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Automatické ovladaci zafizeni (60) tfeci spojky (20) je uréeno
pro automobily a zmen3uje kmiténi vyvolané zdbérem treci
spojky (20). Ovladaci zatizeni (60) je pfipojeno k &idlu (13)
frekvence otageni motoru (10) a k ¢idlu (31) vstupni
frekvence otaceni prevodovky (30) a vytvéti zdb&rovy signal
tfeci spojky (20) ovladajici ovladag (27) tfeci spojky (20) pro
jeji rozpojeni nebo Gplny zabér. Zabé&rovy signél vyvola
alesport ¢astedny zaber tfeci spojky (20) tak, Ze zpusobi
asymptotické pfiblizeni zméfené vstupni frekvence otageni
pfevodovky (30) k refereneni frekvenci otaeni pfi pouZiti
ptiblizného inverzniho modelu vyvolaného kmitanim.

V reZimu startu, odpovidajicimu normalnimu startu vozidla, je
referenéni frekvenci otageni zméfena frekvence otaleni
motoru (10). V rezimu plouZeni, odpovidajicimu plouzivému
pohybu vozidla, je referenéni frekvenci otaéeni referenéni
frekvence otateni pfi plouZeni, vyplyvajici z polohy
plynového pedalu (11) a frekvence ota¢eni motoru (10). Podle
polohy plynového pedalu (11) se zvoli jeden z obou reZimi a
ovladacim zafizenim (60) se nastavi zabér treci spojky (20).
odpovidajici zatiZeni vozidla.
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Automatické ovladaci zaFizeni t¥eci spojky

Oblast techniky

Vynélez se tyka automatického ovladaciho zafizeni tieci spojky, zejména ovladaciho zafizeni
s uzavienou zpétnou vazbou pro ovladani automatické spojky, pro snizeni citlivosti na kmitani
pfi startu a plouzivém pohybu motorového vozidla.

Dosavadni stav techniky

V poslednich letech vzriistd zajem o zvySenou automatizaci ovladani hnacich &asti motorovych
vozidel, zejména ovladani velkych nédkladnich automobild. PouZiti automatickych ptevodovek
v osobnich automobilech a lehkych nékladnich automobilech je dobfe znamé. Typicka
automatickd pfevodovka v té€chto vozidlech vyuziva kapalinového ménige krouticiho momentu
a hydraulicky ovladanych ozubenych pfevodd pro volbu koneiného hnaciho poméru mezi
hfidelem motoru a hnanymi koly. Volba pfevodu zalezi na frekvenci otageni motoru, rychlosti
vozidla a podobng. Je dobfe znamé, Ze tyto automatické pfevodovky snizuji uéinnost pfenosu
vykonu z motoru na hnaci hfidel, pfiemz je znané zhorSena ekonomika spotfeby a vykonu ve
srovnani se zru¢énym ovladanim manuéln¢ ovladané prevodovky. Tyto hydraulické automatické
prevodovky se pfili§ nerozsifily u velkych motorovych nakladnich automobilti vzhledem ke
snizeni uinnosti ¢innosti vozidla.

Jednim z diivodii sniZeni U€innosti pii pouziti hydraulické automatické pfevodovky je ztrata
vznikajici v kapalinovém méni¢i krouticiho momentu. Typicky kapalinovy méni¢ krouticiho
momentu vykazuje prokluz a nasledné ztratu krouticiho momentu a vykonu ve vSech rezimech.
Je zndmé provadét blokované ménice krouticiho momentu, které vytvareji pfimé spojeni mezi
vstupnim hfidelem a vystupnim hiidelem pfevodovky nad uréitou frekvenci ota¢eni motoru.
Touto technikou se dosahuje adekvatni G¢innosti pienosu krouticiho momentu pii zabéru, aviak
tato technika nevykazuje zadné zvy3eni G¢innosti pfi nizkych frekvencich otigeni.

Bylo navrzeno odstranit nevyhody hydraulického ménice krouticiho momentu jeho nahrazenim
automaticky ovladanou treci spojkou. Toto nahrazeni vak ptind$i dalsi problém, ktery se
neprojevil u hydraulickych méni¢u krouticiho momentu. Mechanické hnaci ¢asti motorového
vozidla maji vétSinou zna€nou torzni poddajnost v hnaci lince mezi pfevodovkou a hnacimi koly
vozidla. Tato torzni poddajnost, neboli poddajnost v krutu, miize existovat v hnacim hfideli mezi
prevodovkou a diferencialem nebo v polonapravé mezi diferencidlem a hnanymi koly. Casto se
stava, ze nezavislé navrhy podporuji nebo vyzaduji, aby tato hnaci linka méla zna&nou torzni
poddajnost. Existence znacné torzni poddajnosti v hnaci lince motorového vozidla zpisobuje
kmitani pti zabéru spojky. Takto zplisobené kmitani mohou zna¢né zvysit pfidavné opotiebeni
hnacich komponent a jinych &asti vozidla. Navic mohou tyto kmitani zpusobit nezadouci otfesy
kabiny vozidla.

Vibrovani hnacich &asti, zplsobené zabérem spojky je zavislé ve velké mife na zplsobu, ve
kterém se vstupni frekvence otaceni prevodovky, to jest frekvence otaéeni spojky, blizi frekvenci
otaCeni motoru. Hladké sblizovani téchto frekvenci otadeni, jako rozkladem exponenciélni
funkce, nezpisobuje zadné pfechodné zablokovani spojky. KdyZz se viak uvedené frekvence
otaCeni sblizuji nahle, potom se do hnaci linky pfenasi kroutici moment narazové, coz ma za

nasledek vznik kmitani hnaci linky vozidla.
Mohlo by tedy byt vyhodné provadét automatické ovladani tfeci spojky, které by snizilo citlivost

na kmitani pfi zabéru spojky. Problém provedeni automatického ovladani spojek je u velkych
nakladnich automobili zna¢né veétsi. Pfitom existuje velky rozsah variabilnosti mezi
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CZ 287122 B6

jednotlivymi nakladnimi automobily a v témZe nakladnim automobilu. Celkova hmotnost zvlast’
velkych nékladnich automobild se miize ménit aZ za rozsah 8 ku | z nezatizené¢ho do plné
zatizeného automobilu. Poddajnost hnaci linky se miiZze ménit az za rozsah asi 2 ku 1 u riznych
automobilld. Déle se miZze ménit charakteristika u jednotlivé spojky jako funkce stupné zadbé&ru
spojky a u vice spojek. Miize byt zejména vyhodné vytvofit takovy ovladaci systém automatické
spojky, ktery nevyzaduje vét$iho nastaveni pro kazdé motorové vozidio nebo pro zplisob prace
motorového vozidla.

