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erhebliche Verbesserung mit sich, ist jedoch bei Werden jetzt die Kommutierungszeitpunkte so
den wachsenden Anforderungen an die Schnellig- verlegt, daB sich das zeitliche Maximum des Ma-
keit und Genauigkeit der Gerate nicht mehr ausrei- gnetfeldes mit der Lage der Pole zur Erzielung
chend. _ 85 einer maximalen Anzishungs- bzw. AbstoBungskraft
Der Etfindung liegt deshalb die Aufgabe zu- deckt, dann wird auch wihrend der Beschleuni-
grunds, das eingangs genannte Verfahren dahinge- gungsphase oder einem Lastwechsel ein besserer
hend zu verbessern, daB bei Steuerungen von Mo- Wirkungsgrad erzielt, das heiBt die eingesetzte
\_/ toren bessere Beschleunigungs- oder Verzdge- Energie flihrt zu einer Verbesserung der Beschleu-
rungswerte sowie schnellere Reakiionen auf Last- 40  nigung bzw. zu einer schnelleren Reaktion bei Last-
wechsel erreicht werden k&nnen, als dies durch wechseln.
eine ausschlieBlich betragsméBige Veréinderung Die Erfindung betrifit ferner eine Vorrichtung
des Wicklungssiroms mdglich wére. zur Steuerung eines elekironisch kommutierten Mo-
Diese Aufgabe wird bei einem Verfahren nach tors nach dem Oberbegyriff des Anspruchs 3.
dem Oberbegriff des Anspruchs 1 durch die in 45 Diesbezliglich liegt ihr die Aufgabe zugrunde,
Kennzeichen angegebenen Merkmale geldst. die Vorrichtung dahingehend zu verbessern, daB
Aus DE-OS 20 52 695 sind Schaltungseinrich- bei Steuerungen von Motoren bessere Beschleuni-
tungen flir einen elektronisch kommutierten Gleich- gungs- oder Verzdgerungswerte sowie schnellere
strommotor bekannt, mittels welchen sich die Dreh- Reaktionen auf Lastwechsel erreicht werden k&n-
moment-Drehzahlkennlinien des in seiner Dimen- 50 nen, als dies durch eine ausschlieBlich betragsmé-
sionierung schon festliegenden Motors elektronisch Bige Verdnderung des chlungsstroms mbglich
verdndern lassen, indem man die Dauer der Erre- wiére.
ger- oder Lastimpulse und ihre Verzbgerung in Diese Aufgabe wird bei einer Vorrichiung nach
Bezug auf Abtastimpulse, die mittels mit dem Mo- dem Oberbegriff des Anspruchs 3 durch die im
tor gekoppeite Geber gewonnen werden, durch 65 Kennzeichen angegebenen Merkmale gelSst.
elektrische GroBen regelt, z.B. in Abhiingigkeit von : Weiterbildungen und vorteilhafte Ausgestaltun-
Drehzahl und/oder Drehmoment des Motors bzw. in ~gen .der Erfindung ergeben sich aus den Anspri-
Abh#ngigkeit eines der Drehzahl und/oder dem chen, der weiteren Beschreibung und der Zeich-
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that the magnetic field, which buj decays as a result of the
commut ati on current, 3can exert a%&%ﬂ%ﬁ?éﬁfraet i on and r‘épul sion force
upon the poles of the notor. Wien the notor is in the stationary state the
wi ndi ngn}, %eéﬂmﬁ@hrﬁr&gw épéﬁ:%raﬁscﬁéuﬁé?ﬁf‘g' y ' “ﬂ%%dn ndé ﬁl Dhiodefihe SRER] fout he
magnet i C of doPzdtchiihy up and decays sl oW Ypard @n 94 RHOGHA du€, wehché d
reach a pgaxi mgp nsg%lnﬁ by WitRERhsdtldRe 0S T 1 MBtoMckilit@n Qplnﬁs olRGh, TeriBbléh BRorh rmm
attracti on angpdreder| Zit Gl (épchiBdend MR- CONMMUGAlsbr Diel KoffhulisiuriaSichaiyss @k k| Y
prior to the fsietaungésmehi ch the positi of ofte kKhfimiBluRgsz¢nBiinkielefigddiils digT UM
at t r act irgn2andinreggtahi den ModFdeshzahViben t he &imdno feinkigenl BéGkdeZustarkiusindnOtptimaan | e
during the acdel Zsitalridisnin Figas dargasteliten t he cWiraingdgraa dedndstere sigebehoad, t he ohm ¢
portion of thdnsieuecingsille squietden @esteuecr eases Wullerdetnhist eirg Badhnert 6 wdrgeséien, der
magneti c fi el cunpsidlindeh depEdindingiecays nor e die Egdstuigni 1@l 18, 14Rint Abhérigigkeitt dee vom
commut atfiged t ielve BiagiAmmhdesp Zb@'vﬂl!tlefuw?e nig- | Geker shaagriffensn Signale isievattly DieggpBpctx i on,
this woul d | eZeftrerites UbgsderiZeft yndt he ti ne nafar fukdnee aughedigrhighrach diskrptegegeigte
conpar edia 6t I58° Sehpunggangipuse 24 Ducht num aterimaitieegsscaiung Eimpliersan for ce i s
obt ai ned. Coné‘@' %H? 'f?'l’ﬁ?s ?’tEI'@E‘E"F’on and r \EIF‘@F?QH’“?%PEQ"‘%’Q%? fesy Sefsem3 t he
_pol es H‘ %‘ Aptagprin effe ﬂ’f ' Frehalitne ohoip v 'eér e
ow adi S i ’f 8’“?9& i Ut

