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(57) Anotace:

Nejpozdgji pied zahajenim provozovani aktivniho
magnetického loziska se zjisti mechanické a/nebo
elektrické a/nebo montazni odchylky alespoii jedné
komponenty sestavy aktivniho magnetického loziska
a/nebo odchylky celé sestavy aktivniho magnetického
loziska. Zjisténé odchylky a/nebo korekéni veli€iny

z nich uréené se zaznamenaji do paméti (M), ktera je
soudasti sestavy aktivniho magnetického loZiska.
Nasledné se tyto odchylky a/nebo korekéni veli€iny

z paméti (M) pouziji pro adjustaci systému zjistovani
polohy otagejiciho se pracovniho prostfedku v aktivnim
magnetickém loZisku p¥i provozovani aktivniho
magnetického loziska. Aktivni magnetické loZisko pro
ulozeni otadejiciho se pracovniho prostfedku obsahuje
v zékladnim t8lese uspofadané prostiedky pro tvorbu
magnetického pole, ve kterém je uspofadan otécejici se
pracovni prostfedek. Dale obsahuje snimace (A) polohy
otagejiciho se pracovniho prostiedku, pfi¢emZ kazdému
snimaéi (1) polohy je pifazen detektor (D) jeho
vystupniho signélu a vyhodnocovaci obvody (VO).

V sestavé aktivniho magnetického loZiska je uspofadana
pamét’ (M), ve které jsou ulozeny hodnoty vyrobnich
a/nebo elektrickych a/nebo montédZnich odchylek alespoit
jedné komponenty aktivniho magnetického loziska
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Zpusob korekce odchylek parametrii komponent a/nebo sestavy aktivniho
magnetického loziska a aktivni magnetické loZisko pro uloZeni otacejiciho

se pracovniho prostiedku

Oblast techniky

Vynalez se tyka zpusobu korekce odchylek parametrti komponent a/nebo
sestavy aktivniho magnetického loZiska jako celku.

Vynalez se také tyka aktivniho magnetického loZiska pro uloZeni
otacejiciho se pracovniho prostfedku, které obsahuje v zakladnim télese
uspofadané prostfedky pro tvorbu magnetického pole, ve kterém je uspofadan
otéééjici se pracovni prostfedek, a které dale obsahuje snimade polohy
otacejiciho se pracovniho prostfedku, pfi¢emZ kazdému snimaci polohy je

prifazen detektor jeho vystupniho signalu a vyhodnocovaci obvody.

Dosavadni stav techniky

Pro potfeby uloZeni velmi rychle se otacejicich pracovnich prostredka,
napfiklad spradacich rotorl rotorovych dopfadacich strojd, existuji specialni
zafizeni, ktera pomoci fizenych magnetickych sil zajistuji polohu otagejiciho se
pracovniho prostfedku v urCeném prostoru. Takova zafizeni se souhrnné

oznaduiji jako aktivni magneticka loZiska.

U znamych provedeni aktivnich magnetickych loZisek vSak stale existuji
urcité problémy, které spocCivaji pfedevsim v nutnosti individuainiho nastavovani
parametr(l kazdého loZiska zvlast, a to prfedevsim z divodu uréitych vyrobnich
a/nebo elektrickych a/nebo provoznich a/nebo jinych toleranci jednotlivych
komponent, ze kterych se aktivni magnetické loZisko sklada, a dale také diky
mechanickym tolerancim pfi montazi aktivnino magnetického loziska. Tolerance
komponent ani tolerance pii montazi vSak nelze pfi opakované vyrobé vyloudit.
Tyto tolerance zpUsobuji, Ze kazda jednotlivd komponenta sama jako takova
sice svymi konkrétnimi parametry vyhovuje pozadovanym parametrim se
zahrnutim povolenych odchylek, ale rizné kusy stejné komponenty jizZ mohou

