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Przedmiotem wynalazku jest sposéb regulacji
wspéltbieznosci napedéw platformy podnosnika..

Znane rozwigzanie tego typu przedstawione jest
w wydaniu specjalnym czasopisma ,Schiff und
Hafen”, zeszyt 11/1976, strony 1099—1105. W publi-
kacji tej opisano wyposazenie elektryczne napedu
pomostu podnoszacego do zaladunku barek.

Na figurze 1 rysunku przedstawiono zasade dzia-
lania - takiego znanego urzadzenia napedowego.
Pomost podnos$nika jest podnoszony i opuszczany
za pomocyg wielokrgzkéw poprzez Srednio osiem
dzwigbw mapedzanych silnikami prgdu statego.
Kazda jednostka napedowa A/B moze pracowaé

réwniez samodzielnie, na przyklad wtedy, gdy ma

byé zatozona nowa lina, lub w przypadku awarii.
W pracy normalnej biorg udzial zawsze dwa dzwigi
A i B jako pary dzwigowe WP1— WP4. Bloki elek-
troniczne sg przelgczane w ten sposob, ze na przy-
klad diwig A ma regulowang predkos$é obrotowas,
podczas gdy diwig B Sledzi diwig A w zakresie
momentu obrotowego.

Istnieje jednak réwniez mozliwo$é takiego prze-
laczenia za pomocg nie przedstawicnego ukladu
logicznego, ze diwig B ma regulowang predkosé¢
obrotowg, a dzwig A $ledzi dzwig B w zakresie
momentu obrotowego. Kazdy oddzielny diwig A
i B jest wyposazony w przeksztattnik tyrystorowy
z ukladem sterujagcym, regulator prgdu twornika
z ograniczeniem pradowym i regulator predkosci
obrotowej. Przelgczenie z diwigu A na diwig B
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odbywa sie za pomocg elektronicznego sterowanego
przelacznika uktadem logicznym. Opréez tego ist-
nieje mozliwo§é zalgczania za pomocy ukiadu lo-
gicznego dzwigu A, gdy jest on prowadzacy, z ukla-
dem regulacyjnym diwigu B w celu prowadzenia
regulacji, podczas gdy diwig B $ledzi diwig A.
To samo dotyczy réwniez i diwigu B. Pary diwi-
gbw WP1— WP4 maja regulowany predkos$é pod-
noszenia na drodze z przyrostowej regulacji pradu
twornika. Na fig. 1 nie przedstawiono regulacji
pradu wzbudzenia zaleznego od napigcia twornika,
mozna sie jednak z nig zapoznaé z rys. T pubiikacji
wymienionej w stanie techniki. Dla czterech par
dzwigbw WP1— WP4 nadaje sie wsp6lng wartosé
zadanej predkosci obrotowej. Przewidziane sa przy
tym nastepujace rodzaje pracy: polgczona — auto-
matyczna, polgczona —reczna, praca pojedyncza,
przesuw doktadny.

Rodzaj pracy ,praca pojedyncza” stosuje sie do
korekcji polozenia pomostu, a praca ,przesuw do-
ktadny” pozwala na automatyczng regulacje pred-
kosci obrotowej poprzez czujniki wysoko§ciowe
przekazujagce wysokosci poszczegblnych poklad6w
ckretowych, tak Ze pomost bardzo dokladnie usta-
wia sie na poziomie damego poktadu.

Przy pracy -polaczonej wszystkie cztery pary
dzwigowe WP1— WP4 muszg pracowaé z jedna-
kowa predkoscia obrotowa. Oprécz tego pary
WP2 — WP4 s3 tak regulowane sledzaco w zakre-
sie predkosci obrotowej w stosunku do prowadzjcej
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pary diwigéw WP1, ze uzyskame z czynnika pred-
kosci obrotowej prowadzgcej pary diwigbw WP1

; ¢ rzeczywistej predkosci obrotowej zadawa-
nd Jest-parom diw ym WP2— WP4 po poréw-

iu z. ich w: i predkoéciami rzeczywistymi
zez uklad el?lmmw regulacji wspélbieznosci
WarM@ korekcji. Przy tym przy pracy w ob-
.stalego obcigzgnia przy stalym napieciu do-
konuJe sie zmiany zadanej wartosci predkosci obro-
towej i pradu twornika odpowiednio do uchybu
predkosci, tak ze uchyb predkoéci shuzy dla regu-
lacji predkoéci i prade twornika jako  korekcja
wartoéci zadanej.

