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DESCRIZIONE RMgs6 4 000165

a corredo di una domanda di brevetto per invenzione
dal titolo: “Procedimento ed apparecchio per la
limitazione della velocitd di un autoveicolo”

a nome: Mercedes-Benz Aktiengesellschaft

L’ invenzione si riferisce ad un procedimento e ad un
dispositivo per la limitazione della velocita di un
autoveicolo ad una velocita massima regolabile, che
separa una zona di velocita minori da mantenere da
una zona di velocitd maggiori da evitare.

E’ noto mantenere la velocitd di un autoveicolo a
mezzo di una cosiddetta regolazione a tempomat su un
valore una volta raggiunto, in quanto il conducente
al raggiungimento del valore desiderato, lascia
libera la leva di comando del tempomat e in tale
maniera attiva la regolazione a tempomat con 1la
determinazione del valore di velocitda momentaneo
quale valore nominale. Una regolazione a tempomat del
genere serve innanzitutto al fine di rilassare il
conducente nei lunghi percorsi,quando egli vorrebbe mar-
ciare per periodi pid lunghi con una velocita rotante,
ad esempio su tratti autostradali. Nella pubblicazione
DE 37 03 645 Al & descritta ad esempio una regolazione

a tempomat del genere, in cui il mantenimento della
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velocita viene effettuato a mezzo di una regolazione

PI con componenti P e I 1nser1b111 e disinseribili

separatamente. Mediante una scelta appropriata dei

componenti di regolazione P e/o I e una variazione

approprlata de1 parametrl di regola21one, in un siste-

ma ivi descritto si devono ottenere passaggldl re—

golazione dolci alla variazione del valore nominale

della velocita.

Un'altra situazione di marcia si presenta se sSu

un percorso é prescritta una determlnata veloc1ta

ma551ma Esempi pratlcamente 1mportant1 Sono le zone

a 11m1t321one d1 ve1001ta in centri abitati con una

ve1901ta massipa assmissibile di 30 km/h oppure in §§5 §\~
altre zone abitate interne con una ve{ggité massima ) %__
r di 50 km/h., Il condq&ente deve essere in tal caso _ ;Qﬁi
| in grado di poter marciare ad una qua151a51 velocita f§$%

inferiore alla velocita massima, dovendo essere impe-

LAy

dito solo il superamento di questa velocita massima.

Una regolazione a tempomat non & ragionevole in tal

caso, in quanto il tempomat attivate tenta sempre di

regolare la velocita nominale e si disinnesta inol-

tre automaticamente in caso dell'azionamento del

freno, dopodiché esso deve essere di nuoveo attiva-

to mediante il raggiungimento della velocita nomi- '

|
s

nale. Pertanto & sentita l'esigenza di sistemi con

]

i quali la velocita del veicolo possa essere limita-



yglocité infer;ore a questa velocita massima. _
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ta ad una velocitad massima regolabile e che accon-
sentono contemporaneamente la marcia a qualsiasi

Nella pubblicazione DE 33 29 783 Al é indicato che

meqiantefaccorgimenti dal latec del veicolo viene

~automaticamente impedita la marcia a velocita supe-

riori ad una Ve1001ta massima prescritta, in quanto

al superamento di essa sotto controllo di un micro-

processore viene effettuata una limitazione della

__potenza del motore, ad esempico mediante la strozza-

_pg?g.del carbur@n@e: In‘modqndel tytto simile, in_“"

_un dispositivo per la 11m1ta21one della ve1001ta dl

- _marcia di autoveicoli secondo la pubblicazione DE

i
]

I
1

29 25 566 Al viene previsto di impedire il supera-

mento permanente della ve1001ta massima per il fatto

che in caso di un superamento viene impedito un

1
_mente dall'esterno oppure da parte di un conducente

_azionamento gieptua;@enyg_pig forte del pedale di

_gas da parte del conducente. In entrambi i sistemi

_la velocita massima pud essere regolata e precisa-,;

Nella pubblicazione DE 28 36 342 Al per un veicolo.

1

con un motore di comando controllablle nella sua

__potenza attraversc un pedale accelleratore, é indi-

_cata una solu21one meccanlcaperlmpedlre 11 supera-

mento d1 una ve1001ta ma551ma amm1551b11e, 1n quanto

...... - -i-
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g un servomctore agisce su un elemento di controllo,

atto ad influenzare la potenza del motore di coman-

do, in particolare una valvola a farfalla in manie-

ra tale che la potenza del motore viene ridotta in-

dipendentemente dalla posizione del pedale accele-

ratore, non appena la velocita di marcia supera la

velocitd massima. Il servomotore viene aziOngﬁo da_

un regolatore, che confronta la velocita effettiva

con la velocitd massima e influenza il servcemctore

in una misura dipendente dalla dlfferenza di queste

velocita, quando la velocita di marcia si avvicina

alla velocita massima.

Anche un regolatore di velocita di marcia, descritto

nella pubblicazione DE 41 15 903 Al pud essere usato

—— e LAY
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per 1mped1re automaticamente 1l superamento di una

(’7)1(1/ d/} i

prestabilita velocitd massima. In tal caso,l accorgi-

25c

mento di regeolazione interviene ogniqualvolta quan-

do la velocitad del veicolo supera la velocitd massi-

ma e comporta ad esempio una interruzione periodica

dell'alimentazione del carburante, un azionamento

dei freni e/o una riduzione dell'apertura della val-

vola a farfalla. Come nei sistemi precedentemente

menzionati, atti a limitare la velocitd massima, g

i anche in questo caso un intervento del sistema & E
]

quindi possibile solo quando la velocita del veicolo
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ha raggiunto o superato la prestabilita velocita

.massima.

