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A. Preface

A.1 Notices

This documentdescribes the characteristics of the following IBM 3.5-inch, AT interfacehard disk drives:

DSAA-3270 (281MB)
DSAA-3360 (365MB)
DSAA-3540 (548MB & 528MB)
DSAA-3720 (730MB)

This documentdefines thehardware functionalspecifications. For detailsabout theinterface specifications,
refer to OEM Interface Specifications forDSAA-3xxx(281MB/365MB/548MB(528MB)/730MB) 3.5-Inch
Hard Disk Drive with ATA Interface.

A.2 Related Documents
Interface Specifications

− OEM Interface Specifications forDSAA-3xxx(281MB/365MB/548MB(528MB)/730MB) 3.5-Inch
Hard Disk Drive with ATA Interface. ( Form number:S84G-8402-00 )

A.3 Caution
Without the IBM shipping package, avoidance ofshock/vibration damage is a user'sresponsibility. Once,
opening ESD protective bug for shipment,avoidance of ESD damage is a user's responsibility. See the
Packaging section in thisdocument.

A.4 Glossary
Word Meaning

Kbpi 1,000 Bit PerInch

Mbps 1,000,000 Bit persecond

MB 1,000,000bytes

KB 1,000bytes

Mb/sq.in 1,000,000bits per square inch

MLC MachineLevel Control

TBD To be defined
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1. Products Outline

3.5-inchform factor

Data capacity281MB/365MB/548MB(528MB)/730MB

Clipped version(528MB) of DSAA-3540 isavailable

512 bytes/sector

ATA-2 interface

ClosedLoop actuatorservo

Dedicated headlandingzone

Automatic actuator lock

Interleave factor 1:1

96 KB SectorBuffer
Segmentedbuffer implementation (32KB)

Readahead of LRUcache algorithm

Write Cache

Enhanced ECC implementation

− 128bit Read Solomon Codeoperating 10 bit symbol

− On-The-Flycorrection (up to 4 symbols of errors in sector)

Automatic ErrorRecovery Procedures forRead andWrite

Self Diagnostics duringPower On

PIO DataTransfer -Mode 2 or Mode 3

DMA Data Transfer

− SingleWord mode : mode 2

− Multiword mode : mode 1(8.3MB/sec)

CHS and LBA mode

Transparentdefectmanagement by AutomaticDefectReallocation during WriteCache

Powersavingmodes

MR (Magneto Resistive)Headtechnology

Seektime 12msaverage(readoperation)
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2. Drive Characteristics

This chapterprovides the characteristics of thedrives.

2.1 Logical Drive Format

The customerusable data capacity is asshownbelow.

2.2 Data Sheet

Table 2-1. Drive Parameter

Descriptions DSAA-3270 DSAA-3360 DSAA-3540
(CLIPPED)

DSAA-3720

Logical HeadNumber 16 16 16 16

Logical Sectors/Track 36 48 63 63

Logical CylinderNumber 954 929 1062 (1024) 1416

Logical Sector Size 512 512 512 512

Total CustomerUsableData
Sectors

549,504 713,472 1,070,496
(1032192)

1,427,328

Total CustomerUsableData
Bytes

281 MB 365 MB 548 (528)MB 730 MB

Table 2-2. Data Sheet

Media transfer rate [Mb/sec] 32.5 - 44.5

Interface transfer rate [MB/sec] 8.3MB Max

Data buffer size [KB] 96

Rotationalspeed [RPM] 4500

Recordingdensity [Kbpi] 63.1(Ave) / 83.2(Max)

Track density [TPI] 4300

Areal density [Mb/sq.in.] 271(Ave) / 358(Max)

Number ofzone 8

Number ofdisks
DSAA-3270 (281MB)
DSAA-3360 (365MB)
DSAA-3540 (548MB & 528MB)
DSAA-3720 (730MB)

1
1
2
2

Servo designmethod Embeddedsector servo
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2.3 Performance Characteristics

The driveperformance is characterized by thefollowing parameters:

CommandOverhead

Mechanical Positioning

− SeekTime
− Latency

Data Transfer Speed

Buffering Operation

Note: The following specification defines the drive characteristics, not thesystemthroughputwhich is
dependant on thesystem and the application.

2.3.1 Command Overhead

Commandoverhead isdefined as the time required:

from the command iswritten into commandregister by ahost
to the assertion of DRQ for thefirst databyte of a READcommand when therequested data is not in
the buffer
exclude
− Physicalseektime
− Latency time

2.3.2 Average Seek Time (Including Settling)

The seektime is measured from the start ofactuator'smotion to thestart ofa reliable read or write opera-
tion. Reliable read or write impliesthat error correction/recovery is not used to correct forarrival problems.
The average seektime is measured as theweighted average of allpossibleseekcombinations.

Table 2-3. PerformanceParameter

Function Typical

Commandoverhead (Read-Cache not hit) 0.9 [msec]
(Read-Cache hit) 0.3 [msec]
(Write) 0.3 [msec]

Seektime: Read 12 [msec]

Seektime: Write 14 [msec]

Rotationalspeed 4500 [rpm]

Power onready (Typical) (DSAA-3270,DSAA-3360) 6 [sec]
(DSAA-3540,DSAA-3720) 9 [sec]

Table 2-4. MechanicalPositioningPerformance

Command Type Typical Max

Read 12 [msec] 13 [msec]

Write 14 [msec] 15 [msec]
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WeightedAverage =

∑
max

n = 1

( max + 1− n) (Tn.in + Tn.out)

( max + 1) ( max)

Where:
max = Maximumseeklength
n = Seeklength (1 tomax)
Tn.in = Inwardmeasuredseektime for an n trackseek
Tn.out = Outwardmeasuredseek time for an ntrack seek

2.3.3 Single Track Seek Time

The singletrack seektime is theaverage of the 1000 singletrack seeks.

2.3.4 Full Stroke Seek

Full strokeseek ismeasured as theaverage of 1000 fullstrokeseeks.

2.3.5 Average Latency

Table 2-5. SingleTrack SeekTime

Function Typical Max.

Read [msec] 2.08 2.41

Write [msec] 2.93 3.80

Table 2-6. Full StrokeSeekTime

Function Typical Max.

Read [msec] 25 28

Write [msec] 27 30

Table 2-7. Latency Time

Rotation Time for a revolution Average Latency

4500 [RPM] 13.3 [msec] 6.67 [msec]
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2.3.6 Drive Ready Time

Ready The condition in which thedrive is able toperform a mediaaccesscommand(read,
write) immediately.

Power On This includes the time required for the internalself diagnostics.

2.3.6.1 Operating Modes

Notes:

1. After power down orspindlestopped, a headlocking mechanismsecures theheads in the
landing zone.

Table 2-8. Drive ReadyTime

Condition (Model) Typical Max.

Power On to Ready [sec] (DSAA-3270,DSAA-3360) 8
(DSAA-3540,DSAA-3720) 10

31

Table 2-9. OperatingModes

Operating Mode Description

Spin-Up Start up time period fromspindlestop or power down.

Seek Seekoperation mode

Write Write operation mode

Read Readoperation mode

Idle Spindlemotor andservo system are workingnormally.
Other modulesexcept the servocontrol and the host
interface are sleeping.
Commands can be received andprocessed immediately.

Standby Spindlemotor isstopped.
All modulesexcept thehost interface are sleeping.
Commands can be receivedimmediately.
Drive is in aninterrupt waiting mode with thelowest
power dissipation.
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2.3.6.2 Mode Transition Time

* : Immediately - The actual spin down timeexists,however thecommand isprocessed immediately.

Table 2-10. Mode Transition Time

From To Typical [ sec] Max [ sec]

Standby Idle (DSAA-3270/3360) 8
(DSAA-3540/3720) 10

31

Idle Standby Immediately* Immediately*
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3. Data integrity

No more than onesector is lost byhard reset orpower downduring writeoperationwhile write cache is
disabled.
In case ofthat hardreset orpower downoccurs beforecompletion of datatransferfrom write cache to disk
while write cache isenabled, the data remaining in write cache is lost. Toprevent customer datalost at
power off, the last writeaccessbeforepower off is recommended to beissued after setting write cache disable
by command.
It is possible to check if the data in the write cache havebeen written onto thedisk by successfulcompletion
of Soft Reset or thefollowing commands.

Check PowerMode, Execute Drive Diagnostics,FormatTrack, Identify Drive, Idle, IdleImmediate, Ini-
tialize Drive Parameters,ReadBuffer, Read Long withRetry, Read Long withoutRetry, Recalibrate,Seek,
Set Features, Set Multiple,Sleep,Standby, Standby Immediate,Write Buffer, Write Long with retry, Write
Long without Retry.

3.1 Equipment Status

Equipmentstatus isavailable to thehost system any time,
the drive is not ready toread, write, orseek. This status normallyexists atpower-on time and be main-

tained until thefollowing conditions aresatisfied.

Accessrecalibration/tuning is complete.
Spindle speed meets requirements forreliableoperation.
Self-check of drive iscomplete.

Appropriateerror status isavailable to thehost system if any of the followingcondition occurafter the drive
has once become ready:

Spindle speedgoes out ofrequirements forreliableoperation.
“Write fault” is detected.

3.2 WRITE Safety

The verification of writeoperationinvolves aread-back check of the CRC or ECC inconjunction withwrite
fault detectioncircuits. Thewrite fault detection circuitsrevealconditions wherewrite operation was
intended and did not occur properly and the CRC or ECCverification occurred for old information, orcases
wheredata is erroneouslyerased.

3.3 Data Buffer Test

The data buffers, aread buffer and a write bufferused as temporally datastorages for read/write data
transfer, are tested at apower-on-reset and when adrive self-test isrequested by thehost. Thetests consist of
write/read hex ‘00’ and hex ‘FF’pattern for all bit position of thebuffers.
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3.4 Error Recovery

Errors occurring with thedrive arehandled by the errorrecoveryprocedure.

Errors that areuncorrectableafter application of the errorrecoveryprocedures are reported to thehost
system as non-recoverable errors.
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4. Physical Format

On manufacturingprocess, all sectors ofhard disk drive aretested for the magnetical performance, sothat
only acceptable sectors are used.

In data area, accepted sectors arenumberedsequentially for user data sectors.

This mapping information is maintained atfirmware level, and datablock addressed bylogical cylinder,head
and sector is translatedinto physicallocation ondisk(s)automatically. Thisoperation isinvisible from
applicationlevel.

Low level format isNOT ALLOWED after normal manufacturing processpassed.

4.1 After Formatting
Data areas areoptimally usedafter the drive isformatted infactory.

A spare sector is located on each track spread on the user data area.

Ä Ä ÂÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÂ Ä Ä
³ N ³ N + 1 ³ ³ N + 2 ³ ³ N + 3 ³
³ ³ ³D e f e c t ³ ³D e f e c t ³ ³

Ä Ä ÁÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÁ Ä Ä
³ A ³ A
ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

S k i p S k i p

Defects areskipped without any constraint, such astrack or cylinder boundary.
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5. Specification

This chapterprovides the specifications of thedrives.

5.1 Environment

The following table shows the environmental conditions.

5.1.1 Temperature and Humidity

Operating Conditions

Temperature 5 to 55[˚C] (Seenote)
RelativeHumidity 8 to 90 [% R H ] non-condensing
Maximum WetBulb Temperature 29.4[ ˚C] non-condensing
Maximum Temperature Gradient 15[ ˚C]
Altitude − 300 to 3000 [m]

Non-Operating Conditions(Shipping)

Temperature − 40 to 65[˚C]
RelativeHumidity 5 to 95 [% R H ] non-condensing
Maximum WetBulb Temperature 35[˚C] non-condensing
Altitude − 300 to 12,000 [m]

Note:

The system has to providesufficient ventilation tomaintain asurfacetemperature below [60˚C] at the
center of the top cover of thedrive.
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5.2 DC Power Requirements

Notes:

1. The maximumripple is measured atinput to thedrive.

2. The drivedoes not incur damage by an over-voltagecondition of + 25% and themaximum
duration isless than 20 [msec].

3. Idle averagecurrentincludescommutationcurrent.

Table 5-1. DC Power Requirement

Power Requirement Note

Nominal supply + 5 [V] / + 12 [V]

Powersupply ripple (0− 10[MHz]) 100/150 [mVp-p] 1

Tolerance ± 5% / + 1 0 % ,− 8% 2

OperationMode Supply Current
(Populated Mean)

[A RMS]

Idle (average)
Read /write (average)
Seek (average)
Standby
Start up (max)

0.21 / 0.14
0.44 / 0.20
0.38 / 0.29
0.17 / 0.01
0.55 / 1.10

3
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5.3 Reliability

5.3.1 Mean Time To Failures (MTTF)

300,000power-on hours(POH).

5.3.2 Product Life and Usage

The productlife of the drive is 5 years.

The drivewithstands 720 POH (power onhour) per month,with 50 PowerON/OFF cycles permonth. A
drive access (seek,read,write) ratio is 20% oftotal power on time.

Note : Thedrive enters thestandby mode or power off mode, atleast
once a day. The environment temperature islower than 40deg.C.

5.4 Contact Start Stop (CSS)

The drivemeets thespecifiederror ratesafter the followingstart/stop or power on/off cycles in the environ-
ment.

40,000 cyclesunder the temperature of 40˚C

5.5 Warranty

The warrantywill be covered bycontracts.

5.6 Preventive Maintenance

Not Required.

5.7 Error rate
Probability of notrecovering data ....... 1 in 1013 bits read
ECC implementation
128-bit Non-interleaveReed Solomon Codeoperating 10-bitsymbol isused to cover the datafields.
On-The-Flycorrectioncovers up to foursymbols of error in one sector.
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5.8 Mechanical Specifications

5.8.1 Outline

,*.si satloc inline

Figure 5-1. Outline of DSAA-3xxx

5.8.2 Mechanical Dimensions

The following chart describes thedimensions for the 3.5-inchhard disk drive form factor by model.

Table 5-2. PhysicalDimension

Height [mm] 25.4 ± 0.4

Width [mm] 101.6 ± 0.4

Length [mm] 146.0 ± 0.6

Weight [gram] 530 Max.
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Figure 5-2. Mechanical Dimension
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5.8.3 Hole Locations

Figure 5-3. Hole Location
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5.8.4 Card assembly

There are twokinds of card assembly which havedifferent cardsizes.

Larger cardsize is originallyused fordrives with MLC No.D60957,D43406 or D43403 for
66G9731(DSAA-3270/281MB), 66G9732(DSAA-3360/365MB), 66G9733(DSAA-3540/548MB),
66G9734(DSAA-3720/730MB) and 84G8376(DSAA-3540/528MB), however asmaller card replaces alarger
one. Drives with other MLC No. have a smaller cardsize.
Smaller cardsize isused fordrives with P/Ns of84G6171(DSAA-3270/281MB),

84G6172(DSAA-3369/365MB), 84G6173(DSAA-3540/548MB), 84G6174(DSAA-3720/730MB) and
84G6175(DSAA-3540/528MB).

Figure 5-4. Two kinds of Card Assembly

5. Specification 5-7



5.8.5 Two kinds of D-RAM

There are twokinds of D-RAM for drives withP/Ns of84G6171(DSAA-3270/281MB),
84G6172(DSAA-3360/365MB), 84G6173(DSAA-3540/548MB), 84G6174(DSAA-3720/730MB) and
84G6175(DSAA-3540/528MB) as shown.Functions aresame for bothD-RAMs.

Figure 5-5. Two kinds of D-RAM

5-8 OEM FunctionalSpecifications forDSAA-3xxx



5.8.6 Connector Dimension

Figure 5-6. Connector Dimension
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5.8.7 Connector and Jumper

Jumpers areused fordrive address setting, writecache disabling and auto re-allocation disabling.

5.8.7.1 Connector and Jumper Location

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
P o w e r ÚÁÄ¿ÄÄÄÄÄ¿ ³
C o n n e c t o r ³ ³ ÚÁ¿ <ÄÄ J P 7 ³

ÃÄÄ´ ³ ³ J u m p e r ³
³ ³ ³ ³ B o t t o m S i d e o f D r i v e ³
³ ³ ÀÂÙ <ÄÄ J P 1 ³

A T ³ ³ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ³
I n t e r f a c e ³ ³ ³ ³
C o n n e c t o r ³ ³ ³ ³

³ ³ L o g i c C a r d ³ ³
³ ³ ³ ³
³ ³ ³ ³
ÀÂÄÙ ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ ³
ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

Figure 5-7. Connector andJumperLocation
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5.8.7.2 Jumper Setting

Jumperposition and the function are asshownbelow. Pin pitch is2mm.

