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Streszczenie 
 

W artykule przedstawiono propozycję algorytmu identyfikacji charaktery-
styk zadajników prędkości kątowej. Rozwiązania te znajdują zastosowanie 
w nowoczesnych synchronizatora automatycznych realizujących funkcję 
szybkiego łączenia obiektów elektroenergetycznych do pracy równoległej 
w systemie elektroenergetycznym, szczególnie w sytuacjach ruchowych 
wymagających zdecydowanego oraz szybkiego działania. Przeprowadzone 
badania eksperymentalne potwierdzają skuteczność zaproponowanych 
rozwiązań.  
 
Słowa kluczowe: metody synchronizacji, synchronizacja automatyczna. 
 

The method for automatic identification  
of characteristics of electrical power  
unit angular velocity adjusters 

 
Abstract 

 
The paper describes a method for identification of angular velocity adjuster 
characteristics (Fig. 2). An algorithm (Fig. 4) of its practical application in 
modern and microprocessor automatic synchronizers operating according 
to the latest known methods (Fig. 1) is presented. These methods allow for 
significant, even several times – in relation to the solutions used on a large 
scale and generally regarded as classics – shortening of the connection 
process duration. Hence, the proposed solutions can play a special role in 
many situations requiring a decisive action and fast connection of electrical 
power units to operate in parallel.  Such situations can occur during  
a sudden demand for electricity in a power electric system – one of which 
should certainly include cases of threatened blackout – whose effects and 
consequences can be very serious. The experimental tests fully confirm the 
effectiveness of the proposed solutions. Thus, they confirm the possibility 
to automatize tedious and time-consuming processes connected with 
identification of the characteristics of angular velocity adjusters connecting 
power electrical objects. 
 
Keywords: synchronization methods, automatic synchronization. 
 
1. Wprowadzenie 
 

Jednym z ważnych procesów, który wpływa na niezawodną 
pracę systemu elektroenergetycznego oraz umożliwia szybką 
restytucję poawaryjną jest proces łączenia synchronicznych obiek-
tów elektroenergetycznych do pracy równoległej [2, 6, 8]. Reali-
zacja odnośnego procesu wymaga przeprowadzenia synchroniza-
cji, która na wielu obiektach elektroenergetycznych jest realizo-
wana za pomocą dedykowanych urządzeń automatyki, jakimi są 
nowoczesne, mikroprocesorowe synchronizatory automatyczne 
(SA) [1, 3, 4, 10]. Urządzenia te, działając na podstawie znanych  
i sprawdzonych metod synchronizacji [2], przywiązują szczególną 
uwagę do dokładności łączenia, traktując drugorzędnie zmienną 
stanu, jaką jest czas synchronizacji. Tego rodzaju działanie jest 
niekorzystne, a w wielu sytuacjach ruchowych wymagających 
szybkiego i zdecydowanego działania, może być nawet szkodliwe 

[9]. Stąd też w literaturze przedmiotowej [5, 6] proponowana jest 
alternatywna metoda synchronizacji – zwana metodą MASD, 
której możliwość zastosowania w stanie dynamicznych zmian 
prędkości kątowych łączonych obiektów pozwala na istotne, 
nawet kilkakrotne w odniesieniu do stanu obecnego, skrócenie 
czasu łączenia. Istota odnośnej metody (rys. 1) polega na zastę-
powaniu serii impulsów sterujących wysyłanych z SA (rys. 1a), 
pojedynczym impulsem sterującym o odpowiednim czasie trwania 
TS (rys. 1b). W wyniku ww. postępowania uzyskuje się odpowied-
nią (często z pewnym naddatkiem – wynikającym z konieczności 
uniknięcia stanu pracy quasisynchronicznej niesynfazowej) zmia-
nę częstotliwości napięcia, wprowadzanego do ruchu obiektu (rys. 
1c). Podstawę określenia zmiany częstotliwości fg, stanowi cha-
rakterystyka zadajnika prędkości kątowej zespołu wytwórczego, 
która musi zostać zidentyfikowana [7] przed pierwszym urucho-
mieniem synchronizatora na danym obiekcie. 
 
