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270 357 B Ko <« hefSkx &k e- observer unit 3 .shown in Fi gure 15 the drrve S
“currem signal IL of the head actuator. 116, which has been det ected in the._-. R
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"be expressed as fol lows: 15 VS 1+L MFK I L - SeL L

(22) Mbre ek i c@B y, because the time constant of the transfer _
characteristics fromthe drive current signal IL to estimated velocity

'signal Vs, as well _as fromthe track-traversing distance signal X5 to the-
esti mated ODFo# b@$iLsi gnal Vs is equal to 11L, provided that L > .0, the.
state-observer unit 3 is stable, Value L is b _ par amet er ‘which & =
deterffnes the rate of convergence of the estimated vel oci ty si gnal Vs. For
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~'the hi éfﬁ “r¥ondie- frequency characteristics of- the head act uator. 116.
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‘which is caus o
“Thus, by setting thespara‘t‘reter L to be sufficiently lower than the high

so | ow that the tra g Eﬁ& uation velocity Vd tannot -be ignored,.an error
nkt ed vel ocity signal Vs becomeé:iﬂubstantl al .

;.jfrequency band resonance 45 frequency of the head actuator 116 and the.
" track. t r dReeause inf thie pawen thy trachfthversing tliethnen rsigyal BG'g# aot usedfar the aetkmmatmtqiétﬁ on
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ve|ocuty signal Vs becomes substantial.
. Thus, by setting the parameter L to be sufficiently lower than the high frequency-band resonarice
- 45 frequency of the head actuator 116 and the track fraverse- frequency, and sufficiently higher than track
fluctuation fundamental frequency, the estimated velocity signal Vs can be made to a assume a value which
is midway between the value given by formula (26) ad the value given by the formula (29), and the dead
time due to the track-traversing distance detection circuit 2A can be compensated to a certain extent.
_ On the basis of formula (22), the transfer characteristics from the differential value SXg" of the track-
- g0 traversing distance signal Xs* to the estimated-velocity signal Vs can be represented by the characteristic of
~afirst-order low-pass filter, i.e., 11 + S/L), the estimated velocity signal Vs will not be disturbed substantially
even if SXg* corresponding to the detected-velocity signal is disturbed, e.g., under the. effect of recordlng blt
or drop-outs on the optical disk 101.
Figure 16 is another modification which is- an' equivalent conversion from that shown in’ Figure -15.
55 Because in both cases the transfer characteristics of the state-observer unit 3 are equwalent the. descnptton-
' of operation of the modiﬂed systom is omitted.
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I s cannéatedice bawodim do aiHE, GhdleinOd culek Fedubhly JFRAY Stafobt Lde oL on

det ect i fgn mewecsan(caidtesordh:e FoqleidyOs @ﬁ@%e&sacg\gfop(’lb) &Qai@%%jgﬁgﬁiﬁ)é: 1,tvh?err averse
vel oci t Yadftrawesing fleigenty sfpie lightspettiod Righdd haf W trBdkifluStldl uﬁdatnreﬂg]ﬂ%é]e cy.

ac¥el eration detecting nmeans (121) and said notion detecting ang (20, 2A)
whi ci ofitqstiee jaccortrigi ipediainl ¢ or Rhandhfarbr a6inbiingTa Edrtr¥iméde! Getdclion! Medr ! ©!

sai d 45c0onnectaddn qaid statgznbenrves menst (Blabndt daiel seid-6bSBHeR Ghewid iRRIdbY a RlsftaloR@8, Wi t h
sai d t affethich i rgeat by an putpua sigeal ifrom said comtel mopet dateelioniniBads duthgfrakiRg 8 daldt - Of f

f r equentoPY isi ightspett e- obser ver means (3) is lower than a

rreéhqni -resonance frequency of said head actuator (16) or said optical
head '(152?‘"?&?‘:?'@%9 1% 2 jene LGRS i1 3¢ wherpinosaid acodleretive dbtbgiiot megrstiakedtie hi gher
than a track PP elLtdsReting the Srvscugpntof wiflhepdsctua®d 3 A devi ce according to
claim 1 or 2, and further conprising a control node detection neans (4)
connected to said state-observer neans (3), and said state-observer neans

