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L'invention concerne un procédé de conversion de grandeurs
physiques variables existant dans des véhicules, représentées en tant
que fréquence et affectées, au moins par moment, de éerturbations,en des
valeurs numériques ou signaux proportionnels & la fréquence et propres
3 un traitement ultdrieur immédiat. L'invention est en outre orientée
vers une configuration de circuit spécialement utilisable en liaison
avec des systémes antiblocage de vBhicules automobiles pour la réali-
sation de ce procédé.

A titre d'exemples typiques des possibilités d'application
d'un tel procé&dé, citons la commande de l'injection de carburant dans
un moteur de véhicule automobile, laquelle est & effectuer en fonction
de la vitesse de rotation du vilebrequin, la commande, qui dépend de la
méme grandeur physique variable, du réglage d'avance ou de retard de
1'allumage, ainsi que les syst@mes antiblocage dans lesquels sont
détectées comme grandeur physique variable la vitesse de rotation de
chaque roue individuelle ainsi que des dériv@es de cette vitesse de
rotation par rapport au temps, telles que par exemple 1l'accélération
de chaque roue en particulier.

Par la demande de brevet allemand DE-0S 25 19 867, on comnaft
un circuit de régulation 3 boucle fermée pour la comversion d'un signal
3 modulation de fréquence en fonction d'une. grandeur physique variable
en une valeur proportiomnelle 3 cette grandeur physique, ce circuit de
régulation i boucle fermde comprenant un comparateur qui se compose
d'un intégrateur aliment& par un soustracteur et d'un circuit de zones
mortes, dans lequel le signal & modulation de fréquence est amené 3
une entrée du soustracteur, tandis qu'3d 1'autre entrée est appliqué le
signal de sortie d'un filtre intercalé # la suite du comparateur et que
le circuit de zones mortes &met trois signaux de sortie différents
selon que le signal de sortie de 1l'int&grateur est situé en dessous
d'une valeur limite inférieure prédéterminée, au-dessus d'une valeur
limite supérieure prédéterminée, ou est situé entre ces valeurs limites.
Le filtre est alors essentiellement constitué d'une mémoire fonctionnant
également comme intégrateur, et d'une unité comnectée en paralléle et
agissant comme conformateur de coefficient, dont le signal de sortie
est combiné au signal de sortie de la mémoire au moyen d'un gtage
d'addition produisant le signal de sortie du filtre. Cette disposition
bien connue laisse i désirer, tant en ce qui concerne son comportement

dynamique que pour ce qui est de sa stabilité.
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Pour parvenir dans ces arrangements & un comportement dyna~
mique qui soit le plus favorable possible, on recherche une résolution
dans le temps qui soit la plus Eélevée possible, un régime de réponse le
plus rapide possible et une bonne stabilité du systéme. Etant donng,
toutefois, que ces exigences sont contradictoires, i1 faut rechercher
des compromis qui ne doivent pas aboutir nZammoins & ce que soient
introduites dans le systdme des instabilités.

L'invention a pour objet, en s'appuyant sur cet &tat de 1la
technique, d'améliorer le procédé défini au début de sorte que soient
réalisables, sans détérioration des qualités de stabilité, um pouvoir
de résolution sensiblement plus important et un régime de r@pomse
meilleur tout en supprimant simultanément les perturbations existantes.

Ce probliéme est résolu selon 1'invention par le fait que le
signal représenté en tant que fréquence est converti en des signaux
correspondant 3 une dérivée dans le temps de la grandeur physique et

comparables & des valeurs limites, par le fait que les valeurs propres

au traitement ultérieur sont constitudes par 1'intégratiom de ces

signaux convertis, combinés avec une rétroaction de signal, et par le
fait que, toutes les fois que les signaux correspondant i la dérivée
dans le temps sont situ@s en dehors de valeurs limites prédéfinissables,
les nouvelles valeurs destinées au traitement ultérieur sont formées
dans le circuit d'intégration, & partir de la valeur instantanée, par
modification de la caractéristique de tramsfert.

Ces dispositions permettent de réagir trés tOt 3 des varia-
tions de la grandeur physique, ou encore du signal d'entrée représentant
indirectement cette grandeur, et d'adapter la caract@ristique de
conversion de la manidre requise, ce qui, dams la réalisation pratique
de ce procédé, peut se manifester, par exemple, en ceci qu'un filtre
intégrateur d'ordre déterminé ait son ordre abaissé, lorsque se
produisent des perturbations, et soit donc commuté d'un régime rapide
de réponse sur un régime de réponse plus leant, la perturbation existante
se trouvant ainsi largement supprimée dans les valeurs destinées au
traitement ultérieur.

Comme dérivée dans le temps, on peut plus utilement employer
la premidre ou la seconde dérivée du signal qui correspond i la grandeur
physique variable. Dans un cas d'application privilégié du procédé selon

1'invention, & savoir dans un systéme antiblocage pour freins de véhicule
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automobile damns lequel est détectée, comme grandeur physique variable,
et évaluée la vitesse de rotation de chaque roue en particulier, la
dérivée seconde dans le temps de cette grandeur physique représente
le changement d'acc&lération qui survient i la roue en question, que
1'on afpelle également un d-coup.

Dans ce cas d'application du procédé selon 1l'invention, il
devient donc possible de choisir les valeurs limites de sorte qu'un
signal d'3-coup dépassant ces valeurs limites puisse €tre identifié sur
le champ comme perturbation, comme il peut s'en produire par exemple
par 1'apparition d'un mauvais contact sur un c3ble allant d'un capteur
de roue vers un circuit de régulation, ou bien par 1'interférence de
signaux &lectromagnétiques &trangers de haute fréquence. De telles
perturbations ont pour conséquence une modification temporaire si
forte du signal représentant 1'accé&lération de roue que les valeurs qui
en ré&sultent pour la dérivée de ces signaux d'accélération atteignent
des niveaux qui ne sont pas physiquement possibles pour des véhicules
automobiles.

Par cette comparaison de la dérivée seconde dans le temps du
signal de vitesse, & des valeurs limites définissables i 1'avance, peut
donc 8tre déterminé de manidre simple et sfire le moment auquel la carac-
téristique de transfert doit &tre modifige lors de la conversion du
signal pour garantir que la valeur destinde au traitement ultérieur soit
trés largement exempte de perturbatioms, et corresponde le plus exac-
tement possible 4 la valeur effective de la grandeur physique, par
exemple la vitesse de rotation de roue.

