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(57)Zapojeni pro ¥{zen{ tanovych parame- %<:>3
tricky variabilnfich servomechanismi, se

stdvajic{ predeviim z vlastnfho reguld-
rotu tahu, s odd¥lenou proporciondln{

a integrain{ slofkou, tvoreného &tvrtym
soudtovym blokem, druhym proporciondl-
nim blokem a t¥eti{m integra¥nim blokem
ze sériového sexvokompenzdtoru s do- o~
pFednymi vazbami, tvoreného tfetim sou-
&tovym blokem, blokem zpoZd&n{i a druhym
integra&nim blokem a ze stabilizainfho
kompenzdtoru, obsahujfcfho dominantni’ .
zp&tnou vazbu a tvoXeného druhym soulto-
vym blokem prvnim proporciondlnim blo-
kem. Zapojeni je ddle tvoieno soustavou

Zi{sel rychlosti, tshu a kotevnf{ho prou-
du, a vyhodnocovac{m blokem v nédvazno-
sti na vlastn{ vykonové ¥dsti pohonu a .
navijec{ho mechanizmu: pohéné&c{ motor
rychloste . #*{zeného machanizmu, pohéné&ci{
motor tahového mechanizmu, a akin{ ZXlen,

armatura m¥ri%e tahu, rychlostn¥ ¥{zeny
mechanismus a tahovy mechanismus.
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f{ze tahovysh parametricky variabilnfch servome-

Vyndlez se tykd zapojeni pro nf
chanismd, sestdvajfc{ z vlastnfho reguiftoru tahu ¢ odddlenou provorciondln{ a inte-

gra¥n{ sloZkou, sériového servokompenzdtaru s depPednymi vazbami, stabilizainfho kom-
penzdtoru se zp¥tnou vazbou, vyhodnocovwanihc Lloku a Zidel rychlosti, tahu a kotevnf-
ho_proudu.

Tahové servomechanismy jako jscu navijeXky pdsu, drdtu, lanovleky apod. Jsou z
hlediska systémového prfistupu - F{zen{ soustavy s podstatn® prom¥nnjmi paremetry v
gase.P¥itom variabilita n&kterych parametrd &inf dva i vice F4dd. PP{Ziny prominnosti
parametrd je moZno rozd&lit na dvX skupiny:

- pF{diny deterministické, ur¥itelné z vlastnfho fyzikdlniho procesu nav{jenf, resp.
odvijeni materidlu .

- pr{¥iny stochastické, jejich¥ vyskyt je nahodily a rovn¥% vliv na parametry sousta-
vy md nahodily charakter. .

Mno%inu detenministickﬁch zm&n lze ddle d#lit na zmény diskrétniho charakteru, tak jak

dochdz{ v pribZhu technologického procesu [nap#. vdlcovanf) k okam¥ité zm3n3% sortimen-

tu materidlu a jJeho geometrickych rozm&rd

- spojitého charakteru, tak jak se spojits m¥n{ s navijenim resp. odvijenim primir
svitkd na navijecim trnu, bubnu nebo cfvce a od prim¥ru dal3{ odvozené veliliny Ja-
ko napi. elektrické parametry pohonﬁ napi. okanZité hodnota buzen{ u stejnosm3rnjych
pohén¥ci{ch motorl apod., okam¥itd tahovZ namdhand délka navijeného materiflu atd.

Z vyie uvedeného vyplyvd, e jde o relativn® obti¥n¥ Fiditelnou t - variantni vi-
cehmotovou soustavu, kde v pri{pad? navijenf{ - resp. dovijeni elastického, nap¥. kovo-
vého materidlu navic dochdz{ k vybuzen{ pedélnych kmitlk v tomto materidlu. PF{&in
vzniku t¥chto kmitd Je vice, nap¥. Jscu vyvoldvdny neokrouhlostf{ vlastnino navijeného
resp. odvijeného svitku, excenticitou rotaZnich ¥dst{ dal¥fho materidlem spojeného me-
chanismnu, nap¥. pracovnich a op¥rafch vélch stolice, urychlovénfm a zpomalovidnim mecha-
nismG atd. i

