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69 Mittels Digitalrechner betriebene Antriebsregelungseinrichtung.

@ Mit dieser Antriebsregelungseinrichtung kénnen die

Stellglieder unter Vermeidung von DA-Wandlern ™G TR R
digital angesteuert und der Digitalrechner von der Ermitt-
lung der Ziindzeitpunkte von Thyristoren (13, 19) der Stell-
glieder entlastet werden. Zu diesem Zweck wird die Stell- "
grosse in einen programmierbaren Mehrfachzihler (28)
iibertragen, dessen den einzelnen Phasen (R, S, T) eines
Drehstromnetzes zugeordnete Zihler (Z1, Z2, Z3) mittels
einer Synchronisationseinrichtung (30) derart steuerbar
sind, dass die Thyristoren (13, 19) jeweils beim gleichen,
der jeweiligen Stellgrosse entsprechenden Phasenwinkel
geziindet werden. Weiterhin konnen die Stromistwerte
eines unterlagerten Stromregelkreises unter Vermeidung
von Strom- und AD-Wandlern ermittelt und eingegeben
werden, indem sie in Abhédngigkeit von gespeicherten
Konstanten der Erregerwicklung (21) und des Zahlerstan-
des eines dieser zugeordneten Zihlers (Z4) des program-
mierbaren Mehrfachzihlers (28) berechnet werden. Die
Eingabe der mittels Digitaltachometer (8, 17) ermittelten
Weg- und Geschwindigkeitsistwerte erfolgt derart, dass die -
zugeordneten Zihler (26, 27) unmittelbar iiber ein Inter-
face (IF) mit dem Datenbus (DB) verbunden sind, wobei
bei jedem Eingabevorgang die Ergebnisse mehrerer Able-
sungen der Zahler (26, 27) gespeichert und die jeweils giilti-
gendWerte mittels eines Auswerteprogrammes bestimmt
werden.
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PATENTANSPRUCHE

1. Mittels Digitalrechner betriebene Antriebsregelungsein-
richtung mit Weg-, Geschwindigkeits- und Stromregelkreis und
Stellgliedern in Form von Thyristoren (13, 19), wobei eine
Datenein- und -ausgabeeinrichtung (25) vorgesehen ist, die min-
destens einen mit einem Digitaltachometer (17) verbundenen
Wegzédhler (27), einen mit einem weiteren Digitaltachometer (8)
verbundenen Geschwindigkeitszihler (26) und einen Ausgabe-
baustein fiir die Ubertragung von Daten an die Stellglieder auf-
weist, dadurch gekennzeichnet,

- dass der Wegzéhler (27) und der Geschwindigkeitszdhler
(26) iiber Bustreiber an einem Datenbus (DB) des Digitalrech-
ners angeschlossen sind,

- dass ein Intervallzeitgeber (29) vorgesehen ist, der mit
einem Interrupteingang (TINT) und einem Freigabeausgang
(TIEN) eines Interfaces (IF) verbunden ist, und der bei Eintref-
fen eines vom Digitalrechner erzeugten Freigabesignals zu ar-
beiten beginnt und Unterbrechungsanforderungen fiir die
Datenein- und -ausgabe erzeugt,

wobei in einem Schreib-Lesespeicher (RAM) des Digital-
rechners Speicherplétze vorgesehen sind, in welchen bei jeder
Dateneingabeoperation die Ergebnisse einer bestimmten Anzahl
Ablesungen des Weg- und des Geschwindigkeitszihlers (27, 26)
gespeichert und die giiltigen Werte durch ein Auswertepro-
gramm ermittelt werden, dass der Ausgabebaustein ein pro-
grammierbarer Mehrfachzahler (28) ist, der iiber Steueran-
schliisse (C/D, WR, CS) mit dem Interface (IF) und iiber Da-
teneingédnge mit dem Datenbus (DB) des Digitalrechners ver-
bunden ist, wobei Startanschliisse (G) der Zahler (Z1-Z4) des
programmierbaren Mehrfachzéhlers (28) mit Triggersignalaus-
gingen (T) einer Synchronisationseinrichtung (30) in Verbin-
dung stehen sowie Uberlaufanschliisse (O) der Zihler (Z1-Z4)
und Lenksignalausgénge (L) der Synchronisationseinrichtung
(30) an mit den Thyristoren (13, 19) verbundenen Treiberstufen
(14, 15, 16, 20 bzw. 14, 15, 16) angeschlossen sind.

