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(57) Anotace:

Zafizeni pro synchronizaci proces, probihajicich na vice

jednotkach (5a, 5b, 3n). sestava z centrdlni jednotky, s dal¥imi
jednotkami (5a, 5b) spojené CAN-sbérnici (10} dat. Centralni
jednotka obsahuje obvod pro generovéni systémovych
impulza (7) avolny vodic (9) sbémice (10) pro rozvod

systémovych impulzi (7) do daldich jednotek (5a, 5b). na

nichZ jsou uspofadany nasobici jednotky (11) pro nasobeni
systémovych impulzi (7). U zpiisobu synchronizace procesi
jsou pouZity centrdlni jednotkou generované systémove
impulzy {7) k synchronizaci modulaénich impulziy
generovanych v dal§ich jednotkéch (5n).
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Zafizeni pro synchromizaci procesi, probihajicich na vice jednotkich a zpiisob této syn-
chronizace

Oblast techniky

Vynalez se tyka zafizeni pro synchronizaci procest, které json provadény samostatnymi proce-
sory a jsou piizpGsobeny systémovym impulziim centrdlni jednotky. Dale se tyka zplsobu této
synchronizace, Toto zafizeni, popfipadé zpusob, se pouZivd u uzavienych procesi na riznych
sloZkach strojii zpracovavajicich papir.

Dosavadni stav techniky

Obvykle je ze zafizeni, popfipadé ze zplisobu znamo, Ze pies sb€mici se posild specialni prote-
kol, ¢imz se riizné procesy synchronizuji s fidicim systémem. Takovéto systémy Casové zat&zuji
zudastnéné procesory a vyzaduji specialni hardware.

Zejména spis EP 0 747 216 Bl navrhuje, aby rizné jednotky, do kterych pfichazeji signaly
o thlové poloze, musely byt spojeny pomoci dvou sbérnicovych systémi. Pfitom kaZda jednotka
pomoci jednoho sbémicového systému stile ziskdva aktudlni hodnoty uhlu a pomoci druhého
sbérnicového systému informace k provadénému spinacimu procesu. Jmenovita hodnota ahlu, pii
které musi byt spustén spinaci proces, je uloZzena v paméti piislusné jednotky.

Vychazeje ze stavu techniky je ukolem zafizeni a odpovidajiciho zplsobu podle vynalezu prova-
dét jednoduchymi prostfedky synchronizac: vice procesu.

Podstata vynilezu

Tento 1ikol se fedi vyznaky narokid I a 10. Dalsi provedeni vyplyvaji ze zavislych narokd 2 az 9
allazl8.

Zatizeni podle vynalezu vychézi z toho, Ze centraini jednotka piejima koordinaci riznych dalsich
jednotek, nachazejicich se v periférii. Pfitom centraini jednotce pfislusi kol synchronizovat pro-
cesy, probihajici na periférii. K tomu ucelu centrdlné generované systémové impulzy na volném
vodi&i polni sbérnice, kupiikladu CAN-sbémice, se piivadéji do viech jednotek, podilejicich se
na procesu. Aby nachyinost systémovych impulzi k porucham se udrZela mal4, popfipad¢ aby se
zabranilo pfeslechiim tohoto signalového impulzu na jiné signalové vodice, voli se frekvence
systémovych impulzi relativné nizka. Signalovy impulz se tedy pohybuje ve frekventni oblasti,
&im? je mozné rozvadét signalovy impulz na del3i vzdalenosti. Dale je moine ptichazejici systé-
mové impulzy odrugit vhodnymi filtraCnimi prostiedky.

Obvykle je zddouci, aby pro proces v perifernich jednotkach byly pouZity rychlejsi impulzy, nez
jsou systémové impulzy. Proto zafizeni podle vynalezu navrhuje piichdzejict systémové impulzy
v periferni jednotce podle poZzadavkil nasobit. Tyto nasledné vygenerované tak zvané modulaéni
impulzy vykazuji pozadované rozlideni, popfipadé jsou vyhodnym zpisobem nastavitelné na
pozadované rozlieni. Tim na periferni jednotce vidy pfevladaji impulzy, které jsou Zadouet pro
pfisludny proces.