I ncl udes an integrator (12, 24) whizh is reset by an output signal from
sai d control node detection neans during tracking of said tracks by said

| i ght spot. 55 4. A device according to any one of clains 1 to 3, wherein
sai d accel eration detection nmeans takes the formof neans (121) for

, grekon fl
%fca/el Srgg 1o fhgl?he ?;Z%%E?EP 8 cgcuit tﬁ CONGLS




_ [ _
17 5 A devi ce according to any one of clainms 1 to 4, wherein said head
actuator (116) is a linear actuator. 6. A device acc “ m‘ NWM“E
claims 1 to 5, wherein said st ateo QPG 8sVBNY NEANS com l“ tor -
(9, 10, 12, 13, 21, 22, 23, 24, 25) for simulating the noni nal* tFan'sfer _

- char acterl stlcs of t he 5 head actuator; and nmeans @
(11, 14515 devie 2dcBrding A dnt And G A, 1117 A, varenmzsa-dmed detyatordbibis ailinagr acm;ttx)ut put e
of . said track- traverse notion detector and said sinulator 'to produce sal d

est i mafed? fevise Reoiding & ary opepfsiaims i, to 5. whareinespid slato-beenfingi mRgng eomprisesim 6, -
wher ei n. sai & SHAR" P w?ﬁééh? @c?ﬁﬁ?)u oo gimulaigyg . the noming), sy P%%céﬂ"s'tcid?j L

Ceaback g L A R S B e
adder (1 "%{ﬁﬁd'f‘?%'a YA TP & e R WOEHRYRTS B and the

outpUt 701 5 S8l oot 4 Glim B \GheRdi sk Cc'o.n ihd Rl Wmgiest Nt €Qr ator .(12) for.
' nt gr at' ng Elﬁraé&rﬂbtﬁ’ }1 r\tﬂig {I Zi%elocl % o nGII'CLIIt, a.gain: L
el ement 3k 1doliSRk Ydin WorhdhE(1 gugdgwﬁ,gqﬂog & of b glq,;, ), said subtractor ... ..
(14) al so re&edaw A8) dabiRg Y muh ofthe f84 »g?%manéakeamgtan& ﬂaBLmandfg&etsﬁmw ng: |

the di ff edn@prRAudipitvesim; sai d esti mated velocity and the output -of sai:d gain - ;

el enent ( 13}j indGietor (1B)dorontbgpating b sEnbitlpuy b thelagdee (12); 4it3) being the estimated -
track- traveasanulednmtl(myrsceumg&we citptieof ttednteeat@ (1t ng t o cl ai'm 6, whereirn said .
conbi ni ng neadh sulgrectp (18)ediso eecéivngl tha cdutpgtadinsad gaire elemerk X)3)rapd aletermiging the
det ect ed diffessneaniatwelen ozid edtimaldd valoeiticanddhst eutput of seidrgaimelemenb(13udndr act or (1. 4A) ...
det er ni ni ngtheleetpdiof $eist gaincalentset (1) &eing he edimejed tradkfiraverse vhledthack -gai n el ement L
(12) and the output of said simulator; a first-order delay-elenment: (113) ¢
recerM@E’W@eéﬁiP !3‘9%?'3'@;9: wheegiield-compjping mages commises: a al n el ement

- P 0 fhe dgtectes} qigtaricefpr oans: e
(oo béﬁﬁea'gé - e ‘é‘?ﬁ;‘% &a]g'%aé'e “g°s ??&Neaﬁ'gev*gﬂ re fea@é? e e
di'stance i’?&ﬁ% ) ol %33 %gq% iﬁgﬂa%gg a%;che out put. -of the

t'O er

o &

f eedpack gal;a enent -(21);,- .30 . .~
the out put  Qiteeartc g&ik Gisfn et h c:t<§‘dS iét%&ﬁ tt nEé’é‘éfé‘c’ii&Pméla%OC'ty