Podstata vynalezu

Vyse uvedené nedostatky odstrariuje automatické ovladaci zafizeni tfeci spojky, ktera ma vstupni
hiidel pfipojeny k motoru a vystupni hfidel, a alespori jedno hnané kolo, zatizené setrvaénikem,
pfipojené k vystupnimu h¥ideli tfeci spojky, ktera ma torzni poddajnost, projevujici se kmitavou
reakci na vstup kroutictho momentu, pficemz automatické ovladaci zatizeni obsahuje Cidlo,
pfipojené k motoru, pro vydavani signalu o frekvenci otaleni, odpovidajici frekvenci otaceni
motoru, ¢idlo, pfipojené k vystupnimu hiideli tieci spojky, pro vydavéni signalu odpovidajiciho
frekvenci otd¢eni vystupniho hfidele tfeci spojky, ovladag, pfipojeny k tfeci spojce, pro ovladani
zabéru tfeci spojky z jejiho rozpojeného stavu do jejiho Uplného zabéru podle zabérového
signalu, aovladaci jednotku tfeci spojky, podle vynalezu, jehoz podstatou je, ze k ¢idlu pro
vytvateni signalu o referencni frekvenci otaceni je pfipojen generitor pro vytvareni referenéni
frekvence otadeni a ovladaci jednotka je pfipojena ke generdtoru pro vytvafeni referenéni
frekvence otaceni, k&idlu vstupni frekvence otadeni prevodovky ak ovladaéi a obsahuje
algebraicky s¢itac, ptipojeny ke generatoru pro vytvafeni referencni frekvence otaceni a k ¢idlu
vstupni frekvence otdfeni pievodovky pro vytvaieni algebraického soutového signélu
odpovidajiciho rozdilu mezi signilem o referenéni frekvenci otaCeni a signilem o vstupni
frekvenci otdeni prevodovky, a kompenzator, pfipojeny k algebraickému séita¢i, pro vytvareni
zabérového signalu tieci spojky z algebraického souctového signalu pro pfivadéni do ovladade
pro zabér tfeci spojky zpisobem zplsobujicim asymptotické pfiblizeni signalu o vstupni
frekvenci otaeni pfevodovky k signalu o referenéni frekvenci otaceni.

Automatické ovladaci zafizeni tfeci spojky je s vyhodou pouzito s ovladatem fazeni prevodovky.
Toto ovladaci zafizeni automatické spojky provadi hladky zabér spojky pfi startu vozidla po
nasledujicich zafazeni rychlosti a pti plouzivém pohybu pro minimalizovani citlivosti na kmitani
pti zabéru spojky. Toto ovladaci zatizeni automatické spojky se pouziva s vyhodou u velkych
nékladnich automobild.

Automatické ovladaci zafizeni tfeci spojky pfijimd vstupni signaly z ¢idla frekvence otaceni
motoru az&idla vstupni frekvence otieni prevodovky. Cidlo vstupni frekvence otadeni
prevodovky snima tuto frekvenci otaleni, kterd je vystupni frekvenci otaéeni tfeci spojky.
Ovladaci zafizeni automatické spojky vydava signal, ovladajici ovlada¢ spojky mezi uplnym
rozpojenim a uplnym zabérem. Signal pro zabér spojky zplisobi zabér tieci spojky zplisobem
piedstavujicim asymptotické pfiblizeni vstupni frekvence otadfeni prevodovky k referenéni
frekvenci otaCeni. Tim je minimalizovéna citlivost na vznik kmitani pfi prenosu krouticiho
momentu na setrvané zatizené hnané kolo.

Podle vyhodného provedeni vynalezu pracuje ovladaci zafizeni tfeci spojky ve dvou rezimech.
V rezimu startu, ktery odpovida normalnimu startu vozidla, zptsobi signal pro zabér spojky
asymptotické priblizeni vstupni frekvence otaCeni frekvenci otaceni motoru. Stejny rezim mize
byt podle potreby rovnéz pouzit pro opétovny zabér spojky pfi fazeni pfevodovky. Pti plouzivém
rezimu, odpovidajicim plouZivému pohybu vozidla nizkou rychlosti, zpisobi signal pro zabér
spojky asymptotické piibliZzeni vstupni frekvence otaceni prevodovky referenénimu signalu
plouZeni. Tento referenéni signél plouZzeni je vydavan podle velikosti Skrceni skrtici klapky, to
jest seSlapnuti plynového pedélu a frekvence otaeni motoru. Oba rezimy se zvoli podle

-2-



15

20

25

30

35

40

45

S0

CZ 287122 B6

nastaveni plynového pedalu. ReZim startu se zvoli pro otevieni Skrtici klapky vétsi nez 25 %
uplného Skrceni, jinak se zvoli reZim plouZeni.

Cinnost automatického ovladaciho zafizeni tieci spojky je s vyhodou provadéna v nespojitych
diferenénich rovnicich, vytvifenych digitdlnim mikrooviadadéem. Tento mikrooviadag
predstavuje kompenzator s prenosovou funkei pfiblizn€ inverzni k prenosové funkcei setrvaéné
zatizeného hnaného kola. Tato pfenosovd funkce kompenzitoru zahrnuje zuZzovaci filtr,
pokryvajici oblast oekdvanych kmitdni hnaci linky. Frekvenéni rozsah tohoto zuZovaciho filtru
musi byt dostate¢n€ Siroky, aby pokryl rozsah frekvenci, protoze frekvence kmitini se miize
meénit podle zmén zatiZeni vozidla a parametr(t hnaci linky.

Automatické ovladaci zafizeni tfeci spojky mé s vyhodou ulozenu fadu koeficienti pro nespojité
diferenéni rovnice, odpovidajici kazdému prevodovému poméru pievodovky. Ovladaci zafizeni
spojky vyvolava radu koeficientd, odpovidajici zvolenému pfevodovému poméru. Tato vyvolana
fada koeficientli se pouZzije pro jinak identické nespojité diferenéni rovnice pro ovladani spojky.

Generator referenéni frekvence otaceni je s vyhodou pfipojen k ¢idlu frekvence otaeni motoru
avydava signdl oreferenéni frekvenci otaeni imérny signalu o frekvenci otafeni motoru.
Automatické ovladaci zafizeni tieci spojky ma s vyhodou integralni funkci v kompenzatoru, pro
zajisténi plného zadbéru spojky v predem stanoveném dasovém intervalu po podate¢nim
Caste¢ném zabeéru, kdyz je zvolen rezim startu. Dlouhy ¢asovy rozdil mezi referenénim signalem
avstupni frekvenci otaCeni pfevodovky vytvoii zvySujici se signal, ktery eventudlné uvede
spojku do tplného zabéru.

Automatické ovladaci zafizeni tfeci spojky muze déale obsahovat derivaéni obvod, neboli
derivator, pfipojeny k ¢idlu frekvence ota¢eni motoru. Diferencilni signal frekvence otaceni
motoru, odpovidajici rychlosti zmény signalu frekvence otaceni motoru, se ptipocita k signalu
dodavanému do kompenzatoru. Tento diferencialni signal zpisobi rychlé pokradovani &innosti
spojky, kdyz se frekvence ota€eni motoru zrychluje. Rychlé pokradovani &innosti spojky za
téchto podminek zabrani jejimu proklouznuti. Integraéni obvod pripojeny k derivaénimu obvodu
udrzuje potfebnou Urovei &innosti spojky pro potlateni frekvence otateni motoru, kdyZ se
frekvence otaceni motoru jiZ nema zvy3ovat.

Podle daldiho vyhodného provedeni ovladaci jednotka dale obsahuje dolnopropustny filtr
umistény mezi ¢idlem frekvence ota¢eni motoru a deriva¢nim obvodem.

