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Procédé pour établir une validité de synthése entre deux sources de signaux, applicable notamment a Ja commande
de moteurs & turbine.

La présente invention concerne des contrbles croisés et

fa synthése de sigriaux représentant des paramgtras, plus .
particuliérement pour une application aux moteurs 4 turbine. ]
Ce procédé est caractérisé en ce que lon produit un |
premier signal N1 indiquant un premier paramétre détecté, en L
réponse & celui-ci, on produit un second signal N2 indiquant — !_A,_,
un second paramétre lié au premier paramétre, en réponse | : (il b > f
ce second paramatre, on surveille la véracité du premier signal’ ) . - v b
et du second signal, on produit un premier signal synthétisé - ol 2 w25 :
N1SYNTH si la véracité du premier signal est inférieure 3 la . ._m_EJ : l
véracité du second signal et on produit un second signal —4 % - £ l
synthétisé N2SYNTH si la véracité du premier signal est au . - “ -’I
moins égale 2 la véracité du second signal. ——
D Vente des fascicules 3 'IMPRIMERIE NATIONALE, 27, rue de Ia Convention — 75732 PARIS CEDEX 15
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La présente invention concerne des contrdles croisés
~t la synth&se de signaux représentant des paramidtres, plus
particuli®rement pour une application aux moteurs 3 tur-
bine.

La conséquence apparente d'un capteur qui n'est plus
en édtat de fonctionnement dans son enveloppe fonctionnelle,
dans le cas d'une commande d4'un moteur, est une panne ou un
arrét du moteur. Naturellement une telle conséquence doit
ttre évitéde dans toute 1a mesure du possible; Il est connu
fd'accroitre la tolérance & 1'égard des pannes des commandes
édlectroniques de moteurs en synthétisant beaucoup des para-
m:tres du moteur ditectés lors de la défaillance des cap-
teurs qui leurs sont associés. . ] .

Dans les systeémes duplex, dans lesquels deux si-~
gnaux indépendants représentent le m&me paramdtre, un troi-
sidme signal ou signal "arbitre" est exigé pour déterminer

les signaux défaillants. Il est avantageux d'utiliser un

-signal synthétisé en tant que signal arhitre. On considZrera

cependant le situation dans le cas ot le signal arbitre pour
un premier ensemble de signaux est synthétisé a partir d'un
second ensemble de signaux et vice versa. Ceci se traduit
par un cycle qui doit &tre interrompu de telle fagon que des
erreurs ne se propagent pas 23 travers la totalité du systa-
ne.

Par conséquent wun but de la présente invention est
de fournir une technique pour établir un trajet de synthdse
d'un signal qui est d'une nature acyclique (comme décrit
ci-dessus) et qui réduit Sgalement au minimum la probabilité
de propagation d'un signal d'entrde erroné en direction de
la logique aval qui commande les puissances de sortie vers
le moteur & turbine.

Suivant l'invention dans une commande 4lectronique
t'un moteur (EEC) pour un moteur & turbine, un signal de
nrande vitesse du rotor (N2SYNTH) est synthétisé & partir
4'un sinnal détecté de petite vitesse du rotor (N1), dans
un canal de commande primaire, aussi longtemps que le si-
qnal de petite vitesse du rotor est valide. Si le sianal de

potite vitesse du rotor (N1) n'est pas valide, le canal
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rrimaire est reconfiguré de telle fagnn au'un signal de
netite vitesse du rotor (NISYNTH) soit synthdtisd & partir
d'un signal détecté de grande vitesse du rotor (N2). Un
canal de commande secondaire 34 délivre des signaux perma-
nents destinés & 2tre utilisés dans la commande électroni-
aue de moteur (EEC) et il assume la méme logique que dans le
canal primaire, sauf en ce que la synthdse du signal (N2 A
partir de N1 et vice versa) dépend de la validité du signal
(N2). Lorsque le signal de grande vitesse du rotor (N2) est
valide, un signal de petite vitesse du rotor (N1SYNTH) est
synthétisé & partir d'un signal de grénde vitesse du rotor
détecté (N2). Lorsque le signal de grande vitesse du rotor
(N2) n'est pas valide, un signal de grande vitesse du rotor
(N2GYNTH) est synthétis# 3 partir d'un signal de petite
vitesse du rotor détecté (N1). 7

Pour chacune des vitesses grande et petite du rotor
des signaux redondants (N1A, N1B et N2A, N2B respectivement)
sont disponibles. Des capteurs primaires pour les petite et
grande vitesses du rotor (N1A,N2A) servent le canal primai-
re, des capteufs secondaires pour les petite et grande vi-
tesses du rotor (N2A,N2B) servent le canal secondaire et la
communication entre éanaux s'effectue par 1'intermédiaire
d'une liaison.

