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(54) Zatizeni{ pro automatickou regulaci tlouéfky pésu vdlcovaného na tandemové trati

fgeleom vynélezu zgtizeni pro auto-
matickou regulaci tlouégky pésu vélcova-
ného na tandemové trati je zajisténi vy-
soké presnosti vystupni{ tlousdtky pésu i
pfi zménéch technologick§ch parametrd
traté v pribéhu valcovdni. Toho se dosa-
huje Fizenim poméru rychlost{ pohoni
poslednich dvou stolic tandemové traté.
Zarizeni je opatfem dvéma pamdfovymi
posuvnymi registry, které slouZf pro vza- € ot
Jemné prifazeni vstupni a vystupni
tlouStky pédsu, ddle jo -opatfeno dvéma
s8itacimi bloky pro urdenfi natodeni po-
hond obou stolic., Cinnost uvedengych blo-
kd #idi blok Fizenf vypodtu, ktery také
po dokon&eni pripravy dat inicializuje
.blok pro vjpolet algoritmi. Tento blok N
_provéd{i identifikaci soustavy a adap-

‘tivné urduje parametry modelu technolo-

*gického procesu, pomoci kterych se vy-

. podte Zddany pomér dhlovych rychlosti

pohonii obou stolic pro kompenzaci od- "
chylky v§stupni tloustky pasu od jmeno-

vité hodnoty. Akénim vystupem zarizeni P
je zadévané rychlost pohonu prvni sto- g
lice tandemu, kierou urduje soudinovy
blok na zdkladé okamZité poZadované rych-
losti védlcovaci tratéd,
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Vyndlez se tykd zaiizeni pro automatickou regulaci vystupni
tloué%ky pdsu vdlcoveného na posledni vdlcovaci stolici tandemové
tratd. zajisfuje vysokou piesnost vystupni tloustky pdsu i p#i ne-
nomindlni vstupni tloudlfce bez ohledu na rychlost vélcovdni a zmény
technologickych parametrl vélcovaciho procesu, navr. tuvhost sto-
lice, vlivy teploty, vlivy mazdni, materidlové sloZeni vdlcoveného
plechu.

Dosud zndmé systémy pro automatickou reguluci vystupni
tlouslky pdsu na tandemovych tratich vychdzely z popisu valcovaciho
procesu ve formé rovnice kontinuity. Ze skutecné hodnoty vystupni
tloustky pésu, nam&¥ené v urlité vzddlenosti za druhou stolici méri-
Sem vystupni tloustky a ze zm&¥enych rychlosti pdsu pred a za dru-
hou stolici tandemu, byla na zdkladé rovnice kontinuity vypoétena
po¥adovend rychlost pdsu vstupujiciho do druné stolice potfebnd
k odstranéni zjisténé chyby vystupni tloudtky. Jevyiioda tohoto
systému je v tom, Z%e nelze dosdhnout pozadovans rychlosti pédsu
vestupujiciho do druhé stolice tim, Ze se tato Zédand rycnlost zudd
rychlostnimu reguldtoru pohonu prvé stolice. Lia vystunu z valco=-
vaci mezery prvé stolice plsobi totiz tzv. predstih prolevujicl ce
tim, Ze rychlost vdlcovaného pdsu je vétsi nez obvocové rychlost
pracovnich valcl. P¥itom hodnotae predstihu se uiéni v zevislostid )
na technologickych parametrech vdlcovidni. Dalsi nevyhnodou je sku-
tednost, %e po zdsahu na rychlostni vstup pohonu prvé stolice jJe -
nezbytné vyékat ustdleni nové rychlosti tohoto pononu & pro vyhodno-
covéani dalsiho reguladniho zdsahu je nutno uvaZovat teprve tu
vistupni tlousfku, kterd se utvo¥ila v uwezePe druné stolice uiZ
p¥i novém rychlostnim reZimu traté.
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Jeji hodunota je vSak dostupnd aZ po zmé€reni méFiCem vystupni
tloudtky po piekondni dopravniho zpozdéni mezi druhou stolici a
vystupnim m8¥idem. Rychld opakovatelnost regulaénich zdsahl je
tedy znadnd omezena. Navic skuteCnost, Ze reguladni zdsahy neuva-
Zuji vliv vstupni tloudtky pésu do druhé stolice ani v okam¥iku
vypodtu korekce ani mezi témito vypolty, predstavuje dalsi pod-
statnou nevyhodu uvedeného systému.

