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V.

]

.Vynélez se tyké zerf{zen{ pro adaptivni kompenzaci poruch podélného profilu pésu, vdl-
covaného za studena Jjak na reverznich, tak i nereveraznich vélecovacich tratich.

P#i védlcovédni pds8 2za studena jé nutno p&sobit ve vélecovaci stolici na védlcovany ma-
teridl tek, aby bylo splnéno jedno z hlavnich kritérif - poZedovand kvalite podélného pro-
filu pésu; tj. maximéln{ délke navinutého pésu poZedované nomindln{ tloud¥ky s povolenou
tolerancit.

Jeliko? autoregula®n{ schopnost vélcovaci stolice nen{ pro odstran&n{i viech nésledkd
poruch z predchoziho zpracovéni pdsu a nehomogenit materidlu vZdy postadujicf, vyuZivé se
riznych zafizenf, kterd majf za dkol doséhnout poZadovanou kvalitu podélného profilu pésu,
2v165t& ovlddénim mechenismu stavini vdled vélcovaci stolice.

K tomu se v&tdinou vyu¥ivé informace o skute¥né tloudfce vélecovaného pésu, ziskand
z m¥Fi &) tloudlky, umistinfeh v urfité vzddlenosti podle velikosti stolice od osy pracov-
nich vdlcd. Dosavadni zarizeni jsou bud automatické regulétory s pevnymi parametry, nebo
sloZit&j81 zer{zeni s n¥kterymi nestavitelnymi paremetry. Regulétory s pevnymi parametry
se po poldtefnim naladéni uplatniuji ve vélcovndeh s velmi Uzkym sortimentem vélcovanych
wateridld. Lep#ich vysledk) se pak zpravidla dosdhne u regulétord, které majf nékteré rudnd
nastavitelné perametry.

Dal¥f mo¥nosti je tedy semodinn® prom#nné nastaveni paremeiri reguldtoru, které jsou
budovény jednek na analogové technice a jednak s pouZitim &islicovych obvodd. Z jiného
hlediska lze reguldtory rozd&lit do_dvou skupin podle toho, zda pii vdlcovéni Jjednoho dbs-
ru vyufivaji ddajd tlousfkomdrt ne vstupni i vystupni{ stran® stolice zéroven, nebo pouze
v¥stupniho tloudtkoméru.
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Nevyhodou regulétord s pevnymi paremetry je jejich pracné poééteéni naledéni a v pfi-
padech, kdy Je vélcovén Siroky sortiment meteridly, nelze je pou%it. U reguldtord.s ru¥nd
nastavitelrnymi parsmetry Je kvelite vysledku do zna¥né miry zévisld na zkudenosti, pozor-
nosti a Zasovém vyti¥eni obsluhy. U reguldtori se semodinn® proménnym nestavenim perametry,
budovenych na enalogové technice, Je t8iko Fe¥itelny problém kompenzece prom&nného doprav-
niho zpoZd¥ni, vyskytujfciho se v Bizenéd soustavd.

U regulétory se samolinnd prominnymi- parametry, které vyuifvajf &{slicovych obvody,
spoéivé nevyhods v tom, -fe nedochézi u nich k efektivnimu vyuZit{ aktuelizovanych informa-
ci i informacf, prib&in& ziskdvanyech o technologickych parsmetrech vélcovaci trati a vélco-
vaného ‘materidlu.

Nevyhodou reguléporu, ktery vyuZivé pouze Wdajd vystupntho tloudtkom&ru, je skuted-
nost, %e v principu tento systém umoZnuje odregulovat jen vyznemné déle trvajic{ tendence
odehylky vystupni tlousfky.

) Uvedené nevyhedy - odstranuje ze¥izeni pro adaptivni kompenzaci poruch podélného profi-
lu pdsu podle vynélezu, sestédvajici z informadnfiho bloku, dvou &idel polohy, t¥{ zpracova-~
‘eich blokb, synchronizeéniho bloku, pam¥fového bloku, vypodtového bloku, dvou rozliSova-
cich blokd a dvou kompenzadnich bloki.

Podstatou zatrizeni podle vyndlezu je to, Ze prvni informedni v¥stup ihforma¥niho
bloku je spojen s analogovym vstupem prvniho zpracovaciho bloku, druhy informadni vystup
s impulsnim vstupem druhého zpracovaeciho bloku a tfeti informa¥ni vy¥stup s logickym vstupen
tretiho zpracovaciho bloku.

