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Zpusob ovladani a ovladaci systém jsou uréeny pro
ovladani alespon ¢astecné automatizovaného me-
chanického prevodového systému, a to pro stanoveni
toho, jestli jsou zvolena prefazeni nahoru na pozado-
vany prevodovy pomeér akceptovatelna, coZ je dano
carou (208), nebo neakceptovatelnd, coz je dano
¢arou (210), za aktualnich funkénich podminek vo-
zidla, a pro zabranéni pocatku neakceptovatelného
zvoleného prefazeni nahoru. Pfefazeni nahoru se
povaZuje za akceptovatelné tehdy, jestlize kroutici
moment, dany ¢arou (206), na hnacich kolech pfi
planovaném prevodovém poméru je dostateény pro
udrZovani alespon minimalni akceptovatelné akcele-
race (Ag) vozidla po pfefazeni nahoru za aktualnich
funkénich podminek vozidla. Ovladaci systém (104}
zahrnuje elektronickou fidici jednotku (106} s
prostiedky ke zjistovani pfisludnych signali od vo-
zidla a stanoveni signalt k provedeni ovladani pre-

vodovky (10).
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Cz 285780 B6

Zpisob ovladini alespoii <&aste¢né automatického provadéni zvoleného fFazeni
mechanického prevodového systému a ovlidaci systém k provadéni tohoto zpusobu

Oblast techniky

Vynalez se tykéa zplsobu ovladani alespoil ¢4ste¢né automatického provadéni zvoleného fazeni
mechanického prevodového systému a ovladaciho systému k provadéni tohoto zpiisobu. Vynalez
se zejména tyka ovladaciho zpisobu a systému pro automatické mechanické pfevodovky, kde
pravdépodobnost a akceptovatelnost dokongeni zvoleného prefazeni nahoru se odhaduje
z hlediska existujiciho funk&niho stavu vozidla azatne se provadét pouze akceptovatelné
dokonéitelné pietfazeni. Akceptovatelné dokoncitelné prerazeni nahoru je pfefazenim nahoru na
planovany pfevodovy pomér, pfi némz, za existujiciho funkéniho stavu vozidla, zplsobi
maximalné mozny kroutici moment motoru alespoil pfedem stanovené minimalni zrychleni
vozidla.

Dosavadni stav techniky

Plné automatické pfevodové systémy, jak pro téZkotonazni vozidla, jako jsou tézkotondzni
nakladni automobily, tak i pro osobni automobily, u nichz se snima pdloha skrtici klapky nebo
poloha plynového pedalu, rychlost vozidla, frekvence otiCeni motoru a podobné jsou znamé,
stejné jako jejich automatické fazeni. Tyto zcela automatické pfevodové systémy maji bud’
automatické prevodovky, u nichZ se pouziva stlatené tekutiny pro tfeci zabér jednoho nebo
n&kolika ¢lend s dalsimi &leny nebo se zakladnim &lenem pro dosaZeni zvoleného prevodového
poméru nebo automatické mechanické ptevodovky, které pouzivaji elektronické a/nebo
pneumatické logiky aovladale pro zapinani a vypinani mechanickych spojek pro dosazeni
pozadovaného prevodového poméru. Ptiklady téchto pfevodovek jsou uvedeny u patentech US
3961 546,4 081 065 a 4 361 060.

Poloautomatické pievodové systémy pouzivajici elektronické fidici jednotky, které snimaji
polohu plynového pedalu, frekvence otageni motoru, vstupniho hfidele, vystupniho hfidele
a/nebo rychlost vozidla a pouzivajici automaticky ovladana zafizeni pro ovladani plynového
pedalu, fadici zafizeni a/nebo zafizeni pro ovladéni hlavni spojky na v podstaté pln€ automatické
provadéni zmén prevodovych poméri manualné zvolenych fidi¢em, jsou zndmé. Priklady té€chto
poloautomatickych prevodovych systéml jsou uvedeny v patentech US 4 425 620, 4 631 679
a4 648 290.

Dal3i typ &aste€né automatizovaného pfevodového systému pouziva systém a zplsob pro
provadéni poloautomatického fazeni u mechanického prevodového systému pro pouZiti ve
vozidlech s pouze manualnim ovladanim plynového pedédlu a/nebo pouze manuédlnim ovladanim
hlavni spojky. Tento systém ma obvykle alespoii jeden rezim Cinnosti, kde prefazeni, které ma
byt provedeno poloautomaticky, se automaticky pfedvoli, a obsahuje ovladaci a displejovy panel
fidi¢e pro volbu zmény pfevodového poméru nebo ¢innosti v rezimu automatické predvolby
a indikaci fazeni nahoru, dolii nebo na neutral. Tento systém dale obsahuje elektronickou fidici
jednotku pro piijimani signalt udavajicich frekvenci otdCeni vstupniho a vystupniho htidele
prevodovky a pro jejich zpracovani podle pfedem stanovenych logickych pravidel pro stanoveni
toho, zda existuji synchronni podminky a v reZzimu automatické predvolby, zda se poZaduje
prefazeni nahoru nebo doli z aktudlntho pfevodového poméru apro vydani povelovych
vystupnich signald do ovladage ptevodovky pro jeji piefazeni podle téchto povelovych
vystupnich signali.

Za urditych podminek se zabrani pfedvolb& a/nebo provedeni automaticky predvoleného
prefazeni pro zabranéni neodekavaného a/nebo nezadouciho prefazeni. S vyhodou ma fidi¢
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k dispozici prostfedky, jako je manudlng ovladany spojkovy pedal, kterym se provede uvolnéni
prostfedki branicich pfefazeni. Podminkami, za kterych se brani provedeni automaticky
pfedvoleného piefazeni, mohou byt relativné velka nebo relativné mala rychlost vozidla, funkce
brzd vozidla a/nebo retardéru a/nebo $krtici klapky paliva pfi volnobé&hu.

Ovladaci a displejové zafizeni umoZiuje fidi¢i zvolit a predvolit fazeni na vy3§i prevodovy
pomér, nizdi pfevodovy pomér nebo neutrdl asvyhodou znadzoriiuje zvolené, aviak jeste
neprovedené fazeni, stejné jako aktualni stav pfevodovky. S vyhodou umoZiiuje ovladaci zafizeni
rovnéz zruSeni manualné nebo automaticky predvoleného fazeni.

Prevodové systémy tohoto typu jsou znadmé, naptiklad z patenti US 5 050 079, 5 053 959,
5053 961,5053962,5063511,5 081 588,5 089962 a5 089 965.

I kdyZ vy3e popsané mechanické pfevodové systémy s automatickym, poloautomatickym a/nebo
CasteCné automatickym provadénim piefazeni jsou velmi dobie vhodné pro zamyslena pouziti,
nejsou zcela dostacujici, protoze ¢as od Casu zalnou provadét piefazeni, které za uritého
funkéniho stavu vozidla nemiZe byt dokonfeno. To se tyka zejména prefazeni nahoru
automatickych mechanickych prevodovych systémi, kdyz vozidlo pfekonava zvlast velky odpor
amotor nemize pii planovaném prevodovém poméru akcelerovat nebo udrZovat rychlost
vozidla, coZ ma za nasledek vznik neZidoucich "periodickych vykyvi", protoZe pievodovka
podstupuje cykly prefazeni nahoru, nasledované téméf ihned piefazenim dold.