9.\A devi &g accordi- ng.to any one of ol a| ns 8, ere| n sald‘notion .
detection naRagiek A6A) feleliaiRg ﬁ.emsut\beine@deaaacpaa.rsaérdenmvpéah%pﬁﬁ:m &fmesgeind SR
-optlcal M@ﬁbnt(@ﬁ,, 10. A device according to any one of clains 1.to:-
~Whersgi N sai thelbipit@Nsditbddast (15N bdiRARSestiddipd FHRk-Colee tditgi st ance. over whl ch
sai d novabl e part of said optical head has been noved across the tracks.
Revendlec aA deits adebatinglto atynond iofs gJaims 1l itd 8, mbbreln rsaip) owtioncHetcios nuabs (qu)eletbctameenant
une tot.e @jocitycph eaid hovhble gart offsaid epticeleadoot | um neux sur une -di: sque. optil gue -
(101) portant desﬁﬁl stes nultiples et conporte un photod~ ~t ect eur ( 113) qU|
regdbt 19eA Pevice @agorsiing to-amv e lef eaimal o &adpreie Saig motieagdetection (aang, (?A)lﬂqtesiﬁ@‘?al
conver si oHSHRRPEOIMch J2idfRpyable-partof sairRpticeh rsd Hi?d?eP'emEWHﬁﬁfPﬁsé’Pﬂt’aﬁ‘ﬁe lentill e
.(111) servant & concentrer ledit spot |um neux sur |edit disque optique;- 45__
un posFPY‘?S'HW@'Lﬁ"sde tete (116) qui est reWMA ladite tote optique et qui, -

_ ue dl‘;g%s‘{'f moeeur a %gedgom%uﬁdl tes pistes dudit di sque opti que,
neu | edi ﬁé a
©

QU b b GiSiRt | ques
un nmoyen day B 1 1@ réggrdﬂfed y é’g F‘qgf:\ gpafﬁé ;Ls pizes ot |
phot odet elﬁ&rﬁlijﬁn ) %nv&b'ibn El’f‘oﬂﬁie&tﬂ&uﬁ ét unqbk il Edmpeftant (MY lentille (111)

phot 06l eCéeWaﬂl&Q:o &H{rdﬁlledi@eﬁotIuﬁﬂ:b&xdam&imisqhélsﬁﬂw et fournit en sortie un
signgl 50  un p6KRioRMRUN @SBRI 16§l Guilesrém 5 ABiteCtBte Rpfiub St G Nérseus MaRs isfe dhique :

- NDUVenent acdtet duRdites Hists deuitdisiue Spthus] inteut BEit sduipageMbbile daifs iR YdiBctign- Ralalt eur

de vit essaudiaisqenpig@ee (119) servant A generer une vitesse de consigne de
traver sde den pioginaie diteetion det mouvement (2002A) qui estarslid audiicphptodstdcieon(iEa)l st qiliretdlit €
(117) reliedit sigreli do copyegsioncphpidéiectrigus fouri ner fedis pletaiéte@8ur et fourgib ers Sayiscuneinial

pi | oper | dedinuvproeit Up traveesée del disteSrepréserdatindi mpuveien de ‘traverséerdy eistes] dudicpetur

d' accdl ~rlamineux'; (126) servant a detecter |'accdldration dudit positionneur
de tote et &nfmovRnAénératpurgle yitespe drocongigne; (119 sarvaptp ednérer wgviesemdeedngigne det un
noyen d' oF¥epspLeipsiesdSlst at (3) qui est reli6 audit noyen detecteur :

d' aCCdI er at |u5 ﬁll’ltlj_ 232’0'@?“3?1 8? pospgnneur de t8te (117) relié audlt moyen générateur de: vntesse de
-consigne pour piloter ledit positionneur de t8te ; caractérisé par

un moyen détecteur d'accélération (121) servant & détecter I'accélération dudlt posutlonneur de téte R
ot & fournir un signal de sortie qui en est représentatif ; et - '
un moysen d'observatlon d'état (3) qui est relié audit moyen détecteur d‘acoélératlon (1 21) et aud|t
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noyen.de d6tecti on de nmouvenent (20, 2A) et fournit en t I

sortie une vitesse de travers6e de pistes estimee dudit Mﬂﬁrﬂ“ﬁuﬂ\mﬁ
| a base des signaux de sortie dugpip2rogsnBdet ecteur d' ac atu o (121) et
dudi t nmoyen detecteur de nouvenent (20, 2A), ce signal de sortie etant . _
. delivr6é au circuit de conmmande de positionneur de tete pour piloter ledit -
posi t i onnempyedalet détegtiaedeSmouvementnifi BA)cot dawenit| an tontiaue signab dp jsplie upe, VivEsed® avec
1 adite vitwayewéedde pisiesiagiirete dudit \gpotdpraipeyes; suf fa kasp slgs Is'&"?“é\ﬂérﬁ?F'Eaﬂ” H‘°!°“ dans