Zatizeni podle vynalezu pfedpokladd generator impulzi, integrovany do perifernich jednotek,
ktery se synchronizuje systémovymi impulzy. Mezi aktualnimi synchroniza¢nimi intervaly vli-
vem systémovych impulzii bé# generator impulzd volné. Aby modula¢ni impulzy na periferni
jednotce se udrZely frekvendng stabilni, navrhuje jedna varianta podle vynalezu jejich stabilizaci

-t-



10

20

30

35

40

45

30

CZ 303068 B6

pomoci krystalu. Podle zakalkulovaného driftu, ktery vyplyva z jakosti stabilizujiciho krystalu,
miiZe byt urovan Easovy odstup synchroniza¢niho intervalu.

Generovani lokalnich modula&nich impulzi pfinadi vyhodu, Ze pfi vypadku systémovych impul-
z{, generovanych v centralni jednotce, nevznikne nebezpeéi nekontrolovaného pribéhu procesi
a nebezpeci havirii, protoZe piizpiisobit nezivisle probihajici procesy jiZ neni mozné. K tomu
Uéelu je zphsob postupu takovy, Ze vypadek systémovych impulzd je zjistitelny procesorem
v periferni jednotce, ktery potom kontrolované uvede proces podle lokalnich modulagnich impul-
zh az do klidového stavu. Pozadovana ¢asova prodleva mezi vynechanim systémovych impulzh
a kontrolovanym uvedenim procesu do klidu je tak kratka, ze jiz zminéné odchylky modula¢nich
impulzi od systémovych impulzit nevedou k Zidnému vyznamnému problému. To znamena, Ze
viechny procesy, které probihaji na riznych perifernich jednotkach a jsou synchronizovany viiéi
sobé systémovymi impulzy, se uvedou mistné generovanymi modulaénimi impulzy kontrolovang
do klidového stavu.

Zpusob podle vynalezu dale navrhuje, aby v pravidelnych intervalech, kupfikladu po kazdém
stém systémovém impulzu, probéhl tak zvany synchronizagni interval. S timto procesem dojde na
periferni jednotku hladeni pfesného &asu, které ji nastavi na absolutni &as. P¥i synchronizadnim
intervalu obdrzi viechny periferni jednotky tak zvanou Easovou znadku pro nastaveni Sasu na
absolutni &as. Rozvedenim této informace milze kazda periferni jednotka pFizplsobit své procesy
bézicim strojim, to znamena, Ze probihajici procesy mohou byt vlivem korigujicich zasahii udr-
Zovany synchronizované, nebo zadinajici procesy mohou byt nastartovany ke spravnému oka-
mziku, popfipadé ke spravné tihlové poloze stroje.

Dale obdrzi viechny periferni jednotky kupfikladu pomoci CAN-sbémice dat (tj. Controlier Area
Network) nasledujici relevantni hodnoty k Fizeni stroji zpracovavajicich papir a idaj o okamziku
pofizeni téchto hodnot:

otacky n (1),

zrychleni a (1),

aktualni thlova poloha ¢ 1) a

dal3i hodnoty ze snimaci, jako jsou kuptikladu signaly o pfichodu papiru nakladace.

Soudasnym sdélenim okamzZiku pofizeni hodnoty je periferni jednotka schopna pomoci extrapo-
lace ptedanou hodnotu piepocitat na libovolny asovy okamzik mezi dvéma ptedanymi hodno-
tami. To znamena, Ze jiz asovym zpoZdénim v pienosu hodnot vznika problém, Ze pfi obdrzeni
hodnot ty jiz nejsou aktudlni. Zafizenim, popiipadé zpisobem podle vynilezu je dosahovana
vyhoda, Ze je téméf nevyznamné, jak dlouho pfedavani hodnot trva, protoZe aktuilni hodnota
miuze byt zjisténa vzdy.