Podstata vynalezu

Vy3e uvedené nedostatky odstrafiuje zplisob ovladani alespoii ¢astedné automatického provadéni
zvoleného fazeni mechanického pfevodového systému sestavajiciho z motoru, ovladaného
Skrcenim ptivodu paliva, se stanovenou kapacitou krouticich momentt, z vicerychlostni mecha-
nické prevodovky s vice zndmymi pfevodovymi poméry, ze vstupniho hfidele a vystupniho
htidele, upraveného pro pohon hnacich kol vozidla, z prvniho &idla pro vytvateni prvniho
vstupniho signalu udavajiciho frekvenci otadeni vstupniho h¥idele pfevodovky, druhého &idla pro
vytvafeni druhého vstupniho signalu udavajiciho rychlost vozidla, tfetiho &idla pro vytvafeni
signalu oznatujiciho kroutici moment motorua z ovladate pfevodovky pro ovladani fazeni
pievodovky, podle vynilezu, jehoz podstatou je, Zze se predb&in& stanovi minimalni
akceptovatelnd akcelerace vozidla po prefazeni nahoru, potom se stanovi potfeba prefazeni
nahoru z aktudlniho zafazeného pfevodového poméru pfevodovky na planovany prevodovy
pomér, potom se jako funkce alespoii aktudlné zafazeného pfevodového poméru a uvedenych
vstupnich signald, udévajicich aktudlni kroutici moment motoru a aktualni akceleraci vozidla,
stanovi oCekavany kroutici moment hnacich kol pro udrZeni alespofi minimalni akcelerace
vozidla za aktudlnich funkCnich podminek vozidla, potom se jako funkce o&ekavaného
krouticiho momentu hnacich kol pro udrzovani alespofi minimalni akcelerace vozidla za
aktualnich funk¢nich podminek vozidla, zvoleného plénovaného pfevodového poméru
a ofekdvaného maximalné mozného krouticiho momentu na hnacich kolech v planovaném
pfevodovém poméru stanovi proveditelnost nebo neproveditelnost dosaZeni akceptovatelnych
podminek pti zdbéru planovaného pievodového poméru, jestlize se zvolené piefazeni provede
avyvola se poCatek zvoleného pfefazeni pouze pfi mozZnosti dosaZeni akceptovatelnych
podminek pro zabér planovaného prevodového poméru.

Podle vyhodného provedeni vynalezu sestiva stanoveni olekavaného krouticiho momentu
hnacich kol pro udrZovani alespoii uvedené miniméini akcelerace vozidla za aktuilnich
funkénich podminek vozidla, pfi ponechani aktualniho pfevodového poméru v zabéru, z vyvolani
zmény krouticiho momentu motoru z prvni hodnoty krouticiho momentu na druhou hodnotu
krouticiho momentu a stanoveni akceleraci vozidla pfi obou téchto hodnotich krouticich
momentli motoru.
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Podle dalsiho vyhodného provedeni vynalezu je uvedena zména hodnot krouticiho momentu
nejvySe deset procent (10 %) prvni hodnoty kroutictho momentu a nastdva v Casové periodé
nejvyse jedné sekundy.

Podle dalSiho vyhodného provedeni vynalezu se pfedem stanovena minimalni akceptovatelna
akcelerace vozidla po pfefazeni nahoru rovna nulové akceleraci.

Podle dalsiho vyhodného provedeni vynalezu se ofekavany kroutici moment hnacich kol pro
udrzovani alespoii minimalni akceptovatelné akcelerace vozidla po piefazeni nahoru za
aktudlnich funk&nich podminek vozidla se stanovi z vyrazu

To=T: - (CWA)
kde

T, je hodnota pfedstavujici kroutici moment hnacich kol pro i-tou akceleraci vozidla,
A; je hodnota predstavujici akceleraci vozidla pfi nastaveni i-tého kroutictho momentu
hnacich kol,
W je hodnota ptedstavujici celkovou hmotnost vozidla a
C je konstanta.
\

Podle dalsiho vyhodného provedeni vynalezu se hodnota vyrazu CW se stanovi ze vztahu
CW =(T\-T2)/(A-Az)

kde

A; je hodnota piedstavujici akceleraci vozidla pfi druhé hodnoté¢ T, krouticiho
momentu motoru a
T, je zndmou druhou hodnotou T, krouticiho momentu, ktera se nerovna T;.

Uvedeny ukol dale spliiuje ovladaci systém k provadéni zpisobu podle vynélezu, pro ovladani
alesponi Caste€n€ automatického provadéni zvoleného fazeni mechanického pievodového
systému s motorem, ovladanym Skrcenim pfivodu paliva, se stanovenou velikosti krouticiho
momentu, s vicerychlostni mechanickou pfevodovkou s vice znamymi pfevodovymi poméry, se
vstupnim hfidelem a vystupnim hfidelem, upravenym pro pohon hnacich kol vozidla, s prvnim
¢idlem pro vytvareni prvniho vstupniho signalu udavajiciho frekvenci otaceni vstupniho htidele
pievodovky, s druhym ¢idlem pro vytvareni druhého vstupniho signalu udavajiciho rychlost
vozidla, s tfetim ¢idlem pro vytvafeni tretiho vstupniho signalu oznadujiciho kroutici moment
motoru asovladatem pro ovladani fazeni prevodovky, pficemz podstatou systému podle
vynalezu je, Ze obsahuje elektronickou fidici jednotku, obsahujici prostfedky pro uloZeni
hodnoty oznacujici predem stanovenou minimélni akceptovatelnou akceleraci vozidla po
pfefazeni nahoru, dale prostfedky pro stanoveni poZadovatelnosti prefazeni z aktudlniho
zafazen¢ho pfevodového poméru prevodovky na planovany prevodovy pomér, dale prostfedky
pro stanoveni, jako funkce, alespori aktudlniho zafazeného pfevodového poméru a uvedenych
vstupnich signali udavajicich aktualni kroutici moment motoru a aktudlni akceleraci vozidla,
oc¢ekavaného krouticiho momentu hnacich kol pro udrzeni alespoii uvedené minimalni akcelerace
vozidla za aktualnich funkénich podminek vozidla a pfi nulovém krouticim momentu motoru
prenaSeném na hnaci kola, dale prostredky pro stanoveni, jako funkce, ofekavaného krouticiho
momentu hnacich kol pro udrzovani alespoii uvedené minimalni akcelerace vozidla za aktualnich
funkénich podminek vozidla, pfevodového poméru zvoleného planovaného prevodového poméru
a ofekavaného maximalné mozného krouticiho momentu na hnacich kolech v planovaném
pfevodovém poméru, proveditelnosti nebo neproveditelnosti dosaZeni v podstaté akceptovatel-
nych podminek pfi zabéru planovaného prevodového poméru, jestlize se zvolené prefazeni
provede adéle prostfedky pro vyvolani pocatku zvoleného pfefazeni pouze pii stanoveni
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moZznosti dosaZeni v podstaté akceptovatelnych podminek pfi zabéru planovaného pievodového
pomeru.