Il est particuliZrement avantageux que, selon 1'inmvention, la
comparaison permanente de la dérivée dans le temps de la grandeur
physique & des valeurs limites permettant la détection de perturbations
soit combinée & une autre comparaison de ce signal, correspondant i la
dérivée dans le temps, i des valeurs limites situdes plus bas, &tant
donné que de cette fagon, du fait des valeurs limites de miveau plus
bas, d'assez faibles perturbations peuvent déji &tre mises hors
circuit, telles que celles pouvant provenir, dans le cas de signaux de
vitesse de roue par exemple, d'imprécisions du capteur, ou bien d'accé-
lérations et de retards de faible importance se succédant rapidement,
ce qu'on appelle les "mouvements de pompage”, ou bien telles qu'il s'en

produit sous forme "d'erreurs de quantification" inévitables pour une
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grandeur physique d'entrée représentée en tant que fréquence de répé-
tition d'impulsions. Une configuration de circuit avantageuse pour ia
réalisation du procédé selon 1l'invention comprend un comparateur composé
d'un intégrateur aliment@ par unm soustracteur et d'un circuit de zones
mortes, configuration dans laquelle est ameng 3 une entrée du sous-
tracteur un train d'impulsions corfespondant, par sa fréquence, 3@ une
grandeur physique 3 mesurer, tandis qu'd son autre entrée est appliqué
le signal de sortie d'un filtre de néme ordre intercaléd & la suite du
comparateur et que le circuit de zones mortes &met trois signaux de
sortie différents selon que le signal de sortie de l'intE&grateur se
situe en dessous d'une premidre valeur limite inférieure prédéterminge,
au-dessus d'une premidre valeur limite supérieure prédéterminée ou bien
entre .ces deux valeurs limites. Cette configuration de circuit est
caractérisée par le fait que, dans le filtre de néme ordre est prévu au
moins un organe modifiable quant 3 sa caractéristique de tramsfert, et
par le fait qu'un montage détecteur et de commande détecte un signal
représentant une dérivée danms le igmps de la valeur proportiomnnelle 2
la grandeur physique variable et délivre & 1'organe un signal de com—
mande modifiant momentanément la caractéristique de tramsfert de celui~
ci, si le signal détect& par le montage détecteur et de commande quitte
une zone situde entre une seconde limite inférieure prédéterminée et
une seconde limite supérieure prédéterminée, les premires valeurs
limites du circuit de zones mortes &tant situées & l'int@rieur des
secondes valeurs limites du montage détecteur.

Le numéro d'ordre n du filtre est de préférence supérieur ou
égal 3 un, notamment &gal & deux, et le signal détecté par le montage
détecteur et de commande est alors la dérivée premi®re ou seconde dans
le temps de la valeur proportiomnelle & la grandeur physique variable.

Cette configuration de circuit est, dans le cas d'emploi d'un
filtre de second ordre, & considérer comme circuit de régulation 3
boucle fermée de troisidme ordre, qui se caractdrise par un régime de
réponse particulidrement rapide pour une haute stabilité, mais qui, au
cas ol survient une perturbation, détect&e par le montage détecteur et
de commande, a son ordre abaissé, c'est-i-dire devient un circuit de
régulation 2 boucle fermée de second ou de premier ordre, les &léments
déterminant 1'ordre supérieur &tant affectés d'un poids réduit, du fait

de quoi il s'enmsuit, selon 1'invention, un régime de réponse plus lent
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du filtre. De ce fait, le signal d'entr&e, brouillé par les pertur-
bations haute fréquence, de la configuration de circuit, se trouve
filtré plus fortement, de sorte que ces perturbations sont largement
supprimées 3 la sortie. Certes, le filtre présente, dans les périodes
ol il est ralenti par 1l'excitation du montage détecteur et de commande,
un pouvoir de ré&solution temporaire plus faible, de sorte qu'il n'est
plus en mesure de copier dans le détail toutes les variations effectives
de la grandeur physique concernée. Il continue néanmoins & fournir un
signal représentant avec une précision suffisante la variation globale
de cette grandeur physique, signal qui, du moins si les perturbations
ne sont toujours que de durde relativement courte, peut €tre admis avec
un tré&s bon ré@sultat i une nouvelle &valuation. Par cette configuration
de circuit, conformément au procé&dé selon 1'inventiom, il est dogc
obtenu une optimisation du comportement dynamique du filtre de e
ordre, en ce sens que, dans toutes les périodes oii le signal d'entrée
se comporte "normalement", c'est-3-dire demeure & l'intérieur de la
zone qui est seule physiquement rationnelle, il montre un régime de
réponse trés rapide et un pouvoir de r@solution tré&s &levé, de sorte
que son signal de sortie suit fid&lement dans le détail, avec seulement
un retard tré&s minime, les variatioms de la grandeur physique contenue
dans le signal d'entrée en tant que modulation de fréquence. Mais sitdt
que des perturbations haute fréquence sont superposées aursignal
d'entrée, une reproduction précise de ce signal 3 la sortie du filtre-
aboutirait 3 un signal de sortie qui renfermerait &galement des &léments
perturbateurs tré&s &levés. Afin de supprimer ceux-ci, on a,par consé-
quent, selon l'invention, renoncé & court terme au pouvoir de résolution
dans le temps &levé qui est normalement souhaitable, et commuté le
filtre sur un régime de réponse plus lent, jusqu'i ce que la pertur-
bation ait & nouveau disparu.

L'organe modifiable dans sa caractéristique de transfert, au
moyen duquel est effectué le changement d'ordre du filtre, ou encore
d'ordre du circuit de rdgulation 3 boucle fermée renfermant le filtre,
comprend de préférence un €lément de transfert 3 action proportionnelle
et un générateur 3 signal constant, 1'&lément de transfert 3 action
proportionnelle &tant actif dans le "cas normal, c'est-a-dire s'il
n'existe aucun signal de commande du montage détecteur et de commande,

alors que le générateur de signal constant, avec coupure simultande de
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1'élément de transfert 3 action proportionmmelle, est mis en circuit
dans le filtre s'il y a "cas de perturbation”, et si le montage détec-
teur et de commande est entré en action.

Au moyen du générateur 3 signal constant, on prédétermine de
préférence un train d'impulsions tel qu'il corresponde, lors de 1'inté-
gration suivante, & une accélération fixe déterminde. Par affectation
d'un signe, une accélération fixe positive ou négative peut alors etre
prédéterminée, ¢'est~3~dire que, dans le filtre, est envoyg, au lieu du
signal perturbé, un signal d'extrapolation, lequel permet de continuer
le signal de sortie pendant la perturbation qui n'est généralement que
de courte durée, dans un sens tel qu'on aurait pu 1'escompter si la
perturbation n'était pas intervenue.

On réalise ainsi que, par exemple, dans le cas d'utilisation
de la configuration de circuit selon 1'invention comme circuit de régu-
lation 3 boucle fermée dans un systéme antiblocage, 1'évolution
globale du signal véritable de vitesse de rotation de roue se trouve,
mdme en cas d'effet perturbateur important, restituée ou déterminée, pour
1'essentiel, toujours correctement.

L'invention sera mieux comprise et d'autres caractéristiques
apparaitront 3 1'aide de la description ci-aprés et des dessins joints
ol : '

- la figure 1 est un schéma général d'un circuit de régulation & boucle
fermée selon l'invention ; 7

- la figure 2 est un schéma d'un circuit de régulation 3 boucle fermée
numérique, pour un systéme antiblocage de freins de véhicule auto-
moﬁile H

~ la figure 3 est un schéma détaillé d'une partie de la figure 2 ;

- la figure 4 est un diagramme représentant des signaux en différents
points du circuit selon les figures 2 et 3 ; et

- 1a figure 5 est un diagramme restituant 1'évolution dans le temps de
ia vitesse de roue effective, et dans lequel a &été Eégalement porté
le signal extrapoléd produit par le circuit de régulation & boucle
fermée selon 1'invention 3 la sortie du filtre, en conséquence de
perturbations du signal. .