J P 1 J P 2 J P 3 J P 4 J P 5 J P 6 J P 7

C a b l e W r i t e A u t o Ä
M a s t e r S l a v e S e l e c t i o n C a c h e R e Äa l l o c .

ÚÄÄÄ¿ ÚÄÄÄ¿ ÚÄÄÄ¿ ÚÄÄÄ¿ ÚÄÄÄ¿ ÚÄÄÄ¿ ÚÄÄÄ¿

ÚÄÄÄ¿ ÚÄÄÄ¿ ÚÄÄÄ¿ ÚÄÄÄ¿ ÚÄÄÄ¿ ÚÄÄÄ¿ ÚÄÄÄ¿
³ 1 ³ ³ 3 ³ ³ 5 ³ ³ 7 ³ ³ 9 ³ ³ 1 1 ³ ³ 1 3 ³
ÀÄÄÄÙ ÀÄÄÄÙ ÀÄÄÄÙ ÀÄÄÄÙ ÀÄÄÄÙ ÀÄÄÄÙ ÀÄÄÄÙ

ÚÄÄÄ¿ ÚÄÄÄ¿ ÚÄÄÄ¿ ÚÄÄÄ¿ ÚÄÄÄ¿ ÚÄÄÄ¿ ÚÄÄÄ¿
³ 2 ³ ³ 4 ³ ³ 6 ³ ³ 8 ³ ³ 1 0 ³ ³ 1 2 ³ ³ 1 4 ³
ÀÄÄÄÙ ÀÄÄÄÙ ÀÄÄÄÙ ÀÄÄÄÙ ÀÄÄÄÙ ÀÄÄÄÙ ÀÄÄÄÙ

ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ
R a w C a r d

ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ

Figure 5-8. JumperPins

Notes:

1. The jumper position of JP1, 2, and 3 should beexclusiveeachother.

2. JP1 is for Master, and appropriate forsingle drivepresent.

3. JP2 is for Slave.

4. JP3 is for CableSelectionmode.

5. To enable CableSelectionmode, the JP3 jumper must beinstalled. In theCableSelectionmode, the
drive address is determined asfollows:

When CSELsignal (pin 28) is grounded or at a lowlevel, the driveaddress is 0 (master).

When CSELsignal isopen or at a highlevel, the driveaddress is 1 (slave).

6. Position JP4 is notused.

7. If JP5 and JP6 jumper areOPEN, write cache / auto re-allocationfunction are enabled. Also Set
FeatureCommand(Write Cache Enable/ Disable)works.

8. Eather JP5 or JP6 isinstalled, both write cache andauto-reallocation aredisabled. The SetFeature
Command(Write Cache Enable/disable) is notproceeded.

9. Position JP7 is notused.
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5.8.7.3 Default Setting

The defaultjumper setting atshipment is asfollows.

P o s i t i o n : J P 1 J P 2 J P 3 J P 4 J P 5 J P 6 J P 7

P i n : 1 Ä2 3 Ä4 5 Ä6 7 Ä8 9 Ä1 0 1 1 Ä1 2 1 3 Ä1 4
ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ

J u m p e r : O N O F F O F F O F F O F F O F F O F F
³ ³ ³ ³ ³ ³ ³
³ ³ ³ ³ ³ ³ ÀÄÄ N o t u s e d .
³ ³ ³ ³ ³ ³
³ ³ ³ ³ ³ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄ A u t o R e Äa l l o c a t i o n e n a b l e d .
³ ³ ³ ³ ³
³ ³ ³ ³ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ W r i t e C a c h e e n a b l e d .
³ ³ ³ ³
³ ³ ³ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ N o t u s e d .
³ ³ ³
³ ³ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ C a b l e S e l e c t i o n d i s a b l e d .
³ ³
³ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ S l a v e n o t a s s i g n e d .
³
ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ M a s t e r a s s i g n e d ,

a n d a p p r o p r i a t e f o r s i n g l e
d r i v e p r e s e n t .

Figure 5-9. Default JumperSetting

5.8.8 Mounting Orientation

The drive operates in all axes (6directions). Thedrive operateswithin the specifiederror rates when tilted
± 5 degreesfrom these positions.

Performance and error ratestaywithin specification limits even if the drive isoperated in other orientations
from which it was formatted.Thus adrive formatted in the horizontal orientation operates in thevertical
position without anydegradation, and viceversa.

The recommended mountingscrewtorque is 3 ± 0.5 [Kgf.cm] The recommended mountingscrewdepth is
3.5 ± 0.5 [mm] for bottom and 5.0 ± 0.5 [mm] for horizontalmounting.

The system is responsible formounting thedrive securelyenough to preventexcessivemotion or vibration of
the drive at seekoperation orspindlerotation,usingappropriate screws orequivalentmountinghardware.
Consult theissuer ofthis specification foractual application.

The vibration test and the shock test are to beconducted with thedrive mounted to thetable using four
bottom screws.

5.8.9 Landing Zone and Lock

A landing zone on thedisk, not the data area of the disk, isprovided to protect thedisk dataduring ship-
ping, movement, orstorage. Afterpower down, a headlocking mechanismsecures theheads in this zone.
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5.9 Vibration and Shock

All vibration and shock measurements in thissection aremade with thedrive that has no mountingattach-
ments for thesystems. Theinput power for themeasurements is applied to thenormal drive mounting
points.

5.9.1 Operating Vibration

The drive operateswith no non-recoverable errorswhile beingsubjected to thefollowing vibration levels.

The measurements arecarried outduring 30minutes ofrandomvibration using thepower spectral density
(PSD) levels specified in IBMstandards as V5L. The vibration testlevel for V5L is 0.67G(RMS).

Note: The specified levels aremeasured at themountingpoints.

5.9.2 Non-Operating Vibrations

The drivedoes not sustainpermanentdamage orloss of recorded data after beingsubjected to the environ-
ment described below.

5.9.2.1 Random Vibration

The test consists of arandomvibration applied in each of three mutually perpendicularaxes with thetime
duration of 15 minutes peraxis. The PSDlevels for thetest simulates the shipping and relocation environ-
ment which is shownbelow.

Overall RMS (Root Mean Square)level of vibration is 1.04G(RMS).

5.9.2.2 Swept Sine Vibration

- 2 G (Zero to peak), 5 to 500 to 5 Hzsine wave

- 0.5 oct/minsweep rate

- 3 minutesdwell at two major resonances

Table 5-3. RandomVibration PSDProfile Breakpoints (Operating)

Hz Random Vibration PSD Profile Breakpoints (Operating)

[Hz] 5 17 45 48 62 65 150 200 500

×10-³ [G² /Hz] 0.02 1.1 1.1 8.0 8.0 1.0 1.0 0.5 0.5

Table 5-4. RandomVibration PSDProfile Breakpoints (Non-Operating)

Hz Random Vibration PSD Profile Breakpoints (Non-Operating)

Hz 2 4 8 40 55 70 200

[G² /Hz] 0.001 0.03 0.03 0.003 0.01 0.01 0.001
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5.9.3 Operating Shock

The drivemeets thefollowing criteria.

No data loss, seekerrors, orpermanentdamages withinshockpulses of10G, 11 mshalf-sine wave.

No data loss orpermanentdamages at Idle,Seek andReadmodes within shockpulses of 30G 4ms, or
15G 5ms half-sine wave.

The shockpulses of eachlevel areapplied to thedrive, five pulses in each direction and in all threeaxes.
Theremust be a minimum of a 3secondsdelaybetween each shock pulse. Theinput level is applied to the
base plate where thedrive is attached with four screws.

5.9.4 Non-Operating Shock

The drivewithstandswithout damage or degradation of performance, a 75Ghalf-sine waveshock pulse of 11
ms duration on sixsides whenheads are parked.(When the power is notapplied to theunit, theheads are
automatically located on the parked position.)

All shocks are applied in each direction of thedrive three mutually perpendicularaxes, one axis at atime.
Input levels aremeasured at the frame of thehard disk drive.
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5.10 Acoustics

The following shows the acousticlevels.

5.10.1 Sound Power Levels

The upperlimit criteria of the A-weightedsound powerlevels aregiven in bels relative to onepico watt and
are shown in thefollowing table.

Background powerlevels of theacoustic testchamber foreach octaveband are to berecorded.

Soundpower levels aremeasured with thedrive supported byspacers sothat thelower surface of thedrive is
located 25 ± 3mm heightfrom the chamberfloor. No soundabsorbing materialshall be used.

The acoustical characteristics of thedrive subsystem are measured under thefollowing conditions.

Idle mode:
Powered on,disksspinning, trackfollowing, unit ready toreceive andrespond to controlline
commands.

Operating mode:
Continuous randomcylinder selection and seekoperation of actuator with adwell time ateach
cylinder. Seekrate for thedrive can be calculated asshownbelow.

Dwell time = (0.5 + N) x 60/RPM

Seekrate = 1/(Averageseektime + Dwell time)

Where N = number of maximum datasurfaces( N = 4 for DSAA-3720)

5.10.2 Sound Power Acceptance Criteria

Statisticalupperlimit (L Woct)stat is calculatedwith the following formula.

(LWoct)stat = (LWoct)m + k × (st)Woct

where:

(LWoct)m is the meanvalue of thesound powerlevel for samples of Ndrives.
(st)Woct is the total standarddeviation forsound powerlevel at each octaveband.

(st)Woct = SQRT( (sR)W² + (sP)Woct² )
(sR)W is the standard deviation of reproducibility forsound powerlevel.

Assume (sR)W = 0.075 B.
(sP)Woct is the standard deviation of the samples forpoundpower level at each octaveband.
k is a coefficient determined bynumber ofsamples (N) asshownbelow.

Table 5-5. A-weightedSound PowerLevels

Mode A-weighted Sound PowerLevel [ Bel]

Idle 4.5

Operating 4.8
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The calculatedleft handside of thecriterion equation above is referred to as LWU androunded to the
nearest 0.05 bel. The individualterms may be rounded to thenearest 0.01 bel before calculation.

5.11 Identification Labels

The following labels areaffixed to everydrive.

1. A label placed on the top of the HDAcontains the statement“Made by IBM” or equivalent,Part
number, and MLC number.

2. A bar code label placed on thedisk drive isbased on user request. The location is to bedesignated in
the drawing.

3. Labels containing the vendor'sname,disk drivemodel number,serialnumber,place ofmanufacture and
UL/CSA logos.

Except for the bar code, thelabels may be integrated.

5.12 Electromagnetic Compatibility

The drive,when installed in thehost system andexercised with arandomaccessingroutine atmaximum
datarate, meets the worldwide EMC requirementslisted below.

IBM will provide technicalsupport tomeet the requirements to comply with the EMCspecifications.

United States FederalCommunications Commission(FCC) Rules and Regulations(Class B),Part 15.
IBM Corporate Standard C-S2-0001-026 (A 6 dB buffer should bemaintained on the emissionrequire-
ments).

European Economic Community (EEC)directivenumber76/889 related to thecontrol of radiofre-
quencyinterference and theVerband Deutscher Elektrotechniker(VDE) requirements ofGermany
(GOP). IBM National Bulletin NB 2-0001-400, NB 2-0001-401, and NB 2-0001-403.

Electrostatic Discharge Susceptibility limits for a Class 2 ESDenvironmentspecified in IBM Corporate
Standard C-S2-0001-005.

RadiatedElectromagnetic Susceptibility(RES) asspecified in IBM Corporate Standard C-S2-0001-012.

N 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15

k 3.19 2.74 2.74 2.49 2.33 2.22 2.13 2.07 2.01 1.97 1.93 1.90 1.87
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5.13 Safety

The following shows thesafetystandards for thedifferent countries.

5.13.1 Underwriters Lab (UL) Approval

All models, DSAA-3270, DSAA-3360, DSAA-3540 and DSAA-3720 comply with UL1950.

5.13.2 Canadian Standards Authority (CSA) Approval

All models, DSAA-3270, DSAA-3360, DSAA-3540 and DSAA-3720 comply with CSAC22.2#950-M89.

5.13.3 IEC Compliance

All models, DSAA-3270, &Modes2., DSAA-3540 and DSAA-3360 comply with IEC380, IEC 435 and IEC
950.

5.13.4 German Safety Mark

All models, DSAA-3270, &Modes2., DSAA-3540 and DSAA-3360wereapproved by TÜV on Test
Requirements: EN 60950:1988/A2:1991.

5.13.5 Flammability

The printedcircuit boardsused in thisproduct is made ofmaterial with the ULrecognized flammability
rating of V-1 or better. The flammability rating ismarked oretched on theboard. All other parts not
consideredelectricalcomponents are made ofmaterial with the UL recognized flammability rating of V-1 or
better, exceptminor mechanical parts.

5.13.6 Safe Handling

The products are conditioned for safe handling in regards tosharpedges andcorners.
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5.13.7 Environment

The productdoes notcontain anyknown or suspected carcinogens.

Environmental controls meet orexceed allapplicablegovernmentregulations in thecountry oforigin. Safe
chemical usage andmanufacturing control areused toprotect the environment. An environmental impact
assessment hasbeen done on the manufacturingprocess used to build thedrive, the driveitself, and the
disposal of thedrive at the end of itslife.

Productionalso meets therequirements of the international treaty on chloroflurocarbon(CFC) control
known as the United Nations Environment Program MontrealProtocol, and asratified by themember
nations. Materials to be controlledincludeCFC-11, CFC-12, CFC-113, CFC-114, CFC-115, Halon1211,
Halon 1301 andHalon 2402. Although notspecified by theProtocol, CFC-112 isalso controlled. In addi-
tion to the above protocol, IBMcontrols thefollowing:

All packaging materials used for theshipment of the product do not use controlledCFCs in themanu-
facturing process.
All manufacturingprocesses forparts orassemblies includingprinted circuit boards,will not use thecon-
trolled CFC materials afterDecember 31,1993.

5.13.8 Secondary Circuit Protection

The drive usesprinted circuit wiring that protects thepossibility of sustainedcombustion due tocircuit or
componentfailure. Adequatesecondary over-currentprotection is theresponsibility of the using system.

The hostsystemmust protect thedrive from any electrical shortcircuit problem. A 10 [A] limit is required
for safetypurposes.

5.14 Packaging

The drives arepacked in ESD protective bags for shipping.

Once opening the ESD bug,drive handling with following things arerecommended.

- To put drives on ESDmat.
- To use a wriststrap
- Don't doutch thelogic / interfaceconnector pins
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6. Electrical Interface Specifications

6.1 Cabling

The maximumcable lengthfrom the hostsystem to thedrive, plus thecircuit patternlength in thehost
system,cannotexceed 46 [cm].

6.2 Interface Connector
The DC 4-pin connector isdesigned tomate with AMP 1-480424-0 orequivalent.
The AT signalconnector isdesigned tomate with 3M 3417-7000 orequivalent.

Figure 5-1 onpage 5-4 shows theconnector location.