vykazovat v ramci povolenych toleranci rGzné konkrétni parametry, coz v
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souhrnu celého relativné sloZitého systému aktivniho magnetického loZiska
zpUsobuje rozptyl vyslednych vlastnosti a parametri celé sestavy aktivniho
magnetického loZiska s otacejicim se pracovnim prostiedkem. Proto je
naprosto nezbytné, z dlvodu zajisténi spravné funkce kazdého kusu aktivniho
magnetického loZiska, provadét u kazdého aktivniho magnetického loZiska
individualni kalibraci a nastaveni jeho vystupnich parametr( pfi jeho instalaci na
pracovni misto, na kterém aktivni magnetické loZisko poté plni svou funkci
spocivajici v zajisténi levitace, tj. funkce loZiska, otalejiciho se pracovniho
prostfedku. Rovnéz pfi servisnim zasahu do pracovniho mista, pfi kterém dojde
k vyméné jednoho aktivniho magnetického loZiska za jiné aktivni magnetické
loZisko, je nezbytné provést novou individualni kalibraci a nastaveni vystupnich
parametrl tohoto vyménéného aktivniho magnetického loZiska na konkrétni
podminky na konkrétnim pracovnim misté. Touto individualni kalibraci a
nastavenim béhem montaZze "nového" aktivniho magnetického loZiska na
konkrétni pracovni misto se koriguji mechanické a/nebo elektrické a/nebo
provozni a/nebo jiné odchylky jednotlivych komponent aktivhiho magnetického
loZiska nebo aktivniho magnetického loZiska jako celku. Bez této kalibrace a
nastaveni pfi montazi aktivniho magnetického loZiska na pracovni misto by
aktivni magnetické lozisko jen velmi stéZi mohlo fadné pinit svou funkci, protoze
elektrické a elektronické prostfedky tohoto pracovniho mista a/nebo sekce
a/nebo celého zafizeni (stroje) by nebyly schopny fadné provozovat aktivni
magnetické loZisko a fadné fidit otaceni a polohu otadéejiciho se pracovniho
prostiedku.

Cilem vynalezu je odstranit nebo alesporl zmirnit nedostatky sou¢asného
stavu techniky, tj. odstranit nebo alespofi zmirnit & zjednodusit nutnost
individuainiho nastavovani parametri kazdého loZiska zviast na kazdém
pracovnim misté béhem montaze aktivniho magnetického loZiska na pracovni
misto.

Podstata vynalezu

Cile vynalezu je dosazeno zplUsobem korekce odchylek parametrl
komponent a/nebo sestavy aktivniho magnetického loZiska jako celku, jehoz

podstata spociva v tom, Ze se nejpozdéji pfed zahajenim provozovani aktivniho
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magnetického loZiska zjisti mechanické a/nebo elektrické a/nebo montazni
odchylky alespori jedné komponenty sestavy aktivniho magnetického loZiska
a/nebo celé sestavy aktivniho magnetického loZiska, naeZ se zjisténé odchylky
a/nebo z odchylek uréené korekéni veliiny zaznamenaji do paméti (M), ktera je
soucasti sestavy aktivniho magnetického loZiska, a nésledné se tyto odchylky
a/nebo korekéni veli¢iny z paméti (M) pouZiji pro adjustaci systému zjiStovani
polohy otacejiciho se pracovniho prostfedku v aktivnim magnetickém loZisku pfi

provozovani aktivniho magnetického loZiska.

Cile vynalezu je také dosaZeno aktivnim magnetickym loZiskem pro
uloZeni otadejiciho se pracovniho prostfedku, jehoz podstata spogiva v tom, Ze
v sestavé aktivniho magnetického loZiska je uspofadana pamét (M), ve ktere
jsou ulozeny hodnoty vyrobnich a/nebo elektrickych a/nebo montaznich
odchylek alespori jedné komponenty aktivniho magnetického loZiska a/nebo
odchylek celé sestavy aktivniho magnetického loZiska a/nebo jsou v paméti (M)
uloZzeny hodnoty korekénich veligin, vytvofené z fe€enych odchylek, pficemz
pamét (M) je propojena nebo je propojitelna s fidicim systémem a/nebo s
detektory vystupniho signalu snimacl polohy a/nebo s vyhodnocovacimi

obvody.

Vyhodou tohoto feSeni oproti znamému stavu techniky je vyroba a
provozovani aktivnich magnetickych lozisek jako celku, které se navenek pro
ostatni Casti stroje, ve kterém je aktivni magnetické loZisko pouZito, jevi jako
identické z hlediska pracovnich parametrd bez nutnosti sefizovani kazdé
jednotlivé sestavy aktivniho magnetického lozZiska specialné na konkrétni
pracovni misto a ostatni ¢asti celého stroje. Kazdé aktivni magnetickeé loZisko si
tak po celou dobu své Zivotnosti pfimo v sobé nebo na sob& nese udaje
potiebné pro jeho fadné provozovani bez specialniho nastavovani a kalibrovani
pfi montazi na konkrétni pracovni misto.