 

 
 
Rys. 1.  Istota metody MASD [6]: a) impulsy sterujące – typowy SA, b) impuls 

sterujący wg MASD, c) zmiana częstotliwości zadanej łączonego obiektu 
Fig. 1.  The essence of the MASD method: a) control signals – typical SA,  

b) control signals according to MASD, c) change of the input frequency  
of a connected object    

 
 

2. Cel i metoda identyfikacji 
 

Identyfikacja kolejnych punktów nieliniowej charakterystyki 
zadajnika prędkości kątowej jest zadaniem żmudnym i czaso-
chłonnym. Wynika to z konieczności przeprowadzenia dużej 
liczby dokładnych pomiarów zmian prędkości kątowej wału ze-
społu wytwórczego, w obu kierunkach ruchu, tj.: od prędkości 
początkowej niższej od wartości znamionowej do wartości zna-
mionowej oraz od prędkości znamionowej wyższej od wartości 
znamionowej, do wartości znamionowej (rys. 2). Liczba niezbęd-
nych do wykonania pomiarów wynika z potrzeby dokładnego 
odwzorowania charakterystyki zadajnika (w praktyce przyjmuje 
się, że błąd identyfikacji powinien być, co najmniej dziesięcio-
krotnie mniejszy do dopuszczalnej wartości różnicy częstotliwości 
w chwili łączenia, która jest nastawiana w synchronizatorze). 
Identyfikacja kolejnych punktów charakterystyki zadajnika może 
zostać przeprowadzona w sposób ręczny [6] – przez odpowiednio 
przeszkolony personel, lub przy pomocy dedykowanego trybu 
pracy synchronizatora, który realizując odpowiedni podprogram 
pozwala na automatyzację odnośnego procesu. Ostatni z opisa-
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nych sposobów postępowania stanowi przedmiot przedstawionej 
w artykule propozycji identyfikacji. 

 
 

 
 
Rys. 2. Nieliniowa charakterystyka zadajnika prędkości kątowej 
Fig. 2.  Nonlinear characteristic of the angular velocity adjuster 

 
Znając kolejne punkty charakterystyki zadajnika prędkości ką-

towej (rys. 2) oraz początkową różnicę częstotliwości łączonych 
obiektów fg, można określić czas trwania impulsu sterującego TS, 
wysyłanego z synchronizatora. Jeśli częstotliwości fg, wynikają-
cej z pomiarów, nie odpowiada żadna chwila TS(i), wówczas  
(z uwagi na monotoniczność identyfikowanej charakterystyki 
zadajnika prędkości kątowej, w podlegającym ocenie przedziale) 
można dokonać interpolacji zmiennej TS, zgodnie ze wzorem 
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Interpolując wartość TS w powyższy sposób należy uwzględnić 

błędy wynikające z linearyzacji nieliniowej charakterystyki zadaj-
nika prędkości kątowej (rys. 2). Do oceny maksymalnej wartości 
odnośnych błędów (kolano charakterystyki), można posłużyć się 
miarą, jaką stanowi odległość d, punktu przecięcia prostych prze-
chodzących przez punkty sąsiadujące z rozpatrywanym przedzia-
łem, od prostej reprezentującej linię interpolacji (rys. 3). 
 
 

 
 
Rys. 3. Błędy interpolacji liniowej zmiennej TS 
Fig. 3.  Errors of linear interpolation variable TS 

 
Maksymalny błąd częstotliwości fg(i), popełniany w wyniku 

stosowania proponowanej metody, można wyznaczyć ze wzoru 
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wartości TS oraz (fg(i – 1) + fg), wynikają ze wzorów 
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a współczynniki: a, b, c, d, z zależności 
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3. Algorytm identyfikacji 
 

Implementacja proponowanej metody identyfikacji w nowocze-
snych, mikroprocesorowych synchronizatorach automatycznych 
wymaga opracowania, a następnie zastosowania, dedykowanego 
algorytmu działania. Strukturę odnośnego algorytmu przedstawio-
no na rys. 4.  
 