2. Antriebsregelungseinrichtung nach Patentanspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass die Synchronisationseinrichtung
(30) je Phase eines Drehstromnetzes (RST) einen Transformator
(31), einen Filter (32), eine erste und eine zweite Diode (33, 34)
sowie einen Signalerzeuger (35) aufweist, dass die Anoden der
Dioden (33, 34) miteinander verbunden sind und ihre Kathoden
iiber das Filter (32) mit der Sekundérwicklung des Transforma-
tors (31) in Verbindung stehen, dass der Signalerzeuger (35)
zwei Transistoren (36, 37) aufweist, deren Basen iiber Wider-
stidnde (38, 39) mit dem positiven Pol, und iiber weitere Dioden
(40, 41) mit dem Nullpotential einer Spannungsquelle verbun-
den sind, dass die Basis des ersten Transistors (36) iiber einen
weiteren Widerstand (42) an den Anoden der Dioden (33, 34),
und die Basis des zweiten Transistors (37) iiber einen weiteren
Widerstand (43) an der Kathode der zweiten Diode (34) ange-
schlossen ist, und dass der Kollektor des ersten Transistors (36)
mit dem Triggersignalausgang (T), der des zweiten Transistors
(37) mit dem Lenksignalausgang (L) der Synchronisationsein-
richtung (30) verbunden ist.

3. Antriebsregelungseinrichtung nach Patentanspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass fiir die Eingabe des Stromistwertes
eines dem Geschwindigkeitsregelkreis unterlagerten Stromregel-
kreises in einem Festwertspeicher (EPROM) des Digitalrechners
Speicherplétze vorgesehen sind, in welchen Konstanten einer
Erregerwicklung (21) des Antriebes gespeichert sind, wobei der
Stromistwert der Erregerwicklung (21) in Abhéngigkeit des letz-
ten Zghlerstandes eines der Erregerwicklung (21) zugeordneten
Zidhlers (Z4) des programmierbaren Mehrfachzihlers (28) bere-
chenbar ist.

4. Antriebsregelungseinrichtung nach Patentanspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass der Intervallzeitgeber (29) einen
Zdhler (44), einen Frequenzteiler (45) und ein JK-Flip-Flop (46)
aufweist, wobei die Dateneingabe des Zihlers (44) mit den Da-

tenausgingen (Q.-Qy7) eines Zwischenspeichers (47, 48) in Form
zweier adressierbarer Mehrfach-D-Flip-Flops verbunden sind,
welche eingangsseitig mit einem Adressenbus (AB) und dem
Datenausgabeleiter (CRUOUT) eines Ein- Ausgabebuses (CRU)
des Digitalrechners in Verbindung stehen und wobei ein Uber-
laufanschluss (TC) und ein Ladeanschluss (PE) des Zihlers 44)
miteinander und mit dem Taktanschluss (CIk) des JK-Flip-
Flops (46) verbunden sind, dessen Ausgang (Q) mit dem Inter-
rupteingang (TINT) und dessen Clearanschluss (Clr) mit einem
10 Freigabeausgang (TIEN) des Interface (IF) in Verbindung ste-
hen, und dass ein Taktanschluss (CP) des Zihlers (44) am Aus-
gang des Frequenzteilers (45) angeschlossen ist.

