistas de servocontrol impar y par en los sectores de servocon
trol para reglaje fino de un transductor en la linea de infor
macién. Cada par de pistas de servocontrol impar y par lleva
las mismas formas de onda que las pistas de servocontrol impar
y par 17 y 19. .

Tanto las formas de onda de referencia de ;incroni
zacién como las formas de onda de servocontrol se reqiatran en
las pistas de servocontrol de los sectores de servocontaal an
tes de registrar cualquier informacién en las lineas ae 1nfor
maci6n. En otras palabras, cada uno de los sectores de un dis
co estd formado o "formatado" antes de registrar la iﬁféxmacidn.
Los lfmites circunferenciales de las pistas de servoq9n£¥ol for
man arcos concéntricos interrumpidos por la linea ra&iéi'que
define cada sector y forma los limites de la zona en lg:éual
se registrgra la informacién del usuario. Las pistas\deginfog
macién de usuario se definen a continuacién en el diséép de
tal manera que el eje central de cada lfnea de informacién de
usuario corresponda a la proyeccién de un lfmite comfin entre
pistas de servocontrol impar y par en contacto. Cada linea de
informacifn de usuario se extiende a partir de una linea radial
que define un limite de un sector hasta una linea radial que
define un limite de un sector adyacenﬁe.

La figura 2 ilustra, en forma de bloques la electr§

nica de utilizacibén de la informacién contenida en los sectores
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de servocontrol, Haciendo referencia a la figura 2, se repre
senta una bobina 31 que forma parte del transductor 15 de la
figura 1. La bobina 31 puede tener una toma central conectada
a masa 33 y sirve para transformar las formas de onda situadas
en el medio de registro en sefiales eléctricas. La bobina 31
estd conectada con un amplificador de ganancia variable cuya
ganancia esti controlada por un circuito de CAG 37 (circuito
de control automdtico de ganancia) y la salida del amplificador
sumador 38. El circuito de CAG tiende a mantener en un nivel
constante la envolvente de la sefial de salida procedente del
amplificador de ganancia variable 35, compensando 1aé1v§riacig
nes de sefial o los niveles de sefial altos y bajos producidos
por varios motivos. El circuito de CAG se alimenta con una ten
5i6n de referencia procedente de una fuente externa fija, tal
como una baterfa u otra fuente de corriente contfnua. El cir
cuitod& CAG se elige de modo gue tenga una caracteristica de
atenuacién de banda ancha y una caracteristica de amélificacién
de banda estrecha. La ganancia del CAG es inicialment§»m&xima
pero disminuye cuando la realimentacifn correctora pfpéédente
de las sefiales 48 y 58 de los canales de servocontrol}*ébmbing
das en el amplificador sumador 38, amplificador operaciénal,
y cuando la referencia de CAG actfan sobre la salida iﬁicial.
La salida del amplificador de ganancia variable 35,
que puede, en variante, ser un amplificador de banda ancha, in
cluye seflales de informacifn de usuario y sefiales procedentes
de las pistas de servocontrol. La puerta analdgica 39 deja pa
sar las sefiales de informacifén de usuario hasta un canal de se
fial de informacidn para su tratamiento de lectura ulterior. No
es necésario disponer de un canal de informacién de usuario se

parado de los canales de servocontrol, sino que en el mismo
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punto se separan de la informacién de servocontrol las sehales
de informacién de usuario., Un emplazamiento para separar con
venientemente la informacifn de usuario estd situado inmedia
tamente después del amplificador de ganancia variable 35. Las
seflales procedentes de las pistas de servocontrol se transmiten
a través de un filtro pasabanda 36 a un par de canales de ser
vocontrol indicados por las lineas de puntos 41, 51. El filtro
pasabanda 36 tiene su frecuencia central aproximadamente en
2,5 MHz con una atenuacién de 12 decibelios o m&s por qada oc
tava en ambos lados de la frecuencia central. El filtro pasa
banda 36 es necesario para eliminar cualquier contenidpﬁde ar
ménicas de las seflales de servocontrel a la salida del amplifi
cador de ganancia variable 35. El canal de servocontroi 41 in
c¢luye un modulador 43 que puede ser un modulador equiimﬁ%ado
seguido por un segundo filtro pasabanda 45, El filtro'pasébag
da 45 estd sintonizado de modo que el centro de su banda pasan
te esté a una frecuencia que es la diferencia de las frecuen
cias de formas de onda de servocontrol registradas, fl y £2
(L - £2), El filtro 45 estd conectado con un detectGr~5§ cres
ta de demodulacién 47 que transforma la amplitud m&ximgfée 1la
sefial recibida en una sefial de tensién representativa~d§ la po
sicibn de la cabeza que se aplica al circuito de muestreo y man
tenimiento 49 que retiene la informacién de servoposicionamien
to entre los tiempos de sectores de servocontrol.