Podle vyhodného provedeni vynilezu prosttedky pro stanoveni o&ekiavaného krouticiho
momentu pro udrzovani alespori uvedené minimélni akcelerace vozidla po pfefazeni nahoru pfi
aktualni ¢innosti vozidla sestavaji z prostfedki pro vyvolani zmény krouticiho momentu motoru
z prvni hodnoty krouticiho momentu na druhou hodnotu krouticiho momentu a z prosttedki pro
stanoveni akceleraci pfi obou téchto hodnotach krouticich momenti motoru.

Reseni podle vynilezu minimalizuje nebo odstraiuje u vozidel s alespoii &4ste&né automatizova-
nym mechanickym pfevodovym systémem, pfi snimani automatické nebo manuilni volby
pefazeni nahoru z aktualniho zafazeného prevodového poméru na planovany pfevodovy pomér,
zaloZzeném na aktudln€ snimanych funk¢nich podminek vozidla, nedostatky zndmého stavu
techniky tim, Ze stanovi, jestli je zvolené prefazeni proveditelné a akceptovatelné, tj. jestli
kroutici moment motoru pfivadény na hnaci kola pfi planovaném pfevodovém poméru bude
dostateny pro zajidt€ni alespori pfedem stanovené minimélni akcelerace vozidla a zapogne
pouze proveditelna fazeni a akceptovatelna fazeni.

Nedostatky urCitych automatizovanych mechanickych prevodovych systémil spoivaji totiz
v tom, Ze za uritych podminek nejsou schopny akceptovatelné dokonéit n&kterd fazeni, ktera
zaCnou (tj. pfi jizdé do kopce, pfi nizkootackovych fazenich atd.).\Pfevodovy systém vsak
nemusi byt schopen provést akceptovatelné vSechna prefazeni za viech podminek. Je pouze
zapotfebi, aby byl dosti schopen nezagit ptefazeni, obvykle prefazeni nahoru, kdyz za urgitych
funkénich podminek €innosti vozidla neni ¢innost planovaného pitevodového poméru akceptova-
telna. Ovladaci systém pfevodového systému podle vynalezu je schopen pied zagitkem fazeni
provést jednoduchy pasivni test prefaditelnosti. Tento test spociva v momentalni mirné zméné
pfivodu paliva, coz musi byt pro fidi¢e patrné, a v pozorovani reakce. Na zékladg této reakce se
stanovi proveditelnost a akceptovatelnost pfefazeni apozadavky pro neproveditelné &i
neakceptovatelné fazeni nahoru se bud’ modifikuji, nebo zrusi.

Toho se dosahne u vozidel s velkym rozsahem celkové hmotnosti upravenim ovladaciho systému
fazeni podle vynédlezu, ktery pfi volbé fazeni nahoru z aktudlniho zafazeného prevodového
poméru na planovany pievodovy pomér (obvykle jako funkce ptivodu paliva, polohy 3krtici
klapky, frekvence otac¢eni motoru, rychlosti vozidla a/nebo aktualniho zafazeného pfevodového
poméru) provede automaticky mimé snizeni pfivodu paliva do motoru (o asi 10 %) po kratky
Casovy interval, snimani zmény akcelerace vozidla, piedpovézeni krouticiho momentu na
hnacich kolech pro udrZzovani pfedem stanovené minimalni akcelerace vozidla a porovnani této
hodnoty s ofekdvanou maximélni hodnotou krouticiho momentu pfi plinovaném pfevodovém
pomeéru pro stanoveni toho, jestli je navrhované pfefazeni proveditelné akceptovatelné (tj. miize
byt minimalni akceptovatelné akcelerace vozidla dosazeno za funkénich podminek vozidla pfi
planovaném pfevodovém poméru).

Jestlize neni navrhované prefazeni (obvykle prefazeni nahoru) akceptovatelné, miize byt
pozadavek na prefazeni modifikovan (tj. sloZené prefazeni skokem vyZaduje zménu na
jednoduché prefazeni) nebo mize byt prefazeni zruSeno po uréitou pfedem stanovenou ¢asovou
periodu (naptiklad 10 sekund).

U vozidel se v podstaté konstantni velkou celkovou hmotnosti, jako jsou autobusy, pojizdné
jerdby atd., za predpokladu, Ze tato vozidla jsou vybavena elektronickym datovym spojem,
pomoci kterého miize byt sniman kroutici moment motoru nebo parametr udavajici kroutici
moment motoru, pifi stanoveni, Ze je zapotiebi pfefazeni nahoru z aktualniho zafazeného
prevodového poméru na planovany pievodovy pomeér, se provadi snimani aktualniho krouticiho
momentu a zrychleni vozidla, z ¢ehoz ovlada¢ miZze odhadnout poZadovany kroutici moment
motoru, pii pozadovaném pfevodovém poméru a pii aktualnich funkénich podminkach vozidla,
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pro udrzovani minimalni akceptovatelné akcelerace vozidla. Systém potom provadi stanoveni
toho, jestli je navrhované piefazeni proveditelné/akceptovatelné, pti pouziti logiky uvedené vyse.

Ovladaci systém azptsob podle vynalezu pro vozidla s alespori &aste¢né automatizovanym

mechanickym pfevodovym systémem pfi pfedvolbé zabrani polatku provadéni zvoleného
piefazeni, obvykle pfefazeni nahoru, které neni povazované za proveditelné ¢i akceptovatelné.

Piehled obrazkl na vvkresech

_ Vynalez bude dale blize objasnén na ptikladném provedeni podle pfilozenych vykresi, na nichz

obr. 1 znazoriiuje schematicky mechanicky prevodovy systém vozidla, ¢aste¢né zautomatizovany
ovladacim systémem podle vyndlezu, obr. 1A schematicky vzor fazeni prevodovky zobr. 1,
obr.2 schematicky ovladaci systém mechanického pfevodového systému pro provadéni
poloautomatického razeni podle vynalezu, obr. 3 schematicky alternativni provedeni oviiddaciho
panelu fidie pro ovladaci systém zobr.2, obr.4 vyvojovy diagram, znazoriujici Cinnost
ovladani privodu paliva pfevodového systému podle vynalezu a obr. 5 graficky prefazeni nahoru,
znazoriiyjici jak akceptovatelné, tak i neakceptovatelné pokusy fazeni.

Piiklady provedeni vynélezu \

V nésledujicim popisu bude pro vétsi srozumitelnost a nazornost pouzita nasledujici terminolo-
gie, kterd vSak neni nijak omezujici. Slova "nahoru", "dold", "vpravo" a "vlevo" oznaluji
popisované sméry na obrazcich. Slova "predni”, "zadni" oznaluji pfisludny ptredni nebo zadni
konec prevodovky tak, jak je obvykle namontovana ve vozidle a jak je znazornéno na obr. 1.
Slova "dovnitf" a"ven" oznauji sméry jednak do geometrického stiedu zafizeni ajeho
oznalenych Casti ajednak ven ztéchto Casti. Uvedena terminologie bude obsahovat vyse
uvedena slova, jejich odvozeniny a slova podobného vyznamu.