wWth t ien zw'}egt? sta onéren sé?:‘ r%vj’:%\}‘De he at eue eln n mPﬁe =)
and r el &L el ency br@ae ﬁt% ot ﬁfe o
asoe! clikbidhs e%%ﬁs ot 5929, 1 ki 1 ? & Binbr S1diSS T eads
toan rﬁ' niltrku @\@9&& &I @lgeON BNdng 5% biS anﬁ%Fkb%rd'BQ olid Bordfiwht Of
lo E‘gﬁié die [KLiFvel é%ié?%haé&rkud‘htﬁel 8dor I €l at Bsigd GonoKkdiffSdeR uE&reufeOQBJeﬂJehdnﬁlg an
el ect r A iasroAnstéudishgnaid BleRshniMRllr QBhri 1ghgaC COr daI%CéﬂmeWSfehb rbR JoweHeR | RcPie Fumdé M 3.
I'n thi sam @RePBOrehZR widBréhfnadhhghi RMRAL | ON tidh &ieset MHRliGAMHPer| REHAe! iftn MRBdHIN6rE6
i nasnuzdt egsicitor t he control of notors i npuswemmaseatet ati on- or
decel er aEine andeml AnetBusiung &t idig. Walk Rudr@stBr r east SBuBgrtte ERakige 2.BL el 9aiEdble an
be achs aiagestélihan diesern dFal) evigdoesidhrdpt edeby ¢ haBigim gushitzen wnih dem glieCMotoraiakiungen 5
excl usBesdilepnigungépbases zupfichaindernBronivies ai m gespdisi|werden.dibnkbar shauck ale anfRotor
devi ceseaiehdlibdi den stasionden Endwerhbrh@ht gifd Cl ai nemdnoynend) Brehmentant aismeRserc wndihisrhus n
ﬁ'é c hbai Breichon dorripldrehaeit dannfayf denaweidev el opineePieusrastfe zaaitieinageous
enbodl o dessheift denptationgieg Wert@hgesendst- described B8r ?‘ﬁ@"’é?’ﬁ?ﬂﬁszw'sﬁﬂ?é deroHevergrisel

descri pt Pigrfeaign FﬂeMﬂ?'QWﬁp ahdiesn ANt | ust r Yideder zﬁtf"%'ﬁ‘?-ﬁr]ﬂ dienPienerkaengrose
steuerung ergibt sich aus Kurve B in Fig. 2. Daraus oder die Steuerkennlinie kann flir unterschiedliche.
geht hervor, daB nunmehr die stationdre angehobe- Betriebsfélle in einer Testreihe ermittelt werden.
ne Drehzahl wesentlich schneller errsicht wird. Ei- Der Vorteil einer empirischen Ermittlung besteht
ner Steigerung des Beschleunigungsverhaltens 35 darin, daB automatisch alle MotorkenngréBen mit
durch extreme UberhShung des Wickiungsstromss berlicksichtigt werden und es sich deshalb er-
sind jedoch praktische Grenzen gesetzt, und zwar Ubrigt, die Einflisse dieser MotorkenngrB8en abzu-
durch die magnetische Séttigung im Eisen, durch schétzen und zu berechnen.

