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Przedmiotem wynalazku jest koincydencyiny
uklad korelacyjny do pomiaru predkoSci, zwlaszcza
do ciaglego, bezstykowego pomiaru predkoSci wal-
cowanego metalu w walcowniach ciggltych, z wy-
korzystaniem koincydencyjnego sposobu pomiaru
predkoéci walcowanego metalu wedlug patentu nr
54198.

Sposéb pomiaru predko$ci walcowanego metalu,
wedlug patentu gléwnego nr 54198, wykorzystuja-
cy stochastyczne sygnaly prébne, otrzymywane bez-
stykowo z powierzchni metalu za pomoca dwdch
czujniké6w ruchu ustawianych w stalej odlegloSci
od siebie wzdluz wektora predko$ci polega na tym,
Ze sygnal z pierwszego czujnika, liczac w kierunku
wektora predko$ci, wielokrotnie opéZnia sie szere-
gowo o jednakowg warto§¢ opdzZnienia jednostko-
wego, a otrzymane tg droga poszczegllne sygnaly
pomocnicze, niezaleznie od siebie i réwnolegle w
czasie, logicznie przemnaza sie przez aktualna war-
to§¢ sygnalu probnego z drugiego czujnika, przy
czym otrzymane iloczyny logiczne testuje sie od-
no$nie zgodno$ci biegunowoéci sygnaléw sklado-
wych, a nastepnie sumuje si¢ i usrednia, za§ okre§-
lanie wlasciwego sygnatu pomocniczego dla ktére-
go wystepuje maksymalna warto§¢ koincydencyj-
nej funkcji korelacji odbywa sie przez poréwnanie
tych zsumowanych i u$rednionych iloczynéw mie-
dzy soba. .

Wykorzystanie przytoczonego sposobu wymaga
jednak zastosowania specjalnego ukladu pomiaro-
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wego umozliwiajgcego praktyczng realizacje tego
sposobu.

Celem wynalazku bylo opracowanie takiego ukla-
du, przy czym stwierdzono mozliwo§¢ i celowosé
wykorzystania opisanego sposobu pomiaru predko-
§ci w dwoch odmianach ukladu pomiarowego: ze
stalym i ze zmiennym taktem opdZniania.

Cel ten osiggnieto opracowujgc uklad ze statym
taktem opdzniania, w ktorym wielokrotne opdznia-
nie szeregowe jednego z sygnalow prébnych o jed-
nakowg warto§é identyfikujgcego opodznienia jed-
nostkowego dokonuje sie¢ za pomoca sekcjonowanej
linii opézniajgcej, ztozonej z pojedynczych komo-
rek rejestru przesuwajgcego ze stalym taktem
opé6zniania, przy czym wyj$cia tych komoérek pod-
laczono na wejscia niezaleznych korelatoré6w koin-
cydencyjnych, na ktdére rownolegle podlgczono dru-
gi sygnal prébny, natomiast wyjscia tygh korelato-
ré6w podiaczono na cyfrowy wskaznik ekstremum,
ktory umozliwia samoczynne ustalanie numeru ko-
relatora, dla ktérego wystepuje zerowa wartosé
sygnalu btedu miedzy opédinieniem identyfikowa-
nym i identyfikujacym.

Przykladowo rozwigzanie ukladu wedlug wyna-
lazku przedstawiono na rysunku, na ktérym fig. 1
przedstawia schemat blokowy koincydencyjnego
ukladu do pomiaru predkoSci ze stalym taktem
opdzniania za$ fig. 2 przedstawia odmiane tego
ukladu ze zmiennym taktem opézZniania.

Wzdluz drogi przesuwajacego sie obiektu 1 umie-
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szczono w statej odlegloSci od siebie dwa bezstyko-
we czujniki ruchu 2 i 3, przy czym wyjScie czujni-
ka 2 podlgczono na wejScie sekcjonowanej linii
opozniajacej 4. Wyjscia poszczegdlnych komoérek tej
linii podlgczono na wej$cia ukladéw koincydencji 5,
na ktére réwnolegle podlaczono réwniez wyjscie
czujnika ruchu 3. Uklady koincydencji podigczone
na wejécia filtré6w usredniajacych 6 z jednakowy-
mi stalymi czasowymi tworzg z tymi filtrami nieza-
lezne korelatory koincydencyjne, umozliwiajgce
{1d tyfikacje opdznienia transportowego, wystepu-
yqe_ cgo miedzy sygnatami z czujnikéw 2 i 3.