Objasnéni vykresu
Vynalez je schematicky zndzormnén na vykresech, kde ukazuje obr. 1

pfikladné uspofadani podstatnych casti aktivniho magnetického loZiska se
snimaci polohy bezhfidelového spfadaciho rotoru rotorového dopradaciho
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stroje, obr. 2 pfikladné usporadani podstatnych &asti aktivniho magnetického
loZiska se snimaéi polohy hfidelového spradaciho rotoru, obr. 3 prikladné
provedeni uspofadani a zapojeni snimacl polohy spfadaciho rotoru, obr. 4
blokové schéma uspofadani a fizeni aktivniho magnetického loZiska fidicim
systémem, ktery neni soucasti sestavy aktivniho magnetického loZiska a obr. 5
blokové schéma generovani korekéniho signalu do detektorl vystupnich

signal( snimacu polohy spiadaciho rotoru.

Priklady uskuteénéni vynalezu

Vynalez bude popsan na pfikladu provedeni aktivniho magnetickeho
loZiska pro uloZeni spradaciho rotoru rotorového dopfadaciho stroje, u kterého

je spfadaci rotor otacejicim se pracovnim prostfedkem.

Rotorovy dopfadaci stroj obsahuje alespori jednu fadu vedle sebe
uspofadanych pracovnich mist. Kazdé pracovni misto obsahuje kromé celé
Fady dalSich uzl(i také spradaci jednotku 0, ve které je kromé Fady dalSich uzld
uspofadano aktivni magnetické loZisko, ve kterém je otocné uloZen spfadaci
rotor 1. Aktivni magnetické lozisko zajistuje udrZzovani polohy spfadaciho rotoru
1 v loZisku vig&i ostatnim &astem loZiska, napf. pomoci znazornéného
elektromagnetického stabilizaéniho systému 13. Otageni spfadaciho rotoru 1 je

zajisténo pomoci pohonového systému 12.

V provedeni na obr. 1 je znazornén oboustranné otevieny bezhfidelovy
spfadaci rotor, obdobné je tomu u jednostranné otevieného bezhfidelového

spradaciho rotoru.

V provedeni na obr. 2 je spfadaci rotor 1 uloZzen na hfideli 14, ktery je
uloZen v aktivnim magnetickém loZisku obsahujicim dvojici elektromagnetickych
stabilizaénich systém( 13 a jeden pohonovy systém 12, jehoz rotor je tvofen

pfimo hfidelem 14.

Polohou spiadaciho rotoru 1 se rozumi umisténi spradaciho rotoru 1 v
trojrozmérmém soufadném systému, vEetné polohy aktualni osy OA otaceni
spfadaciho rotoru 1, tj. skuteéné osy otaceni spradaciho rotoru 1, vici idealni
ose Ol otadeni spfadaciho rotoru 1, kterd je uréena geometrii aktivniho

magnetického loZiska, spfadaci jednotky a spfadaciho rotoru 1. Poloha

c -
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spradaciho rotoru 1 v aktivnim magnetickém loZisku, resp. poloha aktuaini osy
OA v0ii idedini ose otaceni, se zjiStuje systémem zjistovani polohy spradaciho

rotoru 1 v aktivnim magnetickém lozisku.

Systém sledovani polohy spfadaciho rotoru 1 obsahuje snimae A
polohy spfadaciho rotoru 1, které jsou spfazeny s detektory D vystupnich
signalt snima&a A polohy a dale pak s vyhodnocovacimi obvody VO a také s
Fidicim systémem RS, ktery bud je, nebo neni, soucasti sestavy aktivniho
magnetického loZiska. Snimage A polohy spradaciho rotoru 1 jsou uréeny bud
ke snimani radiainiho posunuti spfadaciho rotoru 1, tj. radialniho posunuti
aktualni osy OA otageni spradaciho rotoru 1 vigi idedlni ose Ol otaceni
spradaciho rotoru 1, a/nebo jsou uréeny ke snimani naklonéni spradaciho
rotoru 1, tj. nakionéni aktuaini osy OA otageni spfadaciho rotoru 1 vuci idedlni
ose Ol otageni spradaciho rotoru 1. Na obr. 1 jsou pfitom zobrazeny snimace A
polohy pro snimani radialniho posunuti i naklonéni spfadaciho rotoru 1, ve
kterém jsou snimade A situovany jak proti valcové sténé spradaciho rotoru 1,
tak proti sténé spradaciho rotoru 1, ktera je kolma na osu otaceni OA, Ol
spradaciho rotoru 1. Na obr. 3 a 5 jsou znazornény snimace A polohy pro
snimani radialniho posunuti spfadaciho rotoru 1, kdy jsou snimace A polohy

usporadany proti valcové sténé spfadaciho rotoru 1.