"%.J die begrenzte Warmeabfuhr der Wicklung, durch In einer solchen Testreihe wird der flir eine
die Kapazitéit der Stromversorgung sowie durchdie 4  Anwendung vorgesehene Motor oder ein bauglei-
Stérwirkungen der Stromspitzen auf benachbarte cher Typ bei verschiedenen Kommutierungszeiten
Baugruppen. beschleunigt oder verzbgert oder auch bei gleicher

Eine weitere Verbesserung der Beschleunigung Drehzahl unterschiedlichen Belastungen ausge-
ohne die vorgenannien Nachteile wird jedoch er- sotzt. Aus den ermittelten Beschleunigungswerten
zZielt, indem gem#B Fig. 3 zusétzlich der Kommu- 4  bzw. Belastungswerten werden die optimalen Kom-
tierungszeitpunkt wihrend der Beschleunigungs- mutierungszeiten ausgewahlt, denen entsprechen-
phase verindert wird. In diesem Fall zeigt die de SteligréBen der Steuerschaltung 9 entsprechen.
Darstellung gem&B Fig. 2 anhand der Kurve C, daB GemiB einer Weiterbildung kann diese Testrei-
die Motordrehzahl nun noch schneller als im An- he auch am endglitigen Einsatzort des Motors
steuerungsfall gemadB der Kurve B ihren stationfiren 50  duchgefiihrt werden. Hierzu dient dann eine Me8-
Zielwert erreicht. _ schaltung 10, die in vorgegeben Zeitabstéinden

Fig. 4 zeigt das Prinzip einer Schaltung gem#B oder bei Veréinderung der Werte durch Alterung
der Erfindung. Von einem Geber, der im sinzelnen oder Dejustage die entsprechenden Messungen
aus einer mit dem Rotor des Motors verbundenen vornimmt und die ermittelte SteuerkenngréBe oder
Geberscheibe 1 mit Markierungen 2 sowie sinem 65  Steuerkennlinie dann zur Steuerschaltung 9 iiber-
Sensor 3 besteht, werden Signale abgegriifen, die tragt. Der bisher dort gespeicherte Wert der Steu-
zur Kommutisrung herangezogen werden, und ei- erkenngréBe oder die Werte der Steuerkennlinie

ner Kommutiorungsschaltung 4 zugeflthrt. Die werden mit den aktualisierten Werten Uberschrie-
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of - 3 ci r%ﬁ'f pac elegau iNﬁ n;Einschwingzeit bei jedem gespeicherten rie eine lerte uer-

otor einer rethe~in wnduell erreicht. Darliber kenngré8e oder Steuerkennhme extra- oder in-
hinaus besteht auch der Vorteil, daB Alterungsein- 30 terpoliert wird.
flisse, die eine werksseitig einmal vorgenommene
Einstellung verschiechtern wiirden, automatisch be- 3. Vorrichtung zur Steuerung eines elektronisch
riicksichtigt und ausgeglichen werden kénnen. Soll- kommutierten Motors, bestehend aus sinem
te einmal eine sprunghafte Verschlechterung, z.B. Geber (1, 2, 3), der zur Kommutierung heran-
durch unsanften Transport des Gerdtes eintreten, 35 zuziehende Signale abgreift, siner Kommutie-
so wird auch dies unmittelbar nach Inbetrisbnahme rungsschaltung (4), steuerbaren Endstufen (12,
des Gerdtes erkannt und sofort mit KorrekturmaB- . 13, 14), die von der Kommutierungsschaltung
nahmen begonnen. (4) geschaltet sind und in Motorwicklungen (5)
@ einen variablen Strom speisen, einem mit dem
Patentanspriiche ' ' 40 Geber (1, 2, 3) und der Kommutierungsschal-
tung (4) elektrisch verbundenen variablen Ver-
1. Verfahren zur Steuerung eines elekironisch 26gerungsglied (7) mit einem Steuereingang
kommutierten Motors durch Steuerung des : (8), Gber den mittels einer SteligréBe die Ver-
Wicklungsstromes, wobei in siner Beschleunin- z8gerungszeit der Kommutierung steuerbar ist,
gungs-, Verzigerungs- oder Belastungsphase 45 und elekironischen Schaltungsmitteln zur Ge-
der Wicklungsstrom zun#chst iiber einen sta- winnung der StellgréBe fur die Steuerung der
tiondren, einer Zieldrehzahl oder einem Bela- Verz&gerungszeit, dadurch gekennzeichnet,
stungsfall zugeordneten Wert hinaus veréindert daB das variable VerzBgerungsglied (7) zwi-
wird und bei Erreichen der Zisldrehzahl oder schen dem Geber (1, 2, 3) und der Kommutie-
des stationfiren Belastungszustandes auf den 50 rungsschaltung (4) angeordnet ist, da8 eine
stationdren Wert eingestelit wird, und wobsei, in Steuerschaltung (9) vorgesehen ist, welche aus
der Beschleunigungs-, Verz6gerung, und/oder einor die Beschleunigung, Verzégerung
" Belastungsphase zusi#tzlich der Kommutie- und/oder Belastung des Motors vorgebenden
rungszeitpunkt des Wicklungsstromes in Ab- StouergréBe die SteligréBe einem Steuerein-
héngigksit einer die Beschleunigung, Verzbge- 55 gang (8) des Verzdgerungsgliedes (7) zuflihr,
rung und/oder Belfastung vorgebenden Steuer- wobei die SteuergriBe aus einer aus dem Soll-
kenngréBe oder Steuerkennlinie verdndert wird strom und dem Iststrom durch die Wicklung
dadurch gekennzeichnet da8 die Steuerkenn- abgeleiteten GréBe zusammengesetzt ist, dal