Dopliikova vyhoda spociva v tom, Ze okamzik startu nabihajiciho procesu miZe byt exaktné
dopogitan mezi dvéma pfedanymi hodnotami vlivem vy$e zminéné extrapolace. Kupfikladu peri-
ferni jednotka obdrzi s ptedanim hodnot aktualni dhlovou polohu stroje, kupiikladu ¢ = 270°,
ota¢ky n = 8000 za hedinu, zrychleni a = 0. UZivatel ma pfi Ghlové poloze ¢ = 278° zpiisobit
n&jakou udalost, popfipadé nastartovat néjaky proces. Na zakladé obdrzenych hodnot milze ui-
vatel dopogitat Cas, kdy stroj dosahne dhlovou polohu @ = 278°. Podle vlastni €asové zakladny,
poptipadé modulacnich impulzi, které byly pii obdrZeni poslednich systémovych impulzil na né
synchronizovany, mize byt poZadovana udilost vyvolana, aniz by musel k tomu Géelu probéh-
nout Casové synchronizovany pokyn centralni jednotky. Takovato na ihlu zavisla udalost mize
byt vyvolana kazdou periferni jednotkou, aniz by k tomu byla nutna p¥ima kabelaZ s centralnim
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inkrementalnim vysilatem. To jednak 3etfi naklady na kabelaz a jednak zajiStuje mensi nachyl-
nost k porucham.

Jestlize z jakychkoliv diivodi neni mozné vidy k okamziku systémovych impulzii sejmout sku-
teéné hodnoty motoru, mohou byt sejmuty i k libovolnému okamziku. Nasledné extrapolaci se
prepoéitavaji skute¢né hodnoty na dfivéjsi nebo pozdéj$i okamzik, ke kterému existoval, popii-
padé existuje systémovy impulz.

Pro synchronni tizeni doplitkovych pohoni, které bézi oddélené od hlavniho pohonu, navrhuje
zpiisob podle vynélezu nasledujici varianty:

Doplitkovy pohon je vybaven generatorem jmenovitych hodnot. Tento generator jmenovitych
hodnot dopoéitava jmenovité hodnoty pro dopiiikovy pohon. Na zaklad€ dynamickych pozadav-
ki na dopliikovy pohon se definuji snimaci cykly, pfi kterych se snimaji skute¢né hodnoty doplii-
kového pohonu a na zaklad€ riiznych regutatnich algoritmi se zadavaji nové jmenovité hodnoty.
Skute¢né hodnoty hlavniho pohonu se odesilaji béhem diskrétnich okamzikl (z diivoda zatiZeni
sbérnice), jejichz frekvence je ale niZ8i neZ snimaci cykly dopliikového pohonu, Vlivem vidy
souéasné odesilaného okamziku pofizeni skuteénych hodnot hlavniho pohonu mizZe byt daisi
priibéh skuteénych hodnot hlavniho pohonu u doplitkového pohonu pro kazdy libovolny okamzik
stanovovan pocetné (interpolaci nebo extrapolaci).

Doplitkové pouziti zaFizeni podle vynalezu, popfipadg zpiisobu, spociva v tom, 7e rizné, vzajem-
né vidi sob& synchronné bézici motory se reguluji nikoliv podle skute¢nych hodnot hlavniho
pohonu, nybrz na centralni standardni povelovou hodnotu. To znamena, ze povely z centrdlni
jednotky se zadavaji pro veskeré pohony, zO¢astnéné na procesu. Jestlize pohony béZi v poméru
otatek, kupfikladu poloviénim, tfetinovém nebo i dvojnasobném, zajistuje generator pozadova-
nych hodnot v periferni jednotce generovani pfislusné ptizplisobenych pozadovanych hodnot.
V3echny regulatory motori pracuji nyni podle téhoZ algoritmu a snimaji skute¢né hodnoty moto-
ril vZzdy k exaktné stejnému okamziku, Tento okamzik odpovida systémovym impulzim. Tim se
dosdhne, Ze jsou viechny motory regulovany na virtualni elektronicky hfidel.