De la misma manera, en el canal de servocontrol 51,
el modulador 53 recibe sefiales procedentes de las pistas de
servocontrol a partir del amplificador pasabanda 36. El modula
dor 53 estd conectado con un filtro pasabanda 55 sintonizado
de modo que el centro de su banda pasante esté a una frecuencia

que es la diferencia de las frecuencias de formas de onda de
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servocontrol registradas £2 y £f1 (£2-f1). El filtro pasabanda
55 estd conectado con el detector de cresta de demodulacién
57 que transforma las sefiales de entrada en sefiales de tensién
correspondientes que son representativas de la posicién de la
cabeza y que se transmiten a continuacidn al circuito de mues
treo y mantenimiento 59 que funciona de la misma manera que el
circuito de muestreo y mantenimiento 49. Las salidas analdgicas
de los canales de servocontrol 41, 51 son sefiales de posiciona
miento de cabeza que se toman en las lineas 48, 58 y que se
transmiten en el amplificador de diferencia 61. La salida del
amplificador de diferencia 61 representa una sefial de error
de desequilibrio que se obtiene mediante la comparaciéu‘de las
dos sefiales de posicién de cabeza en elvamplificador de dife
rencia 61, el cual es un amplificador operacional. La gauerg
cibn de la sefial de error de desequilibrio ha sido explicada
anteriormente en la patente de los Estados Unidos n° 3.864.740
a nombre de Sordello y Cuda, pero se resumiri en lo éﬁéiéigue.
Cada uno de los canales de servocontrol 41, 51 con
tiene un modulador correspondiente 43, 53. A cada uno.&g;los mo
duladores se aplica una sefial de modulacibn. Por ejempio; la
frecuencia de sefial de modulacién f1 se aplica a la .fnea 42 a
partir del oscilador de sincronizacifn de fases 71. La frecuen
cia de modulacidn 71 modula la entrada del modulador 43 produ
ciendo frecuencias de suma y diferencia. Ya que la frecuencia
de modulacién f1 se.elige de modo que sea igual a la frecuen
cia de la senal de servocontrol fl, los términos de frecuencia
que aparecen a la salida del modulador son 2£1, (fl-£2), (£i+
£2) y (£1~£f1). E1l filtro 45 elimina todosolos términos salvo
el término (f1-£f2). El canal de sexvocontrol 41 trata la infor

macifn de posicidn contenida en la seflal de servocontrol regig



10

15

20

25

30

- 21 -

trada £2.

De la misma manera, en el canal de servocontrol 51,
el oscilador de sincronizacién de fase aplica una frecuencia
de modulacién £2 al modulador 53 por la linea 52. La frecuen
cia de modulacidn £2 se dige de modo que sea igual a la fre
cuencia de la sefial de servocontrol £2. La salida del modula
dor 53 contiene las seflales 2£2, (£2-fl), (£f2+4f1) y (£f2-£2),
que pueden variar ligeramente de los valores ideales en razfn
de las variaciones de velocidad de rotacifn del disco o en ra
z6n de tolerancias en el proceso de registro o de lectura. Sin
embargo, las frecuencilas reales serfn parecidas a 1a$*ffecueg
cias ideales con una variacién aproximadamente igual a 2%. De
manera similar (f1-fl) o (£2~£2) seré&n frecuencias igq%l_a
cero, pero en la préctica puede obtenerse una sefial défé?}rieg
te continua o de baja frecuencia variable lentamente. £1 canal
de servocontrol 51 trata la informacidn de posicién contenida
en la sefial de servocontrol registrada fl.