-

the invention. A sensor device, consisting in particular of a | SC :
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devel op n@pﬁellquwp@clgqutp@gm@pn automatisch be- Vorrichtung zur Steuerung eines elekironisch

rlcksichtigt und ausgeglichen werden k&nnen. Soll- kommutierten Motors, bestehend aus einem

te einmal eine sprunghafte Verschlechterung, z.B. Geber (1, 2, 3), der zur Kommutierung heran-

durch unsanften Transport des Gerites eintreten, 35 zuziehende Signale abgreift, einer Kommutie-

so wird auch dies unmittelbar nach Inbetriebnahme rungsschaltung (4), steuerbaren Endstufen (12,

des Gerites erkannt und sofort mit KorrekturmaB- 13, 14), die von der Kommutierungsschaltung

nahmen begonnen. (4) geschaltet sind und in Motorwickiungen (5)

s einen variablen Strom speisen, einem mit dem

o Patentanspriiche 40 Geber (1, 2, 3) und der Kommutierungsschal-

tung (4) elektrisch verbundenen variablen Ver-

1. Verfahren zur Steuerung eines elekironisch zbgerungsglied (7) mit einem Steuereingang

kommutierten Motors durch Steuerung des (8), Uber den mittels einer SteligroBe die Ver-

Wickiungsstromes, wobei in einer Beschleunin- z8gerungszeit der Kommutierung steuerbar ist,

gungs-, Verzbgerungs- oder Belastungsphase 45 und slektronischen Schaltungsmitteln zur Ge-

der Wicklungsstrom zunfichst liber sinen sta- winnung der StellgréBe flir die Steuerung der

tiondren, einer Zisldrehzahl oder sinem Bela- Verzbgerungszeit, dadurch gekennzeichnet,

stungsfall zugeordneten Wert hinaus veréndert daB das variable Verzdgerungsglied (7) zwi-

wird und bei Erreichen der Zieldrehzahl oder schen dem Geber (1, 2, 3) und der Kommutie-

des stationdren Belastungszustandes auf den  so0 rungsschaltung (4) angeordnet ist, daB sine

stationiron Wert eingestellt wird, und wobei, in Steuerschaltung (9) vorgesshen ist, welche aus

der Beschleunigungs-, Verzigerung, und/oder einer die Beschleunigung, Verzégerung

Belastungsphase zusiizlich der Kommutie- und/oder Belastung des Motors vorgebenden
rungszeitpunkt des Wicklungsstromes in Ab- SteuergrdBe die StellgréBe einem Steuerein-

hingigkeit siner die Beschleunigung, Verzige- 55 gang (8) des Verzgerungsgliedes (7) zufithrt,

rung und/oder Belastung vorgebenden Steuer- wobei die SteuergréBe aus einer aus dem Soll-

kenngréBe oder Steuerkennlinie veréindert wird strom und dem Iststrom durch die Wickiung