Dans le ci;cuit de régulation 3 boucle fermée selon la
figure 1,est appliqué & la borme d'entrée 1 un signal ES sur lequel a

&té imprimée, sous forme de modulation de fréquence, 1'évolution dans
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le temps d'une grandeur physique variable. Ce signal ES est amené 3
1'entr@e positive d'un soustracteur 3 qui forme 1'&tage d'entrée d'un
comparateur 2 et alimente un int@grateur 4, que suit un circuit de zones
mortes 5. Ce circuit de zomes mortes 5 est un diseriminateur qui définit
une premi&re limite supérieure OG 1 et une premidre limite inférieure UG 1,
et émet sur la ligne 6 trois signaux de sortie différents, selon que le
signal de sortie de 1'intégrateur 4 se situe au~dessus de la limite
supérieure, en dessous de la limite inférieure, ou bien entre ces

deux limites.

La ligne 6 relie la sortie du circuit de zomes mortes 5 3 un
filtre 7 qui est constitué d'um réseau d'intégrateurs et de conforma-
teurs de coefficient, et peut avoir dans le détail chaque fois un
montage différent, selon le cas d'application.

Le filtre 7 de la figure 1 comprend trois branches, la
premi&re &tant constitue d'um montage en série, relié 3 1la ligne 6,
d'un générateur de train d'impulsions contrdlable 13, d'un intégrateur 8
et d'une section proportiomnnelle 9 dont le signal de sortie est amené
& 1l'une des trois entrées d'un &tage d'addition 10.

La seconde branche de filtre est formée d'une section propor-
tiomnelle 9' &galement raccordée 3 la ligne 6, et dont le signal de
sortie est conduit 3 la seconde entrée de 1'8tage d'addition 10.

Le signal d'entrée pour la troisiZme branche du filtre, cons-
titude d'un intégrateur 12 et d'une section proportionnelle 9" en série,
est prélevé entre 1'int&grateur 8 et la section proportionnelle 9 de la
premi&re branche de filtre. Le signal émis par la section propor-
tionnelle 9" est appliqué i la troisjéme entrée de 1'étage d'addition 10
dont le signal de sortie est ramené, en fermant la boucle de réglage, 3
1'entrée de séustraction du soustracteur 3 du comparateur 2.

Le signal de sortie de la section proportionnelle 9" qui suit
1'intégrateur 12 représente 1'évolution dans le temps de la grandeur
physique variable repré&sentée par la modulation de fréquence du signal
d'entrée ES, et est disponible, 3 la borne 14, sous forme du signal de
sortie AS 1, pour un traitement ultérieur.

Le signal de sortie de 1'intégrateur 8 représente la premidre
dérivée dans le temps du signal AS 1, et peut &tre prélevé sur la
borne 15 comme signal de sortie AS 2.
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Etant donné que, dans la disposition d'ensemble, il s'agit
d'une boucle de réglage fermée du troisigme ordre, on peut prélever, &
la sortie de 1l'intégrateur 4, la seconde dérivée dans le temps du
signal AS 1 sous forme d'un signal AS 3, lequel est ameng&, pour continuer
le traitement, dans le mode de réalisation.feprésenté, via une ligne 16,
Z 1'entrée d'un montage détecteur et de commande 20.

L'étage d'entrée du montage 'détecteur et de commande 20 est
constitué d'un second circuit de zomes mortes 21 qui définit une limite
supérieure OG 2 et une limite inférieure UG 2; ces limites &tant symé-
triques au—dessus et en dessous des limites correspondantes du circuit
de zones mortes 5.

Tant que le signal AS 3 demeure entre les valeurs limites OG 2
et UG 2, prédéterminées par le circuit de zones mortes 21, le montage
détecteur et de commande 20 ne devient pas actif. Dans ce cas, les '
signaux, amenés du circuit de zones mortes 5 au filtre 7 et qui se
produisent lors de dépassement des valeurs limites de ce circuit de
zones mortes 5, sont traités dans le filtre 7, lequel se trouve em ce
cas en "service normal" et garantit alors un régime de réponse rapide
tout en affaiblissant ou &liminant simultanément de faibles pertur-
bations.

Si le signal AS 3 dépasse toutefois une des deux limites OG 2
ou UG 2, prédéterminées par le circuit de zones mortes 21, ce qui
équivaut 3 1'existence d'un cas de perturbation, le généiateur de train
d'impulsions contrBlable 13 est alors mis en action, ce qui signifie
que 1l'ordre du filtre 7 est abaiss&, que par 13 le régime de réponse
est modifié, et que par conséquent la perturbation que renferme le
signal d'entré@e ES est largement affaiblie ou &liminée dans le signal
de sortie AS 1. '

Le générateur de train d'impulsions contrdlable 13 qui laisse

passer, en service normal, sans les modifier, les signaux arrivant du

-circuit de zones mortes 5 est, selon que la limite supérieure ou la

limite inférieure du circuit de zones mortes 21 a &té dépassée, commuté

sur des conditions de service dans lesquelles devienment effectives des

- caractéristiques de transfert particuli&res prédéterminables. Ces carac~

téristiques différentes peuvent consister en ce qu'en service normal
le signal arrivant sur la ligne 6 soit simplement transmis, alors que

dans le cas de perturbation, d&fini par le montage détecteur et de
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commande 20, le signal arrivant sur la ligne 6 est, soit modifi&, soit
enti8rement bloqué alors que sont fournis & la place des signaux
produits spécialement.

Sur la figure 2, est repré&senté un circuit de réglage i boucle
fermée numérique qui peut 8tre utilisé de facon préférentielle dams un
systéme antiblocage pour freins de vBhicules automobiles.

Le schéma de principe de ce circuit correspond au circuit qui
est présenté@ sur la figure 1. C'est ainsi qu'il comprend &galement un
comparateur 2, réuni par un filtre 7 pour former une boucle de réglage
fermée et 1'on a pré&vu un montage détecteur et de commande 20 qui
contrBle un générateur de train d'impulsions contrSlable 13 garantissant
trois "caractéristiques de transfert" différentes, et détermine dans
lequel des trois &tats de fonctionnement possibles ce générateur de
train d'impulsions doit &tre.

Bien que dans le systéme d'ensemble selon la figure 2 il
s'agisse d'un systéme synchrone, pour des raisons de clarté on n'a pas
représenté d'horloges et autres.

Comme le montre la figure 2, le circuit de réglage 3 boucle
fermée numérique assure 1l'affectation d'une valeur numBrique £ixe
prédéterminée i chacune des impulsions formant le signal d'entrée ES,
provenant du capteur de roue et contenant, par leur interville de temps
variable, la vitesse de roue ainsi que ses dérivées dans le temps. Une
telle affectation est faite par un translateur 23 qui multiplie par un
facteur le signal qui arrive, la valeur numérique &tant ajoutée, via
le soustracteur 3, avec un signe positif, au contenu de 1'intégrateur 4
constitué emn registre d'accumulation. Le signal de sortie de 1'inté-
grateur 4 correspondant 3 la dérivée de 1'accé&lération est, d'unme part,
contr0lé par le circuit de zomes mortes 5 prédéterminant les deux pre—
miéres limites, et, d'autre part, amené, via la ligne 16, au montage
détecteur et de commande 20.