To znane rozwigzanie ma kilka istotnych wad.
Przy nier6wnym obcigzeniu pomostu moze sig
zdarzyé, ze silriki napedowe mapedu $ledzgcego,
np. WP3, beda bardziej obcigzone, podczas gdy
para prowadzaca WP1 bedzie obcigzona najmniej.
Wedlug podanego rozwigzania napedu, diwigowy
naped prowadzacy WP1 bedzie regulowal dZwigowy
naped $ledzaey WP3 tak, ze bedzie on przeciqzony.

-Stwierdzono réwniez przy tworzeniu sygnatu ko-

rekcyjnego, ze przy zmianie kierunku obrotéw, na

podstawie falszywej biegunowosci sygnatu korek-
cyjnego wystepuje réznica drogi jako staty uchyb,
nie dajacy sie wyeliminowa¢. W niedogodnych wa-
runkach przez sumowanie wielu uchybéw poje-
dynczych uchyb laczny moze byé tak duzy, ze ma-
pedy rozbiegaja si¢ i nie pozwalajg zsynchrnizo-
waé.

Jak wynika z fig. 2 rysunku cyfrowe sygnaly
predkosci obrotowej tworza w ukladzie regulacji
wspélbieznosei réinice drogi A —~—B, wtedy gdy
an.a]n@gwy sygnat predkoéci obrotowej n przy
zmianie kierunku obrotéw ulega zmianie bieguno-
woéci w ukladzie regulacji wspéitbieznosci. Ponie-
waz cyfrowy sygnal predkosci obrotowej, ktéry
z powodu zgdanej duzej dokladnosci ma uzasadnie-
nie wyboru jest niezalezny od biegunowosci i tym
samym nie jest przelgczony, réznica drogi wyste-
puje jako Zrédio bledéw.

Celem wynalazku jest opracowanie sposobu re-
gulacji wspéltbieznosci napedéw podnosnika, w kto-
Iym mna prowadzacy naped diwigowy oddziatuje
si¢ zwrotnie dla przyporzadkowania kazdemu ob-
cigzeniu napedu $ledzacego prawidlowej predkosci
obrotowej. '

Sposéb regulacji WSp()lblemosm napedéw plat-
formy . podnosnika, wyposazone; w przymajmniej
dwa napedy lub pary mpedéw uruchamiane od-
dzielnie lub lacznie, przy czym w pracy laczonej
do kaimego napedu podnoénika, jako zadany prad
twornika, doprowadza si¢ wielko$é uchybu uzys-
kanego przez poréwnanie wartosci zadanej i rze-

czywistej w. trybie regulacji pragdu twornika, a do.

napedu prowadzacego wytwarzajacego sygnal rze-
czywistej wartosci predkosci obrotowej doregulo-
‘wuje si¢ wszystkie dalsze napedy podnoénika jako

napedy $ledzace w ten spos6b, ze tworzy sig z syg- .

nalu wartodci rzeczywistej predkosci obrotowej
napedu prowadzacego i sygnaléw wartosci rzeczy-
wistych predkosci obrotowych napedéw $ledzacych
sygnaly korekcyjne, ktére doprowadza sie do ukla-
déw wspélbieinosci kazdego z napedéw sledzacych,
wedlug wynalazku charakteryzuje si¢ tym, ze dla
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pracy podnoszenia i opuszczania zmienia sie bie-
gunowos¢ sygnatu korekcji, przed ' utworzeniem
réznicy w ukladzie wspoéibieznosci, w zespole prze-
lacznikéw analogowych i przelgczniké4w zwrotnych
i dopasowujacych. Ponadto, sygnalem korekcji
o prawidlowej biegunwosci reguluje sie graniczng
wielko$¢ predkosci obrotowej poprzez zadajnik
wartosci granicznej kazdego ze sledzgcych nape-
dow podnosnika. '

Przy  podnoszeniu obcigzenia wybiera sie z syg-
natéw korekeyjnych wszystkich sleazacych nape-
déw podnoénika’ sygnal korekcyjny o najwieiszej
wartosci w ukladzie wyboru i doprowadza sie do
prowadzacego napedu dla obnizenia pa'edko.,cx
obrotowej i pradu twornikowego.