On décrira ci-aprds,3d titre d'exemple non limitatif,
une forme d'exécution de la présente invention,en référence
au dessin annexé sur Jlequel :

La figure 1 est un schéma synoptique illustrant
1'environnement pour 1'invention.

La figure 2 est un schéma synoptique montrant 1la
logigue pour l'invention lorsque les deux signaux N1 et N2
sont valides.

La figure 3 est un schéma synoptique montrant 1la
logique pour l'invention lorsque le signal N1 n'est pas
valide.

La figure 4 est un schéma synoptique montrant la
lonigue pour 1'invention lorsque fe signal N2 n'est pas

valide.
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La figure 1 illustre un systame destinﬁ é—synthéti—
ser un paramgtre & partif d'un aQtré pafamétre ét,vice ver-
sa. Nn comprendra que'l'inventidn n'est pas lihitée'h un
environnement spécifique, tequue des commandes électfoni~
aques de moteur pour des moteurs 3 turblnf, mais qu'elle
convient tout particulizrement i ce domaine et qu'elle sera
décrite en référence & celui-cil,

Des tachymétres 1NA,1NB, de n'importe quel type
appraprié, fournlssent des sanaux rpdondants N1A,N1B sur
des lignes respectives 12&,128, ces signaux indiquant la
petite vitesse du rotor dans un moteur & turbine tel qu'un
réacteur du type Pratt et Whitney PWZOB?. Un circuit ia
ripond aux signaux N1A,NIR et il laisse paééer le "meilleur”
de ces deux signaux enitant que siénai N1 sur une 1ighe 16,
en se basant sur des techniques connues pour l'établlsspment

e la véracité du signal, par exemplp en 5551gnant A celu1-

[P -

i des "points de validité". Ces points de yalldlté sont
1i4s 3 des gammes et des taux pour les paraméfrés détectésr
et ils sont caractéristiques pour le moteur particulier. Ils.
seront étudiés d'une manidre plus détalllée en ré&férence A
la TARLE 1nd1qune par-la suite.
Un générateur de fonction 18 répond au 51gnal N1 sur.
1a iigne 16 et également & un ‘signal MN sur une ligne 293
lequel indique le nombre de Mach du moteur, afin de fournir
un signal (N2SYNTH) suf une ligne 22. Ce'signélrindique la
valeur que doit avoir le signal de grandé yifeése du
rotor N2 pour le moteuf 3 turbine, sqrrlﬁ basé de feléticns
thermodynamiques connues entre les petite,et—grénde Vitesses
4u rotor. o o 7
n processus similaire se;déroule én ce qui concer-
ne les signaux redondants N?A, N2B délivrés par des tachymé—
tres 24A,248 et qdi indiquent la grande vitesse du rotor
jans le motrur 3 turbine. Un cirtcuit 26 séfortiohne la meil-
leure valeur pour le 51Qnal de grande v1tesse du rotor N2
lequel est synthctls° par le gvnerateur de - fonction 29 de
fagon 3 délivrer un sxgnal (N1SYNTH) sur une ligne 30,
siqnal indiquant la valeur que'doit avoir 1le 51qnal,de peti-

te vitesse du rotor.
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Le sianal de péﬁite'vitesse du rotor synthsétiisés
“IGYNTH est dqalement fourni au circuit 124 afin de détermi-
rer une plage dans laguelle doivent se trouver les signaux
N1A et N1B. Ne la méme fagon le sianal de grande vitesse du
rotor synthétis4d N2SYNTH est appliqud au circuit 24 afin
d'4tablir une plage dans laguelle doivent se trouvér les
signaux M?24 et N2R. Avec un fel schdéma Ié problame est qu'un
défaut dans les deux signaux représentant un paramétre, par
exemple les deux signaux N134 et NI1B, peut se prcpager'é
travers le syst®me et affecter 1'autre param2tre. Ceci tend
a altérer les bénéfices de la synth&ése et de la redondance.