6.3 Signal Definition

The pin assignments of interfacesignals are listed as follows:

ÚÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ P I N ³ S I G N A L ³ I / O ³ T y p e ³ P I N ³ S I G N A L ³ I / O ³ T y p e ³
ÃÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 0 1 ³ ÄH R E S E T ³ I ³ T T L ³ 0 2 ³ G N D ³ ³ ³
³ 0 3 ³ H D 0 7 ³ I / O ³ 3Äs t a t e ³ 0 4 ³ H D 0 8 ³ I / O ³ 3Äs t a t e ³
³ 0 5 ³ H D 0 6 ³ I / O ³ 3Äs t a t e ³ 0 6 ³ H D 0 9 ³ I / O ³ 3Äs t a t e ³
³ 0 7 ³ H D 0 5 ³ I / O ³ 3Äs t a t e ³ 0 8 ³ H D 1 0 ³ I / O ³ 3Äs t a t e ³
³ 0 9 ³ H D 0 4 ³ I / O ³ 3Äs t a t e ³ 1 0 ³ H D 1 1 ³ I / O ³ 3Äs t a t e ³
³ 1 1 ³ H D 0 3 ³ I / O ³ 3Äs t a t e ³ 1 2 ³ H D 1 2 ³ I / O ³ 3Äs t a t e ³
³ 1 3 ³ H D 0 2 ³ I / O ³ 3Äs t a t e ³ 1 4 ³ H D 1 3 ³ I / O ³ 3Äs t a t e ³
³ 1 5 ³ H D 0 1 ³ I / O ³ 3Äs t a t e ³ 1 6 ³ H D 1 4 ³ I / O ³ 3Äs t a t e ³
³ 1 7 ³ H D 0 0 ³ I / O ³ 3Äs t a t e ³ 1 8 ³ H D 1 5 ³ I / O ³ 3Äs t a t e ³
³ 1 9 ³ G N D ³ ³ ³ ( 2 0 ) ³ K e y ³ ³ ³
³ 2 1 ³ D M A R Q ³ O ³ 3Äs t a t e ³ 2 2 ³ G N D ³ ³ ³
³ 2 3 ³ ÄH I O W ³ I ³ T T L ³ 2 4 ³ G N D ³ ³ ³
³ 2 5 ³ ÄH I O R ³ I ³ T T L ³ 2 6 ³ G N D ³ ³ ³
³ 2 7 ³ H I O R D Y ³ O ³ O C ³ 2 8 ³ C S E L ³ I ³ T T L ³
³ 2 9 ³ ÄD M A C K ³ I ³ T T L ³ 3 0 ³ G N D ³ ³ ³
³ 3 1 ³ H I R Q ³ O ³ 3Äs t a t e ³ 3 2 ³ ÄH I O C S 1 6 ³ O ³ O C ³
³ 3 3 ³ H A 0 1 ³ I ³ T T L ³ 3 4 ³ ÄP D I A G ³ I / O ³ O C ³
³ 3 5 ³ H A 0 0 ³ I ³ T T L ³ 3 6 ³ H A 0 2 ³ I ³ T T L ³
³ 3 7 ³ ÄH C S 0 ³ I ³ T T L ³ 3 8 ³ ÄH C S 1 ³ I ³ T T L ³
³ 3 9 ³ ÄD A S P ³ I / O ³ O C ³ 4 0 ³ G N D ³ ³ ³
ÀÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

Figure 6-1. Table ofSignals

Notes:

1. "O" designates anoutput from the Drive.

2. "I" designates aninput to theDrive.

3. "I/O" designates an input/output common.

4. "PWR" designates apower supply to theDrive.

5. "OC" designatesOpen-Collector or Open-Drainoutput.
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6. "(Resv)" designates reservedpins and all of these have to beleft unconnected.

HD00-HD15 16-bit bi-directional data bus between thehost and theHDD. The lower 8 lines,HD00-07,
are used for Register and ECCaccess. All 16 lines,HD00-15, areused for data transfer.
These are3-Statelines have 24 mA currentsink capability.

HA00-HA02 Address used toselect theindividual register in theHDD.

-HCS0 Chip select signalgeneratedfrom the Host addressbus.When active, one of theCommand
Block Registers(Data, Error{Features whenwritten}, SectorCount,SectorNumber, Cyl-
inder Low, Cylinder High, Drive/Head and Status{Command whenwritten} register) can be
selected.
(SeeFigure 6-7 on page 6-8 .)

-HCS1 Chip select signalgeneratedfrom the Host addressbus.When active, one of theControl
Block Registers(Alternate Status{DeviceControl whenwritten} and Drive Addressregister)
can be selected.
(SeeFigure 6-7 on page 6-8 .)

-HRESET This line isused to reset theHDD. It shall be kept Low logicstate duringpower up and
kept High thereafter.

-HIOW Its rising edgeholds data from thehost data bus to aregister or data register of theHDD.

-HIOR When low, this signalenables datafrom a register or data register of the drive ontodata bus.
The data on the busshall be latches on therising edge of -HIOR.

HIRQ Interrupt isenabled onlywhen thedrive is selected, and thehost activates the-IEN bit in
the DeviceControl Reg. Otherwise, thissignal is inhigh impedance stateregardless of the
state of the IRQ bit. Theinterrupt is set when the IRQ bit is set by thedrive CPU. IRQ is
reset to zero by ahost read of the statusregister or a write to theCommandReg. This
signal is a3-Stateline with 24 mA sink capability.

-HIOCS16 Indication to the hostthat 16-bit wide data register hasbeenaddressed andthat thedrive is
prepared to send orreceive a16-bit wide dataword. Thissignal is anOpen-Drainoutput
with 24 mA sink capability and an external resistor is needed to pull thisline to 5 Volt.

-DASP This is a time-multiplexedsignalwhich indicatesthat adrive is active, orthat drive 1 is
present. This signal isdriven by Open-Draindriver and internallypulled-up to 5 Volt
through10Kohm resistor.
During Power-Oninitialization or after-HRESET is negated,-DASP shall be asserted by
Drive 1 within 400 msec to indicatethat drive 1 ispresent. Drive 0shall allow up to
450msec for drive 1 to assert-DASP. If drive 1 is notpresent,drive 0 may assert-DASP to
drive a LED indicator.
-DASP shall be negated followingacceptance of thefirst valid command bydrive 1.
Anytime after negation of-DASP, eitherdrive may assert-DASP to indicatethat adrive is
active. -DASP signal isimmediatelydropped if thecommandcomplete status is returned,
even if the write cache is activated.

-PDIAG This signal shall be asserted by drive 1 toindicate to drive 0that it hascompleted diagnos-
tics. This line ispulled-up to 5 Volt in the HDDthrough a10Kohm resistor.
Following a Power On Reset,software reset or-HRESET,drive 1 shallnegate-PDIAG
within 1 msec (to indicate todrive 0 that it is busy). Drive 1shall then assert-PDIAG
within 30 seconds to indicatethat it is no longer busy, and is able to provide status.
Following thereceipt of a validExecute Drive Diagnosticscommand,drive 1 shallnegate
-PDIAG within 1 msec to indicate todrive 0 that it is busy and has not yetpassed itsdrive
diagnostics. If drive 1 ispresentthen drive 0 shall wait for up to 5secondsfrom the receipt
of a valid Execute Drive Diagnosticscommand fordrive 1 to assert-PDIAG. Drive 1
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shouldclear BSYbefore asserting-PDIAG, as -PDIAG is use toindicatethat drive 1 has
passed its diagnostics and is ready topost status.
If -DASP was notasserted by drive 1during reset initialization, drive 0 shallpost its own
status immediatelyafter it completesdiagnostics, and clear the drive 1 Status register to 00h.
Drive 0 may beunable toacceptcommandsuntil it has finished its resetprocedure and is
ready(DRDY=1) .

CSEL (Cable Select)(Optional)
The drive is configured as eitherDrive 0 or 1 dependingupon thevalue ofCSEL.

If CSEL is groundedthen thedrive address is 0.
If CSEL is openthen thedrive address is 1.

KEY Pin position 20 has no connection pin. It is recommended toclose respectiveposition of the
cableconnector in order toavoid wrong insertion by mistake.

HIORDY This signal isnegated to extend thehost transfercycle when adrive is not ready torespond
to a data transfer request, and may be negated when thehost transfercycle is less than 240
nsec for PIO data transfer. This signal is anopen-drainoutput with 24 mAsink capability
and an external resistor is needed to pull thisline to 5 volts.

-DMACK This signal shall beused by thehost in response toDMARQ to eitheracknowledgethat
data has beenaccepted, orthat data isavailable.

DMARQ This signal,used for DMA data transfersbetweenhost anddrive, shall be asserted by the
drive when it is ready to transfer data to orfrom the host. Thedirection of data transfer is
controlled by-HIOR and-HIOW. This signal isused on ahandshake mannerwith
-DMACK. This signal is a3-state line with24mA sink capability and internallypulled-down
to GND through 10KOhm resister.

6.3.1 Interface Logic Signal Levels

The interface logic signalhave thefollowing electrical specifications:

I n p u t s : I n p u t H i g h V o l t a g e 2 . 0 V m i n .
I n p u t L o w V o l t a g e 0 . 8 V m a x .

O u t p u t s : O u t p u t H i g h V o l t a g e 2 . 4 V m i n .
O u t p u t L o w V o l t a g e 0 . 5 V m a x .

Figure 6-2. Logic Signal Levels
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6.3.2 Reset timings

HDD reset timing.

ÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ
ÄH R E S E T ³ ³

ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ
³<ÄÄ T 0 ÄÄ>³

³
³

ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
B U S Y X X X X X X X ³ ³

³ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ
³<ÄÄÄÄÄÄÄ T 1 ÄÄÄÄÄÄÄÄ>

ÚÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄ¿
³ ³ P A R A M E T E R D E S C R I P T I O N ³ M i n ³ T y p ³ M a x ³
³ ³ ³( u s e c ) ³( s e c ) ³( s e c ) ³
ÃÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄ´
³ T 0 ³ ÄH R E S E T l o w w i d t h ³ 2 5 ³ ÄÄ ³ ÄÄ ³
ÃÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄ´
³ T 1 ³ ÄH R E S E T h i g h t o N o t B U S Y ³ ÄÄ ³ 6 ³ 1 8 ³
ÀÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÙ

Figure 6-3. SystemResettiming
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6.3.3 PIO timings
The PIO cycletimings meet Mode-2 of the ATAdescription.

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
ÄH C S 0 ,ÄH C S 1 ÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ
+ H A 0Ä2 ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

³ ³<ÄÄT 9ÄÄ>³
³<ÄÄT 1Ä>³<ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄT 0ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ>³

ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
ÄH I O R , ÄH I O W ³ ³ ³ ³ ³

³ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ ³ ÀÄÄÄÄÄÄ
³ ³<ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄT 2ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ>³<ÄÄÄÄT 2 I ÄÄÄÄÄ>³
³ ³ ³ ³
³ ³ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ³

W r i t e d a t a ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ
+ H D 0 0Ä1 5 ³ ³ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ ³

³ ³ ³<ÄÄÄÄÄT 3ÄÄÄÄ>³<ÄT 4Ä>³ ³
³ ³ ³ ³
³ ³ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ³

R e a d d a t a ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ
+ H D 0 0Ä1 5 ³ ³ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ ³

³ ³<ÄÄÄÄÄT 5ÄÄÄÄ>³ Ä>³T 6³<Ä ³
Ä>³ T 7 ³<Ä³ Ä>³T 8³<Ä

ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ³ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄ
ÄH I O C S 1 6 ³ ³ ³

ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ
³<ÄT 1 0 Ä>³

³
ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ

+ H I O R D Y ³ ³
ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ
³<ÄÄT 1 1 ÄÄ>³

ÚÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄ¿
³ ³ P A R A M E T E R D E S C R I P T I O N ³ M I N ³ M A X ³N o t e ³
³ ³ ³( n s e c ) ³( n s e c ) ³ ³
ÃÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄ´
³ T 0 ³ C y c l e t i m e ³ 2 4 0 ³ Ä ³ ³
³ T 1 ³ ÄH C S 0Ä1 , + H A 0 0 Ä0 2 v a l i d t o ÄH I O R , ÄH I O W a c t i v e ³ 3 0 ³ Ä ³ ³
³ T 2 ³ ÄH I O R , ÄH I O W p u l s e w i d t h ³ 8 0 ³ Ä ³ ³
³ T 2 I ³ ÄH I O R , ÄH I O W r e c o v e r y ³ 7 0 ³ Ä ³ ³
³ T 3 ³ + H D 0 0Ä1 5 s e t u p t o ÄH I O W h i g h ³ 3 0 ³ Ä ³ ³
³ T 4 ³ ÄH I O W h i g h t o + H D 0 0 Ä1 5 h o l d ³ 1 0 ³ Ä ³ ³
³ T 5 ³ ÄH I O R l o w t o + H D 0 0 Ä1 5 v a l i d ³ Ä ³ 6 0 ³ ³
³ T 6 ³ ÄH I O R h i g h t o + H D 0 0 Ä1 5 h o l d ³ 5 ³ Ä ³ ³
³ T 7 ³ ÄH C S 0Ä1 , + H A 0 0 Ä0 2 v a l i d t o ÄH I O C S 1 6 a s s e r t i o n ³ Ä ³ 3 0 ³ ³
³ T 8 ³ ÄH C S 0Ä1 , + H A 0 0 Ä0 2 i n v a l i d t o ÄH I O C S 1 6 n e g a t i o n ³ Ä ³ 3 0 ³ ³
³ T 9 ³ ÄH I O R , ÄH I O W h i g h t o ÄH C S 0Ä1 , + H A 0 0 Ä0 2 h o l d ³ 1 0 ³ ³ ³
³ T 1 0 ³ ÄH I O R , ÄH I O W l o w t o + H I O R D Y l o w ³ Ä ³ 3 5 ³ ³
³ T 1 1 ³ + H I O R D Y p u l s e w i d t h ³ Ä ³ 2 4 0 ³ ³
ÀÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÙ

Figure 6-4. PIO cycle timings
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6.3.4 DMA timings (Single Word)

The SingleWord DMA timing meetMode 2 of the ATAdescription.

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ
+ D M A R Q ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

³<ÄÄT 1ÄÄ>³
³
³<ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄT 0ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ> :

ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
ÄD M A C K ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄ

³ ³
³ ³

ÄÄ>³T 7³<ÄÄ ÄÄ>³T 8³<ÄÄ
ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ

ÄH I O R / ÄH I O W ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ
³<ÄÄÄÄÄÄÄÄT 2ÄÄÄÄÄÄÄÄ>³
³ ³
³<ÄÄT 3ÄÄ>³ ÄÄ>³ T 4 ³<ÄÄ

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
R E A D D A T A ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ

ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ
³<ÄÄÄÄÄT 5ÄÄÄÄÄ>³ T 6 ³<Ä
ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿

W R I T E D A T A ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ
ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

ÚÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄ¿
³ ³ P A R A M E T E R D E S C R I P T I O N ³ M I N ³ M A X ³N o t e ³
³ ³ ³( n s e c ) ³( n s e c ) ³ ³
ÃÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄ´
³ T 0 ³ C y c l e t i m e ³ 2 4 0 ³ Ä ³ ³
³ T 1 ³ ÄD M A a c t i v e t o + D M A R Q i n a c t i v e ³ Ä ³ 8 0 ³ ³
³ T 2 ³ ÄH I O R , ÄH I O W p u l s e w i d t h ³ 1 2 0 ³ Ä ³ ³
³ T 3 ³ ÄH I O R d a t a a c c e s s ³ Ä ³ 6 0 ³ ³
³ T 4 ³ ÄH I O R d a t a h o l d ³ 5 ³ Ä ³ ³
³ T 5 ³ ÄH I O W d a t a s e t u p ³ 3 5 ³ Ä ³ ³
³ T 6 ³ ÄH I O W d a t a h o l d ³ 2 0 ³ Ä ³ ³
³ T 7 ³ ÄD M A C K t o ÄH I O R / ÄH I O W s e t u p ³ 0 ³ Ä ³ ³
³ T 8 ³ ÄH I O R / ÄH I O W t o ÄD M A C K h o l d ³ 0 ³ Ä ³ ³
ÀÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÙ

Figure 6-5. DMA (SingleWord) cycle timings
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6.3.5 DMA timings (Multiword)

The Multiword DMA timing meetMode 1 of the ATAdescription with 8.3MB/sec.