Nella domanda di brevetto meno recente della stessa

‘richiedente P 44 34 £22.2-32 non pre-pubblicata, sono

'gia descritti un procedimento e un dispositivo per

i
+1a limitazione della veleocita di un autoveicolo ad

i

‘una prestabilita velocita massima o minima, in cui

|

.pud essere eseguita facoltativamente una commutazio- <t
T - i R I !
. . r 3 L3 = £ Y m
‘ne tra la funzione di limitazione della velocita e =
e e - e —

: 2
;una convenzionale regclazione a tempomat. Per evitare o
T

; o=
in modo semplice il verificarsi di collisioni tra =
i due tipi di esercizio, vi sono previste separate =
— e D)

==

.zone di velocitd per la limitazione di velocita da Eé
=

run lato e per la regolazione a tempomat, dall'altro IO
. - 2_.

| lato. Si é pensato in anticipo di utilizzare la re-'

i golazione a tempomat in modo convenzionale al di so-

j R X . C
pra di una velocitd nominale minima di circa 368km/h

‘e la funzione di limitazione di velocitd come una !

"limitazione di velocitad massima al di sotto di questa

]
i

velocita, ad esempio come una limitazione a 30km/h |

in zone abitate. Con questa limitazione di velocita

ha luogo un intervento del sistema di contrelle di f

velocitd secondo una prestabilita linea caratteristi
|

i

1
ca di controllo quale funzione della velocitad effet-

itiva, fino a che la velocitd effettiva si trova en-
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tro un prestabilite intervallo della zona di veloci-

. t4 da mantenere, mentre un intervento di regolazione

. della velocitd ha luogo quando la velocitd effettiva

. si trova entro un intervallo di velocita prestabilite,

. che contiene la velocita limite.
. Nella pubblicazione DE 35 10 174 Al é descritta una
. regolazione a tempomat per.il mantenimento_di una

.. prestabilita velocitd nominale, che contiene_un

regolatore .di.velocita e un regolatore di accelera-—

. zione, disposti in parallelo tra di loro e conla
. quale si pud eseguire a intervalli di tempo o un
.. intervento del sistema di_regolazione di accelerazio-

ne oppure un intervento del sistema di regolazione _ _

‘della velocita. La scelta _tra questi due tipi di
regolazione avviene su .richiesta del conducente. Se

il conducente volesse .variare la_velocita nominale

..da .mantenere, egli sceglie in un apparecchio di a-_

- . ._. zionamento un corrispondente stato di esercizio, in

.cui .il wveicolo wviene accelerato in modo_regolato.

. ... ._i_Non .appena egli_desidera successivamente di_porre

ol ta ad.un.intervento_del sistema di regolazione della

i_di_una velocita costante, egli_disinnesta 'questo ,

l_wvelocita. __ ._ . __.

]
e _l..termine all'accelerazione e_guindi al mantenimento

i

'stato.di .esercizio, per.cui_la_regolazione si _commu-

1
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Nella pubblicazione DE 36 18 844 Al é descrltto un'’

procedimento per 1la 11m1ta21one del numero di giri

di un motore a combustione interna, in cui al di

sopra di una prestablllta soglia di numeri di giri,

il valora nominale predetermlnato dal regolatore

del pedale di accelerazione viene 11m1tato in ma-

niera tale da non superare il grado di variazione

massimo ammissibile del numero di giri. A tal fine

L,

o =

i o>

¢oal di sopra della soglia di numeri di giri il grado Eé

| =

di variazione massimo ammissibile del numero di giri o

T T T T i
o

viene regolato con un regolatore PI, i gradi d4di va- ==

riazione massimi ammissibili del numero di giri e - <3
= — e e )
<l

le quantitd proporzionale-integrale del regolatore §§

- - - =

. [=a]

potendo essere prestabilite come funzione del rappor- w

=

to tra il numero di giri e la velocitd di marcia.

Questo procedimento pud essere usato anche per 1la

11m1ta21one della velocita d1 marcia ad una ve1001ta

massima del veicolo, e a tal fine 1la soglia presta-

bilita deil numeri di giri e/o il gradeo di variazio-

[P SV

ne massimo ammissibile del numerc di giri posscono

essere rilevati in maniera da non superare un nume-

ro di giri prestabilito, che corrisponde ad una :

velocitd massima predeterminabile del veicolo. In

ogni caso, l'esercizio di limitazione ha luogo quale

intervento di limitazione di accelerazione in manie-
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ra tale che l'accelerazione del motore venga regola-
. ’ T . i

ta, in caso di una rlchlesta del conducente superio-

re all accelera21one massima amm1551b11e prestablllta

a questa accelerazione massima ammissibile e venga

uindi limitata. L'accelerazione massima ammissibile
- q . . - ——— - — P —_—

scende con un numero di giri crescente al valore

massimo, da un valore massimo, determinato dal compor-

tamento dlnamlco del motore fan a zero,

II problema tecnlco che si e posta 1 1nven21one e

1a messa a dlsp05121one dl un procedlmento e d1 un

dlSpOSlthO per la llmlta21one della velocita di un

autovelcolo ad un valore massimo regolablle mediante

i quall con un elevato comfort di marcia v1ene assi~

curato in modo affldablle un superamento di un valo-

. ourt, 0 st atisite s 0 st 3

o re. dl ve1001ta ma551ma regolablle a piacimento.