WyjScia poszczegélnych korelatoréw dla ustalenia
numeru.. k.orelatom-*d}a sktérego wystepuje mini-
mim :sygnetu bledur* poQ&aczone sa na wejscie cy-
frowego wskaznika eksﬁremum zlozonego z dys-
krymﬁnatorow napiecia 7t diodowej matrycy wybie-
ranceJ 81 wy‘éwletlacza cyfrowego 9. Na wejScia
przesuwaja,ce -sekcjomowinej linii opdzniajacej pod-
laczony jest generator impulséw przesuwajgcych
10, ze stalym okresem pojawiania sie tych impul-
séw. '

Dziatanie ukladu przedstawionego na fig. 1 jest

nizej opisane. Na wyj§ciu umieszczonych wzdluz
poruszajacego sie obiektu 1 bezstykowych czujni-
kéw ruchu 2 i 3 otrzymywane sa stochastyczne
Sygnaly prébne o charakterze przekaznika dwupo-
lozeniowego. Kazdy z tych sygnaléow odzwierciedla
stan powierzchni poruszajacego sie obiektu, maja-
cej na ogét uksztaltowanie przypadkowe. Sygnat
z czujnika 3 jest wiec opdzniony wzgledem sygnatu
z czujnika 2 o warto§é identyfikowanego opéznie-
nia transportowego. Sygnal z czujnika 2 jest po-
dawany na wejScie sekcjonowanej linii opézniaja-
cej 4, ktéra wielokrotnie op6znia sygnal wejsciowy
o jednakows stalg warto$é opéznienia jednostko-
wego, réwna okresowi pojawiania sie impulséw
przesuwajgcych w generatorze 10. Otrzymane tg
droga sygnaly pomocnicze z poszczegélnych sekeji
linii opdzniajacej wraz z sygnalem z czujnika 3 po-
dawane sg parami na wejScia ukladéw koincyden-
cji 5, ktére stuza do testowania biegunowosei syg-
naléw wejsciowych. Mianowicie, sygnal wyjsciowy
danego ukladu koincydencji posiada warto§é réw-
ng jedynce logicznej tylko wéwezas, kiedy wyste-
puje koincydencja sygnaléw wejsciowych, czyli
zgodnos¢ biegunowosci testowanych sygnatow.
. Sygnaly przekaznikowe ofrzymywane z wyj$é
ukladéw koincydencyjnych sg nastepnie us$rednia-
ne za pomocg filtréow uéredniajgcych 6 majgcych
jednakowe stale czasowe u$redniania. Dzieki temu
na wyjsciu filtrow otrzymuje sie sktadowe koincy-
dencyjnej funkeji korelacji, ktérych amplitudy za-
leza od warto$ci sygnatu btedu miedzy poszczegdl-
nymi opé6znieniami identyfikujgcymi i opdznieniem
identyfikowanym. Przy odpowiednim doborze opdz-
nienia jednostkowego, nastawionego za pomoca ge-
neratora 10, maksymalna amplituda pojawia sie na
wyjsciu tylko tego fﬂtru, dla ktérego sygnal wej-
Sciowy posiada zerowg warto§é sygnatu bledu.

Ujawnienie numeru filtru, dla ktérego skladowa
posiada maksymalng amplitude umozliwia cyfrowy
wskaznik ekstremum. Sygnal wyjSciowy kazdego
z filtrow podawany jest na dyskryminator napie-
cia 7 o jednakowym poziomie odciecia sygnatu wej-
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Sciowego. Poziom odciecia jest tak dobierany, aby
jednoczeénie mdgl zadzialaé tylko jeden dyskrymi-
nator napiecia. OkreS§lenie numeru pobudzonego
dyskryminatora, a wiec i odpowiedniego filtru
uSredniajacego umozliwia matryca diodowa 8, wy-
bierajaca odpowiednia kombinacje numeryczng de-
kad cyfrowego wysSwietlacza 9, w zalezno$ci od nu-
meru wejScia matrycy, na ktére podlgczono pobu-
dzony dyskryminator.

Uklad bedacy przedmiotem wynalazku umozliwia
duzg dokladno$¢ identyfikacji opézZnienia transpor-
towego, nie wymaga zadnych dodatkowych kana-
16w zgrubnej identyfikacji, jest prosty w budowie
i pewny w dzialaniu. Sygnal w postaci cyfrowej
umozliwia bezpo$rednie wykorzystanie wynikéw
identyfikacji w maszynie cyfrowej i do sterowania
procesami.