 

 
 
Rys. 4. Algorytm identyfikacji charakterystyki zadajnika prędkości kątowej 
Fig. 4.  The identification algorithm of the angular velocity adjuster characteristic 

 
Pierwszym krokiem wynikającym z algorytmu (rys. 4) jest eks-

perymentalne określenie czasu TS(min) wyzwalającego ruch silnika 
w regulatorze prędkości kątowej, a tym samym wywołanie naj-
mniejszej powtarzalnej zmiany częstotliwości fg(min) synchronizo-
wanego obiektu. Następnie, rozpoczynając od znamionowej war-
tości częstotliwości obiektu, wysyłane są serie impulsów regula-
cyjnych, które wymuszają zmianę częstotliwości obiektu o war-
tość fg(i). Kolejnym krokiem, jest poszukiwanie takiego czasu 
trwania impulsu sterującego TS(i), którego wartość spowodowałaby 
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powrót częstotliwości obiektu do wartości pierwotnej – znamio-
nowej. W przypadku, gdy wyznaczony czas TS(i) = iTS(min) jest 
zbyt długi, opisana procedura jest powtarzana, a mniejsza wartość 
TS(i), zostaje wyznaczona metodą połowienia przedziału. W przy-
padku wyznaczenia wartości TS(i) powodującej zmianę częstotli-
wości obiektu o zadaną wartość fg(i) (z akceptowalną dokładno-
ścią), oba parametry są rejestrowane, a procedura określona algo-
rytmem jest powtarzana, dla kolejnego punktu charakterystyki. 

Z uwagi na długi czas identyfikacji charakterystyki zadajnika, 
celowe jest wprowadzenie w algorytmie z rys. 4, parametru n, 
stanowiącego mnożnik „skoku” częstotliwości fg(i). Wówczas 
skrócenie czasu identyfikacji odbywa się kosztem dokładności, 
którą można oszacować, korzystając ze wzoru (2). 
 
4. Weryfikacja proponowanych rozwiązań 
 

Proces weryfikacji proponowanych rozwiązań został przepro-
wadzony na stanowisku laboratoryjnym wyposażonym w blok 
wytwórczy o mocy 27 kVA, z zadajnikiem napięcia o charaktery-
styce nieliniowej. Za satysfakcjonującą uznawano identyfikację  
z błędem nie przekraczającym 10% wartości dopuszczalnej różni-
cy częstotliwości w chwili łączenia (która w rozpatrywanym 
przypadku została ustalona na poziomie 0,8 Hz). Uzyskaną, przy-
kładową, charakterystykę zadajnika prędkości kątowej, dla sko-
kowej zmiany częstotliwości o 0,2 Hz (dla n = 20, fg(min) = 0,01 Hz 
oraz TS(min) = 150 ms), dla obydwu kierunków zmian prędkości 
kątowej, przedstawiono na rys. 5 oraz na rys. 6. 

 
 

 
 
Rys. 5. Zidentyfikowana charakterystyka zadajnika prędkości kątowej w kierunku 

narastającym do wartości znamionowej [6] 
Fig. 5.  The identified characteristic of the angular velocity adjuster towards 

increasing the nominal value [6] 

 
 
 

 
 
Rys. 6. Zidentyfikowana charakterystyka zadajnika prędkości kątowej w kierunku 

malejącym do wartości znamionowej 
Fig. 6.  The identified characteristic of the angular velocity adjuster towards 

decreasing the nominal value 

 
Prowadząc etap weryfikacji stwierdzono prawidłowy przebieg 

procesu identyfikacji. Maksymalny błąd częstotliwości fg(i) wy-
niósł 0,07 Hz, co stanowiło wartość mniejszą od założonej (rów-
nej 0,08 Hz). Podczas badań zaobserwowano również istotne 
wydłużanie czasu identyfikacji wraz ze wzrostem wartości para-
metru n odpowiedzialnego za zmianę częstotliwości fg(i). Przykła-

dowo, dla n = 20 (rys. 5), czas ten wyniósł 68 minut i 25 sekund,  
a dla n = 10 ponad dwie godziny i 25 minut (był, więc ponad 
dwukrotnie dłuższy). Tego rodzaju wydłużenie czasu identyfikacji 
wynika z liczby powtórzeń programu, wymuszonych realizacją 
algorytmu z rys. 4. W praktyce dwukrotnemu zwiększeniu para-
metru n odpowiada dwukrotnie zmniejszenie liczby punktów 
charakterystyki, w związku, z czym dokładność identyfikacji 
maleje, a czas trwania całego procesu skraca się. 
 