Tret{ informedni vystup tfetfho zpracovactho bloku je zapojen na tvrty datovy vstup
prvniho rozli¥ovactho bloku, druhy informedni vystup na druhy datovy vstup vypo¥tového blo-

. ku a prvni informa¥ni vystup.jednak na logicky vstup prvaiho zpracovaciho bloku a jednak

na logicky vstup syhchroniza&niho bloku, ne jeho¥ impulsni vstupy jsou p¥ipojeny odpovida-
Jicd vystupy Zidel polohy. Informe¥ni vystupy synchroniza&niho bloku Jsou pak spojeny s ko-
respondujicimi prvnimi detovymi vstupy vyipo¥tového bloku & prvnfho rozliBovactho bloku,
prilem?. prvn{ fidici v¥stup synchroniza&niho bloku je zepojen na spoudtdef vstup prvniho
zpracovaciho bloku,druhy Fidici v¥stup na spoudtéci vstup vypodtového bloku, t¥etf t¥i-

dicl v¥stup na spoudt¥ei vstup prvwmiho kompenzadniho bloku, &tvrty #fdici vistup na spoudtd-
ci vstup druhého kompenzednfho bloku a paty #fdici vystup na spoudtdci vstup pamdfového
bloku.

K prvnimu detovému vstupu pam&fového bloku je pripojen prvni informaéni vystup prvniho
zpracovaciho bloku, jehoZ druhy informe¥ni vystup je spojen s druhym datovym vstupem prvni-
ho rozlisovacfho bloku, na jehoZ tireti datovy vstup je zapojen druhy informadni vstup dru-
hého zpracovaciho bloku, jehoZ prvni informedni vystup je spojen s druhym datovym vstu-
pem pan&¥ového bloku.

) .

Treti informaénilvygﬁup pam&¥ového bloku je psk pripojen na prvni detovy vstup prvni-
ho kompenzadniho bloku, druhy informani vystup na prvni datovy vstup druhého kompenze&ni-
ho bloku a prvni informa¥nf vystup na péty datovy vstup vypo¥tového bloku. TFeti informadni
vystup vypoftového bloku je spojen s druhym datovym vstupem prvniho kompenzaintho bloku,
jeho? vystup je zapojen na &tvrty datovy vstup vypodtového bloku, s jeho? druhym informednim
vystupem je spojen druhy datovy vstup druhého kompenza&niho bloku, jeho% vystup je pripojen
na t¥eti datovy vstup vypoltového bloku. Prvni informa&ni vystup vypo¥tového bloku je zapo-
jen na Pidic{ vstup druhého rozliSoveciho bloku, na jehof blokovaci vstup je pi¥ipojen vy-
stup prvniho rozliSovacfho bloku. e R

Vyhodou zatrizeni podle vyndlezu je to, %e toto bZhem vélcovéni trvale zcela sutomatic-
xy bez zésahu obsluhy generuje s plnym vyuZitim informaci o procesu védlcovéni, asktudlnich
i drive ziskanych, doporudenou hodnotu polohy stavéni véled pro polohovy servomechanismus
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stavéni védled védlcovac! stolice. Zarfzeni podle vynélezu generuje redlné hodnoty poZado-
vané polohy stavdni vélcd i v dobd tak zvandho ru¥niho Fizenf stavini véled, takie po
pfepnutf na tak zveny automaticky reZim nedochdz{ k néhodnyn zésshdm, souvisejicim s iden-
tifikeei rizené soustavy, které se vyskytuji u zarizeni, nepracujicich s paralelnim modelem
Fizené sbustavy. Aplikovany princip pribéiné adaptace parametrd paralelnfho modelu déle za-
jistuje nezdvislost funkee zafizeni podle vyndlezu na zmdndch podminek vélcovéni, a to ne-
Jen napfiklad na zm&ndch sortimentu vélcovaného materiélu, ale i na nem&Fitelnych poruchéch
b&hem védlcovéni, jako je neptiklad opotfebent véled, zména mechanickyeh vlastnost{ vélcova-
ného materiélu b&hem jednoho svitku, svafeného z ndkolike dild apod.