Snimage A polohy jsou pfikladné provedeny jako vysokofrekven¢ni
transformatory s dvojici civek na spoleéné desce plosného (tisténého) spoje a
jsou na svém vstupu buzeny vysokofrekvenénim budicim signalem o frekvenci v
Fadech minimainé desitek MHz, typicky o frekvenci od desitek MHz do stovek
MHz, zejména o frekvencich od 20 MHz a vice. Vystupni signal snimaci A
polohy se zpracovava pfipojenymi detektory D, jejichz vystupni signal se dale
pouZije pro systém zjistovani polohy spfadaciho rotoru 1 v aktivnim
magnetickém loZisku.

Samotna korekce mechanickych a/nebo elektrickych a/nebo provoznich
a/nebo jinych odchylek pouzitych komponent, tj. mechanické a/nebo elektrické
alnebo provozni a/nebo jiné odchylky zplisobené toleranci komponent,
nepfesnostmi ve vyrobé a/nebo dalsimi viivy, se provadi tak, ze se pfi vyrobé
sestavy aktivniho magnetického loZiska, napf. béhem jeho kalibrace, nejpozdéji
vdak pfed prvnim pouzitim dané sestavy aktivniho magnetického lozZiska na
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pracovnim mist&, zjisti jednotlivé parametry a/nebo odchylky parametrll alespon
nékterych aktuaing pouzitych komponent tvoficich aktivni magnetické loZisko
a/nebo parametry & odchylky parametri celé sestavy aktivniho magnetického
loziska, a tyto parametry a/nebo jejich odchylky se bud piimo a/nebo ve formé
korekénich veli&in vytvofenych na zékladé zjisténych odchylek zaznamenaji do
paméti M, ktera je soudasti sestavy aktivniho magnetického loZiska. Tyto
odchylky a/nebo korekéni veliiny se nasledné pfi provozu aktivniho
magnetického loZiska z paméti M vyétou a pouZiji se pro adjustaci systéemu
zjistovani polohy ota&ejiciho se pracovniho prostfedku v aktivnim magnetickem
loZisku, tj. pro detekci a vyhodnoceni vystupnich signald snimacl A polohy
spradaciho rotoru 1 a/nebo pro fizeni aktivniho magnetického loZiska s
ohledem na uréeni polohy spiadaciho rotoru 1 jakoZto otacejiciho se
pracovniho prostfedku a provadéni stabilizace polohy otaéejiciho se pracovniho
prostfedku v aktivnim magnetickém loZisku.

Samotna adjustace systému zjistovani polohy otagejiciho se pracovniho
prostfedku v aktivnim magnetickém loZisku se pfitom provadi bud vytvofenim .
korekéniho signalu v generatoru G, ze kterého se korekeni signal zavadi pfimo
do systému aktivnino magnetického loZiska, napf. pomoci riiznych analogovych
nebo digitalnich prostfedk, tj. prostfedkl (generatori G) s analogovym nebo
digitalnim vystupnim signalem, nebo zavadéného do systému sledovani polohy
otadejiciho se pracovniho prostfedku v aktivnim magnetickém loZisku, do
vyhodnocovacich obvod(, do detektord D atd. Adjustace systému zjistovani

polohy otagejiciho se pracovniho prostfedku v aktivnim magnetickém loZisku se

podle dalSich pfiklad provedeni provadi pfepoétem nebo vypoctem, napHELad,

digitalnim pfepo&tem nebo vypo&tem, provadénym v Fidicim systému RS
aktivniho magnetického loZiska z hodnot udavanych systémem sledovani
polohy otagejiciho se pracovniho prostfedku v aktivnim magnetickém lozisku a
z hodnot vyétenych z paméti M. Ridici systém RS pfitom bud je, nebo neni,
soudasti sestavy aktivniho magnetického loZiska.