Podle vyndlezu zaPizeni pro automatickou regulaci tloudtky
pésu vélcovaného na tandemové trati, jeho¥ podstata spodivd
v tom, Ze za¥izeni je opatieno prvnim pamdtovym posuvnym regis-
trem, ktery posouvd odchylku mezistolicové tloud¥ky pdsu namndie-
nou méridem mezistolicové tloustky pdsu z mista tohoto m&File
do osy druhé stolice synchronné s pohybem pdsu, pri¢emZ hodnotovy
vstup prvého pam&tového posuvného registru je pFipojen ne vistup
né#ide mezistolicové tloudtky pdsu a #e logicky vstup prvého pamé-
Tového posuvného registru je pFipojen na vystup impulsniho mérice
mezistolicové délky pdsu a Ze vystup prvého pané¥ového posuvného
registru je p¥ipojen na hodnotovy vstup druhého pam&$ového po-
suvného registru, ktery posouvd prenesenou odchylku mezistolicové
tloudtky pdsu z osy druhé stolice do mista m&¥iSe vystupni tloudtky
pdsu synchronné s pohybem vystupniho pdsu, piifemZ logicky vstup
druhého pamétového posuvného registru je p¥ipojen na vystup
impulsniho m&¥ile vystupni délky pdsu a Ze vystup druhého pamé%o-
vého posuvného registru je piipojen na prvy hodnotovy vstup prvého
bloku stPedni hodnoty, ddle je opatieno blokem rizeni vypoltu,
ktery ¥id{ &innost bloku pro vypodet algoritmi, obou séitacich
blok( & obou blokl stiednich hodnot, prifemZ logicky vstup bloku
¥izeni vypodtu je pPipojen na vystup impulsniho mérice vystupni
délky pédsu a %e vystup bloku ¥izeni vypodtu je pFipojen soulasné
na hodnotovy vstup prvého sditaciho bloku, na hodnotovy vstup
druhdéno séitaciho bloku, na tieti hodnotovy vstup bloku pro vypo-
det algoritmi, na druhy hodnotovy vstup prvéno bloku stredni hod-
noty a ne druhy hodnotovy vstup druhého bloku stiedni hodnoty,
pridem? logicky vstup prvého s¢itaciho bloku, ktery nacitdava pulsy
z impulsniho snimade thlového natodeni pohonu prvé stolice, je
pripojen na vystup impulsniho snimacde Ghlového natoCeni pohonu
prvé stolice a Ze vystup prvého séitaciho bloku je pripojen
ne péty hodnotovy vstup blcku pro vypoet algoritmi, ddle je opa-
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t¥eno druhym s¢itacim blokem, ktery nacitdvd pulsy z impulsniho
snimade Uhlového natodeni pohonu druhé stolice, prilemZz logicky
vstup druhého sditaciho bloku je piipojen na vystup impulsniho
snimade dhlového natoleni pohonu druhé stolice, & ze vystup dru-
hého séitaciho bloku je pripojen na ¢tvrty hodnotovy vstup bloku
pro vypodet algoritmi, ddle je opatieno prvanim blokem stfedni
hodnoty, ktery urduje stPedni hodnotu mezistolicové tloustky da-

' ného Useku pdsu, prifemz vystup prvého bloku stiedni hodnoty je
pripojen na druhy hodnotovy vstup bloku pro vypoéet algoritmi,
ddle je opat¥eno druhym blokem stredni hodnoty, ktery uréuje
stiedni hodnotu vystupni tloudtky deného tseku pdsu, pFidem?

prvni hodnotovy vstup druhého bloku st¥edni hodnoty je pripojen

na vystup méride vystupni tloud¥ky pdsu a %e vystup druhého bloku -
stPedni hodnoty je pripojen na prvy hodnotovy vstup bloku pro vy-
podet algoritmi, ktery urduje adaptivné odhady parametri vdlcova-
ciho procesu, ddle je opat¥eno blokem pro zpracovéni mezistolicové
tlousTky pdsu, ktery uréuje stiedni hodnotu mezistolicové tloustky
pdsu pro blok vypodtu poméru thlovych rychlosti pohonl, pFilemZ
hodnotovy vstup bloku pro zpracovéni mezistolicové tloudtky pdsu
je pPipojen na vystup mé¥ilCe mezistolicové tloudtky pdsu, a Ze
logicky vstup bloku pro zpracovdni mezistolicové tloudtky pdsu je
pfipojen na vystup impulsniho méFicde mezistolicové délky pdsu,