[

BESCHREIBUNG
Die Erfindung betrifft eine mittels Digitalrechner betriebene
Antriebsregelungseinrichtung, wobei einem Wegregelkreis der
20 Antriebsregelungseinrichtung mindestens ein Geschwindigkeits-
regelkreis unterlagert ist, und wobei die Aniriebsregelungsein-
richtung mindestens einen Wegzihler aufweist, der mit einem
Digitaltachometer verbunden ist.
Bei einer bekannten, mittels Digitalrechner betriebenen An-
25 triebsregelungseinrichtung nach der DE-PS 13 02 194 erfolgt
die Datenausgabe fiir den Geschwindigkeits- und den Wegre-
gelkreis iiber je einen ausgangsseitig mit einem Regler verbun-
denen DA-Wandler, so dass dem Stellglied die Stellgrosse in
analoger Form zugefiihrt wird. Bei Stabilisierung derartiger Re-
30 gelungseinrichtungen mittels eines dem Geschwindigkeitsregel-
kreis unterlagerten Stromregelkreises und Ubernahme der Re-
glerfunktion durch den Digitalrechner, miisste gemsiss der ange-
wendeten konventionellen Technik fiir die Eingabe des Strom-
istwertes ein Stromwandler und ein AD-Wandler vorgesehen
35 werden. Wird fiir den Antrieb ein mittels Thyristoren gesteuer-
ter Drehstrommotor verwendet, so muss der Digitalrechner aus-
serdem die Berechnung der Ziindzeitpunkte fiir jede Phase, in
welcher Thyristoren angeordnet sind, durchfiihren.
Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, die Stellglieder
40 der Regelungseinrichtung unter Vermeidung von DA-Wandlern
direkt digital anzusteuern und dabei den Digitalrechner von der
Ermittlung der Ziindzeitpunkte fiir die Thyristoren der einzel-
nen Phasen eines Drehstromnetzes zu entlasten. Weiterhin ist es
Aufgabe der Erfindung, den Stromistwert unter Vermeidung
45 eines Strom- und eines AD-Wandlers zu ermitteln und dem Di-
gitalrechner zuzufiihren sowie die digitalen Weg- und Ge-
schwindigkeitsistwerte ohne die iiblicherweise fiir die Fixierung
des Zihlerstandes notwendigen Kopierer in den Digitalrechner
einzugeben.
Diese Aufgabe wird durch die im Patentanspruch 1 gekenn-
zeichnete Erfindung gelost. Hierbei wird die Stellgrdsse in einen
programmierbaren Mehrfachzihler iibertragen, dessen den ein-
zelnen Phasen des Drehstromnetzes zugeordnete Zihler mittels
einer Synchronisationseinrichtung derart steuerbar sind, dass
ss die Thyristoren jeweils beim gleichen, der jeweiligen Stellgrosse
entsprechenden Phasenwinkel geziindet werden. Fiir die Ermitt-
lung des Stromistwertes sind in einem Festwertspeicher des Di-
gitalrechners Konstanten einer Erregerwicklung des Antriebes
gespeichert, wobei der Stromistwert in Abhéngigkeit des letzten

60 Zihlerstandes eines der Erregerwicklung zugeordneten Zihlers
des programmierbaren Mehrfachzéhlers berechenbar ist. Der
Weg- und der Geschwindigkeitszihler sind iiber Bustreiber di-
rekt mit dem Datenbus des Digitalrechners verbunden, wobei
fiir die Eingabe der Weg- und Geschwindigkeitsistwerte in

6s einem Schreib-Lesespeicher des Digitalrechners Speicherplitze
vorgesehen sind, in welchen bei jedem Eingabevorgang die Er-
gebnisse einer bestimmten Anzahl Ablesungen des Weg- und
des Geschwindigkeitszdhlers speicherbar sind.
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Die mit der Erfindung erzielten Vorteile sind insbesondere
darin zu sehen, dass der Hardwareaufwand gegeniiber konven-
tionellen Datenein-ausgabetechniken betrachtlich kleiner ist und
der Digitalrechner durch die vorgeschlagene Art der Datenaus-
gabe entlastet wird. Ein weiterer Vorteil liegt darin, dass durch
die mehrmalige Ablesung des Weg- und des Geschwindigkeits-
zéhlers bei jedem Eingabevorgang, Fehler, welche bei einmali-
ger Ablesung wihrend transienter Vorgénge entstehen kdnnten,
vermieden werden.

Im folgenden wird die Erfindung an Hand eines auf der
Zeichnung dargestellten Ausfiihrungsbeispieles ndher erldutert.
Es zeigen:

Fig. 1 eine schematische Darstellung der erfindungsgemés-
sen, mittels eines Digitalrechners betriebenen Antriebsrege-
lungseinrichtung,

Fig. 2 ein Schaltschema einer Synchronisationseinrichtung
der Antriebsregelungseinrichtung gemdss Fig. 1,

Fig. 3 ein Diagramm des Verlaufes der Speisespannung Uw,
der gleichgerichteten Spannung Ug, der Spannung an einem
Triggersignalausgang T und der Spannung an einem Lenksi-
gnalausgang L der Synchronisationseinrichtung gemdéss Fig. 2
und

Fig. 4 ein der Antriebsregelungseinrichtung geméss Fig. 1
zugeordneter Intervallzeitgeber fiir die Erzeugung von Unter-
brechungsanforderungen.