Pamét M pro uloZeni korekénich veli¢in, at uz se jedna o digitalni nebo
analogovou nebo jinou pamét M je z bezpetnostnich i praktickych divodl
neoddélitelné spojena se sestavou aktivniho magnetického loZiska, at uz je

spojena s elektrickymi & elektronickymi obvody aktivniho magnetického loZiska
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nebo je spojena s mechanickym systémem aktivniho magnetického loZiska,
napf. s ramem, deskou plosnych spojl, atd. Paméti M mlZe byt papir nebo
plastovy $titek s uvedenou informaci pro ruéni nastaveni vykonného prvku
aktivniho magnetického loZiska vytvarejiciho korekeni signal pomoci generatoru
G s analogovym nebo digitainim vystupnim signalem, napf. analogovy
potenciometr zapojeny v obvodu detektoru D, u kterého je pamet realizovana
jako uhel mechanického nastaveni (natoCeni) ovladaciho prostfedku, nebo
digitalni potenciometr atd. Pamét M muZe také byt soucasti vhodné zvoleného
generatoru G, napf. mize byt paméti Flash nebo EEPROM monolitického
digitalniho potenciometru, napf. MCP4361 od firmy Microchip atd. Generator G
s paméti M také muzZe byt tvofen jinymi digitalnimi prostfedky nebo jinymi
digitalné programovatelnymi prostfedky, mulZe byt tvofen zakaznicky
orientovanym integrovanym obvodem, ktery miZe obsahovat soucasné i
detektory D, atd. Tyto digitaini nebo digitalni programovatelné prostiedky jsou
pak s vyhodou souéasti aktivniho magnetického loZiska jako celku. Z hlediska
vyroby a optimalizace parametrii je vyhodné, aby alespori &ast vySe uvedenych
elektronickych prvka byla souasti alespori jednoho zékaznicky orientovaného
integrovaného obvodu. V pfipadé elektrického provedeni paméti M je vyhodné,
aby takova pamét M byla vytvofena na spole¢né desce plodného (tisténého)
spoje s ostatnimi elektrickymi prvky &i obvody, jako jsou snimate A polohy
spfadaciho rotoru 1 a detektory D jejich vystupnich signall a navazna
elektronika. Takto si kazdé vyrobené aktivni magnetické loZisko jako celek nese
s sebou po celou dobu své existence pfesné zaznamenané Gdaje pro vytvoreni
koreké&nich signalt pro korekci véech typl odchylek pro konkrétni komponenty
pouzité pro vyrobu kazdé konkrétni sestavy aktivniho magnetického loZiska. V
pfipadé vymény této konkrétni sestavy aktivniho magnetického loZiska na
pracovnim misté, napf. textiiniho stroje, za jinou konkrétni sestavu aktivniho
magnetického loZiska je pak velmi rychle, jednoduSe a spolehlivé mozno
nastavit tuto novou sestavu aktivniho magnetického loZiska pro dané pracovni

misto.
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Patentové naroky

1. ZpUsob korekce odchylek parametrd komponent a/nebo sestavy
aktivniho magnetického loZiska jako celku, vyznacujici se tim, ze nejpozdéji
pfed zahajenim provozovani aktivniho magnetického loZiska se zjisti
mechanické a/nebo elektrické a/nebo montaZni odchylky alespofl jedné
komponenty sestavy aktivniho magnetického loZiska a/nebo odchylky celé
sestavy aktivniho magnetického loZiska, nateZ se zjisténé odchylky a/nebo
korekéni veli¢iny z nich uréené zaznamenaji do paméti (M), ktera je soucasti
sestavy aktivniho magnetického loZiska, a nasledné se tyto odchylky a/nebo
korekéni veliginy z paméti (M) pouziji pro adjustaci systému zjiStovani polohy
otagejiciho se pracovniho prostiedku v aktivnim magnetickém loZisku pfi

provozovani aktivniho magnetického loZiska.

2. Zptlsob‘ podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze mechanické a/nebo

elektrické a/nebo montazni a/nebo -iné odchylky jednotlivych komponent .

a/nebo celé sestavy aktivniho magnetického loZiska se Zjisti b&hem kalibrace

aktivniho magnetického loZiska pfi jeho vyrobé a montazi.