Ze vystup bloku pro zpracovdni mezistolicové tloustky pdsu je pri-
pojen na prvy hodnotovy vstup bloku vypodtu poméru thlovych rych-
losti pohonl, ktery urduje Zddany pomér udhlovych rychlosti pohonl
pro odstrandni odehylky vystupni tloustky pdsu, pFidem¥ druhy
hodnotovy vstup bloku vypodtu poméru Uhlovych rychlosti pohonli je
pripojen na tFeti vystup bloku pro vypolet algoritmi, a Ze tretd
hodnotovy vstup bloku vypodtu poméru dhlovych rychlosti pohond je
pripojen na druhy vystup bloku pro vypolet algoritmi, a Ze étvrt’
hodnotovy vstup bloku vypoltu pom&ru uthlovych rychlosti pohond je
p¥ipojen na prvy vystup bloku pro vypolet algoritmi, a Ze vystup
bloku vypodtu pomdru thlovych rychlosti pohond je p¥ipojen na prvy
hodnotovy vstup souéinového bloku, ktery zaddvd rychlost pohonu
prvé stolice, pridemZ druhy hodnotovy vstup soudinového bloku je
soudasné se vstupem pohonu druhé stolice pPipojen na vystup bloku
zaddni rychlosti traté, a Ze vystup soudinového bloku je pFipojen
na vstup pohonu prvé stolice. .
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raiizeni podle vyndlezu odstranuje dosavadni viSe uvedend
nevyhody a md prednosti proti d¥ivéjsim zarizenim. Hlavni vyhodou
je skutednost, Ze zarizeni umo#nuje provdddt inovaci pareme tri
fizeni v libovolné€ kratkych casovych intervalech bez omezeni,
které u drivéjsich zarizeni bylo ddno nutnosti respektovat
dopravni zpozdéni mezi osou druhé stolice a méridem vystupni
tloudtky pésue. Toto je umoZn&no popsanym zplsobem pribéZného sbéru
det vistupl mdridd tlouslky pdsu p¥ed a za druhou stolici a vi-
stupl impulsnich &idel udhlovych drah pohonl obou stolic tandemus
Dalsi vyihodou je moznost uvazovat pri vypoltu zddané rychlosti
pohonu prvé stolice skutednou tloustku pdsu vstupujiciho do druhé
stolice, coz dovoluje odstranovaet i odchylky tloustky, kterd
z jakychkoliv divodd prosly prvou stolici. Dalsi vyhodou je, Ze
zarizeni nevyzaduje mérice rychlosti pdsu p¥ed a za druhou stolici,
piidemy pravé instalece tdchto mFidd pii pouFiti dotykovych metod
vy kay

cim valedkem a pohybujicim se pdsem. ZaFizeni vyuZivd impulsnich
i

kazovala chyby nméreni zpisobené nshodnymi prokluzy mezi snima-

didel vhlového natoCeni motord, kterd jsou na motorech nainstalo-
véna pro potieby repulace pohonl. Tato ¢idla jsou pevné spojena

g niideli motord, a vylucuji tak moznost vzniku chyby snimaCe zpl=-
sobené prokluzem. Uvedené zarizeni nepotTebuje kromé poZadovanych
nomindlnich tlougték £4dné daldi ddaje o technologickych para=
aetrech vdlcoveciho procesu (napPe. hodnoty tahf, pPedstihl aped ,
i kdyZz pPi vypoltu parsmetri rizeni kompenzuje 1 jejich vliv.
gaiizeni pro automatickou regulaci tloustky pdsu na tandemové
treti lze realizovat pomoci Fidiciho pocéitade, popripadé mikro=-
procesorovéino systému.