Questo problema v1ene rlsolto mediante un procedimen-

to avente le caratterlstlche della r1vend10a21one 1

nonche mediante un dispositivo avente le caratte-~

' ristiche della rlvendlca21one 5. Secondo il procedi-

R e

i
§mento, gla al dl sotto di un wvalore d1 ve1001ta cau-

'sante 1a commuta21one del tipeo di eser01210, che é

1nfer10re della velocita ma551ma regolata, ha luogo

un 1ntervento d1 regola21one dl accelera21one secondo

una prestablllta linea caratterlstlca di accelera-

!
I
i
|
- ‘l -

1 |
|
1

j
|

|
l
: zione nominale in fun21one della dlfferenza tra la ;
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i
[

—}del—tipo—di_esercizio,_chentipicamente_si_trOVa re-

~di.--regolazione_di_velocita con_ la velocita massima _

i
i
!
| qui_previsto,.non_descritto_nella suddetta_domanda _.
H

— __i di -brevetto _tedesca meno.recente P_44 34 022.2 32,

_________Lregolata,-anche_in_casowdi_yalqgiﬁhmasﬁimg”§yp@riori

—i_gid-notevolmente al di sotte della_velocitd massima

regolate,_si ottiene un avvicinament

=

niforme della

" velocita effettiva_alla velocitada massima, con una _

lativamente _vicino _alla velocita _massima, Vviene _ese-

 pegolata_quale velocita nominale. Mediante 1'inter-

i vento.di_un_sistema_di_regolazione di_ accelerazigne _

]

I

1
rm_}‘gl 8

X
§ gl w

— yelocita-massima regolata-e_la.velocita effettiva. ___ _ _

:Al—superamento_delﬂualonemdimmelqcité_di_commutazione"h__

.mguita-una.commutazioneﬁad_unnesencizio_di limitazione

+

L
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velocitd _di_avvicinamento sostfezialmente indipen-

dente.dalla velocita _massima e dal carico momentaneo

i del.motore,..senza che la velocita effettiva salga

al_di_sopra_della velocitd massima. Quale altra pro-

prietd essenziale del procedmento un intervento del

sistema. non_ha luogo fino a che la velocita richiesta

1
] :
1

dal conducente _resta al di sotto della velocitd mas-

sima,. ossia_fino a che l'accelerazione effettiva non _

i
I

supera.il_valore di_ accelerazione prestabilito dalla

linea caratteristica di accelerazione nominale. Ci

1+ L

assicura che il veicolo pud essere fatto marciare
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al di sotto della velocita massima regolata senza
~un influenzamento del sistema con una qualsiasi velo-
_cité desiderata conformemente alla richiesta del

~conducente. Contrariamente alla convenzionale rego-

lazione a tempomat,ril procedimento di limi;azione di
velocita é pronto ad intervenire anche quando il

conducente frena 11 velcolo da una ve1001ta gffettl—

va, superiore o corrispondente alla veloglta massima,

ad una V€lOClta notevolmente 1nferlore. In‘casp di

un successivo tentativo di accelerazione, il proce-
dimento di limitazione impedisce il superamento della

ve1001ta ma581ma _dapprima medlante 1'intervento del

v

F

] 3

|
j W‘?;?,Z?Z(&Z(é/
22 e Ed‘/-'nc

XTI

‘51stema gi regolazione di accelerazione e quindi me-

‘diante 1l'intervento del sistema di regolazione di

velocita.

293

La r1vend10a21one 5 caratterizza un vantaggioso dispo-

SlthO _per la reallzza21one del suddetto procedimento

—_— e f —m - -

|
l
|
|
@/7/.

.Per la reallzza21one delle fa51 di regolazione di ac-

celerazione o di regolazione di velocitad sono pre-

sti in parallelo un regolatore di accelerazione
e un regolatore ai ve1001ta, 1 cul segnali di uscita

vengono trasme331 ad un commutatore azicnabile me -

diante la dev1a21one del regolatore d1 ve1001ta. La

regola21one dl ve1001ta avvenga conformemente alla

richiesta del conducente, se non esiste un pericolo
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di supgpgmgﬂfg_Qella velocitd massima regolata. Solo

]

quando si verifica questa possibilita, ad esempio a

. causa dell'accelerazione elevata richiesta dal condu-

+
+

|

cente, l'unitd di scelta minima fa passare uno deil

i

__segnali di uscita del regolatore al posto del segna;

1
le del pedale di accelerazione quale sgnale di rego-

H
'

1

lazione per un elemento di regolazione determinante

la forza motrice, ad esempio una valvola a farfalla j§

<D
=T
| di un motore Otto oppure un elemento di reg01321one =

| 2-
~ldella quantitd di iniezione di un motore diesel. Q
- Un ulteriore sviluppo dell'invenzione secondo la f%

. O Al M bt - S~ S

<25

rivendicazione 2 prevede 1ntervent1 di un sistema di O

e s e R e e -

regolazione di velocitad in certe situazioni partico-

ING. BARZA

lari, di modo che anche in queste situazioni venga

f
i
!
i
j
i
1
!

ottenuto un avv101nameﬂto privo di colpi della velo-

cita effettiva alla velocitad massima regolata oppuré

§
i
H
:
.

nel caso del dlslnnesto della funzione d1 llmlta21one,

i

alla velocitd richiesta dal conducente.