Odmiang ukladu ze stalym taktem opédzniania,
jest uklad ze zmiennym taktem opézniania, przed-
stawiony na fig. 2, ktéry zamiast opdéZniajgcej linii
ze stalym taktem opdzniania ma opéZniajgcg linie
ze zmiennym taktem opé6zniania, a zamiast cyfro-
wego wskaznika ekstremum ma uklad sterujacy,
przy czym do mierzenia zmiennej czestotliwo$ci
taktowania ma dowolny czesto$ciomierz. Wyjscia
poszczegblnych dyskryminatoré6w napigcia 7 sa w
tym ukladzie podawane na niezalezne wejscia ukla-
du sterujacego zlozonego z logicznych ukladéw su-
mujgeych 14 i 15, ukladu przekaznikowego 16 oraz
ukladu catkujgcego 17. Wyjscie ukladu calkujgce-
go podlgczone jest na wejScie generatora impul-
s6w przesuwajgcych 12. Na wyjsciu ukladu do po-
miaru predkosci jest podlgczony dowolny czesto-
Sciomierz 13.

Dziatanie ukladu do momentu, w ktérym otrzy-
muje sie sygnaly wyjSciowe z poszczegélnych dys-
kryminatoréw napigcia 7 jest identyczne z opisem
dzialania ukladu ze stalym taktem opdzniania.

W ukladzie ze zmiennym taktem opéZniania mo:z-
liwo§¢ ptynnej zmiany okresu pojawiania sie im-
pulséw z generatora 12 pozwala na samoczynny do-
bér takiego indentyfikujacego opdznienia jednost-
kowego w ukladzie, aby zerowa wartosé sygnatu
bledu wystepowala zawsze dla korelatora o jedna-
kowym numerze porzgdkowym.

Wyjscia dyskryminator6w sg dzielone przy tym
na trzy grupy. W pierwszej i trzeciej grupie znaj-
dujg sie dyskryminatory podlaczone na wejscie lo-
gicznego ukladu sumujgcego 14 i 15. W drugiej gru-
pie znajduje sie tylko jeden dyskryminator, podla-

czony na wyjScie ,,i” — tego korelatora. Sygnaly
wyjSciowe z sumatoré6w logicznych 14 i 15 oraz
»i” — tego dyskryminatora podawane s3 na wej-

Scie ukladu przekaznikowego 16 wraz z sygnatami
z ,i—1” i ,;i+1” korelatora.

Sygnal wyjSciowy z ukladu przekaznikowego jest
nastepnie catkowany za pomocg ukladu catkujgce-
go 17, bezpoSrednio sterujacego generatorem 12.
Zadaniem ukladu sterujgcego w ukladzie bedgcym
przedmiotem wynalazku jest dobranie dla linii
opézniajgcej takiego taktu (czestotliwos$ci) przesu-
wania, aby maksimum koincydencyjnej funkeji ko-
relacji przypadalo na ,,i”—ty korelator, co odpo-
wiada stanowi ustalonemu w ukladzie. Wéwcezas
op6znienie pomocnicze na wejéciu tego korelatora
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‘bedzie mialo warto$§é identyczng z wprowadzonym
na wejscie tego korelatora indentyfikowanym opéz-
‘nieniem transportowym. Woéwczas takze czestotli-
‘wo§é impulséw przesuwajgcych, mierzona za pomo-
cg czestoSciomierza 13 bedzie §ciSle odpowiadaé mie-
rzonej predko$ci przesuwajgcego sie obiektu. Jezeli
jednak maksimum funkecji korelacji chwilowo wy-
pada dla innego korelatora, na przyklad mieszczg-
cego sie w grupie sumatora logicznego 14, to uklad
‘przekaznikowy 16 wytworzy sygnatl sterujacy o ta-
kim znaku, aby napiecie w ukladzie calkujgcym 17
narastato. Narastanie napiecia na wej$ciu genera-
tora 12 powoduje wzrost czestotliwo$ci impulséw
taktujgcych i przesuwanie maksimum funkcji ko-
relacji w kierunku rosngcej numeracji poszczegdl-
‘nych korelatoréw. OczywiScie jezeli maksimum
funkecji korelacji chwilowo znajdzie sie na wyjsciu
‘korelatora znajdujgcego sie w grupie sumatora lo-
.gicznego 15, to zmieni sie znak sygnalu sterujacego
z ukladu przekaZnikowego i napiecie na wyjsciu
-ukladu calkujgcego bedzie sie zmniejszaé. Spowo-
duje to obnizenie czestotliwo$ci impulséw taktujg-
cych i przesuwanie maksimum funkeji korelacji w
‘kierunku malejgcej numeracji korelatoréw.

