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Tdmdn keksinndn kohteena on levy-yksikkd magneettipiin asemoimiseksi, jos~
sa yksik8ssd on magneettilevy ja magneettipii informaation lukemista/
kirjoittamista varten useille tietourille, joka magneettipad on sijoi-
tettu vastapditd tietouria ja sovitettu saman suuntaisesti levyn kanssa
rinnakkain, toimilaite (5) pddn liikuttamiseksi peoikittain tietourien suh-
teen, asemointiohjauselimet (8) pi#n aseman asemoimiseksi toimilaitetta oh-
jaamalla, asemoinnin kompensoinnin chjauselimet (17)pHdn sivuttaissiirtymé-
aseman kompensoimiseksi ohjaamalla asemoinninohjauselimii sybttdtietoien
perusteella, joka yksikkd on varustettu tietourien ennaltamddrédtylld
alueella ennaltamadrdtyn muotoisilla asemainformaatiocelimilli {(14-16) , joita
kdytetddn pddhdn liittyvien pddn radiaalisuuntaisen tietouran keskiase-
masta tapahtuneen sivuttaissiirtymdn informaation eri osasten miirittd-
miseen pddtd varten, asemainformaatioulostulon sybttimiseksi pddstd syét-
tdtietoina asemasiirtymin kompensoinnin ohjauselimille (17) asemainformaation
havaitsemista varten olevalta merkkiajoitussiagnaalilta saatavan ajoituk-
sen perusteella.




88973

Féreliggande uppfinning avser en skivanordning fbr placerande av ctt mag-
netiskt huvud, varvid anordningen har en magnetisk skiva och ett mag-
netiskt huvud f8r avldsning/skrivning av information pd ett flertal data-
spAdr di det magnetiska huvudet ligger mittemot dataspldren, vilka ligger
orienterade parallellt pd skivan, en mandvreringsanordning (5) fr rdrande
av huvudet i en riktning som skdr strdckningen av dataspdren, ett pla-
ceringss tyrmedel (8) fér placerande av huvudet i stdllning genom styrande av
mandvreringsanordningen, placeringen kompenserande styrmedel (17) ftr kompen-
sering av positionsfdrskjutningen hos huvudet genom styrande av place-
ringsstyrmedlen pd basis av en ineffekt, varvid skivanordningen pd ett

i fbrvig bestimt omrdde f¥r dataspir fdrsetts med ett av i férvdg bestémt
ménster bestiende positionsinformationsmedel (14-16), vilket anviinds fir an-
bringande av olika informationsdelar pd huvudet f8r fdérskjutande av huvu-
det i radiell riktning frdn centrala positionen pd dataspdret i den i
f6rvig bestimda arean av dataspdren och f8r matande av positionsinforma-
tionsutcffekten frin huvudet som en ineffekt till de positionsfdrskjut-
ningen kompenserande styrmedlen (17) pd basis av tidinstillningen fran en
indextidinstdllningssensor f8r detektering av postitionsinformationcn.
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Levy-yksikko

Keksinndn kohteena on levy-yksikkdé mielivaltaisen
tietouran sisdlt8mdn informaation luku/kirjoitusp#sn ase-
moimiseksi, joiden tietourien joukko on muodostettu saman-
keskisesti levylle.

Erityisesti keksintd kohdistuu p&3n asemointiin
levyn, kuten magneettilevyn tai optisen levyn ja vastaa-
vien tietouralle. Seuraavassa kuvataan yksityiskohtaisesti
esimerkinomaisesti perinteists magneettip&&ti ja tunnetun
tekniikan mukaista magneettilevy# sik#li kuin se liittyy
vaatimusten kaltaiseen pdidh&n ja levy-yksikkoon.

Téhdn asti esimerkiksi tietokoneessa ja vastaavissa
kdytetyt tunnetun tekniikan tason mukaiset muistin mag-
neettilevy-yksikdt on kuvattu kuviossa 1. Kuviossa 1 nro 1
viittaa magneettilevyyn, ja informaatio tallennetaan uril-
le, jotka on jarjestetty keskeisesti ennalta ma&rdtyn
etdisyyden pdadhén toisistaan. Nro 2 viittaa py®ritysmoot-
toriin levyn 1 py®rittémiseksi ennalta m#é&r#tylla nopeu-
della. Nro 3 viittaa magneettip&4h&n tiedon lukemiseksi/
kirjoittamiseksi levyn 1 uriin tai urista. Nro 4 viittaa
kdynnistyselimeen p#d8n 3 liikuttamiseksi asemointiaskel-
moottorin 5 (STM) kdyttdvoimalla asemaan, jossa p&4 3 on
mielivaltaisen uran p#&l114. Nro 6 viittaa alustaan mootto-
rin 2, kdynnistyselimen 4 ja moottorin 5 kiinnittémiseksi.
Nro 7, viittaa merkki-ilmaisimeen moottorin 2 py&rinta-
vythykkeen merkin havaitsemiseksi ja merkkisignaalin 1&-
hetté&miseksi kutakin py®rdhdystd koskien.

Ndin kokoonpannun edelld kuvatun magneettilevy-yk-
sikdn piirijdrjestelyd kuvataan nyt seuraavassa viittaa-
malla kuvioon 2.

Kuviossa 2 nro 8 viittaa asemointiohjausyksikkoon
(PCD) k&yttosignaalin B sydttidmiseksi moottorin 5 pydrit-
tdmistd varten kun se vastaanottaa pasn liikkumisen komen-

tosignaalin A ohjaimelta ja asemoinnin valmiussignaalin Z
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sySttamiseksi kun p#3d 3 on liikkunut tdydellisesti ase-
moinnin kohteena olevaan ura-asemaan. Nro 9 viittaa kayt-
tévahvistusyksikkdédn (DAD) kédyttdsignaalin B vahvistami-
seksi moottorin 5 pydrittidmiseksi kidyttovoimalla D ja
moottorin pysdhtymiskulman asettamiseksi. N&@in pdd 3 on
asemoitu levyn 1 uralle. Kun merkki-ilmaisin havaitsee
merkin ja ulkoinen piiri (ei esitetty) vastaanottaa merkin
ilmaisusignaalin, p#3 voi lukea/kirjoittaa informaatiota
levyn 1 vastaavalle uralle.