Piehled obrazki na vvkresech

Vynalez je dale blize popsan a objasnén na pfikladech jeho provedeni podle pfipojenych vykre-
sti, které znazormiuji:

obr. 1  blokové schéma spojeni riznych procesort do sité,

obr.2  blokové schéma nasobici jednotky,

obr. 3a  Casovy diagram systémovych impulzi,

obr. 3b  ¢asovy diagram &itaciho procesu,

obr. 3¢ asovy diagram jemného rozliSovani modulaénich impulzi,

obr. 3d &asovy diagram jemného roziiovani modulacnich impulzd,

obr. 3e Casovy diagram jemného rozliSovani modulaénich impulzd,

obr,4  &asovy diagram prabéhu systémovych impulzi, a

obr.5  schéma podle obr. 1 s dopliikovym ovladanim motoru.
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Piiklady provedeni vynalezu

Obr. | znazorfiuje propojeni dvou procesorii 1a, 1b do sité. Procesory 1a, 1b pfedstavuji spole€né
s rozhranimi 2a, 2b a na né pFipojenymi vstupnimi/vystupnimi deskami 3a, 3b a deskami 4a, 4b
fizeni motoru vZdy jednu jednotku 5a, 5b. Dané lokalni komponenty, jako jsou procesor ]a, popf.
procesor 1b, a rozhrani 2a, popfipadé rozhrani 2b, jsou spolu spojeny pomoci VME-sbérice 6
dat (tj. sériové podsystémové sbérnice - VERSA Module Eurocard). Na rozhrani 2a se dale na-
chazeji systémové impulzy 7. Tyto systémové impulzy 7 jsou pomoci volneho vodice 9, popiipa-
dé CAN-sbérnice 10 dat, vedeny dale na vstupni/vystupni deskn 3a a desku 4a fizeni motoru,
nachazejici se v periférii. Poget vstupnich/vystupnich desek 3a, popfipadé pocet desek 4a fizeni
motoru je pfitom nevyznamny. Pies doplitkovy vodi¢ 9, ktery je jako volny vodié prifazen CAN-
sbérnici 10 dat, se systémové impulzy 7 piedavaji dile na rozhrani 2b jednotky 5b. Na rozhrani
2b se nachazi obvod editace § systémovych impulzi 7, ktery kuptikladu zahmuje filtr nebo zesi-
lovag. Z rozhrani 2b se systémové impulzy 7 pfivadé&ji pomoci vodice 9 také na vstupni/vystupni
desku 3b a desku 4b fizeni motoru, pfisludejici jednotce Sb. Vstupni/vystupni deska 3b, popfipa-
dé& deska 4b Fizeni motoru, mohou byt rozSifeny o uZivatele 16a, 16b, jejichz &innost neni defino-
vana. Rovnéz tak miZze byt polet rozhrani 2a, 2b na jednotku 5a, 5b vét3i, nez je znazornéno
u tohoto piikladu provedeni. Systémoveé impulzy 7 se davaji pfes lokalni VME-sbémici 6a, 6b
dat k dal3i dispozici viem lokalnim procesoriim la, 1b, popfipad€ rozhranim 2a, 2b, patficim
k jednotce 3a, Sb. Vodi¢em 9 jsou na systémové impulzy 7 ptipojitelné dalsi jednotky 5n.

Na vstupni/vystupni desce 3a, 3b a desce 4a, 4b fizeni motoru se provadéji ukoly, jez potiebuji
rozliseni ¢asu, které je jemnéjsi, nez jaké poskytuji systémové impulzy 7. Proto jsou v téchto
vstupnich/vystupnich deskich 3a, 3b a deskéach 4a, 4b Fizeni motoru potieba dodatecné nasobici
jednotky 11. Nasobici jednotka 11 mé za kol nasobit rozlifeni odpovidajici pozadovanym zada-
nym skuteénostem. To miZe kupfikladu byt realizovano na zakladé provedeni vynalezu podle
obr. 2.

