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Jidrjestelmd, jota hyddynnetddn lineaarimoottorin tahdis-
tettujen toisioiden sHditdmisessd pitkd@nomaisella reitilli

Tekniikan ala

Kyseinen keksinto kohdistuu jédrjestelmien alueelle,
joita hyddynnetddn useiden toisioiden nopeuden ja vilien
588d0ssd, jotka kulkevat lineaaritahtimoottorin ensicti
pitkin, joka on sijoitettu pitkinomaiselle reitille.
Tarkemmin sanottuna kyseinen keksinté kohdistuu jdrjes-
telm&8dn ja menetelmd&dn tahtimoottoreiden useiden toisi-
oiden nopeuksien ja vdlien sddtdmiseksi, joita toisioita
ajetaan eteenpdin pitkdnomaista kiintedtd ensibtd pitkin,
jossa ensid on jaettu useiksi alueiksi, joille sydtetdin
tehoa ja joita sHddetd8n itsendisesti.

Tekniikan tausta

Lineaaritahtimoottorit (t@mdn jdlkeen "LTM") ovat
hyvin tunnettuja ja niitd on k&ytetty menestyksellisesti
kulkuneuvojen liikuttamiseksi pitkanomaista reittiid.
Laithwaite, Proceedings of the IEEE, "lLineaarisen liik-~
keen sdhkdkoneet", vol.58, no.4, huhtikuu 1970, Jotta
LTM toimisi kunnolla, toisiocilla, jotka liikkuvat kiin-
tedtd ensidtd pitkin, on kiintedn vEHlimatkan pddssd toi-
sistaan olevat magneettiset navat, joiden kentdt tahdis-
tuvat tai "lukittuvat”" liikkuvaan s@hkdmagneettiseen
(tamdn jHlkeen "SM") aaltoon, joka on kehittynyt ensi®ssi.

Kun toision kentté tahdistuu SM-z2allon kanssa,
sellainen toisio liikKkuu sen tihden ensittd pitkin
S¥-azallon nopeudella.

S¥-aallon ominaisuuksia ovat nopeus, napaisuus ja
napojen vdli. SM-zalto kehitetzan ensidssd syottamallad
monivaiheista vaihtovirtaa (tdmian Jdlkeen "AC") ensidn
erillisiin k&&meihin. Mink3d tahansa tietyn toision
nopeus, jota ensidscd kehitetty SM-aalto kuljettaa eteen-

pain ensiotd pitkin, mid8ritetdsn seuraavasta lausekkeesta:

U=2A T
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jossa A on sdhkdmoottorin valmistusnimikkeistdn mukaan
napojen vdli SM-aallon kahden vierekkdisen navan vilissi

ja f on SM-a2zallon synnyttdmdn AC-aaltomuodon taajuus.
Edellisessd lausekkeessa A on yhtd suuri kuin SM~aallon

1/2 jakson pituus. Tdten SM-aalto liikkuu yhden napojen

vdlin jokaista AC-aaltomuodon 1/2 jaksoa kohti. Koska

napojen vali mddrdytyy ensidn kda&@mitysmallista, napojen

vidli sovitetaan yhteen kiintedn ensidn mukaan jokaisessa
annetussa LTM-jirjestelmissd toisioiden napojen valin kanssa.

Sen tdhden muuttamalla AC-aaltomuodon taajuutta,
SM-aallon nopeus muuttuu ja vastaavasti muuttuu SM-zaltoon
"lukittuneiden" toisioiden nopeus.

Tahdissapysymisen menettdminen tietyn toision ja
kulkevan SM-aallon vE1illd on LTM-jdrjestelmien ongelmana.
Tdm& synkronismin menetys estdd toision tarkkaa nopeuden
ja paikan s#8tdd ja Hiritapauksissa se voi aiheuttaa
toision pysdhtymisen. Tahdista putoaminen voi tapahtua
johtuen toision ylikuormituksesta, jonka aiheuttavat
toision SM-aaltoon ndhden tapahtuvan kiihdytyksen (joko
positiivinen tai negatiivinen) kehittdmdt ulkoiset
kuormitukset ja voimat. Synkronismi voidaan menettdd myds,
kun itsendisesti sdddetyt vierekkdiset alueet ensioctid
pitkin eivat ole kunnollisessa koordinaatiossa siten,
ettd jokaisessa alueessa kehitetty SM-aaltomuoto olisi
sovitettu yhteen sellaisten vierekkdisten alueiden vdli-
sessd liitynnéssid.

Synkronismin menetyksen vaikutus vaihtelee LTM-jir-
jestelmén tyypin mukaan. LTM-jdrjestelmidssd, jessa toi-
sioon kiinnitetylld ajoneuvolla on suuri massa ja joka
kulkee suurella nopeudella, inertia on suuri verrattuna
kdyttdvoimaan. Synkronismin menetys ei ole tEmdn tyyppi-
sessid jaArjestelmdssid vakavaa ja se on korjattavissa kdy-
tén aikana esimerkiksi takaisinkytkentdpiirilla. TEmén
tyyppinen LTM-jirjestelmid on anteeksiantavampi siinig,

ettd jos synkronismin menetys tapahtuu, toisio jatkaa
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kulkuaan reittid pitkin johtuen siihen liittyvdstd suu-

resta inertian méaidrdstid ja on runsaasti aikaa sd&dtda

SM-aalto takaisinkytkentdpiirillad sopimaan yhteen toision

uvuden nopeuden kanssa Jja sellaisen s&dddon jdlkeen toisio

"lukittuu"

uudelleen SM-aaltoon. SM-aallon kuljettaman

toision paikan ftarkka tunteminen voidaan kuitenkin menet-

taa.

LTM-jdrjestelmédssd, jossa toisioon kiinnitetyllid

ajoneuvolla on pieni massa ja se kulkee pienelld nopeu-

della, inertia on pieni verrattuna kdyttévoimaan. Sellai-

5issa Jdrjestelmissd synkronismin menetys voi olla vaka-

vaa ja alheuttaa toisioon kiinnitetyn ajoneuvon kulun

vardhtelyd tai pysidhtymisen. TEmiEn tyyppinen jadrjestelmi

on anteeksiantamaton ja SM-aallon sddt&minen takaisinkyt-

kentdpiirin kautta ei onnistuisi tavallisesti, koska

takaisinkytketylld sddtdjdrjestelmdlld ei olisi riittd-

vdsti aikaa SM-aallon sizdtdmiseksi ennen kuin toisio on

pysdhtynyt.
Naméd kaksi jadrjestelmdd ovat LTM-jarjestelmiin koh-

distuvan vaikutuksen Hdriesimerkkejd, kun on kyse toision

Ja SM-aallon vilisen synkronismin menetyksestd. Kaikki

muut jarjestelmdt kuten suuren inertian-suuren voiman

tai pienen inertian-pienen voiman jdrjestelmdt reagoivat

Jollakin tavalla, joka on nididen kahden jdrjestelmin

reagointitapojen vidlissd, kun tapahtuu synkronismin mene-

tys. Niinpd kaikissa LTM-jarjestelmissd, jotka ovat

hyvin anteeksiantamattomia, on hyvin kriittistd varmistaa,

ettd synkronismin menetystd ei satu, koska se voi johtaa

Jdrjestelmdn tdydelliseen sulkemiseen.

LTM~j&8rjestelmdssd, jossa on useita alueita, joissa

kutakin tiettyd aluetta syStet#dsn itsendisesti SM-aallon

kehittdmiseksi, ongelmana yllépidettéeSSE tarkkaa sH&tOE

ensidn syOttdmisessd on AC-aaltomuodon ja siksi SM-aallon

sovittaminen yhteen viereisten alueiden vdlisessd raja-

pinnassa.

Kun toisio kulkee tdm3n rajapinnan yli tai se
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"siirtyy" riippumattomasti szdddetyltd alueelta toiselle

kumpaisellekin alueelle kehitetty SM-aalto kuljettaa het-

ken tdtd samaa toisiota. Liikkuvan SM-aallon, joka on
kehitetty itsendisesti vierekkdisissd alueissa, magneet-
tinavan nopeuden ja napaisuuden tadytyy o©lla keskenddn
yhteensopivia "siirtymisen" aikana tai SM-aallon ja toi-
sion vdlinen synkronismi menetetdidn. Yhteensopimattomuus
syntyy, Jjos kahden AC-aaltomuodon, Jjotka kehittdvidt
SM-aallon itsendisesti kullakin vierekkdiselld alueella,
joko taajuus tai vaihe eivdt ole samoja alueiden rajapin-
nalla.

Silloin kun itsendisesti sdddetyt vierekkidiset
alueet kuljettavat toisiota eteenpdin vakiolla nopeudella
tai kasvattavat tai pienentdvidt toision nopeutta, vierek-
kdisten alueiden AC-aaltomuotojen yhteensovittaminen
siirtymisen aikana rajapinnalla on ongelma.

Tekniikan tason tunnettua menetelmdd, jota kayte-
td&4n toision "siirtymiseen" alueelta toiselle vaikuttami-
seksi kuvataan patentissa US 3803466 (t#mdn jalkeen
"466 patentti"). 466 patentin jarjestelmdssd siirtyminen
yhdeltd vythykkeeltd toiselle, joissa toision kiihtyvyytta
tarkastellaan, aikaansaadaan seuraavalla tavalla.

Kun roottorit (toisiot) lihestyvat esimerkiksi vakion
nopeuden alueen loppua AC-aaltomuodon, joka on tuotettu
jdljessd seuraavan viereisen alueen staattorissa (ensig),
taajuus ja valhe sdddetddn yhteensopiviksi vakion nopeu-
den alueen taajuuden ja vaiheen kanssa takaisinkytkentsd-
piirin avuila. Roottorien siirtyessd vakion nopeuden
alueelta kiihtyvyysalueelle AC-aaltomuodolla on sama
vaihe ja vakio taajuus molemmilla alueilla. Heti kun
roottori on tdysin liikkunut kiihtyvyysalueelle, roottori
liipaisee kytkimen, joka aiheuttaa AC-aaltomuodon taajuu-
den kasvamisen kiihtyvyysalueella. Siirryttd#essid seuraa-
valle vakion nopeuden alueelle, jolla on suurempi nopeus

tali toiselle kiihtyvyysalueelle, on valttdmdtontd
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saavuttaa vakio taajuus ja sama valihe "siirtymisessd"
viereiseltd alueelta toiselle kuten aikaisemmin selitet-
tiin. Tdmdn tyyppinen jdrjestelmd vaatii aikaa synkronis-
min saavuttamiseksi ja huomattavan suuren takaisinkytken-
tdpiirin ja mittauksen sen varmistamiseksi, ettd taajuus
ja vaihe ovat yhteensopivia, kun roottori "siirtyy"
vakion nopeuden alueelta kiihtyvyysalueelle tai kiihty-
vyysalueelta vakion nopeuden alueelle tai kiihtyvyysalu-
eelta toiselle.

Kyseiselld keksinndlld aikaansaadaan jdrjestelmd
ja menetelmd, joilla selvitetddn tekniikan tason jarjes-
telmien rajoitukset ja haitat kuten tullaan selittam&disn.
Keksinnon yhteenveto

On havaittu, ettd edelld mainitut ongelmat voidaan
oleellisesti ratkaista kyseiselld keksinnSlld, mikd osoi-

tetaan erityisesti oheisissa vaatimuksissa ja mitd seli-

tetddn oheisten piirustusten edullisilla suoritusmuodoilla.

Pilirustusten lyhyt selitys

Kuvio 1 esittidd keksinndn jaArjestelmédn esimerkin
lohkokaaviota.

Kuvio 2 esittadid keksinndn Jdrjestelmdssd kdytetyn
LTM:n ensidn ja kahden toision esimerkkikuvaa yhdessi
neljédn esimerkkind olevien alueohjaimien kanssa ja
ensidssd kehitettyjd ensidn ulostulonapaisuuksia toisioi-
den kuljettamiseksi eteenpdin neljidn alueen kautta.

Kuvio 3 esittdd kolmivaiheista AC-aaltomuotoa,
jota kdytetdin selitettdessid kuvion 2 LTM:n ensidn kulke-
van SM~aallon kehittymistd.

Kivio 4 esittdd ensiodn itsendisesti syStettyjen
alueiden ja toisioiden vidlisen suhteen lohkokaaviota,
kun toisioita kuljetetaan eteenpdin ensimmidisen vakion
nopeuden jakson, kiihtyvyysjakson ja toisen vakion nopeu-

den jakson lEpi.
Kuvio 5 esittdd kuviossa 1 esitetyn aluesditimen

yksityiskohtaista lohkokaaviota.
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Kuvio 6 esittdd kuviossa 5 esitetyn aluesdidtimen
RAM valintalogiikan loogista totuustaulukkoa.

Kuvio 7 esittdd pddsddtimeltd RAM valintalogiikalle
tulevien ulostulojen loogista totuustaulukkoa kuvion 5
aluesddtimen RAM valintalogiikan erilaisilla loogisilla
tiloilla.

Kuvio 8 esittdid kuviossa 1 esitetyn LTM:n alueoh-
Jaimen yksityiskohtaista lohkokaaviota.

Kuvio 9 esittdd kuviossa 8 esitetyn alueohjaimen
loogisen piirin sisd&dnmenojen ja ulostulojen loogista
totuustaulukkoa.

Kuviossgsa 10 on kuvaus toistuvasta kaksijaksoisesta
taajuusprofiilista ja vastaavasta alueohjaimen ulostulon
aaltomuodosta sen jdlkeen, kun on kidsitelty kuvicssa ©
esitetyltd aluesdidtimeltd saadﬁt binddriset kdskyt.

Kuvio 11 esittdd aluesiddtimen alueohjaimelle vie-
tyjd binddrisid kdskyjen ulostuloja graafisesti yhden
jakson aikana vaihekulman ja muistin osoitteen arvoilla
ja ensidssd kehitetyn AC-aaltomuodon hetkellistd taa-
juutta.

Kuvio 12 esittdd graafisesti taajuuksien arvoja,
kun on kyse toisioiden kiihdytt&misestd ensimmdisestd
vakio nopeudesta toiseen vakionopeuteen.

Kuviossa 13 esitetddn graafisesti toisioiden
sijainteja ensicotad pitkin vaihekulmina eri ajan hetkinid
kahden vakaan tilan ja siirtymistilan aikana.

Kuvioiden yksyiskohtainen selitys

Kuvio 1 esittdd keksinndn jarjestelm&n esimerkki-
osan lohkokaaviota. Kyseisen keksinndn jdrjestelmdllid on
useita kdyttdkohteita. Laithwaiten artikkelissa ja 466
patentissa mainittujen LTM:n kdyttdsovellutusten lisdks]
kyseisen keksinndn laite ja menetelmd voivat olla hyddyl-

lisid useissa muissa sovellutuksissa, mitenk##n niihin
rajoittumatta, kuten: (1) yksittdisten lineaarimoottori-

kdyttdisten rautatieajoneuvojen kuljettaminen (US patentit
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3158765, 4061089 ja 4454457); (2) erillisten vaunujen
Kuljettaminen rinnakkaiqilla kiskoilla (patentti US
4081723); {(3) erillisesti kiihdytettyjen tai hidastettu-
jen materiaalinkdsittelykuljettimien tai vastaavien
kdyttdsovellutus (US-patentit 3831131, 4530428 ja 4533073):
(4) kerityn villan ja vastaavien materiaalien venytys
(patentti US 4406038) ja (5) muovifilmien vetiminen Kaksi-
akselisesti (patentti US 3890421; japanilainen patentti-
julkaisu 48-38779).

Kuviossa 1 esitettyyn jarjestelmddn kuuluu tietoko-
ne 100, ohjelmoitava ajastusgeneraattori 106, keskussdid-
din 108 ja useita itsendisid alueen ohjausvidlineiti,.
Esitetyssd jarjestelmédn osassa itsendisid alueen ohjaus-
vdlineitd ension k#dmien sydttdmiseksi , joita k#amit
138,142,146 ja 150 edustavat, ovat alueohjaimet kuten
ohjaimet 136,140,144 ja 148 ja aluesddtimet kuten 128,
130,132 ja 134, joista jokaiﬁen kytketddn siihen liitty-
vaddn, omaan alueohjaimeen. Jdrjestelmdssd keskussiiddin
108 kytketddn jokaiseen aluesdidtimeen; ohjelmoitava ajas-~
tusgeneraattori 106 kytketdidn keskussdidtimeen 108 ja se
jérjestdd ajastussignaalit aluesH&dtimille keskussddtimen
108 kautta ja jHBrjestelmdn tietokone 100 kytketdin ohjel-
moltavaan ajatusgeneraattoriin 106, keskuss#ddtimeen ja
aluesddtimiin 128,130,132 ja 134 datavdylan 102 kautta.
Ndin rakennettu jidrjestelmd on tarkoitettu toimimaan
useissa vakaissa tiloissa ja siirtymistilassa vakaiden
tilojen vélisten siirtymien jdrjestimiseksi.