Ympardivd lampdtila vaihtelee ja koska tunnetun
tekniikan tason mukaisten levylaitteiden levyn 1, kdynnis-
tyselimen 4 ja asemoinninohjausyksikdn alustan 6 lampdlaa-
jenemiskertoimet ja vastaavat ovat toisistaan erilaisia,
levylld 1 oleva ura siirtyy suhteessa asemoidun p&dén 3
asemaan, vierekkdisten urien magnetismien vdlilld ilmenee
hdiriditd, ja luotettavuus luettaessa/kirjoitettaessa in-
formaatiota uralle pdan avulla on vaillinainen. Tdllainen
ongelma synnyttdd vaikeuksia kun pyritadn kasvattamaan
urien tiheyttd urien kokonaislukumddrdn kasvattamiseksi
levylle.

Keksinndn paamiddrind on eliminoida edelld mainitut
tunnetun tekniikan tason mukaisiin levylaitteisiin liitty-
vat haitat, ja lisdksi pddmddrdnd on aikaansaada levy-yk-
sikkd, joka voi kompensoitua asemoitaessa magneettip&data
kdyttden paddstd luettua asemainformaatiota pddn asemoinnin
jdlkeen. Tdmd on aikaansaatu kirjoittamalla asemainformaa-
tio-osaan tietourasta p#ddn asettamiseksi kohtisuoraan

asentoon suhteessa pidin tietourien radiaalisuuntaan n&h-
den.

Keksinndén toisena pdamddridnd on aikaansaada mag-
neettilevy-yksikk®, joka voi tarkasti havaita uran 0 ver-
tailu-urana kayttadmdlld asemainformaatiota kirjoittamalla
lisaksi asemainformaatio-osaan magneettilevyn pinnalla
olevista urista ja tarkkailemalla magneettipdén, jolla
luetaan informaatio magneettilevylta, asemaa.
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Keksinndn er&dnd pdamadrand on vield aikaansaada
merkkiajoitusilmaisin, jossa on toiminnat viitteeni asema-
informaation havaitsemisen ajoittamiseksi ja viitteen
osoittamiseksi aloittaa kdsitelld tekij®itd (esim. asema-
informaatioulostulot V,, V,) laskea asemasiirtymien mididra
tunnetun tekniikan tason mukaisten merkki-ilmaisimien toi-
mintojen lisdksi, joita ilmaisimia kdytetddn ainoastaan
havaitsemaan merkki ja osoittamaan tietojen lukemisen/kir-
joittamisen aloitushetki.

Keksinndén mukaiselle levy-yksikdlle, johon kuuluu

levyn kdyttomoottori,

merkkiajoitusilmaisin moottorin pyérivaan yksikkd6n
sijoitetun merkin havaitsemiseksi kunkin pydrahdyksen ai-
kana ja ajoitussignaalin sydttdmiseksi asemainformaatio-
tallennusalueen alkupisteen toteamiseksi asemasiirtymin
kompensointiohjauselimille,

asemainformaatioalueet, jotka on sijoitettu levylla
ennalta mddrdtylle radiaaliselle alueelle, ja joilla on
ennalta maardtty muoto, erilaisten informaatio-osasten
muodostamiseksi padn sivuttaissiirtymd#n mielivaltaisen
uran keskiasemasta riippuvaisesti,

toimielimet asemainformaatiocalueilta saatavien in-
formaation erilaisten osasten havaitsemiseksi, informaa-
tion sybttémiseksi analogisena signaalina tasasuuntaajille
ja pddn liikuttamiseksi tietouran leveyden suunnassa,

asemointiyksikkd toimielinten kdyttamiseksi, ja

asemasiirtymdn kompensointiohjauselimet ulostulon
sybttémiseksi, joka ldhenee nollaa pdin asemasiirtymdn 1la-
hetessd tietouran keskiasemaa, asemakompensaatioulostulona
asemointiyksikén ohjaamiseksi, ja informaation erilaisten
osasten sydttédmiseksi asemainformaatioalueilta, on tun-
nusomaista se, ettd informaatio on muunnettu digitaalisik-
si signaaleiksi A/D-muuntimella analogiasignaalien, jotka
on sydtetty tasasuuntaajilta integrointielinten kautta,
muuntamiseksi digitaalisiksi signaaleiksi samanaikaisesti
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merkkiajoitusilmaisimelta tulevan ajoitussignaalin kanssa.

Keksinndn mukaisille muille edullisille suoritus-
muodoille on tunnusomaista se, mitd jdljempdnd olevissa
patenttivaatimuksissa on esitetty.

Kuvio 1 on kokoonpanokuvanto, joka esittad tunnetun
tekniikan tason mukaista magneettilevy-yksikkoa;

Kuvio 2 on lohkokaavio, joka esittdd magneettipddn
ohjausyksikén asemointia tunnetun tekniikan tason mukai-
sessa magneettilevy-yksikdsséa;

Kuvio 3 on kuvanto, joka esittdd magneettilevyn so-
vellutusmuodon muotoilua esilld olevan keksinndn mukaises-
ti;

Kuvio 4 on kuvanto, joka esittdd asemainformaatio-
alueiden muotoa;

Kuvio 5 on lohkokaavio, joka esittdd magneettilevy-
yksikén asemointiohjausyksikoén erdstd toista sovellutus-
muotoa esillid olevan keksinndn mukaisesti;

Kuvio 6 on aaltomuotodiagrammi, joka esittaa asema-
informaation muuttuneita tiloja ajan funktiona;