Las dos sefiales restantes, (£1-£2) en el canalu4l Y
(£2-f1) en el canal 51 contienen sefiales, las cuales,{fegpués
de la demodulacién por deteccién de cresta, se comparaﬁfié una
con la otra en el amplificador de diferencia 61, tal’y-c?mo se
ha descrito anteriormente. Cualquier error restante p;dépdente
del amplificador de diferencia 61 representa una sefial positi
va o négativa, la cual, después de su combinaciln con la infor
macidén de posicibén en el compensador de servocontrol 66, se
aplica a un amplificador de potencia 62 que tiene una potencia
de salida suficiente para excitar el dispositivo de accionamien
to 63 que tiene una bobina mévil para el reglaje de la posicibn

del transductor 15, colgada a una corta distancia encima del

medio de registro 1l.
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El oscilador de sincronizacibn de £fase gue genera
las sefiales de modulacibn fl1 y £2 lo hace en respuesta a una
sefial de referencia de sincronizacidén que se obtiene a partir
de la regifn delantera 16 de cada una de las pistas de servo
control. La sefial de referencia de sincronizacibn es una seiial
de referencia del oscilador de sincronizacifn de fase que con
troia electrbnicamente las frecuencias de modulacibn generadas
£f1 y £2. Esto podra entenderse m&s claramente examinando la
figura 3 que ilustra en forma de blogues el oscilador de sin
cronizacidn de fase.

En la figura 3, la sefial de referencia de sincroniza
cifn, que tiene una frecuencia de 4F o 6,46 MHz, se aplica a
un conformador de impulsos 73 que limita las sefiales de entra
da a una amplitud dada para el tratamiento de la sefial de refe
rencia de sincronizacibn por circuitcs digitales. Un diviéor de
frecuencia 75 que es un demultiplicador de frecuenciab§§l tipo
de flip~flop, divide la frecuencia de los impulsos pcr-ré;mitad,
para mayor conveniencia. A continuacifn, esta sefial sé<££ansm£
te a un detector de fase 77 que compara la fase de los. impul
sos recibidos a partir del divisor de frecuencia 75 co§ ia fase
de los impulsos recibidos a partir del oscilador contro}ado por
tensifn 81 a través del divisor de frecuencia 83. Eljdetéctor
de fase compara los flancos delanteros de los impulsos de en
trada. Cuando se produce una diferencia de fase, se transmite
una sefial de correccibn a una red compensadora 79 que transfor
ma las seflales de correccibn de oscilador de sincronizacién de
fase procedentes del detector de fase 77 en tensiones que se
aplican al oscilador controlado por tensifén (VCO) 81, contro
lando asi su frecuencia. En condiciones de correcci6n nula del

oscilador de sincronizacidn de fase, las dos sefiales de entrada
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aplicadas al detector de fase 77 tienen la misma fase y la
nisma frecuencia.

E1 VCO 81 se sintoniza a una frecuencia dada de 77,41
MHz, que es un nfmero enterc mltiplo de las frecuencias de mo
dulacién y también de la frecuencia de reloj de escritura de
informacién. El VCO 81 produce ondas cuadradas, las cuales,
éomo.seha indicado anteriormente, se dividen por medio del di
visor de frecuencia 83 para su transmisifén al detector de fase

77. La salida del VCO 81 se transmite también a los divisores

- de frecuencia 85, 87 y 89, Un primer divisor de frecuencia 85

divide la salida del VCO por un nfmero entero. El secundo di
visor de frecuencia 87 divide la frecuencia del VCO por un nf
mero entero diferente, mientras que el tercer divisor.ée fre
cuencia 89 divide la salida del VCO por un tercer nﬁmgr&féntg
ro. Por ejemplo, en este modo de realizacifn, puede utili;arsg'
una frecuencia de VCO de 77,41 MHz para derivar una priﬁgra fre
cuencia de modulacién fl de 2,42 MHz dividiendo por 323:$1eg
tras que puede derivarse una segunda frecuencia de modulacién
f2 de 2,58 MHz dividiendo por 30. Una frecuencia de reloj de
escritura de datos, fescritura de 12,9 MHz puede ser ébﬁéuida
efectuando una divisién por 6. Las frecuencias de modulaéién
obtenidas se corrigen cuando se transmite una senal de E§pac£
-tacidn por la liInea 91 de capaciacifén de PLO. La seﬁal~de ca
pacitacifn se produce un cierto tlempo después de que el trans
ducter ha recibido una forma de onda de referencia de sincroni
zacifn.