Ovladaci jednotka dale s vyhodou obsahuje integra¢ni obvod, pfipojeny k derivaénimu obvodu,
pro vytvareni integralniho signalu, odpovidajiciho ¢asovému integralu diferencialniho signalu,
pfitemz algebraicky scitad je dale pfipojen k integraénimu obvodu pro vytvareni algebraického
souctového signalu, odpovidajictho souétu rozdilu mezi signalem o referenéni frekvenci otaceni
asignalem o vstupni frekvenci otaCeni prevodovky, diferencidlnim signilem a integralnim
signalem.

Automatické ovladaci zafizeni s vyhodou obsahuje plynovy pedal pro ovladani krouticiho
momentu vytvafeného zdrojem hnaciho vykonu a €idlo polohy plynového pedalu, pfipojené
k plynovému pedalu, pro vytvafeni signalu, udavajiciho polohu plynového pedalu, pfi¢emz
generator referencni frekvence otadeni je pfipojen k €idlu frekvence ota¢eni motoru a k ¢idlu
polohy plynového pedalu pro vytvareni signalu o referenéni frekvenci otaéeni, odpovidajiciho
signalu o frekvenci otdgeni motoru a signalu o poloze plynového pedalu.

Automatické ovladaci zafizeni s vyhodou obsahuje plynovy pedal pro ovladani krouticiho
momentu vytvafeného motorem, a ¢idlo polohy plynového pedalu, pfipojené k plynovému
pedalu, pro vytvareni signalu, udavajiciho polohu plynového pedalu, pficemz ovladaci jednotka
dale obsahuje generator referencni frekvence otaceni, ptipojeny k plynovému pedalu a obsahujici
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voli¢ startu/plouzeni pfipojeny k ¢idlu polohy plynového pedalu pro volbu bud’ reZimu startu,
nebo reZzimu plouzeni podle velikosti signalu o poloze plynového pedalu, generator referen¢ni
frekvence otaleni pfi plouZeni, pfipojeny k ¢idlu frekvence otaCeni motoru a¢idlu polohy
plynového pedalu pro vytvafeni signalu o referenéni frekvenci otdCeni pii plouZeni,
odpovidajiciho signalu o frekvenci ota¢eni motoru asignalu o poloze plynového pedalu
aprepinad rezimu, pfipojeny k &idlu frekvence oticeni motoru, k voli¢i startu/plouzeni
ak obvodu pro referenéni frekvenci otafeni pfi plouZeni, pro selektivni vytvareni signalu
oreferenéni frekvenci otaéeni, odpovidajiciho signalu o frekvenci otageni motoru, jestlize je
zvolen rezim startu, a signalu o referenéni frekvenci otaceni pfi plouzeni, jestlize je zvolen rezim
plouzeni.

Pievodovka mé s vyhodou vstupni hfidel pripojeny k vystupnimu hfideli tfeci spojky a tvoii
selektivni pfevodovy pomér k vystupnimu hfideli, pfiéemZ k pfevodovce je pfipojen ovladad
Jejich prevodi pro ovladani pievodu zvoleného pievodovkou, kde ovladaci jednotka obsahuje
pamét’ pro uloZeni fad koeficienti, pficemz jedna fada koeficientt vzdy odpovida zvolenému
pievodovému poméru pfevodovky.

Piehled obrazki na vykresech

Vynélez bude déle blize objasnén na piikladném provedeni podle pfiloZzenych vykrest, na nichz

obr.1 znazoriuje schematicky hnaci fadu vozidla, obsahujici automatické ovladaci zafizeni
tfeci spojky podle vynalezu,

obr.2 obvykly vztah mezi zabérem spojky a krouticim momentem pfenasenym spojkou,

obr.3 idealni reakci frekvence otaceni motoru a vstupni frekvence otaceni prevodovky v Case
pro start motorového vozidla,

obr.4 idealni reakci frekvence otaeni motoru a vstupni frekvence otaCeni pievodovky pfi
plouZeni motorového vozidla a

obr.5 vyhodné provedeni automatického ovladaciho zafizeni automatické spojky podle
vynélezu.

Priklady provedeni vynéalezu

Obr. 1 znéazoriiuje schematicky hnaci fadu motorového vozidla, obsahujici ovladaci zafizeni
automatické spojky podle vynalezu. Motorové vozidlo je opatfeno motorem 10, jako zdrojem
hnaciho vykonu. U velkych nakladnich automobili typu, pro ktery je feSeni podle vynalezu
nejlépe pouzitelné, mize byt timto motorem 10 vznétovy motor s vnitinim spalovanim. Plynovy
pedal 11, ktery je obvykle ovladan nohou fidi¢e, ovlada ¢innost motoru 10 pres Skrtici filtr 12.
Tento 3krtici filtr 12 filtruje Skrtici signal, dodavany do motoru 10, takZze dodava linearné
stoupajici krtici signal p¥i pfijimani zvySeni stupiiovitého Skrceni plynovym pedalem 11. Motor
10 disponuje krouticim momentem na vystupnim hiideli 15. Cidlo 13 snima frekvenci otadeni
vystupniho hfidele 15 motoru 10. Skutené misto snimani frekvence otageni ¢idlem 13 muze byt
na setrvaéniku motoru 10. Cidlo 13 frekvence ota¢eni motoru 10 miiZe byt s vyhodou provedeno
jako ozubené kole€ko, pri€emz otaCeni jeho zubil je snimano magnetickym snimacem.

Treci spojka 20 sestiva z pevného kotouce 21 a pohyblivého kotouce 23, které mohou spolu

zabirat Uplné nebo caste¢né&. Pevny kotou€ 21 miize byt tvofen setrvaénikem motoru 10. Treci
spojka 20 provadi zapojeni pfenosu krouticiho momentu z vystupniho hiidele 15 motoru 10 na
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vstupni htidel 25 prevodovky 30, v zavislosti na stupni zabéru pevného kotouce 21 s pohyblivym
kotouem 23. Na obr. 1 je znazornén pouze jeden par pevného a pohyblivého kotouce 21 a 23,
avsak je zfejmé, Ze tfeci spojka 20 muize obsahovat n€kolik part kotoudi 21 a 23.

Typicky prubéh funkce zavislosti krouticiho momentu na poloze treci spojky 20 je zndzornén na
obr. 2. Kiivka 80 zavislosti krouticiho momentu na zabéru tfeci spojky 20 ma zpo¢atku nulovou
hodnotu pro rozsah zabéri pfed bodem 81 dotyku. Kroutici moment, pienaseni tfeci spojkou 20,
stoupa monoténné s jejim zvySujicim se zabérem. V piikladu zndzornéném na obr. 2 stoupa
kroutici moment nejprve pozvolna apotom strméji, dokud neni dosaZzeno maximéiniho
krouticiho momentu pfi iplném zabéru tieci spojky 20 v bodé 82. U obvyklého provedeni tfeci
spojky 20 by mél byt maximalni pfenaSeny kroutici moment pfi plném zabéru téeci spojky 20 asi
1,5krat vétsi nez maximalni kroutici moment motoru 10. To zaji$tuje, Ze tieci spojka 20 muze
prenadet maximalni kroutici moment vydavany motorem 10 bez prokluzu.