Per poter mantenere in modo efficace la velocita mas-

sima regolata nella funzione di limitazione durante

la marcia in tratti in discesa, nell'ulteriore svi-

luppo dell'invenzione secondo la rivendicazione 3

sono previsti supplementari riduzioni di marce del

cambio.

i
i
|
i
|
|
]
|

Nell'ulteriore sviluppeo dell'invenzione secondo la |

4+

Tt =

— v s - - e . e hy WM AR = rteme s ——-
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rivendicazione 4, in aggiunta alla funzione di li-

)

i
mltazlone attivabile e dlsattlvblle con un valore

di ve1001ta ma551ma 11beramente regolablle dal condu—

cente, é prev1sta una fun21one dlllmlta21one perma-

nente, che resta sempre attlvo durante la marcia

ed esegue 1la 11m1t321ne ad un valore di velocita

ma551mo, regolato una sola volta, ad esemplo in of-

f1c1na, valore che non deve essere in alcun modo su-

perato dal veicolo. Una funzione di limitazione per-

manente del genere é ragionevecle ad esempio quando

il velcolo con pneumatlcl 1nverna11 deve essere fat-

to marc1are solo fino ad una velocita massima de-

|
|
!

Fmands’

vt e a/i:ar

termlnata dai pneumat1C1, che & inferiore alla velo-

o4

c1ta ma551ma raggiungibile dal veicolo. Un altro

caso dl app11a21one sl ha in VelCOll, che vengono

!
i
!
!
|
|
i
|

usatl in pae51 con un limite d1 velocitd prescritto

- = - ——

— J— _ - -~

R
f

L X7
7

per legge. %b\
©

Nella conform321one dell'invenzione secondo la ri-

'

’ vendlca21one 6, il dispositivo per la realizzazione

R U S U [E—

-%
+

¢ del procedlmento contlene un tempomat di struttura

i
conven21onale, in cui é attlvata o solo la regola—'
H

zione a tempomat Oppure solo la limitazione di velo-

cita varlablle. Se é prevista una limitazione per-

manente della ve1001ta massima , essa rimane attiva

————p e — e m

anche con la regola21one a tempomat attlvata, i
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valori nominali di velocitd regolabili per la regola-

zione a tempomat essendo limitati su un campo che

'mantiene una distanza prestabilita dal vlore di ve-

locitd massima permanente, per evitare collisioni tra

" la funzione di limitazione permanente e la regolazio-

' ne a tempomat .

Una forma di realizzazione dell'invenzione secondo

. S
la rivendicazione 7 mantiene un azionamento conforte- é%
vole, facile per l'utente, a mezzo di una unica leva gé

T T O

di azionamento della funzione di tempomat e della %%

— R _ B
funzione di limitazione di velocita, con}a possibi- ig

1itd di regolare i valori di velocita massima ¢ di =

. 7 — - OO

i . . £
| programmare individualmente una pluralita di tali =
- =

=

valori.

Una preferita forma di realizzazione dell'invenzione

i

& illustrata nei disegni e verra descritta qui di

seguitc. Nei disegni:

la figura 1 mostra un diagramma a blocchi di una

parte funzionale per la limitazione di coppia motrice

entro un dispositivo per la facoltativa regolazioné
i

1

a tempomat o regolazione della velocitd del veicolo

1

s . ) !
ad una velocitd massima regolabile; |

la figura 2 rappresenta una linea caratteristica

|
della accelerazione nominale, predeterminata in fun-

zione della velocitd effettiva, per interventi di
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regolazione di accelerazione del dispositivo della

|
~figura 1;

la figura 3 mostra un diagramma di curve in funzione

di tempo di diverse grandezze durante una tipica fase

~di limitazione di velocita;
la figura 4 rappresenta diagrammi di curve in fun-

zione di tempo di diverse grandezze durante un fase

d1 llmlt&Zlone dl ve1001ta con una breve fase di de-~

celeraz1one rlchlesta dal conducente e

la figura 5 mostra un diagramma di curve dell'acce-

in funzione del tempo per illustrare una fase di 1i- _

fettlva, nonché_gellarrelat{vq pogizione_d; marce

m1t321one dl ve1001ta _con riduzioni di marce del

camblo

dlmento reallzzablle con essc hanno la capacita di

1L dispositivo qui di seguito descritto e il proce-

lerazione del veicolo in funzione della velocitd ef-

llmltare la ve1001ta d1 un autoveicolo automatlcamen—

inoltre una regolazione a tempomat di tipo conven-

zionale., I1 dlsp051t1vo di 11m1ta21one descritto si

La llmltazlone comporta 1ntervent1 dl coppla motrice

'te ad una ve1001ta massima regolabile in modo varlablle

11 dispositivo contiene

I
l
|

I

presta ad esempio per veicolo con un cambio automatlco

a succe551one (NAG) € con un 51stema elettronlco d1-

W

P d/i:m
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controllco del motore con una funzione eletpronica

~del pedale di accelerazione.

~ Per soddisfare la funzione di tempomat e la funzione

di limitazione, 11l dispositivo presenta la_paggg diy

»iptery@nto su copgia motrice, illgstratq nellg figqf

i ral e adatta per un motoreiqtto, con_la segue@tgjv

struttura. Una unita (3) per rilevare la posizione

|
!