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
D M A R Q ÄÄÄÄÙ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ

³<ÄT 9 >³
ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ³ ÚÄÄÄÄÄÄ

ÄD M A C K ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ
³<ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄT 0ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ>³ Ä>³T 7³<Ä

Ä>³T 6³<ÄÄÄÄT 1ÄÄÄÄ>³<ÄÄÄT 8ÄÄÄ>³ ³
ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄ

ÄH I O R / ÄH I O W ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ
³<ÄT 2Ä>³ Ä>³T 3³<Ä

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
R E A D D A T A ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄ

ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÙ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÙ
³<ÄÄT 4ÄÄ>³T 5³<Ä
ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿

W R I T E D A T A ÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄ
ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

ÚÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄ¿
³ ³ P A R A M E T E R D E S C R I P T I O N ³ M I N ³ M A X ³N o t e ³
³ ³ ³( n s e c ) ³( n s e c ) ³ ³
ÃÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄ´
³ T 0 ³ C y c l e t i m e ³ 2 4 0 ³ Ä ³ ³
³ T 1 ³ ÄH I O R , ÄH I O W p u l s e w i d t h ³ 8 0 ³ Ä ³ ³
³ T 2 ³ ÄH I O R d a t a a c c e s s ³ Ä ³ 6 0 ³ ³
³ T 3 ³ ÄH I O R d a t a h o l d ³ 5 ³ Ä ³ ³
³ T 4 ³ ÄH I O W d a t a s e t u p ³ 3 0 ³ Ä ³ ³
³ T 5 ³ ÄH I O W d a t a h o l d ³ 1 5 ³ Ä ³ ³
³ T 6 ³ ÄD M A C K t o ÄH I O R / ÄH I O W s e t u p ³ 0 ³ Ä ³ ³
³ T 7 ³ ÄH I O R / ÄH I O W t o ÄD M A C K h o l d ³ 5 ³ Ä ³ ³
³ T 8 ³ ÄH I O R / ÄH I O W n a g a t e d p u l s e w i d t h ³ 5 0 ³ Ä ³ ³
³ T 9 ³ ÄH I O R / ÄH I O W t o ÄD M A R Q d e l a y ³ Ä ³ 4 0 ³ ³
ÀÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÙ

Figure 6-6. DMA (SingleWord) cycle timings
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6.3.6 Addressing of HDD Registers

The hostaddresses the drivethrough a set ofregisters called theTask File. Theseregisters aremapped into
the host's I/Ospace. Twochip select lines(-HCS0 and -HCS1) andthreeaddress lines(HA00-02) are used
to select one of theseregisters, while a-HIOR or -HIOW is provided at thespecifiedtime.

The -HCS0 isused to addressCommandBlock registers. while the-HCS1 isused to addressControl Block
registers.
The following table shows the I/Oaddressmap.

ÚÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÂÄÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³A d d r . ³ÄC S 0³ÄC S 1³H A 2³H A 1³H A 0³ ÄI O R = 0 ( R e a d ) ³ ÄI O W = 0 ( W r i t e ) ³
ÃÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÅÄÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ ³ ³ ³ ³ ³ ³ C o m m a n d B l o c k R e g i s t e r s ³
ÃÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÅÄÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 1 F 0 ³ 0 ³ 1 ³ 0 ³ 0 ³ 0 ³ D a t a R e g . ³ D a t a R e g . ³
³ 1 F 1 ³ 0 ³ 1 ³ 0 ³ 0 ³ 1 ³ E r r o r R e g . ³ F e a t u r e s R e g . ³
³ 1 F 2 ³ 0 ³ 1 ³ 0 ³ 1 ³ 0 ³ S e c t o r c o u n t R e g . ³ S e c t o r c o u n t R e g . ³
³ 1 F 3 ³ 0 ³ 1 ³ 0 ³ 1 ³ 1 ³ S e c t o r n u m b e r R e g . ³ S e c t o r n u m b e r R e g . ³
³ 1 F 4 ³ 0 ³ 1 ³ 1 ³ 0 ³ 0 ³ C y l i n d e r l o w R e g . ³ C y l i n d e r l o w R e g . ³
³ 1 F 5 ³ 0 ³ 1 ³ 1 ³ 0 ³ 1 ³ C y l i n d e r h i g h R e g . ³ C y l i n d e r h i g h R e g . ³
³ 1 F 6 ³ 0 ³ 1 ³ 1 ³ 1 ³ 0 ³ D r i v e / H e a d R e g . ³ D r i v e / H e a d R e g . ³
³ 1 F 7 ³ 0 ³ 1 ³ 1 ³ 1 ³ 1 ³ S t a t u s R e g . ³ C o m m a n d R e g . ³
ÃÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÅÄÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ ³ ³ ³ ³ ³ ³ C o n t r o l B l o c k R e g i s t e r s ³
ÃÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÅÄÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 3 F 6 ³ 1 ³ 0 ³ 1 ³ 1 ³ 0 ³ A l t . S t a t u s R e g . ³ D e v i c e c o n t r o l R e g ³
³ 3 F 7 ³ 1 ³ 0 ³ 1 ³ 1 ³ 1 ³ D r i v e a d d r e s s R e g . ³ Ä ³
ÀÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÁÄÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

Figure 6-7. Task File

Note: "Addr." field is shownjust as an example.
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7. Conformance of Interface

The driveconforms to theISO/IEC Draft. ANSI X3.221 (Information technology ATAttachmentInterface
with ExtensionsATA-2) Rev 0, Printed on September 01,1993 referenced specifications,with the limita-
tions described below.

Automatic Power Down SequenceA hard resetwill disable theautomatic power downsequence.

Format Track A drive will not perform aphysicalformat. Instead itwill simply write a
data pattern of allzeros to the sectors which havebeenspecified by the
FormatTrack command. LBA mode forformat track is notsupported.

Format Track Interleave Factor The driveonly supports aninterleave factor of1:1, and mayignore any
other specifiedinterleave,without returning an error.

Write long Write long command should beexecuted for the same sectorafter Read
long commandexecution. Otherwise, unexpected ECC correctable error
may occur. Because of the limitation of theemulation technique to
support 4byte ECC mode which is implemented in thedrive.

SeekOverlap The drivewill wait for the seek tocompletebefore interrupting thehost.
Therefore, noseekoverlap can occur. Thiswill be transparent to the host
exceptthat performance may bedegraded in certainenvironmentswhere
the hostcould perform other workwhile waiting for seekcomplete, such
as multitasking operatingsystems.

Sleep Mode During Sleep mode the drivewill be activated by anycommand,
including, but not limited to, a soft reset.

Drive/Head Register Bits 5 and 7 of Drive/HeadRegister are not written to 0. (These 2 bits
are always read as '1' even afterhost writes to '0'..)

Auto Reallocation Jumper *1 (+)Auto reallocationjumper ischecked during theinitial power onreset
(POR). This jumper positionneeds to beOPEN, if a userwants to use
this function.

Write Cache Jumper *1 (+)Write cachejumper ischecked during theinitial POR. This jumper
position needs to beOPEN, if a userwants to use this function.

Note *1 : Write cache becomes OFF automatically, if theAuto-
Reallocation jumper is set for customer data protection.

(+)Auto reallocationjumper positionneeds to beOPEN
when a user system wants to usewrite cache.

SET FEATURE COMMAND (Write Cache Enable/Disable) can
only work with Auto ReallocationJumper = OPEN (ON) and
Write Cache = OPEN (ON).

 Copyright IBM Corp. 1994 7-1
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8. Registers

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ A d d r e s s ³ I n p u t R e g i s t e r ³ O u t p u t R e g i s t e r ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 1 F 0 h ³ D a t a ³ D a t a ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 1 F 1 h ³ E r r o r ³ F e a t u r e s ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 1 F 2 h ³ S e c t o r C o u n t ³ S e c t o r C o u n t ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 1 F 3 h ³ S e c t o r N u m b e r ³ S e c t o r N u m b e r ³
³ ³ * L B A B i t s 0 Ä7 ³ * L B A B i t s 0 Ä7 ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 1 F 4 h ³ C y l i n d e r L o w ³ C y l i n d e r L o w ³
³ ³ * L B A B i t s 8 Ä1 5 ³ * L B A B i t s 8 Ä1 5 ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 1 F 5 h ³ C y l i n d e r H i g h ³ C y l i n d e r H i g h ³
³ ³ * L B A B i t s 1 6 Ä2 3 ³ * L B A B i t s 1 6 Ä2 3 ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 1 F 6 h ³ D r i v e / H e a d ³ D r i v e / H e a d ³
³ ³ / * L B A B i t s 2 4 Ä2 7 ³ / * L B A B i t s 2 4 Ä2 7 ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 1 F 7 h ³ S t a t u s ³ C o m m a n d ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 3 F 6 h ³ A l t e r n a t e S t a t u s ³ D e v i c e C o n t r o l ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 3 F 7 h ³ D r i v e A d d r e s s ³ N o t U s e d ³
ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

Figure 8-1. Register Set

The hostuses the register interface tocommunicate to and from thedrive. The registers are accessed
through the host portaddressesshown.

The host should notread or write anyregisterswhen the StatusRegister BSY bit = 1.

Note: * meansmeaningregisters in LBAmode.

8.1 Alternate Status Register

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ A l t e r n a t e S t a t u s R e g i s t e r ³
ÃÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄ´
³ 7 ³ 6 ³ 5 ³ 4 ³ 3 ³ 2 ³ 1 ³ 0 ³
³ B S Y ³ R D Y ³ D W F ³ D S C ³ D R Q ³ C O R ³ I D X ³ E R R ³
ÀÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÙ

Figure 8-2. Alternate Status Register

This registercontains the same information as the StatusRegister. The onlydifference isthat reading this
registerdoes not implyinterrupt acknowledge orclear apending interrupt. See8.13, “StatusRegister” on
page 8-5 for the definition of the bits in thisregister.
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8.2 Command Register

This registercontains thecommandcode being sent to thedrive. Commandexecutionbegins immediately
after this register iswritten. Thecommand set is shown inFigure 11-1 on page 11-1.

All other registersrequired for thecommand must be set upbefore writing theCommandRegister.

8.3 Cylinder High Register

In CHS mode,this registercontains the high order bits of the startingcylinder address for any disk access.
At the end of the command,this register isupdated toreflect thecurrentcylinder number.

In LBA mode, this registercontainsBits 16-23 of the LBA. At the end of thecommand,this register is
updated toreflect thecurrent LBA Bits 16-23.

8.4 Cylinder Low Register

In CHS mode,this registercontains the low order 8 bits of the startingcylinder address for any disk access.
At the end of the command,this register isupdated toreflect thecurrentcylinder number.

In LBA mode, this registercontainsBits 8-15. At the end of thecommand,this register isupdated toreflect
the current LBABits 8-15.

8.5 Data Register

This register isused to transferdata blocks between thedevice data buffer and thehost. It isalso theregister
throughwhich sectorinformation istransferred on a Formatcommand, andconfiguration information is
transferred on an Identify Drivecommand.

All data transfers are 16 bitswide, except for ECCbyte transfers,which are 8 bitswide. Data transfers are
PIO only.

The registercontainsvalid data only whenD R Q = 1 in theStatusRegister.

8.6 Device Control Register

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ D e v i c e C o n t r o l R e g i s t e r ³
ÃÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄ´
³ 7 ³ 6 ³ 5 ³ 4 ³ 3 ³ 2 ³ 1 ³ 0 ³
³ Ä ³ Ä ³ Ä ³ Ä ³ 1 ³S R S T ³ÄI E N ³ 0 ³
ÀÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÙ

Figure 8-3. Device Control Register
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Bit Definitions

SRST (RST) SoftwareReset. Thedrive is held reset whenRST=1 . SettingR S T = 0 re-enables
the drive.

The host must setR S T = 1 and wait for atleast 5microseconds before setting
RST=0 , toensurethat thedrive recognizes the reset.

-IEN Interrupt Enable.When IEN=0, and thedrive is selected, driveinterrupts to the
host will be enabled. When IEN=1, or thedrive is not selected, driveinterrupts to
the hostwill be disabled.

8.7 Drive Address Register

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ D r i v e A d d r e s s R e g i s t e r ³
ÃÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄ´
³ 7 ³ 6 ³ 5 ³ 4 ³ 3 ³ 2 ³ 1 ³ 0 ³
³ H I Z ³ÄW T G ³ ÄH 3 ³ ÄH 2 ³ ÄH 1 ³ ÄH 0 ³ÄD S 1 ³ÄD S 0 ³
ÀÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÙ

Figure 8-4. Drive AddressRegister

This registercontains theinverteddrive select andhead selectaddresses of thecurrently selected drive.

Bit Definitions

HIZ High Impedance. This bit is notdriven andwill always be in a highimpedance state.

-WTG -Write Gate. This bit is 0 whenwriting to the disk drive is in progress.

-H3,-H2,-H1,-H0 -HeadSelect. These four bits are theone's complement of thecurrently selected
head. -H0 is theleast significant.

-DS1 -Drive Select 1. Drive select bit fordrive 1, activelow. DS1=0 when drive 1 (slave)
is selected and active.

-DS0 -Drive Select 0. Drive select bit fordrive 0, activelow. DS0=0 when drive 0
(master) is selected and active.

8.8 Drive/Head Register

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ D r i v e / H e a d R e g i s t e r ³
ÃÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄ´
³ 7 ³ 6 ³ 5 ³ 4 ³ 3 ³ 2 ³ 1 ³ 0 ³
³ 1 ³ L ³ 1 ³ D R V ³ H S 3 ³ H S 2 ³ H S 1 ³ H S 0 ³
ÀÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÙ

Figure 8-5. Drive/HeadRegister

This registercontains thedrive andhead numbers.

Bit Definitions

DRV Drive. When DRV=0 , drive 0 (master) isselected. When DRV=1 , drive 1 (slave)
is selected.
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HS3,HS2,HS1,HS0 If L = 0 , HeadSelect. These four bits select the headnumber. HS0 is theleastsignif-
icant. If L = 1 , HS0 through HS3 contain bit24-27 of the LBA. Atcommand com-
pletion, these bits areupdated toreflect thecurrent LBA bits 24-27.

L LBA mode. This bitselects the mode ofoperation. When L = 0 , addressing is by
'CHS' mode. WhenL = 1 , addressing is by'LBA' mode.

8.9 Error Register

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ E r r o r R e g i s t e r ³
ÃÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄ´
³ 7 ³ 6 ³ 5 ³ 4 ³ 3 ³ 2 ³ 1 ³ 0 ³
³ B B K ³ U N C ³ 0 ³ I D N F³ 0 ³ A B R T³T K 0 N F³ A M N F³
ÀÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÙ

Figure 8-6. Error Register

This registercontains status from thelast commandexecuted by the drive, or a diagnosticcode.

At the completion of anycommandexcept Execute Drive Diagnostic, thecontents ofthis register are valid.

Following a power on, areset, orcompletion of an ExecuteDrive Diagnosticcommand,this registercon-
tains a diagnostic code. SeeFigure 9-2 onpage 9-2 for the definition.

Bit Definitions

BBK Bad Block. B B K = 1 indicates a badblock mark wasdetected in the requested sec-
tor's ID field.

UNC UncorrectableData Error. U N C = 1 indicates anuncorrectable data error has been
encountered.

IDNF (IDN) ID Not Found. I D N = 1 indicates the requested sector's IDfield could not be found.

ABRT (ABT) Aborted Command. A B T = 1 indicates the requestedcommand hasbeen aborted
due to a drivestatus error or aninvalid parameter in anoutput register.

TK0NF (T0N) Track 0 NotFound. T 0 N = 1 indicatestrack 0 was not foundduring a Recalibrate
command.

AMNF (AMN) Address Mark NotFound. A M N = 1 indicates the data addressmark has not been
found after finding thecorrect ID field for the requested sector.

8.10 Features Register

This register isused with the Set Featurescommand to set thefeature. See Set Featurescommand
description for parameters.
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8.11 Sector Count Register

This registercontains thenumber ofsectors of data requested to be transferred on a read or writeoperation
between thehost and thedrive. If the value in theregister is set to 0, acount of 256sectors isspecified.

If the register iszero atcommandcompletion, thecommand wassuccessful. If not successfullycompleted,
the registercontains thenumber ofsectors which need to be transferred inorder to complete the request.

The contents of theregister are definedotherwise onsome commands. Thesedefinitions are given in the
commanddescriptions.

8.12 Sector Number Register

This registercontains the starting sectornumber for anydisk data access for thesubsequentcommand. The
sectornumber may befrom one to themaximum number ofsectors per track.

See the commanddescriptions forcontents of theregister atcommandcompletion (whethersuccessful or
unsuccessful).

8.13 Status Register

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ S t a t u s R e g i s t e r ³
ÃÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄ´
³ 7 ³ 6 ³ 5 ³ 4 ³ 3 ³ 2 ³ 1 ³ 0 ³
³ B S Y ³ D R D Y³ D W F ³ D S C ³ D R Q ³ C O R R³ I D X ³ E R R ³
ÀÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÙ

Figure 8-7. Status Register

This registercontains thedrive status. The contents ofthis register areupdatedwhenever an error occurs
and at the completion ofeachcommand.

If the hostreads thisregister when aninterrupt is pending, it isconsidered to be theinterrupt acknowledge.
Any pending interrupt isclearedwhenever thisregister isread.

If BSY=1, no other bits in theregister are valid.