Le circuit de zones mortes 5 est congu comme un discriminateur
Emettant sur la ligne 6 le signal 0 tant que le contenu de 1'inté-
grateur 4 demeure situé entre ume valeur limite supérieure OG 1 et ume
limite inférieure UG 1. D&s que la limite supérieure 0G 1 est dépassée,
apparait 3 la sortie du circuit de zones mortes 5 un signal +1, tandis
que, si 1'on descend en dessous de la limite inférieure UG 1, un signal

de sortie -1 se produit.
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Via la ligne 6, les signaux de sortie du circuit de zones
mortes 5 parviemnent au filtre 7, lequel comprend dans le cas présent
deux int&grateurs 26 et 28 et est donc du second ordre.

Un générateur de train d'impulsions contrdlable 13, qui
pourrait aussi @tre qualifié de conformateur de coefficient modifiable
(non linéaire) dans sa caractéristique de transfert, est prévu direc-
tement 3 1'entrée du filtre 7, et il contient des canaux de transmis—
sion 17 et 18 qui, sous le contrGle du montage détecteur et de
commande 20, peuvent &tre mis en circuit dans le filtre 7 & l'aide
d'un inverseur 19 qui a &t€ indiqué schématiquement. La figure 2, qui
reproduit "1'état normal", montre qu'habituellement le transmetteur 17
est mis en circuit, transmetteur qui laisse passer, de pré&férence sans
les modifier, les signaux qui arrivent sur la ligne 6. 7

Le signal de sortie du générateur de train d'impulsions 13
est amené, via un soustracteur 25, 3 l'intégfateur 26 produisant le
signal d'accé&lération AS 2 et qui est &galement congu comme un registre
d'accumulation. Par l'intermé@diaire du conformateur de coefficient 27,
le signal de sortie de 1'intégrateur 26 est divisé par un facteur M et
le résultat est, d'une part, amené 3 1'intégrateur de vitesse 28, et,
d'autre part, ramené & 1'entrée négative du soustracteur 25.

A la sortie de l'intégrateur de vitesse 28, est disponible, via
la borne 14, un signal de sortie AS 1 qui, sous forme de valeur numé-
rique variable, donne une représentation de la vitesse de rotation de
roue. '

Ce signal de sortie de 1'int&grateur 28 est amené 3 1'une des
trois entrées de 1'étage d'addition 10, lequel recoit i sa deuxisme
entrée le signal de sortie de 1'int&grateur d'accélération 26, et 3 sa
troisiéme entrée le signal de sortie du circuit de zones mortes 5,
multiplié par un facteur N par le conformateur de coefficient 29. Spécia-
lement, cette derniBre branche de filtre sert & ce que le signal, émis
par 1'étage d'addition 10 et réinjecté 3 1'entrée négative du compa-
rateur 2, soit ajusté le plus rapidement possible i des variations
survenant dans le signal d'entr&e ES, pour amortir ainsi la tendance
du systéme 3 l'oscillation. . .

Le circuit détecteur et de commande 20 qui est relié par
1'intermédiaire de la ligne 16 3 la sortie de 1'inté&grateur 4 comprend,

comme dans le cas de la figure 1, un circuit de zones mortes 21, congu
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comme un &tage discriminateur, et un circuit de commande 22 dont une
configuration correspondant & une forme possible de réalisation va €tre
décrite en méme temps qu'une forme de réalisation du générateur de
train d'impulsions 13, en se référant 3 la figure 3.

Selon cette figure 3, le circuit de commande 22 est contrdlé
en fonction de valeurs limites supérieures et inférieures OG 1, 0G 2,
UG 1 et UG 2, le circuit de zones mortes 21 &mettant un bref signal
pulsé lors de dépassemenf de la limite inférieure UG 2 ou de la limite
supérieure 0G 2, et des signaux pulsés correspondants arrivant du
circuit de zones mortes 5 (figure 2) si le signal AS 3 correspondant 3
la dérivée de 1'accélération, appelé &galement signal d'd-coup, dépasse
la limite inférieure UG 1 ou la limite sup@rieure OG 1 de ce circuit de
zones mortes 5.

Par les impulsions émises lors de dépassement des valeurs
respectives UG 2 ou OG 2, ou encore lorsqu'on dépasse UG 1 ou OG 1,
deux bascules 31 et 32 qui forment ensemble le circuit de commande 22,
sont mises 3 1'&tat un ou remises i zéro.

A ce propos, on doit comprendre qu'aux sorties Q de ces
bascules apparait mnormalement un niveau logique 0, lequel ne peut &tre
remplacé par un niveau logique 1 que si la bascule intéressée a &té
mise & 1'&tat un par une impulsion comsécutive 3 un dépassement de la
valeur 0G 2 ou de 1la valeur UG 2, c'est-3-dire si le circuit de zomes
mortes 21 a constaté l'existence d'un cas de perturbation.

Dans le cas normal, le niveau logique 0,qui apparalt aux
sorties Q des bascules 31 et 32 est appliqué par les inverseurs 42 et
43 comme nivedu logique ] aux deux entrées de la porte ET 44, laquelle
maintient donc ouverte la porte ET 45 pour les impulsions qui arrivent
sur la ligne 6, 1esque11és sont alors transmises, via la porte OU 38 au
soustracteur 25 qui vient aprés le générateur de train d'impulsions
contrdlable 13.

Le générateur de train d'impulsions contrdlable 13 peut, dans
le cas normal, 8tre considéré comme un multiplicateur qui multiplie le
signal d'entrée apparaissant sur la ligne 6 par le facteur 1, c'est-a-
dire qui le tramsmet sans modification au soustracteur subséquent 25.

Si, au contraire, 1'une des deux bascules est mise & 1'8tat un
par un signal sur la ligne correspondante du circuit de zones mortes 21,

parce que celui~ci a d&tecté& un cas de perturbation, alors apparait,
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soit sur la ligne 33, soit sur la ligne 34, un niveau logique l;qui
est transformé, soit par 1l'inverseur 43, soit par l'inverseur 42, en
un niveau logique 0. De ce fait, la porte 44 Emet & sa sortie elle
aussi un niveau logique 0, et la porte 45 est bloquée tant que la
bascule intéressée 31, ou 32, est & 1'&tat un. En ce cas, 1'interrup-
teur 19, représenté symboliquement sur la figure 2, est donc commuté
dans la positioq.qui n'est pas représent@e sur la figure 2, et le
transmetteur 17 est découplé du filtre 7.