Obr. 2 znazorfiuje blokové schéma nasobici jednotky 11, jak je k dispozici na riznych vstup-
nich/vystupnich deskach 3a, 3b a deskach 4a, 4b fizeni motoru. V generatoru 12 kmitoctu se
generuji impulzy o frekvenci kupfikladu 1| MHz. Pro stabilizaci frekvence je k nému prifazen
krystal 13. Na generitor 12 kmito¢tu je pfipojen &itad 14. Systémovymi impulzy 7 se &itad 14
startuje, popfipadé obnovuje. Jestlize maji systémové impulzy 7 kmitodet impulzi kupfikladu
I kHz, &ita &ital 14 béhem jedné periody systémové impulzy 7 od 0 do 999 a tento postup stale
opakuje. Pfesnéji vyjadieno to znamenad, Ze impulzy generdtoru 12 kmitoctu pro pipad, Ze jsou
synchronni viéi systémovym impulzam 7, se tak zvané propoji. Jestlize mezi impulzy generatoru
12 kmitoétu a systémovymi impulzy 7 neexistuje Zadna exakini synchronizace, miZe to vést
k tomu, Ze posledni z 1000 impulzi se bud’ o n€co zkrati, jestlize &itad 14 se obnovi pfedCasné,
nebo se o néco prodlouzi, jestlize ¢itad 14 nastavuje sviij Eitaci proces pfi 999. Na vystupu jsou
k dispozici synchronizované modulaéni impulzy 15 vstupni/vystupni desky 3a, 3b, popfipadé
desky 4a, 4b fizeni motoru.

Na obr. 3a aZ obr. 3e je znazornéno vice diagramil, které ukazuji systémové impulzy 7 (viz
obr. 3a), rychlostni funkci ¢itate 14 (viz obr. 3b) a jemné rozliSovani modulaénich impulzd 15
(viz obr. 3¢, 3d a 3e). Diagram podle obr. 3a znazorfiuje systémovée impulzy 7, pficemZ v diagra-
mu podle obr. 3b rychlostni funkce &itae 14 se startuje vidy sestupnym &elem 30 impulzu
systémovych impulzii 7. Jak jiz bylo vyse zminéno, Citd Citac 14 od 0 do 999 béhem periody,
ktera vidy lezi mezi sestupnymi ¢ely 30 systémovych impulzd 7. Rychlostni funkce 33, 34, 35
ukazuji rozdilné chovani, které muze byt vysvétleno diagramy podle obr. 3¢, 3d a 3e. Tak
z obr. 3¢ Ize poznat, Ze posiedni &itany impulz 999 je uzsi neZ ty piedchazejici. To je vysvétlitel-
né tim, ?e frekvence modulaénich impuizi 15 je nepatrné pomalejsi nez tisicinasobek systémo-
vych impulzii 7. Devitisty devadesaty devéty Citany impulz se potom koriguje systémovymi
impulzy 7, &¢imZ se dosahne synchronizace.
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Diagram podle obr. 3d ukazuje ptipad, kdyZ jsou modulatni impulzy 1S oproti systémovym
impulzim 7 nepatmmé rychlejsi neZ tisicindsobek systémovych impulzh 7. Tim, Ze &ita¢ 14 svij
ditaci stav pfi stavu 999 jiz nezvy$i, zistava posledni Citaci impulz (999) tak dlouho konstantni,
dokud se neobnovi sestupnym ¢&elem 30 systémovych impulzd 7. Tedy rovnéz se provede opé-
tovna korekce, popfipadé synchronizace. Diagram podle obr. 3e piedstavuje je§té dali variantu.
Po dosazeni &itaciho stavu 999 se &ita 14 systémovymi impulzy 7 neobnovi, kupiikladu protoze
ty vypadly, nybrz k obnové &itafe 14 dojde na zakladé prekroceného pfedem zadaného ¢asového
okna 36. Toto Sasové okno 36 se startuje pfi definovaném ¢itacim stavu (kupiikladu 990) a koné&i
napfiklad 10 ps po dosazeném citacim stavu 999. Tim se vynucené obnovi modulaéni impulzy
15. To ma soucasné za nasledek, Ze procesy, taktované modulaénimi impulzy 15, okamzikem
prvniho vypadku systémovych impulzil 15 se uvedou kontrolovang do klidového stavu.