~ del pedale accelleratore genera un segnale di posi-

. zione della valvola a farfalla (SWP}, che corrisponde

alla richiesta del conducenterdella coppia motrice,

segnale che viene addotto,parallelamente al segnale

- di uscita (SWT) di una unita tempomat (2),al lato

- di entrata di una unlta di scelta massima (4) che

ING. BARZANO' & ZANARDO ROMA Sp.A.

_1 fa passare il segnale per la massima richiesta di

_coppia motrice quale segnale di usp;29’(§WTPM) vgfsb. )

. una entrata di una successiva unita di scelta minima

- (5). Il segnale (SWP) dell'unita di rilevamento di po—

: sizione di pedale di accelerazione (3) _viene inoltre

_addotto ad una unlta di controllo di 11m1ta21one (6)

e e e P }

entrc un gruppo strutturale con fun21one di limita-

P A
zione (1). Quest! ultlmo esegue la funzione di limi-

——— e e .....i-.________ -

tazione vera e pr0pr1a e presenta a tal flne 1n pa—

I
| rallelo all unlta di controllo d1 11m1ta21one (6) un

regolatore di veloc1ta (7) con un sensore di ve1001té

effettlva (8) inserito a monte e un regolatore di

' accelerazione (11) con una unita di determinazione !

e - b _ U : : T TT TR



. nonché un commutatore (9) inserito a valle. L'unita
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di accelerazione effettiva (12) inserito a monte,

+ di controlle di limitazione (6) riconosce dal segnale

.addottp (SWP) dell'unitd di rilevamento di posizione

f di pedale di accelerazione (3) la coppia motrice

" richiesta dal conducente ed emette un segnale di con-

i trollo di uscita (SWBS), che viene trasmesso ad un

' primo terminale del commutatore (9). Uno stadio di

[ I—

. sottrazione sul lato di entrata del regolatore di ve-

: locita (7) sottrae il valore di velocit? massima (Vg)IEQ___ >§
. regolabile in un dispositivo di comando (14), dallg_wg— ) \Eg
: velocita effettiva (Vist) del veicolo, rilevata ”Eﬁééu -
attraverso il sensore di velocita (8) e trasmette 5&{_§:_
! . la deviazione cosi formata aiﬁregolatore di velocita §
(7). Inoltre guesto segnale di deviazione serve quale ‘G§§

segnale di controllo (U) per il commutatore (9). IL

regolatore di velocita (7) genera un segnale di usci- gb\

2200 Q— =

ta (SWBR) per la regolazione della valvola a farfal-

la, segnale che viene trasmesso ad un secondo termi

i
nale del commutatore (9). Un@stadio di sottrazione .

sul lato di entrata del regolatore (11) sottrae i1 -

valore di accelerazione (as), trasmesso da una unita

1
i
non illustrata, dal valore di accelerazione effettiva

|
(a ), determinato nella rispettiva unitad di deter-

ist
I

minazione (12) e trasmette la deviazione cosi formata

|

|
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al regolatore di accelerazione (11). Quest'ultimo
~ genera un corrispondente segnale di uscita (SWBA) che
_viene trasmesso ad: un terzq_terminale de} commutatore
o ~_(9). Il valore nominale di accelerazione (as) viene
 determinato dalla detta unitd in funzione dell'infor-

ma210ne ad essa trasmessa sulla dlfferenza tra la

: ve1001ta ma551ma regolata (vg) e la ve1001ta effettl—

va (v.s ), secondo la llnea caratteristica illustra-

| AL b A e =7

ta nella flgura 2, come sara descrltto plu da vicino

‘ qul d1 segu1to.

Per il regolatore di accelerazione (11) viene usato,

1

ugualmente come per 11 regolatore di ve1001ta (7)

Soun regolatore PD-T_ . La parte D permette al regolato-

— e ————

- e Rl

| re di accelerazione (11) di reagire rapidamente alle

ING. BARZANO' & ZANARDO ROMA S.pA.

|
! var1321on1 di accelera21one 1nfluenzate dal conducen—

te, ad esemplo medlante la ~separazione del padale

'
'

| di gas. Per ogni marcia é previsto un appropriato

. gruppo . di parametrl dei regolatorl {7, 11), 1la com-

muta21one essendo ESegulta senza colpl tra 1 para-

metri secondo un riconosciuto camblo dl mar01a, 0551a

senza un salto del realtivo segnale di u501ta del

pm e e et e = e — ———————— e s 4 m e s —— —_——— = t - —

regolatori. '

Con il commutatore (9) viene fatto passare ognlqual-

volta uno dei tre segnali di entrata (SWBS SWEBR,

'
1
—_—— e e e e —— e ——— T ————— — I Cmme et o —w s
¥

SWBA) quale segnale di uscita (SWB) del gruppo strut—
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turale con funzione di llmlta21one (1}, che viene

addotto ad un'altra entrata dell'unita di scelta mi-

nima (5). Quest'ultima fa passare il segnale (SWB)

con 1la mlnore rlchlesta di coppia motrice, ossia

con il minore angolo dl apertura massimo rlchlesto

della valvola a farfalla, verso urdunita di linea

caratteristica di pedale (10), che genera attraverso

una linea caratteristica di progressione del pedale

di accelerazione un segnale di regolazione, che

viene succe351vamente guidato attraverso una linea

caratteristica momentanea a carico pieno dell'angolo

A*#ﬁ_ﬁw,_%___ )