Ovlada¢ 27 tieci spojky 20 je pripojen k pohyblivému kotouéi 23 pro ovladani treci spojky 20
z rozepnutého stavu pies ¢asteény zabér az do uplného zabéru. Ovladag 27 mize byt elektrickym,
hydraulickym nebo pneumatickym ovladaem a mize byt ovladan polohové nebo tlakem.
Ovlada¢ 27 ovlada stupeii zabéru tfeci spojky 20 podle signalu pro zabér z ovladaciho zafizeni
60 tieci spojky 20.

Cidlo 31 snima frekvenci otaceni vystupniho hiidele 25 prevodovky 30. Pfevodovka 30 dodava
svému hnacimu hiideli 35 volitelné hnaci pfevodové poméry ovlddanim ovladace 33 fazeni.
Hnaci hridel 35 je pFipojen k diferencialu. Cidlo 37 snimé frekvenci ota&eni vystupniho, neboli
hnaciho htidele 35 prevodovky 30. Cidlo 31 pro sniméni frekvence ota&eni vstupniho hfidele 25
a ¢idlo 37 pro snimani frekvence otaCeni hnaciho hiidele 35 maji s vyhodou stejnou konstrukci
jako ¢idlo 13 pro snimani frekvence otaceni motoru 10. Podle vyhodného provedeni vynélezu, ve
kterém je motorovym vozidlem velky nédkladni automobil, pohéani diferencial 40 Ctyfi
polonapravy 41 az 44, které jsou zase pripojeny k pfislu$nym koliim 51 az 54.

Ovlada¢ 33 fazeni piijima vstupni signaly od plynového pedalu 11, ¢idla 13 frekvence otaceni
motoru 10, ¢idla 31 frekvence otaCeni vstupniho h¥idele 25 a gidla 37 vystupni frekvence otageni
pievodovky 30. Ovlada¢ 33 fazeni vydava signaly pro volbu pfevodu pro ovladani pfevodovky
30 asignaly pro zapnuti/vypnuti tfeci spojky 20 do ovladaciho zafizeni 60 tteci spojky 20.
Ovlada¢ 33 fazeni s vyhodou méni koneny ptevodovy pomér prevodovky 30, odpovidajici
nastaveni plynového pedalu 11, frekvenci otdCeni motoru 10, vstupni frekvenci otaceni
pievodovky 30 a vystupni frekvenci otageni pfevodovky 30. Ovladag 33 fazeni vydava pfisludné
signaly pro zapnuti a vypnuti do ovladaciho zatizeni 60 v zavislosti na tom, jestli ma tfeci spojka
20 byt zapnuta nebo vypnuta. Ovlada¢ 33 fazeni prevodovky 30 pfenasi do ovladaciho zafizeni
60 signal o pfevodu. Tento signal o ptevodu umoziuje vyvolat fadu koeficientd, odpovidajicich
zvolenému prevodu. Je nutno uvést, Ze ovlada¢ 33 fazeni netvofi soudast vyndlezu, a nebude
proto dale popisovan.

Ovlédaci zafizeni 60 vydava zabérovy signal do ovladade 27 tieci spojky 20 pro ovladani polohy
pohyblivého kotoude 23. Tim se ovlada velikost krouticiho momentu, pfenaseného tieci spojkou
20, podle kiivky 80 zavislosti krouticiho momentu na poloze tfeci spojky 20 na obr. 2. Ovladaci
zafizeni 60 pracuje pfi ovladani ovladace 33 fazeni pievodovky 30. Ovladaci zafizeni 60 ovlada
pohyb pohybujici se desky 23 z rozpojeni do alespoii ¢aste€ného zabéru nebo uplného zabéru pri
pfijimani zabérového signalu z ovladace 33 fazeni. Ve vyhodném provedeni je vidét, Ze zavérovy
signal oznaCuje pozadovanou polohu tfeci spojky 20. Ovlada¢ 27 tfeci spojky 20 s vyhodou
obsahuje regulaéni systém se zpétnou vazbou ovladajici pohyblivou desku 23 do jeji pozadované
polohy. Je rovnéz mozné, aby zabérovy signal pfedstavoval pozadovany pfitlak tfeci spojky 20,
pfiCemz ovlada¢ 27 by byl opatfen regulaénim systémem se zpétnou vazbou pro ovladani tohoto
pozadovaného tlaku. Podle pfislusného vozidla miZe ovladaé 27 pracovat s rozpojenym
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regulaénim obvodem. Piesné detaily ovladage 27 tfeci spojky 20 nejsou pro vynalez rozhodujici
a nebudou dale rozebirany.

Ovléadaci zafizeni 60 tfeci spojky 20 s vyhodou vydava svym rozpojenym regulaénim obvodem
predem stanoveny signal pro linearni rozpojeni tfeci spojky 20, kdyzZ pfijme signal pro rozpojeni
zovladaCe 33 fazeni pievodovky 30. Pro toto pfedem stanovené rozpojeni tfeci spojky 20 se
neocekava vznik Zadnych nepfiznivych kmitéani.

Obr. 3 a4 znazoriuji dva piipady startu vozidla z dplného klidu. Obr. 3 a 4 znazomiuji pritbéh
frekvence otaéeni motoru 10 a vstupni frekvence otageni pfevodovky 30 pfi idealnim zabéru tfeci
spojky 20. Obr. 3 znazoriiuje start vozidla. Obr. 4 znazoriiuje plouzivy pohyb vozidla.

Obr. 3 znazorfiuje start, to jest rozjeti vozidla z iplného klidu, které ma jet pfiméfenou rychlosti.
Zpotatku je frekvence 90 otaeni motoru 10 na volnob&hu. Potom se frekvence 90 otaceni
motoru 10 v ur€itém Sasovém useku obr. 3 monoténné zvy3uje. Frekvence 90 otaceni motoru 10
se bud’ zvySuje, nebo ziistava stejna. ldeédini frekvence 90 otdteni motoru 10 se zvySuje do té
doby, dokud kroutici moment vyddvany motorem 10 neodpovidd krouticimu momentu
potfebnému pro akceleraci vozidla. Pfi velkém zatizeni miZe byt tato frekvence otaceni motoru
10 ve stfednim rozmezi mezi volnobéhem a maximalni frekvenci otideni motoru 10. Tato
konstantni frekvence 90 oti¢eni motoru 10 odpovida krouticimu momentu motoru 10
potfebnému pro pfizpisobeni krouticimu momentu tfeci spojky 20 a krouticimu momentu hnaci
fady a provadi vyrovnani vystupniho krouticitho momentu motoru 10 a zitéZného krouticiho
momentu vozidla. Tato droveit krouticiho momentu je idedlnim krouticim momentem tfeci
spojky 20, protoZe vy3si kroutici moment tfeci spojky 20 by mohl zabrzdit motor 10 a nizsi
kroutici moment by umoznil ptili§ velké zvyseni frekvence ota¢eni motoru 10. Potom se vozidlo
rozjede na rychlost, pfi niz je tfeci spojka 20 plné v zabéru. Rovnovaha mezi krouticim
momentem motoru 10 azatéZznym krouticim momentem je potom pod kontrolou fidice,
ovladajiciho plynovy pedal 11, a ovladaci zatizeni 60 bude pokraovat ve vydavani poveld pro
plny zabér tieci spojky 20.