Keksinndn jiErjestelmd voi toimia myds yhdessi
vakaassa tilassa. Kun jiarjestelmd on siten rakennettu,
Jdrjestelmddn kuuluu kaikki edelld selitetyn jarjestelmdn
osat paitsi jadrjestelmdn tietokone 100 ja keskussadddin
108. Ohjelmoitava ajastusgeneraattori 106 kytketd&dn jo-~-
kaiseen aluesddtimeen ja se tuottaa ajastussignaalit
aluesddtimille niiden ulostulojen ohjaamiseksi. T&dmin

suoritusmuodon aluesddtimillid on vain yksi muisti, joka
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sisdltid kdskyt vakaata tilaa varten.

Jiarjestelmdn tietokone 100 on kaupallisesti saata-
villa oleva tietokone kuten HP 1000/A900, jonka voi saada
yhtioltd Hewlett-Packard, Palo Alto, California. Jdrjes-
telmdn tietokone 100 valvoo kokonaisvaltaisesti keksin-
ndn jArjestelmdd. Tietokone 100 kytketdan datavdyldizn
102 ja se jdrjestdd mm. ohjausinformaatiota muutosten
kdynnistdmiseksi jHArjestelmidn vakaan tilan toiminnassa.
Tietokone 100 lataa myds informaatiota kaikkien aluessi-
timien kolmeen muistiin tallentamista varten. Tdmd infor-
maatio on tarkoitettu kolmen erillisen AC-aaltomuodon
kehittdmistd varten kuten myohemmin selitet&in.

Keskussdddin 108 on leooginen piiri, jota kaAytetdidn
valvomaan tilaa, Jjossa jArjestelmd toimii. Keksinndn
jérjestelmdn toimintatiloja ovat ensimmdinen vakaa tila,
toinen vakaa tila ja siirtymistila ensimmiisestd toiseen
vakaaseen tilaan siirtymiseksi. Ulostulosignaalit keskus-
sadtimesta 108 mBaArdsvat, mikid aluesddtimen muisti vali-
taan AC-aaltomuocdon kehittdmiseksi tietyn alueen ensid-
kddmin syOttdmiseksi. Keskussdddin jarjestdsd myds ajas-
tussignaalit ohjelmoitavalta ajastusgeneraattorilta 106
valitun muistin sisdltdmien binddristen kdskyjen hakemi-
seksi aluesddtimeltd alueohjaimelle toimitettavaksi.
Keskussdddin 108 on kaksisuuntaisessa tiedonsiirrossa
datavaylén 102 kanssa informaation ldhettidmiseksi etta
sen vastaanottamiseksi tietokoneelta 100.

Ohjelmoitava ajstusgeneraattori 106 jadrjestda
vakiotaajulsen pulssin aaltomuodon keskussdidtimeen 108,
joka vucrostaan jadrjestdd tdmiEn ajastussignaalin tai sen
murto-osasignaalin jokaiseen aluesddtimeen. Ajastusgene-
raattorin 106 jarjestamd signaali on yhteinen ajastussig-
naali, jota kBytetdiZn tahdistamaan aluesBdtimien ulostu-
loja. Ohjelmoitava ajastusgeneraattori 106 voi vaihdatut-
taa ulostulon pulssitaajuuttaan erilaisiksi halutuiksi

arveoiksi jiArjestelmdn tietokoneelta 100 vastaanotetuilla
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kdskyilld operaattorin ohjauksen tuloksena. Tamid sallii
tocisioiden nopeuden skaalaamisen ylOs-tai alaspdin muut-~
tamatta nopeussuhdetta ja toisioiden vdlisid etdisyyksii.
Ohjelmoitava ajastusgeneraattori 106 on kaupallisesti
saatavilla oleva laite kuten HP 3326A, ohjelmoitava
funktiogeneraattori, jota on saatavilla yhtisltd Hewlett-
Packard, Palo Alto, California.

Aluesddtimet 128,130,132 ja 134 edustavat keksinnodn
Jdrjestelmdn kaikkia aluesdidtimid. Kuten mydhemmin yksi-
tyiskohtaisemmin esitetddn tarkasteltaessa kuviota 5,
nditd sd&dtimid kdytetddn AC-aaltomuotojen ominaisuuksien
bin#dristen kdskyjen tallentamiseksi SM—aallon kehitti-
miseksi ensidn tiettyd aluetta varten, -johon se kiinni-
tetd&dn erityisen alueohjaimen kautta.

Alueohjaimet 136,140,144 ja 148 toimivat yhteydes-
$8 edelld mainittuihin aluesddtimiin; joihin kukin ohjain
kiinnitet#ddn. Kuten myShemmin selitet#dn yksityiskohtai-
semmin kuviota 9 tarkasteltaessa jokainen alueohjain
vastaanottaa kolmivaiheisen vaihtovirran ulkopuolisesta
ldhteestd, joka sitten tasasuunnataan ja suodatetaan,
jJolloin aikaansaadaan tasavirtaldhde. Tasavirtaa viedidin
tehotransistorikytkimien parien kautta taajuudeltaan
sHddeltdvdn vaihtovirran tuottamiseksi ensiddn. Esimer-—
kiksi alueohjain 136 saa digitaaliset sisHddnmenosignaalit
siihen liittyvdltd aluesddtimeltd 128. Digitaaliset si-
sddnmenosignaalit ovat sis&ddnmenona alueohjaimen 136
porttilogiikkapiirille, jonka ulostulo aiheuttaa teho-
transistorikytkinparien kytkemisen synnyttdmididn esimer-
kiksi kuusiportaisen ulostulon ensidn kHdimitysten sydttid-
miseksi kulkevan SM-aallon kehittidmistd varten. Alueoh-
jaimet kuten alueohjain 136 ovat kaupallisesti saatavia
kuten malli no. 1340-FAA yhtisltd Allen-Bradley Co.,
Milwaukee, Wisconsin. NHits kaupallisesti saatavia ohjai-
mia modifioidaan em. porttilogiikkapiirilli tehotransis-

torikytkimien kytkemiseksi ja jdnnitteen sd@dtdpiirin
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kytkemiseksi kuten myShemmin selitetd&n.

Ensidn kdamit 138,142,146 ja 150 edustavat alueiden
tiettyjad k&imejd, joita.sydtetéén erityisilld alueohjaus-
vdlineilld, joihin kuuluvat alues&ddin ja alueochjain.
Nditd kddmejd sydtetddn siten, ettd tuotetaan liikkuva
magneettiaalto tuolle alueelle. THtH selitetddn yksityis-
kohtaisemmin viittaamalla kuvioihin 2 ja 3.

Kuviossa 2 esitetyt ensid 152 ja toisiot 160 ja
170 ovat tavanomaisia lyhyen toision tyypin LTM:1lle.
Ensid 152 kohdassa 182 on poikkileikkauskuva pitkdnomai-
sen ensidn osasta. Kohdassa 184 esitetddn neljid itse-
ndisestl sydtettyd perdkkdistd aluetta. Alue 1 on vakion
nopeuden alue, kun taas alueet 2,3 ja 4 ovat kiihtyvyys~
alueita ensidn 152 kiihtyvyysjaksossa. Ensidssi 152 on
uria 154, jotta niihin voidaan sijoittaa vaiheiden
A,B ja C kd@dmejd. Viereisten urien 154 v#liin on sijoi-
tettu moottorin lamellirakenteiset hampaat magneettivuon
reitin tdydentimiseksi kehitettéessé kulkevaa SM-aaltoa.
Magneettivuo synnytetddn LTM:1lle tavanomaisella tavalla,
jonké alan ammattimies tuntee eikd sitd tarvitse siksi
selittdd enempidd. Esitetyssi esimerkissd ensidn kddmit
ovat 2/3 levitettyji.

Kuviossa‘z esitetyssd esimerkissd ensidssd kehite-
tyn kolmivaiheisen AC-aaltomuodon taajuus on vakio vakion
nopeuden alueella 1 sekd kiihtyvyysalueilla 2,3 ja 4.
Kuitenkin kolmivaiheisella AC-aaltomuodolla, jota kdyte-
tddn kiihtyvyysalueen ensitkdimien tehon sydttimiseen,
vol ymmArrettdvdsti olla ajallisesti muuttuva taajuus,
Jotta aikaansaadaan AC-aaltomuodon taajuuden kalteva
muuttuminen toision nopeuden lisdimiseksi tai pienentidmi-
seksi, jota toisiota kuljetetaan sellaisella kiihtyvyys-
alueella "lukittuneena" kulkevaan SM-aaltoon, jonka AC-
aaltomuoto on kehittdnyt ensidssiH.

Keksinndn jarjestelmidn erds uusi piirre on se, ettsd

kutakin aluetta kuten alueita 1,2,3 ja 4 ohjataan
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itsendisesti alueen ohjausvdlineilld, jotka muodostuvat
aluechjaimesta ja aluesdidtimestd (eivdt ndy kuviossa 2).
Joka alueohjain koordinoidaan viereisten alueiden itse-
ndisesti sdddettyjen alueohjaimien kanssa, joten toisio
tuntee koko pitkdnomaisen ensidn 152 pituudella jatkuvan
kulkevan SM-aallon. Kulkevan SM-aallon nopeus ja napai-
suus on yhteensovitettu hetkellisesti kahden itsenidisesti
sydtetyn alueen rajapinnalla "siirtymisen'" aikana yhteen-
sovittamalla niiden AC-aaltomuotojen taajuudet ja vai-
heet. THmE suoritetaan tarvitsematta takaisinkytkentdpii-
rid kuten tekniikan tasolla.

Kuvio 2 kohdassa 180 esitetddn sijainti/napaisuus-
kaavio kuutena eri ajankochtana liittyen kehitettyyn SM-
aaltoon. Kuten aikaisemmin todettiin kohdassa 182 on
poikkileikkaus ensidn kd#dmeistd ja hampaista. Kohdassa
184 esitetddn kohdassa 182 esitettyjen kHimien ja hampai-
den pddllyskuvanto, jossa nidytetddn kHdmien virransuunnat.
Uriin 154 sijoitetut k&dmit kuten esimerkiksi A ja A
esitetddn., Viiva tietyn kirjaimen ylld osoittaa vain,
ettd ko. k&@Emissd virran suunta on pdinvastainen kuin
kddmissd, jonka kirjaimen ylHpuolella ei ole viivaa,
Kddmien kehittdmd kulkeva SM-aalto kuljettaa toisioita
kuten toisioita 160 ja 170 eteenpdin ensi&étd 152 pitkin.
Ndmd toisiot asennetaan edullisesti yhdelle kiskolle
niiden liikuttamiseksi ensiotd pitkin. Tavanomainen ilma-
vdli syntyy ensidn ja toisioiden vdliin, kun toisiot
asennetaan yksikiskoiselle radalle. Toisiossa on tavan-
omaiset Kestomagneetit 162 ja 164 sijoitettuna pohjan
pinnalle, NHill3 magneeteilla on vastakkaiset napaisuu-
det toision pohjan pinnalla ensidn 152 vieressd tietyllid
etdisyydelld siitd, Magneetin navat 162 ja 164 ovat toi-
sistaan yhden napavilin tai "A":n etdisyydelld, jolla
aikaansaadaan yhteensovitus ensidn kiinted#dn napojen
vdliin, Viereisten toisioiden kuten toisioiden 160 ja

170 magneettien asettelu on kddnteinen. Esimerkiksi
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toision 160 magneetin 162 pohjoisnapaa seuraa magneetin
164 eteldnapa kun taas viereisen toision 170 magneetin
172 eteldnapaa seuraa mégneetin 174 pchjoisnapa. Viereis-
ten toisioiden magneettinavat ovat vastakkaisessa jarjes-
tyksesd, jotta mahdeollistetaan l&dheisin sijoittelu vie-
reisten toisioiden yhteiselld alueella, joka on 1 A vali-
matka viereisten toisioiden magneettien reunojen v&dlilli.
Magneetit voidaan kuitenkin sijoittaa viereisissd toisi-
oissa toistuvalla tavalla kuten pohjoisnapa/etelZnapa-
pohjoisnapa/eteldnapa. Jos magneetit sijoitetaan tH1ll:
tavalla, viereisten toisioiden magneettien reunojen via-
1illd tdytyy olla vdhintdin 2 A suuruinen vélimatka.
Kulkevaa SM-galtoa kehitettdessd esim. ottamalla
tarkasteluun ajan hetki T1 kuviossa 3, C-valheen kiddmien
virrat ovat positiivisessa maksimiasennossaan. Siksi koh-
dassa 184 alueella 1 virta kulkee C-vaiheen kZdmelssi
190 ja 198 vastapdivadEn ja myOtdpdivd&En C-vaiheen kHidmis-
s8 192. T&md merkitsee kohdassa 182-hyvin tunnetun "oikean
kdden sHdnndn" mukaan, ettd kd&dmit 190 ja 198 tuottavat
pohjoisnavan ja kddmi 192 tuottaa eteldnavan alueella 1.
Kuten kohdassa 180 viivalla Tl esitetd&@n alueen 1 C-vai-
heen kH&E&min 192 etel&@napa kytkeytyy toision 160 magneetin
162 pohjoisnapaan ja alueen 1 C-vailheen k&@damin 198 poh-
joisnapa kytkeytyy magneetin 164 eteld@napaan.
Alueohjaimet 136,140,144 ja 148 alueita 1,2,3 ja
4 varten, tdssd jHArjestyksessd, kehittdvdt AC-aaltomuodot,
jotka ovat hetkellisesti yhteensopivia alueiden vdlisillid
rajapinnoilla pitkin ensidn 152 pituutta. Esimerkiksi
alueen 1 viimeisen C-vaiheen k&imin virran suunta on vas-—
tapdivddn tuottaen pohjoisnavan; alueen 2 C-vaiheen kHaH-
min virran suunta on mydtdpHdivd&dn tuottaen eteldnavan:
alueen 3 C-vaiheen k&dmin virta on vastapidivdidn tuottaen
pohjoisnavan; kun taas alueen 4 C-vaiheen k&ddmin virran
suunta on myodt&@pdivddn tuottaen etelidnavan. Tdmd C,C

asettelu toistuu ld3pi koko ensidn pituuden C-vaiheen



10

15

20

25

30

35

13

kddmeilld. Ndin on asian laita myds A-vaiheen ja B-vai-
heen kdidmien kohdalla. T#113 tavalla pohjois-ja eteldna-
vat muodostuvat ensidté'152 pitkin magneettien kytkeyty-
miseksi eteenpdin kuljettavien toisioiden 160 ja 170
kanssa. Myds koska viereisten toisioiden lihimpien napo-
jen keskiviivojen vidlimatka on 2 A , toisiota 170 voi-
daan kiihdyttdd toisiosta 160 riippumatta. Ndin siksi,
ettd jokainen kiihdytettdvd toisio on aina eri alueella
mind tahansa annettuna ajan hetkend ja siksi sen taajuus
madrdytyy alueen tai alueiden, jonka l&pi sitd kuljete-
taan, AC-aaltomuodon erillisen taajuusarvokdyrdn mukaan.

Kun sitten tarkastellaan ajan hetked T2, niin B-
vaiheen k&8milld on seuraavana virran huippuarvo kulke-
van SM-aallon tuottamiseksi toisioiden eteenpdin kuljet-
tamista varten. Kuviesta 3 ndhd&ddn, ettd ajan hetkellid
T2 B-vaiheen kddmissid kulkevalla virralla on negatiivinen
maksimiarvonsa. Silloin virta kulkee vastakkaiseen suun-~
taan, joka on osoitettu kddmin 196 nuolella. Viivaa T2
Seuraten voidaan huomata, ettd B-vaiheen k#dmien napaiji-
suudet vaihtelevat alueilla 1-4 samalla tavalla kuin mita
aiemmin havaittiin C-vaiheen kZdmien kohdalla. Siirryttsd-
ess8 ajasta Tl aikaan T2 B-vaiheen kddmi 196 vaihtaa
pohjoisnavan eteldnavaksi. Timd kuljettaa toision 160
magneetin 162 pohjoisnapaa oikealle, jolloin toisio ete-
nee ensidtd 152 pitkin, koska toision 160 magneettinavat
"lukittautuvat!" kulkevaan SM-aaltocon. Tdllaisella toimin-
nalla toisioita 160 ja 170 kuljetetaan eteenpidin oikealle
ensictd pitkin kulkevan SM-aallon kanssa. Lisiksi vaikka
kaksi aluetta voi kuljettaa yhtd toisiota samaan aikaan,
koska pienin alue on 1 A pituinen kun taas toisio on 2]
pituinen, ei koskaan esiinny tilannetta, jossa enemmin
kuin yksi toisio on samalla kiihtyvyysalueella samaan
aikaan.