Bit Definitions

BSY Busy. BSY=1 whenever thedrive is accessing the registers. Thehost should not
read or write anyregisters whenBSY=1. If the host reads anyregister when
BSY=1, thecontents of the StatusRegisterwill be returned.

DRDY (RDY) Drive Ready. R D Y = 1 indicatesthat thedrive is capable of responding to a
command. RDYwill be set to 0during power on until thedrive is ready toaccept a
command.

DWF Drive Write Fault. D W F = 1 indicatesthat thedrive hasdetected a write faultcondi-
tion. DWF is set to 0after theStatus Register is read by thehost.
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DSC Drive SeekComplete. D S C = 1 indicatesthat aseek hascompleted and thedrive
head issettled over a track.When anerror occurs, this bit is not changed until the
Status Register is read by thehost, at which time the bitagain indicates thecurrent
seekcomplete status.

DRQ Data Request. D R Q = 1 indicatesthat thedrive is ready to transfer aword or byte of
data between thehost and thedrive.

CORR (COR) CorrectedData. C O R = 1 indicatesthat acorrectable data error wasencountered and
the data has beencorrected using the drive'sECC. Thesector buffercontains the
corrected data and multi-sector readscontinue. The bit is set to 0 when acommand
is received.

During a multi-sectorreadverify operation, COR is set to 1 at the end of the opera-
tion if any of theverified sectorscontained a correctable error.

IDX Index. I D X = 1 once per revolution.SinceI D X = 1 only for a very short timeduring
each revolution, thehost may not see it set to 1even if thehost isreading the Status
Registercontinuously. Therefore thehost should not attempt to use IDX fortiming
purposes.

ERR Error. E R R = 1 indicatesthat anerror occurred during execution of the previous
command. The ErrorRegister should be read to determine the error type. Thedrive
setsE R R = 0 when thenext command isreceivedfrom the host.
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9. Reset

9.1 Power On Reset

After power on, thedrive performs hardware initialization andexecutes itsinternal diagnostics.During this
time thespindle isspun up to itsoperatingspeed.

The registers are initialized asshown inFigure 9-1 onpage 9-2.

9.2 Hard Reset

A hard resetwill cause any task currently in progress to beaborted. Thedrive will then re-initialize its
internal variables and execute itsinternal diagnostics.

A hard resetoccurs when thehost asserts the busRESET signal.

The registers are initialized asshown inFigure 9-1 onpage 9-2.

9.3 Software Reset

A software resetwill cause any task currently in progress to beaborted. Thedrive will then re-initialize its
internal variables and execute itsinternal diagnostics.

The registers are initialized asshown inFigure 9-1 onpage 9-2.

The host must setDeviceControl register bitR S T = 1 andwait for at least 5microseconds before setting
RST=0 , toensurethat thedrive recognizes the reset.

9.4 Register Initialization
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ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ R e g i s t e r ³ D e f a u l t V a l u e ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ E r r o r ³ D i a g n o s t i c C o d e ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ S e c t o r C o u n t ³ 0 1 h ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ S e c t o r N u m b e r ³ 0 1 h ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C y l i n d e r L o w ³ 0 0 h ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C y l i n d e r H i g h ³ 0 0 h ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ D r i v e / H e a d ³ A 0 h ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ S t a t u s ³ 5 0 h ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ A l t e r n a t e S t a t u s ³ 5 0 h ³
ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

Figure 9-1. Default Register Values

After power on, hardreset, or software reset, theregister values are initialized asshown inFigure 9-1.

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ C o d e ³ D e s c r i p t i o n ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 0 1 h ³ N o e r r o r d e t e c t e d ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 0 2 h ³ F o r m a t t e r d e v i c e e r r o r ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 0 3 h ³ S e c t o r b u f f e r e r r o r ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 0 4 h ³ E C C c i r c u i t r y e r r o r ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 0 5 h ³ C o n t r o l l e r m i c r o p r o c e s s o r e r r o r ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ 8 x h ³ S l a v e d r i v e f a i l e d ³
ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

Figure 9-2. Diagnostic Codes

The meaning of theError Register diagnostic codes resultingfrom power on, hardreset or theExecute Drive
Diagnosticcommand are shown inFigure 9-2.

9-2 OEM FunctionalSpecifications forDSAA-3xxx



10. Command Protocol

The commands aregrouped intodifferent classesaccording to theprotocolsfollowed for commandexe-
cution. Thecommandclasses withtheir associatedprotocols aredefinedbelow.

For all commands, the host mustfirst check if BSY=1, and shouldproceed no further unless anduntil
BSY=0. For allcommandsexcept Execute Drive Diagnostics andInitialize Drive Parameters the hostmust
also wait forR D Y = 1 before proceeding.

Interrupts arecleared when thehost reads the Status Register,issues a reset, or writes to theCommand
Register.

Figure 12-1 on page 12-1shows thedrive timeout values.

10.1 PIO Data In Commands
Thesecommandsare:

Identify Drive

ReadBuffer

Read Long

ReadMultiple

ReadSectors

Executionincludes the transfer of one ormore 512byte (>512 bytes onReadLong) sectors of datafrom
the drive to thehost.

1. The hostwrites anyrequired parameters to the Features, SectorCount,SectorNumber,Cylinder, and
Drive/HeadRegisters.

2. The hostwrites thecommandcode to theCommandRegister.

3. For each sector (or block) ofdata to betransferred:

a. The drive setsBSY=1 andprepares for data transfer.

b. When asector (or block) of data isavailable for transfer to thehost, thedrive setsBSY=0, sets
D R Q = 1 , andinterrupts the host.

c. In response to the interrupt, thehost reads the Status Register.

d. The drive clears theinterrupt in response to the StatusRegister being read.

e. The hostreads one sector (orblock) of data via theData Register.

f. The drive setsD R Q = 0 after the sector (orblock)has beentransferred to thehost.

4. For the Read Long command:

a. The drive setsBSY=1 andprepares for data transfer.

b. When thesector of data and ECC bytes are available for transfer to thehost, thedrive setsBSY=0,
setsD R Q = 1 , andinterrupts the host.

c. In response to the interrupt, thehost reads the Status Register.

d. The drive clears theinterrupt in response to the StatusRegister being read.
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e. The hostreads the sector ofdata and ECCbytes via theData Register.

f. The drive setsD R Q = 0 after the ECC byteshave beentransferred to thehost.

The ReadMultiple commandtransfers oneblock of data for eachinterrupt. The othercommandstransfer
one sector ofdata foreachinterrupt.

Note that thestatus data for a sector of data isavailable in the Status Registerbefore the sector is transferred
to the host.

If the drive detects an invalidparameter,then it will abort the command bysettingBSY=0, E R R = 1 ,
ABT=1, andinterrupting the host.

If an uncorrectable error occurs, thedrive will set BSY=0, E R R = 1 , and D R Q = 1 . Thedrive will then
store the error status in theError Register, andinterrupt the host. Theregisters willcontain the location
(CHS) of thesector in error.

If an UncorrectableData Error (UNC=1) occurs, thedefective data will betransferredfrom the media to
the sector buffer, andwill be available to be transferred to thehost, at the host's option. Incase ofRead
Multiple command, the host shouldcompletetransfer theblock which includes error datafrom the sector
buffer andterminate whatever kind of type of error occurred.

If an error occursthat iscorrectable by using theECC, the datawill be corrected and the transferwill con-
tinue. Theresultwill appearlike a normal transfer exceptthat thedrive will set C O R = 1 in the Status
Register.

If an error occursthat iscorrectable byretries, the datawill be corrected and the transferwill continue
normally. Therewill be no indication to thehost that anyretry occurred.

All data transfers to thehost through theData Register are 16 bits, except for the ECC bytes, which are 8
bits.

10.2 PIO Data Out Commands
Thesecommandsare:

Format

Write Buffer

Write Long

Write Multiple

Write Sectors

Executionincludes the transfer of one ormore 512byte (>512 bytes on WriteLong) sectors of datafrom
the host to thedrive.

1. The hostwrites anyrequired parameters to the Features, SectorCount,SectorNumber,Cylinder, and
Drive/HeadRegisters.

2. The hostwrites thecommandcode to theCommandRegister.

3. The drive setsBSY=1.

4. For each sector (or block) of data to betransferred:

a. The drive setsBSY=0 andD R Q = 1 when it isready toreceive asector (or block).
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b. The hostwrites one sector (orblock) of data via theData Register.

c. The drive setsBSY=1 after it has received thesector (or block).

d. When thedrive has finished processing thesector (or block), itsetsBSY=0, andinterrupts the host.

e. In response to the interrupt, thehost reads the Status Register.

f. The drive clears theinterrupt in response to the StatusRegister being read.

5. For the WriteLong command:

a. The drive setsBSY=0 andD R Q = 1 when it isready toreceive asector.

b. The hostwrites one sector of data and ECC bytes via theData Register.

c. The drive setsBSY=1 after it has received thesector and ECC bytes.

d. When thedrive has finished processing thesector and ECC bytes, itsetsBSY=0 andinterrupts the
host.

e. In response to the interrupt, thehost reads the Status Register.

f. The drive clears theinterrupt in response to the StatusRegister being read.

The Write Multiple commandtransfers oneblock of data for eachinterrupt. The othercommandstransfer
one sector ofdata foreachinterrupt.

If the drive detects an invalidparameter,then it will abort the commandafter the data transfer by setting
BSY=0, E R R = 1 , ABT=1, and interrupting thehost.

If an uncorrectable error occurs, thedrive will set BSY=0 andE R R = 1 , store the error status in theError
Register, andinterrupt the host. Theregisters willcontain the location(CHS) of thesector in error.

All data transfers to the drivethrough theData Register are 16 bits, except for the ECC bytes, which are 8
bits.

10.3 Non-Data Commands
Thesecommandsare:

Check PowerMode

Execute Drive Diagnostics

Idle

Initialize Drive Parameters

ReadVerify Sectors

Recalibrate

Seek

Set Features

Set Multiple

Sleep

Standby

Execution ofthesecommandsinvolves no data transfer.
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1. The hostwrites anyrequired parameters to the Features, SectorCount,SectorNumber,Cylinder, and
Drive/HeadRegisters.

2. The hostwrites thecommandcode to theCommandRegister.

3. The drive setsBSY=1.

4. When thedrive has finished processing thecommand, itsetsBSY=0, andinterrupts the host.

5. In response to the interrupt, thehost reads the StatusRegister.

6. The drive clears theinterrupt in response to the StatusRegister being read.

10.4 DMA Data Transfer Commands
The Read/Write DMA protocolallows highperformance multi-tasking operatingsystems to eliminate
processor overhead associated with PIOtransfers.

1. CommandPhase

a. Hostinitialize the Slave-DMA channel

b. Host updates theCommandBlock Registers

c. Host writes commandcode to theCommandRegister

d. The drive setsD R Q = 0 after the sector (orblock) has beentransferred

2. DataPhase

a. The Slave-DMA channelqualifies data transfers to andfrom drive with DMARQ

b. The Drive acknowledges a request withDMACK

c. Registercontents are notvalid during this phase

3. Status Phase

a. Drive generates aninterrupt to the host(HIRQ=1)

b. Host resets theSlave-DMA Channel

c. Host reads theStatus and ErrorRegisters
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11. Command Descriptions

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ C o m m a n d ³ H e x C o d e ³ B i n a r y C o d e ³
³ ³ ³ B i t ³
³ ³ ³ 7 6 5 4 3 2 1 0 ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C h e c k P o w e r M o d e ³ E 5 ³ 1 1 1 0 0 1 0 1 ³
³ E x e c u t e D r i v e D i a g n o s t i c s ³ 9 0 ³ 1 0 0 1 0 0 0 0 ³
³ F o r m a t T r a c k ³ 5 0 ³ 0 1 0 1 0 0 0 0 ³
³ I d e n t i f y D r i v e ³ E C ³ 1 1 1 0 1 1 0 0 ³
³ I d l e ³ E 3 ³ 1 1 1 0 0 0 1 1 ³
³ I d l e I m m e d i a t e ³ E 1 ³ 1 1 1 0 0 0 0 1 ³
³ I n i t i a l i z e D r i v e P a r a m e t e r s ³ 9 1 ³ 1 0 0 1 0 0 0 1 ³
³ R e a d B u f f e r ³ E 4 ³ 1 1 1 0 0 1 0 0 ³
³ R e a d D M A ( r e t r y ) ³ C 8 ³ 1 1 0 0 1 0 0 0 ³
³ R e a d D M A ( n o r e t r y ) ³ C 9 ³ 1 1 0 0 1 0 0 1 ³
³ R e a d L o n g ( r e t r y ) ³ 2 2 ³ 0 0 1 0 0 0 1 0 ³
³ R e a d L o n g ( n o r e t r y ) ³ 2 3 ³ 0 0 1 0 0 0 1 1 ³
³ R e a d M u l t i p l e ³ C 4 ³ 1 1 0 0 0 1 0 0 ³
³ R e a d S e c t o r s ( r e t r y ) ³ 2 0 ³ 0 0 1 0 0 0 0 0 ³
³ R e a d S e c t o r s ( n o r e t r y ) ³ 2 1 ³ 0 0 1 0 0 0 0 1 ³
³ R e a d V e r i f y S e c t o r s ( r e t r y ) ³ 4 0 ³ 0 1 0 0 0 0 0 0 ³
³ R e a d V e r i f y S e c t o r s ( n o r e t r y ) ³ 4 1 ³ 0 1 0 0 0 0 0 1 ³
³ R e c a l i b r a t e ³ 1 x ³ 0 0 0 1 Ä Ä Ä Ä ³
³ S e e k ³ 7 x ³ 0 1 1 1 Ä Ä Ä Ä ³
³ S e t F e a t u r e s ³ E F ³ 1 1 1 0 1 1 1 1 ³
³ S e t M u l t i p l e ³ C 6 ³ 1 1 0 0 0 1 1 0 ³
³ S l e e p ³ E 6 ³ 1 1 1 0 0 1 1 0 ³
³ S t a n d b y ³ E 2 ³ 1 1 1 0 0 0 1 0 ³
³ S t a n d b y I m m e d i a t e ³ E 0 ³ 1 1 1 0 0 0 0 0 ³
³ W r i t e B u f f e r ³ E 8 ³ 1 1 1 0 1 0 0 0 ³
³ W r i t e D M A ( r e t r y ) ³ C A ³ 1 1 0 0 1 0 1 0 ³
³ W r i t e D M A ( n o r e t r y ) ³ C B ³ 1 1 0 0 1 0 1 1 ³
³ W r i t e L o n g ( r e t r y ) ³ 3 2 ³ 0 0 1 1 0 0 1 0 ³
³ W r i t e L o n g ( n o r e t r y ) ³ 3 3 ³ 0 0 1 1 0 0 1 1 ³
³ W r i t e M u l t i p l e ³ C 5 ³ 1 1 0 0 0 1 0 1 ³
³ W r i t e S e c t o r s ( r e t r y ) ³ 3 0 ³ 0 0 1 1 0 0 0 0 ³
³ W r i t e S e c t o r s ( n o r e t r y ) ³ 3 1 ³ 0 0 1 1 0 0 0 1 ³
ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

Figure 11-1. Command Set

Figure 11-1 shows thecommands that are supported by thedrive. The followingsymbols are used in the
commanddescriptions:

Output Registers

0 Indicatesthat the bit must be set to 0.

1 Indicatesthat the bit must be set to 1.

D The drivenumberbit. Indicatesthat thedrive number bit of the Drive/HeadRegister
should bespecified. Zero selects themasterdrive and one selects the slave drive.

H Head number.Indicatesthat theheadnumber part of theDrive/HeadRegister is an
output parameter and should bespecified.

R Retry. Indicatesthat the Retry bit of theCommandRegister should bespecified.
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V Valid. Indicatesthat the bit is part of anoutput parameter and should bespecified.

L This bit selects the mode ofoperation. When L = 0 , addressing is by'CHS' mode. When
L = 1 , addressing is by'LBA' mode.

x Indicatesthat the hexcharacter is not used.

- Indicatesthat the bit is notused.

Input Registers

0 Indicatesthat the bit isalways set to 0.

1 Indicatesthat the bit isalways set to 1.

H Head number.Indicatesthat theheadnumber part of the Drive/HeadRegister is aninput
parameter andwill be set by thedrive.