Vyraz "slozena prevodovka" je pouZit pro oznaleni prevodovky se zménou rychlosti nebo
zménou pievodu, kterd sestdvd zhlavni prevodové Casti s mnoha dopfednymi rychlostmi
a alesponi jednou pomocnou pievodovou €asti s mnoha rychlostmi zapojenou s ni v sérii, pfi¢emz
zvoleny redukéni pfevod v hlavni pfevodové casti miize byt sloZen s dal$im zvolenym reduk&nim
pfevodem v pomocné prevodové Casti. "Synchronizovana spojka” a slova podobného vyznamu
oznaduji zubovou vysuvnou spojku pouzitou pro neotoéné spojeni zvoleného ozubeného kola
s hiidelem, pfi némz je provadénému zabéru uvedené spojky branéno do té doby, dokud &asti
této spojky nedosidhnou v podstaté synchronniho otaceni. Pro ¢asti spojky jsou pouZity tfeci
prostiedky s relativné velkou kapacitou, které pfi zabéru spojky zpisobuji otaceni ¢asti spojky
a v3ech ¢&lenil spole¢né v podstaté synchronni rychlosti.

Vyraz "fazeni nahoru” znamena piefazeni z nizSiho prevodového poméru na vyssi prevodovy
pomér. Vyraz "fazeni doli" znamenad prefazeni z vysSiho pfevodového poméru na niZsi
prevodovy pomér. Vyrazy "nizkootaCkovy prevod”, "nizky prevod" a/nebo "prvni prevod"
znamenaji pievod neboli prevodovy pomér pouzity pro ¢innost prevodovky nebo pifevodové ¢asti
nejnizs$i dopfednou rychlosti, tj., Ze sada ozubenych kol ma nejvys§i pomér redukce vici
vstupnimu hfideli pfevodovky.

Vyraz "zvoleny smér" fazeni se tykd volby bud’ jednotlivého, nebo vicenasobného piefazeni
nahoru nebo dold z daného prevodového poméru.

Na obr. 1 je znazornéna slozena prevodovka 10 rozsahového typu a typu ¢aste¢né automatizova-

ného poloautomatickym mechanickym prevodovym systémem, ktery méa automaticky predvolbo-
vy rezim &innosti. Tato sloZena pfevodovka 10 sestiva z hlavni pfevodové &asti 12 pro mnoho
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rychlosti, zapojené v sérii s pomocnou &asti 14 rozsahového typu. Slozena prevodovka 10
obsahuje skiiil H a jeji vstupni hiidel 16 je pohanén primarnim motorem, jako je vzné&tovy motor
E, pies selektivné vypinatelnou tfeci hlavni spojku C, ktera je normalné v zabéru a jejiz vstupni
neboli hnaci ¢ast 18 je spojena s klikovym hiidelem 20 vznétového motoru E a jejiz hnana &ast
22 je piipevnéna k vstupnimu hfideli 16 slozené ptevodovky 10.

Motor E ma pfivod paliva ovladan Skrtici klapkou, s vyhodou elektronicky, aje pfipojen
k elektronickému datovému spoji DL ahlavni spojka C je manuédlné ovladana spojkovym
pedalem (neznazornéno) a pod. Brzda vstupniho hiidele 16, ktera je v &innosti pfi seslapnuti
spojkového pedilu, je svyhodou upravena pro zaji§téni rychlej$iho manualniho pretazeni
smérem nahoru, jak je dobfe znamé.

SloZené prevodovky podobné mechanické sloZené pfevodovce 10 jsou dobie znamé, viz
napriklad patenty US 3 105 395, 3 283 613 a 4 754 665.

Castedné automatizované mechanické prevodové systémy automobilii popsaného typu jsou
znamé z vySe uvedenych patentt US 5 050 079, 5 053 959, 5 053 961, 5 053 962, 5 063 511
a5 089 965.

Aclkoliv zpiisob a systém ovladéni podle vynalezu lze pouzit pro automatizované mechanické
pievodové systémy popsaného typu, neni pfedloZeny vynilez na toto ‘pouZiti omezen. Zptisob
a systém ovladani podle vynélezu lze pouzit u mnoha riznych plné i astedné automatizovanych
mechanickych prevodovych systéma.

V hlavni pfevodové Casti 12 nese vstupni hiidel 16 vstupni ozubené kolo 24 pro soudasny pohon
nékolika v podstaté shodnych predlohovych sestav 26 a 26A v podstaté stejnymi rychlostmi
otaceni. Tyto dvé piedlohové sestavy 26 a 26A jsou upraveny na opacnych stranich od hlavniho
hridele 28, ktery je v podstaté koaxialni se vstupnim hfidelem 16. Kazda z predlohovych sestav
26, 26A obsahuje predlohovy hiidel 30 uloZeny v loZiskach 32 a34 ve skfini H, zniz je
znazornéna schematicky pouze jeji ¢ast. Kazdy z pfedlohovych h¥ideld 30 je opatien identickou
Ozubena kola 50, 52, 54, 56 a 58 jsou volné uloZena na hlavnim h¥ideli 28 a selektivné se
pfipojuji po jednom k hlavnimu hfideli 28, aby se s nim otagely, pomoci kluznych vysouvacich
krouzki vysuvnych spojek 60, 62, 64. Vysuvna spojka 60 mizZe byt vyuZita rovnéz pro pfipojeni
vstupniho ozubeného kola 24 k hlavnimu hfideli 28 pro vytvofeni pfimého hnaciho vztahu mezi
vstupnim h¥idelem 16 a hlavnim hfidelem 28.

Vysouvaci krouzky vysuvnych spojek 60, 62 a 64 se axidlné pfesunuji pomoci pfesouvacich
vidlic, spojenych se sestavou ovladace 70 fazeni. Vysouvaci krouzky vysuvnych spojek 60, 62
a 64 mohou byt vysouvacimi krouzky nesynchronizovaného typu dvoj¢innych vysuvnych spojek.

Ovladat 70 fazeni je ovladan tlakovou tekutinou, napfiklad stlatenym vzduchem, aje
automaticky ovladatelny ovladaci jednotkou, viz patenty US 4 445 393, 4 555 959, 4 361 060,
4722237,4 873 881,4 928 544 a2 931 237.

Ozubené kolo 58 hlavniho hfidele 28 je reverznim ozubenym kolem aje ve stilém zibéru
s pfedlohovymi ozubenymi koly 48 pomoci vloZeného volné uloZeného ozubeného kola
(neznazornéno). Je nutno uvést, Zze zatimco hlavni pfevodova ¢ast 12 poskytuje pét volitelnych
ozubeného kola 56 s hnacim hiidelem 28, ma ¢asto tak velkou redukci, Ze musi byt povaZovan za
"plouzivy" pfevod, ktery se vyuziva pouze pii startu vozidla za téZkych podminek a obvykle se
nepouziva ve vysokych pfevodovych rozsazich. ProtoZe tedy hlavni pfevodova ¢ast 12 ma pét
dopiednych rychlosti, je obvykle oznaCovana jako hlavni &ast "Etyfi plus jedna", protoze pouze
¢tyfi z péti dopiednych rychlosti se skladaji pouzitou pomocnou ¢&asti 14 rozsahového typu.
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Vysuvné spojky 60, 62 a 64 jsou tfipolohovymi spojkami, protoze mohou byt umistény ve
stfedové, nezapnuté poloze, jak je znazorn&no nebo ve zcela zapnuté pravé nebo zcela zapnuté
levé poloze a zapinaji se pomoci ovladage 70 Fazeni. Pouze jedna z uvedenych vysuvnych spojek
60, 62 a 64 se mize zapnout v daném okamzZiku a pro zablokovani zbylych spojek 60, 62, 64
v neutrdlni poloze jsou vhlavni prevodové &asti 12 upraveny blokovaci prostiedky
(neznazornéno).