Kuviossa 4 esitetddn lohkokaavio keksinndn jirjes-—

telmén osasta, joka esittdd ension ja toisioiden vHlistd



10

15

20

25

30

35

14

suhdetta, kun tcisioita kuljetetaan ensicdtd pitkin ensim-
mdiseltd vakion nopeuden jaksolta kiihtyvyysjaksolle ja
edelleen toisen vakion nopeuden jaksolle. Toisiot alun-
perin sijoitetaan jidrjestelmddn kiinteinid aikavidleinH
ensimmdiseen vakio nopeuteen tal sen viereen ja tahdissa
kulkevan SM-aallon kanssa. Kuviossa 4 esitetididn esimerkki-
toisiot 200,202,204,206,208,210,212,214,216,220,222 ja
224, joita kuljetetaan pitkdnomaista ensidtd 152 pitkin.
Ensid 152 jaetaan kolmeen jaksoon, nimittdin ensimmidiseen
vakion nopeuden jakscon 300, kiihdytysjaksoon (positii-
vinen) 302 ja toisen vakion nopeuden jaksoon 304. Kuvio

4 esittdd tiettynd ajan hetkend kunkin toision suhteel-
lista paikkaa toisiin silloin jadrjestelmidssid oleviin
toisioihin nZhden. Ensimmdisen vakion nopeuden jakson

300 tarkoitus on kuljettaa toisioita pienemm#lld nopeu-
della kuin toisella vakion nopeuden jaksolla 304. Kuiten~
kin ensimmdisen vakion nopeuden jakso 300 voisi kuljet~
taa toisioita nopeudella, joka on suurempi kuin nopeus
toisella vakion nopeuden jaksolla 304, jolloin kiihty-
vyysjakso 302 olisi negatiivisen kiihtyvyyden jakso ja
alueiden koko pienenisi pituudeltaan vasemmalta oikealle
suurenemisen sijaan.

Jokainen‘jakso on edelleen jaettu yhdeksi tai useam-
maksi - alueeksi, jotka kukin yhdistetd&@n erillisiin
alueen ohjausvdlineisiin (kuvio 1), joista nd@ytetddn vain
aluechjaimet. EnsimmHisen vakion nopeuden jakso 300
kdsittdd vain yhden alueen, alue 1, 308, johon ohjain
136 kytketddn; kiihtyvyysjaksocon 302 kuuluu kuusi aluetta,
jessa ohjain 140 kytketd#in alueeseen 2, 310, ohjain 144
alueeseen 3, 312, ohjain 148 alueeseen 4, 314, ohjain
226 alueeseen 5, 316, ohjain 228 alueeseen 6, 318 ja
ohjain 230 alueeseen 7, 320; ja toiseen Vakion nopeuden
alueeseen kuuluu kolme aluetta, jossa ohjain 232 kytke-
tddn alueeseen 8, 332, ohjain 234 alueeseen 9, 324 ja

ohjain 236 alueeseen 10, 326.
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Ensimmdinen vakion nopeuden jakso 300, jossa toi-
siot 200,202,204,206 ja 208 sijaitsevat lyhyin vdlimat-
koin, on yksi alue, alue 1, 308, Tolisiot etenevdt ensim-
mdiseltd vakion nopeuden jaksolta 300 positiivisen kiih-
tyvyyden jaksolle 302. Tdlla jaksolla toisioiden kuten
210,212,214 ja 216 nopeudet kasvavat itsendisesti, kun
ne liikkuvat oikealle., Toisiot etenevdt sitten kiihtyvyys-
jaksolta 302 toisen vakion nopeuden jaksolle 304, jossa
toisioiden nopeus kuten toisioiden 220,222 ja 224 on
vakio.

Kdyrda 350 kuvaa toisioiden nopeutta niiden paikan
funktioina ensidtd pitkin. Kdyrdn 350 kohdassa 306 on 2A
segmentti taajuuden nousuosan alussa. Tdmad on vaAlttdmd-
téntd sen varmistamiseksi, ettd toisio, joka on 2 A pitki,
saapuu ensimmidiselle kiihdytysalueelle kokonaan ennen
kuin nopeus alkaa kasvaa.

Kuviossa 4 jdrjestelmid toimii vakaassa tilassa.
Toisiot saapuvat jdrjestelm#idn ensimmiisen vakion nopeu-
den jaksolla 300 pienin keskindisin vdlimatkoin. Vdli-
matka, kuten kuviossa 4 esitetdidn, on 3 A pituinen, joka
muodostuu 2 ) pituisista toisioista ja 1 A vilistd vie-
reisten toisioiden magneettien reuncjen vidlissd. Toisiot
voivat tulla kuitenkin jédrjestelmdsn epédtasaisin vdlein,
kKun tiettyjen poisjddvien toisioiden pituus on yhtd pitkd
kuln jdljelle jadvien ja kun jaljelle jddvAat toisiot
ovat samalla suhteellisella paikallaan SM-aaltoon ndhden.
Toisin sanocen toisiot 202 ja 204 voidaan poistaa jadttHen
epdtasaisen vilin, mutta toision 200 tdytyy pitdid sama
sijainnillinen suhde kehitettyyn SM-aaltoon n#dhden.

Kiihtyvyysjakson 302 alueiden pituus on kasvava,
joka huomataan selvimmin vertaamalla alueen 2, 310 pituut-
ta alueen 7, 320 pituuteen. Alueiden kasvanut pituus
kiihtyvyysjaksolla 302 edistsdd taloudellista menetelmdi
toisjoiden ercamisen aikaansaamiseksi suurentamalla

niiden nopeutta erillisilld alueilla perustuen siihen,
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ettd vain yksi toisdio on tietylld alueella mind tahansa
ajan hetkenid ja jokainen® toisio siirtyy jadttden ainakin
yhden alueen, poikkeuksena alue 1, kiinte#dn aikajakson

kuluessa. Kuitenkaan ei ole vElttEmatontid, ettd alueilla

‘on kasvavat pituudet. Jokaisen alueen pituus voi olla

sama ensidn koko pituudella esimerkiksi 1A . Jos nidin on,
on vain vElttEmEtdntd lisdtd alueohjaimia ja niihin liit-
tyvid aluesddtimid alueiden kasvaneen lukumddridn sijoit-
tamiseksi.

Kuviossa 5 on ohjausvdlineiden aluesddtimen yksi-
tyiskohtainen lohkokaavio. Kuviossa 5 esitettyyn alue-
sddtimeen viitataan viitenumerolla 128, joka on kuvion
1 alueen 1 aluesd&ddin. Aluesddtimeen 128 kuuluu RAM-
valintalogiikka 400 ja kolme kierrdtysosocitelaskuri /
suorasaantimuisti- (RAM) paria, nimittdin vakaan tilan
RAM X pari kdsittden osoitelaskurin 402 ja RAM:in 404;
siirtymistilan RAM Y pari kidsittden osoitelaskurin 406
ja RAM:in 408 ja vakaan tilan RAM Z parin kdsittden

osoitelaskurin 410 ja RAM:in 412. Aluéséétimeen 128 si-

saltyvit myés linjaohjain 416 ja paikallinen ohjelmoitava

yritysgeneraattori 414. Kierrdtysosoitelaskuri /RAM-pareja

on kaupallisesti saatavissa yhtioltd Hewlett-Packard

Company, Palo Alto, California kuten HP 69791A 64 kilosanan

muistimoduli. Siirtymistilan RAM Y-pari on sama kuin va-
kaiden tilojen RAM X-ja RAM Z~parit paitsi, ettd siihen
on liitetty lisdmuisti. T&md lisdmuisti on kaupallisesti
saatavissg yhtidltd Hewlett~Packard Company, Palo Alto,
California kuten HP 69792A, 192 kilosanan muistimoduli.
Kuten aiemmin mainittiin aluesdddin tarvitsee vain
yhden muistin, kun jirjestelmdn on mddrd toimia vain
yhdessd vakaassa tilassa. Sellaisen suoritusmuocdon alue-
sdddin sisdltdd vain yhden kierrdtysosoitelaskuri/RAM-
parin. Koska tdmidn suoritusmuodon on md&drd toimia vain
yhdessd vakaassa tilassa, myds RAM-valintalogiikka 400

eliminoituu samalla kun aluesd&@timen muu osa pysyy
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sellaisena kuin se kuviossa 5 esitetddn. Jokaisen alue-
sddtimen muisti sisdltdd binddriset kdskyt erillisen
aaltomuodon taajuus-ja vaiheominaisuuksia varten.

Edullisessa suoritusmuodossa jokaiseen kolmeen
RAM:iin on tallennettu binddrisid kdskyjd erillisen
aaltomuodon taajuus-ja vaiheominaisuuksia varten. Esimer-
kiksi RAM 404:ssd on kdskyt vakaan tilan aaltomuodon
vaihe-ja taajuusominaisuuksia varten; RAM 408:ssa on bi-
nddriset kdskyt siirtymistilan aaltomuodon vaihe-ja taa-
Juusominaisuuksia varten ja RAM 412:ssa on bindériset
kdskyt toisen vakaan tilan aaltomuodon vaihe-ja taajuus-
ominaisuuksia varten, jotka eroavat RAM 404:d8n tallenne-
tuista. Binddrisilld kdskyilld, jotka on tallennettu
kuhunkin RAM X, RAM Y ja RAM Z tyypin muistiin, on kai-
kissa aluesdHdtimissd sama kiinted mdBrd osoitteita.
Ndiden aaltomuotojen binddrisiid kdskyjd ja niiden kdyttoa
selitetddn yksityiskohtaisemmin mydhemmin, mutta tissH
kohtaa on kdsitettdvd, ettd RAM 408:aan tallennettuja
siirtymistilan aaltomuodon binddrisiid kdskyjd kdytetddn
siirtymiseen RAM 404:d8n tallennettujen vakaan tilan
aaltomuodon binddrisistd kdskyistd RAM 412:een tallennet-
tuihin vakaan tilan aaltomuodon binHdarisiin k&skyihin.

Valitun RAM:in ulostulon sisiltd saadaan RAM-valin-
talogiikalta 400 ja vied&ddn linjaohjaimeen 416. RAM-va-
lintalogiikan 400 valitsema RAM on keskussHatimeltsy 108
linjoilta 116,118 ja 120 vastaanotettujen signaalien mu-
kainen. Yleensd valitun tyyppinen RAM valitaan jHrjestel-
midn kaikissa aluesidtimissid. Esimerkiksi ensimmdistd
vakaan tilan toimintatilaa varten keskussiddin 108
jdrjestdd sisdidnmenosignaaleja kaikkien aluesHdtimien
RAM-valintalogiikkaan RAM X:n, 404 valitsemiseksi. Tama
on tarpeellista, koska viereisten alueiden AC-aaltomuodot
sovitetaan yhteen rajapinnalla kun tietyn tyypin RAM:it
valitaan.

Toiminnan aikana keskussddtimestd 108 saatavat
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ajastuspulssit, nimittdin ajastussignaali X, 114, ajas-
tussignaali Y,112, ja ajastussignaali Z, 110 ovat kier-
ratysosoitelaskuri /RAM;parien osoitelaskurien sisdian-
menona, kun tuo RAM valitaan. Otetaan esimerkiksi
kierrdtysosoitelaskuri/RAM-pari, joka kZsittdid osoitelas-
kurin 402 ja RAM:in 404, niin ajastussignaali X, 114
tahdistaa osoitelaskurin 402. Ajastussignaali X, 114
aiheuttaa sen, ettd RAM 404 tuottaa ulostuloa, joka
perustuu tdahin signaaliin. Osoitelaskuri 402 kdy l&Epi
RAM:in 404 RAM-osoitteita ja alcocittaa sekvenssin heti
uudelleen, kun RAM 404 on saavuttanut viimeisen etukZteen
ohjelmoidun osoitteen.

Keskussdddin 108 ohjaa sitd, mitkda signaalit ovat
ulostuleoina kaikilta RAM-valintalogiikoilta ja ohjaa
saman RAM-tyypin valintaa olkoon se sitten RAM X, RAM Y
tai RAM Z kaikkia aluesdatimid varten ja kdynnistdd ne
kaikki samanaikaisesti. Koska kaikilla RAM:illa X on
sama lukumddrd kHskyjd8 ja kaikki ovat yhteisen ajastussig-
naalin, ajastussignaali X:n, 114 tahdistamia, ne kaikki
toimivat csoitteittensa jaArjestyksessid, saavuttavat
muistiosoitteidensa lopun ja aloittavat uudelleen samaan
aikaan. Tdstd syystd keskussddtimen 108 tarvitsee valvoa
vain yhden aluesZdtimen ylivuotolinjoja 122, 124 ja 126
X, Y ja Z osoitelaskurien ylivuotoa varten, tdssd jArjes-
tyksessd, sen mEdrittdmiseksi milloin kunkin RAM tyypin
muistin loppu saavutetaan, jos on toivottavaa valita
uusi RAM tyyppi. Uuden RAM:in valinta voi tapahtua vasta
sen jalkeen, kun parhaillaan osoitetun RAM:in muistiosoit-
teiden loppu on saavutettu; kun vaihdetaan yhdestd RAM:ista
toiseen el saa esiintyd keskeytystd kdskyjen viennissi
alueohjaimille. Siten parhaillaan kdytettdvdn RAM:in
viimeisen ulostulon jdlkeen seuraava ulostulc on uuden,
valitun RAM:in ensimmdinen ulostulo perustuen seuraavaan
ajastuspulssiin.

RAM-valintalogiikalta 400 saadaan 3 bitin ulostulo
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linjaohjaimeen 416. Linjachjain 416 vastaanottaa neljidn-
nen bitin paikalliselta ohjelmoitavalta ajastusgeneraat-
torilta 414. Paikallinen ajastusgeneraattori 414 ohjel-
moidaan jédrjestelmdn tietokoneella 100 ja se tuottaa 1
bitin ulostulosignaalin alueohjaimen jinnitteen asetus-
pisteen sddtdmiseksi. Jdnnitteen asetuspisteen arvo on
tuon erityisen alueohjaimen ulostulon keskimd&drdisen
taajuustason funktio.

Kuvio 6 esittdd loogista totuustaulukkoa RAM-valin-
talogiikkaa 400 varten. Salvan valtuutussignaali 116,
valinta-1 signaali 118 ja valinta-¢ signaali 120 keskus-
sHEtimeltd 108 mHddErdHdvEt, mikd RAM valitaan ulostuloa
varten RAM-valintalogiikalla 400. Kun salvan valtuutus-
signaalilla 116 on looginen "1" arvo, mutta sekd valinta-
1l signaalilla 118 ettd valinta-@ signaalilla 120 on
looginen "O" arvo, RAM:t ovat toimintakyvyttomid RAM-
valintalogiikan 400 ulostuloﬁa on looginen "QO" arvo.

Kun salvan valtuutussignaalin 116 arvo on looginen "1"

ja valinta-1 signaalin 118 arvo on looginen "0", mutta
valinta-¢ signaalin 120 arvo on looginen "1", vakaan
tilan RAM X, RAM 404 valitaan RAM-valintalogiikalla 400
ulostulon vietdvidksi linjaohjaimelle 416. Kun salvan
valtuutussignaalin 116 arvé on taas looginen "1", valinta-
1 signaalin 118 arvo on lcoginen "1" ja valinta-@¢ sig-
naalin 120 arvo on looginen "Q", siirtymistilan RAM Y,
RAM 408 valitaan RAM-valintalogiikalla 400 ulostulon
vietdvédksi linjaohjaimelle 416. Kun salvan valtuutussig-
naalilla 116 on arvo looginen "1" samalla kun sekid
valinta~l signaalilla 118 ettd valinta-¢@ signaalilla 120
on arvo looginen "1", RAM-valintalogiikka 400 valitsee
vakaan tilan RAM Z. RAM 412 RAM-valintalogiikan 400
ulostuloon vietdvdksi linjaohjaimeen 416. Kun salvan
valtuutussignaalilla 116 on arvo looginen "O0", RAM-

valintalogiikka 400 salpaa ulostulonsa arvon, joka oli

siind ennen loogista "O"-arvoa. Tdmd ulostulo olisi 3
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bittinen arvo jostakin RAM:ista.