Dal¥i vihodou za¥fzeni podle vyndlezu je vlastnost, jeviei se vn&jsimu pozorovateli
Jjako schdpnost samodinn& plynule a ve vSech sm¥rech provéd¥t-prechody mezi riznymi refimy
Zinnosti. Zshrnutfm bloku kompenzétoru vstupni odchylky tlousiky do zavizent Jje principidl-
né umofndno dosahovéni vysoké presnosti pri winimalizaci odehylek v¥stupni tloudixy pésu
0od nomindlnf hodnoty bez nebezpedi ohroZent stability rizené soustavy.

Dal¥{ vyhoda spodivé v tom, %e zatizeni podle vynélezu tvori sutonomni systém e mile
byt tedy s vyhodou vyuiito i pri modernizaci stévejicich vdlcovacich trati bez nutnosti
rozséhlych dprav strojniho zaiizeni. Zarizeni Je koncipovédno tak, Ze mi¥e pracovst Jjako sub-
systém nediazeného ¥fdicfho systému vélcovac! trati.

Zarizen{ pro adaptivni kompenzaci poruch podélného profilu pdsu podle vynélezu je
pfikladné schematicky znézorn¥no blokovym schématem na piipojeném vykresu.

Jak patrno z blokového schématu, sestévé zarfzeni podle vyndlezu z informadniho bloku
1, tvofeného napriklad &idly, prepinedi a kontekty, ddvajicich informaci o momentéini hodno-
t& potrebnych velidin, jako napiiklad odchylky tlousfky pdsu od nomindlnf hodnoty na levé
i pravé strand vélcovaci stolice, etd., dvou &idel polohy 2, 3, co¥ jsou nap¥{klad vysila-
&e impulsd, prvntho zpracovactho bloku 4, sestévajiciho z analogo-&fslicového pifevodniku,
multiplexeru a podpirnych logickych obvodd, druhého zpracovactho bloku 5, coZ jsou v deném
p¥ipad& vratné ¥ftade a podpirné logické obvody a tretiho zprecovaciho bloku 6, tvoreného
napf. p¥ijimadem dvoudroviovych signéll.

Déle zaFfzenf podle vyndlezu sestivd ze synchroniza&niho bloku 7, tvoreného ditaldi,
Sasovedi, interrupnim ¥ontrolerem a podpirnymi logickymi obvody, pem&fového bloku 8, coZ
Je v daném p¥ipndd pandl typu RAM, vypodtového bloku 3, tvoreného centréln! jednotkou mikro-
po¥itale, prvniho rozli¥ovacfho bloku 10, sestévajicfho ze systému logickych obvodd, druhé-
ho rozliSovacfho bloku 13, tvoreného éislico-analogoyym prevodnikem a podpirngmi logickymi
obvody a dvou kompenza¥nich blokd 11, 12, realizovanych v daném pripadd kooperujfefmi pro-
cesory.,

Jednotlivé bloky 1 a% 13 jsou pak zapojeny tak, Ze prvni informadni vystup gl informad-
ntho bloku ! je spojen s analogovym vstupem b prvntho zpracovactho bloku 4, druhy informad-
ni vystup g2 s impulsnim vstupem ¢ druhého zpracovactho bloku 5 & tiet{ informadni vystup )
a3 s logickym vstupem d t¥etfho zpracovactho bloku 6. Tret! informadni vystup i3 tiettiho
zpracovaciho bloku 6 je zapojen na Etvrty datovy vstup v4 prvnfho rozlidovaciho bloku 190,
druhy informaZni vystup 12 na druhy datovj/vstup 12 vy¥poltového bloku 9 a prvnf informednt
v¥stup i1 jednek na logicky vstup & prvnfho zpracovaciho bloku 4 a jednak ne logicky vstup
k synchronize¥nfho bloku 7, na jeho¥ impulsnf vstupy J1, j2 jsou pfipojeny odpovidajfct

v¥stupy &idel 2, 3 polohy.

Informedni vystupy ni, n2 synchronizadniho bloku I Jsou pak spojeny.s korespondujicimi
prvnimi datovymi vstupy t1, ¥l v¥po¥tového bloku 9 a prvniho rozliSovactho bloku 10, p*idem%
prinf ¥{dici vystup ml synchroniza&nfho bloku I Jje zapojen na spou¥tZcf vstup e prvniho
zpracovaciho bloku 4, druhy ¥fdict vystup m2 na spoudtéci vstup & vypodtového bloku 9, tie-
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11 #{dic{ vystup g3 na spoudt&ci vstup w prvniho kompenza¥niho bloku 11, &tvrty #idici vy-
stup m4 na spouSt&ci vstup y druhého kompenzadniho bloku 12 a pdty vystup m5 na spou3tdct
vstup p pamé¥ového bloku 8.