5. Wnioski 
 

Przedstawiona metoda stanowi, w literaturze krajowej, pierwszą 
pełną publikację, która traktuje, w jaki sposób zautomatyzować 
żmudny i czasochłonny proces identyfikacji charakterystyk pręd-
kości kątowej synchronicznych obiektów elektroenergetycznych, 
w celu umożliwienia szybkiego ich połączenia do pracy równole-
głej. Tego rodzaju rozwiązanie jest szczególnie ważne w przypad-
ku zastosowania w synchronizatorach automatycznych, najnow-
szych znanych i opracowanych metod [6], pozwalających na 
istotne – nawet kilkakrotne, w porównaniu z metodami klasycz-
nymi – skrócenie czasu łączenia. Działanie to, nabiera szczegól-
nego znaczenia w licznych sytuacjach ruchowych wymagających 
zdecydowanego i szybkiego działania, tj.: w sytuacjach wymaga-
jących szybkiej restytucji systemu elektroenergetycznego, lub  
w sytuacjach przeciążeniowych, wymagających niezwłocznego 
dostarczania dodatkowej mocy do systemu. 

Przeprowadzone badania potwierdzają skuteczność proponowa-
nego rozwiązania oraz pokazują wpływ wartości parametrów 
konfiguracyjnych (występujących w algorytmie) na dokładność  
i czas trwania procesu identyfikacji. Korelacja pomiędzy parame-
trem n występującym algorytmie (rys. 4), a czasem oraz dokład-
nością identyfikacji, stanowią podstawę określania początkowej 
wartości parametru n w potencjalnych urządzenia realizujących 
funkcję synchronizacji automatycznej, według najnowszych zna-
nych metod (rys. 1). 
 
6. Literatura 
 
[1] Automatic Synchronizer BE1-25A. Basler Electric Bulletin 2010. 
[2] Grono A. J.: Komputerowa synchronizacja prądnic. Gdańsk: PAN, 

Seria wydawnicza Monografie, Komitet Elektrotechniki, Postępy Na-
pędu Elektrycznego i Energoelektroniki. Wydawnictwo Politechniki 
Gdańskiej 2001. 

[3] Instrukcja użytkowania synchronizatora mikroprocesorowego SM-
06A. PUP KARED Sp. z o.o. Gdańsk-Kowale 2004.  

[4] M-0193B Syncrocloser Unit Instructions Book, Beckwith Electric 
CO.,INC., USA, Florida, 2004. 

[5] Redlarski G.: Nowa metoda synchronizacji w stanie dynamicznym 
związanym z wyrównywaniem częstotliwości łączonych obiektów. 
Przegląd Elektrotechniczny, nr 4/2010. 

[6] Redlarski G.: Nowe rozwiązania automatyzacji procesu łączenia 
obiektów elektroenergetycznych do pracy równoległej. Politechnika 
Gdańska, seria Monografie nr 98, Gdańsk 2009. 

[7] Redlarski G.: Sposób szybkiej synchronizacji obiektów elektro-
energetycznych uwzględniający charakterystykę nastawnika prędkości 
kątowej synchronizowanego zespołu wytwórczego. Zgłoszenie paten-
towe nr P-389188 z dnia 02.10.2009 r. 

[8] Reimer D.: Protective Relaying for Power Generation Systems, Taylor 
& Francis Group, 2006. 

[9] Szczerba Z.: Warunki łączenia do pracy równoległej po awarii  
w systemie elektroenergetycznym, Automatyka elektroenergetyczna, 
nr 1/1999. 

[10] Three Phase Synchronizer SPM-D10/YD. Woodward Company 2006. 
 
_____________________________________________________ 
otrzymano / received: 23.03.2011  
przyjęto do druku / accepted: 03.09.2012 artykuł recenzowany / revised paper 

 

P
o

b
ra

no
 z

 m
o

st
w

ie
d

zy
.p

l

http://mostwiedzy.pl


<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Error
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /CMYK
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments true
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<

    /BGR <>
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /CZE <>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /ETI <>
    /FRA <>
    /GRE <>

    /HRV (Za stvaranje Adobe PDF dokumenata najpogodnijih za visokokvalitetni ispis prije tiskanja koristite ove postavke.  Stvoreni PDF dokumenti mogu se otvoriti Acrobat i Adobe Reader 5.0 i kasnijim verzijama.)
    /HUN <>
    /ITA <>
    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /LTH <>
    /LVI <>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /POL <>
    /PTB <>
    /RUM <>
    /RUS <>
    /SKY <>
    /SLV <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /TUR <>
    /UKR <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /ConvertToCMYK
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure false
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles false
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


