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TXDI -3|3|,
GND| -4
s\ oni-ifs ,
Vodkal Debug RXD “2<ls VODKA! Debug Monitor I/F
Vodkal Debug TXD) 3|2l
GND[ -4|0
sV cne-1 5],
Vocka? Debug RXD -2 20 VODKA2 Debug Monitor I/F
Vodka? Debug TXD) 3|3,
GND -4]°

CN110- 1|Motor ON(GBC)

~ 2[Punch ON(GBC)

- 3[HOSTOP GBC 1

GBC I/F

— 4[Hard Stop(GBC)

Yoo e

- 5[Punch Soft Stop(GBC)

~ 6|Spare IN(Sparta)

- 7{GND

Plokmatic I/F

CN2- 1]Connection detect(Plock)

— 2[Paper Detection(SpareIN1)

- 3|(SparelN2)

— 4[Hard Stop(Plock)

- 5[Soft Stop(Plock)

- 6[Plock Start

— 7|Paper sizel

~ 8|Paper Size2

— 9[Paper size3

~10|(Spare OUT1)

~11](SpareOUT2)

-12|GND

Only for D3CB
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