V Valid. Indicatesthat the bit is part of an inputparameter andwill be set to 0 or 1 by the
drive.

- Indicatesthat the bit is not part of an inputparameter.

The commanddescriptionsshow the contents of the Status and ErrorRegisters after the drive hascompleted
processing thecommand and hasinterrupted the host.
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11.1 Check Power Mode

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ C o m m a n d B l o c k O u t p u t R e g i s t e r s ³ ³ C o m m a n d B l o c k I n p u t R e g i s t e r s ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ R e g i s t e r ³ 7 6 5 4 3 2 1 0 ³ ³ R e g i s t e r ³ 7 6 5 4 3 2 1 0 ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ D a t a ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ D a t a ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ F e a t u r e ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ E r r o r ³ . . . S e e B e l o w . . . ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ S e c t o r C o u n t ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ S e c t o r C o u n t ³ V V V V V V V V ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ S e c t o r N u m b e r ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ S e c t o r N u m b e r ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C y l i n d e r L o w ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ C y l i n d e r L o w ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C y l i n d e r H i g h ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ C y l i n d e r H i g h ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ D r i v e / H e a d ³ 1 0 1 D Ä Ä Ä Ä ³ ³ D r i v e / H e a d ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C o m m a n d ³ 1 1 1 0 0 1 0 1 ³ ³ S t a t u s ³ . . . S e e B e l o w . . . ³
ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ E r r o r R e g i s t e r ³ ³ S t a t u s R e g i s t e r ³
ÃÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄ´ ÃÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄ´
³ 7 ³ 6 ³ 5 ³ 4 ³ 3 ³ 2 ³ 1 ³ 0 ³ ³ 7 ³ 6 ³ 5 ³ 4 ³ 3 ³ 2 ³ 1 ³ 0 ³
³B B K³U N C³ 0 ³I D N ³ 0 ³A B T³T 0 N³A M N³ ³B S Y³R D Y³D W F³D S C³D R Q³C O R³I D X ³E R R³
ÃÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄ´ ÃÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄ´
³ 0 ³ 0 ³ 0 ³ 0 ³ 0 ³ V ³ 0 ³ 0 ³ ³ 0 ³ 0 ³ 0 ³ Ä ³ Ä ³ 0 ³ Ä ³ V ³
ÀÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÙ ÀÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÙ

Figure 11-2. Check PowerMode Command(E5h)

The Check PowerMode commandwill report whether thedrive is spun up and themedia isavailable for
immediateaccess.

Input Parameters From The Drive

Sector Count The power modecode. Thecommandreturns FFh in the SectorCount Register if
the spindlemotor is atspeed and thedrive is not inStandby orSleepmode. Other-
wise, theSectorCount Registerwill be set to 0.
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11.2 Execute Drive Diagnostics

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ C o m m a n d B l o c k O u t p u t R e g i s t e r s ³ ³ C o m m a n d B l o c k I n p u t R e g i s t e r s ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ R e g i s t e r ³ 7 6 5 4 3 2 1 0 ³ ³ R e g i s t e r ³ 7 6 5 4 3 2 1 0 ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ D a t a ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ D a t a ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ F e a t u r e ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ E r r o r ³ . . . S e e B e l o w . . . ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ S e c t o r C o u n t ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ S e c t o r C o u n t ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ S e c t o r N u m b e r ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ S e c t o r N u m b e r ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C y l i n d e r L o w ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ C y l i n d e r L o w ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C y l i n d e r H i g h ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ C y l i n d e r H i g h ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ D r i v e / H e a d ³ 1 0 1 Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ D r i v e / H e a d ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C o m m a n d ³ 1 0 0 1 0 0 0 0 ³ ³ S t a t u s ³ . . . S e e B e l o w . . . ³
ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ E r r o r R e g i s t e r ³ ³ S t a t u s R e g i s t e r ³
ÃÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄ´ ÃÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄ´
³ 7 ³ 6 ³ 5 ³ 4 ³ 3 ³ 2 ³ 1 ³ 0 ³ ³ 7 ³ 6 ³ 5 ³ 4 ³ 3 ³ 2 ³ 1 ³ 0 ³
³ ³ ³ ³ ³ ³ ³ ³ ³ ³B S Y³R D Y³D W F³D S C³D R Q³C O R³I D X ³E R R³
ÃÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄ´ ÃÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄ´
³ V ³ V ³ V ³ V ³ V ³ V ³ V ³ V ³ ³ 0 ³ 0 ³ 0 ³ Ä ³ Ä ³ 0 ³ Ä ³ 0 ³
ÀÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÙ ÀÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÙ

Figure 11-3. Execute Drive DiagnosticsCommand(90h)

The Execute Drive Diagnosticscommandperforms the internal diagnostictestsimplemented by thedrive.
The results of the test arestored in theError Register.

The normal ErrorRegister bit definitions do notapply to thiscommand. Instead, theregistercontains a
diagnostic code. SeeFigure 9-2 onpage 9-2 for the definition.
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11.3 Format Track

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ C o m m a n d B l o c k O u t p u t R e g i s t e r s ³ ³ C o m m a n d B l o c k I n p u t R e g i s t e r s ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ R e g i s t e r ³ 7 6 5 4 3 2 1 0 ³ ³ R e g i s t e r ³ 7 6 5 4 3 2 1 0 ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ D a t a ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ D a t a ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ F e a t u r e ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ E r r o r ³ . . . S e e B e l o w . . . ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ S e c t o r C o u n t ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ S e c t o r C o u n t ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ S e c t o r N u m b e r ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ S e c t o r N u m b e r ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C y l i n d e r L o w ³ V V V V V V V V ³ ³ C y l i n d e r L o w ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C y l i n d e r H i g h ³ V V V V V V V V ³ ³ C y l i n d e r H i g h ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ D r i v e / H e a d ³ 1 0 1 D H H H H ³ ³ D r i v e / H e a d ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C o m m a n d ³ 0 1 0 1 0 0 0 0 ³ ³ S t a t u s ³ . . . S e e B e l o w . . . ³
ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ E r r o r R e g i s t e r ³ ³ S t a t u s R e g i s t e r ³
ÃÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄ´ ÃÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄ´
³ 7 ³ 6 ³ 5 ³ 4 ³ 3 ³ 2 ³ 1 ³ 0 ³ ³ 7 ³ 6 ³ 5 ³ 4 ³ 3 ³ 2 ³ 1 ³ 0 ³
³B B K³U N C³ 0 ³I D N ³ 0 ³A B T³T 0 N³A M N³ ³B S Y³R D Y³D W F³D S C³D R Q³C O R³I D X ³E R R³
ÃÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄ´ ÃÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄ´
³ 0 ³ 0 ³ 0 ³ V ³ 0 ³ V ³ 0 ³ 0 ³ ³ 0 ³ V ³ V ³ V ³ Ä ³ 0 ³ Ä ³ V ³
ÀÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÙ ÀÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÙ

Figure 11-4. FormatTrack Command(50h)

The FormatTrack commandformats asingle track on thedrive. Eachsector ofdata on the trackwill be
initialized to zero. Any data previously stored on the trackwill be lost.

The hostwrites a sectorcontaining a format table to thedrive. Theformat table shouldcontain twobytes
for each sector on the track to be formatted. Thefirst byte should contain adescriptor value and the second
byte should contain thesectornumber. The descriptor value should be 0 for agood sector, and 80h for a
bad sector. The descriptor value of 20h is to unassign the alternatelocation for this sector. And the
descriptor value of 40h is forassignthis sector to an alternate location. The remaining bytes of the sector
following the format table areignored.

Output Parameters To The Drive

Cylinder High/Low The cylindernumber of thetrack to be formatted.

H The headnumber of thetrack to be formatted.

Input Parameters From The Drive

Error The ErrorRegister. AnAbort error (ABT=1) will be returned under thefollowing
conditions:

The cylindernumber is notvalid.

The headnumber is notvalid.
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11.4 Identify Drive

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ C o m m a n d B l o c k O u t p u t R e g i s t e r s ³ ³ C o m m a n d B l o c k I n p u t R e g i s t e r s ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ R e g i s t e r ³ 7 6 5 4 3 2 1 0 ³ ³ R e g i s t e r ³ 7 6 5 4 3 2 1 0 ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ D a t a ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ D a t a ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ F e a t u r e ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ E r r o r ³ . . . S e e B e l o w . . . ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ S e c t o r C o u n t ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ S e c t o r C o u n t ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
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Figure 11-5. IdentifyDrive Command(ECh)

The Identify Drivecommandrequests thedrive to transferconfiguration information to thehost. Thedrive
will transfer a sector to thehost containing the information in Table11-1 on page 11-7. TheIdentify Drive
information is notaffected by the InitializeDrive Parameterscommand.
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Table 11-1 (Page 1 of 3).Identify Drive Information

Word Content Description

00 045CH Drive classification, bit assignments:
− 15(=0): reserved fornon-magneticdrives
− 14(=0): format speed tolerance gap not required
− 13(=0): track offsetoption notavailable
− 12(=0): datastrobe offsetoption notavailable
− 11(=0): rotationalspeed tolerance < =0.5%
− 10(=1): disk transferrate > 10 Mbps
− 9(=0): disk transferrate not ( > 5 Mbps but < = 10Mbps )
− 8(=0): disk transferrate not ( < = 5 Mbps )
− 7(=0): not removablecartridge drive
− 6(=1): fixed drive
− 5(=0): spindlemotor control option not implemented
− 4(=1): headswitch time > 15 us
− 3(=1): not MFM encoded
− 2(=1): soft sectored
− 1(=0): not hard sectored
− 0(=0): reserved

01 954 Number ofCylinders. DSAA-3270

929 Number ofCylinders. DSAA-3360

1024 Number ofCylinders. DSAA-3540(528MB)

1062 Number ofCylinders. DSAA-3540(548MB)

1416 Number ofCylinders. DSAA-3720

02 0 reserved

03 16 Number ofheads. DSAA-3270

16 Number ofheads. DSAA-3360

16 Number ofheads. DSAA-3540(528MB/548MB)

16 Number ofheads. DSAA-3720

04 59400 Number ofunformattedbytes per track.

05 550 Number ofunformattedbytes per sector

06 36 Number ofsectors per track DSAA-3270

48 Number ofsectors per track DSAA-3360

63 Number ofsectors per track DSAA-3540(528MB/548MB)

63 Number ofsectors per track DSAA-3720

07-09 0 Vendor Unique

10-19 XXXX Serialnumber in ASCII

20 0003H A dual ported, multi-sectorbuffer capable of simultaneoustransferswith a
read caching.

21 00C0H Buffer size in512-byte increments
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Table 11-1 (Page 2 of 3).Identify Drive Information

Word Content Description

22 0010H Number of ECCbytes

23-26 XXXX Microcoderevision (ASCII)

27-46 DSAA-3270 Model number in ASCII

DSAA-3360 Model number in ASCII

DSAA-3540 Model number in ASCII

DSAA-3720 Model number in ASCII

47 Note 1 Number ofsectorsthat can betransferred perinterrupt onRead and
Write Multiple commands

48 0000H cannotperform doubleword I/O

49 0B00H IORDY, LBA and DMA aresupported

50 0000H Reserved

51 0200H PIO datatransfercycle timing mode 2 issupported

52 0200H DMA data transfercycle timing mode 2 issupported

53 0003H Words 54-58 are valid.

54 Number ofcurrentcylinders

55 Number ofcurrent heads

56 Number ofcurrentsectors per track

57-58 Currentcapacity in sectors

59 01xxH Multiple SectorSetting is Valid. xx = currentsetting formultiple com-
mands.

0000H Multiple SectorSetting is no valid.

60-61 00086280H Number ofLBAs for DSAA-3270

000AE300H Number ofLBAs for DSAA-3360

000FC000H Number ofLBAs for DSAA-3540 (528MB)

001055A0H Number ofLBAs for DSAA-3540 (548MB)

0015C780H Number ofLBAs for DSAA-3720

62 0x07H Singleword DMA Mode 2 issupported. The high order byte contains a
single bit set toindicate which mode isactive.

63 0x03H Multiword DMA Mode 1 issupported. The high order byte contains a
single bit set toindicate which mode isactive.

11-8 OEM FunctionalSpecifications forDSAA-3xxx



Table 11-1 (Page 3 of 3).Identify Drive Information

Word Content Description

64 Note 2 PIO Mode 2 or 3 isSupported.

65 00F0H Minimum multiword DMA cycle time is240ns.

66 00F0H Recommendedmultiword DMA cycle time is 240ns.

67 00F0H Minimum PIO TransferCycle Time without flow control, 240ns.

68 Note 3 Minimum PIO TransferCycle Time with IORDY flow control, 180ns or
240ns.

69-255 0000H reserved

Logical Drive Format (Reference)

The customerusable data capacity is asshownbelow.

Maximum Set-Multiple numbers, Mode-2 or Mode-3, and PIO cycle

Even if a model name is thesame,somedrive supports Mode-3 but otherdrives do notsupport Mode-3.
Same things can be said tomaximum number ofset-multiple and PIOcycle time. So pleaserefer to
Table 11-3 on page 11-10 andTable 11-4 on page 11-10, sothat these values areknown from drive P/Ns
and their MLC numbers.

Notes:

1. 0020H (32) is set fordriveswith MLC No. of D43403 or D43406 for 66G9731(DSAA-3270),
66G9732(DSAA-3360), 66G9733(DSAA-3540), 66G9734(DSAA-3720) and 84G8376(DSAA-3540).
Drives with other MLC No.(D60957etc.) are set to 0010H(16).
0020H (32) is set fordrives withP/Ns of84G6171(DSAA-3270), 84G6172(DSAA-3360),

84G6173(DSAA-3540), 84G6174(DSAA-3720) and 84G6175(DSAA-3540) with any MLC No. Refer to
Table 11-3 on page 11-10 andTable 11-4 on page 11-10.

Table 11-2. Number ofCylinder, Head,Sector and Logical BlockAddress

Descriptions DSAA-3270 DSAA-3360 DSAA-3540
(CLIPPED)

DSAA-3720

Logical HeadNumber 16 16 16 16

Logical Sectors/Track 36 48 63 63

Logical CylinderNumber 954 929 1062 (1024) 1416

Logical Sector Size 512 512 512 512

Total CustomerUsableData
Sectors

549,504 713,472 1,070,496
(1032192)

1,427,328

Total CustomerUsableData
Bytes

281 MB 365 MB 548 (528)MB 730 MB
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2. Mode-2 is supported fordrives withP/Ns of66G9731(DSAA-3270), 66G9732(DSAA-3360),
66G9733(DSAA-3540), 66G9734(DSAA-3720) and 84G8376(DSAA-3540).
Mode-3 is supported fordrives withP/Ns of84G6171(DSAA-3270), 84G6172(DSAA-3360),

84G6173(DSAA-3540), 84G6174(DSAA-3720) and 84G6175(DSAA-3540) with any MLC No. Refer to
Table 11-3 andTable 11-4.

3. 240 nsec issupported fordrives withP/Ns of66G9731(DSAA-3270), 66G9732(DSAA-3360),
66G9733(DSAA-3540), 66G9734(DSAA-3720) and 84G8376(DSAA-3540) with any MLC No.
180 nsec issupported fordrives with P/Ns of84G6171(DSAA-3270), 84G6172(DSAA-3360),

84G6173(DSAA-3540), 84G6174(DSAA-3720) and 84G6175(DSAA-3540) with any MLC No. Refer to
Table 11-3 andTable 11-4.

D4340* can be D43403 or D43406.

One of other MLC isD60957.

Table 11-3. Mode-3,Multiple vs. Drive P/Nwith MLC No.

Mode PIO cycle Multiple Capacity Drive P/N with MLC No. (Model Name)

Mode-3 180 nsec 32 Max. 281 MB 84G6171 with Any MLC (DSAA-3270)

365 MB 84G6172 with Any MLC (DSAA-3360)

528 MB 84G6175 with Any MLC (DSAA-3540)

548 MB 84G6173 with Any MLC (DSAA-3540)

730 MB 84G6174 with Any MLC (DSAA-3720)

Table 11-4. Mode-2,Multiple vs. Drive P/Nwith MLC No.