Kdyz je vozidlo v klidu a tfeci spojka 20 je zcela rozpojena, je vstupni frekvence 100 otaceni
pievodovky 30 zpodatku nulova. Jedna se o piipad startu vozidla. Jak bude v3ak vysvétleno dale,
stejnou techniku je moZno pouzit pro hladky zabér tfeci spojky 20 pii fazeni béhem pohybu
vozidla. Vstupni frekvence 100 otageni pievodovky 30 mize mit zpotéatku hodnotu odpovidajici
rychlosti vozidla. Pri &astetném zabéru treci spojky 20 se vstupni frekvence 100 otiCeni
pievodovky 30 zvySuje a asymptoticky se blizi frekvenci 90 ota¢eni motoru 10. V okamziku 101
je vstupni frekvence 100 otaceni prevodovky 30 dostate¢né blizko k frekvenci 90 otaéeni motoru
10 pro dosazeni fipiného zabéru tfeci spojky 20, aniz by doslo k plisobeni na torzni poddajnost
hnaci linky vozidla. V tomto okamziku 101 je tfeci spojka 20 v tiplném zabéru. Potom vstupni
frekvence 100 otaCeni prevodovky 30 sleduje frekvenci 90 otaceni motoru 10 do té doby, dokud
se tfeci spojka 20 nerozpoji, kdyZ je ovladadem 33 zvolen dal$i vy3$i kone¢ny pfevodovy pomér
pievodovky 30. Systém s vyhodou funguje i pro ten pfipad, ve kterém neni vozidlo v Gplném
klidu a pocate¢ni vstupni frekvence 100 otaéeni pievodovky 30 neni nulova.

Obr. 4 znazoriuje pribéh frekvence 95 otiaceni motoru 10 avstupni frekvence 105 oticeni
pievodovky 30 pro pfipad plouzivého pohybu. Pfi plouzivém rezimu musi tfeci spojka 20
umysin& prokluzovat, aby se pfizpisobil kroutici moment motoru 10 pfi frekvenci 95 ota&eni
motoru 10 nad volnob&éhem pozadovanému krouticimu momentu. Obr. 4 znazortiuje frekvenci 95
otaCeni motoru 10 stoupajici z volnobé&hu na konstantni hodnotu. Podobnym zplisobem stoupa
znuly na pfedem stanovenou uroveri i vstupni frekvence 105 otageni prevodovky 30. Tato
pfedem stanovena uroveii je vtomto pfikladu mensi nez frekvence oticeni motoru 10 pfi
volnob&hu. Plouzivy rezim je zapotfebi tehdy, kdyZ poZadovana rychlost vozidla vyZzaduje, aby

oy

volnobéh. Plouzivy rezim je zapotfebi rovnéz tehdy, kdyZ pro pozadovanou rychlost vozidla ma
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byt vstupni frekvence 105 ota&eni prevodovky 30 nad volnobéhem a motor 10 pfi frekvenci 95
otadeni nemiZe vydavat pozadovany kroutici moment. Je nutno poznamenat, Ze za statickych
podminek existuje rozdil 107 mezi frekvenci 95 otaeni motoru 10 a vstupni frekvenci 105
otadeni prevodovky 30. Tento rozdil 107 predstavuje frekvenci otadeni prokluzu, potfebného pro
pohyb vozidla v plouzivém rezimu.

Obr. 5 znazoriuje schematicky ovladaci funkci ovladaciho zafizeni 60 tfeci spojky 20. Jak je
rovnéZz znazornéno na obr. 1, pfijima ovladaci zatizeni 60 signal z ovladaciho pedalu 11, signal
z &idla 13 frekvence otadeni motoru 10 a signal z &idla 31 vstupni frekvence otaCeni prevodovky
30. Ovladaci zafizeni 60, zndzorn&né na obr. 5, vydava zab&rovy signal pro tfeci spojku 20, ktery
se privadi do ovladace 27, ovladajiciho &innost tfeci spojky 20. Ackoli to na obr. 5 zndzornéno
neni, uréuje stupefi ovladani tfeci spojky 20, spolu s polohou plynového pedalu 11, frekvenci
otadeni motoru 10 a parametry vozidla vstupni frekvenci prevodovky 30, ktera je snimana ¢idlem
31 a ptivadéna do ovladaciho zatizeni 60 tfeci spojky 20. Ovladaci systém, ktery je schematicky
znazornén na obr. 5, je systémem se zpétnou vazbou.

Ovladaci systém, zndzornény na obr. 5, je zapotiebi pouze pro polohy tieci spojky 20 mezi
bodem 81 dotyku a jejim uplnym zabérem. Zabér tieci spojky 20 mensi nez zabér odpovidajici
bodu 81 dotyku neposkytuje moznost prenaseni krouticiho momentu, protoze tfeci spojka 20 je
zcela rozpojena. Ovladaci zafizeni 60 s vyhodou obsahuje urity druh sniméani polohy tfeci
spojky 20, odpovidajici bodu 81 dotyku. Zpusoby tohoto zjistovani jsou zndmé. Jako pfiklad se
uvadi, Ze poloha tfeci spojky 20 v bodé 81 dotyku miiZze byt uréena uvedenim pievodovky 30 do
neutralni polohy a postupnym pohybem tieci spojky 20 do zabéru, dokud €idlo 31 nezjisti
uréitou vstupni frekvenci otaeni ptevodovky 30. Kdyz ovladaci zatizeni 60 obdrZi z ovladace 33
fazeni prevodovky 30 signal ozabéru, svyhodou rychle vysune tfeci spojku 20 do bodu
odpovidajicimu bodu 81 dotyku. Tim se nastavi v bodé¢ 81 dotyku nulovd hodnota ovladani
zabéru tfeci spojky 20. Zabér tfeci spojky 20 je potom ovladan ovladaci funkci, zndzornénou na
obr. 5.

Ovladaci zafizeni 60 tieci spojky 20 je s vyhodou vytvoteno jako mikrofadiC. Vstupni signaly
odpovidajici frekvenci otageni motoru 10, vstupni frekvenci otaCeni prevodovky 30 a nastaveni
plynového pedalu 11 musi byt v digitalni formé&. Tyto vstupni signaly se s vyhodou sampluj,
neboli vzorkuji, pfi rychlosti odpovidajici rychlosti ¢innosti mikrofadice, a ktera je dosti rychla
pro provadéni pozadovaného ovladani. Jak jiz bylo uvedeno, frekvence otaleni motoru, vstupni
frekvence otaleni ptevodovky avystupni frekvence otadeni prevodovky jsou zjistovany
s vyhodou pomoci ozubenych koleek, pfi¢emZ otageni jejich zubili je snimano magnetickymi
snima¢i. Rada impulzf, snimanych magnetickymi snimaéi, se po¢ita béhem pfedem stanovenych
intervald. Pfisludnd mnoZstvi jsou pfimo uméma zméfené frekvenci otileni. Pro nalezité
ovlidani musi byt znaménko signalu o vstupni frekvenci otaCeni pfevodovky 30 minusove,
jestlize se vozidlo pohybuje dozadu. Je zapotfebi néjaky zplsob zjiStovani sméru otaleni
vstupniho htidele 25. Sniméani sméru otadeni se provadi jakymkoliv béZznym znimym zpiisobem
a nebude déle popisovano.