Les figures 2,3 et 4 montrent des schémas logiques,
sous la forme de blocs de matériel, lesquels—peuvént égtre
alsément transcrits en instruction de logiciel, afin de
surmonter les limitations dscrites en référence 3 larfigure_
1. Par des techniques connues on. détermine si les signaux
N1A,N1IB,N2A,N28B sont “valides" autrement dit s'ils se trou-
vent dans les caractéristiques limites de plages et de vi-
tesses du moteur et en accord avec leurs contreparties re-
dandantes.

La logique de la figure 2 est divisde en deux canaux
3 savoir un cénal primaire 32 et un canal secondaire 34 et
elle est satisfaite lorsque le signal N1A est valide, ne
comporte aucdn défaut indigué et est en agfément avec le
signal N1B, et si les signaux N2A et N2B sont de la méme
fagon valides. Les tachymdtres 10A,10B,24A,24B, tels que
décrits précédemmeét,‘ délivbent les signaux primaires
“1A,N2A au canal primaire 32 et les signaux secondaires
N724,N2R7 au canal secondaire 34. Dans les conditions de fonc—-
tionnement norhales,rle canal primaire 32 est effectivement
en activité de commande dans une commande électronique de
mateur 36 qui commande un moteur % turbine 37, lequel ré-
nond aux sorties du canal primaire 32, tandis que le canal
srcondaire est en réserve ou en attente.Autrement dit les
sorties du canal secondaire sont utilisées uniquement dans

le cas d'un défaut (et d'une coupure) du canal primaire.
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Nans le canal primaire 32 un circuit 33 rdpond au
sianal de petite vitesse du rotor primaire N11 dans 1e canal
primaire et au signal de petite vitesse du rotor secondaire
N18 provenant du canal secondaire par 1'intermédiaire d'une
liaison croisée entre canaux 39. Le circuit 28 laisse passer
4 travers lui le meilleur des signaux de petite vitesse du
rotor sous la forme d'un signal de petite vitesse du rotor
sélectionné N1SEL sur une ligne 40, ce signal constituant
un signal de sortie utilisable dans 1la 60mmande édlectroni-
que de moteur etdétant appliqué & un générateur de fonction
42. Ce générateur de fonction 42 répond également 3 un si-
gnal de nombre de Mach sur une ligne 44 afin de dslivrer un
signal de grande vitesse du rotor synthétisé N2SYNTH sur une
ligne 46, comme il a été décrit en référence &4 la fiaure 1.
In circuit 48 répond au signal de grande vitesse du rotor
synthétisé N2SYNTH, au si§n31 de grande vitesse du rotor
primaire N2A et au signal de grande vitesse du rotor se-
condaire N2B, par l'intermédiaire de la liaison croisdée
entre canaux. Le circuit 48 laisse passer é travers lui la
meilleure valeur pour le signal de grande vitesse du rotor
en direction d'une ligne 50, en tant que signal de grande
vitesse du rotor sélectionnéd N2SEL. Ce signal constitue un
cignal de sortie utilisable, conjointement avec le siqnallde
sortie M1SEL sur la ligne 40, dans la commande électronique
de moteur 36. Si le signal N2A concorde avec les signaux N2B
et N2SYNTH, il est transmis par le circuit 52. Si les si-
gnaux N2A et N2B ne concordent pas l'un avec 1l'autre mais
1'un d'eux concorde avec le signal N2SYNTH, le siqgnal agréé
est transmis. Si les signaux N2A et N23 concordent mais ne
concordent pas avec le signal N2SYNTH, ce signal N2SYNTH est
transmis. ) '

Ne la méme maniére dans le canal secondaire 34 un
circuit 52 répond au siﬁnal de-grande vitesse du rotor
secondaire N2B dans le canal secondaire et au signal de
arande vitesse du rotor ‘primaire N2A provenant du canal
primaire par 1'intermédiaire de la liaison croisée entre
canaux 39. Le circuit 52 transmet 2 travers lui le meilleur