Kuviot 7(a)-7(b) ovat aaltomuotodiagrammeja, jotka
esittdvidt kdsiteltyjen korjattujen ulostulojen aaltomuoto-
ja;

Kuvio 8 on kuvanto, joka esittdd magneettipdédn ti-
laa sivuun siirtyneessd asemassa;

Kuviot 9 ja 10 ovat aaltomuotodiagrammeja, jotka
esittdvdt muuttuneiden asemainformaatioulostulojen tiloja
magneettipddn asemaa varten;

Kuvio 11 on graafinen esitys, joka esittda tunnus-
lukua urien sivuttaissiirtymiasemien mddrédn ennakoimiseksi
sisemmdn ja ulomman uran sivusiirtymdasemasta viela erdan
esill3d olevan keksinndn sovellutusmuodon mukaisesti;

Kuvio 12 on kokoonpanokuvanto, joka esittaad asema-
informaatioalueita tapauksessa, jossa molemmat paatysivut
ovat sisempid ja ulompia sivuja kuviossa 11 esitetyn so-
vellutusmuodon mukaisesti;
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Kuvio 13 on kuvanto, joka esittdi magneettilevy-yk-
sikdn magneettilevyn pinnan kokoonpanoa esill3 olevan kek-
sinndn vield erddn sovellutusmuodon mukaisesti;

Kuvio 14 on suurennettu kuvanto, joka esittdd ku-
viossa 13 esitetyn magneettilevyn pinnan asemainformaatio-
alueita;

Kuvio 15 on 1lohkokaavio magneettilevy-yksikosta
esillad olevan keksinndn vield erddn sovellutusmuodon mu-
kaisesti; ja

Kuvio 16 on signaaliaaltomuotodiagrammi, joka esit-
tdd magneettipddn aseman ulostuloa ja asemainformaatiota
esilld olevan keksinndn toiminnan periaatteen selvitt&mi-
seksi.

Kuviot 3-5 kuvaavat esilld olevan keksinn®n mukai-
sen magneettipddn asemoinnin ohjausyksikén sovellutusmuo-
toa, jolloin samoihin osiin viittaavat samat symbolit kuin
kuvioissa 1 ja 2. Kuvioissa 3-5 numero 10 viittaa tieto-
uriin, jotka on muodostettu samankeskisesti magneettile-
vylle 1 tietojen taltioimiseksi/regeneroimiseksi, ja jotka
on muodostettu kuten 10a-10e kuten on esitetty Kuviossa 4.
Nro 11 viittaa asemainformaatioalueiseen, joihin kuuluu
asemainformaatio S, joka alkaa merkki (IDX) asemasta O.
Asemainformaatioon S kuuluu ensimm8inen asemainformaatio-
alue S1 ja toinen asemainformaatioalue S2, jotka on saatu
sijoittamalla vuorotellen k#&nteismagnetoituja alueita 12
ja kdanteismagnetoimattomia alueita 13 radiaalisesti ja
lateraalisesti rinnakkain, Kkuten on esitetty kuviossa 4.
Tdssd8 tapauksessa, samalla kun ensimmiisen asemainformaa-
tion S1 Kké&adnteismagnetoidut alueet 12 vastaavat toisen
asemainformaation S2 kd#nteismagnetoimattomia alueita 13,
informaation S1, S2 alueilla 12 ja 13 on sama v&limatka
kuin tietourilla 10a-10e, mutta ne on sijoitettu sivuun
puolet tietourien korkeudesta. Kuviossa 5 nro 14 viittaa
tasasuuntaajaan (RECT) ulostulon E, joka on saatu ta-
sasuuntaamalla pddstd 3 sydtetty asemainformaatio, sydtta-
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miseksi. Nro 15 viittaa integraattoriin (INTG) tasasuunna-
tun ulostulon E integroimiseksi ja asemainformaation amp-
litudin F sy®¢tt#miseksi. Nro 16 viittaa analogi-digitali-
muuntimeen (A/D) amplitudin F digitoimiseksi ja digitoidun
asemainformaation G sydttémiseksi. Nro 17 wviittaa oh-
jausyksikkddn asemasiirtymdn (CDC) kompensoimiseksi ase-
masiirtym8n havaitsemiseksi asemainformaatiosta G ja ase-
makompensaatioulostulon H sydttdmiseksi. Nro 18 viittaa
digitali-analogimuuntimeen (D/A) asemakompensaatioulostu-
lon H avulla askelmoottoriin 5 sydtetyn sdhkdvirran muun-
tamiseksi analogisesti. Merkkiajoitussignaali T, joka on
sytetty merkkiajoitusilmaisimesta (IDX TM SNR) 7, mddraa
asemainformaatioalue 11 aloitushetken ohjausyksikélle 17.

Edell3 kuvatulla tavalla muodostetun magneettip#dsn
asemoinninohjausyksikén toimintaa kuvataan nyt viittaamal-
la kuvioiden 4-9 ominaispiirrediagrammeihin. Oletetaan,
ettd levy 1 pydrii nuolenpdsdn suunnassa. Kun ohjaimesta
vastaanotetaan p##n liikekomentosignaali A, pdstd ei si-
joiteta uralle. Nimitt#din, ei vastaavasti ole tarpeen kom-
pensoida p#&n asemasiirtyma&. T&m& signaali A muunnetaan
kidyttdsignaaliksi B, johon ei sisdlly mit&&n moottorin 5
asemakompensaatiota, ohjausyksikén 17 ja D/A-muuntimen 18
avulla. Kun signaali A sydtetdin moottorille kdynnistimen
kautta p4dtd siirretdsn mielivaltaiselle uralle asemointi-
yksikén pydrimisliikkeen avulla. Sitten voidaan suorittaa
asemakompensaatio. Nyt selvitet&sn kompensaation kulku.
Merkkiajoitussignaali T sy$tet#d#n aina merkkiajoitusilmai-
simesta 7 kun levy 1 on pydrdhtdnyt yhden kierroksen. Ase-
mainformaatioulostulo P sydtetdsdn pdistd 3. Asemainformaa-
tioulostuloon P kuuluu, kuten kuviossa 6 on esitetty, jén-
niteulostulo Pl (2VA), joka vastaa ensimméistd asemainfor-
maatiota S1, ja j&nniteulostulo P2 (2VB), Jjoka vastaa
toista asemainformaatiota S2, jotka ulostulot on sydtetty
tasasuuntaajaan 14, jossa janniteulostulot P1 ja P2 vas-

