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(57) Sammendrag

Oppfinnelsen vedrorer en fremgangsmidte og en anord-
ning ved en automatisk der, spesielt ved elevatorer
med regqulert derdrift, som ved hjelp av en motor
med reduksjonsgir og mekanisk drift pavirker dor-
bladene i en kabinder og via mekaniske koblingsledd
pavirker derbladene i en sjaktder, idet det herf
skaffes en fastklemmingsbeskyttelse som pavirkes
med en konstant kraftverdi inntil den siste milli-
meter av en derlukkebevegelse. I den forbindelse
blir det foreslitt at under derlukkeforlepet blix
en reguleringsfeil (4dV) lopende sammenlignet med en

maksimalt tillatt reguleringsfeil (d4v ) som er

fremskaffet av en skal-verdigiver (3.??? og ved en
overskridelse vil en derstopping med tilsluttende
reversering finne sted. Konstantholdelsen av pa-
virkningsverdien for en ekstern forstyrrelseskraft
{3.9) oppnis derved at en erfaringsfartsregner
(3.11) ved periodiske erfaringsforlep formidler
verdier for massekompensasjon (3.12) og verdier for
friksjonskompensasjon (3.13) og tilforer disse
verdier som kompensasjonsverdier (Vi) til en annen
sammenligner (3.2). Derved blir ved definert for-
sterkning hos regulatoren (3.8) og kjent dreie-
momentkarakteristikk for likestremsmotoren (2.1)
ogsd sterrelsen av en ekstern forstyrrelseskraft
(3.9) kjent respektive noyaktig milbar, noe som

skaffer forutsetningen for en sikker fastklemmings-

beskyttelse. e
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Den foreliggende oppfinnelse vedrorer en fremgangsmate som
angitt i den innledende del av det vedfeyde patentkrav 1.

Oppfinnelsen vedrorer ogsa en anordning som angitt i den
innledende del av det vedfeoyde patentkrav 5.

Fastklemmingen av passasjerer som benytter elevatoren,
mellom heisederer som lukker seg, mad pa grunn av tilherende
forskrifter forhindres ved hjelp av passende innretninger.
Slike innrethinger star for det meste av elektromekaniske
lukkekraftbegrensere, som i kraftoverfering mellom motor og
der oppviser et fjzrende element, som ved utillatelig
kraftpavirkning pa deren betjener en elektrisk kontakt ved
utstyring, idet denne via en derstyring innleder en rever-
sering av deren.

Ifglge US patentskrift 4.563.625 er det kjent en lesning
ved hvilken en utillatelig kraftpavirkning pa deren detek-
teres uten elektromekanikk. Ved hjelp av en malemotstand
(230, figur 4) i motorstremkretsen blir det spenningsfall
som er proporsjonalt med motorstremmen, fortolket som en
dreiemoments verdi og sammenlignet med en justerbar grense-
verdi. Ved overskridelse av denne blir det utlest en stopp-

O0g reverseringsoperasijon.

En vesentlig ulempe ved denne lesning gdr ut pd at lukke-
kraften aldri kan oppvise en sterre verdi enn den verdi som

er tillatt ifelge forskriftene. Det reduserer unedig ‘
akselerasjonskraften for driften og det wvil heller ikke
kunne utnyttes den korttidige overbelastningsmulighet som
en elektromotor kan oppvise. Videre vil det ved en be-
tydelig forandring av virkningsgraden i det mekaniske
driftssystem opptre en feilbeheftet pavirkning av lukke-
kraftbegrensningen og sdledes en medfslgende derfor-

styrrelse.
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Til grunn for den foreliggende oppfinnelse ligger den opp-
gave & skaffe en fremgangsmite og en anordning for en
lukkekraftbegrensning uten ytterligere, diskrete mdle- og
koblingskretser som begrenser motorytelsen.

Oppgaven lgses ved den oppfinnelse som er tilkjennegitt i
de vedfeyde patentkrav.

De fordeler som man oppnar ved den foreliggende opp-
finnelse, gar i det vesentlige ut pa at pavirkningskraften
for lukkekraftbegrensningen blir konstant, og at fast-
klemmingsbeskyttelsen blir sikret inntil siste millimeter
av lukkebevegelsen. En ytterligere fordel gar ut pa at i
stor grad foreliggende reguleringstekniske innretninger kan
benyttes for fremgangsmaten, og at motoren kan utnyttes
bedre.