1es signaux de grande vitesse du rotor N2A,N2B en tant que
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sianal de qrande vitesse du rotor sflectionnd N2SEL sur une
linne 54, ce signal constituant un signal de sortie pour un
usage permanent dans la commande électronique de moteur. Un
gindérateur de fonction 56 r4pond également au signal N2SEL
sur la ligne 54 et aussi au signal de nombre de Mach sur la
ligne 44 afin de fournir un signal de petite vitesse du
rotor synthétisé NISYNTH sur une ligne 0. Un circuit 42
répond au signal de petite vitesse du rotor synthétisé
NISYNTH, au siqgnal de petite vitesse du rotor secondaire NIR
et au signal de petite vitesse du rotor primaire N1A, par
l'intermédiaire de la liaison croisée entre canaux 39. Ce
circuit 62 laisse passer & travers lui la meilleure valeur
pour le signal de petite vitesse du rotor vers une ligne 464
en tant que signal de petite vitesse du rotor sélectionns
N1SEL, lequel constitue un signal de sortie pour un usage
permanent dans la commande électronique de moteur, suivant
des conditions analogues & celles déja décrites 3 propos du
circuit 48 dans le canal primeire 32. On peut observef aisé-
ment que la logique assumée dans le canal secondaire 34 est
essentiellement identique & la logique assumée dans le canal
primaire 32, le signal N1 étant échangé avec le signal N2 et
vice versa.

La synth2se du signal N2 & partir du signal N1 a été
choisie pour le mode de validité dans le canal primaire
parce que le signal Nl assure une synth&se plus précise,
avec une variabilité moindre du moteur, que le signal N2.
Faire l'inverse seréit.évident dans le cadre de 1'invention
mais ceci n'est pas préféré. Dans 1'un ou l'autre cas la
synthése opposée dans le canal secondaire augmente la tolé-
rance 3 1'égard des défauts.

La figure 3 montre une reconfiguration de la logique
du canal primaire qui est satisfaite lorsque le signal N1A
contient des indications relatives 3 une sortie de la plage
ou & une vitesse élevée, ou bien encore lorsqu'il ne con-
rorde pas avec le signal NIB; autrement dans ce cas 13 le
signal N1 n'est pas valide.fn peut noter aisément que le

schéma de la figure 3 ressemble beaucoup & celui du canal
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secondaire 34 de la fiqure 2. Tl est ainsi parce .que pour
les problimes relatifs au signal N1, le signal N2 est échan-
asé avec le signal N1 dans le canalﬂprimaibe. '

Dans la logique reconfigurdée du canal primaire 32'
de 1la figure 3, le circuit 38{ laisse passer & travers lui
le siqnal de grande vitesse du rotor sélectionné N2SEL en
tant que signal de sortie présent dansrla commaﬁde électro-
nique de moteur, ce signal étant appliqué au généréteur de
fonction 42°'. Ce générateur de fonction 42' effectue la
synthise d'un signal de petite vitesse du rotor NISYNTH
basé sur le signal de nombre de Mach MN et le signal N2SEL.
Le signal N1SYNTH sert d'arbitre pour le circuit 49' afin de
sélectionner le meilleur des signéux de petite vitesse du
rotor N1A,N1B, le signal gagnant étant délivré a 1la sortie
en tant que signal de petite vitesse du,rotof - sélectionné
N1SEL. - '

Les problmes relatifs au signal N2 sont résolus
dans le canal secondaire 34 qui est reconfiguré»éinsi qu'il
est représents sur la figure 4, lorsque le signal N2A a des
problimes de plage ou de vitesse ou ne concorde pas avec le
signal N2B. Comme dans le cas des probl2mes de validité. du
sinnal N1, la neconfiguratioh'se traduit par les mémes blocs
logiques, le siagnal N1 étant toutefois échangé avec iersié
gnal N2 et vice versa. o 7 '

La TABLE ci-dessous est un exemple de la Fagbn dont
des "point de validité";peuveni gtre assignés aux signaux N1
et N2. Les techniques ﬁour effectuer les contfﬁles de vali-
dité sont bien connus et elles sont étrangires A 1l'invention
uniquement dans la mesure ol elles concernent ce que 1'on
fait avec les signaux valides et invalides de telle fagon
que la véracité soit rendue maximale (dans le cas de signaux
valides) et que la propagation d'une erreur soit réduite 3

un minimum (dans le cas de sifgnaux non valides).