Do sygnatéw korekcji wprowadza °sie sygnal
pierwotnego obcigzenia wybrany jako najwigksza
wartos¢ ze wszystkich wartosci obcigzenia zapisa-
nych w pamieci obcigzenia w .ukladzie wyboru ob-
cigzenia i doprowadza si¢ do napedu prowadzy-
cego po uplywie odpowiedniego czasu pomiaru
okreslonego przez ukiad wyboru czasu.

Najwieksza warto§é obcigzenia doprowadza sie
do napedu prowadzacego po uplywie najdtuzszego
z czas6w pomiarowych, wybranego 2z sygnalow
wartodci czasu w zespole zegarowym ukladu wy-
boru obcigzenia.

Ze wszystkich sygnaléw obcigzenia zapmsanych
w pamieci obcigzenia wybiera sie w ukladzie wy-
boru obcigzenia najwigkszg warto§é i za pomoca
przewodu wyréwnawczego po uplywie czasu po-
miaru okreslonego w ukladzie wyboru czasu do-
prowadza si¢ do wszystkich napedéw -podno$nika,
jako pierwotna wartos¢ prowadzica, do ktérej do-
daje sie sygnaty korekcyjne. :

Korzystnie jako naped prowadzacy wykorzystuje
si¢ naped podno$nika o najwigkszym obcigZeniu,
ewentualnie naped podnosnika o najwyzszej war-
tosci sygnatu . korekcyjnego w kierunku podwyi-
szania predkosci obrotowej.

Sygnat korekcyjny z ukladéw wspoédibieznosci do-
prowadza sie do zadajnika wartosci granicznej, jak
réwniez do zadajnikéw granicznej wartosci pradu
twornikowego i oddzialuje si¢ na zmiang obcig-
zenia Py = const.

Przy stalym pradzie twornikowym powoduJe sie

‘zm1ane obcigzenia Py = const przéz azmiane¢ na-

piecia twornika za pomocg sygnalu korekcji.

Przedmiot wynalazku wyjasniono blizej w przy-
kladzie wykonania 'ma’ fig. 3, ktéry przedstawia
uklad elektryczny mnapedu podnosnika, przy czym
zachbwano w niezbednym zakresie podstawowg
konfiguracje znanego ukladu polgczen.

" Cztery pary naped6w podno$nika WP1--WP4 pra-
cuja w operacji wspblnego podnoszenia. Poprzez
element LUB 8 i kanal a (praca polaczona — auto-
matyczna) podaje sie zadang warto$¢é predkosci
obrotowej wspélnie dla napedéw WP1--WP4 z za-
dajnika granicznej warto$ci predkosci obrotowej

2C, 23/ 9/530 do kazdego z napedbéw i do wezla sumu-
jacego 19/29/39/49 regulatora - predkosci obro’oorwej
19/29/39/49.

Z cyfrowych miernik6bw predkosci obrotowej
DT1--DT4 poprzez przetworniki cyfrowo-analogowe
DA1--DA4 doprowadza sig¢ analogowq wartos¢ syg-
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nalu pomiarowego jako sygnal rzeczywistej pred-
kosci obrotowej do weziéw sumacyjnych 19/29/39/49.
Sygnat uchybu z regulatora predkosci obrotowej
19/29/59/49 poprzez zadajnik pradu twornika
17/27/37/47, jest podawany dalej do wezla sumacyj-
nego 13/23/33/43 regulatora pradu twornika. Z prze-
ksztelttnika pradu S1--S4, poprzez uklad kierun-
kowy 11/21/31/41 i czion dopasowujacy 12/22/32/42,
rzeczywista wartos¢é pradu twornika doprowadza
sig do wezta sumacyjnego 13/23/33/43. Z wyjscia
regulatora pradu twornika podaje sie wydzielong
wartos¢ uchybu do sterownika 14/24/34/44, ktéry
poprzez zmiane kata zapionu nastawczych czionow
glébwnych tyrystor6w Thl--Th4 powieksza lub
zmniejsza prad twornika silnikéw diwigowych
WP1--WP4, zgodnie z uchybem regulacji.

Dla uksztaltowania sygnalu korekcyjnego do kaz-
dej pary napedéw $ledzgcych WP2+-WP4 jest przy-
taczony jeden ukiad  wspélbieznosci GL2-+-GL4,
ktéry poréwnuje cyfrowy sygnal predkosci obroto-
wej fl1 napedu prowadzacego WP1. uzyskany z cyf-
rowego miernika predkosci obrotowej DT1 z wlas-
nym, cyfrowym sygnalem predkosci obrotowej
f2-f4 z cyfrowych miermnik6w predkosci obrotowej
DT2--DT4 i tworzy wyjSciowy sygnat analogowy za
pomocg utworzenia sygnalu réinicowego i prze-
twornika cyfrowo-analogowego.