PA tegningen er det fremstilt et utferelseseksempel pa opp-
finnelsesgjenstanden.

Figur 1 viser oppriss av en automatisk elevatorder.

Figur 2 er et blokkskjema.

Figur 3 er et reguleringsskjema.

Figur 4 er et diagram over fartskurven.

Figur 4a er blokkskjema.

Figur 5 er et flytdiagram.

Pa figur 1 er det vist en automatisk elevatorder 1, omfat-
tende en dermotor 1.1, en derdrivstyring 1.2, en remover-
setningskobling 1.3 og et drivband 1.4. Med dermedbringere

1.5 blir derblader 1.6 beveget, idet disse oppviser der-
ruller 1.7, feringsstykker 1.13 og sikkerhetslister 1.11
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med styredeler 1.12. Videre er det pa derbladene 1.6
anordnet utspilbare sjaktdermedbringere 1.10. En koblings-
kam 1.15 ved den evre kant av det heyere derblad 1.6
betjener i apen stilling en endebryter 1.9 som indikerer
apen stilling, og i lukket stilling en endebryter 1.8 som
indikerer lukket stilling.

Figur 2 er et blokkskjema hvor funksjonselementene og deres
betydning er fremstilt i forhold til en kabin 2. Derdriv-
styringen 1.2 omfatter en mikroprosessorstyring 2.3 og en
koblingselektronikk 2.4. Dermotoren 1.1 omfatter en 1like-
stromsmotor 2.1 og et digital-tachometer 2.2. I forbindelse
med en mekanisk drift 2.5 er der sammenfattet pa figur 1
drivelementer 1.3, 1.4 og 1.5. Sjaktdermedbringerne 1.10
virker pa en sjaktder 2.8. Funksjonselementene 2.5, 1.6 og
2.8 virker ogsa pa en mekanisk sperre 2.6 og denne virker
pa sperrekontakter 2.7. De endebrytere 1.8, 1.9 som blir
betjent av kabinderbladene 1.6 via koblingskammer 1.15
(figur 1) stadr i forbindelse med en pa denne figur ikke
vist styrelogikkdel i mikroprosessorstyringen 2.3, som
videreforer de tilsvarende signaler via en hengekabel 2.12
til et maskinrom 2.13. Dersikkerhetslistene 1.11 og en
forromsovervdkning 2.10 reagerer pa virkningen av en
pereferi 2.11 og stadr i forbindelse med mikroprosessor-
styringen 2.3 savel som med maskinrommet 2.13, hvori der
befinner seg en pa denne figur ikke vist elevatorstyring.
En forsyningsdel 2.9 forsyner hele derdrivstyringen 1.2.

Figur 3 anskueliggjer reguleringsskjemaet med derdriften.
Det innstiplede omradet av mikroprosessorstyringen 2.3
viser alle elementer i dermotorreguleringen. En skal-
verdigiver 3.5 bestar i det vesentlige av de lagrede
fartskurver 3.20, 3.21 og 3.22 samt av fartkurvevelgeren
3.18, som blir pavirket av en elevatorstyring 3.17. Fra
skal-verdigiveren 3.5 blir en skal-verdi Vref overfert til
en forste sammenligner 3.1, til hvilken ogsa en er-verdi

Vist blir tilfert fra digital-tachometeret 2.2 via en DA-
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omformer 3.15. En etterfolgende differanseverdigiver 3.6
har en ferste forbindelse med en grenseverdisammenligner
3.7 og en annen forbindelse med en annen sammenligner 3.2.
I grenseverdisammenligneren 3.7 som via en annen inngang
far tilfert toleranseverdien fra en skal-verdigiver 3.5,
blir wved overskridelse tilsvarende signaler fert til
elevatorstyringen 3.17. En erfaringsfartsvelger 3.19 som er
pavirket av elevatorstyringen 3.17, pavirker en erfarings-
fartsregner 3.11, som formidler verdier for en massekompen-
sasjon 3.12 og en friksjonskompensasjon 3.13. I en ytter-
ligere sammenligner 3.4 blir disse verdier summert og deres
sum fort videre som kompensasjonsverdi V, til en ytterligere
sammenligner 3.2. Utgangen fra den annen sammenligner 3.2
fores til en regulator 3.8, i hvilken den tilsvarende
innstillingssterrelsesverdi for en etterfelgende koblings-
elektronikk 2.4 blir generert. En annen inngang til
koblingselektronikken 2.4 er forbundet med elevator-
styringen 3.17. Likestremsmotoren 2.1 blir styrt av
koblingselektronikken 2.4 etter prinsippet for pulsbredde-