1 equel | edidtectayy dpccimtinnciizih et St anayery fétpotpy %‘? powRpent We%’r% § | N
coupur e i nfantiddiyreau/cirplicderompands de pasitionalis ey WeRUatr; Iegitpogtinpneur ¢ ot = S
posi tFonneﬁ‘P"'Qi%q‘Eeé?é'“’EW’B‘st? CHIQC'Feaﬂ’P‘E ladife yiesse, ?°&ﬂ@°( 104) et Ala frequence_--'-?"-*-*-

Tt e ety

~ reyendi cat
commpde ( °" §ad'?°'f'§8 oo ygé ity st@sta P %ans T oquel

| edit m)yen servatl "etat conporte un |ntegrateur (12, 24) qui. est .

rems agegp dQ&JsmH&Ialo'i' 19 Fb%ndiienoﬁqfaulzec&ﬁbr&kﬂ\éﬂ RARCE Moydh ide Utection déTmy@Ndede
detection genhands (4] Polfe IR HPenPEGItion €'é@atLI(3Y,i ot damtibduebiefli Bibgs ddbservatich t - . ..
spot | um Nyt cothportdundinsgdséir {12f 243 Gli @&t rénkts1h 2616 e lua eigaplide shetid en @rogsrdnaalidibns 1
a 3, flans megsiek dseétioh deMyddectpinmaiide penddhtle subd dasdites pistep par dedlit S0t Juinbwy me
d' un noyen (121) de detection du courant d' excitation dudit pOSItlon-_ neur = -
de t et e.4.t U Qiispesitif selorb Funsimuelcangess fesi fevendicalipns] 1 @nd dqepeIeMIyaé meyen détecteur - © " T
~revendi cat deceéiéttion ptésente tasiomecdus mver (121)sle<iétortion g gpurant d'expitation gudijpogiion-- un
. positionnoneurbe Baire. 6. Un dispositif selon | Pune quel conque des - B

reven®ications 1 & 5, dans |oquel |edit npyen.d obs ti tat. -
compt end- YR dspesitf sqlon v uggue'%q“" fivat '°I%"d'°2‘fxs 33 4 fﬁ”s a] '?@‘)mf)ﬁ%meur % téte L
sinuler | e§"§)a?rs"aﬂf‘tp€?'1"§'f' [iéaege ¢ ransfert nom nal es du’ positionneur de tate . . .

, et des ens &% %o jﬁ'xh? éuSelcorq'c{ue Res rou n@b%}i%gsp‘l ?%4 fan :Ia(élehl Il ’mO}JffAﬂ fobbbHbtior? >:

24) - Py Opq’ :sgo P &oaadt eur nouvenent de traversee "
de pi Stes &t @t 18U{3, BPS, %’PE-{ Qb}"pr&ﬁ?&ih%ﬁ\uﬁples caradtéribiiE&Laeifanstort
“tnavers~e g,rlnéecstoe‘,%o I“;rrge Qg Ispositif solon |a revendi cation 6,
s |lequel | QdinfoysMRY(®f) 1 euscwmhmlﬁnmmomrwdm 11BA, ALIS4) prpied Arcofnbidr. Ia