AZ dosud byla realizace struktur Ffd{cfho systému odvozovdna z klasického kaskdd-
nfho uspofddin{ s nad¥azenou smy¥kou tahového reguldtoru a pod¥{zenfho proudového re-
guldtoru, PFL této koncepci existul{ zna¥né pcti’e se stabilitou pii uzavieni tahové
reguladn{ smy&ky. Proto je dosud vice pouff{vdna koncepce F{zeni tahovfch servomechani-
smi s otevitenou tahovou smyZkou, 3 tzv. "nep¥{mou regulac{ tshu",

"V tekovém p¥fpad% je systém ¥fzen{ tvoien pouze reguldtorem kotevnfho proudu po~
honu a Jemu jJe zaddvéna hodnota s maximdln{ mo¥nou p¥esnost{ Jak je vyhodnocena od okam-
%¥1té po2adované veli¥iny tahu, prim&ru svitku, rychlostni{ho stavu mechanismu elektrické-
ho stavu jeho pohonu atd. DodrZfeni tahu je pak zat{Zeno chybami vlastnfho vyhodnoceni{
¢é4dané hodnoty kotevniho proudu.

Zmin¥né obti{Zfe predeviim dynamického charakteru odstran{i zapojen{ pro ¥fzenf{ taho-
vich paremetricky variabilnf{ch servomechanismd podle vynilezu, jeho? podstata spolivd
v tom, Ze prvn{ stavovy vstup &tvrtého souXtového bloku je spojen s vystupem &idla tahu,
druhy stavovy vstup je spojen s derivadnim vistupem bloku zpoZd¥n{ a ti¥et{ stavovy vstup
Je spojen s hodnotovym vystupem druhého koeficientového bloku a signdlovy vystup Stvr~
tého bloku je spojen jednak s odchylkovym vstupem druhého proporciondlnfho bloku a Jed-
nak s odchylkovym vstupem t¥etfho integra¥nito bloku, jeho¥ integra¥nf vystup je spojen
8 druhym zaddvaci{m vstupem prvého soudtevého bloku. Proporciondln{ vystup druhého pro-
porciondlnf{ho bloku Je spojen s prvninm zaddvacim vstupem t¥etfho souftového bloku. Sig-
nélovy vistup tfetfhe soultového bloku je spojen s informa¥nim vstupem bloku zpoZdini,
ktery je pfes druhy integraZni blok propojen s prvnim #{dicim vstupem prvniho soultové-
ho bloku, jehoZ druhy ¥{dfef vstup Je spojen s integrafnim vystupem t¥etfho integraini-
ho bloku a t¥et{ ¥fdfcf{ vstup jJe spojen p¥fmo s proporciondlnim vfstupem druhého propor-
ciondlnfho bloku a stavovy vstup je spojen s derivainim vystupem prvnfho:proporcioniln{-
ho bloku, kterj je rovh¥: spojen s druhym stavovim vstupem t¥etim souStového bloku a
informa¥nfm vstupem druhého koeficientového bloku. Integra¥n{ v§stup druhého integraini-
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ho bloku je spojen s prvnim stavovym vstupem tietfho soudtového bloku a signdlovy vy~
stup prvnfho soudtového bloku je spojen s ridicim vstupem ak&nfho &lenu, Jeho* zp3tno-
vazebnf vstup je spojen se signdlovim v¥stupem &idla kotevnfho fondu a Jeho% ak#n{ vy~
stup je spojen s pohén¥cim motorem tahového mechanismu, mechanicky spojenym s &idlem
thlové rychlosti. Signdlovy vystup &idla Ghlové rychlosti je spojen se zpetnovazebnim
vstupen druhého sou¥tového bloku, jeho¥ zaddvac{ vstup je spojen s hodnotovym vystu-
pem. prvnfho koeficientového bloku, jeho% informani vstup je spojen se digndlovym vy-
stupem &idla rychlosti, spojeného mechanicky s pohdnZcim motorem rychlostnZ #{zeného
mechanismu. Odchylkovy vystup druhého sou¥tového bloku je spojen s informadnim vstupen -
prvnfho proporciondlniho bloku, jeho? deriva&nf vystup je spojen s informaZnim vstu-
pem prvniho integradniho bloku, jehof integrain{ vystup Je spojen s korekénim vstupem
druhého sou¥tového bloku. Prvni koeficientovy vystup vyhodnocovacfho bloku Je spojen
s drovnovym vstupem prvnfho koeficientového bloku, Jeho prvni sou¥inovy vystup je spo-
Jen s parametrickym vstupem prvniho integraénihc vloku, jeho druhy soudinovy vystup
Je spojen s parametrickym vstupem druhého integradnfho bloku, jeho t¥etf soudinovy vy-
stup je spojen s parametrickym vstupem bloku zpofdén{ a jeho druhy koeficientovy vi-
stup Je spojen s trovnovym vstupem druhého kceficientového bloku. Nepresnosti tahu v
pracownim reZimu soubZhu a brzdin{ i v re#imu ustdlené rychlosti tahového mechanismu
maj{ podstatnf negativn{ vliv na kvalitu navijeného materiflu, ¥ivotnost celého zaii-
zen{ atd. Rfzen{ zm{n¥aym klasickym zplsobem nazajizfuje ve vZech stavech mechanismu
uspokoJivé vlastnosti. Zapojen{ dle vyndlezu podstatn¥ zlep3{ chovdnf takovéno servo-
"mechanismu ve viech pracovnich reZimech a navfec zajisti znadnou rodustnost, t3j. za-
chovdn{ kvality, vi¥i vnitfafm 1 vn%j8im parametrickjin poruchdm. P¥itom vnitinimu pa-
rametriclkymi poruchami rczumime poruchy z popsané mno¥iny parametrickycn zu¥n a vnéj-
%{mi poruchami pifedeviim zm3nu rychlosti mechanismu vmucenou od spolupiacujfcino me-
chanismu aehbo vyplyvajfc{ z vlastn{ funkce mechanismu, nap¥. u lanovlekl.