modulasjon. Motorkraften F blir fert via en tredje

sammenligner 3.3 til en drigg:last 3.10, der som reaksjon
virker som drivmotkraft F,. En ekstern forstyrrelseskraft
3.9 virker i tilfelle av forstyrrelse som en negativ kraft
Fy, pa den tredje sammenligner 3.3. Forbindelse fra like-
stremsmotoren 2.1 til det digitale takometer 2.2 er
mekanisk. Digital-tachometeret 2.2 er elektrisk forbundet
med digitalfilteret 3.15 og via erfaringsfartsvelgeren 3.19

forbundet med erfaringsfartsregneren 3.11.

Figur 4 viser et diagram med en lukkefartkurve 3.22, som
oppviser kantpunkter a, b, ¢, d, e og f. En real-skal-
verdikurve 4.1 blir fremskaffet ved avrundede filterkoblin-
ger fra lukkefartkurven 3.22. Av real-skal-verdikurven 4.1
blir der fremskaffet en positiv toleransekurve 4.3 med en

avstand +dVm og en negativ toleransekurve 4.2 med en

ax
avstand

—dvmax fra real-skal-verdikurven.
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Figur 4a viser dette forlep. Et filter 3.22.1 avrunder
hjornene av lukkefartkurven 3.22 sa meget at real-skal-
verdien 4.1 fremgar derfra, hvilken i denne form vil
forekomme pa utgangen fra skal-verdigiveren 3.5 som vref‘
Den samme verdi blir ogsa tilfert en ytterligere deler
3.22.2. Denne formidler lepende en eksempelvis 5%-andel av
den momentane real-skal-verdi 4.1 og man oppnar saledes den
positive toleransegrenseverdi +dvmax’
inverter 3.22.3 blir den negative toleransegrenseverdi -

dvmax dannet.

I en etterfelgende

Figur 5 er e£ flytdiagram som fremstiller funksjonene for
et derlukkeforlep. Ved hijelp av denne og figur 3 vil i det
felgende virkemdten for oppfinnelsen bli nzrmere omtalt.

Ved apen der og foreliggende kommando om bevegelse for ele-
vatoren, blir fra elevatorstyringen 3.17 reisekurvevelgeren
3.18 brakt til stillingen ''lukke". Dette forlep finner sted
kontaktlest og informerer en lageradressering. Den oppkalte
lukkefartkurve 3.22 som ikke er vist i lageret, er til-
rettelagt som en flerhet av rette linjer med hjsrnepunkter
a, b, ¢, d, e og £f. Disse hjernepunkter blir i tilknytning
til det forste erindringsforlep definert og ligger
eksempelvis for a ved 30%, for b ved 50%, for c ved 70%,
for d ved 75%, for e ved 85% og for £ ved 95% av den totale

lukkekjorevei for deren.

Etter forlepet for den tid hvor deren holdes.apen og dersom
ingen deteksjon av hindring foreligger, vil det fra der-
styrelogikken 3.14 frigjort kommandoen derforlep 'lukke'.
Deretter wvil Vref starte i henhold til real-skal-verdien
4.1. Ved den forste sammenligner 3.7 vil en til analogverdi
omformet er-verdi Vist som stammer fra digital-tachometeret
2.2 bli tilfert DA-omformeren 3.15. Forskjellen mellom de
to verdier vil da foreligge som en reguleringsfeil A4v.

I grenseverdisammenligneren 3.7 blir reguleringsfeilen d4v
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provet med hensyn til sitt toleranseinnhold. Ved et ufor-
styrret normalt tilfelle, altsa dvV < dvmax far verdien 4dv

ved hjelp av den annen sammenligner 3.2 tilfeyet en kompen-
sasjonsverdi V), fra den fjerde sammenligner 3.4 samtidig som
inngangssignalet for regulatoren 3.8 blir dannet.

Regulatoren 3.8 ©produserer et utstyringssignal for
koblingselektronikken 2.4 som pa sin side styrer like-
stromsmotoren 3.1 ifelge det ovenfor omtalte prinsipp
relatert til pulsbreddemodulasijon.