Kuvio 7 esittdd keskussddtimen 108 ulostulojen loo-
gista totuustaulukkoa RAM-valintalogiikan 400 loogisilla
tiloilla. Kun RAM:it eivdt ole toimintakykyisid, valinta-
1 signaalin 118, valinta-@ signaalin 120, ajastussignaalin
X, 114, ajastussignaalin Y, 112 ja ajastussignaalinz,

110 arvoina on looginen "0" keskussddtimeltd 108. Kun

RAM X halutaan valita, valinta-1 signaalin 118 arvo on
looginen "O" ja valinta-@ signaalin 120 arvo on looginen
"1", ajastussignaali X, 114 tuodaan keskussditimestd 108
tahdistamaan osoitelaskuria 402, kun taas ajastussignaalin
Y, 112 ja ajastussignaalin Z, 110 arvo on looginen "0Q",
Kun RAM Y halutaan valita, valinta-1 signaalin 118 arvo

on looginen "1" ja valinta-¢ signaalin 120 arve on loogi-
nen "0", ajastussignaali Y, 112 tuodaan keskussHdtimestd
108 tahdistamaan osoitelaskuria 406, kun taas ajastussig-
naalin X, 114 ja ajastussignaalin Z, 110 arvo on looginen
"0". Kun RAM Z halutaan valita, valinta-1 signaalin 118

Ja valinta-¥ signaalin 120 arvoina on looginen "1",
ajastussignaali Z, 110 tuodaan keskussddtimestd 108 tah-
distamaan osoitelaskuria 410, kun taas ajastussignaalin

X, 114 ja ajastussignaalin Y, 112 arvoina on looginen "QO".

Kuviossa 8 esitetdzdn aluechjaimen 108 piirikaavio.
Tulee ymmdrtdd, ettd kuvio 8 on vain keksinndn jarjestel-
médn kaikkien alueohjaimien esimerkkind. Kuten aiemmin
todettiin alueohjain kuten alueohjain 136 on saatavissa
kaupallisesti yhtidltd Allen-Bradley Company, Milwaukee,
Wisconsin kuten malli no. 1340-FAA. N#itd ohjaimia modi-
fioidaan ottamalla mukaan porttileogiikkapiiri 520 ja
piirin 508 taajuus/jinnite-muunnin. Molemmat modifikaa-
tiot ovat tavanomaisia ja ne on alan ammattimiehen helppo
ynmdrtdd enemmittd selityksitti.

Alueohjaimessa 136 on kuusi tehotransistorikytkinta
Jdrjestettyind pareiksi kuten 530,532;534;536;538,540.

Alues8dtimen 136 kolmivaiheinen vaihtovirtasisddinmeno 528
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tasasuunnatzan, katkotaan hakkurilla ja suodatetaan
tavancmaisella tavalla tasajdnnitteen tuottamiseksi
alueohjaimen 136 teho-oéaan. Piirin 508 jannitteen sHit0-
osa mittaa toisen ohjainvdyl&n 531 ja@nnitteen ja kytkee
hakkurin 527 saattamaan toisen ohjainvdyl&dn jannite
samaksi kuin j&@nnitteen sditojdrjestelmd&dn tuodun jidnnit-
teen asetusarvo. Piirin 508 ulostulon suojausosa on alue-
ohjaimen 136 toiminnan estdmiseksi, jos syntyy tilanne,
Jossa jdnnite vol vaurioittaa piirid. Piirin 508 ulostu-
lon suojausosa tunnustelee vikavirtoja rinnakkaisvastuksen
524 avulla ja ldhettdd sopivan signaalin porttilogiikka-
piirille ulostulon laukaisulinjaa 510 kaikkien tehotran-
sistorien avaamiseksi, mikd on tarpeen ohjaimen 1386
suojaamiseksi. Alueohjaimen porttilogiikkapiiri 520 jar-
Jestdd digitaalisen sisddnmenon tehotransistorikytkimille
alueohjaimen 136 ulostulon s#d&dtdmiseksi, kun tehoa sydte-
tddn ensidn 152 A-, B- ja C-vaiheiden k&#meihin. AluesHd-
timen 128 (esitetty kuviossa 5) linjaohjaimelta 416
tuleva 4 bitin rinnakkaissisd&@nmeno 500 on alueohjaimen
136 sisddnmenona. 4 bitin rinnakkaissisddnmenon 1 bitti
sydtetdan jdnnitteen sdZdt6-ja ulostulon suojauspiirin

508 taajuus/jénnite muunninosaan ohjaimen keskim&&rdisen
Jidnnitetason asettamiseksi ja muut 3 bittid sisdltdviEt
bind&risid kidskyjid tehotransistorikytkimien kytkemiseksi
AC-aaltomuodon taajuuden ja vaiheen sd&dtdmiseksi, joka
sybtetddn A-, B- ja C-vaiheen k#dmeihin 138.

Ensidn A-vaiheen k&##miin liittyvda sisHinmeno A on
optoisolaattorin 514 sisddnmeno, ensidn B-vaiheen kdidmiin
liittyvd sisadnmeno B on optoisolaattorin 516 sisddnmeno
ja C-vaiheen k&#&miin liittyvd sisddnmeno C on optoisolaat-
torin 518 sisd&dnmeno. Ko. kolme optoisoclaattoria ovat
kaupallisesti saatavilla yhtigltd Motorola, Inc., Austin,
Texas,

Kuvio 9 esittdd kuviossa 8 esitetyn alueohjaimen

porttilogiikkapiirin 520 sisididnmenojen ja ulostulojen
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totuustaulukkoa. Linjalta 500 saatavat 3 bittid aiheutta-
vat tehotransistorikytkimien kytkeytymisen muodostamaan
kuusiportaisen AC—aaltoauodon kunkin vaihek#ddmin ulostu-
loksi, jota vastaa kuviossa 3 esitetty taajuusmalli.
Kuitenkin muita AC-aaltomuotoja kuten pulssileveysmodu-
loitua voidaan kdyttdd, minkd alan ammattimies ymmértdid.

Kdytodssd porttilogiikkapiirin 520 kuusi loogista
linjaulostuloa ovat tehotransistorikytkinparien sisididn-
mencona, nimittdin 530,532;534,536 ja 538,540, mikid
aiheuttaa niiden kytkeytymisen etukdteen mHdritellylld
tavalla, jolloin muodostuu kuusiportainen kolmivaiheinen
AC-aaltomuocto. Siksi binddristen kidskyjen sisddnmeno
alueohjaimelle 136 aluesidtimeltd 128 aiheuttaa AC-aalto-
muotojen kehittymisen A-,B-ja C-vaiheen kddmien sySttamiseksi,
jJotka vuorostaan kehittdvdt halutun kulkevan SM-aallon
ensiddn, jolla on oikea taajuus ja vaihe.

Kuviossa 10 esitetddn kalteva taajuusprofiili joka
on ensidn kiihtyvyysalueella kehitetty vakaan tilan
RAM:iin kuten RAM:iin 404 tallennetuista bin#ddrisisti
kdskyistd. Kohdassa 600 esitetty profiili esittdd tietyn
alueen ensidssd kehitetyn AC-aaltomuodon hetkellistd
taajuutta. Kohdassa 650 esitetty aaltomuoto esittii
vaihtovirran (tai AC-aaltomuodon), joka kulkee ensidkdd-
meissd vastaten kohdassa 600 esitettyd kaltevaa taajuus-
profiilia, taajuutta ja vaihetta. Jokainen taajuusprofiili
sisdltdd kaksi jaksoa, yksi jakso kutakin jaksonaikaa "T"
kohti. Aika "T" on aika, joka tarvitaan, jotta perakkdi-
set, vierekkidiset toisiot kulkevat kiintedn vertailupis-
teen ohi ensidtd pitkin. Jokainen valittu RAM tuottaa
ulostulona kaksi kokonaista jaksoa ennen toistumista.
Kohtien 600 ja 650 esityksissd jaksonajan "T" aikana
kohdassa 602 ja 604, tHssi jérjestyksessé, taajuus palau-
tetaan. T&md palautus paitsi, ettd se on uuden kaltevan
taajuusosan alku, myds aikaansaa 180° vaiheensiirron.

Tdmd 180° vaiheensiirto on valttdmdton, koska viereisten
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toisioiden magneettinavat ovat k&HEnteisesti suuntautuneet.

Kuviossa 11 esitetdan graafisesti alueohjaimelta
saatujen A-,B- ja C-vaiheen ulostulojen binddrisid kids-
kyijd eri muistiosoitteiden ja vaihekulman arvoilla.
Kuvicssa 11 esitetddn myds vastaava kalteva taajuuspro-
fiili yhden jaksonajan aikana kuin mik# esitettiin kuvios-
sa 10.

Kuten aiemmin todettiin SM-aalto kulkee yhden
napojen valin tai 1A 1/2 AC-jakson aikana. Siksi sel-
laisen SM-aallon kuljettaman toision sijainti ensidn
alueeseen ndhden voidaan j&dljittdd binddristen kidskyjen
aaltomuotojen avulla kuten osoitetaan_A -merkinncilld
A-vaiheen k#yrdan alapuolella. Jokaisen ensidalueen pituus
on 1 A tai 1A :n monikerta. Timid merkitsee sitd, ettd
jokainen toisio "siirtyy" aina alueelta seuraavalle A :n
monikerran kohdalla. Alueiden ei kuitenkaan tarvitse olla
vhtd pitkid.

Kun toisio alkaa saapua alueelle kohdassa 680,
vaihekulma on 0°. Kohdassa 680 myts taajuus palautuu
perustuen binddriseen kaskyyn, joka sijaitsee muistiosoit-
teessa ennen osoitetta 200. "Siirtyminen" ja palautus
tapahtuvat samanaikaisesti tdssd samassa mulistiosoitteessa.
Samanaikaisen "siirtymisen" ja palautuksen pisteestid
ldhtien vaihekulma ja taajuus kasvavat ajan myodtd kuten
hetkellisen taajuuden kiyridn positiivisella kaltevuudella
esitetddn. Tdmd voidaan havaita myds vaiheiden A, B ja
C pulssien pienentyvidstid leveydestd siirryttdessd oikeal-
le. Taajuuden nousu jatkuu kunnes toisio alkaa saapua
ension seuraavalle alueelle kohdassa 682 vaihekulmalla
1080°ja muistiosoitteella juuri ennen osoitetta 1100,
Jolloin seuraava "siirtyminen" tapahtuu. Taajuus tuolla
alueella, jota toisio on jAttdmidssia, jatkaa nousuaan
kunnes "siirtyminen" on pddtetty. Vasta silloin taajuus-
malll palautuu. Palautuksessa tapahtuu myds vaihemallissa

o . .. - .
180 vaihesiirto seuraavaa toisiota varten, jonka
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magneetit on sijoitettu pdinvastaisesti.

Kuvio 12 esittdid pHHdasiassa keksinndn jirjestelmédn
kaltevia taajuuskdyrid kiihtyvyysalueella. Taajuuspro-
fiilit, jotka muodostavat taajuuskdyrien yhdistelmén
ovat toistuvia sahanterdprofiileja jokaisella alueella,
jotka on sovitettu yhteen ja menevdt pdHllekkdin viereis-
ten alueiden profiilien kanssa. Tdmd yhteensovitus ja
paddllekkdisyys mahdollistavat toisioiden pehmedn "siirty-
misen" alueelta toiselle kuten myohemmin selitetddn.
Jotta toisioita kuljetettaisiin kunnolla keksinndn j&ar-
jestelmd on edullisesti rakennettu siten, ettd miki
tahansa toisio kulkee yhden tietyn kiihtyvyysalueen tai
toisen vakion nopeuden alueen ldpi alueen pituudesta
riippumatta ajassa, joka on lyhyempi kuin kiinted jakson-
aika, Jjota kuviossa 12 esitetddn merkinndlli "T"., Jakson-
aika "T" on alun minimi toisiovdlin ja toisioiden todel-
lisen nopeuden funktio, kun ne saapuvat jadrjestelm#idn.
Vain yksi toisio saapuu kuitenkin tietylle alueelle
kunakin jakson aikana "T". Heti kun jarjestelmd toimii
Ja ensimmdinen toisio on saavuttanut ensidn lopun, jir-
jestelmd sisdltdd maksimilukumddrdn toisioita, joten
tdstd ldhtien jokaista jdrjestelmiddn saapuvaa toisiota
kohti yhden toision tdytyy ldhted jdrjestelmidstid, jolloin
toisioiden lukumddrd jarjestelmidssid sdilyy vakiona.

Kuviossa 12 esitetddn toisioiden kiihdyttdminen
ensimmdisestd vakiosta nopeudesta F1 kohdassa 700 toiseen
vakioon, suurempaan nopeusarvoon F2, kohdassa 726. Alueen
1 taajuusprofiili on vakion taajuuden profiili taajuus-
arvolla F1 ja alueen 8 taajuusprofiili on vakion taajuu-
den profiili taajuusarvolla F2. Vidlialueet eli alueet
2-7, joiden taajuusprofiilit ovat nousevia, ovat kiihty-
vyysalueita, joiden ldpi toisiot kiihdytetdidn taajuudesta
F1 taajuuteen F2.

Kuviossa 2 on esitetty myds jaksonaika T, joka on

aikavdli, jona vierekkdiset, toisiaan l13ihelld sijaitsevat
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toisiot saapuvat keksinndn LTM-jArjestelmddn,.

Toisiot A, B, ja C ovat yksittdisi& toisioita,
jotka saapuvat ensimmidiselle kiihtyvyysalueelle useiden
kiihtyvyysalueiden Jjoukosta ensimmaisen vakion nopeuden
alueelta aina aikavdlin "T" kuluttua. Ajan hetkelld t

toisio A kulkee ensittd pitkin alueella 1 taajuuden F1

maardidmdlld vakionopeudella. Kun toisio siirtyy kauemmak-

si oikealle alueella 1, ajan hetkelld kohdassa 714, se

"siirtyy" alueelle 2, jonka taajuus ja vaihe on palautettu

sopimaan yhteen alueen 1 kohdassa 714 taajuuden ja vai-
heen kanssa. Kunnes "siirtyminen'" on saatu pddtdkseen,
alueen 2 taajuus ja vaihe pysyvdt samana kuin alueella
1. Sen jdlkeen kun "siirtyminen" on saatu p&ddtdkseen
kohdassa 702, taajuus alueella 2 alkaa nousta alueen 2

aluesddtimeen tallennetun bind8risen kAskyn mukaan, joka

on normaalissa tapauksessa RAM X, 404. Kun taajuus nousee,

toisiota A kiihdytetddn positiivisesti ensioctid pitkin.
Toision A kiihtyminen jatkuu alueen 2 taajuuskdyrin
mukaisesti kunnes saavutaan kohtaan 716, jossa "siirry-
t8dn" alueelle 3. "Siirtymispisteessd" 716 alueen 3 ja
alueen 2 aaltomuodot ovat yhteenscpivia hetkellistaajuu-
deltaan ja vaiheeltaan, kun toisio ylittdd tdysin aluei-
den vdlisen rajapinnan ja toision pehmed "siirtyminen?"
on toteutettu. Kiihtyvyysalueiden vdlisen "siirtymisen"

aikana keksinnon jirjestelmid on yhteensovitettu jatku-

. vasti muuttuvalta taajuudeltaan ja vaiheeltaan, mutta

toision kiihdytystd ei keskeytetd vakion nopeuden tasoclla

kuten tekniikan tason jdrjestelmissd. Alueen 2 "siirty-
misen" loppuun saattamisen jalkeen, alueen 2 taajuuspro-
fiili palautuu.

Sen jdlkeen kun "siirtyminen" tapahtuu kohdassa
716, seuraavat siirtymiset kohdissa 718,720,722,723 Jja
724 viereisten jdljelld olevien kiihtyvyysalueiden
vdlissd, viimeisen kiihtyvyysalueen ja toisen vakion,

suuremman nopeuden Jjakson ensimmdisen alueen vElissd ja
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toisen vakion, suuremman nopeuden jakson perdkkHisten
alueiden vdlissid toteutetaan samalla tavalla kuin edelli
selitettiin.

Kuten kuviossa 12 esitetddn peridkkdiset toisiot
B,C ja D saapuvat jidrjestelmddn ajan "T" monikertoina,
nimittdin ajan hetkelld top+T, tp+2T ja tp+3T tédssd
jdrjestyksessd ja toisiet kiihdytetddn samalla tavalla
kuin toisio A. Lis&ksi kuten esitetddn yksikididn toisi-
oista ei ole samalla kiihtyvyysalueella tai toisen vakion,
suuremman nopeuden alueella samaan aikaan, jonka vuoksi
toteutuu yksittdisten toisioiden itsendinen kiihtyvyys ja vidli.

Kuviossa 13 esitetddn kahdenkymmenen keksinndn
jdrjestelman ldpi kuljetetun toision sijainti eri aikoina.
Kuvioon 13 viitaten vakaan tilan toimintoja ja siirty-
mistilan toimintoja selitetddn. Kuviossa 13 esitetty
graafinen esitys johdetaan seuraavassa selitetylld mene-
telmdl1l4.