Nastaveni plynového pedalu 11 se svyhodou zjistuje analogovym snimalem, jako je
potenciometr. Tento analogovy signal o stavu plynového pedalu 11 se digitalizuje v analogové
digitalnim pfevodniku pro pouziti v mikrofadi¢i. Mikrofadi¢ provadi innost znazornénou na
obr. 5 pomoci nespojitych diferenénich rovnic, jak je bézné zndmo. Ovladaci Cinnost, znazornéna
na obr. 5, by proto méla byt uvaZovéna jako zjidtovani jak programovat mikrofadi¢ podle
vynélezu, spide neZ diskrétni hardware. Pro stejny mikrofadi¢, jestlize ma dostate¢nou kapacitu
a je spravné programovan, pripadd v Gvahu, aby pisobil jednak jako ovladaci zafizeni 60 tfeci
spojky 20 ajednak jako ovladad 33 fazeni pfevodovky 30. Pro tento ucel je dostateCnym
mikrofadi¢em mikrofadi¢ Intel 80C2196, ktery ma dostate¢nou vypo&etni kapacitu.
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Signal o nastaveni plynového pedédlu 11 je ptividén do volite 61 startu/plouzeni ado
referenéniho zafizeni 62 frekvence otaeni pfi plouzeni. Voli¢ 61 startu/plouzeni stanovi ze
signalu o nastaveni plynového pedalu 11 zda se ma pracovat vreZimu startu nebo reZimu
plouzeni. Podle vyhodného provedeni vynalezu zvoli volié 61 startu/plouZeni reZim startu tehdy,
jestlize signal o nastaveni plynového pedalu 11 udava, Ze toto nastaveni je vétsi neZz 25 %
iipIného seslapnuti plynového pedalu 11. V jinych pfipadech zvoli voli¢ 61 startu/plouZeni rezim
plouzeni.

Referen¢ni zafizeni 62 frekvence otadeni pii plouZeni pfijme signal o nastaveni plynového
pedalu 11 a signél o frekvenci otaceni motoru 10 a vyda signél o referenéni frekvenci otadeni pti
plouzeni. Tento signal o referen¢ni frekvenci otageni p¥i plouZeni se stanovi nasledovné:

T
Rep =Egp

(1)
Trcf

kde: Ry, je signal o referenéni frekvenci otaceni pfi plouZeni. E, je zméfena frekvence otaceni
motoru 10 T je signal o nastaveni plynového pedalu 11, T, je konstantni referenéni hodnota
rovnajici se signilu o nastaveni 25 % z tplného seslapnuti plynového pedélu 11. Signal Ry,
o referencni frekvenci otaceni pfi plouZeni je soudin signalu o frekvenci otadeni motoru 10
a poméru skuteCného nastaveni ku nastaveni 25 % z Gplného seSlapnuti plynového pedalu 11.
Pro nastaveni plynového pedalu 11 nad uvedenou hodnotu 25 % neni zapotiebi Zadného signalu
o referencni frekvenci otaCeni pii plouZzeni, protoZe v tomto pfipadé se spiSe neZ rezim plouZeni
pouzije reZim startu. Je nutno uvést, Ze signal o referenéni frekvenci otageni pii plouZzeni provadi
signal o referen¢ni frekvenci otdCeni jako plynuly itehdy, kdyz se provadi pfepnuti mezi
rezimem startu areZimem plouZeni. Timto zpilsobem, jestlize zmény v nastaveni zpusobi
prepnuti na jiny reZim, nevznikne Zadna nestabilita.

Piepinac 63 volby rezimu uruje rezim operace ovladaciho zafizeni 60 tfeci spojky 20. Prepinad
63 volby rezimu pfijima stanoveni volby rezimu, provedené volitem 61 startu/plouzeni. Prepinag¢
63 volby rezimu zvoli bud’ signal o frekvenci otaceni motoru 10, nebo signél o referenéni
frekvenci otaceni pfi plouzeni v zévislosti na rezimu, uréeném voli¢em 61 startu/plouzeni. V
pfipadg, Ze je zvolen reZim startu, zvoli pfepina¢ 63 volby reZimu pro ovladani frekvenci otateni
motoru 10. Timto zplsobem je zabér tieci spojky 20 ovladan v rezimu startu, takZe vstupni
frekvence ota¢eni prevodovky 30 se pfizpisobi frekvenci ota¢eni motoru 10. V piipadg, Ze je
zvolen reZim plouZeni, zvoli pfepina¢ 63 volby rezimu pro ovladani signal o referen¢ni frekvenci
otaceni pfi plouzeni. V rezimu plouZeni je zdbér tieci spojky 20 ovladan pro ptizplsobeni
vstupni frekvence otaCeni pfevodovky 30 signalu o referen¢ni frekvenci otaceni pii plouZeni.

Algebraicky s¢ita¢ 64 dodava vstupni signdl do kompenzitoru 65. Tento vstupni signal je
rozdilem mezi signilem o referenéni frekvenci otadeni pii plouzeni, zvoleném volicem 61
startuw/plouZeni, a signalem o vstupni frekvenci otd¢eni pievodovky 30 z&idla 31, s pfidanim
jinych veli¢in, které budou popsany dale. Kompenzitor 65 méd pfenosovou funkci, ktera je
piiblizné inverznim modelem reakce torzni kmitani hnaci linky vozidla na vstupni kroutici
moment.

Prenosova funkce kompenzatoru 65 je zvolena pro ovladani zabéru tfeci spojky 20 ovladaiem 27
pro tlumeni kmitani hnaci linky. U typického t&Zkého nakladniho automobily, u néhoZ je feseni
vyndlezu pouzito, zplisobuje torzni poddajnost hnaci linky to, Ze pfenosové funkce hnaci linky
ma pér lehce tlumenych poli, které se mohou ménit od 2 do 5 Hz. Pfesna hodnota zaleZi na
parametrech vozidla. Pfenosova funkce kompenzatoru 65 provadi zuzovaci filtr v oblasti t&chto
poli. Frekvenéni pasmo zuZeni je dostateCné S3iroké pro pokryti rozsahu ocekavanych
frekvenénich reakci vozidla. Tento zuZovaci filtr ma s vyhodou dvé komplexni nuly, jejichz
frekvence lezi ve frekvenénim rozsahu ofekavanych poli pifenosové funkce vozidla. Celkova
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reakce systému se zp&tnou vazbou je tim velmi utlumena vlastnimi hodnotami, takze systém ma
velmi malé kmitani.