Aby przy zmianie kierunku obrotéw sygnal ko-
rekeyjny moégl byé polaczony z prawidlowg biegu-
nowoscia, w ukladzie zastosowano przelgczniki
analogowe 125--128, 135--138 i 145--148 oraz prze-
lgczniki zwrotne i dopascwujgce 121--124, 131134
i 141144 przyiaczone przed ukladami wspoéibiez-
nosci, do ktérych doprowadza sie chwilowe war-
tosci predkosci obrotowej n2--n4. Doprowadzenie
cyfrowych sygnatébw predkosci-obrotowej do okres-
lajacych uchyby predkosci ukiadéw wspbdibieznosci
GL2—GL4 nastepuje tym samym zaleznie od chwi-
lowej biegunowosci kierunkéw obrotéw. Tym sa-
mym zapewnia sig, ze biegunowos$é sygnalu korex-
cyjnego zawsze odpowiada prawidlowo aktualnemu
kierunkowi obrotéw. Sygnal korekcyjny jest nas-
tepnie doprowadzany do zadajnika granicznej war-
tosci predkosci obrotowej 30/40/50 kazdego ze Sle-
dzgcych napedéw WP2-+-WP4 dla korekcji predkosci
obrotowej i pragdu twornika.

Jesli z powodu niedogodnego obcigzenia pomostu
dzwigowego powstanie .taki rozklad ciezaru, ze na
przyklad giéwny ciezar przypadnie na napedy $le-
dzace WP3 i WP4, ktére musza tym samym wytwo-
rzyé wyzsze momenty obrotowe, podczas gdy naped
prowadzacy WP1 i naped Sledzacy WP2 bedg nie-
znacznie obcigzone, to powstanie sytuacja, w kto-
rej czestotliwosé prowadzaca sygnatu predkosci
cbrotowej f1 ksztaltuje wysokie wartosci sygrialu
korekcyjnego w sensie wyzszych predkosci obroto-
wych dla napedbéw Sledzacych WP3 i WP4, co moze
spowcdowaé przestawienie predkosci i pradu twor-
nika na jeszcze wieksze wartosci. Napedy S$ledzace
WEP3 i WP4 bylyby wtedy silnie przecigzone. Wobec
tego sygnaly korekcyjne poréwnuje si¢ ze sobg w
ukladzie wyboru 1 i sygnal korekcyjny o najwyz-
szej wartosci w kierunku wiekszych predkosci
obrotowych doprowadza sie do ukladu odwracaja-
cego 2 i nastepnie do przetgcznika 3, do zadajnika
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wartodci granicznych 20 prowadzacego napedu WP1
w ten sposob, ze naped prowadzacy przestawia sig
w kierunku predkosci obrotowej. Przerzutnik po-
miarowy 4 zwalnia przelaczmk 3 tylko przy ope-
racji podnoszenia.

Dalsza mozliwo$é ochrony mapedéw przed prze-
cigzeniem w przypadku obcigzenia pochylego pow-
staje wiedy, gdy w ogéle nie przewiduje sie napedu
prowadzacego, lecz automatycznie jako naped pro-
wadzacy pracuje ten z napedéw WP1--WP4, ktéry
jest najbardziej obcigzony.

Poniewaz przy opuszczaniu — odpow1edzmo -dp
cbcigzenia — pracuje sie z wyzszg niz znamionowa
predkoscig obrotows, nalezy wtedy pomiaru- obcig-
zenia dokonywaé z -udzialem pamigci -obcigzenia
15/25/35/45. Miarg obciazenia jest kazdorazowo prad
twornikowy napedu. Rzeczywistg wartoéé pradu

twornika doprowadza sig¢ wigc nie tylko do wezléw .

sumacyjnych regulatoréw pradu twormika 13/23/-
/33/43, lecz réwmoczeSnie do przylaczonych pamieci
obcigzenia 15/25/35/45, ktére po uplywie. zadanego
czasu okreslonego w zespole zegara 16/26/36/76 za-
pisuja warto$é obcigzenia.