Na p¥iloZeném vykresu Je zndzorn¥no schema zapojen{ pro ¥fzenf{ tahovych para-
metricky variabilnich servomechanismd podle vymdlezu. )

TvédFeny materidl 1, pru¥ny tahov® namdhany slement je navijen (odvijen) na bu-
ben, regp. siviu tahového mechanismu 4. Pfitom prochdzi armaturcu g mifife tahu s
Zidlem 23, tahw nap¥. presduktorovym. MEFLi& tahu Je realizcvan jako dveu a tifvidledko-
vy a definuje tlakovou sloZkou tahové sily na loZisku viastnito sufmacflic v&lelku.
Rychlostn& F{zen¥ mechanismus 3, napi. vdlcovaci stolice libovolnéhc typu nebo kalandr
pap{renského stroje, Je pohdn¥n pohdnfcim motorem 5 mechanicky spojenym s Sidlem 22
rychlosti, tvofenym napf. tachogenerdtorem nebo inkrementdlnim &idlem. Tahovy mechanis-
mus 4 Je mechanicky spojen s pohdncim motorem 6, mechanicky spcjenym s &idlem 21 thlo-
vé rychlosti. Reguldtor tahu sestdvd z Etvrtého soudtového bloku 11, drvwhého proporci-
ondinfho bloku 16 a t¥etiho }ntegra&nfﬁo bloku 17. Prvai stavovy wstup Etvrtého sou-
Etového bloku i1 Je spojen s vystupem &idla 23 tahu, druh} stavovy vstup_27 Je spojen
s derivalnim vistupem bloku 15 zpoZd¥n{, kiery mife Lyt reslizovén napf. operadnim
zesilovadem zapojeni jakc aperiocdicky élerf.