Si maintenant le cas de perturbation réside en ce que le
circuit de zones mortes 21 a constaté, par le contenu de l{intégrateur
d'a-coup 4, un dépassement de la seconde limite supérieure 0G 2, la
bascule 32 est donc mise 3 1'8tat un et 3 sa sortie Q apparait donc un
niveau logique 1. De ce fait, la porte ET 35 est ouverte, porte 2 la
seconde entrée de laquelle sont appliquées les impulsions de sortie du
générateur d'impulsions 41 qui, par le mﬁl;iplicateur 39, sont multi-
pliées chaque fois par le facteur +1. Etant donné que la fréquence de
répétition de ce générateuf d'impulsions 41 peut &tre choisie de sorfei,';
qu'elle corresponde 3 une accélérétion prédéterminée particuligre, il o
apparait 3 la sortie de la porte 35 une fréquence de répétition-
d'impulsions qui représente cette accélération et qui est transmise,
via les portes OU 37 et 38, au soustracteur 25 pour etre additionnée
dans le filtre d'accélération (intégrateur 26 d rétroaction).

Si le cas de perturbation réside, par contre, en ce que le
circuit de zones mortes 21 a constaté un dépassement de la seconde
limite inférieure UG 2, la bascule 31, au lieu de la bascule 32, est
alors mise & 1'8tat un, et ce n'est pas la porte ET 35 qui est ouverte,
mais la porte ET 36, laquelle est relie, en passant par un multipli-
cateur 40, au générateur d'impulsions 41. Ce multiplicateur 40 multiplie
les impulsions de sortie du générateur d'impulsions 41 par un facteur -1,
de sorte qu'i la sortie de la porte ET 36 apparait un train d'impulsions
qui représente 3 présent une accélération négative correspondante.

' A la seule fin d'@tre complet, on doit observer que la
porte ET 44, au lieu d'étre reliée,via les lignes 33 ou 34, aux sorties Q
des bascules 31 et 32, pourrait aussi @tre relile & leurs sorties Q, ce
qui rendrait alors inutile 1'emploi des inverseurs 42 et 43.
Sur la figure 4 est représenté, 3 la derni&re ligne, le signal

d'entrée ES qui, en passant par la borme 1, aboutit & 1'entrée positive
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du soustracteur 3 du comparateur 2. Ce signal d’entrée se compose d'une
suite d'impulsions qui, par exemple, ont &té produites par le fait
qu'avec la roue d'automobile concernée tourne une jante de roue dont

des dents, en dé&filant devant un capteur i induction, produisent chaque
fois une bréve impulsion de tension. Le signal ainsi produit est

ensuite traité, de manidre connue, par un conformateur d'impulsions et
synchronisé avec 1'horloge du systdme de sorte que 1'information
contenue dans les intervalles d'impulsion, en ce qui concerne la vitesse
de rotation de la roue et ses dérivées dans le temps, c'est-i-dire par
conséquent notamment 1'accélération et les #-coups qui se produisent sur
cette roue, demeure conservée.

Le d&coupage du train d'impulsions appliqué & 1'entrée du
circuit de réglage de poursuite, qui est représenté sur la figure 4, a
été choisi de sorte qu'd la section I soient indiquées tout d'abord une
légsre décélération, et ensuite, une certaine accélération de la roue,
tandis que dans la section II se présente subitement une si forte
accélération que 1'3-coup caractdrisant ce changement d'acc@lération est
& considérer comme excessivement important. A la section III, la vitesse
de rotation de la roue diminue 3 nouveau, ce qui se traduit par les
intervalles d'impulsion qui deviemnent progressivement plus grands, et,
dans la section IV, ce ph&noméne a lieu 3 nouveau 3 un point tel que
1'a~coup qui s'y rapporte peut 8tre qualifié de trop important. Enfin,

g la section V, la vitesse de la roue est 3 nouveau augmentée sur la
base d'une accélération positive. '

Les processus que l'on vient de décrire et qui se refl&tent
dans le signal présenté 3 la ligne du bas de la figure 4 ressortent
sensiblement plus nettement dans la représentation graphique qui se
trouve au-dessus, et dans laquelle est représenté le contenu Z de
1'intégrateur d'a-coup 4 de la figure 2, en fonction du signal
d'entrée ES reproduit en dessous. '

Toutefois, avant d'aborder en d&tail la variation du contenu
de cet int8grateur d'a-coup 4, on expliquera bri&vement le mode général
de fonctionnement du circuit numérique de régulation 3 boucle fermée.

Le train d'impulsions du signal d'entrée est exploré 3 une
cadence fixe qui correspond i la cadence de mot, c'est—i~dire 3 la
fréquence de traitement des mots binaires dans les registres. L'insta—
bilité d'exploration alors inévitable est atténuée par la caractéris-

tique de filtre du régulateur 3 boucle fermée.
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La boucle de régulation fermée selon 1'invention fonctionne
de telle sorte que, via le soustracteur 3, un nombre déterminé avec un
signe positif est introduit dams le registre d'accumulation qui constitue
1'intégrateur d'3-coup 4, chaque fois qu'd la borme 1 est explorée une
impulsion du signal d'entr&e ES, tandis qu'3d chaque temps de mot, est
déduite du contenu du registre 4 la valeur numérique apparaissant i la
sortie de 1'étage d'addition 10, par le fait que cette valeur numérique
est appliquée & 1'entrée négative du soustracteur 3.

Si 1'on part maintenant d'un &tat permanent, dans lequel la
vitesse de roue ne change pas, et si 1'on admet que, pour cette vitesse
de roue donnée, la fréquence de répétition des impulsions appliquées 3
1'entrée 1 s'éléve au tiers de la fréquence de temps de mot, il y a
alors, pour une opération d'addition dans 1'intégrateur d'3~coup 4
exactement trois opérations de soustraction.

Pour que ceci, qui correspond 3 1'état permanent, ne conduise

pas & une modification du contenu de 1l'intégrateur d'3d-coup 4, la valeur

‘numérique apparaissant 3 la sortie de 1l'étage d'addition 10 doit dome

8tre exactement le tiers de la valeur numérique fixe qui est affectée 2
une impulsion d'entrée.

Etant donné qu'en régime permanent ni le circuit de zones
mortes 5, ni 1'int&grateur d'accélération 26 ne fournissent un signal
de sortie, la valeur numérique apparaissant 3 la sortie de 1'Etage
d'addition 10 est identique au contenu de 1'inté&grateur de vitesse 28,
ou encore au signal de sortie AS 1 qui apparait i la borme 14.

Sur la figure 4,a &té indiqué au-dessus des impulsions ES le
contenu Z de 1'intégrateur d'd-coup 4, de fagon schématique, cette
présentation indiquant &galement les seuils 0G 1 et UG 1 réalisés au
moyen du circuit de zones mortes 5, et les seuils OG 2 et UG 2 réalisés
au moyen du circuit de zones mortes 21.