srodzeni pro automatickou regulocei tloudtky pésu vidlcovaného
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vystupniho pdsu, z bloku 4 Fizeni vyipodtu, ktery ¥idi Sinnost
bloku 9 pro vypodet algoritmf, obou séitacich blokd 5, & a obou
blokl 7, 8 st¥ednich hodnot, ddle sestdvd z prvého.scéitaciho
bloku 5, ktery naditdvd pulsy z impulsniho snimade thlového nato-
Seni pohonu prvé stolice 17, z druhého s&itaciho bloku 6, ktery
naditdvd pulsy z impulsniho snimacde Uhlového natoleni pohonu
druhé stolice 18, z prvého bloku 7 stiedni hodnoty, ktery urduje
stiedni hodnotu mezistolicové tloudfky daného lseku pdsu, z dru-
ného bloku 8 st¥edni hodnoty, ktery urduje st¥edni hodnotu
vystupni tloudtky daného dseku pdsu, z bloku 9 pro vypolet algo-
ritm, ktery uréuje adaptivné odhady parametrd vdlcovaciho pro-
cesu, z bloku 10 pro zpracovdni mezistolicové tloustky pdsu,
ktery urduje st¥edni hodnotu mezistolicové tloustky pdsu pro blok
11 vypodtu poméru dhlovych rychlosti pohonl, z bloku 11 vypoltu
poméru Uhlovych rychlosti pohonl, ktery urbuje Zddany pomér thlo-
vych rychlosti pohoni pro odstranéni odchylky vystupni tlousTky
pdsu a ze soudinového bloku 12, ktery zaddvd rychlost pohonu
prvé stolice 20, p¥idemi .vystup pohonu prvé stolice 20 je p¥ipo-
jen na prvou stolici 19.