taavasti muuntuvat j#nniteulostuloiksi, jotka vastaavat
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ajanhetkid t, ja t,, merkkiajoitussignaalista T. Ajanhetki
t, on pddn 3 saapumisaika ensimm#isen asemainformaation S1
alkupisteestd S1 p&4tepisteeseen Sm, ja ajanhetki t, on
pddn 3 saapumisaika ensimmidisen asemainformaation S1 alku-
pisteestd Sf toisen asemainformaation S2 p&&tepisteeseen
Sh. Jénnitteet VA ja VB ovat vastaavasti p#4n 3 maksimi-
ja minimiamplitudiulostulojinnitteitd. Asemainformaa-
tioulostulo P kdsitelldsdn, kuten on esitetty kuviossa 7(a)
ja 7(b) tasasuuntaajalla 14 ja integraattorilla 15 ja
muunnetaan lisdksi digitaaliseksi A/D-muuntimella 16. Oh-
jausyksikkd 17 kerdd digitaalisesti muunnetut asemainfor-
maatioulostulot merkkiajoitussignaalista kunkin aikajakson
t aikana, jotka ovat v&lilla O - t, ja t, - t,, sisaéntulona
siihen perdkkdin.

Toisaalta asemainformaatioulostulo P on verrannol-
linen vastaavaan p#&n 3 lukemiin ensimmdisen ja toisen
asemainformaation S1, S2 k#&nteismagnetoitujen alueiden 12
alueeseen. Siksi muutos asemainformaatioulostulossa P,
joka vastaa kuviossa 8 esitetyn pd#n 3 asemia 3a, 3b, 3c,
tapahtuu, kuten on esitetty kuvioissa 9(b), 9(c), 9(d).
Kuten on ilmeistd kuviosta 9, p#4 3 on tarkasti asemoitu-
neena asemaan 3b n:nen uran keskustaan, p&#h#&n 3b kohdis-
tuu yht8 suuri vaikutus ensimmdisen asemainformaation S1
kddnteismagnetoiduista alueista 12a ja toisen asemainfor-
maation S2 k#é&nteismagnetoiduista alueista 12b. T&ten ku-
ten on esitetty kuviossa 9(c) ulostulot Pl ja P2 saavat
yht8ldiset arvot ja ulostulosta P tulee vakio. Toisaalta
kun pdd 3 on sijoittuneena asemaan 3b, joka on siirtynyt
kohti viereisen n + 1 uran sivua uran n suhteen, p#&8h&n 3
kohdistuu voimakkaammin vaikutus k#&nteismagnetoiduista a-
lueista 12a. T&ten, kuten on esitetty kuviossa 9(b), ulos-
tulo Pl tulee suuremmaksi kuin ulostulo P2. Kun pdad 3 on
sijoittuneena asemaan 3c, joka on siirtynyt sivuun kohti
viereisen n - 1 uran sivua uran n suhteen, padhidn 3

kohdistuu voimakkaammin k##nteismagnetoitujen alueiden
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12b vaikutus. T&ll6in, kuten on esitetty kuviossa 9(d),
ulostulo P2 tulee suuremmaksi kuin ulostulo Pl. Pdin asema
uran n suhteen voidaan erottaa huomioimalla ulostulojen Pl
ja P2 suuruudet.

Jos aseman siirtymdn suuruutta uran keskustasta
merkitddan X:11a, uran korkeutta (urien vdlinen etédisyys)
merkitaadn (P:114, maksimiulostulojé&nnitetta merkitdan Vo,
ulostulojannitettd, joka vastaa pddn ensimmdistd asemain-
formaatiota S1, merkitddn Vva:lla, ja ulostulojdnnitettd,
joka vastaa toista asemainformaatiota S$2, merkitaan
Vb:114, kuviossa 10 esitettyja tunnuslukuja voidaan kuvata
seuraavasti.

Kuvion 10 tapauksessa alueella

-lP/2 < X < QP/2, patee

Va = (Vo/IP)X + Vo/2 (1)
Vb = -(VB/UP)X + V5/2 (2)
Yhtaloistda (1) ja (2) voidaan saada
Va-Vb = 2(V5/¢P)X (3)
Siten asemasiirtymd X voidaan esittdd muodossa
X = {(¢P/2Vd)(Va ~ Vb)} (4)

Toisaalta yhtaldistd (1) ja (2) Va + Vb:n arvoksi
saadaan

Va + Vb = Vb (5)

Kun yhtdld (5) sisdllytetddn yhtdlodn (4) asemasiirtymd X
voidaan esittda muodossa

X = (IP-(Va - Vb)/2-(Va + Vb)) (6)

Yhtdlé (6) osoittaa, ettd kun uran korkeus QP tunnetaan,
padn 3 siirtymdsuunta ja asemasiirtymdn suuruus uran kes-
kustasta voidaan laskea kdyttamdlld asemainformaatioulos-
tuloja Va, Vb.

Esimerkiksi, oletetaan, ettad uran korkeus (P = 100
mikronia, ulostulojdnnite Va = 3V ja ulostulojdnnite Vb =
1V, yhtdlostda (6) saadaan

X = {100 x (3 - 1)/2 x (3 + 1)} = 25
Ndin pddn aseman voidaan havaitaan siirtyneen 25 mikronia
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kohti uraa n + 1. Siirtymdn suunnan ja X:n napaisuuden
vdlinen suhde kddnnetidin pdinvastaiseksi kullekin uralle,
mutta se voidaan helposti huomata, olkoonpa uran numero
mikd tahansa tai tuntematon, koska uran korkeus (P on
yleisesti tunnettu. Kuten edelli on selitetty, kun yhtidld
(6) lasketaan asemainformaatioulostulojédnnitteelld va, Vb,
ohjausyksikén 17 avulla, p&a&n 3 asemasiirtymd voidaan las-
kea.