K prvnimu datovému vstupu gi pem&¥ového bloku 8 je pripojen prvni informadni vystup
£1 prvniho zpracovactho bloku 4, jehoZ druhy informadni vystup £2 je spojen s druhym dato-
vym vstupem y2 prvniho rozliZovacfho bloku 10, na jehoZ t¥eti datovy vstup v3 Je zapojen
druhy informalni vstup h2 druhého zpracovacfho bloku 5, jeho? prvni informedénif vystup hi
Je spojen s druhym datovym vstupem g2 pam&¥ového bloku 8.

Tfet! informadni vystup r3 pem&¥ového bloku 8 je pek pF¥ipojen na prvni datovy vstup
x1 prvniho kompenzeZnfho bloku 11, druhy informadni vy¥stup r2 na prvni datovy vstup zl dru-
hého kompenzadniho bloku 12 a prvni informa¥ni vystup rl na pédty datovy vstup 5 vypodtové-
ho bloku 9.

T¥et{ informadni vystup wuj vypoltového bloku 9 je spojen s druhym datovym vstupem x2
prvniho kompenzadniho bloku 11, jehoZ v¥stup Je zapojen na &tvriy detovy vstup t4 vy¥podto-
vého bloku 9, s jehoZ druhym informadnim vystupem u2 je spojen druhy datovy vstup z2 druhé-
ho kompenzadniho bloku 12, jehof vystup je pfipojen na tfet{ datovy vstup i3 v¥podtového
bloku 9. Prvn{ informe¥ni vystup ul vypodtového bloku 9 je zapojen na ¥fdici vstup ¢ dru-
hého rozliSovaciho bloku 13, ne jehoZ blokovaci vstup B Je pfipojen v¥stup prvniho rozliso-
vaciho bloku 10. Vystup druhého rozli¥ovacfho bloku 13 Je pak spojen se vstupem nezekresle-
ného autonomniho polohového servomechanismu stavéni vélel vdlcovaci stolice.

Funkce zeifzeni podle vynélezu je ndsledujici:

Sledovéni procesu vélcovédni je provédéno informainim blokem 1. V deném p¥ipedd z jeho
prvniho informadniho vystupu a! jsou vedeny analogové signély na analogovy vstup b prvniho
zpracovaciho bloku 4, z druhého informadniho vystupu a2 impulsni signély na impulsni vstup
¢ druhého zpracovaciho bloku 5, z tfetiho inforna¥niho vystupu a3 logické signdly na logic~
ky vstup @ tfetiho zpracovaciho bloku 6.

Hlevni innosti zarizenf podle vynédlezu Jsou synchronizovény s posuvem pésu na vystup-
ni streng vélcovaci stolice, co¥ je zaji3Yovéno synchronize&nim blokem 7. Do synchronizaini-
ho bloku 7 prichézeji na impulsni vstupy jl, 2 signdély z &idel 2, 3 polohy pasu na obou

stranéch vdlcovaci stolice a na logicky vstup k signdl o smé&ru vélcovéni z prvnfho informad-
niho vystupu il t¥etfho zpracovaciho bloku 6. '

Synchronizedni blok 7, ne z6kladé zpracovéni vstupnich signéld, generuje na svych
ri{dicich v¥stupech m! a% @5 spoudtdci signdly pro prvni zpracovaci blok 4, vypo&tovy
blok 9, prvni kompenza¥ni blok 11, druhy kompenza¥ni blok 12 a pem&fovy blok 8.

Déle synchroniza¥ni blok 7 predévé z prvniho informas¥nfho vystupu nl do prvmiho rozli-
Sovaciho bloku 10 informaci o zdveddch pRipojenych ¥idel 2, 3.polohy a z druhého informad-
niho vystupu n2 vypodtovému bloku 2 informace o rychlosti pohybu pésu na obou strandch
vélcovaci stolice.

V prvnim zpracovacim bloku 4 dochéz{ pak k zprecovéni snalogovych signdld a k jejich
rozlideni na vstupni-vystupni z hlediska smdru vélcovéni, po nimZ je informace p¥ivedens
na jeho logicky vstup g ze tretiho zpracovaciho bloku 6. Z prvniho informa&niho vistupu £1
prvntho zpracevaciho bloku 4 jsou hodnoty mé&fenych velid¥in vedeny do peméfového bloku 8
a z druhého informadnfiho vystupu f2 je vedena informace o zédveddch do prvniho rozlidovaci~
ho bloku 10.