dadurch gekennzeichnet daB die Steuerkenn- abgeleiteten GréB8e zusammengesetzt ist, daB
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1111 O ai @4 Steuerschaltung (9) Ubertigty N S * trically connected to the sensor (1, 2, 3) a
the commutation circuit (4), with a control input
Claims (8) via which the delay time of the commuta-
tion can be controlled by means of a correct-
1. A process for controlling an electronically com- 35 ing variable, and with electronic circuit means
mutated motor by controlling the winding cur- for acquiring the correcting variable for the
rent, wherein in an acceleration-, deceleration- control of the delay time, characterised in that
or load phase the winding current is firstly the variable delay element (7) is arranged be-
\ s changed beyond a stationary value assigned to tween the sensor (1, 2, 3) and the commutation
- a target speed or a load situation and when the 40 circuit (4), that a control circuit (9) is provided
target speed or the stationary load state is which, from a control variable which predeter-
reached is set at the stationary value and mines the acceleration, deceleration and/or
wherein in the acceleration-, deceleration- load of the motor, supplies the correcting vari-
and/or load phase additionally the commutation able to a control input (8) of the delay element
time of the winding current is changed in de- 45 (7), where the control variable consists of a
pendence upon a conirol characteristic quan- quantity derived from the theoretical current
tity or control characteristic curve which pre- and the actual current through the winding, that
detormines the acceleration, deceleration the control circuit (9) acquires the correcting
and/or load, characterised in that the control variable from the conirol variable in depen-
characteristic quantity is defined on the basis 60 dence upon a stored control characteristic
of motor characteristics in that acceleration-, quantity or conirol characteristic curve, and
deceleration- and/or load values of the motor that a measuring circuit (10) is provided which

are determmem the case of different control at predetermined intervals of time or in the

¢ Aduantities and the value(s) of the event of a change in the values due to ageing
stic quantity for maximum ac- &5 or maladjustment automatically determines ac-
leration- and/or load values celeration-, deceleration- and/or load values of
is/are transfe___,_ as operating values of the the motor in the case of different control char-
control characteristic quantity or control char- acteristic quantities and transfers the value or

Lomed VoL
s ;‘:}




1. A process for controlling an electronically comutated not

controlling the winding current, wherein in an acceleration-, mﬂ 3 !l"r"l,”“",
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Cormarl ngy tpkbaédét@n.ad CMAAHES dn FilelrRined CONt I' QommiaiioR e biébdsCaedisbatiat duf edJr
control chafuRciedrofifuemetak &1 tdnnfiidd du Of | Nt GeRCEERL Rmardés (120 10.034),C&ui Tséht
control | i ngowsnt @b eobitiagé)i l6 ablrant d@ BoBiHagé €d NDt OrcomMOBP pdr 36 EIGuibdeSEdMPtatidnl(4) of ,
3) whi ch t @ast teutgfahird verd daes ueqihadecd'act he ComMMujuinblin@ntentaunC cottantt eriakde dansrdesli t
( cont r oflératioh cdectanipasisaligesuy deljlicitaion, 14) whi dlobisages St hatéue d5) y'uh héiément de

t at i omu-délx dune vajan) statioohaise, gluhe/ valeuy ar i abl e teroporisation tadabien) relidvélectiiqugment
. (5) a var jatigside adw agmhse derdayes visg)ou i choi s el audransmotigur Y1, 0% sbant eivduit dp come
sensor (1, o desgoligitption; ¢f Staptoeléi Sut!a walUE| r cui t  (reation4)ravec prsnentrée de iepramante)

vi a whi ch stationnaire lorsque le nombre de tours visé ou (8) par l'intermédiaire de laquelle le temps de
I'état de sollicitation stationnaire est atteint, le temporisation de la commutation peut 8tre
moment de commutation du courant de bobi- commandé au moyen d'une variable réglante,
nage étant en plus modifié dans la phase 35 et de moyens de circuit électroniques pour
d'accélération, de temporisation et/ou de solli- obtenir la variable réglante pour la commande
citation en fonction d'une grandeur caractéristi- du temps de temporisation, caractérisé en ce
que de commande ou d'une courbe caractéris- que 'élément de temporisation variable (7) est