Kompenzator 65 ma rovnéZz integralni funkci. Tuto integralni funkci svyhodou tvofi par
nulovych péli blizko nuly. Tento typ pienosové funkce je zndm jako kompenzace zpozdéni.
Provedeni této integralni funkce v kompenzatoru 65 slouzi k zablokovéani tfeci spojky 20 pfi
praci vrezimu startu. Rychlost integrace kompenzatoru 65 je mozno nastavit odpovidajicimi
integra¢nimi koeficienty. Existence jakéhokoli ¢asové del$iho rozdilu mezi signdlem o referen¢ni
frekvenci otadeni, zvolenym piepinaem 63 volby rezimu avstupni frekvenci otaceni
pievodovky 30 zpiisobi to, Ze integralni funkce kompenzatoru 65 vytvoii zvySujici signal.
Jakykoli zvySujici signal slouzi k vyslani zabérového signalu tfeci spojky 20 pro jeji iplny zabér.
Tim je zajisténo, Ze pfi reZimu startu v okamziku 101 v pfedem stanovené maximélni dobé po
startu vozidla je tfeci spojka v Gplném zibéru. Pfi rezimu plouZeni tato integralni funkce
kompenzatoru 65 zajistuje to, Ze se jiz neobjevi Zadnd dlouhodobd chyba mezi signilem
o referenéni frekvenci otaceni pti plouzeni a vstupni frekvenci otaceni pfevodovky 30.

Pienosova funkce kompenzatoru 65 ma s vyhodou nésledujici tvar:
(s+a) (s +bs+ch)

C(s)=k (2)
s(s+d)(s+e)

kde: k je konstanta zisku kompenzatoru, a, b, ¢, d, e jsou konstanty.
Vyraz
(sta)

provadi zpoZd'ovaci funkci. Konstanta a je kladna a blizka nule.
Vyraz
(s2+bs+c?)

(s+td)(ste)

provadi zuZovaci filtr. Kofeny vztahu (s> + bs + cz) tvofi komplexni nuly poZadovaného
zuzovaciho filtru. Konstanty d, e jsou kladnymi &isly, ktera jsou dostatené velkd, aby
nedochazelo k jejich interferenci se stabilitou zpétné vazby. Rovnice (2) je ve tvaru plynulé
¢asové pienosové funkce. Podle vyhodného provedeni pieméni mikrofadi¢ funkci kompenzatoru
65 na nespojité diferenéni rovnice. Odbornikovi je ziejmé, jak se pievadi tato plynuld ¢asova
pfenosova funkce na pfislu$né nespojité diferenéni rovnice.

Signal pro dopfedny posuv je dodan v zdbérovém signalu pro tfeci spojku 20 diferencialnim
signdlem o frekvenci otaeni motoru 20. Signal o frekvenci otaCeni motoru 10 je vhodné
filtrovan dolnopropustnym filtrem 66 pro snizeni 3umu diferencialniho signalu. Derivaéni obvod
67 vytvari diferencidlni signil imé€my rychlosti zmény frekvence otaCeni motoru 10. Tento
diferencialni signal ajeho integral vytvofeny integraénim obvodem 68 jsou dodavany do
algebraického scéitate 64. Algebraicky s¢ita¢ 64 scita diferencidlni signal frekvence otaceni
motoru 10 zderivaéniho obvodu 67 aintegralni signal z integratoru 68 s ostatnimi dfive
popsanymi signély pro vytvofeni vstupniho signalu do kompenzatoru 65.

Signal pro dopfedny posuv umoZiuje lepsi reakci ovladaciho zafizeni 60 téeci spojky 20, kdyz
frekvence otaceni motoru 10 akceleruje. Pi akceleraci frekvence otaceni motoru 10 zpisobi
signal pro dopfedny posuv rychly zabér spojky 20, imé&my rychlosti akcelerace motoru 20.
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Frekvence otaceni motoru 20 se miize rychle zvysit pti plném seslapnuti plynového pedalu 11
pred tim, nez se vytvofi kroutici moment hnaci linky. Je to proto, Ze rychlost reakce ovladaciho
zafizeni 60 bez reakce pro dopfedny posuv je mald ve srovnani se $pi¢kou frekvence otaCeni
motoru 10 pii reakci. S reakci pro dopfedny posuv je rychla akcelerace motoru 10 mnohem
rychlej$i nez jiny zabér tfeci spojky. Pfidavny zabér tieci spojky 20 ma tendenci zpomalovat
zvySovani frekvence otaCeni motoru potrebnym ptidavnym krouticim momentem z motoru 10.
Kdyz frekvence ota¢eni motoru 10 dosdhne konstantni hodnoty, klesne rozdilova doba na nulu
a integrator 68 udrzuje zabér treci spojky 20 potfebny pro zpomaleni frekvence otaceni. Jiné
¢asti kontrolni funkce potom slouZi pro provadéni asymptotického pfiblizovani vstupni
frekvence otageni pfevodovky 30 k referenéni frekvenci otageni.

Jak jiz bylo uvedeno, jsou elementy z obr. 5 s vyhodou realizovany nespojitymi diferencnimi
rovnicemi v mikrotadi¢i. ReSeni podle vynilezu miiZe byt s vyhodou pouzito pro opétovny zabér
tieci spojky 20, nésledujici za ptefazenim ptrevodovky 30. V tomto ptipadé mize byt pouzit
stejny zpisob ovladani, jako je znazornény na obr. 5, véetné nespojitych diferenénich rovnic
kompenzatoru 65. Zpisoby ovladani fazeni pfevodovky 30 se mohou lisit od pfedchoziho popisu
volbou koeficientii v nespojitych diferenénich rovnicich, které ma ovladaci zafizeni 60 teci
spojky 20. Koeficienty pro nespojité diferenéni rovnice pro kazdy zvoleny pfevodovy pomér jsou
uloZeny v koeficientové paméti 69 v mikrorfadi¢i, tvoficim ovladaci zafizeni 60. Z koeficientové
paméti 69 je moZno v zavislosti na aktualnim pfevodovém poméru vyvolat potiebnou sadu t&€chto
koeficientii. Tyto koeficienty se potom pouziji v nespojitych diferenénich rovnicich, tvoficich
kompenzator 65. V jinych ohledech bude feSeni podle vynélezu pracovat stejnym zpiisobem, jak
bylo vyse popsano.

Vysledkem této konstrukce je ovladaci zafizeni tfeci spojky 20, které minimalizuje kmitani hnaci
linky vozidla. Vysokofrekven¢éni komponenty ovladaciho zafizeni 60 ovladaji treci spojku 20
pres ovlada¢ 27 pro tlumeni kmitani v hnaci lince vozidla. Integralni komponenta ovladaciho
zafizeni 60 minimalizuje dlouhodobou chybu a zajistuje aplny zabér tieci spojky 20 pfi ¢innosti
Vv reZimu startu.