In der Fig. 1 ist mit 1 der Hubmotor eines als Anwendungs-
beispiel gewihlten Aufzuges bezeichnet, welcher iiber ein Ge-
triebe 2 und eine Treibscheibe 3 eine an einem Forderseil 4 auf-
gehiingte, liber ein Gegengewicht 5 ausbalancierte Aufzugskabi-
ne 6 antreibt. Der Hubmotor 1, beispielsweise ein Asynchrono-
motor, ist mit einer Wirbelstrombremse 7, einem ersten -
Digitaltachometer 8 und der Bremstrommel! 9 einer elektrome-
chanischen Haltebremse gekuppelt und iiber Kontakte 10, 11
eines Fahrtrichtungsschiitzes und Kontakte 12 eines Haupt-
schiitzes an einem Drehstromnetz RST angeschlossen. Zwischen
den Kontakten 10, 11 des Fahrtrichtungsschiitzes und den Kon-
takten 12 des Hauptschiitzes sind in jeder Phase antiparallel ge-
schaltete Thyristoren 13 angeordnet. Die Steuerelektroden der
Thyristoren 13 sind mit den Ausgidngen von Treiberstufen 14,
15, 16 verbunden. Die Thyristoren 13 und die Treiberstufen 14,
15, 16 bilden das Stellglied des Hubmotors 1. Mit 17 ist ein
zweiter Digitaltachometer bezeichnet, welcher von der Aufzugs-
kabine 6 vorzugsweise iiber einen Geschwindigkeitsbegrenzer 18
angetrieben wird. Die Digitaltachometer 8, 17 sind einem Ge-
schwindigkeitsregelkreis bzw. einem Wegregelkreis, sowohl des
Hubmotors 1 als auch der Wirbelstrombremse 7, zugeordnet.

Ein Stellglied der Wirbelstrombremse 7 besteht aus zwei
Thyristoren 19 und einer weiteren Treiberstufe 20, deren Aus-
gang mit den Steuerelektroden der Thyristoren 19 verbunden
ist. Die Thyristoren 19, eine Erregerwicklung 21 der Wirbel-
strombremse 7 und die Sekundarwicklung eines Speisetransfor-
mators 22 sind in Mittelpunktschaltung miteinander verkniipft,
so dass beim Anlegen einer Wechselspannung an die Primér-
wicklung des Speisetransformators 22 an der Erregerwicklung
21 eine pulsierende Gleichspannung auftritt. Mit 23 ist eine par-
allel zur Erregerwicklung 21 geschaltete Diode bezeichnet, die
bei gesperrten Thyristoren 19 einen Stromfluss durch die Erre-
gerwicklung 21 erméglicht. Dem Drehzahlregelkreis der Wirbel-
strombremse 7 ist ein Stromregelkreis unterlagert, wobei der
Erregerstromistwert, wie nachstehend an Hand der Funktions-
beschreibung erldutert, ermittelt wird.

Ein als Regler arbeitender Digitalrechner, vorzugsweise in
Form eines Mikrocomputers, bestehend aus einem Mikropro-
zessor CPU, einem Festwertspeicher EPROM, einem Schreible-
sespeicher RAM, einem Taktgenerator TG und einem Interface
IF. Der Mikroprozessor CPU ist iiber einen Adressenbus AB,
einen Datenbus DB und einen Steuerbus StB mit den Speichern
EPROM, RAM verbunden und iiber einen seriellen Ein-Aus-
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gabebus CRU, den Adressen- und Datenbus AB, DB sowie eine
Interruptverbindung INT am Interface IF angeschlossen. Im
Festwertspeicher EPROM sind Speicherplétze vorgesehen, in
welchen der funktionelle Zusammenhang zwischen den Weg-,
Geschwindigkeits- und Stromregelabweichungen und den Ein-
gangsgrossen der Stellglieder unter Beriicksichtigung der Re-
glercharakteristik in tabellarischer Form erfasst ist. Der Digital-
rechner iibt ausserdem die Funktion eines Sollwertgebers aus,
wobei durch numerische Integration von im Festwertspeicher
EPROM gespeicherten zuldssigen Ruckwerten und Beschleuni-
gungsgrenzwerten Wegsollwerte gebildet werden.