Motorkraften Fmot blir motvirket av en driftslast 3.10 som
utever en reaksjonskraft F,, som ved akselerasjon oppviser
negative og ved retardasjon oppviser positive verdier. Den
tredje sammenligner 3.3 tjener til fremstillingen av kraft-
sammenligningen og foreligger i realiteten bare i teorien.
Ved normale tilfeller er den eksterne forstyrrelseskraft
3.9 dvs. F,, ikke virksom.

Det tidsmessige forlep av real-skal-verdien 4.1 blir styrt
veiavhengig, noe som muliggjeres av digital-tachometeret
2.2 via integratoren 3.16.

Lukkeforlepet finner na sted inntil deren er lukket, noe
som blir detektert ved hjelp av endebryteren lukket 1.8.
Deretter fglger som avslutning av lukkeoperasjonen den
mekaniske og elektriske forrigling samt en sammenholding av
den lukkede og forriglede der med redusert motorkraft eller
en eventuell holdebremse som ikke er vist her. Disse
funksjoner blir likeledes styrt fra elevatorstyringen 3.17
via derstyrelogikken 3.14. Ved en feilaktig elektrisk
forrigling blir det dannet et forstyrrelsessignal 'sikker-
hetskrets apen'" 3.14.2 og ved normalt tilfelle fremskaffet
et kvitteringssignal 3.14.3, idet begge er tilgjengelige
for elevatorstyringen 3.17.

Oppfinnelsesgjenstanden vedrerer imidlertid den type for-
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styrrelse som i det folgende vil bli narmere omtalt.

En ekstern forstyrrelseskraft 3.9 vil under bevegelsen
opptre pa grunn av en hindring, idet man ved dette forklar-
ende eksempel vil anta at sikkerhetslistene 1.11 og over-
vékningen 2.10 for det ytre rom skal vere tilsiktet eller
utilsiktet uvirksomme.

Beskrivelsen starter for dette tilfelle ved grenseverdisam-
menligneren 3.7. I flytdiagrammet pd figur 5 er denne funk-
sjon oppdelt i to trinn, idet det ferste trinn 3.7.1 fast-
legger grenseverdioverskridelsen og det annet trinn 3.7.2
far tilfert den respektive polaritet.

En negativ verdi betyr: er-verdien Vist har underskredet
den momentane real-skal-verdi 4.1 respektive V

-av .
max

kr n i + .
skredet den momentane verdi vref mer enn dvmax

I enn
ref mer e

En positiv verdi betyr: er-verdien Vist har under-

Det siste kan f.eks. forekomme ved et rembrudd, idet den da
plutselig pavirkede likestreomsmotor 2.1 inntil utregulering
fremskaffer en slik verdi over kort tid via digital-tacho-
meteret 2.2 og digitalfilteret 3.15. Det Qil da som et
resultat bli dannet et forstyrrelsessignal 3.14.1 hvoretter
der finner sted en utkobling via elevatorstyringen 3.17
respektive derstyrelogikken 3.14. Dersom den lukkede der
ved hjelp av en ekstern forstyrrelseskraft 3.9 blir holdt
oppe eller bremset, opptrer der en negativ overskridelse,
altsd @v > - deax. I dette tilfelle blir likestremsmotoren
avbremset elektrodynamisk og i alle tilfeller dessuten
mekanisk avbremst inntil stillstand, og det blir deretter

innledet en reversering, dvs. en apnebevegelse.

I denne sammenheng skal ogsa det spersmal besvares, hvorfor
_dvmax ved den tillatte maksimale kraftpavirkning av f.eks.
150 Newton blir overskredet. Motorkarakteristikken og regu-

leringsforsterkningsfaktoren fremskaffer ved en bestemt
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ekstern forstyrrelseskraft 3.9 en reproduserbar regu-
leringsfeil dvV. Disse to faktorer tillater at den til-
svarende positive 4.2 og fremfor alt den negative tole-

ransekurve 4.3 bli definert.