1n

15

2N

3n

25

2575304

3
TABLE
N1A NIB N1 N18 PATNTS DE "VALIDITE"
STGNAL N1

0¥ nK nK S '
nK DEFAUT - 2
DEFAUT 0K - - 4
K oK ~ DEFAUT 8
DEFAUT  DEFAUT .- 16
N2A N2B N2A _ N28B PNINTS DE "VALIDITE"

' , "-SIGNAL N2
nx nK K ' 1
PK DEFAYT - , 2
NEFANT 0K - 4
7K oK DEFAUT . 8 -

DEFAUT DEFAUT - - 16

Si le signal N1 est au moins éussi valide que le
signal N2 (ce qui estrbasé sur le fait qu'il a un nombre de
points de validité £qal ou inférieur), la logique de 1la
figure 2 est exdcutée; autrement dit le signal N2 est syn-
thitisé & partir du signal N1 dané le canal primaire 32.

5i le signal N1 n'est pas ahssi valide que le signal
N2 (ce qui est basé sur le fait qu'il a davantage de points
de validité), 1la loglque de la figure 3 est exécutée, autre-
ment dit le signal N1 est synthétisé & partir du signal N2
ifans le canal primaire.

Les problémes relatifs 3 la validité du signal N2
sont traités dans le canal secondaire 34 dont les sorties
sont maintenues dans un état de réserve jusqu'é-cerque le
canal primaire soit défaillant. '

51 le total des points de validité pour les signaux
%1 et N2 est d'au moins vingt quatre, les canaux sont décla-
r¥s incapables.

Ainsi qu'il rdsulte d'une mani2re évidente de 1la
TARLE ci-dessus, les deux signaux de vitesses'sont testés en

ce qui concerne la plage, testd en ce qui concerne leurs
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valeurs et ils sont compards avec leurs contreparties par
liaison croisée. Les rdédsultats de ces tests sont utilisés
pour déterminer qu'elle est la vitesse N1 ou N2 qui 2 le
plus de chance d'étre correcte. La vitesse qui a la plus
qrande probabilité d'étre correcte, est utilisée pour syn-
thétiser l'autre vitesse. La vitesse synthétisde est utili-
sée pour valider la vitesse qui avait moins de chance d'étre
correcte.
CONSIDERATIONS RELATIVE A UN MOTEUR REEL

Lorsqu’'il s'agit d'une application a une commande
électronique de moteur pour un moteur & turbine tel que le
réacteur PW2037, les conditions suivantes sont & prendre en
considération :

a) des tests de défauts des signaux N1 et N2 peuvent
étre inhibés temporairement, pendant le démarrage du moteur,
de telle fagon que la commande électronique de moteur puis-
se étre mise en service avant de recevoir ces signaux.

b) la commande électronique de moteur peut &tre
mise en service en dessous de la plus petite vitesse N2 qui
peut &tre lue.

c) il est normal que la vitesse N1 soit située en
dessous de la plus petite valeur lisible pendant la partie
initiale du démarrage du moteur.

d) il n'est pas inhabituel que le rotor tourne en
arrigre, par suite de vent arri®re sur le terrain d'avia-
tion, au moment du démarrage du moteur. Le rotor est alors
ralenti et il inverse sa direction de rotation pendant le
démarrage.

e) le démarrage du moteur et son fonctionnement
doivent étre possibles sans mesure de Nl. Le signal N1 syn-
thétisé n'est pas valide ou défini dens la zone du démarra-
ge. Un signal N1 constant supposé est approprié pour démar-
rer le moteur. En outre la logique doit empécher des indi-
cations de défaut de vitesse pendant des tests fonctionnels

exercés de l'extérieur.
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f) le démarrage du moteur dans certaines conditions
est possible sans un signal N2. Un signal N2 synthétisé doit
gétre approprié pour le anctionnement dans la zone de démar-
rage aussi longtemps qu'un signal N1 valide est disponible.
Ces conditions sont seulement rencontrées en altitude.