Ohjausyksikké 17 voi 1lisdksi kompensoida paan 3
asemasiirtymdn, joka havaitaan, kuten edelld on todettu,
niin ettd mainittu siirtymd saa arvon noin 0.

Askelmoottorin pysdytyskulma miiritetidin tavalli-
sesti yhdist&mdlld magnetointivaiheet. On tunnettua, etta
kun vaiheisiin sy&tetyt virta-arvot muuttuvat, pysdytys-
kulma voidaan ohjata tarkasti. Tdt3d kutsutaan mikroaskel-
tai noniusohjaukseksi. Keksinndn mukaisesti paan 3 asema-
siirtymd voidaan kompensoida muuttamalla hienoisesti as-
kelmoottorin 5 pysdytyskulmaa, muuttamalla moottorin 5
vdlivaihevirtaa tuloksena ohjausyksikdén 17 avulla muutet-
tua D/A-muuntimen sisaintuloa.

Keksinndn toista sovellutusmuotoa kuvataan nyt
viittaamalla kuvioon 12. T&mi on tapaus, jossa asemainfor-
maatio sijoitetaan vain sisimpiin ja uloimpiin uriin (10,
10c4n2s -+, Jjotka viittaavat vastaavien urien keskustoi-
hin). Toisin sanoen, sisimpien ja uloimpien urien asema-
siirtymd havaitaan ja tallennetaan sisimpiin ja uloimpiin
uriin sijoitetun asemainformaation perusteella. On huomat-
tava, ettd kdytetddn oletetun asemasiirtimen tulostuseli-
mid asemointiuran asemasiirtymin ennakoimiseksi kuviossa 1
esitettyjen tunnuslukujen lineaariaproksimaatiolla havai-
tuista arvoista, ja pdia voidaan sijoittaa ennakolta ole-
tettuun asemaan siirtymdn kompensoimiseksi oletetulla ase-
masiirtimellda. T&min menetelmin mukaisesti voidaan lyhen-
tda kompensaation vaatimaa aikajaksoa.

Edelld kuvatuissa sovellutusmuodoissa ohjausyksikkd
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8 Jja ohjausyksikkdé 17 kdytetddn erillisesti. Kuitenkin
ndma yksikét voidaan yhdistdad mikrotietokoneella.

Edella kuvatuissa sovellutusmuodoissa on kuvattu
askelmoottorilla kdytettdvdd magneettilevylaitetta. Kui-
tenkin keksint6ad voidaan soveltaa myos magneettilevy-yksi-
k6ihin, joita kdytetdadn &danikelalla, optisiin levy-yksi-
kdéihin tai laserlevylaitteisiin.

Edelld olleesta selvityksesta nahddidn, ettd esilla
olevan keksinndn magneettipadn kokoonpano asemointiohjaus-
yksikon mukaisesti, kuten edelld on kuvattu, kdyttda mene-
telmda lisdta asemainformaatio-osaa tietourista ja kompen-
soida ympardivien olosuhdemuutosten vuoksi paan asemointi.
Siksi suhteellinen asemasiirtymd tietouran ja magneetti-
pddan vdalilla, joka on seurausta ymparéivan lampétilan muu-
toksesta, voidaan minimoida, jolloin systeemin luotetta-
vuus paranee.

Lisdaksi pienilld kustannuksilla voidaan saavuttaa
suuri uratiheys.

Sitten vield erdstd keksinnén sovellutusmuotoa ku-
vataan nyt viittaamalla kuvioihin 13-16. Kuvioissa 13-16
samat symbolit kuin kuvioissa 1-12 viittaavat samoihin
osiin.

Pda ja levy viittaavat tdssd tapauksessa magneetti-
padhdn ja magneettilevyyn vastaavasti.