El detector de fase 77, la red de compensacién 79,
el VCO 81 y el divisor de frecuencia 83 forman un circuito de

sincronizacidn de fase, u oscilador de sincronizacién de fase,

cuyo corazfn estd constituido por el VCO 81, el cual, conjunta
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mente con los primero y segundo divisores de frecuencia 85 y
87 forma un dispositivo oscilador que genera las dos seilales
de modulacifn en respuesta a la sefial de referencia de sincro
nizacién.

La figura 4 representa esgquemidticamente los detalles
del detector de fase 77 de la figura 3. El circuito incluye
un par de flip-flops tipo J-K 82, 84, idénticos. El flip-flop
82 tiene un terminal de reloj conectado para recibir la sefal
de referencia de sincronizacibn, que ha éido conformada por
el conformador de impulsos 73 y dividida en dos por el divisor
de frecuencia 75 de la figura 2. El flip-flop 84 tiene su ter
minal demloj conectado para recibir la salida del VCO aividi
da procedente del divisor de frecuencia 83 gque se repr;senta
en la figura 3.

La salida Q del flip-flop 84 esti conectada c¢on la
entrada J del flip-flop 82; la salida Q del flip-flop 8C esté
conectada con la entrada J del flip—flop 84. Ambas enfiaﬁas K
de los flip~flops estén conectadas a masa. Ambas salidaé Q se
utilizan para cerrar los interruptores 76, 78 que son jq;errug
tores de estado s6lido, preferentemente transistores, adéiong
dos por seflales suministradas por las salidas Q. La fup;ién de
fuente de corriente de cada transistor se indica por ;aaifueg
tes de corriente 72, 74 conectadas con cada interruptdr.

Ya que la disposicibn de los flip-flop 84 es tal que
solamente uno de los flip-flops puede tener en un momento dado

una tensifn de salida de nivel alto, solamente puede cerrarse

‘en un momento dado uno de los interruptores 76, 78. Esto se pro

duce cuando existe una diferencia de fase o de frecuencia en
tre la sefial de VCO dividida y la sefial de referencia de sin

cronizacifn dividida. Cuando se produce dicha diferencia de fa
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se o de frecuencia, la salida Q1 del flip-flop 82 produce un
impulso cuya duracidn es proporcional a la diferencia de fase
gl la sefial de VCO dividida ést& retardando respecto a la se
nal de referencia de sincronizacifén dividida. Esta sehal se
conoce bajo el nombre de "seflal de aceleracién”, que se utili
za para cerrar el interruptor 76. Cuando el interruptor 76 es
t& cerrado, la carga del condensador 80 aumenta, lo que aumenta
también la tensién de mantenimiento que se aplica a la red de

compensacién 79.

Por otra parte, cuando la fase de la sefial de VCO d4i
vidida retarda respecto a la sefial de referencia de sincroniza
cibn dividida, la salida Q2 del flip-flop 84 produce un impul
80 que es proporcional a la diferencia de fase, y este:mhpulso
de utiliza para cerrar el interruptor 78, descargando,&sizel
condensador 80 hasta que el interruptor se abra de nuevéAal
final del imﬁulso de salida de Q2. B

El condensador 80, en combinacifén con los interrupto
res 76, 78 forma un circuito de muestreo y mantenimiento gque
permite ajustar la tensién de mantenimiento que controL@tlé
frecuencia del VCO 81, que se representa en la figura 2,~éi:cog
densador 80 ayuda al VCO a mantener la frecuencia deseadééjéin
embargo, una pequeiia fuga del condensador y del circuitb'dsg
ciado puede hacer que la tensién de mantenimiento cambie lige
ramente entre los sectores. Ademds, ligeras variaciones en los
conjuntos manéticos o electrbénicos asociados con los sistemas
de registro o de reproduccién empleados conjuntamente con el
medio de informacién, pueden también producir ligeras variacio
nes de la tensifn dé mantenimiento. Por este motivo, puede ser
necesario corregir la tensifn de mantenimiento en cada sectoxr

de servocontrol.

. e e e e
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En un sistema de datos muestreados en el cual las
formas de onda de referencia de sincronizacifn estdn interca
ladas en sectores entre formas de onda de informacifn, el cir
cuito de muestreo y mantenimiento de la presente invencién pro
porciona un medio para el reglaje intermitente de la tensién
de referencia destinada a un oscilador controlado por tensidn
de un circuito de sincronizacitn de fase.