Pomocna rozsahova pievodova Cast 14 sestava ze dvou v podstaté identickych pomocnych
pfedlohovych sestav 74 a 74A, z nichz kazda obsahuje pomocny piedlohovy hfidel 76 ulozeny
v lozisk4ch 78 a 80 ve skiini H a nesouci dvé predlohova ozubena kola 82, 84, ktera se s nim
otaCeji. Pomocna predlohova ozubena kola 82 jsou ve stilém zabéru s opérmym rozsahovym
a vystupnim ozubenym kolem 86, zatimco piedlohova ozubena kola 84 jsou neustile v zabé&ru
s vystupnim ozubenym kolem 88.

Pro pfipojeni bud’ opémého ozubeného kola 86 k vystupnimu hfideli 90 pro pfimou neboli
vysokootackovou rozsahovou &innost, nebo ozubeného kola 88 k vystupnimu hfideli 90 pro
nizkootaCkovou - rozsahovou ¢innost sloZzené prevodovky 10 je upravena dvoupolohova
synchronizovana vysuvna spojka 92, ktera je axialné pfesouvéna pomoci piesouvacich vidlic
(neznazornéno) a ovladace 96 rozsahové prevodové &asti 14. "Vzor fazeni" sloZené prevodovky
10 rozsahového typu je schematicky znazornén na obr. 1A. N

Ovlada¢ 96 rozsahové prevodové &asti 14 miize byt typu popsaného v patentech US 3 648 546,
4440037 a4 614 126.

Ackoliv pomocna prevodova rozsahova &ast 14 je znidzornéna jako dvourychlostni s Eelnimi nebo
Sroubovymi ozubenymi koly, je zfejmé, Ze feSeni podle vynalezu lze rovnéz pouzZit u pfevodovek
déliciho typu pouZivajicich kombinované délici a rozsahové pomocné &asti, které maji tii nebo
vice volitelnych délicich prevodi a/nebo pouzivajicich planetové prevody. Jak jiz bylo uvedeno,
miZe byt kterakoli z vysuvnych spojek 60, 62 nebo 64 typem synchronizované vysuvné spojky
a prevodové Casti 12 a/nebo 14 mohou byt opatfeny jednou piedlohou.

Pro zajiSténi provadéni automatického predvolbového rezimu &innosti a poloautomatického
fazeni sloZzené prevodovky 10 je pouzito ¢idlo 98 snimani frekvence otaéeni vstupniho hiidele 16
a ¢idlo 100 pro snimani frekvence otaceni vystupniho hiidele 90. Alternativné k ¢idlu 100 mize
byt pouzito €idlo 102 pro snimani frekvence otaCeni predlohového ozubeného kola 82.
Frekvence otaceni predlohového ozubeného kola 82 je oviem znamou funkcei frekvence otageni
hlavniho hridele 28 a, jestli je zubova spojka 92 v zabéru ve znamé poloze, funkei frekvence
otaceni vystupniho hfidele 90.

Ovladaci systém 104 pro provadéni poloautomatického fazeni mechanického pievodového
systému 10 podle vynalezu je schematicky znazornén na obr. 2. Ovladaci systém 104, navic
k mechanickému prevodovému systému 10 popsanému vyse, obsahuje elektronickou Fidici
jednotku 106, s vyhodou na bazi mikroprocesoru, pro pfijimani vstupnich signali z ¢idla 98
frekvence otaeni vstupniho hiidele, z ¢idla 100 snimani frekvence otaleni vystupniho hfidele
(nebo, alternativné, ¢idla 102 pro snimani frekvence ota¢eni hlavniho hfidele) a z ovladaciho
panelu 108 fidice z ¢idla 152 polohy plynového peddlu P a z motoru E datovym spojem DL.
Elektronicka fidici jednotka 106 muiZe rovnéz pfijimat vstupni signily ze snimace 110 polohy
pomocné pfevodové ¢asti 14.

Elektronicka fidici jednotka 106 miZe byt typu znazornéného v patentu US 4 595 986.
Elektronickd fidici jednotka 106 zpracovava vstupni signaly podle pfedem stanovenych
logickych pravidel pro vydavani povelovych vystupnich signali do ovladage pfevodovky 10,
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Jjako je solenoidové zafizeni 112, které ovlada ovladag 70 hlavni &4sti 12 a ovlada& 96 pomocné
pievodové €asti 14, dale do ovladaciho panelu 108 fidi¢e a datovym spojem DL do motoru E.

Podle vyhodného provedeni ovladaci panel 108 Fidi¢e umoZiuje fidi¢i manualn& volit fazeni
v daném sméru nebo do neutralu z daného pfevodového poméru zabéru nebo zvolit poloautoma-
ticky pfedvolbovy rezim &innosti aje opatfen displejem pro informovéni fidi¢e o aktualnim
rezimu &innosti (automatickd nebo manuélni ptedvolba Fazeni), o aktudlnim stavu &innosti.
pfevodovky 10 (dopredu, dozadu nebo neutral) a jakoukoli zménu pievodového poméru neboli
fazeni (fazeni nahoru, fazeni dolli nebo piefazeni na neutral), coz bylo pfedvoleno, aviak jesté
neprovedeno.

Ovladaci panel 108 fidi¢e obsahuje tfi kontrolni sv&tla 114, 116 a 118, ktera budou svitit, aby
ukazovala, Ze prevodovka 10 je v pohybu dopfedu, neutrilu nebo v pohybu dozadu. Ovladaci
panel 108 rovnéz obsahuje tfi selektivné rozsvécovana svitici tlagitka 120, 122 a 124, ktera
umozituji fidiCi zvolit fazeni nahoru, reZzim automatické predvolby nebo fazeni doli. Tladitko
126 umoziiuje volbu pfefazeni na neutral.

Volba se provadi stlacenim jakéhokoli tladitka 120, 122, 124 nebo 126 a miZe byt zru3ena (pfed
provedenim v pfipadé tlacitek 120, 124 a 126) opétovnym stlatenim téchto tladitek 120, 122,
124, 126. Alternativn€ je mozno provést nékolikanasobné stladeni tlagitek 120 a 124 jako poveli
pro fazeni skokem. Uvedena tlacitka 120, 122, 124 nebo 126 mohou byt samoziejmé nahrazena
Jinymi pfepinaci, jako je paCkovy pfepinal a/nebo palkovy piepinal a €len provadéjici svételna
nebo jind znameni. Pro volbu zpétného chodu mize byt upraveno zvlastni tladitko nebo pfepinad
nebo zpétny chod miize byt zvolen jako fazeni smérem dold z neutralu. Neutral miZe byt rovnéz
zvolen jako fazeni nahoru ze zpétného chodu nebo jako fazeni dolti z nizkych otagek.

Pro manualni volbu fazeni smérem nahoru a dolu stlagi fidi¢ bud’ tlagitko 120, nebo tlagitko 124.
Zvolené tlaCitko 120 nebo 124 bude potom svitit do té doby, dokud neni provedeno zvolené
piefazeni nebo dokud neni volba zru3ena.