Kuviossa 13 esitetyn kdyrin abskissan vieressi
ovat esitetyt alueet, alueet 1-13, joiden pituus"A'Hina
on esitetty suluissa. Tietyt alueet on merkitty lyhen-
teilld kuten Z3, joka tarkoittaa aluetta 3. Kidyridn abs-
kissaa mydten on merkitty vaihekulma asteina ja vastaavat
A -—ekvivalentit. Minkd tahansa jarjestelmdidn saapuvan
toision sijainti ensidtd pitkin voidaan mEdrittdd tunte-
malla sen vaihekulma., T&dm&d on totta, koska SM-aallon
napavdli on kiinnitetty A :aan, joka on sama kuin ensidn
kddmin napojen vdli esim. A-vaihe-A-vaihe. SM-aalto ja
mikd tahansa siihen "lukittunut" toisio kulkee etdisyyden
2 A ensisti pitkin vaihtovirran, joka sySttidid ensisn
kddmityksid, joka tuottaa SM-aallon, jokaista 360° vaihe~
muutosta kohti. Etdisyys, jonka toisio on kulkenut ensio-
td pitkin, voidaan md&rittdi seuraavalla lausekkeella:

Toision sijainti = 2A (vaihe)
missd vaihe mitataan vaihtovirran jaksoina tai asteina

jaettuna 360°:lla. Sen tadhden toision sijainti ensidtd
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pitkin voidaan esittid joko vaihekulmana tai N(A ):1lla,
jossa N on positiivinen luku.

Bind&dristen késkyjen, joita kaytetddn tuon taajuu-
den ja vaiheen AC-aaltomuodon kehittdmiseen, arve voidaan
madrittdd kdZdntamdlld vaihekulma k&8yrdksi tuota tiettya
toisiota varten ja sitten kddntd8mEllad sijainti kdyrdlli
aaltomuodon tietyksi ajaksi kuten binddrisen ulostulon
aaltomuoto A-vaiheen bindidrisid kdskyjd varten sijoi-
tettuna kdyré&n ordinaatan alapuolelle. NiEZmZ& korkean ja
matalan tason arvot saadaan kuvion 9 totuustaulukosta.

Aaltomuoto 814 esittdd etukidteen madriteltyja
A-vaiheen bind&drisii kdskyjd A-vaiheen AC—aéltomuotoa
varten SM-aallon kehitt&dmiseksi, joka kuljettaa toisiota
Jarjestelmdssd kiayrdd 802 pitkin, 60° (tai 1/3A) tai
120° (tai 2/3A) siirrolla jokaisesta ensidn kokonaisesta
A -yksikdstd, voidaan miHrittdd C-vaiheen ja B-vaiheen
binddristen kidskyjen aaltomuodot, tdssd jiArjestyksessd.
C-ja B-vaiheen aaltomuodot ovat muuten samanlaisia kuin
A-vaiheen aaltomuoto 814 paitsi,ettd ne ovat 60° tai 120°
siirtyneitd oikealle, tdssd jHarjestyksessd. Kuten myds
voidaan ndhdd A-vaiheen binddristen kiEskyjen aaltomuoto
kohdassa 814 on vakio ensimmidisen vakion taajuuden jak-
solla 816, kasvaa taajuudeltaan muuttuvan taajuuden
jaksolla 820 ja on vakio jdlleen suurempitaajuisena toi-
sen vakion taajuuden jaksolla 822.

Erityiset vakaan tilan aaltomuodot kuten kuvion 13
kohdassa 814 esitetty A-vaiheen aaltomuoto johdetaan
perustuen .toisioiden etukidteen midriteltyihin sijainti-
paikkoihin ensittd pitkin annettuna ajanhetkend. Sen
tdhden cikeiden kidskyjen lataamiseksi aluesiitimien
RAM:hin, kdytetdidn seuraavaa menetelmdd sellaisten kids-
Kyjen johtamiseksi.

Aluksi mEdritetd&n jarjestelmdidn saapuvien liikku-
vien toisioiden vdli. TZm3 madrittdd myds toistuvan aika-

vdlin "T" perdkkdisten toisioiden vH1illd, jotka liikkuvat
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Jdrjestelmdn kiintedn vertailupisteen c¢hi. Sijainti-
alkaprofiili madritetddn jArjestelmidn kaikkia toisioita
varten, kun kaikki toisiot seuraavat samaa sijainti-
aikaprofiilia ajan "T" lisdyksin siirtyneend. T&dmdn jadl-
keen sijainti-aikaprofiilia vastaten suoritetaan vaihe-
kulma-aikaprofiilin m#ddrittdminen jokaiselle jarjestelmdn
toisiolle, joiden aikavdlinid on "T". T&dmdn mddrityksen
jdlkeen vaihekulma-aikamddritys suoritetaan jokaiselle
alueelle: (1) valitsemalla aloitusvaihekulma, joka vastaa
toision valittua sijaintipaikkaa ennen kuin sellainen
toisio saapuu tietylle alueelle, joka kyseisessd keksin-
nossd on paikka, toision menosuunnassa ensimmdinen reuna
on alueen rajalla ts. "siirtymisen" alku; (2) md&drittid-
mdadlld vaihekulma-aika informaatiosta informaatioaikavdli,
Jonka pituus on "T" aloittaen tietyn alueen aloitusvaihe-
kulmalla ja (3) varmistamalla, ettd tietyn alueen aloi-
tusvaihekulma-aikainformaatio on yhteensopivaa edellisen
alueen informaation kanssa ainakin niillé vaihekulmilla,
jotka vastaavat toision pituutta, jolla tarkoitetaan pi-
tuutta, joka on tarpeen, ettd toisio ylittdi kokonaan
fyysisen alueen rajan, mutta jos ndin ei ole, sijainti-
aikaprofiili tai alueen pituus tadytyy sddtdd, jota seuraa
edellisten vaiheiden toisto. Em. prosessissa nimenomaan
kolmas vaihe varmistaa, ettd kiihtyvyysjakson alueella
on vain yksi toisio mind tahansa annettuna ajan hetkend.
Heti kun vaihekulmat on miEfritetty eri aikoina jo-
kaista aluetta varten, alueohjaimen kytkentidsignaalit
mddritetddn jokaiselle alueelle, TdmE mddritys tehdddn:
(1) koodaamalla jokaisen alueen vaihekulma-aikainformaatio
binddrisiksi kytkentdkdskyiksi diskreeteissid pisteissi
informaatioaikavdlind "T", jossa (a) pisteiden pitdid olla
tasavidlein toisistaan ja jakaa aikavdli "T" tasan ja (b)
pisteiden lukumddr&n tadytyy olla sama jokaiselle alueelle
Jja t&@mdn lukumdédrdn tdytyy myds olla yhtd suuri kuin

kaikkien aluesditimien annetun muistityypin muistipaikkojen
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lukumddrd ja (2) jidrjestdmalld kunkin alueen kytkentd-
kdskyt yhteiselle aikavalille "T." (a) jakamalla kokonais-
aika, joka tarvitaan, ettd toisio saavuttaa valitun
aloitusvaiheen, joka kyseisessid keksinnossid on "siirty-
misen" alku, aikavalilld "T", jotta saadaan mEHritettyid
pieni aika ennen viimeistd kokonaista aikavalia "T" ja
(b) aloittamalla yhteinen aikavdli "T." aikavdlin "T"
pienen ajan kohdalla ja sijoittamalla paikalleen kytken-
tdk&Eskyt aloittaen aloitusvaiheen kdskyilld ja jatkaen
yhteisen aikavdlin "T¢c" loppuun ja (c) jatkaen yhteisen
aikavdlin "T¢" alusta sijoittamalla paikalleen loput
kdskyt, jolloin loput kdskyt paikalleen sijéittamisen
jalkeen loppuvat aloitusvaiheen kaskyjen kohtaan.

Jirjestelmdd kdytettdessd on sen jdlkeen kun em.
toimenpiteet on toteutettu alueohjaimen kytkentdkiskyt,
jotka saadaan yhden muistityypin RAM X, Y tai Z aluesii-
timen muisteista, tahdistetaan samanaikaisesti ja jatku-
vasti alkaen yhteisestd aloitusajasta, joka kyseisessi
keksinntssd on edullisesti yhteisen aikavd8lin "T¢" alussa.
Tdmd ailheuttaa sen, ettd jokainen alue kdynnistyy ja
toistaa kytkentdkidskyddn jokaisena aikavdlind "T" jokais-
ta toisiota varten. Nyt kun toisiot sydtetddn jdrjestel-
madin jokaisen aikavdlin "T" alussa ja niiden kulkiessa
jarjestelmdn alkunopeudella, toisiot ovat tahdissa SM-
aallon kanssa ja "siirtyvdt" oikein alueelta toiselle
koko jErjestelmassi.

Viitaten taas kuvioen 13, perustuen annetun toision
sijaintipaikkaan ensidlléd kyseisen toision vEli vierei-
siin toisioihin n&dhden on aina tunnettu,.

Esimerkiksi jos ensimm8isen toision, joka kulkee kdyriaia
802 pitkinvetummaiﬁen reuna on kohdassa 806, niin se on
aina vaihekulmassa 12600. Liikkumalla zlaspdin kdyraltsa
802 toisen toision kdyrdlle 804, viiva leikkautuu koh-
dassa 808, joten toisen toision etummainen reuna sijoittuu

vaihekulmaan 720 . Timid osoittaa, ettd etummaisten
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reunojen valilld on 3/% vdli. Koska jokainen toisio on
Z‘A pitkd, ndiden toisioiden magneettireunojen vidli on

1 A tdssd pisteessd. Samalla tavalla ensimmidinen toisio
kayrdlld 802, jonka etummainen reuna on kohdassa 810, on
6 A verran edelld toista toisiota, jonka etummainen reuna
on kayrdn 804 kohdassa 812. Tamid kasvanut vadli merkitsee,
ettd perdkkdisiid toisioita kiihdytetddn itsendisesti
asianomaisilla kiihtyvyysalueilla muista toisiocista riip-
pumatta.

Menetelmdd, jolla ensimmidinen vakaa tila muutetaan
siirtymistilaksi ja sitten toiseksi wvakaaksi tilaksi,
selitetddn viittaamalla kuvioon 13. Kun toisiot 1-10
saapuvat jdrjestelmddn, niitd kaikkia kuljettaa ensim-
mdinen vakaa tila, kuten se mikd saadaan aluesHddtimien
RAM X:std. Tilanne pysyy tdllaisena ajanhetkeen tg+1OT
asti, kuten selitetdin.

Ensimmdinen ja toinen toisio, jotka kulkevat jédr-
jestelmdn l&dpi kdyrid 802 ja 804 mydten, tidssd jdrjestyk-
sessid, ovat vain RAM X:n ensimmi#isen vakaan tilan vaiku-
tuksessa. Toisioihin 3-11, jotka kulkevat jdrjestelman
ldpi kdyrid 805,807,809,811,813,815,817,819 ja 821 mydten,
tdssd jdrjestyksesdd, vaikuttaa jossain mEdrin siirtymis-
tila, joka on tallennettu RAM Y:n alues#didtimiin, ajan
hetkelld to+1OT;siirtymistila valitaan vaihtamaan vakai-
den tilojen toimintaa. Toisiot 12-20, jotka kulkevat
jJdrjestelmdn 1ldpi kdyrid 823,825,827,829,831,833,835,837
Jja 839 myoten, tdssd jArjestyksessd, seuraavat toisen
vakaan tilan kdyrid kuten niitid, jotka on tallennettu
aluesddtimien RAM Z:aan, mutta vasta kun toisio 11 on
jattanyt jEdrjestelmidn, toinen vakaa tila kuten RAM Z voi-
daan asettaa kuten selitetdin.

Kun halutaan siirtyd ensimmidisestd vakaasta tilasta
toiseen vakaaseen tilaan siirtymistila, kuten se, joka
on tallennettu RAM Y:hyn, valitaan kaikille aluesditi-

mille. Kuten kHyr&dstd nzihddidn siirtymistila valitaan
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ajan hetkelld tH+10T. Siirtymistila vaikuttaa ajan
hetkestd tp+10T hetkeen tp+18T esitetty kohdissa 824 ja
834, tissd jarjestyksessd. Ajan hetkelld tg+18T viimei~
nen toisio, toisio 11, johon vaikuttaa siirtymistila,
jédttad jdrjestelmdn.

Kun siirtymistila valitaan, se vaikuttaa toisioi-
hin ensiotd pitkin, jotka kdyvdt parhaillaan muutosta
ldpi ja toisioihin, jotka saapuvat sellaiselle osalle
etukiteen mddritettynd aikana, jolloin muutoksia tapahtuu.
Niinpd ajan hetkelld t3+10T, kun kuljetaan viivaa 824
y16spdin ensimmdisen vakion nopeuden jakson lopusta plus
2,A kohtaan 800, voidaan helposti huomata, ettd toisiot
jirjestelmdssd ajan hetkellid ty+10T ovat toisiot 3-8.
Ndihin toisioihin vaikuttaa siirtymistila ajan hetkellid
to+10T. Muutoksen tapahtumisaika 1. aika suluilla mer-
kittynd ajanjaksona 815, toisiot 9~11 ovat siirtymisti-
lan vaikutuksessa. '

Siirtmistilan aikana ensidtd syottdvd aaltomuoto
ei ole toistuva kuten se on vakaan tilan toiminnassa.
Toistumattomat aaltomuodot, joita jakson 838 esimerkki-~
aaltomuodoilla 850,860 ja 870 esitetddn alueille 5,6 ja
7, tdssd jarjestyksessd, ovat esimerkkind ndistidi aalto-
muodoista. Vasta toisessa vakaassa tilassa, kohta 840,
kaikki alueen aaltomuodot, kuten aaltomuodot 850,860 ja
870 alueille 5,6 ja 7, tdssd jhArjestyksessd, alkavat
toistaa aaltomuotojaan osoittaen vakaan tilan toimintoja.

Siirtymistilan 815 viivojen 824 ja 832 vdlissid ja
viivan 800 'yldpuolella on osa, Jjossa kdyrien kaltevuudet
muuttuvat. Osassa 815 jadrjestelmdstd ladhtevillid toisioilla
on viereisten toisiociden v&d1illd aikavilit, jotka vihe-
nevdt minimiarvoon normaalista aikavdlistd "T" ja minimi-
vdli esiintyy toisioiden 5 ja 6 vH1illid kéyrié 809 ja
811 pitkin, tdssd4 jdrjestyksess#d. Tdmd osoittaa kidyrien
muuttuvaa luonnetta ja toisioiden nopeuksien eroja. Vii-

van 832 jdlkeen viivaan 834 asti esiintyy uuden vakaan
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tilan nopeuksia, mutta yhdell&dkddn kdyrdalld ei ole uutta
kaltevuutta koko pituudellaan, joka osoittaa siirtymis-
tilan jdinndsvaikutuksia noihin kayriin. Tédmd tarkoittaa
myos, ettd aikaa, jolloin perdkkdiset toisiot lahtevit
jArjestelmdstd, ei ole stabilisoitu eikd palattu aikavia-
liin "T". Ennen kuin timd stabiliscituminen tapahtuu, ei
uutta vakaata tilaa saavuteta t&dysin, jolloin RAM Z:n
toisen vakaan tilan aaltomuotoa voidaan alkaa syottidid
ensisdsén toisioiden kuljettamiseksi. JErjestelmdstd pois-
tuvien toisioiden aikavdli kasvaa jatkuvasti toisioiden
5 ja 6 vdlisestd, kdyrii 809 ja 811 pitkin, minimistid
aikavdliksi "T", joka on toisioiden 12 ja 13 v&dlillid
kdyrid 823 ja 825 mydten, joka esiintyy heti viivan 834
jadlkeen, jolloin toinen vakaa tila aloitetaan. Sen tdhden
ennen kuin toinen vakaa tila voidaan aloittaa, kaikki
siirtymistilan vaikutuksessa olleet toisiot tdytyy pois-
taa jdrjestelmédstd. ‘

Kaikkien aluesiddtimien RAM-valintalogiikka toimisi
RAM X:dd3n tallennetuilla vakaan tilan kaskyilla ajanhet-
keen to+1OT asti, kXohdassa 824. Tuolloin RAM-valinta-
logiikka valitsee siirtymistilan valitsemalla RAM Y:n.
Siirtymistilassa toimitaan ajanhetkestd ty+10T kohdassa
824 ajanhetkeen ty+18T kohdassa 834. Tolsin sanoen
siirtymistilalla on 8T etukdteen ohjelmoitu toiminta-aika.
Kaikkien siirtymistilan vaikutuksessa olleiden toisioiden
poistuminen jarjestelmédstd kestdd tdmin etukdteen ohjel-
moidun ajan. Ajan hetkelld ty+18T sd&ddin automaattisesti
ohjaa RAM-valintalogiikan valitsemaan RAM Z:n kayttdm&idn
jérjestelmdd uudessa vakaassa tilassa. Heti kun toimitaan
RAM Z:n mukaisessa vakaassa tilassa, jadrjestelmdn tieto-
kone voi ohjelmoida uudelleen RAM:it X ja Y uusilla bi-
nddrisilld kdskyilld. T&dmd uusi ohjelmointi varustaisi
RAM X:n uudella vakaalla tilalla, joka voisi olla toisi-
oiden suurempaa tai pienemp#dd nopeutta varten. RAM Y:n

uudelleen ohjelmointi olisi siirtymistd varten RAM Z:n
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vakaasta tilasta uuteen RAM X:n vakaaseen tilaan.