V druhém zpracovacim bloku 5 pak probihé zpracovéni signéld nezskreslenych impulsnich
vysila®d na védlcovaci stolici tak, Ze z prvniho informedniho vystupu hl je informace pie-
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dévéna do peméfového bloku 8 a z druhého informesiniho v¥stupu h2 je vedena informace o zé-
vadéch do prvniho rozliBovacfho bloku 10. Ve tretim zpracoveeim bloku 6 Jsou p¥ijimény
viechny dvouhodnotové signély. Jeho druhym 'informadnim vystupem i2 jsou hodnoty signdld
preddvény vypoltovému bloku 9 a hodnoty signdld o provoznim stevu vélcovac! stolice t¥etim
informa¥nim vystupem {3 prvnimu rozli¥ovacimu bloku 10. Z prvniho informa¥nfho vystupu i1
tretiho zpracovactho bloku 6 se pak predévé vySe popsenym zplisobem informece o smiru vélco-
véni. :

V pam&fovém bloku & probfhd uloZent dat, privedenych na jeho datové vstupy gti,. g2,
do pam&ti s vyu¥itim principu cyklického zdsobniku. V¥stup dat Jje provéddén pro potieby vy-
po¥tového bloku 9, prvniho kompenza¥nfho bloku 11 a druhého kompenza&niho bloku 12 pires
informedni vystupy ri, r2, r3.

Vypo&tovy blok 9 mé k dispozici Véechny riznym zpisobem zpracovené informece o pro-
cesu védlcovdni, které jsou privedeny na jeho prvni datovy vstup i, druhy datovy vstup t2
e paty datovy vstup 5.

Ve vypo&tovém bloku 9 je realizovén paralelnf model Pi{zené soustavy, tj. systém m&reni
8 ovliviovéni tloudiky vélcovaného pésu. PFi vélcovéni probfhs pribé%né.adaptace parametrd
modelu na zéklad® aktudlnich zfskanych hodnot m&fenych velidin. P#i zaddtku vélcovani. no-
vého svitku pésu Jsou jako vychozi hodnoty poufity epriorni odhady parametrd & pii daldich
yb&rech se vyuZivaj{ parametry, nalezené v predchozim db&ru.

Aktualizované hodnoty paremetrd modelu- *izené soustavy Jsou predévdny.z drutid¢ho a tre-

tiho informa&niho vystupu u2, uj vypo&tového bloku 3 kompenzadnim blokdm 11, 12, které pra-
cujf nezdvisle na sob&. Prvni kompenza¥ni blok 1! pracuje joko kompenzétor vstupni odchylky

tloudtky pésu. Na zékladd Ydajl, ziskanyech ze svych datovych vstupd x1, x2, generuje na

svém vystupu signél %édané polohy stavdni védled vdlcovaci stolice. Obdobnd pracuje i druhy
kompenza¥ni blok 12, av3ak na rozdfl od prvniho kompenza&niho bloku 11 pracuje jako kompernzé-
tor vystupni odchylky tloud¥ky pésu.

Vystupy z obou kompenza¥nich blokd 11, 12 jsou pak privedeny na tietf a gtvrty datovy
vstup t3, t4 vypodtového bloku 9. Na zdkladd t¥chto Udajd & na zdéklad® glob&lniho hodnocent
situace generuje vypoZtovy blok 9 na svém prvnim informadnim vystupu ul maximélnd vérohodnou
hodnotu poZadovené polohy stavéni vélcl vélcovaci stolice. Hodnota 2z tohoto prvniho vystupu
ul vypo&tového bloku 3 se pek piivéddi na #idici vstup druhého rozlifovaciho bloku 13.

JestliZe prvni rozli¥ovaci blok 10 nevyhodnoti z ddajll na svich datovych vstupech vl
eZ ¥4 vyznamnou zévadu v soustav®, neni priveden sktivni signél na blokovac?i vstup 8 druhé-
ho rozli¥ovactho bloku 13 a hodnote #{diciho vstupu g bude pouze konvertovéna na’ vystup.

. druhého rozli¥ovactho bloku 13.