Pasobeni Gasového okna 36 se rovna také filtraci. Kupiikladu miize byt pomoci hradla UND do-
saZeno vazby asového okna 36 se systémovymi impulzy 7, &imZ je moZné propojit systémové
impulzy 7 jen uvnitf ¢asového okna 36. Rusivé signaly, které se nachazeji na rozvodu systémo-
vych impulzi 7, budou béhem &asového okna 36 ignorovany.

Obr. 4 znazoriuje fasovy diagram prostiednictvim vyfezu priib&hu systémovych impulzi 7.
Kmitoget systémovych impulzi 7 lezi kupfikladu kolem hodnoty 1 kHz a ma nestejny klicovaci
pomér. Po sestupném celu 30 impulzu 7 po jiz kuptikladu 50 ps nasleduje vzestupné &elo 31.
Z toho vyplyva vyhoda, Zze uzivatel 16a, 16b mize kupfikladu 550 ps po sestupném cZelu 30
impulzu 7 nastartovat méfici cyklus 32, ktery se nachazi zpravidla ve vysokém stavu systémo-
vych impulzi 7. S nastartovanym méficim cyklem 32 zaméfi uzivatel 16a, 16b, svou pozornost
na to, aby poznal, kdy pfijdou pfisti systémové impulzy 7. Celych 100 ms. to znamena po kaz-
dém stém systémovém impulzu 7, nasleduje tak zvané hlaseni 37 pfesného &asu. Toto hlaseni 37
presného ¢asu se pozna tim, e 550 ps po sestupném &elu 30 impulzu 7 nepfevlada vysoky stav
systémovych impulzd 7. UZivatel 16a, 16b, tedy pozna, Ze se pfitom jedna o navésti hlaseni 37
piesného ¢asu. S timto hladenim 37 pfesného ¢asu obdrzi kazdy Géastnik 16a, 16b, exaktni Gidaj
o ase, ktery uplynul od spuiténi stroje (absolutni &as). Vyhoda spodiva v tom, Ze dodatecné, to
znamend, kdyZ stroj jiz bézi, pfipojeny uzivatel 16a, 16b, vidy vezme na védomi absolutni ¢as
stroje. Kazdy a&astnik 16a, 16b, miiZze potom uginit iikon, ktery se vztahuje k absolutnimu &asu,
aniz by k tomu musel dostat povel od centralni jednotky Sa.

Obr. 5 znazoriiuje blokové schéma pro fizeni dvou motorii. Obr. 5 je oproti obr. 1 roziifen v tom
smystu, Ze k deskam 4a, 4b tizeni motoru bylo pfipojeno po jednom motoru 20a, 20b a jednom
inkrementalnim vysiladi 21a, 21b. Dale je k rozhrani 2a pfipojeno vstupni zafizeni 22 pro zada-
vani dat, coZ mize ¢init obsluha stroje. Tento motor 20a se fidi nasledujicim zplsobem:

Pomoci vstupniho zafizeni 22 zada obsluha stroje hodnotu poctu otatek. Tato hodnota se ptivede
pfes CAN-sbé&rmici 10 dat na desku 4a fizeni motoru, kterd z ni zjisti a nastavi aktivaéni hodnoty
(zadané hodnoty proudu) pro motor 20a. Na motoru 20a se nachazi inkrementalni vysilaé 21a,
ktery je umistén bud’ pfimo na hfideli motoru 20a, nebo na vhodném misté pohonu, pop¥ipadé na
tahu ozubeného kola, pohanéného motorem 20a. Impulzy inkrementalniho vysilade 21a se snima-
ji deskou 4a fizeni motoru. Snimaci proces probiha vzdy k okamzZiku systémovych impulzi 7.
Z téchto impulzd se v desce 4a Fizeni motoru vypoéitivaji otacky, zrychleni a uhlova poloha
motoru 20a. Tyto vypoétené hodnoty jednak slouZi k regulaci motoru 20a, jednak se tyto hodnoty
sdéluji vidy spolu s okamZikem pofizeni dat viem dal3im uZivatelim 16a, 16b. Kdyz je pfedin
okamzik sbéru dat, je pak nevyznamné, zdali data se pfenesou rychle, nebo zdali se pfenesou az
k uréitému okamziku, nebo zdali viechna data dostanou uzivatelé predana soucasné.

Tyto hodnoty obdrzi také deska 4b Eizeni motoru, ktera kupfikladu dostala od rozhrani 2b za tkol
provozovat motor 20b synchronng s motorem 20a. Takovy tkol v desce 4b fizeni motoru se pfe-
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nese tak zvanym interpretem instrukci. Deska 4b Fizeni motoru dostava nyni v pravidelnych
intervalech zprostredkovany hodnoty otagek, zrychleni a Ghlové polohy motoru 20a. Z téchto
hodnot se nyni vypocitavaji pozadované hodnoty pro vlastni motor 20b.

Casovy interval mezi zprostiedkovanim hodnot oticek, zrychleni a ahlové polohy motoru 20a
s pfislusnymi itdaji o okamziku pofizeni dat je pro synchronizaci dvou motor 20a, 20b mozna
piilis velky, takze v meziase dochdzi k interpolaci. Tato interpolace se provadi na desce 4b fize-
ni motoru a na zakladé téchto interpolovanych hodnot se dopoditavaji pozadované hodnoty pro
motor 20b.

Dale na desce 4b fizeni motoru se nachazi nasobici jednotka 11 pro generovani modulaénich
impulzd |5 podle obr. 2. Rozliseni modulaénich impulzi 13 je dimenzovano tak, Ze se zohlediiu-
Ji viechny Casové optimalizované operace (interpolace prib&hu motoru 20a, snimani impulzi
inkrementalniho vysilage 21b, vypoéet skute¢nych hodnot motoru 20b z impulzii inkrementaini-
ho vysilage 21b, dopocitivani novych Zzidanych hodnot pro motor 21b, a tak dale), probihajici na
desce 4b Fizeni motoru.

PATENTOVE NAROKY

1. Zafizeni pro synchronizaci proces, probihajicich na vice jednotkach (5a, 5b, 5n) u riiznych
slozek strojii zpracovavajicich papir, pfi¢emz centrilni jednotka je spojena s dalSimi jednotkami
(5a, 5b, 5n) pfes CAN-sbémici (10) dat, vyznacujici se tim, Ze centrilni jednotka
obsahuje obvod pro generovani systémovych impulzi (7), Ze je uspofadan volny vodié (9) CAN-
sbérnice (10) dat pro rozvrh systémovych impulzil (7) do daigich jednotek (5a, 5b, 5n) a Ze na
dalich jednotkich (5a, 5b, 5n) jsou uspofadany nasobici jednotky (11} systémovych impuizi
(7.

2. Zafizeni podle naroku |, vyznadujici se tim, Ze systémovymi impulzy (7) jsou
zjistovany otacky n, zrychleni a, Ghlova poloha ¢ a dal$i hodnoty stroje.

3. Zafizeni podie naroku 2, vyznadujici se tim, Ze pofizené hodnoty, jako jsou
otacky n, zrychleni a, Ghlovd poloha ¢ a dal3i hodnoty stroje, jsou CAN-sbérnici (10) dat upra-
vovany pro dalii jednotky (5a, 5b, 5n).