Siirtymiskdskyt siirtymisen toteuttamiseksi ensim-
madisestd vakaasta tilasta toiseen tilaan johdetaan perus-
tuen kunkin toision, jota kuljetetaan tietyilld alueilla
ensidtd pitkin kokonaissiirtymisaikana, etukdteen mi&dri-
teltyyn sijaintipaikkaan tiettyni aikana. Seuraavalla
menetelmdlld mEdritetdsdn kdskyt, jotka ladataan useiden
aluesddtimien siirtymistilan RAM:hin siirtymisen toteut-
tamiseksi ensimmdisestd vakaasta tilasta toiseen vakaa-
seen tilaan.

Kuten vakaan tilan toiminnoissakin toisiot saapuvat
jArjestelmddan etukdteen madriteltyjen aikavalien "T"
vidlein. Aluksi sijaintipaikka-aikaprofiili m&dritetddn
kaikille toisioille jdrjestelmédssd siirtymistilan alussa.
Kuitenkin toisiot, jotka ovat jadrjestelmdssd tai jotka
saapuvat jarjestelmddn siirtymistilan aikana eivdt nou-
data samaa sijaintipaikka—aikabrofiilia. Niinpd aluksi
sijaintipaikka mddritetddn ajan suhteen jokaiselle
toisiolle johon siirtymistila on vaikuttanut ottaen huo-
mioon vaatimus, ettd on vain yksi toisio aluetta kohti
mind tahansa ajan hetkend. Toisaalta sijaintipaikka-~
aikaprofiilista tehddidn vaihekulma-aika mEdritys. THEmin
Jjalkeen téhdéén vaihekulma-aika mddritys Jjokaiselle
alueelle: (1) madrittdmdlla siirtymistilan alussa tietylli
alueella olevan toision profiili tai jos tietty alue on
tyhjd, viimeisen toision profiili tuolla alueella ja
kehitetddn vaihekulma-aikainformaatiota profiilista; (2)
madrittdmdlld edelld selville saadun profiilin vaihekulma-
aikainformaatiosta informaaticaikavdli, joka alkaa siir-
tymistilan alkuhetkelld ja joka on aikavilin "T" monikerta
ja aikavdalid jatketaan ensimmdisen toision, joka saapuu
alueelle siirtymistilan alun jdlkeen, alun vaihekulmaan,
samalla tavalla mitd edelld selitettiin vakaalle tilalle;
(3) mHdrittdmalld tEmEn ensimmiisen toision profiilin

vaihekulma-aikainformaatiosta informaatioaikavdli alkaen



10

15

20

25

30

35

34

tdmdn toision alun vaihekulmasta aikaan asti, jolloin
toinen toisio saapuu alueelle; (4) mAdrittdmdlld toisen
toision profiilista vaadittava informaatio kuten saatiin
edelld vaiheessa 3; (5) jatkamalla em. vaiheen 3 mEdrity-
prosessia kullekin per#dkkédiselle toisiolle kunnes niisti
kukin saavuttaa siirtymisaikavdlin ”TP" lopun, joka
tapahtuu aikavdlin "T" monikertana; (6) varmistamalla,
ettd alun vaihekulma-aikainformaatio jokaiselle toisiolle,
joka saapuu alueelle siirtymistilan aikana, on yhteenso-
pivaa saman toision informaation kanssa edelliselld
alueella ainakin niilld vaihekulmilla, jotka vastaavat
toision pituutta tarkoittaen tarvittavaa pituutta, jotta
toisio ylittdd kokonaan fysikaalisen alueen rajan, mutta
jollei ndin ole, sijaintipaikka-aikaprofiili tai alueen
pituus tdytyy s#ddtdd toistamalla edelliset vaiheet; (7)
koodaamalla jokaisen alueen vaihekulma-aikainformaatio
binddrisiksi kytkentdkdskyiksi siirtymisinformaation
aikavdlin "T,." diskreeteissd pisteissd, jossa (a) pis-
teiden pitdd olla tasavidlisesti ja jakaa tarkasti jokainen
aikavdli "T" aikavHlissi "Tr" ja (b) pisteiden lukum#dZdrin
tdytyy olla sama kaikille alueille ja tadmidn lukum&didrin
on oltava myds yhtd suuri kuin kaikkien aluesddtimien
siirtymistilan muistin muistipaikkojen lukum#ddrid ja
(8) kartoittamalla jokaisen alueen kytkentdk&dskyt yhtei-
selle siirtymisaikavdlille "T,." mittakaavassa yksi yhteen.
Kun jarjestelmdd kidytetddn siirtymistilassa, jar-
jJestelmd toimii alunperin ensimmdisessid vakaassa tilassa
ja siirtymistila valitaan kaikille aluesd@dtimille sen
jdlkeen kun ensimmdisen vakaan tilan RAM:in viimeisen
kdskyn suoritus on pHdttynyt. Seuraavalla kellopulssilla
siirtymiskdskyt ovat samanaikaisesti kaikkien alueszditi-
mien ulostuloina alkaen yhteisen siirtymisaikavélin "TR"
alusta. Tdmd aiheuttaa sen, ettd kaikki aluesdidtimet
tuottavat ulostuloihinsa siirtymiskdskyt samanaikaisesti

kunnes niiden siirtymistilan RAM:it saavuttavat
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siirtymisjakson lopun samanaikaisesti. Kun tdmd loppu
saavutetaan, valitaan ja aloitetaan toinen vakaa tila.
Siirtymiskdskyt ovat toistumattomina ja ne ovat ulostu-
loina vain kerran, jolloin viimeinen k&sky pddttyy aika-
valin "T" etukdteen mHdriteltynd monikertana.

Niitd8 toisioita varten, jotka ovat olleet siirty-
mistilan vaikutuksessa, alkuperdistd kHdyrHid niiden kulkua
varten jadrjestelmin 1l&dpi osoitetaan "pilkkuindeksill&a"
kuten kdyrdn 8 alkuperdistid kHyrdsd merkitddn 8" :1lla.

Kyseisessdi keksinndssd esitetddn jArjestelmd toi-
sioiden kuljettamiseksi pitkdnomaista ensittid pitkin.
Kyseisessd keksinntssd on myds tutkittu sitid, ettd toisi-
oiden palauttamiseksi pitk&dnomaisen ensidn lopusta alkuun
voi olla paluusivu. Tuloksena olevassa jarjestelmidssi
toisiot palautetaan pitkdnomaisen ensidn alkuun kiihdyt-
tdmidlld toisioita vastakkaisesti pitkin paluusivua. T&dmi
paluusivu voi olla pitkdnomaisen ensién peilikuva toisi-
oiden kiihdyttadmiseksi tai se voi muodostua muista sopi-
vista vdlineistd, jotka sydttdvidt toisiot takaisin
pitkdnomaisen ensidn sisHdidntuloalueelle.

Tdssd kdytettyjd termejd ja ilmaisuja kdytetdidn
keksintdd mitenkddn rajoittamatta. Eikd tarkoituksena ole
kdyttdd ko. termejd eikd ilmaisuja rajaamaan keksinndsta
pois sen selitettyjd tai kuvioissa esitettyjd ominaisuuk-
sia tai niiden osia. Siten keksinndn erilaiset muunnokset

ovat mahdollisia keksinndn laajuuden puitteissa.
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Patenttivaatimukset

1, Jdrjestelmd, joka on hyddyllinen lineaaritahti-
moottorin toisioiden kuljettamiseksi jatkuvasti lineaari-
moottorin pitkdnomaista ensiftd pitkin, Jjossa moottorin
ensidn kdidmit on ryhmitetty s&hk8isesti alueiksi, jotka
sijoitetaan ainakin pitkdnomaisen reitin osaa pitkin
tunnettu siitd, ettd jidrjestelmddn kuuluu:

useita lineaaritahtimoottorin ohjaimia, joista jo-
kainen soveltuu kehittidmdidn itsendisesti é;ltomuodon,
jolla on tietyt etukdteen mddritellyt taajuus- ja vaihe-
ominaisuudet, moottorin ensidn osoitetuille alueille
kulkevan sdhkOmagneettisen aallon synnyttdmiseksi;

useita ohjaimien sadtdvdlineitd, joista jokainen
on kytketty omaan moottorin ohjaimeensa, jokaiseen ohjai-
men sditdvidlineeseen kuuluu muisti, joka sisdltdd etu-
kdteen midriteltyjd kdskyid, jotka mddrittelevit aalto-
muodon mainitut ominaisuudet ja jokainen ohjaimien sddtd-
vdlineistd on sopiva jdrjestdmddn mainitut k&skyt siihen
liitettyyn moottorin ohjaimeen, kunkin muistin etukdteen
mddritellyt kdskyt soveltuvat kunkin ohjaimen kehittdmin
aaltomuodon aikaansaamaan yvhden tahtimoottorin toision
kuljettamisen kerrallaan kokonaan mainitun alueen l&pi,
muistivdlineiden yhden alueen kdskyt koordinoidaan etu-
kdteen mddritellylld tavalla muistivdlineiden ko, alueen
viereisten alueiden kdskyjen kanssa;

ajastusvidlineet, jotka on kytketty kuhunkin ohjai-
mien sddtdvdlineistd ja jotka soveltuvat aikaansaamaan
samanaikaisen sekvensoinnin ohjaimien kaikkien sddtGvdli=-
neiden muisteissa kdskyjen viemisen ohjaamiseksi jokai-
sesta ohjaimen sddtimestd siihen kytkettyyn moottorin
ohjaimeen siten, ettd k&dskyjen koordinointi alueiden
vdlilld johtaa toision kuljettamiseen synkronisesti

alueelta seuraavalle.
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2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen Jjdrjestelmd
tunnettu siitd, ettd mainittu ensid jaetaan aina-
kin kolmeksi jaksoksi, joihin kuuluu ensimmdinen vakion
nopeuden jakso, kiihtyvyysjakso, jonka aikana toisiot
vaihtavat nopeutta ja toinen vakion nopeuden jakso, missd
jokaiseen jaksoon sisdltyy vksi tai useampi erillinen
alue.

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen jdrjestelmd
tunnettu siitd, ettd perdkkdisten toisioiden
vdlilld on etukdteen mddritelty aikavdli, kun ne saapu-
vat ensidn ensimmidiselle alueelle.

4. Patenttivaatimuksen 1 mukainen jdrjestelma
tunnettu siitd, ettd ensidtd pitkin olevat alueet
ovat vierekkdisid.

5. Jdrjestelmd, joka on hyd&ddyllinen lineaaritah-
timoottorin toisioiden kuljettamisen sddtdmiseksi lineaa-
ritahtimoottorin pitkdnomaista ensidtd pitkin sijoitettu-
na ainakin pitkdnomaisen reitin osalle, johon on sijoi-
tettu ainakin yhden toision runkoon tai runkoihin kiinni-
tysvdlineet, jota voidaan liikuttaa toision kanssa
tunnettu siitd, ettd jirjestelmdidn kuuluu:

useita lineaaritahtimoottorin ohjaimia, joista
kukin tuottaa itsendisesti sisddnmenot, jotka esittidvit
aaltomuotoa, jolla on tietyt etukidteen mddritellyt taa-
juuden ja vaiheen ominaisuudet, ensidn osoitettuihin
kddmeihin kulkevan sdhktmagneettisen aallon kehitt&mi-
seksi;

useita ohjaimien sddtimid, joista yksi on kytketty
kuhunkin moottorin ohjaimeen, ohjaimien sddtimillid on
useita muistijaksoja, Jjoista kukin sisdltdd kdskyid,
jotka mddrittelevdt aaltomuodon ominaisuudet ja ohjaimen
sdddin Jarjestdd mainitut ké&skyt yhdestd muistijaksosta
siihen liitettyyn moottorin ohjaimeen mind tahansa ajan

hetkend;
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keskussdddin, joka on kytketty kaikkiin ohjaimien
sddtimiin ja jolla on ajastusvdlineet Jja védlineet, joilla
valitaan kustakin ohjaimen s&dtimestd muisti, joka sHatHi
kdskyjen viemistd kustakin ohjaimen sddtimestd siihen

. kytkettyyn moottorin ohjaimeen ja

tietokone, Jjoka huolehtii jdrjestelmdn kokonaisval-
taisesta sdddostd ja joka jarjestdd aaltomuotojen tietty-
jen ominaisuuksien kdskyt ohjaimien sddtimille tallennet-
taviksi niiden sisdltémiin muistijaksoihin ja joka tieto-
kone jarjestdd ohjausinformaatiota keskussditimelle.

6. Patenttivaatimuksen 5 mukainen jdrjestelmid
tunnettu siitd, ettd keskussdddin on tarkoitettu
sddtdmddn ohjaimien kaikkien sddtimien ulostuloa saman-
aikaisesti.

7. Patenttivaatimuksen 5 tai 6 mukainen jdrjes-
telm8 tunnettu siitd, ettd jokainen ohjaimen siid-
din yhdessd keskussddtimen kanssa soveltuu viemi3n maini-
tut kdskyt, jotka on Jidrjestetty kuhunkin muistijaksoon
perdkkdin, moottorin ohjaimeen, johon ohjaimen sHddin
kytketddn sekvensoimalla aluesddtimen valitun muistijak-
son kautta.

8. Patenttivaatimuksen 5 mukainen Jjdrjestelmi
tunnettu siitd, ettd jokaisella ohjaimen s#&timel-
14 on ainakin kolme muistijaksoa, joista ensimmiinen
muistijakso sisdltdd kdskyjd, jotka mddrittelevidt ensim-
mdisen aaltomuodon taajuuden Jja vaiheen ominaisuudet,
toinen muistijakso sisdltdd kdskyjd, jotka midrittelevit
toisen aaltomuodon taajuuden ja vaiheen ominaisuudet ja
kolmas muistijakso sisdltdd kdskyt, jotka miHirittelevit
komannen aaltomuodon taajuuden ja vaiheen ominaisuudet,
jolloin kolmas aaltomuoto on ensimmiisen ja toisen aalto-
muodon vdlistd siirtymistd varten.

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen jéArjestelmd
tunnettu siitd, ettd ensimmidisen ja toisen muisti-

jakson kdskyt midrittelevdt ominaisuudet erillisille
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aaltomuodeoille, joita kdytetddn toistuvasti ja kolmannen
muistijakson kdskyt mddrittelevdt ominaisuudet aaltomuo-
dolle, jota kidytetdidn toistumattomasti.

10. Patenttivaatimuksen 5 mukainen jarjestelmd
tunnettu siitd, ettd ensid jaetaan ainakin kolmek-
si jakscksi, Jjoihin kuuluvat ensimmdinen vakion nopeuden
jJakso, kiihtyvyysjakso, jolloin toisioiden nopeus muuttuu
ja toinen vakion nopeuden jakso, missi kukin jakso sisil-
tdd yhden alueen tai useampia alueita.

11, Patenttivaatimuksen 1 tai 10 mukainen jirjes-
telmd, Jjossa ensi®n jokaista aluetta sydtetdin itsendi-
sesti sdhkOmagneettisen aallon synnyttdmiseksi, joka
kuljettaa toisiota kahden vierekkdisen alueen vililli
tunnettu siitd, ettd vhden alueen aaltomuodon
taajuus ja vaihe, joka mddritellddn jokaisen ohjaimen
sddtimen kdskyilld, jotta saadaan kehitettyd sdhkdmagneet-
tinen aalto ensi®n yhdelle alueelle, ovat yvhteensopivia
viereisen alueen aaltomuodon taajuuden ja vaiheen kanssa
sind aikana, Jjona toisiota kuljetetaan vierekkdisten
alueiden v&lilli.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen jarjestelmi
tunnettu siitd, ettd sdhkdmagneettisen aallon
synnyttdvdn aaltomuodon taajuus vaihtuu ensimméiselti ta-
solta toiselle tasolle, kun toisio kuljetetaan mainitun
alueen alusta loppuun.