TFet{ stavovy vetup 28 Je spojen & hodnotovym vistuper 72 druhéhe koeficientové-
ho bloku 19 a signdlovy vistup 29 &tvrtého souttového tloku 11 Je spojen jednax s cd-
‘chylkovim vetupem 320 druhého proporciocndlnfho bleku 16 a jJednek 4 cdshyikorfir vstupen
31 t¥etfho integra¥nfho bloku 17, Jehof integra¥n{ vistup I3 je gpsjen 8 druhjm zadé-
vacim vstupem 36 t¥etf{ho soultového bloku 19. Proporclonflaf wfstup 32 dvuhého propor-
cionélnfho bloku 16 jJe spojen & prvnim stavovim vatupen 35 tretfno soudtového bloku
10. Signdlovy vystup 38 t¥etfho souftového bloku 10 je spoden s informaanim vstupem
39 bloku 15 zpoZdin{, ktery je pies druhy interga&nf{ blok 1k pripojen s prvnfm #{df-
cfm vstupem 45 prvmfho soultcvého bloku 8, Jeho? drubf ¥fdfci vstup 45 Je spojen s ine
tegradnim vystupem 33 t¥etfho integranfho dloku 17 a t¥etl ridfc{ vstup 47 je spojen
8 propercicndlnim vystupem 32 druhého proporcionflafho blekn 15 a stavevi vstup 48 Je
spojen £ detive¥nim vfstupem 61 prvniho proporciondlafho bloku 13, ktery Je rom¥Z

. spojen s druhym stavovym vstupem 37 t¥et{ho soudtového bloku 10 a informa¥nim vstupem
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" 69 druhého koeficientového bloku 19. Integra¥n{ vystup druhého integraZnfho bloku 14
Je spojen s prvnim stavovym vstupem 34 t¥etfho sou¥tového bloku 10 & signdlovy vystup
49 prvniho souftového bloku 8 je spojen s #{d{cim vstupem 50 ak&nfhc &lenu 7, tvorené-
ho nap¥. tyristorovyu m&nilem s vlastnim proudovym reguldtorem.

Zpdtnovazebni vstup 51 akinfho ¥lenu 7 je spojen se signaiov?m vistupem 52 &{dla
24 kotevnfho proudu, které miie byt realizovéno nap¥. indukinim snimaZem s prislu¥ngm
pF¥evodnikem. Ak¥ni vstup 54 ak&nfho &lenu 7 Je spojen s pohdnZci{m motorem 6 tahového
mechanismu 4. Signdlovy vistup 55 idla 21 Uhlové rychlosti je spojen se zpetnovazeb-
nim vstupem 57 druhého sou¥tového bloku 9, jehof zaddvaci vstup 56 3je spojen s hodno-
tovym vystupem 65 prvmnfho koeficientového bloku 18, JehoZ informa&nf vstup 67 je spo-
Jen se 84igndlovym vystupem 68 &idla 22 rychlosti. Odchylkovy vystup 39 druhého soulto-
vého bloku 2 Je spojen s informanim vstupem 60 prvnino proporciondlnfho bloku 13, e~
hoZ derivadn{ vystup 61 je spojen s informadnim vstupem 62 prvwnfho integradnfho bloku
12, JehoZ integradni vystup 64 je spojen s korekdnim vstupem 58 druhého souXtového
bloku 9. Prvn{ koeficientovy vystup 76 vyhodnocovacfho bloku 20 je spojen s uroviovim
vstupem 66 prvnfho koeficientového bloku 18, Jeho prvni soudinovy vystup_75 Je spojen
s parametrickym vstupem 63 prvnfho integradnfho bloku 12, Jeho druhy soudinovy v¥stup
74 Je spojen s parametrickym vstupem 44 druhého integra&niho bloku 14, Jeho tfet{
soudinovy vystup 73 Je spojen parametrickym vstupem 40 bloku 15 zpofd&nf{ a jeho druhy
koeficientovy v§stup 72 Je spojen s Urovnovym vstupem 71 druhého koeficientového blo-
ku 19. '