Mode PIO cycle Multiple Capacity Drive P/N with MLC No. (Model Name)

Mode-2 240 nsec 32 Max. 281 MB 66G9731 with D4340* (DSAA-3270)

365 MB 66G9732 with D4340* (DSAA-3360)

528 MB 84G8376 with D4340* (DSAA-3540)

548 MB 66G9733 with D4340* (DSAA-3540)

730 MB 66G9734 with D4340* (DSAA-3720)

16 Max. 281 MB 66G9731 withOther MLC (DSAA-3270)

365 MB 66G9732 withOther MLC (DSAA-3360)

528 MB 84G8376 withOther MLC (DSAA-3540)

548 MB 66G9733 withOther MLC (DSAA-3540)

730 MB 66G9734 withOther MLC (DSAA-3720)

11-10 OEM FunctionalSpecifications forDSAA-3xxx



11.5 Idle
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Figure 11-6. Idle Command(E3h)

The Idlecommandcauses the drive toenter Idlemode. Thedrive is spun up tooperatingspeed. If the
drive is alreadyspinning, the spin up sequence is not executed. Thetimeout parameter may beused to
enable theautomatic power downsequence.

During Idle mode the drive isspun up andready torespond to host commands, butexecution may take
slightly longer becausesomedrive circuitry must bereactivated.

Output Parameters To The Drive

Sector Count Timeout Parameter. Ifzero, then the automatic power downsequence is disabled. If
non-zero, then the automatic power downsequence is enabled, and thetimeout
interval is set to theTimeout Parametertimes 5, in seconds, for the value rangefrom
12 to 255. If the value is 1 to 11, theTimeout Parameter is 60seconds.

When the automaticpower downsequence is enabled, thedrive will enter Standby
modeautomatically if thetimeout interval expireswith no drive accessfrom the host.
The timeoutinterval will be reinitialized if there is adrive accessbefore thetimeout
interval expires.
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11.6 Idle Immediate Parameters
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Figure 11-7. Idle ImmediateCommand(E1h)

The Idle Immediatecommandcauses the drive to setBSY, enter theIdle Mode, clearBSY, andgenerate an
interrupt. When theIdle Immediatecommand isreceivedduring theStandby mode, thedrive will spin up
to becomeready to execute driveaccesscommand withoutdelay.
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11.7 Initialize Drive Parameters
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Figure 11-8. InitializeDrive ParametersCommand(91h)

The Initialize DriveParameterscommandenables thehost to set the number ofsectors per track and the
number ofheadsminus 1, percylinder.

Output Parameters To The Drive

Sector Count The number ofsectors per track. 0 does notmeanthere are 256 sectors per track,
but there is no sector per track.

H The number ofheadsminus 1 percylinder. Theminimum is 0 and the maximum is
15.
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11.8 Read Buffer
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Figure 11-9. ReadBuffer Command(E4h)

The ReadBuffer commandtransfers a sectorfrom the sector buffer to thehost. Thesector is transferred
through theData Register 16 bits at a time.

The sector transferredwill be from the samepart of thebuffer written to by thelast Write Buffer command.
The contents of thesector may bedifferent if any reads or writeshave occurredsince theWrite Buffer
command wasissued.
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11.9 Read DMA
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Figure 11-10. Read DMA Command(C8h/C9h)

This commandexecutes in a similarmanner to the ReadSectorscommandexcept for the following:

The hostinitialize a slave-DMA channel prior toissuing thecommand.

datatransfers are qualified byDMARQ and areperformed by the slave-DMA channel.

the drive issuesonly one interrupt percommand toindicatethat datatransfer hasterminated and status
is available.

Any unrecoverable error encountered during execution of aRead DAM commandresults in thetermination
of datatransfer. The Driveissues aninterrupt to indicatethat datatransfer hasterminated and Status is
available in theError register. Theerror posting is the same asthat for thewrite sectorscommand.

Output Parameters To The Drive

Sector Count The number of contiguoussectors to be transferred. If zero isspecified,then 256
sectors are transferred.

Sector Number The sectornumber of thefirst sector to be transferred.

Cylinder High/Low The cylindernumber of thefirst sector to be transferred.

H The headnumber of thefirst sector to be transferred.

R The retry bit. If set toone, thenretries are disabled.
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Input Parameters From The Drive

Sector Count The number ofrequested sectors not transferred. Thiswill be zero, unless anunre-
coverable error occurs.

Sector Number The sectornumber of thelast sector transferred.

Cylinder High/Low The cylindernumber of thelast sector transferred.

H The headnumber of thelast sector transferred.

11-16 OEM FunctionalSpecifications forDSAA-3xxx



11.10 Read Long
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Figure 11-11. ReadLong Command(22h/23h)

The Read Long commandrequests thefile to transfer the data and ECC bytes of the designated sectorfrom
the drive to thehost.

After 512 bytes ofdatahave beentransferred, the drivewill set D R Q = 1 to indicatethat thedrive is ready to
transfer the ECC bytes to thehost. The data istransferred 16 bits at a time, and the ECC bytes aretrans-
ferred 8bits at a time.

Output Parameters To The Drive

Sector Count The number of contiguoussectors to be transferred. The SectorCount must be set
to one.

Sector Number The sectornumber of thesector to be transferred.

Cylinder High/Low The cylindernumber of thesector to be transferred.

H The headnumber of thesector to be transferred.

R The retry bit. If set toone, thenretries are disabled.

Input Parameters From The Drive

Sector Count The number ofrequested sectors not transferred.

Sector Number The sectornumber of thesector transferred.

Cylinder High/Low The cylindernumber of thesector transferred.
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H The headnumber of thesector transferred.
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11.11 Read Multiple
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Figure 11-12. ReadMultiple Command(C4h)

The ReadMultiple commandtransfers one ormore sectorsfrom the drive to thehost. Thesectors are
transferredthrough theData Register 16 bits at a time.Commandexecution isidentical to theReadSectors
commandexceptthat aninterrupt isgenerated for eachblock (asdefined by the SetMultiple command)
instead of for each sector.

If an uncorrectable error occurs, the readwill be terminated at thefailing sector.

Output Parameters To The Drive

Sector Count The number of contiguoussectors to be transferred. If zero isspecified,then 256
sectorswill be transferred.

Sector Number The sectornumber of thefirst sector to be transferred.

Cylinder High/Low The cylindernumber of thefirst sector to be transferred.

H The headnumber of thefirst sector to be transferred.

Input Parameters From The Drive

Sector Count The number ofrequested sectors not transferred.This will be zero, unless anunre-
coverable error occurs.

Sector Number The sectornumber of thelast sector transferred.

Cylinder High/Low The cylindernumber of thelast sector transferred.

H The headnumber of thelast sector transferred.
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11.12 Read Sectors
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Figure 11-13. ReadSectorsCommand(20h/21h)

The ReadSectorscommandtransfers one ormore sectorsfrom the drive to thehost. Thesectors aretrans-
ferred through theData Register 16 bits at a time.

If an uncorrectable error occurs, the readwill be terminated at thefailing sector.

Output Parameters To The Drive

Sector Count The number ofcontiguoussectors to be transferred. If zero isspecified,then 256
sectorswill be transferred.

Sector Number The sectornumber of thefirst sector to be transferred.

Cylinder High/Low The cylindernumber of thefirst sector to be transferred.

H The headnumber of thefirst sector to be transferred.

R The retry bit. If set to one,then retries are disabled.

Input Parameters From The Drive

Sector Count The number ofrequested sectors not transferred. Thiswill be zero, unless anunre-
coverable error occurs.

Sector Number The sectornumber of thelast sector transferred.

Cylinder High/Low The cylindernumber of thelast sector transferred.

H The headnumber of thelast sector transferred.
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11.13 Read Verify Sectors
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Figure 11-14. ReadVerify SectorsCommand(40h/41h)

The ReadVerify Sectorsverifies one ormore sectors on the drive. No data is transferred to thehost.

If an uncorrectable error occurs, the readverify will be terminated at thefailing sector.

Output Parameters To The Drive

Sector Count The number of contiguoussectors to beverified. If zero isspecified,then 256sectors
will be verified.

Sector Number The sectornumber of thefirst sector to beverified.

Cylinder High/Low The cylindernumber of thefirst sector to beverified.

H The headnumber of thefirst sector to beverified.

R The retry bit. If set toone, thenretries are disabled.

Input Parameters From The Drive

Sector Count The number ofrequested sectors notverified. This will be zero, unless an unrecover-
able error occurs.

Sector Number The sectornumber of thelast sectorverified.

Cylinder High/Low The cylindernumber of thelast sectorverified.

H The headnumber of thelast sectorverified.
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11.14 Recalibrate
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Figure 11-15. RecalibrateCommand(1xh)

The Recalibratecommandmoves the read/write heads from anywhere on thedisk to cylinder 0. If the drive
cannotreach cylinder 0, T0N(Track 0 Not Found)will be set in theError Register.
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11.15 Seek
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Figure 11-16. SeekCommand(7xh)

The Seekcommandinitiates a seek to the designatedtrack andselects thedesignatedhead. Thedrive need
not be formatted for aseek to executeproperly. Thedrive will wait for the seek tocompletebefore setting
BSY=0, DSC=1, andissuing theinterrupt.

Output Parameters To The Drive

Cylinder High/Low The cylindernumber of theseek.

H The headnumber of theseek.
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Figure 11-17. SetFeaturesCommand(EFh)

The Set Featurescommand isused by thehost toestablish the followingparameters whichaffect the exe-
cution of certaindrive features asshown in Table11-5. If the value in theregister isother than onedefined
in the table, thedrive posts an AbortedCommandError.

Table 11-5. SetFeature Parameters

Description

02h EnableWrite Cache

03h Set TransferMode based on value in SectorCounterRegister

44h Vendor uniquelength of ECC onReadLong/Write Longcommand

55h Disable readlook-aheadfeature

66h Disablereverting topower ondefaults

82h Disable WriteCache

AAh Enablereadlook-aheadfeature

BBh 4 bytes of ECC apply onReadLong/Write Long commands

CCh Enablereverting topower ondefaults
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At power on, orafter ahardwarereset, the default mode is02h,66h,0AAh and 0BBh. Asetting of 66h
allows settingswhich may have beenmodified sincepower on to remain at the samesetting after a soft reset.

A host canchoose thetransfermechanism by SetTransferMode andspecifying avalue in the SectorCount
Register. Theupper 5bits define thetype of transfer and the loworder 3 bits encode the modevalue:

P I O d e f a u l t m o d e 0 0 0 0 0 0 0 0
S i n g l e w o r d D M A m o d e x 0 0 0 1 0 0 n n ( n n = 0 0 , 0 1 , o r 1 0 )
M u l t i w o r d D M A m o d e x 0 0 1 0 0 0 n n ( n n = 0 0 , 0 1 )

w h e r e ' n n ' i s a v a l i d m o d e n u m b e r i n b i n a r y b i t f o r t h e a s s o c i a t e d
t r a n s f e r t y p e .
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11.17 Set Multiple
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Figure 11-18. SetMultiple Command(C6h)

The Set Multiplecommandenables thedrive to performRead andWrite Multiple commands andestab-
lishes theblock size for thesecommands. Theblock size is thenumber ofsectors to be transferred for each
interrupt.

At power on, orafter ahardwarereset, the default mode isRead andWrite Multiple disabled. If Disable
Default has been set in the FeaturesRegisterthen the moderemains the same asthat last establishedprior
to a soft reset, otherwise it reverts to the default of disabled.

If an invalid block size is specified, anAbort error will be returned to thehost, andReadMultiple and Write
Multiple commandswill be disabled.

Output Parameters To The Drive

Sector Count. The blocksize to beused forReadMultiple and Write Multiplecommands.Valid
block sizes are 0, 2, 4, 8, 16 and 32 ( Forblock size of 32,please refer toIdentify
command.Because not alldrivessupport32). If 0 is specified,then ReadMultiple
and Write Multiplecommands aredisabled.
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11.18 Sleep
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Figure 11-19. SleepCommand(E6h)

The Sleepcommandcauses the drive toenter Standbymode,which is its minimal powermode. If thedrive
is not alreadyspun down, thespin down sequence is executed.After the drive hasstopped, BSY is set to 0,
and the host isinterrupted.

During theSleep mode the drivewill respond to commands, butthere may be adelay while waiting for the
spindle to reach operatingspeed.
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11.19 Standby
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Figure 11-20. StandbyCommand(E2h)

The Standbycommandcauses the drive toenter the StandbyMode.

When theStandby mode isentered, thedrive is spun down but theinterfaceremainsactive. If the drive is
alreadyspun down, thespin down sequence is not executed.

During the Standby mode thedrive will respond to commands, butthere may be adelay while waiting for
the spindle to reach operatingspeed.

If the SectorCount Register isnon-zero then the automatic power downsequenceshall beenabled and the
timer will begincountingdown when thedrive returns toIdle mode. If theSectorCount Register is zero
then the automatic power downsequenceshall be disabled.

Output Parameters To The Drive

Sector Count Timeout Parameter. Ifzero, then the automatic power downsequence is disabled. If
non-zero, then the automatic power downsequence is enabled, and thetimeout
interval is set to theTimeout Parametertimes 5, in seconds, for the value rangefrom
12 to 255. If the value is 1 to 11, theTimeout Parameter is 60seconds.

When the automaticpower downsequence is enabled, thedrive will enter Standby
mode automatically if thetimeout interval expireswith no drive accessfrom the host.
The timeoutinterval will be reinitialized if there is adrive accessbefore thetimeout
interval expires.
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11.20 Standby Immediate Parameters
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Figure 11-21. Standby ImmediateCommand(E0h)

The Standby Immediatecommandcauses the drive to setBSY, enter the StandbyMode, clearBSY, and
generate aninterrupt. Thespindlewill be stopped toreduce thepower usage. TheHost interface is always
ready toreceive acommandfrom the host. Any mediaaccesscommandwill cancel theStandby mode. The
host isrequired to resend theStandby Immediatecommand tospin down thedrive.
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11.21 Write Buffer
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Figure 11-22. Write Buffer Command(E8h)

The Write Buffer commandtransfers a sector of datafrom the host to thesector buffer. The sectors are
transferredthrough theData Register 16 bits at a time.

The ReadBuffer andWrite Buffer commands aresynchronized suchthat sequential WriteBuffer andRead
Buffer commandsaccess thesame 512 byte withinbuffer.
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11.22 Write DMA
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Figure 11-23. Write DMA Command(CAh/CBh)

This commandexecutes in a similarmanner to theWrite Sectorscommandexcept for the following:

The hostinitialize a slave-DMA channel prior toissuing thecommand.

datatransfers are qualified byDMARQ and areperformed by the slave-DMA channel.

the drive issuesonly one interrupt percommand toindicatethat data

transfer hasterminated and status isavailable.

Any unrecoverable error encountered during execution of a Write DAMcommandresults in thetermination
of datatransfer. The Driveissues aninterrupt to indicatethat datatransfer hasterminated and Status is
available in theError register. Theerror posting is the same asthat for thewrite sectorscommand.

Output Parameters To The Drive

Sector Count The number of contiguoussectors to be transferred. If zero isspecified,then 256
sectors are transferred.

Sector Number The sectornumber of thefirst sector to be transferred.

Cylinder High/Low The cylindernumber of thefirst sector to be transferred.

H The headnumber of thefirst sector to be transferred.

R The retry bit. If set toone, thenretries are disabled.
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Input Parameters From The Drive

Sector Count The number ofrequested sectors not transferred. Thiswill be zero, unless anunre-
coverable error occurs.

Sector Number The sectornumber of thelast sector transferred.

Cylinder High/Low The cylindernumber of thelast sector transferred.