13. Patenttivaatimuksen 5 mukainen jdrjestelmi
tunnettu siitd, ettd jokaiseen moottorin ohjaimeen
kuuluu ohjaimen logiikkapiiri sisdidntulojen vastaanotta-
miseksi siihen kytketyltd ohjaimen sddtimeltd kutakin
tiettyd sisddntuloa ja sen komplementtia vastaavan ulos-
tulon tuottamiseksi, Jjotta aiheutetaan kytkeytyminen
mainitussa moottorin ohjaimessa.

14. Patenttivaatimuksen 10 mukainen jdrjestelmi
tunnet tu siitd, ettd jokaisen ensidn perdkkdisen
alueen pituus on vhtd suuri tai suurempi kuin edellisen

vierekkdisen alueen pituus.
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15. Patenttivaatimuksen 14 mukainen jdrjestelmd
tunnettu siitd, ettd tietyn alueen pituus on aina-
kin N,

16. Patenttivaatimuksen 15 mukainen jdrjestelmd
tunnettu siitd, ettd minkd tahansa vierekkdisten
toisioiden vdlin pituus on ainakin 9 .

17. Patenttivaatimuksen 10 mukainen jédrjestelmd
tunnettu siitd, ettd useita toisioita kuljetetaan
ensidtd pitkin, jossa on vain yksi toisio kiihtyvyysjakson
kullakin alueella mind tahansa ajan kohtana.

18. Patenttivaatimuksen 17 mukainen Jjdrjestelmi
tunnettu siitd, ettd perdkkdisten toisioiden vi-
1i11l4 on etukdteen mddritelty aikavdli, kun ne saapuvat
ensidén ensimméiselle alueelle.

19. Patenttivaatimuksen 5 mukainen jdrjestelmi
tunnettu siitd, ettd ensidtd pitkin olevat erilli-
set alueet ovat vierekkdisiad.

20. Menetelmi lineaaritahtimoottorin ensidti,
jolla on alueiksi ryhmiteltyjd kddmejd pitkin kulkevien
toisioiden nopeuden ja vdlin sddtdmiseksi t unnet tu
siitd, ettdi menetelmdin kuuluvat vaiheet:

generoidaan itsendisesti etukdteen madritelty aal-
tomuoto jokaisessa ensidn alueessa, joissa toisioiden no-~
peutta s#didetddn erillisilld alueohjaimilla sd&tdmdlls
aaltomuodon taajuutta ja vaihetta toisioiden kuljettami-
seksi jokaisen alueen ldpi aaltomuodon avulla siten, ettd
vain yksi toisio on kullakin alueella mind tahansa ajan
hetkenid ja

koordinoidaan ajallisesti kunkin alueen aaltomuodon
taajuutta ja vaihetta vierekkdisten alueiden aaltomuotojen
kanssa niin, ettd jokaisen alueen aaltomuoto on yhteen-
sopiva vierekkdisten alueiden aaltomuodon kanssa, kun toi-
sio kulkee vierekkdisten alueiden vidlilld.

21. Patenttivaatimuksen 20 mukainen menetelmd,

jossa tolsioiden nopeus ja vdli muutetaan ensimmdisestd
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kdyttdtilasta ensimmdisen muuttuvan nopeusprofiilin mukaan
toigeen kdyttdtilaan toisen muuttuvan nopeusprofiilin
mukaan t unnet tu siitd, ettd menetelmddn kuuluvat
vaiheet:

{(a) generoidaan itsendisesti etukdteen mddritelty
aaltomuocto jokaiselle ensidn alueelle ensimmdisen muuttu-
van nopeusprofiilin mukaan toistuvasti;

(b) pddtetddn vaihe (a) ja

(c) generoidaan samanaikaisesti itsendisesti etu-
kdteen mddritelty aaltomuoto jokaisessa mainitussa aluees-
sa siirtymistilan muuttuvan nopeusprofiilin mukaan etukd-
teen mdédritellylle ajanjaksolle toistumattomasti;

(d) pddtetddn vaihe (c) etukdteen mddritellyn
ajanjakson lopussa Jja

(e) generoidaan samanaikaisesti itsendisesti etu-
kdteen mddritelty aaltomuoto jokaiselle alueelle toisen
muuttuvan nopeusprofiilin mukaan toistuvasti.

22. Patenttivaatimuksen 20 mukainen menetelmi
tunnettu siitd, ettd aaltomuodon generoimiseen
itsendisesti kuuluu aaltomuodon taajuuden ja vaiheen muut-

tuminen, kun toisiota kuljetetaan alueen ldpi ja kun kun-

kin alueen aaltomuoto on yhteensopiva vierekkdisten aluei-

den aaltomuodon kanssa silloin, kun toisiota kuljetetaan
vierekkdisten alueiden vd1illd.

23. Menetelmd kidskyijen jdrjestimiseksi lineaari-
tahtimoottorin alueochjaimen alues&d&dtimen muistiin, jotka
kdskyt ilmaisevat aaltomuodon taajuutta ja vaihetta, kun
kehitetddn sdhkOmagneettinen aalto lineaaritahtimoottorin
ensidssd, jossa lineaaritahtimoottorin pitkdnomainen en-
16 on jaettu alueiksi, jonka kunkin alueen kddmejd ohija-
taan jtsendisesti alueohjainvdlineilld, joiden moottorin
ohjain on kytketty alueen kddmeihin ja aluesdddin on kyt-
ketty moottorin ohjaimeen k&skyljen viemiseksi moottorin
ohjaimeen aaltomuodon kehittdmiseksi moottorin ohjaimessa,

Jjota aaltomuotoa kdytetddn synnyttdmdédn sdhkSmagneettinen
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aalto ensidn alueessa, johon moottorin ohjain kytketddn
kulkevalla sdhkdmagneettisella aalleolla, joka on kehitet-
ty ensidn alueissa, jotta useita toisioita voidaan kul-
jettaa tahdistetusti ensidtd pitkin, Jjolloin jokainen
toisio saapuu enisdn ensimmidiselle alueelle etukdteen ma&-
ritellylld v&lilld ja jokainen toisio noudattaa etukdteen
mddriteltyd sijaintipaikka/aika-profiilia, joka mdidr&i
vastaavan vaihekulman ajan funktiona kyseisen alueen aal-
tomucodon ominaisuuksista t unne t tu siitd, ettid
menetelmddn kuuluu vaiheet:

(a) wvalitaan yvhteinen aloitusaika kaikille alueil-
le etukdteen mddritellyn aikavdlin "T" kokonaismonikerta-—
na, joka etukdteen mddritelty aikavdli "T" on toisioiden
vdlinen aika, kun ne saapuvat ensidn ensimmidiselle alueel-
le;

(b) valitaan yhteinen kd&skyaikavdli "TC", joka on
yhtd suuri kuin aikavdlin "T" kokonaismonikerta, jolloin
"Tc" on yhtd suuri tai suurempi kuin aikavdli "T";

(c) mddritetddn jokaisen alueen aloitusvaihekulma,
joka vastaa toision etukdteen mddriteltyd sijaintipaikkaa
ennen kuin toisio saapuu tuolle tietylle alueelle;

(d) mdidritetddn valitulla aloitusajalla sijainti-
paikka/aika-profiili toisiolle tietylld alueella tai jos
tietylld alueella ei ole toisiota, mifritetd&n sijainti-
paikka/aika-profiili viimeksi olleelle toisiolle mainitul-
la tietylld alueella;

(e) mddritetddn vaiheessa (d) midritettyd sijainti-
paikka/aika-profiilia vastaavasta vaihekulmainformaatiosta
ajan funktiona mainitun informaation aikavidli, joka alkaa
vaiheessa (a) valitusta yhteisestd aloitusajasta ja jat-
ketaan mainitun vaihekulmainformaation mddritystd ajan
funktiona seuraavan toision, joka saapuu tietylle alueel-
le, aloitusvaihekulmaan;

(f) m&d&dritetddn seuraavan toision, joka saapuu

tietylle alueelle, vaihekulmainformaatiosta ajan funktiona
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informaation aikavdli, joka alkaa seuraavan toision aloi-
tusvaihekulmalla ja jatketaan vaihekulmainformaation mdi-
ritystd ajan funktiona seuraavaa toisiota varten toision,
joka seuraa seuraavaa toisiota saapuessaan tietylle alu-
eelle, aloitusvaihekulmaan;

(g) toistetaan vaihe (f) jokaiselle perdkkéiselle
toisiolle yhteiselld aikav&dlilla "Tc“, jotta jokaista
aluetta varten saadaan mddritettyd sen vaihekulmainfor-
maatio ajan funktiona ja varmistetaan, ettd vaihekulma-
informaatio ajan funktiona tietylle alueelle yhteisen
aikavdlin "TC" aikana on yhteensopiva vaihekulmainformaa-
tion kanssa edelliselli alueella ajan funktiona ainakin
niilld vaihekulmilla, jotka vastaavat tilannetta, Jjossa
toisio ylittdd tdysin tietyn alueen rajan, Jjolle se on
saapumassa sen mdirittdmiseksi, onko tietyn alueen pituus
sellainen, ettd se takaa vain yhden toision esiintymisen
mainitulla tietylld alueella mind tahansa ajanhetkend;

(h) koodataan kunkin erillisen alueen vaihekulma-
informaatio ajan funktiona bin&ddrisiksi kdskyiksi;

(1) sijoitetaan Jjokaisen alueen bind&riset kdskyt
vhteiselle alueella aikavdlille "Tz"’ joka yvhteinen alueen
aikavili "TZ“ on yhtd suuri kuin yhteinen kdskyaikavdli
B A

c

24 . Jirjestelmd, joka on hyddyllinen sdddettdessid
itsendisesti lineaaritahtimoottorin toisioiden kulkua
jatkuvasti lineaaritahtimoottorin pitkdnomaista ensiéti
pitkin, Jjossa ensidn kddmit on s&hkdisesti ryhmitelty
alueiksi ja jossa jokainen lineaaritahtimoottorin toisio
saapuu ensidn alueelle toisistaan vdlimatkan p8ddssd Jja
noudattaa etukdteen mddriteltyd sijaintipaikka/aika-pro-
fiilia tunnettu siitd, ettd jdrjestelmddn kuuluu:

useita lineaaritahtimoottorin ohjaimia, joista jo-
kainen moottorin ohjain soveltuu kehittd3mddn itsendisesti

etukdteen mddritellyn aaltomuodon, jolla on tietyt taajuu-
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den ja vaiheen ominaisuudet kunkin taision sijaintipaik-
ka/aika-profiilin mukaan ja Jjokainen moottorin ohjain so-
veltuu viemddn itsendisesti mainitun aaltomucdon ensidn
osoitetulle alueelle, johon tietty moottorin ohjain kytke-
tddn kulkevan sdhkdmagneettisen aallon synnyttdmiseksi;

useita ohjaimien s#datdvdlineitd, joista kukin on
kytketty omaan moottorin ohjaimeen, jokaisella ohjaimen
sddtimelld on muistivdlineet, jotka sis&dltidvidt informaa-
tiota, joka mddrittelee mainitun aaltomuodon vaiheominai-
suudet ajan funktiona ja muistividlineet sisdltdvit infor-
maatiota yhden toision kuljettamiseksi kerrallaan kokonaan
mainitun osoitetun alueen 1dpi ja mainitulla informaatiol-
la on tietty wvertailupaikka, joka on yhteinen kaikkien
aluesddtimien muistivdlineille ja aloituspaikka toision
kuljettamisen aloittamiseksi osoitetun alueen ldpi ja
jokaisella ohjaimien s#d&dinvidlineilld on hakuvilineet,
joilla voidaan perdkkiisesti hakea informaatiota muisti-
vdalineistd alkaen vertailupaikasta ja mainittu aloitus-
kohta jdrjestetddn etukdteen mddritellylld tavalla suh-
teessa mainittuun vertailupaikkaan ja

ajastusvdlineet, jotka on kytketty jokaiseen ohjai-
mien séédinvélineisiin,‘jotta samanaikaisesti aikaansaa-
daan se, ettd jokaisen ohjaimien sdddinvdlineiden haku-
vilineet hakevat kaiken informaation muistivilineistddn
etukdteen mddritellylls aikavidlilli.

25. Menetelmd lineaaritahtimoottorin useiden toi-
sioiden kuljettamiseksi lineaarimoottorin pitk&nomaista
ensidtd pitkin, jonka kddmit on ryhmitelty useiksi alueik-
si, missd jokainen toisio noudattaa etukfteen miidriteltyd
nopeus/sijaintipaikka-profiilia t unne t t u siiti,
ettd menetelmddn kuuluvat vaiheet:

sydtetddn ensimmdinen aaltomuoto pitkd&nomaisen en-
si0n ensimmdiseen alueeseen, joka ensimmdinen aaltomuo-
to vastaa nopéus/sijaintipaikka-profiilin ensimmdistd

tiettyd jaksoa ja jolla ensimmdiselld aaltomuodolla on
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etukdteen md3dritelty aloitusvaihe ja ensimmdisen aaltomuo-
don taajuus muuttuu ensimmiisestd arvosta toiseksi arvoksi
vhden toision kuljettamiseksi kerrallaan ensimmdisen
alueen ldpi ja alueen rajojen yli mainitun ensimmiisen
alueen kummassakin pdédssd;

syOtetddn toinen aaltomuoto pitkédnomaisen ensidn
toiseen vierekkdiseen alueeseen, joka toinen aaltomuoto
vastaa nopeus/sijaintipaikka-profiilin toista tiettyi
jaksoa ja jolla toisella aaltomuodolla on etukiteen mdi-
ritelty aloitusvaihe ja toisen aaltomuodon taajuus muuttuu
kolmannesta arvosta neljénteen arvoon yhden toision kul-
jettamiseksi kerrallaan toisen alueen ldpi ja alueen rajo-
jen yli toisen alueen kummassakin pd#ssd ja

syStetddn samanaikaisesti mainittua ensimmdisti ja
toista aluetta niin, ettd toision saavuttaessa tolisen
alueen aluerajan kuljettuaan ensimmdisen alueen ldpi ja
siihen asti kunnes mainittu teisio on kokonaan toisella
alueella, ensimmdisen ja toisen alueen aaltomuodot ovat
yhteensopivia taajuudeltaan ja vaiheeltaan mainitusta

kolmannesta taajuuden arvosta mainittuun toiseen taajuuden

arvoon.
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Lé
Patentkrav

1. System, nyttigt f&r kontinuerlig framdrivning
av en linedr synkronmotors sekunddrer lings en langstridckt
linedrmotorprimdr med lindningarna i motorprimdren elekt-
riskt grupperade i zoner, vilka har forlagts lings &t-
minstone en del av en lingstrdckt bana, k &nn e -
tecknat diarav, att det omfattar:

ett flertal drivare f&r en linedr synkronmotor, var
och en anordnad att oberoende utveckla en vagform med
specifika foOrutbestdmda frekvens- och fasegenskaper £38r
att alstra en till bestédmda omraden i motorprimiren
géende elektromagnetisk vag;

ett flertal styrorgan f£6r drivarna, vilka vart och
ett har kopplats till sin egen motorstyrare, varje regler-
organ fdr drivare har ett minne innehdllande fdrutbestdmda
instruktioner, vilka definierar vagformens ndmnda egen-
skaper, och varje styrorgan for drivare &4r obercende Hgnat
att avge ndmnda instruktioner till den ddrtill kopplade
motordrivaren, ndmnda fdrutbestéimda instruktioner i varije
minnesorgan anordnade att &stadkomma att vagformen utveck-
lad av varje drivare driver en synkronmotorsekundir i
sdnder helt genom nidmnda zon, nidmnda instruktioner i
minnesorganet f£&r en zon koordinerade pa ett fdrutbestidmt
sdtt med instruktionerna i minnesorganen f&r varije ndr-
liggande zon;

ett tidorgan kopplat till wvarje styrorgan fér dri-
vare och anordnat att astadkomma samtidig sekventering i
minnena £or alla styrorgan f&r drivare f6r att styra av=-
givandet av instruktioner fran varje styrorgan f6r drivare
till motordrivaren kopplad dartill, s& att koordineringen
av instruktioner mellan zonerna resulterar i drivning av

en sekunddr synkront fran en zon till ndsta.
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2, System enligt patentkravet 1, k &nn e -
tecknat ddrav, att ndmnda primdr indelas i at-
minstone tre sektioner omfattande en f£8rsta sektion f£&r
konstant hastighet, en accelerationssektion inom vilken
sekunddrerna vixlar hastighet och en andra sektion for
konstant hastighet, varvid varje sektion har en eller
flera sdrskilda zoner inom sig,

3. System enligt patentkravet 1, k 8 n n e -

t ecknat ddrav, att mellan successiva sekundirers
intrdde i primdrens fdrsta zon finns ett fdrutbestidmt
tidsintervall,

4. System enligt patentkravet 1, k dnn e -

t ecknat dirav, att zonerna ldngs primdren ligger
invid varandra.