. '-..r eC evant | @orid HRMSRteRLIESS RBuVbAGHTIce. tfadrsée deCpistaslstt dudie sichblatin: goor tharnivilddie s e
- un ei grent viRsdRl tavélgseidepispaeitimds. (11) recevant |a sortie du soustracteur:. ...
35 un addi tionneur (15) additionnant |a sortie de |'elenent de gal n
“de ret ro'acttjn(dlspt(sihﬂ.éeloatla revangdicativn 8, dadnsdedueldéditiosiercdercombindison comnprengdrit - | a. Sorm‘e
“un . i'nt-egr at ewm sodsipctewr (IY) receyarit fat vilepse détectie doyrnia:par [9esirensdagétetion de yiteaset . onneur '
{(12); et un 6inAkmentiis gginide r§troadfion @egagyant Ip gortidu soustrg@eyr f | nte rateur (12
I"edi t sss0ust r aunadditionpaur Y15) additionnapt Ia,epetie; de| 'glément de Sa"HﬂRﬁéFWéImérIb‘ Pt 'aé°"g°a 't( 13) R
et deterni ﬁmﬁatepaetfoua"sa@“asomm ference entre I se estinmee et la - -
-.*sortle dudi t ‘B‘I'@%ﬁ?‘"&@) aﬁ"ﬁé I°P"‘I“ ﬁt[ de gain (13)

sortie, e B 3
eqan S ook o mw iy «ggﬁa Al TR,
ﬁo[ de. ggI P' g Iaggn nfﬁ%?eg (?I St %EB ?e&ﬁrﬁ@m 0e on. - o

pr ovenance duaﬁo edu ance; un soustractour .(14A)

‘determ néntUnlo@sp lt;f Le%nqgﬁﬁ Ltfoﬁ6|d3nsslgﬁugi 165afl Froyend LS BBibinadsh GRipRnAbAL :
retroaction ey didnenbhd bé?n fréactioh T5) et la MBtarRb @BBESe éh fréVertints ElLimeyoeR @b €T .
ordre 13) JsR&RdNabblistakesorti e dudit soustracteur (1 4A); un elenent de gain |

(21) recevant y sdus@étbur ¢142 dbtdrmmint RENTSrofcel dBirdlla Gortiél dqiréEmetrde @eid e réirdd)ion 660

~un 6l ement 1dern@aiudit shaulstadr oact i on (11) recevant |a distance detectee en
provenance duumdénent il statbdiemémionordie (1) re¢esant i sprtie duditisoustiatiaur défleur (15A)

“propre a addi tri dément de gains(@T) racevarida bafiel durfibéiémanba tpterhduieremien ordra £18) on  (111) et

la somtie de UPSémenhtie dain deidhoactioh)(11) ragevgioirie meta-undléipctéﬁm RrovgPaReE]; fu MaypAde _
etant | a vidétestive deldislencavet s~e de pistes estinde, 55 9. Un dispositif selon -

- |*-une quel coneueddiioanenrcliEA) Bropeet 4 ¢ §'°W"eh'38‘°mﬁ8h§é‘¢'%ﬂ!fh€q 0gin-¢f "lé“??ﬁﬁpér{”dét la

. d6tection @eﬂ'ﬁﬂﬂlﬁwt; @P)(Phet ecte |a vitesse dudit eqU| ge r_mbl I e de
: | adi’ te tOt e O'gtsprqﬂgudltf itionneur (15A) étant la vitesse de traversée de plstes estl '

9. Un dispositif selon I'une quelcongue des revendications 1 é 8, dans lequel Iednt moyen de détectlon de
mouvement (20) détecte la vitesse dudit équipage mobile de ladite téte optique ' .
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EP 0 270 357 B1 c 10. Un di sp m“\“\
1" une quel conque des revendi cations 1 8, dans | equel Iedﬂ[““)ml““ml“
d~tection de .nmouvenent (2A) d6gegleobsy 81 stance . dont |edi'ts equi pagt s
nobi I'e de | ad| te tate optique a et6. ddplac ... . transver sal ement aux
‘pistes. 5 PatentansprUche 1. Antriebsgerat fO eptlsche Pl at'ten, welches .
auf wei 36.: Uredispesitifspibn Bohguelddops dé< Guendications ted Baland Ipaviat Ipdithayormeef détsictinrde -
"opt | i schemoumbraant RA] ddidde lai distanpaeant gt Bquinate molile Sig adite Bt oRtigust & S1AWSRIRSE. e ne R~