La représentation graphique permet de voir que, lors de
dépassement des valeurs de seuil, des signaux correspondants sont
produits qui, dans le cas de dépassement des limites du circuit de
zones mortes 5, sont amen&s au filtre 7, tandis que, dams le cas de
dépassement des limites du circuit de zones mortes 21, on intervient
dans la fonction du filtre 7 d'une mani&re qui va &tre expliquée ci-

apres. ’ .
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Par le circuit de zomes mortes 5,est garantie ume atténuation
avantageuse des erreurs de quantification, ainsi que des fluctuations
de courte durée des intervalles des impulsions d'entrée qui provienment
soit d'un "mouvement de pompage" de la roue (dans le sens d'accélé-
rations et de ralentissements de faible importance se suivant rapi-
dement), lequel n'intéresse pas autrement un systéme antiblocage, soit
de purs effets perturbateurs, tels qu'il en est occasionné par des
imprécisions dans le pas de denture de la couronne dentée tournant avec
la roue concernée, ou par des instabilit@s d'exploration des impulsioms
d'entréde apparaissant 3 la borne 1, instabilités caus@es par la synchro-
nisation des impulsions émises par le capteur de roue et du temps de mot
du circuit de régulation & boucle fermée, ainsi qu'il a déjia été men-
tiomné.

Le signal'transmis du circuit de zones mortes 5 au filtre 7
est amené au géndrateur de train d'impulsions comtrGlable 13, et
parvient simultanément 3 la porte ET 45, via la ligne 6, conformément
i la figure 3. '

Etant domné qu'ainsi que le montre la ligne supérieure de la
figure 4 un niveau logique ] est fourni par la porte ET 44, la
porte ET 45 permet le passage du signal +1 du circuit de zones mortes 5,
de sorte que ce signal parvient,via la porte OU 38, & 1'étage d'addi-
tion 25 et est additionn& au contenu du filtre d'accélération (inté-
grateur 26 i rétroaction). Le signal de sortie de celui-ci est amené
ensuite, d'une part, via la borme 15, 2 un autre traitement, et,d'autre
part, i la seconde entr@e de-l'étage d'addition 10, ofi il conduit & une
nouvelle augmentation de la valeur numérique réinjectée sur 1l'entrée du
comparateur 2, en comparaison de la valeur numéiique que contient
1'intégrateur de vitesse 28.

En outre, le signal de sortie du filtre d'accélération 26 est
divisé par le conformateur de coefficient 27 et parvient ensuite 3
1'intégrateur de vitesse 28 dont le contenu est ainsi ajusté 2
1'augmentation de vitesse de roue constatée par le circuit de zones
mortes 5.

Simultanément, le signal de sortie du conformateur de coeffi-
cient 27 est ré@injecté 3 l'entrée négative du soustracteur 25, de sorte
que, dans tous les cas ol aucun autre signal n'est plus &mis par le

circuit de zomes mortes 5, le contenu de 1'intégrateur d'accélération 26
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tombe 3 nouveau 3 z8ro, avec une constante de temps correspondante, ce
qui aboutit & ce qu'il n'est plus amené i 1'intégrateur de vitesse 28
aucun autre signal d'entrée, et que sa valeur numérique reste 3 nouveau
constante. , ) '

Sur la figure 4, on a toutefois présenté une &volution diffé-
rente du signal d'entrée, gtant donné que les deux impulsions d'entrée
suivantes se suivent si rapidement qu'aprés le dépassement de la
premid&re limite.supérieure 0G 1, la seconde limite supérieure OG 2 est
elle-m8me dépassée.

Ceci est détecté par le circuit de zomes mortes 21 que
renferme le montage détecteur et de commande 20, et qui &met une bréve
impulsion positive qui parvient & 1l'entrée de mise i un de la bascule 32,
dont la sortie Q passe ainsi de 1'&tat 0 & 1'état 1.

Le niveau logique 1 qui apparalt sur la ligne 33 est inversé
par 1l'inverseur 43, de sorte que la porte ET 44 produit 3 sa sortie un
niveau logique 0, par lequel la porte ET 45 se trouve bloquée et empE@che
le passage des signaux émis par le circuit de zones mortes 5.

Au lieu de cela, le niveau logique 1 produit sur la ligne 33
réalise une ouverture de la porte ET 35 qui regoit sur sa seconde
entrée les impulsions, multipliées par le facteur +1, du générateur
d'impulsions 41 et qui les retransmet, via la porte OU 37, i la
porte OU 38, et de 13 au soustracteur 25 qui précéde 1'intégrateur
d'accélération 26.

Par le dépassement de 1la seconde limite supérieure 0G 2, le
générateur 13 qui travaille, dans "1'état normal" précédent, comme
multiplicateur (facteur de multiplication 1) se trouve commuté sur une
fonction de limitation dans laquelle, ind&pendamment du signal d&livré .
par le circuit de zones mortes. 5, le train d'impulsions produit par
1'oscillateur 41 est transmis avec une fréquence de répétition constante.

Cette fréquence de répétition est alors, comme déji mentionné,
choisie de sorte qu'elle corresponde 3 une accélération déterminée, ce
en quoi il s'est révélé avantageux d'employer, pour des accélérations
positives et négatives, la méme valeur absolue.

Dans le "cas de perturbation" correspondant au dépassement de
la seconde limite supérieure 0G 2, la commutation du générateur de train
d'impulsions contrSlable 13 provoque 1'application d'ume valeur cons-
tante, via 1'étage d'addition 25, au registre ou intégrateur d'accélé-

ration 26, ce qui entraine que le signal de sortie AS 1 du filtre 7
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n'est plus un reflet exact du signal de vitesse de rotation de roue
véritable, perturbé, mais un signal extrapolé. En choisissant convena-
blement la fréquence de répétition du générateur d'impulsions 41, on
obtient que ce signal extrapolé se produise, notamment lors de ralen-
tissements de la roue, de manidre 3 correspondre au ralentissement
maximum possible du véhicule. Il est ainsi assuré que le signal extra-
pold, produit durant ce "service perturbé", bien que ne copiant certes
pas tous les détails des acc@lérations et des ralentissements inter-
venant sur la roue, approche le plus rapidement possible une valeur vers
laquelle tend &galement le signal de vitesse de rotation de roue réel,
de sorte qu'au bout du temps le plus court possible, les deux signaux
concordent 3 nouveau 3 tel point que le générateur de train d'impulsions
contrblable 13 puisse &tre ramené 3 nouveau sur "service normal’, posi-
tion dans laquelle il laisse passer, sans les modifier de préférence,
les impulsions fournies par le circuit de zones mortes 5.

Cette commutation de retour est représentée sur la figure 4 & la
dixitme impulsion d'entrée, c'est-a-dire qu'elle n'a pas lieu si la
seconde limite supérieure OG 2 est dépassée vers le bas, mais seulement
aprés que le contenu Z de 1'intégrateur d'&-coup 4 soit tombé en dessous
de la premidre limite sup&rieure OG 1. On obtient ainsi que le signal
extrapolé s'identifie continuellement au signal de vitesse de rotation
de roue véritable produit 3 nouveau ensuite 3 la sortie du filtre.