AkEn{ &leny 8 aZ 11 Jsou tvoreny v analogové technice opera¥nimi zesilovaldi z v
g{slicové technice sumdtory. Prvn{ a druhy integradni blok 12 a 14 jsou tvofeny v ana-
logovém proveden{ operadnimi zesilovali v integra&nim zapojen{ a v &{slicovém prove-

deni sumdtory s cyklicky opakovanou inkrementac{ vstupli. Prvni a druhy proporcionilni
blok 13 a 16 v analogovém proveden{ tvo¥en opera¥nim zesilovafem a v &{slicové tech-
nice znamend Upravu mZ¥{tka. Blok 15 zpoZd¥ni Je v analogové technice *eSen operadnim
zesilovalem v zapojeni jako aperiodicky &len, v &{slicové technice Jako realizované
zpoZdéni.

Odchylka tahu mezi zaddvanou velidinou zaddvac{ vstup 25 &tvrtého soultového blo-
ku 11 a skutefnou velilinou tahu -~ prvn{ stavovy vstup 26 je pFivddin ze signdlového
vfstupu 29 téhoZ bloku na druhy¥ proporciondlni blok 1€ na odchylkovy vstup: 30 a sou-
Zasn¥ na tiet{ integra&n{ blok 17+ Navic je tato odchylka aditivm% upravena zpétnovae
zebnim signédlem ze sériového kompenzdtoru, tj. z deriva¥nfho v¥stupu 41 bloku 15
zpoZd&n{ na druhy stavovy vstup 27 Etvrtého soudtového bloku 11 a zp3tnovazebnim sig-
ndlem ze stabilizadnfho kompenzdtoru, tj. z derivainfho v¥stupu 61 prvnfho proporcio-
nédlnfho bloku 13 na t¥eti stavovy vstup 28 &tvrtého soutového bloku 11, trovhovd
upraveny v druhém koeficientovém bloku 19, ktery m&n{ parametr zesf{len{ zp¥tné vazby A
od odchylky rychlosti "reguldtoru thlové rychlosti tahového mechanismu® adaptibilng&
podle parametrického stavu soustavy, tj. podle geometrie manipulovaného materiflu,
okam#itého primdru 3vitkuy.okamZité rychlosti atd. Adaptibilita mife byt zaloZena na
principu GSS, t3j. zm¥n& parsmetrl podie pifedem tabulkov® uloZenfch hodnot p#i pribdZ-
né indentifikovaném stavu soustavy.

0dd¥leni proporciondlnf{ sloZky, tj. druhy proporciondlni blok 16, & integrain{
slo¥ky (tFet{ integratn{ blok 17) PI reguldtoru tahu sleduje c{l umoinit seperétn&
ménit koeficienty na prvnim i druhém zadévacim vstupu 35 a 36 t¥etfho sou¥tového blo-
ku 10 a sou¥asn® { na tFet{m ¥{dfcim vstupu 47 a druhém ¥{dfeim vstupu 46 prvniho
sou¥tového bloku 8.

Podsystém sériového servokompenzdtoru tvo¥eny ti¥etim sou¥tovym blokem 10, blo-
kem 15 zpo¥d¥n{, druhfm integrainim blokem 14 a Jeho pF¥{sluZnou vazbou z integraZniho
vistupu 43 na prvni stavov§ vstup 34 bloku 10 mé za G¥el generovat Jakési "antikmity
systénu" k tlumen{ poruch p¥ichdzejfcich do systému "pohon - mechanika navijedla -
napinany meteri4l" jak ze strany pohonu’ tak ze strany materidlu, tj. zménou rychlosti.
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Pritom na druhy stavovy vstup 37 t¥etfho soudtového bloku 10 se pFivdd{ navic do-
p¥ednéd vazba odvozend od poruchy rychlosti pédsu.