U za¥{zen{ podle vynélezu se pak pfedpoklédd, Ze vystup druhého rozlifovaciho bloku i3
Je veden na vstup nezakresleného autonomniho polohového servomechenismu stavini véleld, kte-
ry zebezpeduje realizaci poZadované polohy stav&ni vélcd védlcovaci stolice.

Zatizeni podle vynélezu lze s vyhodou pouéitvu rﬁznycﬁ typd vélcovacich stolic pro vél-
covéni pdsd za studena, ani% by se jeho podstate zm&nila.

PREDMET VINLLEZU

Zetizeni pro adaptivni kompenzaci poruch podélného profilu pdsu, sestévajici z infor-
ma&nfho bloku, dvou &idel polohy, tF{ zpracovacich blokd, synchronizsdniho bloku, paméfo-
vého bloku, vypostového bloku, dvou rozlilovacfch bloki a dvou kompenza¥nich blokd, vyzna~
%ujfel se tim, %e prvni informa¥ni vystup (al) informedniho bloku (1) je spojen s analo-
govym vstupem (b) prvniho zpracovaciho bloku (4), druhy informadni vystup (a2) s impulsnim
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vstupem (c¢) druhého zpracovactho bloku (5) e tiet{ informesni vystup (a3) s logiékym vatu-
pem {d) t¥etiho zpracovacfho bloku (6), jehoZ tretf informe¥ni vystup (13) je zepojen na
gtvrty datovy vstup (v4) prvniho rozli¥ovactho bloku (10), druhy informa¥ni vystup (12) naa
druhy datovy vstup (t2) vypoltového bloku (9) e prvni informedni vystup (11) jednek na lo-
gicky vstup (g) prvniho zpracovactho bloku (4) a jednak na logleky vstup (k) synchronize-
niho bloku (7), na jeho¥ impulsni vstupy (j!, 32) Jjsou pripojeny odpovidejfci vystupy ¥idel
(2, 3) polohy a jeho# informedni vystupy (nl, n2) Jsou spojeny s korespondujfcimi prvnimi
datovymi vstupy (t1, v2) vypo¥tového bloku (9) a prvnfho rozliSovaciho bloku (10), prifem?
prvni F{dici vystup (m!) synchroniza¥niho bloku (7) je zepojen na spoustZef vstup (e) prwni-
ho zpracovaciho bloku (4), druhy ?fdic{ vstup (m2) na spou¥t&ci vstup (8) vfpo¥tového blo-
ku (9), tret{ Pidicf vystup (m3) na spoustdci vstup (w) prwmiho kompenzednfho bloku (11},
Etvrty fidici vystup (m4) ne spoudtdei vstup (y) ‘druhého kompenzadniho bloku (12) a paty
pidici vystup (m5) na spoudtdci vstup (p) pem&¥ového bloku (8), k jeho¥ prvnimu datovému
vstupu {q!) je pfipojen prvni informa&n{ vystup (f1) prvniho zpracovactho bloku (4), JjehoZ
druhy informa&ni vystup (£2) je spojen s druhym datovym vstupem (v2) prvnfho rozliSovactho |
bloku (10), na jehoZ tret{ dstovy vstup (v3) je zepojen druhy informa¥ni v¥stup (h2) druhé-
ho zpracovacthe bloku (5), jeho¥ prvni informednf vystup (h!) je spojen s druhym detovym
vstupem (q2) pem&fového bloku (8), jehoZ tretf informedni v¥stup (r3) je pripojen na prvwni
datovy vstup (x1) prvnfho kompenzadniho bloku (1i), druhy informadnf vy¥stup (r2) na prvni
dztovy vstup {z1) druhého kompenzainiho bloku (12) a prvni informadni v¥stup (r1) na péty
datuvy vstup (t5) vipodtového bloku (9), jehoZ t¥eti informadni vystup (u3) je spojen s dru-
hym datovym vstupem (x2) prvnfho kompenza&niho bloku (11), jehoZ vystup je zapojen na Etvrty
’datovy vstup (t4) vypoltového bloku (9), s jehoZ druhym informa&nim vystupem (u2) je spojen
druhy detovy vstup (22) druhého kompenza¥niho bloku (12), jehoZ vystup Je piipojen na tretf
datovy vstup (t3) vypodtového bloku (9), jehoZ prvni informalnf vystup (utl) Je zapojen na
P{dici vstup («) druhého rozlidovactho bloku (13), na jehoZ blokovaci vstup (8) je piipo-
jen vystup prvntho rozliZovacfhe bloku (10).
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