La figure 2 montre comment le signal N2 est synthé-
tisd 4 partir du signal N1 et comment cette synth&se est
utilisée pour valider les mesures du signal N2. La synth2se
du signal N2 est quelque peu différente de la synthiése du
signal N1 et ceci est d0 aux exigences rencontrées, sous
certsines conditions, pour faire démarrer le moteur avec
aucun signal N2 mesuré, qu'il soit local ou obtenu par liai-
son croisée. Pour le démarrage au sol du moteur au moins un
signal N2 valide doit &tre disponible. Un indicateur de
nombre de Mach et un indicateur de condition d'auto-rotation
sont utilisés en combinaison afin de déterminer s'il existe
une condition de démarrage au sol ou bien s'il existe une
condition auto-rotation/altitude. Si 1le signal N1C2 (31gnal
N1 compensé en température) est inférieur & la valeur de la
courbe de d'auto-rotation et si le nombre de Mach est infé-
rieur ou égal & une constante de nombre de Mach au-dessus de
laquelle 1'auto-rotation est valide (KMMWND), alors la syn-
thése du signal N2 est déclarée invalide. Si le nombre de
iach est supérieur a2 KMNWND et si une auto-rotation est
indiquée, la synth&se du signal N2 n'est pas déclarée inva-
lide si les deux signaux N2 ne sont pas valides. La toldéran-
ce entre le signal N2 mesuré et le signal N2 synthétisé est
4galement accrue, dans ces conditions, afin d'emp&cher une
d$faillance "douce" d'un signal N2 avant qu'il ne devienne
invalide. Une fois que le moteur a été allumé et gu'il ac-
celédre au-dessus de la courbe d'auto-rotation, la tolérance
est réduite et la logique des figures 2,3 et 4 (pas toutes 2
la fois naturellement) est satisfaite. Les autres conditions
qui font également que la synth&se du signal N2 est invali-
de, sont 1'une quelconque des conditions suivantes:

Aucune indication valide d'altitude n'est disponi-

hle. -



2575304

11

Aycune indication valide de pression'totale n'est

disponible. }
Aucune indication yalide de température pour compen-

ser le signal N1 est'dispbnihle.
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REVENDTCATINNS

l.- Procédd de synthise de signaux caractérisé en ce
aue 1ton produit un premier signal (N1} indiquant un premier
param3dtre détecté, en réponse 3 celui-ci, on pfoduit un
second signal (N2) indiquant un second paramiétre 1ié au
premier paramiéire, en réponse & ce second pafamétre; on
surveille la véracité du premier signal et du second signal,
on produit un premier signal synthétisé (NISYNTH) si la

véracité du premier signal est inférieure & la véracité du

second signal et on produit un second signal synthétisé

(N2SYNTH) si la véracitd du premier signal est au moins
4gale a4 la véracité du second signal. '

2.- Procédé suivant la revendication 1 caractériéé
en ce que les premier et second signaux indiquent respec-
tivement les betite et grande vitesses d'un rotor d'un mo-
teur & turbine. ) ] '

3.- Proéédé pour commander un moteur 2 turbine basé -
sur la petite vitesse de la turbine et'lé grande vitesse de
la turbine; caractérisé en ce qu'on produit des signaux
primaires de petite et grande vitesses du rotor (N1A,N2A)
dans un canal de commande primaire (32), on produit des
signaux secondaires de petite et grande vitesses du rotor
{N1B,N2R) dans un canal de commande secondaire (34), on
communique les signaux primaires de petite et grande vites-
ses du rotor au canal secondaire, on communique les signaux
secondaires de petite et grande vitesses du rotor au canal
nrimaire, on mesure la véracité des signaux primaires et
secondaires de petite et grande vitesses du rdtor, et

dans le cas d'une plus grande véracité des signaux
de petite vitesse du rotor (N1A,N1B) que les signaux de
qrande vitesse du rotor [N2A,N2B);