\_¢ tique de commande qui prédéfinit I"accéléra- placé entre le transmetteur (1, 2, 3) et le circuit
tion, la temporisation et/ou la sollicitation, ca- 40 de commutation (4), qu'il est prévu un circuit
ractérisé en ce que la grandeur caractéristi- de commande (9) qui, 2 partir d'une grandeur
que de commande est fixée en raison de gran- de commande qui prédéfinit I'accélération, la
deurs caractéristiques de moteurs, cependant temporisation et/ou la sollicitation du moteur,
que des valeurs d'accélération, de temporisa- améne la variable réglante & une entrée de
tion et/ou de sollicitation du moteur sont détec- 45 commande (8) de I'élément de temporisation
tées pour différentes grandeurs caractéristi- (7), la grandeur de commande étant composée
ques de commande et que la ou les valeurs de d'une grandeur qui est dérivée du courant de
la grandeur caractéristique de commande pour consigne et du courant effectif & travers le
les valeurs d'accélération, de temporisation bobinage, que le circuit do commande (9) ob-
et/ou de sollicitation maximales sont prises en  s0 tient la variable réglante & partir de la grandeur
charge comme valeurs de setvice de la gran- de commande en fonction d'une grandeur ca-
deur caractéristique de commande ou de la ractéristigue de commande ou d'une courbe
courbe caractéristique de commande, la détec- caractéristique de commande mise en mémoi-
tion de la ou des valeurs de la grandeur de re et qu'un circuit de mesure (10) est prévu
commande se faisant automatiquement aprés 55 qui détecte automatiquement, & des intervalles
chaque mise en marche de I'appareil qui -de temps prédéfinis ou, lors de la variation des
contient le moteur et/ou & des intervalles de valeurs par vieillissement ou désajustement,
temps prédéﬁgis et/ou lors de la variation des des valeurs d'accélération, de temporisation



the delay tinme of the commtation can be controlled by neans

correcting variable, and with electronic circuit neans for acgb ﬂﬂ H"l H"II””"I
correcting variable fdr the cont r &P P08 §6 Bi ay time, chdfac

that the variable delay element (7) is arranged between the sensor (1 2,

3) and t hgygaWiicrdib &,gg,tguq, }m that a control circuit (9) is provi ded
whi ch, fr&g&@u@o&p ab@listifRS | B Déokn i predet erm nes the accel eration,

decel er at yrBmana Avéur lo@dét Rieurk kB wg;ag.r supplies the correcting vari able to
a control déuﬂQﬂfﬁctérﬁﬁquafdet&ﬁmﬂﬂeabbuﬁhmnt (7), where the control variable
consi sts @deus dlabodlératiol, dbetemp&idation @dut hes t heoretical current and the actual
current tbs esliglatidnhmaxvhdledi coghmet Vallrstdee control circuit (9) acquires the
cor r ect i ngprvirdeaddyrendetramatibriztiquerdd kah- vari abl e i n dependence upon a stored
control cmandactuede 9 i courbiel Taiactérigtiqne deont rol characteristic curve, and that a
nmeasur i ngcamnapda au cirauit)dejcgmpande (Bled whi ch at predeternined intervals of time
or in the event of a change in the val ues due to agei ng or mal adj ust nent
aut omat4 c Bispopitirelop farrpyeadicalience cerpeliisdn- , decel eration- and/or | oad val ues of
the mot or @R @ @H egtRIGyu N clicUtide RSOt r ol char act eri sti c quantities and
transfer s“t"rﬂé" (P8) QRMEIOIrg Jos yaleurpffagefiés control characteristic quantity for
maxi num ateie éF ’él‘ sat'°’tj%'@ 4| der sollieigliona g/ or | oad val ues as operating val ues
of the awont t° s"a' Irouit @8 meswie 1 38 oot r ol characteristic quantity or

cont r ol ﬁ '8(? éﬁi’ﬁrzgh elei‘)xnﬁfé' control circuit (9). 4. A device as
cl ai mred | Wg@ &that a correcting circuit (11) is
pr\ox/l ded Ie%n ‘?né?rﬁaﬁ@ decel eration- and/or |oad val ues
determ ne ¥lérE A, gjge@ﬁygdsgign g,!,o(,cagls -G ’i@g in the event of deviations from
the>oti gi aﬁ ion EHIs 5 A 1Sedal! S8 {Gr&aﬁ & S"tenporary correction signals to the
control Cinbgbd {10) &)oui, ng,k&w.gpgfgsoﬁtdgg%. t het changed accel eration-,

decel er at joGrd mémaadEes, mgeml.ﬁﬁwéﬂ@ﬁeer m n_‘_, sby the measuring circuit (10),
and by cogfafsirmngrattieiicio @ EommadbiosuRxt ra- "B " interpol ates a corrected
control chamacaecEstique dglsamnineridg cofrigbontzs ol Characteristic curve and

t r ansf er setdpasn®t desisigoax decdniectignge ggmd s to the control circuit (9).

ce au circuit de commande (9).
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