Das Interface IF weist einen Unterbrechungsprioritéts-Bau-
stein auf, welcher gleichzeitig fiir die parallele Daten-Ein-Aus-
gabe geeignet ist. Er besitzt an seiner Schnittstelle zur Periphe-
rie Interrupteingidnge und einzeln adressierbare Daten-Ein-Aus-
gabeports. Die Interruptverbindung INT zum Mikroprozessor
CPU besteht aus einem Leiter fiir die Unterbrechungsanforde-
rung und vier Leitern fiir den Interruptcode. Bei auftretender
Unterbrechungsanforderungen definiert eine interne Prioritéts-
logik die Prioritdt der von externen Bausteinen gesendeten In-
terruptsignalen und bildet die zur hochsten Prioritdt gehorige
Adresse sowie den Interrupt fiir den Mikroprozessor CPU. Das
Interface IF weist ausserdem adressierbare Mehrfach-D-Flip-
Flops (addressable latches) fiir die Datenausgabe und Bustrei-
ber fiir die Dateneingabe auf.

Mit 24 ist ein Dekodierer bezeichnet, der eingangsseitig mit
dem Adressenbus AB und ausgangsseitig mit den jeweils zu
identifizierenden Bausteinen des Interface IF und der Peripherie
verbunden ist.

Eine Datenein- und -ausgabeeinrichtung 25 besteht aus
einem Geschwindigkeitszihler 26, einem Wegzéhler 27, einem
programmierbaren Mehrfachzzhler 28 und einem nachstehend
an Hand der Fig. 4 niher beschriebenen, Unterbrechungsanfor-
derungen fiir den Mikroprozessor CPU erzeugenden Intervall-
zeitgeber 29 und einer an Hand der Fig. 2 ndher beschriebenen
Synchronisationseinrichtung 30. Der Geschwindigkeitszihler 26
und der Wegzihler 27 sind eingangsseitig an den Digitaltacho-
metern 8, 17 angeschlossen und ausgangsseitig iiber Bustreiber
des Interface IF mit dem Datenbus DB verbunden, wobei den
Zihler 26, 27 von den Digitaltachometern 8, 17 geschwin-
digkeits- bzw. wegproportionale Impulsfolgen zugefiihrt wer-
den. Der programmierbare Mehrfachzédhler 28 ist iiber einen
Schreib-Leseanschluss 'WR und einen Daten-Freigabeanschluss
C/D mit dem Interface IF verbunden, sowie iiber einen Bau-
steinauswahl-Anschluss CS am Dekodierer 24 und iiber Daten-
Eingabereports am Datenbus DB angeschlossen. Uber Startan-
schliisse G stehen Zihler Z1-Z4 des programmierbaren Mehr-
fachzihlers 28 mit Triggersignalausgéngen T der Synchronisa-
tionseinrichtung 30 in Verbindung. Die Uberlaufanschliisse O
der Zahler Z1-Z4 sind mit den Treiberstufen 14, 15, 16, 20 ver-
bunden, deren Ausgénge mit den Steuerelektroden der Thyri-
storen 13, 19 in Verbindung stehen. Die Synchronisationsein-
richtung 30 ist am Drehstromnetz RST angeschlossen und {iber
Lenksignalausgidnge L mit den Treiberstufen 14, 15, 16 des
Hubmotor-Stellgliedes verbunden.

Die Synchronisationseinrichtung 30 gemass Fig. 2 besteht je
Phase des Drehstromnetzes RST aus einem Transformator 31,
einem aus Widerstinden und Kondensatoren gebildeten Filter
32, zwei Dioden 33, 34 und einem Signalerzeuger 35. Die An-
oden der Dioden 33, 34 sind miteinander verbunden, wahrend
ihre Kathoden iiber das Filter 32 mit den Anschliissen der Se-
kundirwicklung des Transformators 31 in Verbindung stehen.
Der Signalerzeuger 35 weist zwei Transistoren 36, 37 auf, deren
Basen iiber Widersténde 38, 39 mit dem positiven Pol, und
iiber Dioden 40, 41 mit dem Nullpotential einer Spannungsquel-
le verbunden sind. Die Basis des ersten Transistors 36 ist aus-
serdem iiber einen weiteren Widerstand 42 mit den Anoden der
Dioden 33, 34 verbunden, die des zweiten Transistors 37 iiber
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einen weiteren Widerstand 43 an der Kathode der Diode 34 an-
geschlossen. Der Kollektor des ersten Transistors 36 ist mit dem
Triggersignalausgang T, der des zweiten Transistors 37 mit dem
Lenksignalausgang L des Signalerzeugers 35 verbunden. Ein
Triggersignal T=0 wird jeweils immer dann erzeugt, wenn die
an den Anoden der Dioden 33, 34 auftretende negative Gleich-
spannung Ug auf Null gestiegen ist (Zeitpunkte I, II, III, Fig.
3). Zu diesen Zeitpunkten sperrt die Diode 40 und der erste
Transistor 36 wird leitend. Wihrend der negativen Halbwelle
der sekundérseitigen Speisespannung Uy ist das Lenksignal
L=1, da dann die Diode 41 leitet und der zweite Transistor 37
sperrt (Zeitintervall I-II, Fig. 3). Wiahrend der positiven Halb-
welle sperrt die Diode 41 und der zweite Transistor 37 ist lei-
tend, so dass das Lenksignal L =0 ist (Zeitintervall II-III, Fig.
3).