a) dans le canal primaire on produit un premier
signal de petite vitesse durrotor sélectionné (N1SEL) desti-
né a3 atre utilisé par la commande électronique de moteur
pour la commande de la turbine, ce signal indiquant quel est
celui des signaux primaire et secondaire de petite vitesse
4y rotor /N1A,NIR) qui a la plus gqrande véracité, on produit

un signal de grande vitesse du rotor synthétise (N2SYNTH)
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en fonction du premier signal de petite vitesse du rotor
sélectionnd (N1SEL) et de relations connues entre les
petite et grande vitesses du rotor dans la turbine, et on
produit un premier signal de grande vitesse du rotor sélec-
tionns (N2SEL), destiné & &tre utilisé par la commande élec-
tronique de moteur pour la commande de 1la turbine, ce signal
indiquant quel est celui du signal de grande vitesse du
rotor synthétisé (N2SYNTH), du signal de grande vitesse du
rotor primaire (N2A) et du signal de grande vitesse du
rotor secondaire (N2B) qui a la plus grande véracité, et

b) dans le canal secondaire on produit un second
signal de grande vitesse du rotor sélectionné (N2SEL),
destind & &tre utilisé par la commande électronique de
moteur pour la commande de la turbine, ce signal indigquant
quel est celui des signaux de grande vitesse du rotor pri-
maire et secondaire (N2A,N2B) qui a la plus grande véracité,
on produit un signal de petite vitesse du rotor synthétisé
(NISYNTH) en fonction du second signal de grande vitesse du
roter sélectionné (N2SEL) et de relations connues entre les
petite et grande vitesses du rotor dans la turbine, et on
produit un second signal de petite vitesse du rotor sélec-
tionné (N1SEL), destiné & &tre utilisé dans la commande
glectronique de moteur pour commander la turbine, ce signal
indiquant quel est celui du signal de petite vitesse du
rotor synthétisé (N1SYNTH), du signal de petite vitesse du
rotor primaire (N1A) et du signal de petite vitesse du
rotor secondaire (N1B) qui a'la plus grande véracité, et

dans le cas d'une plus grande véracité des signaux
de grénde vitesse du rotor (N2A,N2B) que les signaux de
petite vitesse du rotor (N1A,N1B);

8) dans le canal primaire on produit un premier
signal de grande vitesse du rotor sélectionné (N2SEL) desti-
nd 5 #tre utilisé par la commarnde électronique de moteur
pour la commande de la turbine, ce signal indiquant quel est
celui des signaux primaire et secondaire de grande vitesse
du rotor (N2A,N2B) qui a la plus grande véracité, on produit
un signal de petite vitesse du rotor synthétisé (N1SYNTH)

en fonction du premier signal de grande vitesse du rotor
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sélectionné (N2SCL) et de relations connues entre les
petite et grande vitesses du rotor dans la turbine, et on
produit un pfemier signal de petite vitesse du rotor sélec-
tionné (N1SEL), destiné a étre utilisé par la commande &lec-
tronique de moteur pour la commande de la turbine, ce signal
indiquant quel est celui du signal de petite vitesse du
rotor synthétisé (N1SYNTH), du signal de petite vitesse du
rotor primaire (N1A) et du signal de petite vitesse du rotor
secondaire (N1B) qui a la plus grande véracité H

b) dans le canal secaondaire on produit un second
signal de petite vitesse du rotor sélectionné (NISEL),
destiné & &tre utilisé par la commande électronique de
moteur pour la commande de la turbine, ce signal indiquant
guel est celui des signaux de petite vitesse du rotor pri-
maire et secondaire (N1A,N1B) qui a la plus grande véracité,
on produit un signal de grande vitesse du rotor synthétisé
(N2SYNTH) en fonction du second signal de petite vitesse du
rotor sélectionné (N2SEL) et de relations connues .entre les
petite et grande vitesses du rotor dans la turbine, et on
produit un second. signal de grande vitesse du rotor sélec-
tionné (N2SEL), destiné a &tre utilisé dans la commande
électronique de moteur pour commander la turbine, e€e signal
indiquant quel est celui du signal de grande vitesse du
rotor synthétisé (N2SYNTH), du signal de grande vitesse du
rotor primaire (N2A) et du signal de grande vitesse du

rotor secondaire (N2B) qui a la plus grande véracités.
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