Fot odetekﬁ%?ve(si'%?"ta@évst&?on den Spuren reflektiertes 10 - Licht o
ffngt und ein fotoel ektrisches Umandl ungssignal |iefert, sowie éen = -
e| nebL Patertapspiighecnt hal t enden bewegbaren Tel | zum Fokussi eren des ST
L cht pl1mkt esnauf er |o ti chen I%Iegtte nt hal t; - ei ne o
g-/get'dt L (i} ?f?@ .F?‘Eﬁ @E‘ emehéi% :gfam ntis ﬁ?t%f(ﬁ(ﬁrn?{" g&” i'st o
| € Wen Eler t& ?Qo ﬂ S

ezahl von n erz u 9 U

Opt |1§Chen Pl ﬁt eE’em & l Gmwgn%&g g‘ al icé?ertr?éﬁéai* er%e 1)d
opti'schen Pl Te|I um F6k f d hissSlu (ﬁ?&ﬁ%@blgﬁé& &Nng
(20, 2A), di @mérk (Ws dOHEOERSURE Ropt SérbuhBsh iV Whd AleSwaHRN
di esem er Zeueﬁ.% rffpae% t%Kﬁe'h'l@ l&mw humrs,sa;;ﬂébaérepume&tbmgdemawbga& s

: Ausgangs- Sk@ﬁ@ in@hdibl Fléﬁﬂhbedebmﬁlgﬁﬁd iivagt; er zeugt, das der . -
Spursguer bewe giis BewbgtingséraksusaiicBng (20, 2By, kis it dem Feiotietektor (113) verbunden ist und
Zi el geschwi ndiegiiealoh Sieknt ezayigien Sotdelekitischén ingvandidr@psignele oiptiegl gurhals Ausgags-
Spur quer - Z| ekigeal eir* Spurquerbewegungssighal) loweugt, dasdder m:ngermgmt@p Llchtpunktes

I gungs- Ant ri elssmichtal tung (Cl 17), die mt der ;
Zi el geschwi-néing @'WEM’G%E@&QPFQS?WGFW@nQ W)e?ublﬁ"ﬁit!ﬂ’"ﬂ $iney §PU'$t°éE'9'9€Ing der
Kopf®et dt i gusgwisdigksitcyidun ekennzel chnet durch_ -

Bedehl euni guﬁ Q Kppioatdtiging gf"ﬂ? stahely ZE ’2'&F’°’E¥‘?’%°§‘§Wﬁﬂ'95ﬁ§? E‘B%‘@E’l‘ﬂs@@lm gu ng
der Kopf be- 5¢tung Ve’b”"de 'a ﬁ“bﬁﬁ‘ﬁ‘é"@?ﬁ PItP?.} §UESRIEI %, zeugung ei nes.-di eser-

ent spr echend@ﬁk ungss) a un mn n IUEI’F yged %r ﬁpt ung -
(3 e % -t s:% b %}%%g .Hg.g&g g e

ewegungserf s§ngsemncht ng.. o e
| S? hr%r?

. Au€gangssi g : .
basi erend au Bbkc &Q&ﬂgﬁz@n‘g%%« Eles ﬁhrlk%gruaﬁl&@ﬂﬁﬁf &Sﬁidéw%igﬁélénc ht ung -
(121) und de'&ie 5 rﬁ%ﬁhﬂ%&ﬁ&htﬂﬁ%ﬁhi)%ﬂ der’ Beweglhgserfassungseinriéftlng @02 €UGL ;-
das gu der Kepy laebﬁ&lcﬁurtgﬁaf\m;sfbﬁhg Ahtfidbsghaaeng golierit muuraign dieKaptoetsti-
Kopfbetiti- guigessichtingCdotursghuern, daB dblgesthlitlo Gasuhiwitldigkelt mit der Zielgeschwindigkeit.
'geschat zt e: Guseémstimoit.gkel t nit der Ziel geschw ndi gkeit Cbereinsti rmt 2
Gerat ‘nach Anspruch 11 35 worin eine Abschaitfrequenz der e e
Zust an@s| BedtvmadhAnsgeeh far i cht ung (3) niedriger ist als eine. “mechani - sche '
Resofanzf westaine Abgehaltiigayens éera&uﬂgmej@mamumqmmynq @) eipdrigacisiogly pinemeghanto pf es
(104) undscheljResonanzfiequenrefef Ltoptpigtigupasgitvichtung) £46) desaptitehen Kepfes; Ao nd isher
al s ei ne SpuiibpravarengsltonvRng d@ bistitiies dedogh hifgepls eing purﬂukt"a@"s-@r'%"ﬂ%h
Anspruch quepRisy 2, das weiterhin eine mit der
Zu an%;l vvach ?Sah'{]clg tung (3) verbundene Steuerart - Erfassungsel n-