Det blir antatt at pavirkningsverdien for et stoppeforlep
og et reverseringsforlep forblir konstant. Denne konstant-
het oppndr man ved addisjon av den aktuelle kompensasjons-
verdi V, ved den annen sammenligner 3.2. Den aktuelle
kompensasjonsvgrdi Vyx blir ved enhver erfaringsbane for-
midlet pa nytt. Erfaringsbanen eller det tillarte forlep og
kompensasjonsverdiformidlingen blir gjennomfert som felger:

Skal-verdigiveren 3.5 oppviser slik det allerede er nevnt,
en erfaringsfartskurve 3.20 som etter behov hos elevator-
styringen 3.17 blir oppkalt ved hjelp av fartskurvevelgeren
3.18. Samtidig blir ogsd erfaringsfartsvelgeren 3.19 akti-
vert og den erfarte fart blir gjennomfert som lukke-
bevegelse med konstant og meget liten hastighet. Det i
denne forbindelse med erfaringsfartsregneren registrerte
tidsmessige forlep for reguleringsfeilen dV gir i aksele-
rasjonsfasen angivelse om den masse som skal akselereres,
og under hele forlepet informasjon vedrerende friksjons-
forhold i tillegg til den fastlagte reguleringsfeil 4dv. Ved
hjelp av foerstnevnte blir det utregnet en massekompensa-
sjonsverdi 3.12 og med den sistnevnte utregnet en frik-
sjonskompensasjonsverdi 3.13. De to kompensasjonsverdier
som sammenlignes i den fjerde sammenligner 3.4, blir
deretter ved ethvert normalt lukkeforlep tilfert den annen

sammenligner 3.2.

P4 denne mate blir langsomt foranderlige friksjonsforhold
legpende utjevnet, og pavirkningsverdien for lukkekraft-
begrensningen blir holdt konstant.

Det aller ferste erfaringsforlep tjener, slik det er
vanlig, til fremskaffelse av veidata, ved hijelp av hvilke
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hjernepunktene, akselerasjonen og hastigheten for fart-
kurvene 3.21 og 3.22 kan defineres. Erfaringsforlepene kan
alt etter behov gjennomfores i vilkdrlige tidsintervaller.
Dette kan f.eks. finne sted en gang i lepet av 24 timer
eller til og med ved hver derlukking uten kjerekommando for

elevatoren.

Ved for stor eller definert virkningsgradforverring vil
ikke noen kompensasjonsverdi V, bli fremskaffet, men i
stedet for denne blir det avgitt et tilsvarende for-
styrrelsessignal til elevatorstyringen. For en positiv
akselerasjon og derved ogsa for en hey oppndelig derhastig-
het spesielt for Aapnebevegelsen er det nedvendig med
tilsvarende hoye motorstremmer. Pa grunn av den fore-
liggende varmetreghet hos en elektro- eller likestremsmotor
kan en slik belastes i kort tid med meget hosye stregmmer som
utgjer et multiplum av den tillatte stasjonzre strem, og da
uten skade. En strembegrensning er ensidig gitt ved kull-
berstene og kollektoren, som imidlertid ved behov kan
dimensjoneres tilsvarende. Det er fordelaktig & anordne en
strembegrenser i form av en elektronisk sikring f.eks. en
halvlederbeskyttelse i koblingselektronikken. Det blir
videre antatt at fastklemmingsbeskyttelsen vil vere virksom
inntil slutten av lukkebevegelsen. Med den beskrevne
fremgangsmate og anordning er det mulig a la lukkekraft-
begrensningen virke inntil den siste millimeter av lukke-
bevegelsen. Dette er spesielt virkningsfullt mot fast-
klemming og beskadigelse av smale mennneskelige 1ledd,
f.eks. hender eller fingre, men ogsda i forbindelse med
klesplagg. Viktigheten ved fastklemmingsbeskyttelsen under
den siste fase av lukkebevegelsen skal ogsia fremheves under
et ytterligere aspekt. Slik det fremgdr av figur 1, er pa
normal mate automatiske elevatorderer 1 utfert med sikker-
hetslister 1.11. Disse oppfyller imidlertid bare sin
funksjon inntil en bestemt avstand i forhold til hverandre.
Nar derforkantene ved en lukkebevegelse har nzrmet seg

f.eks. til mellom 5 til 2 cm, ma detekteringssystemet for
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sikkerhetslistene pa grunn av forhindring av egendeteksjon

gjeres uvirksomme eller til og med kobles ut.