di apertura della valvola a farfalla in funzione

___ﬁ —_—
del numero di giri, che adatta l'apertura della val- , §\

vola a farfaila alla coppla motrice, per cui viene

generato il segnale di regolazione (SW)} per la val- _ FQQS
- kg“

vola a farfalla. Con la struttura, del resto uguale,

del dispositivo, in casc di veiceli con motore die- §§\

sel . la unita di linea caratteristica di pedale (10)

gi trova direttamente dietro all'unita di rileva-

mento di pedale (3) e viene a mancare l'unita di

linea caratteristica momentanea a carico pieno (13),

per cui nei motori diesel il calcolo della funzione

di limitazicone avviene sul piano della quantita di:

i
iniezione, o0ssia le grandezze di valori nominali cér-‘

i

rispondono ad una rispettiva quantita di 1n1921one'
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- desiderata, mentre nei motori Otto la funzione di

limitazione viene calcolata sul plano del pedale

di accelerazione, vale a dlre che le grandezze d1 va-

" lori nominali corrispondono ad una immaginata posi-

zione del pedale acceleratore.

Un regolatore propor21onale senza una parte I pre-

'senta a seconda della struttura una deviazione di

;regola21one permanente qul dlpendente dal carico

‘ rispettivamente dalla ve1001ta. P01che cio é sfavo~

i
" revole per l'esercizio di limitazione, dapprima a

mezzo di una llnea caratterlstlca dl pre- Pegola21one

della v31001ta per ognl mar01a il punto operatlvo

|
|

- del regolatore di velocita (7) viene regolato per un

Z tlplCO stadlo dl una maP01a nel pianoc - - . -f

|N¢. BAR‘ZANO? & ZANARDO ROMA SpA.

! i
!1n manlera tale che proprlo per questo stato dl carlco
T
|
1
i

non si abbia una deviazione di regola21one. Con 1l

[regglatore di accelera21one (11), per 1°' opera21one

d1 acceleraz1one viene pero rlchlesta una coppla mo -

trlce supplementare per CUl l'offset dalle linee ca-

i
ratterlstlche di pre regolazione della ve1001ta non’

i e sufflclente per mantenere anche il regolatore dl

t
i

e e e e - R R S
1

accelerazmone (11) nel glusto punto operatlvo A tal

fine per 11 regolatore di accelera21one (11) vengono

prev1ste supplementari linee caratterlstlche di pre-

" - - . VU VUV Y — ke e e mm v e ———————— e ——— r— — — e e i e b E————— —

|

reg01321one dell accelera21one e pre01samente nello;
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stesso modo come per le linee caratteristiche di

pre-regolazione della velocita separatamente per ogni

marcia. Questa aggiunta di supplementari linee ca-

ratteristiche di pre-regolazione della velocit%_pgg_

ri linee caratteristiche di preregclazione di velo-

11 regolatore di velocitd (7) oppure di supplementa-

cita e di accelerazione per il regolatore di acce-

lerazione (11) non & illustrata nella figura 1 per

. ragioni di chiarezza dell'illustrazione.

Qui di seguito si entrerd in modo dettagliato nel

modo di funzionamento del dispositivo con la strut-

tura qui sopra indicata. La funzione del dispositive

a tempomat (2) é di natura convenzionale, per cui

é sufficiente di illustrare pil da vicino l'eserci-

zio di limitazione.

Per la regolazione sia del valore nominale della

velocita (VS) per il dispositivo a tempomat (2) sia

della velocitd massima (v.) per il gruppo struttu-

rale cenfunzione di limitazione (1), nel dispositivo

di azionamento (14) é prevista una comune leva di

comando, che é realizzata come una convenzionale

leva di comando del tempomat con aggiunta di un ;

i
commutatore per la commutazione tra l'esercizio a |
i

‘ tempomat e l'esercizio di limitazicone. Le posizioni

. . . . I
del tempomat "inserire e decelerare", "inserire e |,

T S R BT L v T T cL e e o e marar mmL e b o= -
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accellerare", "riprendere" nonché '"chiuso" corrispon-

dono in modo appropriato analogamente alle

L)

~funzioni

di limitazione "regolare a decremento la velocita

massima", "regolare a inc-remento la velocita massi-

"attivare la funzione di limitazione" nonché

”dlsattlvarn la fun21one di 11m1t321one”

Un dispoj

sitivo di azionamento (14) del genere in cuil attra-

verso una unica leva di comando possonc essere re-

1 golati in modo varlab}%3“51a il valore nominale di
i_velocitd (vq)

Vg npgg_}amrggp%azione del tempomat sia

la velogfpg_pa551ma (v ) per la funzione di limita-

e descr;tto in ‘una domanda dl brevetto te-

desca, non pre~pubblicata, della stessa richiedente

NO' & ZANARDO ROMASPA.

| della vg}ggltardl un autoveicolo" (nostrl atti Daim
|

- i e e

avente per t tltolo ”DlSpOSlthO per la reg&a21one

ING. BARZA

23 586/4){_alla quale si fa qui riferimento in me-

rlto_gﬁ_yna descrizione dettagllata del dipsositivo

di a21onamento (14)

Oltre allg fun21on1“g}a descrltte 1n essa, nel pre-

__Eg§§%2111§§_§ella programma*zlone dl una plurallta

sente dispositivo di azionamento (14) e prevista 1a

&+
I
di valorl di velocitd massime a mezzo della leva

della stessa al velcolo fermo.