La figura 5 ilustra la manera con la cual las senales
descritas con referencia a la figura 4 actlan para corregir la
tensi6n de mantenimiento de oscilador controlado por tensitn.
Las dos sefales superiores de la figura 5 ilustran la sefial de
referencia de sincronizacibn en comparagién con una seﬁal de
VCO dividida. En primer lugar, se representa una seﬁai de VCO
dividida que retarda respecto a la sefial de referencia>de sin
cronizacibén dividida y a continuacifn se representa sinéronizg
da con ella y, finalmente, se representa avanzando reéyeéto a
ella. En respuesta a estos fenbmenos, la salida de Qi del flip~-
flop 82 produce inicialmente un impulso que es proporsicnal a
la diferencia de fase entre la sefial de referencia de éincrg
nizacidn y la senal de VCO dividida. '

Cuando la diferencia de fase disminuye y se anuia la
duracién de los impulsos Ql se hace mis corta hasta que las dos
sefiales divididas de referencia de sincronizacifn y de VCO se
producen al mismo tiempo, con lo cual el impulso de Q1 desapa
rece y permanece ausente mientras la fase de la senal de VCO
dividida avanza respecto a la sefial de referencia de sincroni
zacién. Sin embargo, la salida Q2 del flip-flop 84, que estaba
inicialmente ausente cuando la sefilal de VCO dividida retardaba
con relacifn a la sefial de referencia de sincronizacién dividi

da, facilita un impulso positivo cuando la sefial de VCO dividi
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da avanza respecto a la sefial de referencia de sincronizacibdn
dividida. lLas salidas Ql y Q2 ge utilizan para controlar los
interruptores 76, 78 que sirven para cargar y descargar el con

densador 80 de la figurxa 4.

La tensién de mantenimiento, VMANTENIMIENTO' se corri

ge de la manera ilustrada en la representacidén gr&fica inferior
dela figura 5, en la cual la tensifn de mantenimiento es més
posiﬁiva durante los impulsos positivos de la salida Ql, y per
manece a estos niveles positivos mas altos hasta que tomen un
valor negativo por medio del impulso de salida de Q2 que des
carga el condensador 80. Cuando la sefial de referencia de sin
cronizacién dividida establece la tensifén de mantenimiento
correcta dirante una réfaga de frecuencia de referencia de sin
cronizacidén dividida, el condensador 80 mantiene el ni%él de
tensién de mantenimiento hasta que se efectfie una corrééqi&n
por medio de la siguiente ré&faga. La tensién de mantehﬂiéqnto
del condensador 80 mantiene el oscilador controlado en fensién
del circuito de sincronizacién de fase a una frecuenciaatelati
vamente constante salvo los pequefios errores que se ompensan
como se ha descrito mds arriba en el siguiente sector- de servo
control. El oscilador que funciona de manera continua propor
ciona una frecuencia de reloj de escritura de informacién' que
puede utilizarse en cualquier momento, ademds de las frecuen
cias de modulacibén fl1 y £2 que se emplean en los canales de

servocontrol.

La figura 6 es un esquema de un circuito de conmuta
cibfn de tiempo que representa la manera con la cual se obtie
nen las seifiales de capacitacidn de PLO y las sefiales de capaci
tacién de demodulador. Las seflales procedentes del transductor

de datos se aplican a partir del conformador de impulsos 73
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por 1la lfnea 100 al multivibrador monoestable 101 que efectfa
una interrogacifn de datos a un ritmo que corresponde a la fre
cuencia 4F que es la frecuencia de referencia de sincronizacién.
Este ritmo es bastante rdpido para que no puedan detectarse las
transiciones de los impulsos de datos a las frecuencias 1F,
1,33F, y 2F. Esto se representa grdficamente en la figura 7 en
la cual los impulsos de interrogacifn del monoestable 101 es
tdn marcados S/S, mientras que las frecuencias de datos 1F,
1,33F y 2F se representan encima. La forma de onda superior de
la figura 7 representa impulsos de referencia de sincronizacitn
de onda cuadrada a la frecuencia 4F. La interrogacifn por el
multivibrador 101 se efect@ia en la transicifn desde el nivel
bajo hasta el nivel alto como se indica por las flechas marca
das "interrogar para vaciar”.