Oppfinnelsen oppfyller saledes kravet til fullstendig fast-
klemmingsbeskyttelse inntil den siste millimeter. I denne
sluttfase av lukkebevegelsen er dessuten derhastigheten sa
liten at den dynamiske kraftkomponent er neglisjerbar
liten, og bare den statiske del vil vare virksom. Det er pa
grunn av dette forhold til og med pavist at pavirknings-
verdien for lukkekraftbegrensningen, pa grunn av bedre
beskyttelse av elevatorbrukeren, kan innstilles langt under
den foreskrevne hosyeste verdi uten forringelse av der-
operasjonen. Fremgangsmdten og anordningen kan anvendes i
forbindelse med en hvilken som helst art automatiske derer
og er ikke begrenset til elevatoromradet. F.eks. kan
oppfinnelsen anvendes i forbindelse med inngangsderer til
hoteller, kontorer og bolighus samt i forbindelse med
jernbaner og offentlig bykommunikasjonsmidler.
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Patentkrayvw

1. Fremgangsmate til & unngd fastklemming ved automa-
tiske derer, spesielt i forbindelse med en elevatorder (1)
med regulert derdrift, som ved hjelp av en motor (1.1) med
reduksjonsgir via lineerdrift pavirker derblader (1.6) i en
kabinder og via mekaniske koblingsledd pavirker derblader
i en sjaktder (2.8) fra en lukket stilling til en apen
stilling og omvendt, og som i hver stilling mellom de to
endstillinger apen og lukket pavirker derbladene (1.6) til
a stoppe, til & bevege seg videre i samme retning eller a
reversere,

karakterisert ved at stoppingen og rever-
seringen under hele 1lukkebevegelsesforlepet av elevator-
deren (1) utleses ved hjelp av en reguleringsfeil +/—dVmax
som overskrider en definert toleranseverdi som fremskaffes
ved hjelp av en ekstern forstyrrelseskraft (3.9).

2. Fremgangsmate som angitt i krav 1,
karakteriserxrt ved at det pa basis av en
real-skal-verdi (4.1) fremskaffes en positiv toleransekurve
(4.2) og en negativ toleransekurve (4.3).

3. Fremgangsmate som angitt i krav 1,
karakterisert ved at det fremskaffes en
kompensasjonsverdi (Vy) som holder konstant forholdet mellom
den eksterne forstyrrelseskraft (3.9) i relasjon til regu-
leringsfeilen (dV), og at denne verdi (Vy) sammensettes av
en massekompensasjonsverdi (3.2) som fremskaffes under et
erfaringsforlep og friksjonskompensasjonsverdier (3.13).

4. Fremgangsmiate som angitt i krav 1,
karakterisert ved at lukkingen av ele-
vatorderen (1) ved uteblivelse av en fartkommando for den
tilsvarende elevator gjennomferes som et erfaringsforlep
som leverer aktuelle kompensasjonsverdier (V).
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som leverer aktuelle kompensasjonsverdier (V).

5. Anordning for gjennomfering av fremgangsmaten ifelge
krav 1, omfattende en automatisk der (1) spesielt i for-
bindelse med elevatorer, omfattende regulert derdrift, som
ved hjelp av en motor med girreduksjon via linezrdrift
pavirker derblader i en kabinder og via mekaniske
koblingsledd pavirker derblader i en sjaktder fra en
lukkestilling til en apen stilling og omvendt, idet der-
bladene (1.6) i hver stilling mellom de to endestillinger
dpen og lukket lar seg stoppe, bevege videre i samme
retning eller lar seg reversere,
karakterisert ved at den automatisk
elevatorder (1) oppviser en mikroprosessorstyring (2.3), en
koblingselektronikk (2.4), en likestremsmotor (2.1) og et
digital-tachometer (2.2).

6. Anordning som angitt i krav 5,
karakterisert ved at mikroprosessor-
styringen (2.3) omfatter en skal-verdigiver (3.5), en
erfaringskurvevelger (3.18), en forste sammenligner (3.1),
en differanseverdigiver (3.6), en grenseverdisammenligner
(3.7), en annen sammenligner (3.2), en regulator (3.8), en
erfaringsfartsregner (3.11), en fjerde sammenligner (3.4),
en erfaringsfartsvelger (3.19), et digitalfilter (3.15) og
en integrator (3.16).

7. Anordning som angitt i krav 6,
karakterisert ved at skal-verdigiveren
(3.5) omfatter et filter (3.22.1), en deler (3.22.2) og en
invertor (3.22.3).
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