Alternativng, pti dané frekvenci otaéeni motoru (nad 1700 min™) se rozsviti tlagitko 120 pro
fazeni nahoru a zistane svitit dokud neni zvoleno fazeni nahoru stladenim tohoto tladitka 120.

Pro provedeni zvoleného fazeni se predvoli solenoidové zafizeni 112, aby se ovlada¢ 70 fazeni
uvedl do predepjatého stavu pro piefazeni hlavni pfevodové €asti 12 na neutrél. Toho se dosdhne
tim, Ze fidi¢ nebo elektronicka fidici jednotka 106 pferusi pienos krouticiho momentu
manudlnim momentalnim sniZzenim a/nebo zvySenim ptivodu paliva do motoru E a/nebo
manudlnim nebo automatickym rozpojenim hlavni spojky C. To umozni fidi¢i stanovit, kdy
zaCne sled fazeni. Kdyz je pfevodovka piefazena na neutrdl atento neutral je potvrzen
elektronickou fidici jednotkou 106 (neutral je sniman po dobu asi 1,5 sekundy), rozsviti se
kontrolni svétlo 116 oznadujici stav neutralu. Kdyz je zvolené ptefazeni slozenym piefazenim, tj.
ptefazeni se provede jak v hlavni prevodové ¢asti 12, tak i v rozsahové pomocné prevodové Easti
14, ato naptiklad prefazeni ze 4. na 5. rychlostni stupeii, viz obr. 1A, vyda elektronicka fidici
Jjednotka 106 povelové vystupni signaly do solenoidového zafizeni 112, aby ovlada¢ 96 pomocné
prevodové ¢asti 14 dokoncil rozsahové piefazeni poté, co byl sniman neutral v pfedni skfini.

KdyZz je rozsahova pomocna prevodova &ast 14 v zabéru v nalezitém pfevodovém poméru,
elektronicka fidici jednotka 106 vypogita nebo jinak uréi mozny rozsah nebo piasmo frekvenci
otaCeni vstupniho hiidele 16 a pokracuje v této Cinnosti, pfiCemz vychazi ze snimané frekvence
otaceni vystupniho hfidele 90 (automobilu) a z pievodového poméru, ktery ma byt zafazen, coz
zpusobi piijateln€ synchronni zabér pfevodového poméru, ktery ma byt zafazen. Kdyz fidi¢ nebo

------

otaceni vstupniho htidele 16 na pfijatelny rozsah, vyda elektronicka fidici jednotka 106 povelové
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vystupni signaly do solenoidového zafizeni 112, aby ovladac 70 provedl zabér prevodového
pomeéru hlavni pfevodové &asti 12, ktery ma byt zarazen.

Pfi reZimu automatické predvolby, zvoleném pomoci sviticiho tlacitka 122, elektronicka fidici
jednotka 106 stanovi, na zakladé€ ulozenych logickych pravidel, aktudlniho prevodového poméru
zabéru (ktery miZe byt vypoditan porovnanim frekvenci otaceni vstupniho htidele 16
a vystupniho hridele 90) a frekvence otaceni vystupniho htidele 90, jestlize ma byt provedeno
a je predvoleno piefazeni nahoru nebo dolti. Ridi¢ je informovan, Ze je predvoleno pfefazeni
nahoru nebo doll, aZe bude provedeno poloautomaticky povelovym vystupnim signalem
z elektronické fidici jednotky 106, ktera zplisobi bud’ blikani sviticiho tlacitka 120, nebo
sviticiho tladitka 124 a/nebo vydavani slySitelného upozoriiujiciho signalu fazeni. Ridi¢ mtze
zadit poloautomatické provadéni automaticky predvoleného fazeni, jak je uvedeno vySe, nebo
muze zrusit automaticky rezim stlacenim sviticiho tlacitka 122.

Za urcitych pracovnich podminek automobilu nemiize byt automaticky nebo manualné zvolené
fazeni dokonéeno, nebo, jestlize je dokonceno, nemize byt akceptovatelné. Tyto podminky
obvykle ptedstavuji prefazeni nahoru, kdyz je vozidlo velmi zatizené a/nebo musi prekonavat
velky odpor, jako naptiklad pfi jizdé v blaté, nahoru do strmého stoupani a/nebo proti silnému
protivétru. Za téchto podminek, po jednoduchém nebo sloZzeném fazeni skokem, mize byt
kroutici moment na hnacich kolech pfi pozadovaném prevodovém poméru nedostateny, aby
alespori udrzoval rychlost vozidla, takze vozidlo se zpomaluje a mize nastat nezaddouci rychlé
piefazeni nahoru nasledované ihned piefazenim doli (tj. takzvané "periodické vykyvy").

Posloupnost piefazeni nahoru znazornéného automatizovaného mechanického prevodového
systému je graficky znazorné&na na obr. 5. Cara 200 predstavuje maximélni kroutici moment na
hnacich kolech pfed okamzikem 202 prefazeni nahoru. Po dokonceni pfefazeni nahoru na
planovany pifevodovy pomér v okamziku 204 je maximalni kroutici moment na hnacich kolech
predstavovan ¢arou 206.

Kroutici moment pozadovany pro udrzovani vozidla (tj. pfi nulové akceleraci) je za podminek
nizkého odporu predstavovan carou 208, zatimco kroutici moment pro udrZovéni rychlosti
vozidla za podminek vysokého odporu je predstavovan ¢arou 210.

U typického vznétového motoru (kroutici moment 138 Nm) a typické hnaci napravy (pomér
4,11:1,0) t&Zkotonazniho nakladniho vozu je kroutici moment na hnacich kolech pfi 6.
rychlostnim stupni pti 1,89:1 ptiblizné 1072 Nm, pfi 7. rychlostnim stupni pfi 1:1,37 pfiblizné
777 Nm a pfi 8. rychlostnim stupni pfi 1:1,0 pfiblizné 567 Nm.

Podle zpisobu a systému podle vynalezu se pred zaatkem zvoleného piefazeni nahoru provede
odhadnuti tohoto zvoleného prefazeni nahoru pro stanoveni, jestli je akceptovatelné nebo
neakceptovatelné, pfi¢emz neakceptovatelna piefazeni se bud’ modifikuji, nebo zrusi.
Akceptovatelna prefazeni jsou takova prefazeni, kterd umozni alespoii pfedem stanovenou
minimalni akceleraci vozidla pfi planovaném pfevodovém poméru za existujicich funkénich
podminek vozidla. Posloupnost prefazeni nahoru podle ovlddaciho systému a zplisobu podle
vynalezu je schematicky znazornéna ve vyvojovém diagramu na obr. 4. ’