i
di az1onamento mediante un a21onamento approprlatoi
]

t

I valorl d1 ve1001ta

programmatl possono essere di nuovo. rlchlestl attra—

I

.
i
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verso un azionamento della leva di comando in un

____passaggio ciclicot~§§Lﬂg§£lL§}Epo lato, ha luogo una

richiesta di regolazione attraverso la leva di‘comaﬁdo

durante la marcia, allora il sistema presuppone che

sia richiesta una ve;oo;@é_massima nella zona della

quest'ultima,o un valore di regolazione prossimo ad

essa,quale iniziale valore della velocita massima per

. l'operaizone di regolazione, a partire dal quale la

velocitd massima pud essere eventualmente aumentata ___>3A .
¢ ridotta in meodo graduale. Mediante 1l'azionamento L _§_‘"“m
pit lungo della leva di comando nella posizione di %ﬁ%g
g oy p——ry . — —_— — ———E-——-
funzione "attivare funzione di limitazione" i valori ﬁ?g_%:“
R
programmati della velocita massima vengono richiamati G§§
‘ciclicamente e il valore di velocita, che viene in- E%é% N
dicato lasciando libera la leva di comando, viene

preso quale attuale valore della velocitd massima per tﬁab

una successiva fase di limitazione.

Fino a che la velocita richiesta dal conducente si

trova al di sotto della velocitd massima regolata

(vp), non é necessario un intervento di limitazione

attivo. Dall'altro lato, una brusca riduzione della

potenza del motore solo nell'istante in cui la ve-

)

locita effettiva (Visf) supera la velocitd massima ;

3

), non sarebbe confortevole, per cui il procedi-

(v

[}
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1cité superiore alla velocitd massima (v

_ fdglla linea caratteristica di coppia a carico plenof

wdw

mento di limitazione esegue interventi di limitazione
I . | N . s

~attivi, che regolano l'accelerazione o”;aye1001ta, gia

‘7;con valori di ve}001ta effettlva al di sotto della

_velocita massima regolata (VG). . - o
|

~Nell'esercizio d%limitgg;one_gttivo, il gruppo strut-

. turale con funzione di limitazione (1) funziona a

__.seconda della s;tuaZLOne in un esercizio controllato,

<<

) fln un esercizio di regolazione del;'accelera21one_Q*wmngg
! <C
in un esercizio di regolazione di velocita, a seconda E%
[ - T - T &=
: . : : Cex s Q
che il segnale di uscita dell'unitd di controllo (8), =2
L : , il bl el s =
=

del regolatoredi accelerazione (11) o del regolatore =

. e R Sk LTI Ol =T T
di velocita (7) viene fatto passare dal commutatore Aég

A =

. (9) quale segnale di uscita (SWB) del gruppo struttu-  Zz5
&)

_.rale con funzione di limitazione (1). La figura 3 =

i
r

mostra 11 caso dl una fase d1 eser0121o di 11m1t321one

f1n121ale, quando la velocita effettiva (v 7 nel-

1 istante di attivazione (t ) é notevolmente inferio.

fre alla velocitd massima regolata (v_.) e il conducente
; L vERUL LA Mlass e tEEYRate MWVe/ B 44 PRUIMERELLE

richiede, abbassando il pedale acceleratore,una veloT

V). Dapprima
|

‘11 ve;colo apcelera con la 11m1t321one dell'accele—-

R

r321ong_32fett;vg“£§ tl]pon la llmlta21one ﬁgrnita

JEN— N — ——— e e

t

i
_(swv), del segnale di regolazione (SW) per la valvola

|

_a_far{glqu A causa della dlfferenza, ancora relatll
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vamente grande, tra la velocita massima regolata

(VG) e la velocita effettiva (v{ }, il commutatore

t e e = m —— C e

(9), controllato dal corrispondente segnale di de-

viazicne di regolazione di velocita (U), fa passare

il segnale di uscita (SWBA) del regolatore di acce-

lerazione (11) quale segnale di uscita (SWB) del

gruppo strutturale con funzione di limitazione (1).

Il regolatore di accelerazione (11) si regola su

. un valore nominale di accelerazione (a

), che é

e ist

indicato a punti e tratti nel diagramma secondo

dall'alto nella figura 3 € che risulta dalla rispet-

tiva linea caratteristica della figura 2. Come si

pud rilevare dalla figura 2, questo valore nominale

di accelerazione (ac) si trova sul massimo valore

di accelerazione (amax) fino a che l1a differenza

tra la velocitad massima (VC) e la velocitd effetti-

va (Vist) é superiore ad un valore prestabilito (v ).