H The headnumber of thelast sector transferred.
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11.23 Write Long

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ C o m m a n d B l o c k O u t p u t R e g i s t e r s ³ ³ C o m m a n d B l o c k I n p u t R e g i s t e r s ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ R e g i s t e r ³ 7 6 5 4 3 2 1 0 ³ ³ R e g i s t e r ³ 7 6 5 4 3 2 1 0 ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ D a t a ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ D a t a ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ F e a t u r e ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ E r r o r ³ . . . S e e B e l o w . . . ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ S e c t o r C o u n t ³ 0 0 0 0 0 0 0 1 ³ ³ S e c t o r C o u n t ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä V ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ S e c t o r N u m b e r ³ V V V V V V V V ³ ³ S e c t o r N u m b e r ³ V V V V V V V V ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C y l i n d e r L o w ³ V V V V V V V V ³ ³ C y l i n d e r L o w ³ V V V V V V V V ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C y l i n d e r H i g h ³ V V V V V V V V ³ ³ C y l i n d e r H i g h ³ V V V V V V V V ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ D r i v e / H e a d ³ 1 L 1 D H H H H ³ ³ D r i v e / H e a d ³ Ä Ä Ä Ä H H H H ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C o m m a n d ³ 0 0 1 1 0 0 1 R ³ ³ S t a t u s ³ . . . S e e B e l o w . . . ³
ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ E r r o r R e g i s t e r ³ ³ S t a t u s R e g i s t e r ³
ÃÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄ´ ÃÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄ´
³ 7 ³ 6 ³ 5 ³ 4 ³ 3 ³ 2 ³ 1 ³ 0 ³ ³ 7 ³ 6 ³ 5 ³ 4 ³ 3 ³ 2 ³ 1 ³ 0 ³
³B B K³U N C³ 0 ³I D N ³ 0 ³A B T³T 0 N³A M N³ ³B S Y³R D Y³D W F³D S C³D R Q³C O R³I D X ³E R R³
ÃÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄ´ ÃÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄ´
³ V ³ 0 ³ 0 ³ V ³ 0 ³ V ³ 0 ³ 0 ³ ³ 0 ³ V ³ V ³ V ³ Ä ³ 0 ³ Ä ³ V ³
ÀÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÙ ÀÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÙ

Figure 11-24. Write Long Command(32h/33h)

The Write Long commandrequests thefile to transfer the data and ECC bytes of the designated sectorfrom
the host to thedrive.

The data is transferred 16 bits at a time, and the ECC bytes are transferred 8 bits at a time.

If an uncorrectable error occurs, thewrite will be terminated at thefailing sector.

Output Parameters To The Drive

Sector Count The number of contiguoussectors to be transferred. The SectorCount must be set
to one.

Sector Number The sectornumber of thesector to be transferred.

Cylinder High/Low The cylindernumber of thesector to be transferred.

H The headnumber of thesector to be transferred.

R The retry bit. If set toone, thenretries are disabled.

Input Parameters From The Drive

Sector Count The number ofrequested sectors not transferred.

Sector Number The sectornumber of thesector transferred.

Cylinder High/Low The cylindernumber of thesector transferred.
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H The headnumber of thesector transferred.
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11.24 Write Multiple

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ C o m m a n d B l o c k O u t p u t R e g i s t e r s ³ ³ C o m m a n d B l o c k I n p u t R e g i s t e r s ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ R e g i s t e r ³ 7 6 5 4 3 2 1 0 ³ ³ R e g i s t e r ³ 7 6 5 4 3 2 1 0 ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ D a t a ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ D a t a ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ F e a t u r e ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ E r r o r ³ . . . S e e B e l o w . . . ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ S e c t o r C o u n t ³ V V V V V V V V ³ ³ S e c t o r C o u n t ³ V V V V V V V V ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ S e c t o r N u m b e r ³ V V V V V V V V ³ ³ S e c t o r N u m b e r ³ V V V V V V V V ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C y l i n d e r L o w ³ V V V V V V V V ³ ³ C y l i n d e r L o w ³ V V V V V V V V ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C y l i n d e r H i g h ³ V V V V V V V V ³ ³ C y l i n d e r H i g h ³ V V V V V V V V ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ D r i v e / H e a d ³ 1 L 1 D H H H H ³ ³ D r i v e / H e a d ³ Ä Ä Ä Ä H H H H ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C o m m a n d ³ 1 1 0 0 0 1 0 1 ³ ³ S t a t u s ³ . . . S e e B e l o w . . . ³
ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ E r r o r R e g i s t e r ³ ³ S t a t u s R e g i s t e r ³
ÃÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄ´ ÃÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄ´
³ 7 ³ 6 ³ 5 ³ 4 ³ 3 ³ 2 ³ 1 ³ 0 ³ ³ 7 ³ 6 ³ 5 ³ 4 ³ 3 ³ 2 ³ 1 ³ 0 ³
³B B K³U N C³ 0 ³I D N ³ 0 ³A B T³T 0 N³A M N³ ³B S Y³R D Y³D W F³D S C³D R Q³C O R³I D X ³E R R³
ÃÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄ´ ÃÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄ´
³ V ³ 0 ³ 0 ³ V ³ 0 ³ V ³ 0 ³ 0 ³ ³ 0 ³ V ³ V ³ V ³ Ä ³ 0 ³ Ä ³ V ³
ÀÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÙ ÀÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÙ

Figure 11-25. Write Multiple Command(C5h)

The Write Multiple commandtransfers one ormore sectorsfrom the host to thedrive. Commandexecution
is identical to the Write Sectorscommandexceptthat aninterrupt isgenerated for eachblock (asdefined by
the Set Multiplecommand)instead of for each sector. The sectors are transferredthrough theData Register
16 bits at a time.

If an uncorrectable error occurs, thewrite will be terminated at thefailing sector.

Output Parameters To The Drive

Sector Count The number of contiguoussectors to be transferred. If zero isspecified,then 256
sectorswill be transferred.

Sector Number The sectornumber of thefirst sector to be transferred.

Cylinder High/Low The cylindernumber of thefirst sector to be transferred.

H The headnumber of thefirst sector to be transferred.

Input Parameters From The Drive

Sector Count The number ofrequested sectors not transferred.This will be zero, unless anunre-
coverable error occurs.

Sector Number The sectornumber of thelast sector transferred.

Cylinder High/Low The cylindernumber of thelast sector transferred.

H The headnumber of thelast sector transferred.
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11.25 Write Sectors

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ C o m m a n d B l o c k O u t p u t R e g i s t e r s ³ ³ C o m m a n d B l o c k I n p u t R e g i s t e r s ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ R e g i s t e r ³ 7 6 5 4 3 2 1 0 ³ ³ R e g i s t e r ³ 7 6 5 4 3 2 1 0 ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ D a t a ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ D a t a ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ F e a t u r e ³ Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä Ä ³ ³ E r r o r ³ . . . S e e B e l o w . . . ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ S e c t o r C o u n t ³ V V V V V V V V ³ ³ S e c t o r C o u n t ³ V V V V V V V V ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ S e c t o r N u m b e r ³ V V V V V V V V ³ ³ S e c t o r N u m b e r ³ V V V V V V V V ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C y l i n d e r L o w ³ V V V V V V V V ³ ³ C y l i n d e r L o w ³ V V V V V V V V ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C y l i n d e r H i g h ³ V V V V V V V V ³ ³ C y l i n d e r H i g h ³ V V V V V V V V ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ D r i v e / H e a d ³ 1 L 1 D H H H H ³ ³ D r i v e / H e a d ³ Ä Ä Ä Ä H H H H ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ C o m m a n d ³ 0 0 1 1 0 0 0 R ³ ³ S t a t u s ³ . . . S e e B e l o w . . . ³
ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿ ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ E r r o r R e g i s t e r ³ ³ S t a t u s R e g i s t e r ³
ÃÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄ´ ÃÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄÂÄÄÄ´
³ 7 ³ 6 ³ 5 ³ 4 ³ 3 ³ 2 ³ 1 ³ 0 ³ ³ 7 ³ 6 ³ 5 ³ 4 ³ 3 ³ 2 ³ 1 ³ 0 ³
³B B K³U N C³ 0 ³I D N ³ 0 ³A B T³T 0 N³A M N³ ³B S Y³R D Y³D W F³D S C³D R Q³C O R³I D X ³E R R³
ÃÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄ´ ÃÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄÅÄÄÄ´
³ V ³ 0 ³ 0 ³ V ³ 0 ³ V ³ 0 ³ 0 ³ ³ 0 ³ V ³ V ³ V ³ Ä ³ 0 ³ Ä ³ V ³
ÀÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÙ ÀÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÁÄÄÄÙ

Figure 11-26. Write SectorsCommand(30h/31h)

The Write Sectorscommandtransfers one ormore sectorsfrom the host to thedrive. The sectors are trans-
ferred through theData Register 16 bits at a time.

When write cache is disable, the writewill be terminated at thefailing sector if an uncorrectable error occurs.

When write cache is enable,automaticreallocationwill be invoked at thefailing sector if an uncorrectable
error occurs and the writewill be completed normally.

Output Parameters To The Drive

Sector Count The number ofcontiguoussectors to be transferred. If zero isspecified,then 256
sectorswill be transferred.

Sector Number The sectornumber of thefirst sector to be transferred.

Cylinder High/Low The cylindernumber of thefirst sector to be transferred.

H The headnumber of thefirst sector to be transferred.

R The retry bit. If set to one,then retries are disabled.

Input Parameters From The Drive

Sector Count The number ofrequested sectors not transferred. Thiswill be zero, unless anunre-
coverable error occurs.

Sector Number The sectornumber of thelast sector transferred.
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Cylinder High/Low The cylindernumber of thelast sector transferred.

H The headnumber of thelast sector transferred.
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12. Timings

ÚÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÂÄÄÄÄÄÄÄÄÄ¿
³ F U N C T I O N ³ I N T E R V A L ³ S T A R T ³ S T O P ³ T I M E O U T ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ P o w e r O n ³ D r i v e B u s y A f t e r ³ P o w e r O n ³ S t a t u s R e g i s t e r ³ 4 0 0 n s ³
³ ³ P o w e r O n ³ ³ B S Y = 1 ³ ³
³ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ ³ D r i v e R e a d y A f t e r ³ P o w e r O n ³ S t a t u s R e g i s t e r ³ 3 1 s e c ³
³ ³ P o w e r O n ³ ³ B S Y = 0 a n d R D Y = 1 ³ ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ S o f t w a r e ³ D r i v e B u s y A f t e r ³ D e v i c e C o n t r o l ³ S t a t u s R e g i s t e r ³ 4 0 0 n s ³
³ R e s e t ³ S o f t w a r e R e s e t ³ R e g i s t e r R S T = 1 ³ B S Y = 1 ³ ³
³ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ ³ D r i v e R e a d y A f t e r ³ D e v i c e C o n t r o l ³ S t a t u s R e g i s t e r ³ 6 s e c ³
³ ³ S o f t w a r e R e s e t ³ R e g i s t e r R S T = 1 ³ B S Y = 0 a n d R D Y = 1 ³ ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ H a r d ³ D r i v e B u s y A f t e r ³ B u s R E S E T S i g n a l ³ S t a t u s R e g i s t e r ³ 4 0 0 n s ³
³ R e s e t ³ H a r d R e s e t ³ A s s e r t e d ³ B S Y = 1 ³ ³
³ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ ³ D r i v e R e a d y A f t e r ³ B u s R E S E T S i g n a l ³ S t a t u s R e g i s t e r ³ 3 1 s e c ³
³ ³ H a r d R e s e t ³ A s s e r t e d ³ B S Y = 0 a n d R D Y = 1 ³ ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ D a t a I n ³ D r i v e B u s y A f t e r ³ O U T t o C o m m a n d ³ S t a t u s R e g i s t e r ³ 4 0 0 n s ³
³ C o m m a n d ³ C o m m a n d C o d e O u t ³ R e g i s t e r ³ B S Y = 1 ³ ³
³ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ ³ I n t e r r u p t , D R Q F o r ³ S t a t u s R e g i s t e r ³ S t a t u s R e g i s t e r ³ 1 0 s e c ³
³ ³ D a t a T r a n s f e r I n ³ B S Y = 1 ³ B S Y = 0 a n d D R Q = 1 , ³ ³
³ ³ ³ ³ I n t e r r u p t ³ ³
³ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ ³ D r i v e B u s y A f t e r ³ 2 5 6 t h R e a d F r o m ³ S t a t u s R e g i s t e r ³ 1 0 u s ³
³ ³ D a t a T r a n s f e r I n ³ D a t a R e g i s t e r ³ B S Y = 1 ³ ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ D a t a O u t ³ D r i v e B u s y A f t e r ³ O U T t o C o m m a n d ³ S t a t u s R e g i s t e r ³ 4 0 0 n s ³
³ C o m m a n d ³ C o m m a n d C o d e O u t ³ R e g i s t e r ³ B S Y = 1 ³ ³
³ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ ³ D a t a R e q u e s t F o r ³ S t a t u s R e g i s t e r ³ S t a t u s R e g i s t e r ³ 1 m s ³
³ ³ D a t a T r a n s f e r O u t ³ B S Y = 1 ³ B S Y = 0 a n d D R Q = 1 ³ ³
³ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ ³ D r i v e B u s y A f t e r ³ 2 5 6 t h W r i t e F r o m ³ S t a t u s R e g i s t e r ³ 5 u s ³
³ ³ D a t a T r a n s f e r O u t ³ D a t a R e g i s t e r ³ B S Y = 1 ³ ³
³ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ ³ I n t e r r u p t F o r ³ S t a t u s R e g i s t e r ³ I n t e r r u p t ³ 1 0 s e c ³
³ ³ D a t a T r a n s f e r O u t ³ B S Y = 1 ³ ³ ³
ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ N o nÄD a t a ³ D r i v e B u s y A f t e r ³ O U T t o C o m m a n d ³ S t a t u s R e g i s t e r ³ 7 0 0 u s ³
³ C o m m a n d ³ C o m m a n d C o d e O u t ³ R e g i s t e r ³ B S Y = 1 ³ ³
³ ÃÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÅÄÄÄÄÄÄÄÄÄ´
³ ³ I n t e r r u p t F o r ³ S t a t u s R e g i s t e r ³ I n t e r r u p t ³ 6 s e c ³
³ ³ C o m m a n d C o m p l e t e ³ B S Y = 1 ³ ³ ³
ÀÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÄÁÄÄÄÄÄÄÄÄÄÙ

Figure 12-1. Timeout Values

The host mustalways give the drive sufficient time toperform eachcommand or commandphase.
Figure 12-1 shows thecommands and commandphases, and theminimum timeoutintervalsthat the host
shouldwait before reporting an error. The abbreviations"ns", "us", "ms" and"sec" meannanoseconds,
microseconds, milliseconds and seconds,respectively.
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The timeoutvaluesshown do notrelate tonormal drive performance.They arebased on worstcasecondi-
tions, with an addedsafetymargin. Sincetimeout conditionswill be very rareevents,host performancewill
not be affected by theaddedsafetymargin.

It is recommended that the host useprocessor-independent timing loops, sothat the timeoutintervalswill
still be valid when fasterprocessors are implemented.

When issuing a software reset, thehost must setDeviceControl register bitR S T = 1 andwait for at least 5
microseconds before settingRST=0 , toensurethat thedrive recognizes the reset.
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Appendix A. Cache

A.1 Read Look-Ahead

The drivekeeps the bufferssegmentedinto 32 Kbytes asread/write cache.

LeastFrequentUsedbuffer is discarded to save the newlyrequested data.

A.2 Write Cache

When thewrite cache is enabled, write cache uses a dedicated 32Kbytes buffer. (The write cache is enabled
by checkingjumper setting atpower-on-reset period. And if thejumper setting is for enabling write cache,
this can be enabled or disabled by sending setfeaturescommands.)

If the previouscommand isWRITE, and theblock requested is consecutive to the previous, thedrive
will return "COMPLETE" after all data is received in the drive buffer.
Soft reset isrecommended tocheck the actual datawriting to media,i.e., soft reset is processed after the
previous writecommand(with cache) completes the actualwriting to media.
Certain power downduring Write Cache operation mayresult inNon-recoverable errorlater. Write to
the brokensectorwill recover this sector.
Automatic reallocationwill be invoked at thefailing sector if a non-recoverable error occurs and the
write will be completed normally.
If the drive runs out of spares forreallocation, write cache and reallocationwill be turnedoff.
If the drive isunable to complete acached writeand/orreallocationafter good status has been
returned,thedrive will not process anycommandsincluding a soft reset.This conditionwill be cleared at
power on,or ahardwarereset.
It is possible to check if the data in the write cache havebeen written onto thedisk by successfulcom-

pletion of Soft Reset or thefollowing commands.

Check PowerMode, Execute Drive Diagnostics, FormatTrack, Identify Drive, Idle, IdleImmediate, Ini-
tialize Drive Parameters,ReadBuffer, Read Long withRetry, Read Long withoutRetry, Recalibrate,
Seek, SetFeatures, Set Multiple,Sleep,Standby, Standby Immediate,Write Buffer, Write Long with
retry, Write Long without Retry.
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