Kuvio 13 esittdd magneettilevypinnan alaa. Kuviossa
13 nro 10 viittaa samankeskisten urien tietoura-alueisiin
tietojen taltioimiseksi. Numero 27 viittaa suojavydhyke-
alueisiin, jotka on muodostettu tietoura-alueiden ulkosi-
vulle, ja joka kdsittdid alueet 27a, 27b. O viittaa merkki-
asemaan, joka vastaa merkkiajoitussignaalia T, joka sydte-
taan kerran pyoritysmoottorin kutakin kierrosta kohden.
Numero 11 viittaa lukuasemainformaatioalueeseen, joka on
kirjoitettu ennakolta tietoura-alueiden 10 ja suojavyohy-
kealueiden 27 osaan, ja joka alkaa merkkiasemasta O. Kuvio
14 on suurennettu kuvanto, joka esittda kuviossa 13 esi-
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tettyjen asemainformaatiocalueiden 11 olennaista osaa. Ku-
viossa 14 numerot 30a ja 30b viittaavat k&d&nteismagnetoi-
tuihin alueisiin, jotka on muodostettu tietouria vastaa-
vasti. Numero 31 viittaa k#dnteismagnetoimattomiin alu-
eisiin. Asemainformaatiocalueet 11, k#&nteismagnetoidut
alueet, on varjostettu niiden erottamiseksi muista alueis-
ta. Asemainformaatioalueissa tietoura-alueissa 10, kaksi
kddnteismagnetoitua aluetta 30a, 30b on jdrjestetty k&d&n-
teismagnetoimattoman alueen molemmin puolin kunkin tietou-
ran vdlin vahvuisena tammipelilaudan ruudutusta vastaavas-
ti, jotta ne eividt tule toistensa viereen. Alueet 30a on
sijoitettu merkkiaseman O l&heisyyteen, ja alueet 30b on
sijoitettu kauas merkkiasemasta silld tavoin, ettd alueet
30a, 30b on sijoitettu radiaalisuunnassa sivuun puolet
tietouran v&lin korkeudesta. Suojavy®hykkeiden 27a, 27b
asemainformaatioalueisiin taltioidaan yksi k&&nteismagne-
toitu alue 30c, ja siitd kauas merkkiaseman O ldheisyyteen
taltioidaan k&&nteismagnetoimaton alue. T&ma alue
27a ulottuu poispdin urasta 0 kohti levyn ulkohalkaisijaa.
Molemmat alueet on muodostettu ulkokehdlle uran O keskus-
tasta poispdin. Suojavythykealueen 27b asemainformaatio-
alueessa yksi k##nteismagnetoitu alue 30d on taltioitu
kohti uran N sis#sivua kauas merkkiasemasta O, ja kasn-
teismagnetoimaton alue taltioidaan merkkiaseman ldheisyy-
teen. Molemmat alueet on muodostettu kohti sis&kehdd uran
N keskustasta poispdin. Kuvio 15 on lohkokaavio piirista
uran 0 havaitsemiseksi magneettilevyn pinnalle taltioidun
asemainformaation perusteella. Kuviossa 15 nro 32 viittaa
tasasuuntauspiiriin (RECT CKT) signaalin F korjaamiseksi.
Numero 33 viittaa pehmennyspiiriin (SMTH CKT) tassuuntaa-
jalla 32 tasasuunnatun signaalin pehmentdmiseksi. Numero
34 viittaa signaalin keruu- ja pitopiiriin (SMPL & HOLD)
pehmennyspiirin 33 sydtt&m&n pehmennetyn signaalin H ke-
radmiseksi ja pit8miseksi ennaltavalittuna aikana merk-

kiajoitussignaalista T riippuvaisesti, joka tulee merk-
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kiajoitusilmaisimesta viiteajoitussignaalina, joka on 1la-
hetetty Kerran pydritysmoottorin kunkin kierroksen aikana.
Numero 35 viittaa vertailupiiriin (COMP CKT) kahden sig-
naalin I ja J vertaamiseksi, joita pidet8dn pitopiirissd
34 ajan t, merkkiajoitussignaalin T perusteella ja vertai-
lu-ulostulosignaalin K mink&8 tahansa arvon -, 0, + syotté-
miseksi asemointiohjauspiiriin (PC CKT) 36 p&&n uraa O
vastaavan aseman mukaisesti. Ohjauspiiri 36 uran O havait-
semiseksi sy®ttd8 ohjaussignaalin L piirin 22 (DRVE CKT)
ohjaamiseksi askelmoottorin 5 kdyttémiseksi pddn 3 ase-
mointia varten.

Toimintaa kuvataan viittaamalla signaalin aaltomuo-
todiagrammiin kuviossa 16. Kuvioiden 16(a), 16(b), 16(c)
signaaliaaltomuotodiagrammit viittaavat asemainformaatio-
alueiden signaaleihin, jotka luetaan p&dstd 3, kun pdsd 3
on asemoitunut suojavy®Shykealueen 27b sis#keh#dlle, kun pda
3 on asemoituneena uran 0 keskilinjalle (10a), ja kun p&a
3 on asemoituneena suojavydhykealueen 27a ulkokeh#lle vas-
taavasti. Pa&n 3 asemia on esitetty vastaavasti kuviossa 4
viitemerkinn$illd 3a, 3b, 3c. Tapauksessa, jolloin pada on
asemoituneena kohtaan 3a, 3b, 3c kuviossa 16 merkitsee
magneettipdsdstd luettua signaalia R, tasasuunnattua sig-
naalia U ja pehmennettyd signaalia W, joka on luettu ase-
mainformaaticalueesta 11 kdyttden merkkiajoitussignaalia T
viiteajoitussignaalina, pitosignaalia I, joka on Kkerdtty
aikana t,', ja pitosignaalia J, joka on kerdtty aikana t;'
ja vertailu-ulostulosignaalia K, vastaavasti. Aika t, joka
mi4rid4 menetelmdn aikakannan, tdytt&did viitteend t&h&én ai-
kaan merkkiajoitussignaalin T signaalin ulostuloaikaa het-
kelld t = 0. Alue O - t, osoittaa aikajaksoa, jona luetaan
kddnteismagnetoidut alueet 30a, 30c l&heltd levyn 1 asema-
informaatioalueen merkkiasemaa O, ja alue t, - t, osoittaa
aikajaksoa, jona luetaan k#&amteismagnetoidut alueet 30Db,
30d kaukaa merkkiasemasta O. Kuviossa 16, t 0 t,' ja t =
t,' ovat keruuaikoja pehmennettyjen signaalien W kerdadmi-
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seksi ja pitdmiseksi pitopiirin 34 avulla. t = t,' on myds
aikajakso vertailijan 35 kdyttimiseksi.

Kun vertailu-ulostulosignaali K havaitaan vertaili-
jan 35 ulostulona, signaali K syStetdsn jonakin seuraavis-
ta signaaleista -, 0 tai +. Té4m& tapahtuu kun p84 3 on si-
joittuneena valvontavyShykealueelle 27b levyn 1 sis#dkeh&-
sivulla (3a kuviossa 14), kun pdd8 3 on sijoittuneena ural-
le 10 (3b kuviossa 14) tai kun p#& 3 on sijoittuneena val-
vontavyhykealueelle 27b ulkokehdsivulla (3c kuviossa 14),
vastaavasti. Toisin sanoen kun vertailu-ulostulosignaali K
tunnetaan vertailijan 35 ulostulosignaalina, p&&n 3 asema
voidaan mddrittdd levylle 1 tallennettujen asemainformaa-
tioalueiden 11 asemainformaation avulla olipa pd8 3 si-
joittuneena valvontavybhykealueelle 27b levyn 1 sis#keh#-
sivulla, ura-alueelle 10 tai valvontavyohykealueelle 27a
ulkokehédsivulle.