za¥izeni pro automatickou regulaci tloudtky pdsu vdlcova-
ndho na tendemové trati obsahuje mérié 13 mezistolicové tloudtky
pésu, kterf m&%i A h,, coZ je odchylka skutedné tloudtky Bq = hyy-
Jeho vystup je pripojen na vstup prvniho pam&fového posuvného
registru 2, kam se uklddaji vzorky mezistolicové tloustky pdsu
po elenentarnich tisecich délky pdsu. Délka pdsu v mezistolicovém
Gseku je mSFena impulsnim méFidem 14 mezistolicové délky pdsu,
jeho# vystup je p¥ipojen na logicky vstup prvniho pam&tového posuv-
ného registru 2. Timto registrem 2 postupuji vzorky mezistolicové
tloué%ky synchronn& s pohybem pdsu a na jeho vystupu je odchylka
tloudtky tono mista pdsu, které privé vstupuje do vdlcovaci mezery
druné stolice 21. Vystup prvniho pand¥ového posuvného registru 2
je pripojen na vstup druhého pam&tového posuvného registru 3, .
v nénZ se prichdzejici vzorky posouvaji synchronné s pohybem pasu
vystupujiciho z druhé stolice. To zajistuje impulsni mérié 15
vystupni délky pdsu, jehoZ vystup je pFipojen na logicky vstup
druhého pamdtového posuvného registru 3. Na vystupu registru 3 je
pavodni odchylke mezistolicové tloudtky mista pésg.nachézejiciho
se prdavé pod méFifem 16 vystupni tloudtky pdsue
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1&ri¢ 16 vystupni tloudtky pdsu méid - A hy, ti.
odchylku skutecéné tloudtky h, od jmenovité hodnoty h,ye Organizaci
vypodtu algoritmi a pripravu dat zajisfuje blok 4 ¥{zeni vypodtu,
jeho# logicky vstup je p¥ipojen na vystup impulsniho mérice 15
vystupni délky pésu. P¥iprevu dat zvoleného Useku pdsu potFebnych
pro vypolet algoritmd zajis¥uji bloky 5, 6, 7 & 8 « Blok 4 Fizeni
vypodtu dd nejprve pokyn pro zahdjeni éitdni dhlovych pulsi obou
pohond v blocich 5 & & a soudasnd posouvd misto poldtku takto
zvoleného Useku synchronné s vjstupnim pdsem z osy druhé stolice
21 smérem k mé¥idi 16 vystupni tloustky pdsu. Jakmile dosdhne
poddtek zvoleného Useku pdsu drovné mé&¥ide 16 vystupni tlous%ky
pdsu, vydd blok 4 Fizend vypodtu pokyn pro zahdjeni &innosti obou
‘bloki st¥ednich hodnot, tj. bloku 7 pro mezistolicovou tlous%ku
A h1 a bloku 8 pro vystupni tloudtku A'hz‘ Podobnd je c¢innost
bloku 4 Yizeni vypodtu na konci zvoleného Useku pdsue. Nejprve
wkondi &itdni dhlovych pulsd bloky 5 & 6 a po dopravnim zpozdéni
mezi ogou druhé stolice 21 a méFidem 16 vystupni tloustky pédsu
ukondi se i vypodet stiednich hodnot tlousték v blocich T a 8.
Prvni ‘séitaci blok 5, jeho? prvnl hodnotovy vstup je pripojen
na vystup impulsniho snimace 17 thlového natolemi pohonu prvé
stolice a jehoZ druhy hodnotovy vstup je pripojen na vystup bloku
4 rizeni vypodétu, zag:.s%u,je vypodet natoceni é,‘ pohonu prvé
stolice p¥i vdlcovéni zvoleného Useku pdsu. Druhy séitaci blok 6,
jeho% prvni hodnotovy vstup je pPipojen ne vystup impulsniho sni-
made 18 dhlového natodend pohonu druhé stolice a jehoZ druhy hodno-
tovy vestup je piipojen na vystup bloku 4 Pizeni vypodtu, zaglsEuge
vypodet natodeni é 2 pohonu druhé stolice pro tentyZ lsek pésue
Prvnl blok 7 stPedni hodnoty, jeho% prvni hodnotovy vstup je p¥ri~-
pojen na vystup druhého pame%oveho posuvného registru 3 a jehoZ
druhy hodnotovy vstup je piipojen na vystup bloku 4 Pizeni vypoltu, -
zaglsfuge vypolet stPedni hodnoty odchylky plvodni mezistolicové
tloustky zvoleného Useku pdsu Hqe Druhy blok 8 st¥edni hodnoty,
jeho# prvni hodnotovy vstup je pFipojen na vystup mé¥ice 16 vy-
stupni tloudfky pdsu a jehoZ druny hodnotovy vstup je pFripojen
na vystup bloku 4 Fizeni vypodtu, zajisfuje vypolet stiedni hodnoty
odchylky vfstupni tlousTky zvolendho dseku pdsu H2. Po ukondeni
vypodtu st¥ednich hodnot tloudtsk vydd blok Pizeni vypodtu 4
pokyn bloku S pro vypodet algoritmd k zahdjeni vlastniho vypoctu.
Blok vypodtu algoritmd 9, jehoZ prvni hodnotovy vstup je pripojen
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na vystup druhého bloku 8 stiedni hodnoty a jehoZ druhy hodno-
tovy vstup je pripojen na vystup prvného bloku 7 stiedni hodnoty
a jeho¥ t¥eti hodnotovy vstup je pFipojen na vgstup bloku 4 ri-
zeni vypoltu & jehoZ Stvrty hodnotovy vstup je pFipojen na v.stup
druhého sditaciho bloku 6 a jeho# pdty hodnotovy vsitup je pri-
pojen na vystup prvaiho séitacfho bloku 5, vyuiivéd gradientniho
algoritmu pro identifikaci soustavy, kdy reélné soustava se
porovndvéd s linedrnim modelem p¥i mlnlma112801 kVadrdtu vza]emné
odchylky e vystupl gkutedné soustavy H‘2 a modelu 52. Vypolet pro-
bihd podle ndsledujicich vztahi: @

Xy

4,

pomér rychlosti O =

linedrni model soustavy

A A A ~

Hz‘ 1(4‘H4 +1<2."Q" ‘\'k$
odchylka skuteCné soustavy a modelu

C‘Hz. HL=H1 (e M+ Ay 0+ &)

Parametry modelu k1, ké a %3 se uréuji iterativné (nové hodnoty

perametrl vychdzeji vZdy z hodnot v pFedchozim kroku vypoltu)
podle ndsledujicieh vztahl:

A (axd) 2R e

= kR . .
k" 1<A AH: +3ln'z+ A A H,\
RO A e
1(1 "‘&7_ * A‘\'\’K‘V}S)}"‘A '3'\9—‘
A (pxA) AR
k; =, Ms =