3. Zpusob podle naroku 1, vyznaéujici se tim, Zze adjustace systemu
zjistovani polohy otagejiciho se pracovniho prostfedku v aktivnim magnetickém
lozisku se provadi pfimym zavadénim analogového korek&niho signalu
vytvofeného na zékladé odchylek a/nebo korekénich veliin ziskanych z paméti
(M) do elektrickych nebo elektronickych obvodu systému pro zjistovani polohy
otagejiciho se pracovniho prostiedku v aktivnim magnetickem loZisku béhem

stabilizace polohy otacejiciho se pracovniho prostfedku.

4. Zpusob podle naroku 3, vyznadujici se tim, ze adjustace systému
zjistovani polohy ota&ejicino se pracovniho prostfedku v aktivnim magnetickém
lozisku se provadi zavadénim analogového korekéniho signalu do obvodu
detektor(l (D) vystupnich signall snimagt (A) polohy otagejiciho se pracovniho
prostfedku a/nebo do vyhodnocovaciho obvodu vystupnich signalll fe€enych

snimacu (A) polohy.
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5. Zplisob podle naroku 1, vyznaéujici se tim, Ze adjustace systemu
zjistovani polohy otacejiciho se pracovmho prostfedku v aktivnim magnetickém
loZisku se provadi v fidicim systému aktlvnlho magnetického loZiska digitalnim
vypoétem s pouZitim odchylek a/nebo korekénich veli€in uloZzenych v paméti
(M).

6. Aktivni magnetické loZisko pro ulozZeni otagejiciho se pracovniho
prostfedku, které obsahuje v zakladnim télese usporadané prostfedky pro
tvorbu magnetického pole, ve kteréem je usporadan otadejici se pracovni
prostiedek, a které dale obsahuje snlmace polohy otacejiciho se pracovnlho
prostiedku, pfi¢emz kazdému snimadi - polohy je pfifazen detektor - jeho
vystupniho signalu a vyhodnocovaci obvody, vyznacupm se tim, Zze v sestavé
aktivniho magnetického loZiska je uspofadana pamét (M), ve které jsou ulozeny
hodnoty vyrobnich a/nebo elektrickych a/nebo montaznich odchylek alespon
jedné komponenty aktivniho magnetického loZiska a/nebo odchylek celé
sestavy aktivniho magnetického loZiska a/nebo jsou v paméti (M) ulozeny
hodnoty korekénich veliéin vytvofené z fe¢enych odchylek, pficemZ pamet (M)
je propojena nebo je propojitelna s fidicim systémerﬁ;‘éiﬁebo s detektory (D)
vystupniho signalu snimaéu (A) polohy a/nebo s vyhodnocovacimi obvody,

7. Aktivni magnetické loZisko podle naroku 6, vyznacujici se tim, ze

pamét (M) je propojena s alespofi jednim generatorem (G) korekéniho signalu.

8. Aktivni magnetické loZisko podle naroku 7, vyznacujici se tim, ze
generator (G) korekéniho signalu je tvofen generatorem s analogovym
vystupnim signalem.

9. Aktivni magnetické loZisko podle naroku 8, vyznaéujici se tim, ze
generétorem’é analogovym vystupnim signalem je analogovy potenciometr
s mechanickym ovladacim prostfedkem a paméti je uhel mechanického

nastaveni ovladaciho prostredku.

10. Aktivni magnetické loZisko podle naroku 8, vyznaéujici se tim, ze
generétorem’l "s analogovym vystupnim signalem je jeden nebo nékolik
monolitickych digitalnich potenciometr s viastni paméti Flash nebo EEPROM,

ktera tvofi pamét (M).
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11. Aktivni magnetické loZisko podle naroku 7, vyznaéujici se tim, Ze
generator (G) korekéniho signalu je tvofen generatorem s digitalnim vystupnim

signalem.

12. Aktivni magnetické loZisko podle naroku 7, vyznaéujici se tim, Ze
generator (G) korekéniho signalu a pfipadné i detektory (D) vystupniho signalu
snimacl (A) polohy jsou tvofeny alespori jednim zakaznicky orientovanym

integrovanym obvodem s fe¢enou paméti (M).

13. Aktivni magnetické loZisko podle naroku 6, vyznacujici se tim, Ze
pamét (M) je propojena s fidicim systémem (RS), ktery je opatien prostredky
pro digitalni vypocet adjustace systému zjiStovani polohy otacejiciho se
pracovniho prostfedku podle odchylek a/nebo korekénich veli€in uloZenych v
paméti (M) a udaju systému zjiStovani polohy otacejicino se pracovniho

prostiedku.
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