Der Intervallzeitgeber 29 gemiss Fig. 4 besteht aus einem 16
Bit-Zéhler 44, einem Frequenzteiler 45 und einem JK-Flip-Flop
46. Die Dateneingénge des beispielsweise aus vier Bit-Zihlern
gebildeten 16 Bit-Zihlers 44 sind mit den Datenausgéngen Q.-
Q; eines Zwischenspeichers 47, 48 in Form zweier adressierba-
rer Mehrfach-D-Flip-Flops (addressable latches) des Interface
IF verbunden. Der Zwischenspeicher 47, 48 ist eingangsseitig
am Adressenbus AB, am Datenausgabeleiter CRUOUT des
Ein-Ausgabebuses CRU und iiber Freigabeanschliisse E;, B, am
Dekodierer 24 (Fig. 1) angeschlossen. Der Ausgang des Fre-
quenzteilers 45 ist mit einem Taktanschluss CP des 16 Bit-Z&h-
lers 44 verbunden, wobei die dem 16 Bit-Zahler 44 zugefiihrte
Taktfrequenz ¢’ beispielsweise die Hélfte der dem Eingang des
Frequenzteilers 45 zugefiihrten Taktfrequenz ¢ des Traktgene-
rators TG betrégt. Ein Uberlaufanschluss TC und ein Ladean-
schluss PE des 16 Bit-Zihlers 44 sind miteinander und mit dem
Taktanschluss Clk des JK-Flip-Flops 46 verbunden, dessen Ein-
ginge J, K die logischen Zusténde «1» aufweisen, und dessen
Ausganga mit einem Interrupteingang TINT des Interface IF
in Verbindung steht. Ein Clearanschluss Clr des JK-Flip-Flop
46 ist mit einem Freigabeausgang TIEN des Interface IF ver-
bunden.

Die vorstehend beschriebene Datenein- und -ausgabeeinrich-
tung arbeitet wie folgt:

Bei Vorliegen eines Fahrbefehls und fahrbereiter Aufzugs-
kabine 6 erzeugt der Mikroprozessor CPU ein Freigabesignal
TIEN =1 und der 16 Bit-Zahler 44 des Intervallzeitgebers 29 be-
ginnt mit dem Auftreten des Taktsignals ¢’ zu zdhlen (Fig. 4).
Bei Erreichen des Uberlaufes erzeugt der 16 Bit-Zihler 44 ein
Signal, so dass sein Uberlaufanschluss TC und sein Ladean-
schluss PE sowie der Taktanschluss Clk des JK-Flip-Flops 46
niedrig gesetzt werden, wobei einerseits eine an den Datenaus- -
gingen Qu-Q7 des Zwischenspeichers 47, 48 vorhandene Binér-
zahl in den 16 Bit-Zihler 44 geladen wird und andererseits, da
das Freigabesignal TIEN am Clearanschluss «1» ist, am Aus-
gang Q des JK-Flip-Flops 46 eine Unterbrechungsanforderung
TINT =0 auftritt. Mit der nichsten ansteigenden Flanke des
Taktsignals ¢’ des 16 Bit-Zahlers 44 beginnt dieser erneut zu
zéhlen, wobei sein Uberlaufanschluss TC und  sein Ladean-
schluss PE sowie der Taktanschluss Clk des JK-Flip-Flops 46
auf hohes Potential gesetzt werden, ohne dass die Unterbre-
chungsanforderung TINT =0 gelscht wird.