ARZ+s0F + A

kde A, B jsou konstanty, predstavujici vdhové koeficienty sloxer
H, & L o Poddtedni hodnoiy parametrl lze uréit ze juenovity.
tlousték takto:s

W) A"?.N N (o) (o}
Ky = Ky =t = -k
A Man 2 AN ks N

N~

Proto¥e pou¥ity algoritmus umoinuje p¥i vypodtu Zddaného pomdru
rychlosti obou pohond vyuzit i hodnotu mezistolicové tloueoly
vetupujici do vdlcovaci mezery 2. stolice 21, provadi blok 10
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zpracovani mezistolicové tloudtky pasu vipobet stiednd hodnoty
tlouitiy H1 ze zvoleného Useku pdsu mezi méridem 13 mezistoli-
cové tloustky pdeu a osou 2. stolice 21+ Hodnotovy vstup bloku
zprocovini mezistolicovd tloudfiy pdsu 10 je sTipojen na vistup

wirite 13 mezistolicové tlousfky pdsu a jeho j?@ickj vetup je

i

olipojen ne vystup impulsniho méiicde 14 mezistolicové délky

pésu. Vystup bloku zpracoviani mezistolicové ul)ustky pésu 10

je pripojen na prvni hodnotovy vstup bloku vipodtu poméru 1hlo-
vyeh rycalosti pohonl 11, na jehoZ dalsi t¥i hodnotové vetupy
Jsou pripojeny t¥i vystupy bloku vpodtu algoritmi 9, kterd
predetuvuji hodnoty trd identifikovenych parametrl soustavy %1,
%2 a %3' Blok vywnoctu pomcru unlovych rychlosti pohond 11
uréuje Zédeny poutr rycnlosti kpp ze vztahu

4 o)
1(»?1{: —E'("(A‘ Ht -l—?‘s>

a jeho vystup Je pidipojen na prvni hodnotovy vstup soudinového
bloku Jl2, jeaows druny hodnotovy vstup je pfipojén na vystup
blokxu zadéni rychlosti traté Z23. Blok zeddni rychlosti tratd 23
seaceruje podle poZadavkld obsluny Casovy pribéh zZdéddané rychlosti

B

P

trate a jeho vystup je piipojen soudasné 1 na vstup pohonu 22

drund stolice tandemu. Vystup soudinového bloku 12 je piipojen

ou
na vetup vouwonu 20 prvind stolice tandemu. Vystupy motorickich
VO+

7

Cirsl ononl jsou pak pres nrevoiove zelizeni pfipojeny na hnené
valce obou valcovacich stolic 19 a 21.

Vyse ponsané zarizeni pro automatickou regulsci tloudfky
pusu valecovaného ne tandemové trati lzme pouZit u vdech druhd
velcovapich stolie pro vdlcovani plechu zestudena, které jsou