Pro provedeni posloupnosti prefazeni, pro vozidla svelmi proménnou velkou celkovou
hmotnosti, tj. pfi kombinované hmotnosti vozidla s nakladem (jestli néjaky je) nebo s pasazéry
(jestli jsou) aFidiCem se provede nasledujici postup. Pfi snimani toho, Ze ovladatem systému
bylo zvoleno prefazeni nahoru (jednoduché nebo sloZené), vyda elektricka fidici jednotka 106
povely datovym spojem DL pro momentilni mirné sniZeni pfivodu paliva do motoru E, pro
provedeni zndmého momentélniho sniZeni kroutictho momentu motoru E. Jako ptiklad se uvadi,
Ze sniZeni krouticiho momentu motoru o deset procent (10 %) po dobu jedné sekundy nebo kratsi
by mohlo byt dostadujici a mélo by byt pro fidice jasné (tj. postiehnutelné). V pribéhu této doby
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se snima zména akcelerace vozidla (na vystupnim hfideli). Z této informace muze ovladaci
systém stanovit, ktery kroutici moment na hnacich kolech je dostacujici pro dosaZeni minimalni
akceptovatelné akcelerace vozidla (obvykle nulové akcelerace), tj. hodnota Ear 208 nebo 210.
Na zékladé této informace a existujici neboli oznamené hodnoty krouticiho momentu motoru E
a hodnot hnacich prevodovych pomért, tj. ¢ar 200 a 206 atd., stanovi potom elektronicka Fidici
Jjednotka 106, pfi aktualnich funkénich podminkach vozidla, to, jestli miZe ovladaci systém
Gspésné a akceptovatelné dokoncit navrhované fazeni. Na zakladé této informace potom ovladaci
systém bud’ vyda povelové signaly pro provedeni navrhovaného fazeni, nebo provede modifikaci
navrhovaného fazeni (obvykle spise povelem pro jednotlivé pfefazeni nez pro sloZené piefazeni
nahoru) nebo provede zruseni &i zakazani pozadovaného prefazeni po pfedem stanovenou
Casovou periodu (naptiklad po dobu asi 10 sekund).

Stru¢né vyjadfeno, kroutici moment hnacich kol nutny pro nulovou akceleraci vozidla mize byt
stanoven vztahem

To=Ti-(CWA)

kde
T,=  kroutici moment hnacich kol pro i-tou akceleraci vozidla;
C=  Kkonstanta,
A;= akcelerace vozidla pfi i-tém nastaveni krouticiho momentu a
W= celkova hmotnost vozidla. \

Hodnota celkové hmotnosti vozidla W akonstanta C se stanovi pfi momentalnim sniZeni
krouticiho momentu motoru stanovenim odpovidajici zmény akcelerace vozidla.

Vyse uvedeny vztah je nasledné derivovan

T=C,W + C,V> + C;GW + C,W/g(A)
kde

kroutici moment na hnacich kolech

celkova hmotnost vozidla

rychlost vozidla

¢initel imémy stoupani

aktualni akcelerace

konstanty, tykajici se hnaciho fetézce a pfevodového poméru v zabéru

s
I

Q> o<
Il

N

a kde

C\W  predstavuje kroutici moment motoru, dodavany na hnaci kola, pro pfekonani
valivého odporu,

C,V? predstavuje kroutici moment motoru, dodavany na hnaci kola, pro ptekonani
aerodynamickych sil,

C;GW  predstavuje kroutici moment motoru, doddvany na hnaci kola, pro ptekonéni
odporu stoupani a v

C4(W/g)A predstavuje kroutici moment motoru, doddvany na hnaci kola, pro dosazeni
akcelerace A.

Zména krouticiho momentu motoru z T, na T, je dana vztahem
T;-T; = C{(W-W) + Co(V2-V2) + C;G(W-W) + C,W/g(A-Ay) a
pii uvazovani, Zze

W-W =0,

-10 -
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V2- V2 =0 (V, je tém&f rovno V),
C=Cyg,

muzZe byt vztah prepsén jako:
T,-T,=C W (A - A,), neboli
(Ti-T)(A1-A))=CW.

Pii nastaveni A, na nulovou akceleraci je
T,-T,=CW(A))
T, =T, - (CWA)).

Jestlize ma celkovd hmotnost vozidla v podstaté¢ znamou konstantni hodnotu, jako naptiklad
u autobusu, potom mize byt hodnota krouticiho momentu CW stanovena pifedem a uloZena do
pameéti, coz umozni stanoveni kroutictho momentu hnacich kol pro nulovou akceleraci vozidla za
aktudlnich funkénich podminek snimanim aktualniho krouticihot momentu T; motoru
a akcelerace A, vozidla a jejich dosazenim do rovnice pro

To = Tl - (CWAl)

Alternativni provedeni ovladaciho a zobrazovaciho displejového panelu 130 je znazornéno na
obr. 3. Pakovy ovlada¢ 132 je pohyblivy proti pruznému piedpéti ze své centrované polohy pro
volbu prefazeni nahoru, ptefazeni dold, prefazeni na neutral nebo rezim automatické predvolby
pohybem nahoru, doli, doleva nebo doprava. Indikacni svétla 134 a 136 se rozsviti, kdyzZ je
predvoleno prefazeni nahoru nebo dolt. Indikaéni svétla 138 a 140 se rozsviti, aby oznadovala
rezim €innosti automobilu doptedu nebo dozadu. Indikaéni svétlo 142 stale sviti, kdyZ oznaduje,
Ze prevodovka 10 je na neutrdlu ablikd, kdyz je neutral piedvolen, aviak je§té nepotvrzen.
Indikacni svétlo 144 sviti, kdyz je ovladaci' systém 104 v &innosti v rezimu automatické
ptedvolby.

Z vyse popsanych skuteCnosti je vidét, Ze vynalezem je vytvofeny relativné jednoduchy a levny
ovladaci systém a zplisob pro automatické provadéni fazeni mechanické pievodovky 10, ktery
vyZzaduje pouze ovlada¢ (112/70/96) fazeni, elektronické ovladani motoru E a datovy spoj DL
a dve ¢idla (98/100) pro snimani frekvence otaceni, které se upravi u mechanické prevodovky 10.
zuvedenych cCidel 98 a 102 frekvence otaCeni a vstupnich signalt z datového spoje DL
a z ovladaciho panelu 108 fidi¢e a pro vydavani povelovych vystupnich signali do motoru E,
ovladadii ado displejové casti ovladaciho panelu 108 fidice. Systém automaticky odhadne
proveditelnost, za skuteénych funkénich podminek vozidla, manudlné nebo automaticky
pfedvolenych fazeni a bud’ zpiisobi provedeni navrhovanych fazeni, nebo jejich modifikaci nebo
jejich zruseni.

Ackoliv byl vynalez popsdn na pfikladném provedeni, je zfejmé, Ze je mozno provadét rizné
zmény, aniz by se vybocilo z ducha nebo rozsahu vynalezu daného patentovymi naroky.