En la figura 6, se observard que la salida del mong
estable 101 se transmite al flip~flop D 103, bajo la forma de
una serial de reloj para el flip-flop. Los datos de entrada se
hacen pasar a través del flip-flop 103 y se utilizan para va
ciar el registro de desplazamiento 105 cuando la entrada del
flip-flop 103 tiene un nivel alto durante el intervalo. de in
terrogacién. Sin embargo, esto se produce solamente a las‘frg
cuencias de datos 1lF, 1,33F y 2F. La frecuencia de sincrénizg
cibén 4F es tal que la entrada D del flip-flop 103 tenga un ni
vel bajo en el momento de una interrogacidn y, por tanto, no
se efectfie la reposicibén del registro de desplazamiento 105.

El registro de desplazamiento 105 cuenta ocho ciclos
de la frecuencia de referencia de sincronizacién 4F y a conti
nuacién transmite un impulso al £lip-flop 107 y al f£lip-flop
109. Los ocho ciclos de la frecuencia de referencia de sincro

nizacién qgue han sido contades aseguran, con preocisidn, la iden
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tificacibn adecuada de la frecuencia de sincronizacifn. La sa
lida del flip-~flop 109 es la sefial de capacitacién de PLO que
efectfa la reposicibn del divisor de frecuencia 83 de la figu
ra 3. Haciendo pasar los primeros ocho impulsos de referencia
de sincronizacifn a trav8s del registro de desplazamiento 105
antes de generar la sefial de capacitacién del PLO, se ignoran
efectivamente los primercos ocho impulsos de referencia de sin
cronizacién. La ventaja de este procedimiento consiste en que
se elimina la necesidad de compensar un ligero desplazamiento
del grupo de bitios en la posicién del primer impulso de refe
rencia de sincronizacién que puede producirse en el medio de
registro magnético debido al hecho de que otro impulso de sin
cronizacién no precede al primer impulso.

- La seflal de capacitacifn de PLO que se deri;a del
flip-flop 109 se utiliza en la figura 3 para la reposicibén del
divisor de frecuencia 83 cuya salida se compara con la;$¢ial
de referencia de sincronizacién dividida en el detector ae fa
se 77. La ventaja de hacer volver a cero el divisor de..frecuen
cia 83 consiste en que, en el momento de la capacitaci@@:ﬁel
PLO, el detector de fase 77 no puede determinar si el‘imﬁﬁiso
de referencia de sincronizacifén estd avanzando o retard@p@é}
por lo que a la fase se reflere, con relacién al impulgéaéé‘
VCO dividido recibido a partir del divisor de frecuencia 83.
Haciendo volver a cero el divisor de frecuencia 83 con el im
pulso de capacitacibn de PLO, el detector de fase 77 ha ajus
tado inicialmente en fase la sefial de referencia de sincroni
zacibn y la sefial de VCO dividida y, por tanto, el detector de
fase no podréd cometer el error de corregir en el sentido equi
vocado y, por tanto, no desperdiciard tiempo para completar la

generacién de una tensién de correccibn exacta para el VCO.
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Este ahorro del tiempo de sincronizacién‘fepresenta una econg
mia correspondiente en la superficie de informacidn de servo
control dedicada a la sefial de referencia de sincronizacién.
La salida del flip-flop 107 se aplica a los contadores 111,
113, los cuales estén sincronizados por la sefial de VCO dividi
da para contar otras secuencias de ocho bitios de la frecuencia
4F. Despu8s de 20 recuentos de sefial de VCO dividida, la puerta
NAND 115 se activa, vaciando asf el flip~-flop 109 y deteniendo
la sefial de capacitacién del PLO. En este momento, el oscilador
de sincronizacifn de fase, se ha sincronizado en la sefial de
referencia de sincronizacifn, con lo cual la sefial de capacita
cién no se necesita ya y la freéuencia del VCO 81 se ajusta de
la manera descrita anteriormente., Despu&s de 32 recueatos, se
activa el flip-flop 117 para capacitar los canales de servocon
trol tal y como se ha descrito anteriormente. Después de 144 re
cuentos, se vacia el flip-flop 117 mediante una suma de los re
cuentos en la puerta NAND 118 y de la misma manera se vacia el
flip-flop 107, ya que ha transcurrido un tiempo suficiente pa
ra el paso del sector de servocontrol delante del transductor.
Se ha obtenido una sefial de error de posicifn y la electrdnica
debe hacerse volver a cero para el siguiente sector de ssrvo
control. " |