Uran O (10a kuviossa 14) havaitsemiseksi, p&8i 3
asemoidaan ensin valvontavythykealueelle 27a ulkokehdllsd,
sen jdlkeen pd&td 3 siirretddn sisdkehdlle samalla kun
tutkitaan vertailu-ulostulosignaalia K, ja havaitaan ver-
tailu-ulostulosignaalin K muutos +:sta O:aan, mink& tulok-
sena on ura O signaalin Z ulostulo asemachjauspiiriin 36,
jonka sis8&éntulona on vertailu-ulostulosignaali K. Toisin
sanoen kun vertailu-ulostulosignaalin K muutos +:sta O:aan
havaitaan, on sallittua sydtt&88 ura O signaali 2, joka
osoittaa, ettd asemointitoiminta on suoritettu loppuun.
Kdyttdmdlld asemointiohjauspiiris 36 ja vertailu-ulostulo-
signaalin K muutosta +:sta O:aan ps48 3 voidaan asemoida
uralle 0. Se, ettd pda 3 on asemoitu oikein uralle 3, voi-
daan varmistaa suorittamalla toiminta, joka on samanlainen
kuin alkuperdinen asemointiproseduuri. Se, ettd4 p#a on
uralla 0, voidaan varmistaa siirt&m#114 p#4 sivuun ja tut-
kimalla ulostuloa sen varmistamiseksi esiintyyk® joko val-
vontavythyke 27a tai 27b tai ura-asemointi-informaatio 12,
13.
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Kuten edelld on selitetty, ura 0 on taltioitu levyn
1 ulkokehdlle. Kuitenkin, vaikka ura 0 taltioidaan sisidke-
hdlle, voidaan suorittaa samanlainen toiminta ja saada ai-
kaan sama vaikutus.

Kuten edelld on todettu huolimatta siitd, ettd mag-
neettilevy-yksikkéa kdytetddn askelmoottorilla, kuten on
selitetty, esilld olevaa keksintdd voidaan soveltaa mag-
neettilevylaitteisiin, Jjoita kdytetdan &ddnikelan avulla
tai optisiin levy-yksikdéihin laserlevy-yksik&éihin.

Edella kuvatun esilla olevan keksinndén mukaisesti
asemainformaatioalueet sovitetaan osaan magneettilevytie-
tourasta, ja ura 0 voidaan havaita asemointiohjausyksik&l-
14, joka hyddyntaa asemainformaatiota. Tamdn ansiosta voi-
daan eliminoida mekaaniset ulkoiset ilmaisimet. Tamdn kek-
sinndn ansiosta aikaansaadaan magneettilevy-yksikksd, jolla
on erittdin suuri tarkkuus.



10

15

20

25

30

35

15 88973

Patenttivaatimukset:

1. Levy-yksikkd mielivaltaisen tietouran sisdltidmin
informaation luku/kirjoituspidin (3) asemoimiseksi, joiden
tietourien (10) joukko on muodostettu samankeskisesti le-
vylle, johon levy-yksikkédn kuuluu

levyn kdyttomoottori (2),

merkkiajoitusilmaisin (7) moottorin pydrivadn yk-
8ikk&édn sijoitetun merkin havaitsemiseksi kunkin py&rah-
dyksen aikana ja ajoitussignaalin (T) sydttdmiseksi asema-
informaatiotallennusalueen alkupisteen toteamiseksi asema-
siirtymdn kompensointiohjauselimille,

asemainformaatioalueet (S1, S2), jotka on sijoitet-
tu levylld ennalta mddrdtylle radiaaliselle alueelle (11),
ja joilla on ennalta miirdtty muoto, erilaisten informaa-
tio-osasten muodostamiseksi pddn (3) sivuttaissiirtymin
mielivaltaisen uran keskiasemasta riippuvaisesti,

toimielimet (4) asemainformaatioalueilta (S1, S2)
saatavien informaation erilaisten osasten havaitsemiseksi,
informaation syottédmiseksi analogisena signaalina tasa-
suuntaajille (14) ja p&didn (3) liikuttamiseksi tietouran
leveyden suunnassa,

asemointiyksikké (5, 9, 18) toimielinten kdyttdmi-
seksi, ja

asemasiirtymdn kompensointiohjauselimet (17) ulos-
tulon sytttdmiseksi, joka ldhenee nollaa pddn asemasiirty-
mdn léhetessd tietouran keskiasemaa, asemakompensaatio-
ulostulona asemointiyksikén (5, 9, 18) ohjaamiseksi, ja
informaation erilaisten osasten systtidmiseksi asemainfor-
maatioalueilta (S1, S2), tunnet tu siitd, ettad in-
formaatio on muunnettu digitaalisiksi signaaleiksi A/D-
muuntimella (16) analogiasignaalien (F), jotka on syotetty
tasasuuntaajilta integrointielinten (15) kautta, muuntami-
seksi digitaalisiksi signaaleiksi (G) samanaikaisesti
merkkiajoitusilmaisimelta (7) tulevan ajoitussignaalin
kanssa.
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2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen levy-yksikko,
tunnettu siitd, ettda toimielimet sisdltavat kayn-
nistyslaitteen (4).

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen levy-yksikkd,
tunnettu siitd, ettd asemainformaatioalueisiin
(S1, S2) kuuluu kaksi kddnteismagnetoitua osaa (12a, 12b;
12, 13), jotka on sovitettu vastaamaan tietouran (10) kum-
paakin sivua, ja ettd paa muodostuu magneettipédasta.