Podsystém stabiliza¥niho kompenzdtoru tvoreny druhym soudtovym blokem 9, prvnim
proporcionélnim blokem 13, prvnim integratnim blokem 12 a p¥islufnou vazbou z jeho
integradnfho vystupu 64 na korekinf{ vstup 58 druhého souZtového blokn 9 md za ud&el
stabilizovat vysledny systém pr¥es Jeho dominantn{ stavovou vazbu, Jj£¥ Je priv3 thlové
rychlost navijec{no mechanismu a pritom souXasn& odstranit staticlkon hodnotu této vaz~
by, aby nedochéz2lo k trvalé tahové odchylce prdvE z pri&iny existence zmfn¥né vazby.

Kombinace obou zmfnZnfch kompenzdtord zajiZbuje vislednému tahovému servosystému
dostate¥nou stabilitu i robusnost vaéi Siroké tF¥{d# parametrickych poruch. Pro opti-
mdln{ F{zen{ v celéw pracovnim rozsahu Je zapojen{ doplné&no o vyhodnocovaci blok 20,
ktery slouZf{ k prubZiné identifikaci stavu soustavy a prirazen{ uﬁis]nénych parametrt
reguldtoru, Je realizovén napf. mikroprocesorem.

Vyhodnocovecf blok 20 navic adaptuje nejdlileZits)s{ parametry systém, tj. zesfle-
n{ druhého koeficientového bloku 19 svym drunhym koeficientovim v§stupem 72, koeficient
tlumenf{-vbloku 15 zpoZd&n{ svjm tiFetim souXinovym v¥stupem 73 integraXnf{ Zasovou kon-
stantu ‘prvnfho integra¥nfho bloku 12, svim prvnim sou¥inovym v¥stupem 75 a kone¥n¥ upra-
vuje veli¥inu thlové rychlosti materidlem svédzaného mechanismu - nap¥. vdlcovac{ sto-
lice v prunim koeficientovém bloku 18 svym prvnim koeficientovym vfstupem 76, tak aby
v¥stupni hodnotovy signdl 65 odpovidal p¥ibliZn¥& potrebné tihlové rychlosti navijectho
mechanismu podle okamZité vnucené rychlosti materidlu dali{m mechanismem, nap¥. védlco-
vac{ stolici.

Prvn{ koeficientovy blok 18 slouf{ k urovnové upravi signilu rychlosti snimané na
rychlostnd *{zeném mechanismu selekdn¥ podle okamZitého smZru pohybu materidlu, prim&ru.
svitku a.eventufln¥ 1 b3ru p¥i tvédrenf tohto materidlu tak, aby vysledny signdl de-
finovel po¥adovanou okamZitou dhlovou rychlost tahového mechanismu. Je realizovén bud

anaiogovou nebe Sislicoveu verz{ soudasného ndsoben{ a d¥len{.