Une évqlution'énalogue au processus décrit en rapport avec
les limites OG 1 et OG 2 a &té encore représentde sur la figure 4 pour
les limites inférieures UG l‘et UG 2 correspondant i un ralentissement
de la roue. )

Sur la figure 5 a &t& porté 3 la ligne du bas le signal de
sortie inversé derla porte 44; de sorte ﬁue 13 un niveau logique 1
correspdnd 3 1'apparition d'une "perturbation du capteur" et 1'appari-
tion d'un niveau logique g_correspond'au "seriice normal". 7

Dans le diagramme reproduit au-dessus du signal de porte, a
été portée, en fonction du temps, la vitesse v d'une roue, la ligne
continue représentant la vitesse de rotation de roue véritable, tandis
que les lignes discontinues représentent le signal extrapolé produit a
chaque apparition d'ume perturbation de capteur et les lignes verticales
représentent les perturbations telles que produites, par exemple, du

fait d'un mauvais contact, sur la ligne qui va du capteur de roue au
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circuit de régulation 3 boucle fermée, ou bien du fait de 1'intrusion
d'une perturbation de haute fréquence. '

Ainsi qu'on peut le remarquer sur la figure 5, la vitesse de
1a roue considérée augmente tout d'abord, pour prendre ensuite la forme
d'une tangente horizontale. Peu aprés que soit atteinte cette vitesse
“constante", intervient une perturbation qui fait chuter brutalement vers
le bas le signal de vitesse de rotation de roue effectif. Ceci corres—
pondrait alors & un changemeni d'accé8lération, c'est—3-dire & un Z~coup
tel qu'il ne peut s'en présenter sur des sytémes physiquement possibles.
Ceci est détecté par le circuit de zomes mortes 2] du montage détecteur
et de commande 20, ce qui est indiqué & la figure 5 par 1'éventail 50.
Cet éventail est déployé par les secondes limites supérieure et infé-
rieure, c'est-a~dire les limites 0G 2 et UG 2 définies par le circuit de
zones mortes 21 pour le signal d'3-coup, et il définit une "zone
d'attente" 3 1'intérieur de laquelle le signal examiné aurait seulement

pu continuer sa marche de manidre physiquement raisomnable s'il me

-s'8tait pas produit une perturbation.

Le fait que le sigmal qui se présente effectivement 3
1'entrée du circuit de régulation & boucle fermée sorte de la zome de
cet &ventail d'attente est interprété, par le circuit de régulation &
boucle fermée selon 1'invention, comme une perturbation, et le filtre 7
est alors commuté par le montage détecteur et de commande sur un régime
de réponse plus lent, de sorte qu'apparalt i la sortie de vitesse 14 du
filtre, au lieu d'un signal conforme au signal d'entrée perturbé, un
signal extrapolé, qui est représenté@ sur la figure 5 par-la ligme dis-
continue.

Cette ligne discontinue a initialement une pente différente
de 1'accélération fixe prédéterminée par l'oscillateur 41, Etant donné que
les valeurs numériques qui parviennent 3 présent, de l'oscillateur 41,
via le multiplicateur 40, la porte ET 36, les portes OU 37 et 38, et le
soustracteur 25, 3 1'intégrateur d'accélération 26 sont additionmnées 3
la valeur d'accélération existant d&ji dans 1'int&grateur 26 et qui ne
diminue que peu & peu. C'est ainsi qu'on obtient selon 1'invention que
la courbe discontinue de la figure 5 consérve,tout d'abord, toujours la
méme pente, qu'avait le signal de vitesse de rotation de roue véritable,
non encore perturbé, peu avant 1'apparition de- la perturbation, pour se
transformer ensuite, seulement lentement, en une courbe ayant la pente

positive ou négative prédéterminée par 1'oscillateur 41.
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Le second é&ventail d'attente représenté sur la figure 5, 7
éventail 51, qui, du fait de la persistance du cas de perturbation,
s'oriente sur le signal extrapolé caractérise un point ol le signal

d'entrée perturbé du circuit de régulation 3 boucle fermée poss&de une

_pente positive trés &levée qui ne peut 8tre interprétée que par 1l'appa=-

rition d'un 3-coup positif excessif, c'est-3-dire non rationnel physi-
quement. Ici, la seconde limite supériéure est donc maintenant dépassée
du bas vers le haut, de sorte que le générateur de train d'impulsions
contrSlable 13, sans retourner au point de fonctionnement "normal", est
commuté de fagon i ce qu'au lieu du train d'impulsions jusqu'ici d&livré,

-

correspondant 3 une accélération négative, il fournisse i présent un
train d'impulsions qui corresponde & une accélération positive corres—
pondante. 7

Ceci se traduit sur la figure 5 par une courbure,dirigée vers
le haut, de la ligne discontinue qui se courbe ensuite de nouveau vers
le bas, pré&s de 1'éventail 52, &tant domné qu'3 présent se produit 3
nouveau une perturbation qui entraine un dépassement de la seconde
limite inférieure UG 2. '

Par la suite, le signal se présentant 3 1l'entrée du circuit de
régulation & boucle fermBe reste sans perturbation durant une plus
longue période, et il passe tout d'abord paf un minimum, pour s'élever
ensuite & nouveau. ,

' Mais, &tant domn€ que dans la zome de 1'éventail 52 1'inter~
valle entre le signal extrapolé produit dans cette période par le
filtre 7, et le signal de nombre de tours de roue véritable est trés
important, la premi&re limite inférieure UG ] n'est tout d'abord pas
dépassée de bas en haut, de sorte que le filtre 7 est encore maintenu
en "service de perturbation".

Le filtre possédant, dans cette comdition de fonctionnement,
un ré&gime de réponse considérablement plus lent que dans 1'état normal,
le signal extrapolé produit par lui ne permet pas de copier le tracé de
vitesse, qui se présente durant cette période, dams tous ses d8tails ;
au contraire, il diminue de fagon continue selon une pente prédéterminée
jusqu'3 ce que les deux signaux se soient & tel pointrrapprochés que la
premigre limite inférieure UG 1 soit 3 nouveau dépassée. Ceci a lieu,
dans la représentation donnée sur la figure 5, dans le secteur de
1'éventail 53.
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Dans le secteur des &ventails 54 et 55, est représeﬁtée une
perturbation qui n'aboutit qu'd un bref décrochage du signal extrapolé
par rapport au signal de vitesse de rotation de roue véritabie, tandis
que la perturbation qui survient aux &ventails 56 et 57 entralnme 3
nouveau un &cart de plus longue dur@e entre le signal de vitesse de
rotation de roue véritable et le signal extrapolé.

Dans 1l'ensemble, la représentation selon la figure 5 permet
de voir que 1'&volution globale du signal de vitesse de rotation de
roue véritable est restitude correctement,pour 1l'essentiel,par le

circuit de régulation 3 boucle fermSe conforme i 1'invention, ceci en
dépit d'effets perturbateurs extrémement puissants, et que, simultan€ment,
les perturbations sont & peu prés intégralement supprimées. Le signal de
vitesse produit de cette mani&re 3 la sortie 14 du filtre 7 représente
une optimisation quant aux deux éiigences en contradiction 1'une avec
1'autre, 3 savoir : ume bonne atténuation de perturbation, d'ume part,
et un régime de réponse le plus rapide possible, ou encore un pouvoir"
de résolution aussi bon que possible, d'autre part. Il se préte_également
de facon extr@mement avantageuse 3 un traitement ultérieur par le circuit
Electronique qui commande la pression de freinage sur les roues indivi-
duelles,de manidre i &viter un blocage d'une ou de plusieurs roues et 3
assurer un freinage optimal du v&hicule.