ELl flip-flop 109 y el registro de desplazamiento
105 pueden considerarse como un primer circuito de conmutacién
de tiempo que capacita la correccifn de frecuencia del oscila
dor de sincronizacién de fase para asegurar la produccidn de
frecuencias de modulacifn exactas por los divisores de frecuen
cia asociados con el oscilador en un intervalo de tiempo gue se
ditfia después de ocho perfodos de la frecuencia de referencia

de sincronizacibn 4F y durante 40 perfodos de la frecuencia 4F,
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.El i'ip—flopill7, uonjuntaménﬁe con los conta~
dores 111, 113 y el registro de desplazamiento 105 puede
considerarse como un segundo circuito de conmutacidn de
tiempo que capacita los canales ée servocontrol después de
32 recuentos del contador 113 y durante un intervalo de
tiempo de 144 recuentos del mismo contador. En la figura
2, lbs primero y segundo circuitios de conmutacibn de tiem-
po de la figura 6 estén representados por las puertas de
tiempo 40.

Estos circuitos de conmutaciSn de tiempo, conjun
tamente con el tratamiento de la seflal realizado en cada
canal de servocontrol, proporcionan una mejor relacibén se-
ﬁal/rﬁido para el servosistema de seguimiento de linea de
informacién dividida en sectores de la presente invencidn.

En resumen, la presente patente de invencidn que
se solicita deberd recaer sobre las siguientes:

RETVINDICAC TONES

1. Mejoras introducidas en un servosistema para
posicionar un tfansductor en una.pluralidad.de pistas regis
tradas paralelas comprendiehdo las pistas unas pistas de
servocontrol en sectores separados que iﬁterrumpen las pis-

tas de informacidn del usuario y en las que el limite entre

Jlag pistas de servocontrol adyacentes define la linea cen-

tral de una pista de informacidn de usuario, caracteriza-
das porque cada sector de pista de servocontrol (17,19)
tiene una regidn delantera (16) registrada con una o més de
dos ondas de servocontrol sinusoidal (£f1,f2) en pistas de

servocontrol alternas (17 6 19) empledndose la seiial de re-

ferencia sincronizada del transductor (15) para sincronizar

un oscilador de sincronizacibén de fase (71) y las sefiales

de servoconbrol del transductor s¢ modulan con sefiales de-
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rivadas del{éségla&or;ﬁgvéincéoniiaéféﬁ-ae fase y se com-

paran para proporcionar una sefial de diferencia que acti-

va un dispositivo de acclonamiento (63) para ajustar la po
sicidn del transductor (15).

2. HMejoras segin la reivindicacidn 1, en las
que el servosistema forma parte de una memoria de disco de
computador en el que la informacidn del usuario se regis-
tra en pistas sobre discos de recubrimiento magnético en for
ma de cddigo digital y en el que el oscilador de sincroni-
zacibn de fase proporciona una seflal de reloj para la deco
dificacidén de la informacién de usuario que se lee del dis
co.

3. Mejoras segin la reivindicacidn 1 6 2, en
las que el circuito de realimentacién del oscilador de sin
cronizacidn de fase (71) incluye un divisor de frecuencia
(83), la sefial derivada de la sefial de referencia dé sin-
cronizacidn se compara con la frecuencia_dividida del os-
cilador mediante un detecbtbor de fasé (77) para sincronizar
el oscilador y la frecuenc;a del oscilador se divide por
medio de' divisores de frecﬁencia (85,87) para proporcionar
las frecuencias de modulacién.'

4, Mejoras segin cualquiera de las reivindica-
ciones anteriores que incluyen un dispositive de puertas
de tiempo (40) dispuest-s para capacibtar al oscilador de
sincronizacion de fase (71) después de un intervalo de tiem
po desde el principio de las seflales de referencia de sin-
cronizacibn. ‘

5. Se‘reivindica por Ulbimo como objeto sobre
el que ha dé recaer la Patente de Iavencidn que se solicita:
MEJORAS TRTRODUCIDAS EN UN SERVOSISTEMA PARA POSICIONAR UN
TRANSPWC TOR EN UNA PLURALIDAD DE PISTAS REGISTRADAS PARA-

Y



10

15

25

30

LETAS.
‘ Todo conforme queda descrito y reivindicado en la
presente memoria descriptiva que consta de treinta y tres

péginas mecanografiadas y dibujos adjuntos.

Madrid, 29 mayo 1.979
BERNARDO UNGRIA
p.D-
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