PREDMET VYNALEZU

Zapojeni pro Ffzen{ tehovfch parametricky variabilnfch servomechanismi, sestdva-
3d{ci z vlastniho reguldtoru tahu s oddXlenou proporcionilni a integrainf sloZkou, gé~
riového servokompenzdtoru s dop¥ednymi vazbami, stahilizainfho kompenzdtoru se zpZtnou
vazbou, vyhodnocovacfho bloku a &idel rychlosti, tahu a kotevnfhe proudu, vyznalené
tim, %e reguldtor tahu sestdvd z &tvrtého soudtového dleku (11), druhéhe proporciondl-
nfho bloku (16) a t¥etfho integrainfho bloku (17), pFifem* prvn{ stavevy vstup (26)
tvrtého soudtového bloku (11) jJe spojen s vistupem ¥4dls (23) tahu, drunf stavovy
vstup (27) je spojen s derivainfm vistupem (41) bloku.{15) zpo¥dsn{ a tfetf stavovy
vstup (28) Je spojen s hodnotovym vistupem (70) druhého koeficiantového bleku (19) a
signélovy vistup (29) &tvrtého bloku (11) jJe spojen Jednak s odcuylkovim vstupem {(30)
druhého proporciondlnfho bloku (16) a jednak s ochylkovim vstupenm (20) druasho propor- \
ciondlnfho bloku (16) a jednak s odchylkovim vstupem (31) t¥etfho integraénfho blokn
(17), Jehof integra&ni vystup (33) je spojen s druhfm zaddvncfm vatupem (36) a propor-
ciondinf vystup (32) druhého proporciondlnfho bloku (16) Je spoien s prvnin zaddvacim
vstupem (35) t¥etfho sou¥tovéno bloku (10), tvorfefho s blokem (15) zpofdini a druhym
integradnim blokem {14) sériovf servokompenzdtor, pFilem¥ signdlevy vfstup (38} tifeti-
ho sou¥tového bioku (10) Je spojen s informalnim vstupem (39) bloku (15) zpo¥d¥nf, kte-
r§ Je pFes druh§ integraini blok (14) propojen s prwnim F{dfcfw vstupem {(45) prvnfho
soudtového bloku (8), jehof druhy ¥fdfci{ vstup (46) Je spojen s integrainfm vystupem
(33) t¥etfho integradnfho bloku (17) a tFetf #idfct vetup (47) Je spojen s proporcio-
nélndm v§stupem (32) druhého proporcionflnfho bloku (16) a stavovi vstup (42) je spo-
jen s derivainim v¥stupem (61) prwnfho proporcionélnfhe bloku {13), kterf Je rovn¥Z
spojen s druhjm stavovim vstupem (37) t¥etfho sou¥tovéhe blekm (10) a informa¥nfm vetu-

. pem (69). druhého koficientového bloku (19) a dfle integra¥n{ vistup (43) druhého inte-
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gra¥nfho bloku (14) je spojen s prvnfm stavovym vstupem (34) t¥etfho soutového bloku
(10) a signélovy v¥stup (49) prvnfho soudtového bloku (8) je spojen s ¥fdfcim vstupem
(50) ak&nfho &lenu (7), jeho¥ zpZtnovazebni vstup (51) je spojen se signélovim vistu-
pem (52) &idla (24) kotevnfho proudu a jeho¥ akdnf vstup (54) jJe spojen s pohdnecim
‘motorem (6) tahového mechanismu (4), mechanicky spojenym s &idlem (21) dhlové rychlo-
sti, jeho¥ signdlovy vystup (55) je spojen se zp¥tnovazebnim vstupem (57) druhého sou-
&tového bloku (9), kterf s prvnim proporciondlnim blokem (13) a prvnim integraZnfim
blokem (12) tvo¥{ stabiliza¥ni kompenzdtor a Jehé¥ zaddvac{f vstup (56) Je spojen s hod-
notovim v¥stupem (65) prvnfho koeficientového bloku (18), jJeho? informa¥n{ vstup (67)
je spojen se signélovym vystupem (68) ¥idla (22) rychlosti, spojeného mechanicky s po-
hén&cim motorem (5) rychlostn® ¥{zeného mechanismu (3) a déle odchylkovy v¥stup (59)
druhého soudtového bloku (9) je spojen s informadnim vstupem-(60) prvnfho proporcio-
ndlnfho bloku (13), jeho? deriva¥ni v¥stup (61) je spojen s informadnim vstupem (62)
prvnfho ntegra¥nfho bloku (12), jeho¥ integradn{ vystup (64) je spojen s korekdnim
vstupem (58) druhého souftového bloku (9) a ddle prvn{ koeficientovy vi¥stup (76) vy~
hodnocovacfho bloku (20) 3je spojen s Urownovym vstupem (66) prvnfho koeficientového
bloku (18), jeho prvn{ soudinovy vystup (75) Je spojen s parametrickym vstupem (63)
prvnfho integra¥nfho bloku (12), jeho druhy sou¥inovy vystup (74) je spojen s parame-
trickym vstupem (44) druhého integradniho bloku (14), jeho t¥et{ sou¥inovy vistup (73
je spojen s parametrickym vstupem (40) bloku (15) zpoZdsnf a jeho druhy koeficientovy
vistup (72) Je spojen s drovnovym vstupem (71) druhého koeficientového bloku (19).
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