[+

kelg (e AL H R BESEI o SdhgdBe. ©F nen
_I nt egr at Oﬁ GF 5 t%h ,?de q!,ggn é@ggéﬁﬁ%ﬂ iy Bf ra@ﬁ (1gé24)

Steuerartg L gv éang ﬁre F@é}m@u’c h den
Li cht punk ber 5 &rb,p ; ht n ,. . nach el nem der A Anspr Uc bi s

3, wgrin die Beschleuni gungserfassungel nr| chtung eine Einricht ung (121) zur
El‘faSSuﬂgggtgﬁ,a&ﬂ&ﬁd"e&b‘iAn@tﬂcﬁgﬁsb@@l‘ Kopf bettfi gungsei nrichtung ist. 50 5. ST
Gerat nachormi €16 Mesthlouribgsetidsbhgdinhtting’ eing\Efichturlg €121) zur Erfassung des: Antriebs-
Kopf bet | t stgriz@eckopfobtaijungsginichfung isei ne Li near bet fti gungsei an cht ung | st. 6.
Ger~t nach einem der AnsprUche 1 bis 5, worin die :
Zust ands Usetivvacihelmgsdar Anspaiesbarnbis auf wei st : 55 - einen Sinulator
(9, 10, 12, ¥3inZie I2DfbEBlIgUIgsRBichiungr (1N} ®nb iLinekshretétigungseirichtump isb n _ S
Qoert ragungschar ak- teristiken der Kopfbetiti gungsermrl cht ung Und _20

6. Ger#t nach einem der Ansprliche 1 bis 5,

worin die Zustandsiiberwachungseinrichtung aufweist: ' " :
- 65 - einen Simulator (9,10,12,13,21,22,23,24,25) zum Nachbilden der nommellen Ubertragungscharak-
' tenstlken der Kopfbetétlgungsemnchtung, und . . f :
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(11, 14, 15, 11A, 11B, 12A, 14A, ' 16A, 22, 17A, 18A, 23i 24) zum Verk mu !“, ﬂmﬂl o

gangssi gnal e der Spur Cber quer ungEPIB@mwnmerfassungsel nri cht ung tund dés *
‘Simulators.:zur Erzeugung der geschitzten Spurquergeschw ndigkeit.. L
.. 6 7. Gerat nach Anspruch 6, worin die Einrichtung zum Verknapfen ; .
auf wei st: - eleﬁ‘e@ﬂ't:'i‘tﬁw di-it1 %A{lﬁlﬂzmﬂl%\swdqzéﬂé\ﬂﬂéﬁﬁgﬁGE@CYWH"?R!@' desiAusyon© "
der Geschwi ndi '@?’Q’?@r?%s@ﬂ’ﬂ%q“"%%ﬁeﬂ'ﬁ% Crigspaepinrichiung] ypd .des Simulators:zur- ~ ©
ROckkoppl ungs- P@P%F?&?ﬁﬁ’g uprgesrwiniglelias Ausgangssignal des o ¢
Subt r h|7erglb aghs enpfgngt; - ein Addltlons_gl_l ed-(15), das die
Ausgiangsm (o1 d(fe 'gar% é'm %“ af\v{,%r tirkungsel ementes (11) und des’ S
Sinul ators a %ESZ rator. S T
I nt\ggr ation dggha Jbtr ' ik gSSI gna %%%’3“‘1\8%'{3?8%%@, re(g %wm 'E%j]tse}'fasﬁ&"gs ei n SR
Verst ar kungsel g I P
erpl ot 15 oD '“*’ *ﬁ%ﬁﬁér‘%ﬂ%@%ﬂgé&%%"ggg%ﬁgs(%fg*a?ﬁﬁ%é%%@é%naﬁ des
Ver st ar kungselemrmamﬁ lied 815), Q88 die Agiba nélb BesAucki® s-’?é%tﬁﬁihﬁ&leﬂﬁﬁtes 11 o
geschat zt en %MWS?dﬁﬂ&ghédI&Wdeghﬁu%ﬁamﬁSI gnafﬁlg‘gs Verstar-". .
kungsel ement-esinér Bjegiaes 1 2)nat Integhatidn WRRIMNTbASUsPINGSBRAS s MadHionsifisdes (1 5), und e
Ver st ar kungse lelarverstigsngsaigment (18), gassiak Atsghrgssignelrdgs tsgames(n) BRphgtl t 1St . 20 S
\'i 15 8. @hehtasrublehergliod (Idhadh dao Ausgardissignil dusi Veortamuogsalamonkéesr (3) 4pdptingt