4. Patenttivaatimuksen 1 mukainen levy-yksikkd,
tunnettu siitd, ettid kahdella kdanteismagnetoidul-
la alueella 12a, 12b; 12) on korkeus, joka vastaa tieto-
urien valia, ja jotka vastaavasti on sijoitettu sivuun
puolet tietourien valin korkeudesta tietouran molemmin
puolin, ja etta osat (12a, 12b) on sijoitettu sivuun tie-
touran suhteen pitkittdin, niin ettd ne eivat ole pddllek-
kdin toistensa suhteen.

5. Patenttivaatimuksen 1 mukainen levy-yksikkd,
tunnettu siitd, ettd levyaseman moottori (5) on
askelmoottori.

6. Patenttivaatimuksen 1 mukainen levy-yksikkd,
tunnettu siitd, etti tietoura-alueiden asemainfor-
maatioon kuuluu kaksi kddnteismagnetoitua aluetta (30a,
30b) ja kddnteismagnetoimatonta aluetta (31), jotka on si-
joitettu tietourien molemmille sivuille, ja ettad valvonta-
vythykealueiden parin asemainformaatioon kuuluu kdanteis-
magnetoitu alue (30c, 30d) ja kdadnteismagnetoimaton alue.

7. Patenttivaatimuksen 1 mukainen levy-yksikko,
tunnettu siitd, ettd tietoura-alueiden kaksi kaan-
teismagnetoitua aluetta vastaavat leveydeltaan tieto-uran
valid, ovat sijoitettu sivuun puolet tietouran valin kor-
keudesta tietouran molemmin puolin, ovat sijoitettu levyn
leveyssuunnassa, niin ettd ne eivat ole p&ddllekkdin tois-
tensa suhteen, ja ettd valvontavyohykettd lahinnd oleva
tietoura jatkuu kddnteismagnetoidulle alueelle ulottuen
radiaalisesti valvontavyohykealueesta.
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Patentkrav

1. Skivanordning f&r placerande av ett huvud (3) f&r
avldsning/skrivning av information fran ett godtyckligt da-
taspdr (10) bland ett flertal dataspdr, vilka koncentriskt
utformats pd en skiva, vilken skivanordning omfattar

en skivdrivmotor (2),

en indexanpassningssensor (7) f&r detektering av ett
pPa en roterande enhet av den n#mnda motorn anordnat index
vid varje varv och £6r matandet av en anpassningssignal (T)
fOr meddelande av en startpunkt i ett positioninformations-
registrerande omrdde till ett styrmedel som kompenserar
positionsforskjutning,

positionsinformationsomrdden (S1, S2), vilka anord-
nats over ett i férvig best#mt, radiellt omrdde (11) av
skivan och som har ett i f®rvig bestidmt m&nster fo6r alst-
rande av olika delar av information i enlighet med huvudets
(3) positionsférskjutning fran den centrala positonen hos
det godtyckliga spéret,

mandvreringsmedel (4) f8r detektering av olika delar
av information frdn positionsinformationsomrddet (S1, S2)
och fOr matande av informationen som analog signal till
likriktande medel (14) och f&r forflyttning av huvudet (3)
i en riktning som sk&r férléngningen av dataspéret,

en placeringsanordning (5, 9, 18) f&r drivande av
mandvreringsmedlen, och

positionsférskjutning kompenserande styrmedel (17)
f8r matande av uteffekten, vilken n#rmar sig noll 43 huvu-
dets positionsférskjutning nirmar sig den centrala positio-
nen hos datasparet, som en positionskompenserande uteffekt
fdr styrande av positionsanordningen (5, 9, 18), f&r mot-
tagning av olika delar av information fréan positioninfor-
mationsomrddet (S1, S2), k 4 nnetecknagd déarav,
att information omvandlas till digitalsignaler medelst en
A/D-omvandlare (16) f&r omvandling av analoga signaler (F)
som matas fran likriktaren via ett integrerande medel (15)
till digitalsignaler (G) i &verensstidmmelse med anpass-
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ningssignalen fran anpassningssensorn (7).

2. Skivanordning enligt patentkravet 1, k 8 nn e -
tecknad diarav, att mandvreringsmedlet omfattar ett
mandvreringsorgan (4).

3. Skivanordning enligt patentkravet 1, k&nne -
t ec knad dirav, att positionsinformationsomradena
(S1, S2) omfattar tva inverst magnetiserade delar (12a,
12b; 12, 13) vilka anordnats pad vardera sidan av datasparet
(10) , och att huvudet omfattar ett magnetiskt huvud.

4. Skivanordning enligt patentkravet 1, k&anne -
tecknad dirav, att de tvad inverst magnetiserade de-
larna (12a, 12b; 12) har en stigning som &r lika med inter-
vallet hos dataspadren och har placerats pa& datasparens
halva intervallstigning p4 var sin sida om dataspdret, och
att delarna (12a, 12b) f8rskjutits i datasparets la&ngsrikt-
ning f8r att ej ligga pad varandra.

5. Skivanordning enligt patentkravet 1, k&dnne -
t ec knad dirav, att skivstationens motor (5) &r en
stegmotor.

6. Skivanordning enligt patentkravet 1, k&nne -
tecknad dirav, att positionsinformationen pd data-
spdrareorna har tva inverst magnetiserade omraden (30a,
30b) och icke-inverst magnetiserade omrdden (31) pa vardera
sidan om datasparen, och att positionsinformationen pd ett
par av 8vervakningsbandareorna har ett inverst magnetiserat
omrade (30c, 30d) och ett icke-inverst magnetiserat omrade.

7. Skiva enligt patentkravet 1, kd4nneteck -
n a d darav, att bredden pd tvd inverst magnetiserade
omrdden pa dataspdrareorna, #4r lika med intervallet hos
datasparet, ligger f®rskjutna halva stigningen hos data-
sparintervallet pd vardera sidan om dataspdren, och &ar dven
forskjutna i skivans breddriktning sa att de ej ligger pa
varandra, och att dataspadret ndrmast dvervakningsbandarean
fortsitter till det inverst magnetiserade omraddet och l8per

radiellt fran &vervakningsbandarean.
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