-1t -
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PATENTOVE NAROKY

1. Zpisob ovladani alespon ¢aste¢né automatického provadéni zvoleného fazeni mechanického
pfevodového systému sestavajiciho z motoru (E), ovladaného 3krcenim pfivodu paliva, se
stanovenou kapacitou krouticich momenti, z vicerychlostni mechanické pievodovky (10) s vice
znamymi pfevodovymi poméry, ze vstupniho htidele (16) a vystupniho hiidele (90), upraveného
pro pohon hnacich kol vozidla, z prvniho ¢idla (98) pro vytvafeni prvniho vstupniho signalu
udavajiciho frekvenci otaceni vstupniho htidele (16) prevodovky (10), druhého &idla (100) pro
vytvafeni druhého vstupniho signalu udavajiciho rychlost vozidla, tfetiho &idla (DL) pro
vytvérfeni tfetiho vstupniho signalu oznacujiciho kroutici moment motoru a z ovladace (70, 96)
pro ovladani fazeni prevodovky (10), vyzmnadujici se tim, Ze se pfedbézné
stanovi minimalni akceptovatelnd akcelerace (A,) vozidla po ptefazeni nahoru, potom se stanovi
potieba piefazeni nahoru z aktualniho zatazeného pfevodového poméru pievodovky (10) na
planovany pfevodovy pomér, potom se jako funkce alespoii aktualné zafazeného pfevodového
poméru auvedenych vstupnich signali, udavajicich aktudlni kroutici moment motoru (E)
a aktudlni akceleraci vozidla, stanovi ofekdvany kroutici moment (T,) hnacich kol pro udrZeni
alespoil minimalni akcelerace (Ao) vozidla za aktualnich funké&nich podminek vozidla, potom se
jako funkce o¢ekavaného krouticiho momentu (T,) hnacich kol pro udrZovani alespoii minimélni
akcelerace (Ag) vozidla za aktualnich funkénich podminek vozidla, zvoleného plinovaného
prevodového poméru a ofekavaného maximalné mozného krouticiho momentu na hnacich
kolech, v planovaném pievodovém poméru stanovi proveditelnost nebo neproveditelnost
dosazZeni akceptovatelnych podminek pfi zabéru planovaného pifevodového poméru, jestlize se
zvolené prefazeni provede a vyvola se pocatek zvoleného piefazeni pouze pfi moZnosti dosazeni
akceptovatelnych podminek pro zabér planovaného pfevodového poméru.

2. Zpusob ovladani podle naroku 1, vyzmnadujici ,se tim, Ze stanoveni
ocekavaného krouticiho momentu (To) hnacich kol pro udrzovani alespot minimalni akcelerace
(Ao) vozidla za aktuédlnich funkénich podminek vozidla sestdvd, pfi ponechéni aktudlniho
pfevodového poméru v zabéru, z vyvolani zmény kroutictho momentu motoru z prvni hodnoty
(T) krouticiho momentu na druhou hodnotu (T5) krouticiho momentu a stanoveni akceleraci (A,
A;) vozidla pfi obou téchto hodnotach (T,, T>) krouticiho momentu motoru.

3. Zpisob ovladani podle naroku 2, vyznacéujici se tim, Ze uvedend zména
hodnot (T;, T:) kroutictho momentu je nejvySe deset procent (10 %) prvni hodnoty (T))
krouticiho momentu a nastdva v ¢asové periodé nejvyse jedné sekundy.

4. Zpusob ovladéani podle narokii 1,2 nebo 3, vyznadujici se tim, Zepfedem
stanovend minimélni akceptovatelna akcelerace (A,) vozidla po piefazeni nahoru se rovna
nulové akceleraci.

5. Zpusob ovladani podle narokd 1, 2, 3nebo 4, vyzmnadujici se tim, Ze
ocekavany kroutici moment (Ty) hnacich kol pro udrzovani alespoii minimalni akceptovatelné
akcelerace (Ag) vozidla po prefazeni nahoru za aktualnich funk&nich podminek vozidla se
stanovi z vyrazu

To=T,-(CWA))
kde
T, je hodnota ptedstavujici kroutici moment hnacich kol pro i-tou akceleraci vozidla,
A, je hodnota predstavujici akceleraci vozidla pfi nastaveni i-tého krouticiho momentu
hnacich kol,

-12 -



10

15

20

25

30

35

40

45

50

CZ 285780 B6

W je hodnota predstavujici celkovou hmotnost vozidla a
C je konstanta.

6. Zplsob ovladani podle ndroku 5, vyznacdujici se tim, Ze hodnota vyrazu
CW se stanovi ze vztahu

CW = (T\-To)/(Ai-Az)

kde
A; je hodnota predstavujici akceleraci vozidla pfi druhé hodnoté T, krouticiho
momentu motoru a
T, je zndmou druhou hodnotou T, krouticiho momentu, ktera se nerovna T).

7. Ovladaci systém k provadéni zpisobu podle naroku 1, pro ovladani alespoii &astedné
automatického provadéni zvoleného fazeni mechanického pfevodového systému s motorem (E),
ovladanym S$krcenim pfivodu paliva, se stanovenou velikosti krouticiho momentu, s vice-
rychlostni mechanickou pfevodovkou (10) s vice zndmymi pfevodovymi poméry, se vstupnim
hfidelem (16) a vystupnim hfidelem (90), upravenym pro pohon hnacich kol vozidla, s prvnim
¢idlem (98) pro vytvafeni prvniho vstupniho signalu udévajiciho frekvenci otageni vstupniho
htidele (16) prevodovky (10), s druhym ¢idlem (100) pro vytvafeni druhého vstupniho signalu
udavajiciho rychlost vozidla, s tfetim ¢idlem (DL) pro vytvafeni tfetiho vstupniho signélu
oznacujiciho kroutici moment motoru a s ovlada¢em (70, 96) pro ovladani fazeni pfevodovky
(10), vyzmnacdujici se tim, Ze obsahuje elektronickou Fidici jednotku (106)
obsahujici prostfedky pro ulozeni hodnoty oznaujici pfedem stanovenou minimalni
akceptovatelnou akceleraci (A0) vozidla po prefazeni nahoru, prostiedky pro stanoveni
pozadovatelnosti prefazeni z aktudlniho zafazeného pfevodového poméru pievodovky (10) na
planovany pfevodovy pomeér, prostiedky pro stanoveni, jako funkce alespofi aktualniho
zafazeného pfevodového poméru a uvedenych vstupnich signal udavajicich aktualni kroutici
moment motoru (E) a aktudlni akceleraci vozidla, o¢ekavaného krouticiho momentu (T,) hnacich
kol pro udrzeni alespoii uvedené minimalni akcelerace (A,) vozidla za aktudlnich funk&nich
podminek vozidla apfi nulovém krouticim momentu motoru pfenaSeném na hnaci kola,
prostfedKy pro stanoveni, jako funkce ocekdvaného krouticiho momentu (T,) hnacich kol pro
udrZovani alespoti uvedené minimalni akcelerace (Aq) vozidla za aktualnich funk&nich podminek
vozidla, prevodového poméru zvoleného planovaného pievodového poméru a ogekavaného
maximéln€ mozného krouticiho momentu na hnacich kolech v planovaném pfevodovém poméru,
proveditelnosti nebo neproveditelnosti dosaZeni v podstaté akceptovatelnych podminek pfi
zabéru planovaného ptevodového poméru, jestlize se zvolené piefazeni provede a prostfedky pro
vyvolani pocatku zvoleného prefazeni pouze pifi stanoveni moZnosti dosaZeni v podstaté
akceptovatelnych podminek pfi zabéru planovaného pifevodového poméru.

8. Ovladaci systém podle naroku 7, vyzmacujici se tim, Ze prostfedky pro
stanoveni ofekavaného kroutictho momentu (To) pro udrzovéni alespori uvedené minimalni
akcelerace (Ag) vozidla po prefazeni nahoru pfi aktuélni ¢innosti vozidla sestavaji z prostiedku
pro vyvolani zmény kroutictho momentu motoru z prvni hodnoty (T;) krouticiho momentu na
druhou hodnotu (T,) kroutictho momentu a z prostfedki pro stanoveni akceleraci (A;, A;) pfi
obou téchto hodnotach (T, T,) krouticich momentii motoru.

5 vykresu
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