5. System, nyttigt £8r reglering av drivningen av
sekunddrer i en linedr synkronmotor ldngs en langstrickt
primdr i en linedr synkronmotor f&rlagd l&ngs tminstone
en del av en langstrdckt bana, varvid atminstone en sekun-
ddr har organ for fastgdring vid en kropp eller kroppar,
vilka kan f&ras med sekunddren, Kk @nne tecknat
ddrav, att det omfattar:

ett flertal drivare £8r en linedr synkronmotor,
varvid var och en sjdlvstdndigt avger ineffekter indike-
rande en vagform med specifika f&rutbestdmda frekvens-
och fasegenskaper for &stadkommande av en fortl8pande
elektromagnetisk vag i bestdmda lindningar i primdren;

ett flertal styrorgan fo&r drivare, ett kopplat
till varje motordrivare, varvid styrorganen f&r drivare
har ett flertal minnessektioner, varje minnessektion
innehallande instruktioner definierande vagformsegenska-
per, och styrorganen for drivare avgivande ndmnda instruk-
tioner frdn en av minnessektionerna till motordrivaren,

som dr kopplad dartill vid wvilken tidpunkt som helst;
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ett centralt styrorgan kopplat till alla styrorgan
for drivare, varvid det centrala styrorganet har ett tid-
organ och organ f£&8r val av minne £38r att i varije styrorgan
f&r drivare styra &stadkommandet av instruktioner fran
varje styrorgan f6r drivare till den d&rmed kopplade
motordrivaren; och

en dator fdr &stadkommande av totalstyrning av
systemet och fdrse styrorganen fdr drivare med instruk-
tioner for de specifika vagformsegenskaperna f&ér lagring i
deras minnessektioner och f£8r &stadkommande av styrinfor-
mation till det centrala styrorganet.

6. System enligt patentkravet 5, k & n n e -

t ecknat ddrav, att det centrala styrorganet har
anordnats att styra uteffekten fradn alla styrorgan for
drivare samtidigt.

7. System enligt patentkravet 5 eller 6,
kdnnetecknat didrav, att varje styrorgan fér
drivare i kombination med det centrala styrorganet har
anordnats att avge ndmnda instruktionen anordnade i
sekvens 1 varje minnessektion till motordrivaren, till
vilken styrorganet f&r drivare dr kopplat, genom sekvente-
ring via en utvald minnessektion i zonstyrorganet.

8. System enligt patentkravet 5, k E n n e =~
tecknat ddrav, att varje styrorgan f&ér drivare har
dtminstone tre minnessektioner med en fdrsta minnessektion
innehéallande instruktioner definierande frekvens- och
fasegenskaper i en f&rsta vadgform, en andra minnessektion
innehéllande instruktioner definierande frekvens- och fas-
egenskaper i en andra vagform och en tredje minnessektion
inneh&llande instruktioner definierande frekvens- och fas-
egenskaper i en tredje vagform, varvid den tredije vagfor-
men tjdnar f£dr Svergang mellan den fOrsta och den andra
vagformen.

9. 8System enligt patentkravet 8, k d nn e -

tec¢cknat didrav, att instruktionerna i den fdrsta och
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andra minnessektionen definierar egenskaper i sdrskilda
vagformer, vilka &r i upprepad anvdndning, och instruk-
tionerna i den tredje minnessektionen definierar egen-
skaper i en vagform icke-upprepat anvind.

10, System enligt patentkravet 5, k &nn e -
t ecknat ddrav, att primdren uppdelas i atminstone
tre sektioner omfattande en férsta sektion f£&6r konstant
hastighet, en accelereringssektion, i vilken sekund&rerna
vdxlar hastighet och en andra sektion f£0r konstant hastig-
het, varvid varje sektion inneh&ller en eller flera zoner.

11. System enligt patentkravet 10, vari varje zon
1 primdren obercende tillfdrs effekt £6r utveckling av en
elektromagnetisk vag, som driver en sekunddr mellan tva
ndrliggande zoner, k & nne tecknat didrav, att
frekvens och fas i vagformen, definierad genom instruk-
tionerna i varje styrorgan f£6r drivare fo&r utveckling av
den elektromagnetiska vagen i en zons primdr stdmmer
Overens med frekvens och fas i vagformen i ndrliggande
zon under den tid sekunddren drivs mellan de nidrliggande
zonerna.

12. System enligt patentkravet 11, Kk d nn e -
t ecknat dirav, att frekvensen i vagformen f&r ut-
veckling av en elektromagnetisk vag i varje zon av pri-
mdrens accelerationssektion har anordnats att variera
fran en fdrsta nivd till en andra niv& medan en sekundir
drivs fran bdrjan till slutet av nimnda zon.

13. System enligt patentkravet 5, k & n n e -
t ecknat dirav, att varje motordrivare omfattar en
drivarlogikkrets f£Or mottagning av ineffekter fran styr-
organet for drivare kopplat ddrtill f&r avgivande av en
uteffekt indikativ for varje specifik ineffekt och dess
komplement f£&r astadkommande av omkoppling i ndmnda motor-
drivare.

14. System enligt patentkravet 10, k & nn e -
t ecknat ddrav, att varje successiv zon i primdren
har samma eller stdrre ldngd &n en fdregdende ndrliggande

Zon.
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15, System enligt patentkravet 14, k & n n e -
tecknat didrav, att en specifik zon har en lédngd av
dtmisntone A.

16. System enligt patentkravet 15, k & n n e -

t ecknat ddrav, att avstdndet mellan varje ndrlig-
gande sekunddr &r atminstone N .

17. System enligt patentkravet 10, k 8 n n e -
tecknat ddrav, att det finns ett flertal sekundirer
drivna ldngs primdren med endast en sekunddr i ndgon zon
1 accelerationssektionen vid vilken som helst tidpunkt.

18. System enligt patentkravet 17, k & n n e -

t ecknat dirav, att successiva sekundirer intrider
i primdrens forsta zon med ett férutbestdmt tidsintervall,

19. System enligt patentkravet 5, k & nn e =
t ecknat dirav, att de sdrskilda zonerna lings pri-
mdren ligger invid varandra.

20. Forfarande fdr styrning av hastighet och
mellanrum £6r sekunddrer lopande lidngs en primidr i en
linedr synkronmotor med lindningar grupperade i zoner,
kd@d@nnetecknat ddrav, att det omfattar:

oberoende generering av en fdrutbestdmd vagform i
var och en av ett flertal zoner i primidren, inom vilken
sekunddrernas hastighet regleras medelst s#rskilda zon-
drivarorgan genom styrming av frekvens och fas i vigformen
f&r drivning av sekunddrerna genom varje zon med vagformen
salunda, att endast en sekundidr befinner sig i ifrdgava-
rande zon vid vilken som helst tidpunkt, och

tidskcordinering av frekvens och fas i vagformen
i varje zon med vagformerna i nidrliggande zoner sd att
vagformen f£&r varje zon &verensstidmmer med vagformen i
ndrliggande zoner d& en sekunddr passerar mellan ndrlig-
gande zoner.

21. Forfarande enligt patentkravet 20, Xk & n n e -

t ecknat dirav, att hastighet och mellanrum £&r
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sekundirerna vdxlar fran ett fdrsta operationstillstand
enligt en fOrsta varierande hastighetsprofil till ett
andra operationstillstédnd enligt en andra varierande has-
tighetsprofil och att det ytterligare omfattar stegen:

(a) oberocende genereras en fdrutbestdmd vagform
f8r varje primdrzon upprepat enligt en fOrsta varierande
hastighetsprofil;

(b) steget (a) avslutas och

(¢} samtidigt genereras oberocende en fdrutbesta@md
vadgform i varje ndmnd zon enligt en Overgangsvarierande
hastighetsprofil icke-upprepat under en fdrutbestdmd tids-
period;

(d) steget (c) avslutas vid slutet av den £f&rut-
bestdmda tidsperioden; och

(e) samtidigt genereras oberoende den fdrutbestdm-
da vagformen f&r varje zon upprepat enligt den andra
varierande hastighetsprofilen.

22. Foérfarande enligt patentkravet 20, k & nn e -
tecknat dirav, att oberoende generering av en vag-
form omfattar variation av frekvens och fas i vigformen
d& sekundidren drivs genom en zon och da vagformen for
varje zon Sverensstidmmer med vagformen i ndrliggande’
zoner medan sekundidren drivs mellan ndrliggande zoner.

23. Fo6rfarande fo6r anordning av instruktioner i
minnet f&6r en linedrsynkronmotors zondrivare zonstyrorgan,
vilka instruktioner indikerar vagformens frekvens och fas,
d&d en elektromagnetisk vag utvecklas i linedrsynkronmo-~
torns primdr, varvid linedrsynkronmotorns langstrdckta
primdr dr indelad i zoner, varvid lindningarna i varje
zon drivs oberoende medels zondrivarorgan, vilkas motor-
drivare dr kopplade till zonlindningarna och zonstyrorga-
net dr kopplat till motordrivaren for &verfdring av in-
struktioner till motordrivaren £for utveckling av en vag-
form i motordrivaren, vilken vagform begagnas f&r &astad-

kommande av en elektromagnetisk vag i den primdrzon, till
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vilken motordrivaren &dr kopplad, varvid den lodpande
elektromagnetiska vidgen, som utvecklats i primirzonerna,
synkraont driver multipla sekunddrer ldngs primdren och
varje sekunddr intrdder i den f&rsta primdrzonen med f&r-
utbestdmda mellanrum och varje sekunddr fdljer en fdrut-
bestdmd position-versus-tid-profil, vilket bhestdmmer en
motsvarande fasvinkel-versus-tid f6r egenskaperna i vag-
formen fér denna zon, k & nnetecknat dirav, att
det omfattar stegen:

(a) wval av en gemensam starttid fér alla zoner
vid en hel multipel av ett fo&rutbestdmt tidsintexrvall "T",
varvid det f£drutbestdmda tidsintervallet "T" utgdr tids-
perioden mellan sekunddrernas intrdde i primdrens férsta
zon;

(b) val av ett gemensamt instruktionstidsintervall
"TC" lika med en hel multipel av tidsintervallet "T",
varvid "TC" dr lika med eller stdrre &dn tidsintervallet
wpn

(c) bestdmning av en startfasvinkel f&6r varje zon
motsvarande en fOrutbestdmd position f£8r en sekundidr innan
sekunddren intrdder i denna specifika zon;

(d) bestidmning av en position-versus-tid-profil
vid den valda starttiden f£8r en sekunddr i en specifik
zon, eller om den specifika zonen ej inneh&dller nigon
sekunddr, bestdmning av position-versus-tid~profilen f&r
den sista sekunddren i ndmnda specifika zon;

(e) bestdmning ur fasvinkel-versus-tid-information
motsvarande position-versus—tid-profilen bestdmd i steg
(d) av ett intervall i ndmnda information bdrjande vid den
gemensamma starttiden vald i steg (a) och fortsdttning av
bestdmningen av ndmnda fasvinkel-versus-tid-information
till en startfasvinkel i den f&ljande sekunddr, som intri-
der 1 den specifika zonen;

(£) bestdmning ur fasvinkel-versus-tid-informatio-

nen f£4r den ndsta sekundidren, som intrdder den specifika
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zonén, ett informationsintervall h&érjande vid en startfas-
vinkel i ndsta sekunddr och fortsdttning av bestdmningen
av fasvinkel-versus-tid-informationen f&r ndmnda ndsta
sekunddr till startfasvinkeln i den sekunddr, som fdljer
p& ndmnda ndsta sekunddr, som intridder 1 den specifika
zonen;

(g) upprepning av steg (f) f6r varje successiv
sekunddr under det gemensamma tidsintervallet "TC" for att
fér varje zon bestdmma dess fasvinkel-versus-tid-informa-
tion och sdkra att fasvinkel-versus-tid-informationen for
en specifik zon under det gemensamma tidsintervallet "Tc"
O6verensstidmmer med fasvinkel-versus-tid-informationen i en
foregdende zon dtminstone Sver fasvinklar motsvarande en
komplett sekunddrpassage Sver en specifik zongrédns vid ett
intrdde, f6r bestdmning av huruvida den specifika zonen
har en ldngd, som garanterar att endast en sekunddr befin-
ner sig i ndmnda specifika zon vid varje tidpunkt;

(h) kodning av fasvinkel-versus-tid-informationen
f6r varje enskild zon till bindra instruktioner;

(i) placering av de bindra instruktionerna £0or
varje zon i ett gemensamt zon tidsintervall "Tz"' som 4r
lika med det gemensamma instruktionstidsintervallet "TC".

24, System, nyttigt vid oberoende reglering av en
linedrsynkronmotors sekunddrers kontinuerliga gang ldngs
linedrsynkronmotorns langstrdckta primdr, vari primdrens
lindningar dr elektriskt grupperade i zoner och vari varje
linedrsynkronmotorns sekunddr intrédder i en primdrzon med
mellanrum till varandra och f6ljer en férutbestidmd
position-versus-tid-profil, k @& nnetecknat
ddrav, att systemet omfattar:

ett flertal drivare f£&Or linedrsynkronmotorn, var
och en motordrivare &dgnad att oberocende utveckla en foér-
utbestdmd vagform med specifika frekvens- och fasegenska-

per enligt varje sekunddrs position-versus-tid-profil och
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varje motordrivare ldmpad att cbercende ge ndmnda vagform
till en bestdmd zon 1 primdren, till vilken en specifik
motordrivare dr kopplad £6r utveckling av en ldpande
elektromagnetisk vag;

ett flertal styrorgan f&r drivare med varje styr-
organ for drivare kopplat till sin egen motordrivare,
varje styrorgan fdr drivare med minnesorgan innehdllande
information, som definierar fas-versus-tid-egenskaper i
ndmnda vagform, och minnesorganen med information drivande
en sekunddr i sdnder helt genom ndmnda bestdmd zon, och
ndmnda information med ett specifikt referensstédlle gemen-
sant for minnesorganen f&r alla zondrivare och ett start-
stdlle for att inleda framdrivningen av en sekunddr genom
den hestdmda zonen, och varije styrorgan £6r drivare med
atkomstorgan f&r sekventiell &tkomst till informationen i
minnesorganen bdrjande vid referensstdllet, och ndmnda
startstdlle anordnat pa ett férutbestd@mt sdtt i relation
till ndmnda referensstdlle; och

ett tidorgan kopplat till varje styrorgan f£6r dri-
vare f&r Aastadkommande av att atkomstorganen i1 varje styr=-
organ fOr drivare far tilltride till all information i
dess minnesorgan under ett fdrutbestimt tidsintervall.

25. TForfarande £for framdrivning av ett flertal
sekunddrer i en linedrsynkronmotor ldngs en léa&ngstrdckt
linedrmotorprimdr med lindningar grupperade i ett flertal
zoner, varvid wvarje sekunddr f£6ljer en fdrutbestidmd has-
tighet-versus-position-profil, k a nne t ec knat
dédrav, att det omfattar stegen:

inmatning av en fdrsta vagform till en fdrsta zon i
den léangstrdckta primdren, varvid den forsta vagformen
motsvarar en férsta specifik sektion av hastighet-versus-—
position-profilen, och den f&rsta vagformen har en fér-
uthestdmd startfas med den férsta vagformens frekvens

vidxlande fran ett f&rsta virde till ett andra vidrde fér
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framdrivning av en sekunddr i sdnder genom den fdrsta
zonen och Over zondgrdnserna vid respektive &dndar av
namdna forsta zon;

inmatning av en andra vagform till en andra ndr-
liggande zon i den langstrédckta primdren, varvid den
andra vigformen motsvarar en andra specifik sektion av
hastighet-versus-position-profilen, och den andra vag-
formen har en férutbestimd startfas med den andra vag-
formens frekvens védxlande fran ett tredije vidrde till ett
fjdrde vidrde for framdrivning av en sekunddr i sinder
genom den andra zonen och &8ver zongrianserna vid respek-
tive dndar av den andra zonen; och

inmatning i ndmnda f6rsta och andra zoner samti-
digt, sa att da en sekunddr nar zongridnsen i den andra
zonen efter att ha gatt genom den f&rsta zonen och tills
ndmnda sekunddr befiner sig helt i den andra zonen, vag-
formerna i den f&rsta och andra zonen &verensstdmmer
till frekvens och fas f£ran ndmnda tredje frekvensvirde

till ndmnda andra frekvensvirde.
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