4. Zafizeni podle naroku |, vyznacéujici se tim, Ze nasobici jednotky (11) obsahuji
filtragni zafizeni.

5. Zarizeni podle ndroku 1, vyznac¢uajici se tim, Ze nasobici jednotky (11) obsahuji
zafizeni pro detekci hlageni (37) absolutniho piesného ¢asu.

6. Zarfizeni podle naroku 1, vyznaé€ujici se tim, Ze nasobici jednotky (11) obsahuji
krystalem (13) stabilizovany generator (12) kmito&tu.

7. Zatizeni podle naroku 2, vyznacujici se tim, e nasobicimijednotkami (11) jsou
generovany modulaéni impulzy (15) pro procesy provadéné v dalsich jednotkach (5a, 5b, 5n).

8. Zafizeni podle niroku 7, vyznadujici se tim, Ze modulaéni impulzy (15) jsou
nastavitelné podle procesu, provadéného v dalsi jednotce (5n).
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9. Zafizeni podle ndroku 1, vyznadujici se tim. Ze sbérnicovym systémem pro roz-
vod systémovych impulzi (7) je lokdlni VME-sbérnice (6) dat.

10, Zpisob synchronizace procesii v zafizenich podle pfedchozich narokd, vyzmnadujici
se tim, 7e systémové impulzy (7) jsou vytvafeny v centralni jednotce a moduladni impulzy
(15) jsou vytvafeny v dalich jednotkch (5n), pfitemz centralni jednotkou vytvifené systémové
impulzy (7) jsou ptitazovany k synchronizaci v daliich jednotkach (5a, 5b) vytvafenych modu-
fagnich impulzi (15) a v dalich jednotkéch (5a, 5b, 5n) jsou nasobicimi jednotkami (11) nasobe-
ny systémové impulzy (7).

11. Zpusob podle naroku 10, vyznadujici se tim, Zev pravidelnych intervalech jsou
synchronizovany dal3i jednotky (5a, 5b, 5n) na absolutni ¢as.

12. Zpisob podle naroku 10, vyznadujici se tim, Zev zicastnénych jednotkach (5a,
5b) existujici modula¢ni impulz (15) je uZit pro tam probihajici procesy.

13. Zpiasob podle naroku 10, vyznadujici se tim, Ze pfi vypadku systémovych
impulzii (7) procesy, vedené dalsimi zG¢astnénymi jednotkami (5a, 5b, 5n) jsou podtizeny modu-
la¢nim impulziim (15).

14. Zpusob podie naroku 10, vyzna&ujici se tim, Ze frekvence modulaénich impulzi
(15) je nastavovana umérné probihajici operaci.

15. Zpisob podle niroku 10, vyzna&ujici se tim, Zc hodnoty jako jsou otacky n,
zrychleni a, ahlova poloha ¢ a dalsi hodnoty stroje. jsou pofizovany soucasné se systémovymi
impulzy (7).

16. Zpisob podle naroku 10, vyznaé&ujici se tim, Ze hodnoty otacek n, zrychleni a,
hlové polohy ¢ a dalsi hodnoty stroje jsou spolu s asovym bodem sbéru vedeny dale do dalgich
jednotek (5a, 5b, 5n).

17. Zpusob podle naroku 10, vyznadujici se tim, Ze hodnoty otacek n, zrychleni a,
ahlové polohy ¢ a dal3i hodnoty stroje jsou stanoveny po pienosu centralni jednotkou po dobu az
do ptenosu nasledujicich aktualnich hodnot na zakladé vypocetniho modetu v zicastnénych jed-
notkach (5a, 5b, 5n).

18. Zpiisob podle naroku 10, vyzmadujici se tim, Ze po definovaném pottu délenych

systémovych impulzi (7) je z centralni vypogetni jednotky ptedivano do z(¢astnénych vypo-
etnich jednotek (5a, 5b, 5n) hlaseni (37) ptesneho Casu.

4 vykresy
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