wnilztény na konei tandemové tratd.
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Zarizeni pro automatickou regulecci tlou){ky pasu valcova-
ného na tandemové trata,obsahualcl prvani pdme{OVy vosuvny re-
gistr, druhf pamélovy posuvny registr, blok Fizeni vipodiu,
pfvni séitaci blok, druhy sditaci blok, prvni blok stiedni hod- .
noty, druhy blok st¥edni hodrnoty, blok pro vypodet algoritmi,
blok pro zpracovini mezistolicové tloudtky pdsu, blok vypodtu
poiméru vdhlovych rychlosti pohoni a soudinovy blok, vyznalené
tim, ¥%e hodnotovy vstup (a) prvého pamdfového posuvného registru
(2) je p¥ipojen na vystup (l ) m&Fide (13) mezistolicové
uloustﬁy pédsu logicky vutup (b) prvého pamefovvho posuv-
ného rezistru' (2) je pripojen na vystup (m1) impulsniho mé¥ice
(14) mezistolicové délky pésu a vistup (c) prvého pamdlového
posuvného registru (2) je p¥ipojen na hodnotovy vstup (d) dru-
néno pamélového posuvného registru (3), jeho¥ logicky vstup (e)
je urLPoaen ne vistup (n1) impulsniho m&¥ide (15) vystupni délky
nasuatkfc vistup (£) druhého pano%oveho posuvného registru (3)
je pPipojen na prvy hodnotovy vstup (n) prvého bloku (7) stredni
hodnoty, p¥rifem# logicky vstup (g) bloku (4) Pizeni vypoltu je
p¥ivojen na vystup (n1) impulsniho m&#ide (15) vystupni délky
pasu a vystup (h) bloku (4) ¥izeni vypoltu je pFipojen sou-
Sasnd na hodnotovy vstup (i) prvého sditaciho bloku (5), na hodno-
tovy vstup (1) druhého sSitaciho bloku (6), ne t¥eti hodnotovy
vstup (v) bloku (9) pro vypodet algoritmi, na druhy hodnotovy
vstup (o) prvého bloku (7) st¥edni hodnoty & na druhy hodnotovy
vstup (r) druhého bloku (8) stPedni hodnoty, pridemZ logicky
vstup (ch) prvého sditaciho bloku (5) je p¥ipojen na vystup (p1)
inmpylsniho snimade (17) vdhlového natoleni pohonu prvé stolice
zadgk:vystup (j) prvého sEitaciho bloku (5) je piipojen na pdty
hodnotovy vstup (x) bloku (9) pro vypolet algoritmi, pridemZ
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logicky vstap (k) druného sditacfho bloku (6) je pripojen
ne vietup (q1) impulsniho snimade (18) dnlového natcCeni pohonu
Gruhd stolice, vistup (m) druhdho sditaciho bloku (6) je
SPipojen na dtvriy nodnotovy vstup (w) bloku (9) pro vipoiet
slporitml n vystup (p) prvého bloku (7) stPedni hodnoty je pii-
pojen n& druhy nodnotovy vstup (w) bloku (9) pro vypolet algo-
ritnl a prvy hodnotovy vstup (¢) druhého bloku (&) stiedni
nodnotv je piipojen na vystup (o1) méFide (16) vistupni tloudtky
pdsu a &k vistup (s) druhdho bloku (8) stiedni hodnoty je pFi-
jen na prvy nodnotovy vetup (t) bloku (9) pro vypolet algo=

A

i
[
tmi, pPidem’ nodnotovy vstup (b1) bloku (10) pro zpracovdni
A . N
ove Tlousitky wpasu Je DXL yOdOr na vystup (11) nérice

mezistolic
(13) mevistolicové tlow! Ty ndsuyzdting Jo:sicky vetup (¢1) bloku
(10) »ro zpracoveri mezistolicové tlousbky pdsu je pripojen

na victup (ml1) l¢hh7~*110 neride (14) mezistelicové délky pasu,

a vyotup (d1) vloku (10) pro zoracovini mezistolicové

tlousliy pdsu je plipojen no prvy hodnotovy vestup (e1) bloku (11)
vy podtu poméru dhlovyeh rychlostd ponond, jehoZ druhy nodnotovy
vetup (£1) je pFipojen na tieti vystup (al) bloku (9) pro vipo-
et algoritmi, a tieti hodnotovy vstup (g1) bloku (11)

vipodtu powdru dnlovyca rycilosti pohonld je pripojen na druhy
vystup (z) bloku (9) pro vypocet algoritma, a &fe Stvrty hodnotovy
vetus (21) bloku (11) wvypocétu poméru uhlovych rychlosti pohond

je prinojen aa prvy vystus (y) bloku (9) pro vypoiet algoritml,
ﬁkmﬁgvystup (chﬁf ploku (11) v,poétu poméru dhlovych rychlosti
ponoinl je pripojen ne prvy aodnotovy vetup (1i1) soudinového bloku
(12), jenoi druly hodnotovy vestup (J1) je soudasnd se vetupem
(81) goaonu (z2) druad stolice piipojen ne vystup (£1) bloku (23)
zodind rycihlootl tratg a vyetup (k1) soulinového bloku (12) je
vitup (r1\ podonu (20) prvé stolice, jehoZ vystup je
coudusnd oidpojen na vetup diumpulsnino snimade \17) ihlového nato-

o

peipojen na

Seni pohonu prve stollce a aa anané vilce nrvé stolice (19),
ofiden# vystup pouonu (22) druné stolice jJe p¥ipojen souesné
na vebup dmpulsniho snfuwsce (1) vinlového natodeni pohonu druhé

tolice o no anand vilce drund stolice (21)e

1 vykres
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