Die Unterbrechungsanforderung TINT wird dem Unterbre-
chungsprioritéts-Baustein des Interface IF zugeleitet, in wel-

20

25

40

chem die der Prioritdt entsprechende Adresse und die Unterbre-
chungsanforderung fiir den Mikroprozessor CPU gebildet wird.
Nach Empfang der iiber die Interruptverbindung INT (Fig. 1)
geleiteten Unterbrechungsanforderung TINT unterbricht der
Mikroprozessor CPU das laufende Programm um das durch die
Adresse gekennzeichnete Interruptprogramm auszufiihren. Im
Rahmen dieses Programmes wird der im Wegzéhler 27 enthalte-
ne Wegistwert gelesen, der Geschwindigkeitssollwert ermittelt,
der im Geschwindigkeitszdhler 26 enthaltene Geschwindigkeits-
istwert gelesen und die Geschwindigkeitsregelabweichung gebil-
det. In Abhéngigkeit von dieser wird die zugeordnete Eingangs-
grosse des betreffenden Stellgliedes aus dem Festwertspeicher
EPROM abgerufen, wobei das Vorzeichen der Geschwindig-
keitsregelabweichung entscheidet, welcher Regelpfad aktiviert
wird. Um Fehler, welche durch Ablesen wahrend transienter
Vorginge entstehen konnten zu vermeiden, werden der Ge-
schwindigkeits- und der Wegzéhler 26, 27 wihrend eines jeden
Dateneingabevorganges mehrmals abgelesen. Nach der Speiche-
rung der abgelesenen Daten werden durch ein Auswertepro-
gramm die giiltigen Istwerte ermittelt. Der fiir die Bildung der
Stromregelabweichung zu ermittelnde Erregerstromistwert wird
unter Beriicksichtigung von im Festwertspeicher EPROM ge-
speicherten Konstanten der Erregerwicklung 21 in Abhéngigkeit
des letzten Wertes der Eingangsgrosse des Stellgliedes der Wir-
belstrombremse 7 berechnet. Im Laufe des Interruptprogram-
mes wird in den Zwischenspeicher 47, 48 (Fig. 4) des Intervall-
zeitgebers 29 eine Bindrzahl eingeschrieben, deren Komplement
jeweils das Zeitintervall zwischen zwei Unterbrechungsanforde-
rungen TINT bestimmt.
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*®  Die jeweils derart ermittelte Eingdngsgrosse des betreffen-

den Stellgliedes wird nun in einer Schreiboperation in den pro-
grammierbaren Mehrfachzéhler 28 {ibertragen. Hierbei werden
vom Mikroprozessor CPU die Anschliisse C/D, CS und WR
auf niedriges Potential gesetzt und die auf dem Datenbus be-
findliche Eingangsgrésse eingeschrieben (Fig. 1). Eine in einer
vorhergehenden Operation programmierte interne Adressierlo-
gik bestimmt dabei, dass bei der Regelung des Hubmotors 1 in
die Zahler Z1-Z3 und bei der Regelung der Wirbelstrombremse
7 in den Zihler Z4 eingeschrieben wird. Beim Eintreffen des

- Triggersignals T der Synchronisationseinrichtung 30 am Start-
anschluss G des betreffenden Zdhlers Z1-Z4 wird ein Z#hlvor-
gang ausgeldst, der bei Erreichen des Uberlaufes mit dem Auf-
treten eines Impulses am Uberlaufanschluss 0 beendet ist. Die-
ser Impuls wird in der betreffenden Treiberstufe 14, 15, 16, 20
verstarkt und dem zugehorigen Thyristor 13, 19 zugefiihrt, wo-
bei die Dauer des Zahlvorganges bis zum Uberlauf den Ziind-
zeitpunkt bestimmt und das Lenksignal L der Synchronisations-
einrichtung 30 den Ziindimpuls de positiven oder negativen
Halbwelle der anliegenden Spannung zuordnet.

35

45

50
Mit der Beendigung der Schreiboperation wird das Inter-

ruptprogramm abgeschlossen, wobei das Freigabesignal TIEN
kurzzeitig auf niederes Potential geht und die Unterbrechungs-
anforderung TINT gel6scht wird. Der Mikrocomputer kann

55 nun mit der Ausfithrung des unterbrochenen Programmes fort-
fahren, bis nach einem durch den Intervallzeitgeber 29 be-
stimmten Zeitintervall, dhnlich wie anfénglich beschrieben, die
nichste Unterbrechungsanforderung TINT erzeugt wird und
das gleiche Interruptprogramm erneut ablduft.

2 Blatter Zeichnungen
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