Wiszystkie wartosci obcigzenia doprovvadza sie do
ukladu wyboru obcigzenia 68, ktéry przesyla naj-
wyzszg warto$¢ obcigzenia do ezlonu funkcyjnego
7T @=1(J, ). Wszystkie sygnaly czasowe wprowa-
dzane do ukiadu wyboru czasu 5 o :charakterze
elementu logicznego I w ten sposéb, ze czlon; cza-
Suwy © najdiuiszym czasie biegu powoduje wys-
lanie sygnalu wyjsciowego =z ukiadu wyboru
czasu 5, ktéry zadaje zadajnikowi .wartodci- gra-
nicznej 20 prowadzacego mapedu WP1 najwiekszy
wartos¢ wiodaca, ktérg musi:przyjaé naped pro-
wadzacy. Dla odpowiedniego wplywania na napedy
$ledzgce wpmwadz.a sie stad réznicowe sygnaly
korekcyjne.

Sygnal odpowiadajacy na)wiekszej wartosci ob-
cigzenia doprowadza sig przez przewo6d wyréwny-
jacy 51 do wszystkich zadajnikéw wartosci: gra-
nicznych 20/30/40/50 tak, Ze natychmiast nastepuje
zgrubna regulacja wszystkich napedéw, z kolei
przeprowadza si¢. regulacje dokladng za pomoea
sygnaléw korekcyjnych. .

To korzystne rozwigzanie dla pouuaru i wy,kp-
rzystania obcigzenia dla pierwotnej, zgrubnej; re-
gulacji stuzy rébwmiez przy operacji -podnoszenia,
jednak nalezy wypoesazyé¢ kazdy maped w oddzielne
pamieci obcigzenia dla podnoszenia i opuszczania.

Pomiar obcigzenia mozna réwniez przeprowa-
dzi¢ tak, ze nie przewiduje si¢ napedu prowadzj-
cego, lecz automatycznie naped o najwyzszym ob-
cigzeniu stuzy jako prowadzacy.

Uksztaltowane przez uklady wsp6tbieznosci
GL2--GL4 sygnaly korekcyjne dalej wykorzystuje
sie do przesuwania krzywej ograniczenia P=const.,
w ten sposOb, ze oprbécz zadajnika granicznej war-
tosci predko$ci obrotowej 20/30/40/50 wprowadza
sig dla regulacji pradu twornikowego zadajnik
granicznej wartosci pradu twornika 17/27/37/47.

Spos6b wediug wynalazku pozwala na utrzyma-
nie sygnaléw korekcyjnych ponizej dopuszczalnych
wartosci zakl6ceniowych. Bez tego niezbedne byly-
by bardzo duze wzmocnienia, co powodowaloby
szczegblnie niekorzystng niestabilno$é ukladu regu-
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ladyinggo, w prayphdlu pracy 2 Wyfdf4 niz Zna-
micnowa prodlkosé obrotowa. W przypadku zasto-
sowdhin spessbu wedlhig wynalazku krzywa stalej
Moty Snowl woOwtsRs sStaly krzywg graniczhg,
stanowiaca odpowiednik okreslehiyeh - wartoéci
nieniie} Wraywej letne] od wykoisrfia kaizdego

Spostd wediug - wynialasku uwmezliwia to, ze
rmiand Moy pray stalym hapleciu dokonywaha
jeét pizee zhishe natedenta pradu twornika w
kierunku mniejszych lub wiekszydh wartosci bez
pPrzevigzenis Silnika ndpgdowego w Epoeséd niedo-
puszesadny. MMoana Jedhak rowniez utrzymywacé
il wartodé pridu twornika, a mniané wielkosci
ey uagskiwal poptees Anknk hapiecia twornika.