PATENTOVE NAROKY

1. Automatické ovladaci zafizeni tfeci spojky (20), kterd ma vstupni hiidel pfipojeny k motoru
(10) a vystupni hridel (25), a alespoii jedno hnané kolo (51), zatizené setrvaénikem, pfipojené
k vystupnimu htideli (25) tfeci spojky (20), kterd ma torzni poddajnost, projevujici se kmitavou
reakci na vstup krouticiho momentu, pfi¢emz automatické ovladaci zafizeni obsahuje ¢idlo (13),
pfipojené k motoru (10), pro vydavani signalu o frekvenci otaceni, odpovidajici frekvenci
ota¢eni motoru (10), ¢idlo (31), pFipojené k vystupnimu hiideli (25) tfeci spojky (20), pro
vydavani signalu odpovidajiciho frekvenci otaleni vystupniho hiidele (25) tfeci spojky (20),
ovladaé (27), pfipojeny ktfeci spojce (20), pro ovladani zabéru tfeci spojky (20) zjejiho
rozpojeného stavu do jejiho uplného zabéru podle zabérového signalu, a ovladaci jednotku tieci
spojky (20), vyznadujici se tim, Ze k¢éidlu (13) pro vytvifeni signalu o referenéni
frekvenci otaCeni je pfipojen generator pro vytvafeni referenéni frekvence otdCeni a ovladaci
jednotka je pfipojena ke generdtoru pro vytvareni referenéni frekvence otaleni, k ¢idlu (31)
vstupni frekvence otaceni ptevodovky (30) a k ovladaci (27) a obsahuje algebraicky s€ita¢ (64),
pfipojeny ke generatoru pro vytvafeni referenéni frekvence otaceni ak ¢idlu (31) vstupni
frekvence otdfeni prevodovky (30) pro vytvafeni algebraického souétového signélu
odpovidajiciho rozdilu mezi signidlem o referenéni frekvenci otafeni a signalem o vstupni
frekvenci otaceni pfevodovky (30), a kompenzator (65), pfipojeny k algebraickému s¢itaci (64),
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pro vytvéafeni zabérového signdlu tfeci spojky (20) z algebraického soudtového signalu pro
pfivadéni do ovladaCe (27) pro zabér tieci spojky (20) zpisobem zplisobujicim asymptotické
pfiblizeni signdlu o vstupni frekvenci otaeni pfevodovky (30) k signalu o referenéni frekvenci
otacenti.

2. Automatické ovladaci zafizeni podle niroku 1, vyznadujici se tim, Ze
kompenzator (65) ma zuZovaci filtr, ktery ma frekven¢ni pasmo v rozsahu jmenovité frekvence
kmitdni jako reakce na vstupy krouticiho momentu alespofi jednoho hnaného kola (51),
zatizeného setrvacnikem. :

3. Automatické ovlddaci zafizeni podle ndroku 1, vyznacujici se tim, Ze generator
referenéni frekvence otadeni je pfipojen k ¢idlu (13) frekvence ota¢eni motoru (10), pficemz
signal o referen¢ni frekvenci otaleni vydavany generatorem referenéni frekvence otaleni je
Gimeérny signalu o frekvenci ota¢eni motoru (10) a kompenzator (65) ma integralni funkci pro
vytvafeni zabérového signalu pro Gplny zabér tfeci spojky (20) v pfedem stanoveném &asovém
intervalu po zacatku ¢aste¢ného zabéru.

4. Automatické ovladaci zafizeni podle naroku 1, vyznac€ujici se tim, Ze ovladaci
jednotka dale obsahuje deriva¢ni obvod (67) pfipojeny k &idlu (13) frekvence otaéeni motoru
(10) pro vytvareni diferencialniho signalu odpovidajiciho rychlosti zmény signalu o frekvenci
otaceni motoru (10), pficemz algebraicky s¢itac (64) je dale ptipojen k derivaénimu obvodu (67)
pro vytvaieni algebraického souétového signalu, odpovidajiciho souétu rozdilu mezi signilem
oreferencni frekvenci oticeni asignalem o vstupni frekvenci otadeni pievodovky (30)
a diferencialniho signalu.

5. Automatické ovladaci zatizeni podle naroku 4, vyznadéujici se tim, Ze ovladaci
jednotka déle obsahuje dolnopropustny filtr (66) umistény mezi &idlem (13) frekvence otaceni
motoru (10) a deriva¢nim obvodem (67).

6. Automatické ovladaci zafizeni podle naroku 4, vyznadujici se tim, Ze ovladaci
jednotka déle obsahuje integra¢ni obvod (68), pfipojeny k derivaénimu obvodu (67), pro
vytvafeni integralniho signalu, odpovidajiciho Casovému integralu diferencialniho signalu,
pfiemz algebraicky s¢ita¢ (64) je dale pfipojen k integraénimu obvodu (68) pro vytvafeni
algebraického souctového signalu, odpovidajiciho soué¢tu rozdilu mezi signalem o referenéni
frekvenci otaceni asignalem o vstupni frekvenci otageni pievodovky (30), diferencialnim
signalem a integralnim signalem.

7. Automatické ovladaci zafizeni podle ndroku 1, vyznacujici se tim, Ze obsahuje
plynovy pedal (11) pro ovladani krouticiho momentu vytvareného zdrojem (10) hnaciho vykonu
a €idlo polohy plynového pedalu (11), pfipojené k plynovému pedalu (11), pro vytvafeni signalu,
udévajiciho polohu plynového pedalu (11), pfitemz generator referenéni frekvence otaeni je
pripojen k ¢idlu (13) frekvence otaéeni motoru (10) a k &idlu polohy plynového pedalu (11) pro
vytvareni signalu o referen¢ni frekvenci otaCeni, odpovidajiciho signalu o frekvenci ota¢eni
motoru (10) a signalu o poloze plynového pedalu (11).

8. Automatické ovladaci zatizeni podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze obsahuje
plynovy pedal (11) pro ovladani krouticiho momentu vytvafeného motorem (10), a &idlo polohy
plynového pedalu (11), pfipojené k plynovému pedalu (11), pro vytvafeni signalu, udavajiciho
polohu plynového pedalu (11), pfic¢emZ ovladdaci jednotka dale obsahuje generator referenéni
frekvence otaceni, pripojeny k plynovému pedalu (11) a obsahujici voli¢ (61) startu/plouZeni
pfipojeny k ¢idlu polohy plynového pedalu (11) pro volbu bud’ reZimu startu, nebo rezimu
plouzeni podle velikosti signalu o poloze plynového pedalu (11), generator referen¢ni frekvence
otaceni pfi plouZeni, pfipojeny k ¢idlu (13) frekvence otafeni motoru (10) a&idlu polohy
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plynového pedalu (11) pro vytvafeni signalu o referencni frekvenci otaceni pii plouZeni,
odpovidajiciho signélu o frekvenci otd¢eni motoru (10) a signalu o poloze plynového pedalu (11)
a prepina¢ (63) rezimu, pfipojeny k ¢idlu (13) frekvence otafeni motoru (10), k voli¢i (61)
startu/plouzeni a k obvodu pro referendni frekvenci otaeni pti plouZeni, pro volitelné vytvareni
signalu o referen¢ni frekvenci otaCeni, odpovidajiciho signalu o frekvenci otéfeni motoru (10),
jestlize je zvolen rezim startu, a signdlu o referenéni frekvenci otaCeni pii plouZeni, jestliZe je
zvolen rezim plouzeni.

9. Automatické ovladaci zafizeni podle jednoho znarokid 1 az 8, vyzmnacdujici se
tim, Ze pfevodovka (30) mé vstupni hfidel pfipojeny k vystupnimu hiideli (25) tfeci spojky
(20) atvorfi volitelny pfevodovy pomér k vystupnimu hiideli, pficemz k pfevodovce (30) je
pfipojen ovlada¢ jejich pfevodi pro ovladani pfevodu zvoleného pfevodovkou, kde ovladaci
jednotka obsahuje pamét’ (69) pro uloZzeni fad koeficient, pfi¢emZ jedna fada koeficientii vzdy
odpovidé zvolenému pfevodovému poméru prevodovky (30).

3 vykresy
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