auf wel st : . und & RifRBek Rgsheru sy pesbiitgtem Creshyndigkeitronc de(nlaysgarWasgrdleqtesetefsﬁr—t en

Abst and vokingsglementesst 3 hestiawtsd sungsei nri cht ung fl ngt - ein
Subt r ahi er%‘{?ebﬂf“s(”i‘ﬁﬁl‘gss@a@ das Nersirkpngselementon(1¥ H@rﬂeﬂggfzmﬁpg@wwﬂgﬁmlgw des " -
RUckkoppI ungs- Verst~rkungsel ementes. (12) und des Sinul ators bestinmt; S
or zoger ungsel enent erster O dnung (13) das das L
Aus:gan955| &%ﬁ §| qprk% Ied (14A) enpfangt; - ein .= '
Ver st ar kungsely &ko - 953 480 Bl abssnazvgﬁsem%a%ssmnt s -
-erster. Ord- § gseinrichtung e _ o
RUckkgpp! ungs o )&, l'éww& ecﬂ?ﬂita dﬂue)\z mhg\e&}n Agggfaﬁds @f‘aﬂnﬁgssﬁ %gﬁi n der
Ab§tandserfasVe@ﬁm%eénaﬁdnfehwma%fsﬁiaﬂ{o;s Bd8hmt; &1 1 AQUI L1 ONS le gA)

.zu4¢ Addi ti on dmrvefisggaigesisndan alser drM K @43Ddad S gah; el lgeng e
mentes (11) unldAﬁB?@?édgf st~rkungsrel en%dr??g? (21); §ga %@wobe mmlwdes

‘Ausgangssi gnakinlesstitdidgsbloners 21, aide gas( Ausgahyssigna dgﬁﬂ&f@hﬂﬁ@elementes erster Ord- .
Spur cpaer geschwingdid)lempttingt,st . 9. Gerat nach einem der AnsprUche -1 bi's "8,
worin di e BeweigiigkkepritngsVangidraingselegiebtumt) dad 2én) ertibten Mmb\mmdorg!baaﬁdsdﬁs- N

- bewegbar en TepByngseintichtungtemptihgtrunkopf es erfalt. \ 40 10. Gerat nach.einem der.

Anspr Uche 1 -bpis Agditiqosglied, (Hr‘\)aZthgfmrﬂgsevsrgammgs dbs Rickkeppings(Varirkdegsele- -

Abst and. er f al fnentge( g desd ipgselpmptes@Bis opt i schen Kopfes quer- zu den . i
Spur é’ﬁ zur‘%ﬁ?ﬁ'd’(?f étﬁga‘}?ﬁ'g“a'zf@s @putggssgﬁes (15A) die geschétzte Spurquergeschwm |gke|t ist. o

9. Gerit nach einem der Anspriiche 1 bis 8,
worin die Bewegungserfassungselnrlchtung (120) dle Geschwmdlgkelt des bewegbaren -Teils des
optischen Kopfes erfaBt.

S 40
' ~10. Gerﬁt nach einem der Anspriiche 1 bis 8,

worin die Bewegungserfassungseinrichtung (2A) den Abstand erfaBt, den der bewegbare Tell des
optischen Kopfes quer zu den Spuren zurlickgelegt hat.

50
"85

21