W celu dokladnego ustalenia maksimum na wyj-
$ciu ,,i”-tego korelatora wykorzystuje sie w ukla-
dzie przekaZnikowym 16 réwniez sygnaly wyjscio-
‘we z ,i—1” i ,i+1” korelatora, spelniajgce te same
funkcje co sygnaly z sumatoréw 14 i 15, lecz dzia-
tajace z amplituda dazaca do warto$ci réwnej zero,
‘W miare zblizania sie¢ maksimum funkcji korelacji
do korelatora o ,,i”-tym numerze.

Uklad wedlug tej odmiany wynalazku umozliwia

osigganie stosunkowo bardzo duzych dokladno$ci
w identyfikacji opéznienia transportowego, a w
stosunku do znanych ukladéw wyréznia sie po-
nadto lepszymi wlasno$ciami dynamicznymi i pra-
cuje wylacznie przy uzyciu sygnaléw stochastycz-
nych otrzymywanych na drodze bezstykowej. Syg-
nal wyjSciowy w postaci.cyfrowej umozliwia bez-
‘poSrednie wykorzystanie wynikéw “identyfikacji w
‘maszynie cyfrowej i do sterowania procesami.

|

Zastrzezenia patentowe

1. Koincydencyjny uklad korelacyjny do pomiaru
predko$ci ze stalym taktem opédzniania, wyko-
rzystujacy przekaznikowe, stochastyczne sygna-
ty prébne, otrzymywane bezstykowo z po-
wierzchni metalu za pomocg dwoéch czujnikéw
ruchu, ustawionych w staltej odlegtosci od siebie
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. Odmiana ukladu wedlug zastrz. 1,

wzdluz wektora predkoS$ci, dzialajacy w oparciu
o koincydencyjny spos6b pomiaru predko$ci, we-
dlug patentu nr 54198, w ktérym sygnat z pierw-
szego czujnika, liczgc w kierunku wektora pred-
koSci wielokrotnie opéznia sie szeregowo o jed-
nakows warto§¢ opéznienia jednostkowego,
a otrzymane ta droga poszczegélne sygnaly po-
mocnicze, niezaleznie od siebie i réwnolegle w
czasie, logicznie przemnaza si¢ przez aktualng
warto§é sygnatu prébnego z drugiego czujnika,
przy czym otrzymane iloczyny testuje si¢ odno$-
nie zgodno$ci i biegunowos$ci sygnaléw skiado-
wych ,a nastepnie sumuje sie i uérednia, za$
okreS§lanie wilasciwego sygnalu pomocniczego,
dla ktérego wystepuje maksymalna warto§¢ ko-
incydencyjnej funkcji korelacji odbywa sie przez
poréwnanie tych zsumowanych i uSrednionych
iloczynéw miedzy soba, znamienny tym, zZe dla
opdznianie sygnalu prébnego z czujnika (2) ma
sekcjonowang linie opdZniajaca (4) ze stalym
taktem opdZniania podawanym z generatora (10),
a dla identyfikacji opdZnienia transportowego
miedzy czujnikami (2 i 3) ma niezalezne korela-
tory koincydencyjne, zlozone z ukladéw koincy-
dencji (5) i filtréw u$redniajacych (6) z jedna-
kowymi stalymi czasowymi uSredniania, oraz
dyskryminatorow napiecia (7), przy czym do sa-
moczynnego wskazywania numeru korelatora
z sygnalem wyjSciowym o maksymalnej ampli-
tudzie posiada cyfrowy wskaznik ekstremum,
skladajacy sie z diodowej matrycy wybierajacej
(8) i cyfrowego wyswietlacza (9).

znamienna
tym, Ze dla opdzniania sygnalu prébnego z czuj-
nika (2) zamiast sekcjonowanej linii opézniaja-
cej (4) ze stalym taktem opdZniania ma sekcjo-
nowang linie opdzZniajacag (4’) ze zmjennym tak-
tem op6zniania, podawanym z generatora (12),
przy czym zamiast cyfrowego wskaZnika eksre-
mum, skladajgcego sie z niezaleznych dyskrymi-
natoré6w napiecia (7), diodowej matrycy wybie-
rajacej (8) i cyfrowego wysSwietlacza (9), ma
uklad sterujacy, zlozony z dyskryminatoréw na-
piecia (7), logicznych ukladéw sumujacych (14
i 15), ukladu przekaznikowego (16) oraz ukladu
calkujgcego (17), podiaczonego na wejScie gene-
ratora (12), powodujacy takze zmiany czestotli-
wosci taktujacej tego generatora, aby nastepo-
walo samoczynne utrzymywanie sie maksimum
koincydencyjnej funkcji korelacji na korelato-
rze o wybranym numerze, a do pomiaru czesto-
tliwosci ma dowolny czestoSciomierz (13).
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