Bien entendu, les exemples de réalisation décrits ne sont

nullement limitatifs de 1'invention.
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REVENDICATIONS

1. Procédé de conversion de grandeurs physiques variables
existant dans des vEhicules, représentées en tant que fréquence et
affectées, au moins par moment, de perturbations, en des valeurs numé-
riques ou des signaux proportionnels # la fréquence et propres i un
traitement ultérieur immédiat, caractérisé@ en ce que le signal repré-
senté en tant que fréquence est converti en des signaux comparables 3
des valeurs limites, correspondant 3 une dérivée dans le temps de la
grandeur physique, en ce que les valeurs propres au traitement ultérieur
sont constitues par 1'intégration de ces sigmaux convertis, combinés
avec une rétroaction de signal, et en ce que, chaque fois que les
signaux correspondant 3 la dérivée dans le temps sont situds en dehors
de valeurs limites prédi8termindes, les nouvelles valeurs destinées au
traitement ultérieur sont constituBes, en partant de la valeur instan-
tanée, par modification de la caractéristique de transfert dans le
circuit d'intégration.

2. Procédé selon la revendication 1, caractérisé en ce que la
dérivée premidre de la grandeur physique est utilis@e comme dérivée par
rapport au temps.

3. Proc&dé selon la revendication 1, caractérisé en ce que la
dérivée seconde de la grandeur physique est utilisée comme”dérivée par
rapport au temps.

4. Procé&dé selon l'une quelconque des revendications 1 i 3,
caractérisé en ce que les nouvelles valeurs destinées au traitement
ultérieur sont constitu@es par au moins une int&gration unique de
grandeurs prédéterminées de manidvre fixe en remplacement des valeurs,
existant effectivement et situBes en dehors des valeurs 1imites, des
signaux correspondant i la dérivée premidre ou seconde.

5. Procédé selon l'une quelconque des revendications 1 3 4,
caract@risé en ce que des signaux perturbateurs de grandeur moindre et
admissible sont supprimés des signaux correspondant 3 1'une des
dérivées de la grandeur physique, avant leur intégration.

6. Configuration de circuit pour 1'exécution du procédé
selon 1'une quelconque des revendications 1 & 5, notamment pour des
véhicules automobiles, avec un comparateur constitué d'un intégrateur
aliment& par un soustracteur et d'un circuit de zones mortes, dans

laquelle est amené i l'une des entrées du soustracteur un train
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d'impulsions qui correspond par sa fréquence & une grandeur physique 3
mesurer, tandis qu'd son autre entrée est appliqué le signal de sortie
d'un filtre de néme ordre intercalé i la suite du comparateur et que le
circuit de zones mortes €met trols signaux différents selon que le
signal de sortie de 1'int8grateur se situe en dessous d'une premigre
valeur limite inférieure prédéterminée, au~dessus d'une premi&re valeur
limite sup@rieure prédéterminde, ou bien entre ces deux valeurs limites,
ladite configuration &tant caractérisée en ce qu'est prévu, dans le
filtre de néme ordre (7), au moins un organe (13) modifiable quant & sa
caractéristique de transfert, et en ce qu'un montage détecteur et de
commande (20) détecte un signal représentant une dérivée par rapport au
temps (AS 2 ou AS 3) de la valeur (AS 1), proportionmnelle & la grandeur
physique variable, et délivre 3 1'organe (13) un signal de commande
modifiant momentan&ment la caractéristique de transfert de celui-ci, si
le signal détecté par le montage détecteur et de commande (20) sort d'un
secteur situé entre une seconde limite inférieure prédétermin€e et une
seconde limite supérieure prédéterminée, les premiéres valeurs limites
du circuit de zones mortes (5) se situant & l'intérieur des secondes
valeurs limites du montage d&tecteur (20).

7. Configuration de circuit selon la revendication 6, carac-
téris@e en ce que le muméro d'ordre n du filtre (7) est supérieur ou
8gal & un, notamment &gal 3 deux, et en ce que le signal détecté par le
montagé détecteur et de commande (20) est la dérivée premi&re ou seconde
par rapport au temps de la valeur (AS 1) proportiomnelle 3 la grandeur
physique variable. '

8. Configuration de circuit selon la revendication 6, carac-
térisée en ce que la modification de la caractéristique de transfert de
1'organe (13) attribue un poids moindre aux valeurs & 1'entrée, de sorte
que le régime de répomse du filtre (7) de néme ordre se trouve ralenti.

9. Configuration de circuit selon 1l'une quelconque des reven-
dications 6 & 8, caractérisée en ce que le moment du retour de
l'organe (13) & la caractéristique de tramsfert initiale est couplé
avec le retour du signal 3 commander dans la zome située entre les
1imités du montage détecteur (20).

10. Configuration de circuit selon 1'uﬁe quelconque des reven—
dications 6 & 9, caractérisée en ce -que le moment du retour de

1'organe (13) & la caractéristique initiale de transfert est couplé
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avec le passage en dessous des premidres limites prédétermines par le
circuit de zones mortes (5).

‘ 1. Configuration de circuit selon 1'une quelconque des reven-
dications 6 & 10, caractérisée en ce que la caractéristique de transfert
de 1'organe (13) est modifiable de fagon quasi continue par le signal
d'excitation émis par le moﬁtage détecteur et de commande (20).

12. Configuration de circuit selon 1l'ume quelconque des reven-
dications 6 3 11, caractdrisée en ce que la caracté@ristique de transfert
de 1'organe (13) est commutable, par 3-coup, sur une autre caractéris-
tique de transfert par le signai d'excitation émis par le montage
détecteur et de commande (20). i ) '

13. Configuration de circuit selon 1'une quelconque des reven-
dications 6 3§ 12, caractérisée en ce que l'orgame (13) i caractéristique
de transfert modifiable est réalisé sous forme de générateur d'impul-
sions contrBlable et est intercald avant un int@grateur (8) du filtre (7).

14. Configuration de circuit selon la revendication 13, carac-
térisée en ce que le géndrateur d'impulsions contr8lable (13) présente
un &lément de transfert 3 action proportionnelle qui est actif en &tat
normal, et un générateur de signal constant qui est actif lors d'exci-
tation par le montage détecteur et de commande (20).

15. Configuration de circuit selon la revendication 14, carac-
térisée en ce que 1'élément de transfert 3 action proportionnelle-posséde
un facteur d'amplification &gal & un.

16. Configuration de circuit selon la revendication 14, carac-
térisée en ce qu'au générateur de signal constant (41), sont affectés des
multiplicateurs (39, 40) qui affectent & chacune des impulsions & fré-
quence de rdpétition fixe une valeur positive ou négative selon que la
limite supérieure ou la limite inf8rieure du montage détecteur et de
commande (20) a été dépassée.

17. Configuration de circuit selon l'une quelconque des reven-
dications 6 & 16, caractérisée en ce que la grandeur physique variable .

est la vitesse de rotation d'une roue de véhicule.
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