"dastrzeienia pateniowe
1. Spawbb reguiacii websIbiednosei napedow plat-
torimy podnwodtiika; wyposkidend] w preyuajmniej
dvd nap@dy lub pary hapedéw uruchamiane od-
dsielaie 1ub Meanie, prgy tzym w gisdy kqoensd do
twornika doprowadza sig witlinéé uchyisu uzyska-
e primy pocoOwrsintie wartoéci zadamej i reeczy-
tvinta w rylie regulaedi pradu twormika, przy
ciyth o napepliu  promadzategy wytwarzajacego
sypmul rieceyexiste) wartoici predkodci obrotowe]
destnputodauje sic wazystkie delsze mapedy podnos-
Hika tkd wapedy Sledamce w tein gposob, e tworzy
e z syghain wartogti reeczywistej predkosei obro-
towey napetiu prowaslepvego i sygnatdbw wartosci
TikcAyWiktyeh predliadci obrotowych napedéw sle-
dxntveh sydtidy larekcydns, ktéce doprowneza sig
do uRipdbw wespbdlhdeinosei kazdego z napeddw
ilodaycych, sasmienny $ym, e dla pracy podne-
srenid i opuszeania smienda gie biegunowosé syg-
natu korekcji, przed utworzeniem réznicy w ukia-
dzie wipdibitisdel (GL2, GL3, GL4), w . zespole
prdgemikbbw  anologowych (135128, 135--138,
155--148) i presipextbikéw zwrotnych i dopasowu-
Neyoh @an<-a2d, 131134, 141+144), a ponasdto syg-
nldenm kovekeli o pirawidiowej biegunowoéci regu-
huie sie gmdiceng wiglioeéé predkesai oebrotowe]
poprzez zadajnik wartoéci pranicznej (30, 40, 30)
atlego ¥o idedzacych napedéw pednoénika (WP2,
WES, Wra). .
2 Sposdb wwediug 2oetrz. 1, ymamienay fym, ze
ey Podiobitii wybiera st 2 sygnalow korek-
- eV FRch Wskystkiih &edzacpch napeddw podaos-
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nika (WP2, WP3, WP4) sygnal keorekcyiny o naj-
wigkszej wartosci w ukladasie wyboru (1) i depro-
wadza si¢ do prowadzycego mapedu (WP3) dla ob-
nizenia predkosci obrotowej i pradu twornike-
WEEQ. .

3. Spostb wedlug zastrz. 1, gnamienny tym, ie do
sygnaldw korekcyi wprowadza sie sygnal pier-
wotnego obcigZzenia wybrany jako najwieksza war-
tos¢ ze wszystitich wartoéci obciaieaia zapisanych
w pamigci obcigzenia (1, 25, 35, 4u) w ukladzie
wyboru obcigienia (6) i doprowadza sie do napedu
prowadzgcego - (WP1) po uplywie odpowiedniego
crasu pomiaru okreslonego prrez ukdad wyboru
czasu (3).

4. Sposth wadlug zastrz. 8, znamicnny tym, ie
najwigkszg wartesé obciatenia daprowadza sie do
napedu prowadzgcego (WP3) po uplywie najpdtuz-
szego z czasbw pomiarewych, wybranego £ sygna-
tow wartosci czasu w zespole zegarowym (18, 26,
36, 48) ukladu wyboru gbciazenia ().

5. SposSh wedlug metre. 3, mnamilenay tym, ze
ze wseystkich sygnatéw oboigzenia zapisanych w
pamigci obcigaenia (18, 85, 35, 45) wybiera sie
w ukladnie wyboru oboigienia ) najwicksza war-
toéé i za posnocy przewoedu wyrdwnawezegs (51) po
uplywie czasu porniaru okredlonego w ukladzie
wyboru czasu (5) doprowadza si¢ do wszystkich
napedéw pudnosnika (WP2, WP3, WP4) jako pier-
wotng wartosé¢ prowadzaca, do ktérej dodaje sig
sygnaly korekcyjne:

6. Spos6éb wediug zastrz. 1, znamienny tym, ze
jako naped prowadracy wykorzystuje sig naped
podnosnika o najwickszym obcigzeniu.

7. Bposdb wedlug zastrz. 2, znazmienny tym, ze
jako naped prowadzacy wykorzystuje sie - naped
podnosnika z najwyzszg wartedcia sygnalu korek-
cyjnego w kierunku podwyzszania predkosci obro-
towej.

8. Spostb wediug zasirz. 1, snamiemny tym, ize
sygnat korekeyjny =z ukiadéw wspbihieznosci
(GL2—GLt) doprowadza si¢ do zadajnika wartosci
granitanej (20, 30, 40, 5¢), jak rowmiez do zadajni-
kéw granicznej wartesci pradu twoernikowego (17,
27, 37, 47) i oddeziatuje sie na zmiane obcijzenia
Py = const.

9. Spos6b wedlug zastrz. 1, znzmienny tym, ze
pray statym pradzie twornikowym powoduje sie
zZmiang obcigzenia Py = comst.’ przez zmijane - na-
pietia tworntka za pomocg sygnatu korekcji.
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