Se la differenza tra la velocitd massima (vp) e la

velocita effettiva (V*s+) scende al di sotto di ;

b )

questo valore prestabilito (v_), allora il valore

nominale di accelerazione (a_) viene continuamente

ridotto con 1'andamento illustrato nella figura 2 |

con una differenza di velocita (YC - v. .) sempre

H
it

pit picceola. In modo corrispodente, il valore nomi-

nale (an) del regolatore di accelerazione inizia nel-

N mem sl L e emm . memaas o w. e dwr gewet, AgERE = -~ — -
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la figura 3 da un istante (ta)’ in cuil la dlfferenza

tra la velocitd massima (vr) e la velocita effettlva

(v ) scende al di sotto del prestabilito valore

st~ -

di velocitd (v ). Tuttavia, fino a un successivo

istante (tl) il valore nominale di accelerazione

(as) resta dapprima maggiore del valore di accele-

' razione effettivo (aist)’ per cui benché il regola- jg
! - o Py=s
! tore di accelerazione (11) gia regola attivamente E%
: ‘ =
., nel sottofondo, tuttavia senza che 010 51 ripercuo- O
. —= — 2
ta dapprima in modo esplicito sul comportamento del %g
e L T L =
veicolo. A partire da questo istante (t_ ) l'unita di 2;

. N T =
; scelta minima (5) provvede pero afflnche il segnale §§
[ =]

di uscita (SWBA) del regolatore di accelerazione (11) O]

i L=

determini il segnale di regolazione (SW) della val-

vola a farfalla. Cio comporta quindi una riduzione

dell'accelerazione effettiva (a t) e qulndl un

graduale avv101namento della velocita effettiva

(v ist ) alla velocitd massima regolata (v ). :

Non appena in un istante successivo (to) la velocita

1
effettiva (v, .) si trova di un prestabilito valore

ist — i -

Vdg) relativamente piccolo al di sotto della velo-

i
citd massima (vp), il commutatore {(9) viene commu-,

tato alla posizione, in cui esso fa passare il se-

gnale di uscita (SWBR) del regolatore di velocita

i
!
'
|
|
t

(7) quale segnale di uscita (SWB) del gruppo struttu-



—_— — [ [P _——_— —— . ————— e e —— e ——— - =

i

' del regolatore di ve1001ta (7) ha luogo 1l'uteriore

i

-2 =
rale con funzione di limitazione (1). In questo modo

viene effettuata la commuta21one dall'esercizio dl

limitazione che regola 1 accelera21one all’ eser01210

di limitazione che regola la ve1001ta e il segnale

di uscita (SWBR) del regolatore di velocitad (7) de-

termina sin d'ora il segnale d1 regola21one (sw)

della valvola a farfalla. Il regolatore di velocita

(7) v1ene 1nlzlallzzato con 1 su01 parametrl di

equaZ1one dlfferen21ale 1n maniera tale che questa

opera21one d1 commut321one dalla regola21one della

accelera21one alla regola21one della ve1001ta avvenga

senza colpi, in quanto le grandezze iniziali di

reg01321one sono uguali prlma e dopo l'istante di

commuta21one. Succe551vamente nell'esercizio libero

Peg01321one della ve1001ta effettlva (v ) alla ve-

st .

1001ta massima regolata (v.). Nﬂdlagramma 1nfer10re

nella flgura 3 si vede che medlante la fase di re-

golazione dell'accelerazione e la successiva fase

dn?gola21one della ve1001ta si ottlene una limita-

zione affidabile della veloc1ta effettlva~ (v )

_____ o TTsE TR LT M est e

alla velocita ma551ma (v ), anche se il conducente’

ha abbassato 11 pedale d1 gas a carico pieno, dopo

la r1duz1one da 1u1 percepita dell'accelerazione ?

nella fase dl reg01321one di accelera21one che ini-

Yoo S B S S _"I ————

¥
SR

N
— =t
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zia,_come_mostra_il diagramma pid basso nella figura

3._L'intervento del sistema di regolazione della ve-

locita viene quindi mantenuto fino a che non venga

disattivata la funzione di limitazione oppure 1la

velocita effettiva (yist) non abbia raggiunto, me-

diante uan decelerazione richiesta dal conducente,

un_valore prestabilito al di sotto della velocita

massima regolata (v.), dopodiché viene di nuovo
| %

A,

1
!
’

eseguita la commutazione all'intervento del sistema

diegolazione dell'accelerazione. Affinché durante la

i
|
t
I
|
|
!
|
1

marcia nel campo di queste soglie di commutazione

|
|
|

non_si abbia una continua commutazione tra entrambi

'ARDO ROMA 5.

i
1
i

i tipi di regolazione, il valore di velocita per

la commutazione dalla regolazione di velocitad a quél—

ING. BARZANO' & 240

]
f

la di accelerazione viene scelto piu piccolo di I

quello per la commutazione dall'esercizio di regola-

zione dell'accelerazione a quelloc di regelazione

della velocita.

Nella figura 4 é illustrata un caso dell'inizio

i
i

della fase di regolazione della velocita, in cui i;

1
H

1
conducente esegue una temporanea decelerazione la-

3
sE@ando libero il pedale di accelerazione preceden}

temente abbassato da un istatnte (td) fino ad un

istante (tS) dopodiché egli lo abbassa di nuovo,

come si pud rilevare nel diagramma pit alto nella




___“__“_;_istante.(ta)._In-questo istante (ta)_vengono_memo—“

1
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figura 4. Dapprima il comportamento di marcia é

.. .analogo a quello della figura 3, in quanto a causa

... del pedale di .gas abbassato la accelerazione effet-.

e tiva (aist) sale, limitata dalla linea caratteristi-

ca di coppie a carieo pieno, fino.. a raggiungere

il valore nominale di accelerazione_(as) in un

et rizzate la velocité_effettiva_esistentehile)_e__j__mm

— il rispettivo _momentaneo.segnale di regolazione ..

e (SW

Ll) della valveola a farfalla. Se ora, ccocme nel

caso illustrato, _durante la successiva fase di re-.

v - golazione dell'accelerazione. la accellerazione ef~ |

—_— . fettiva {(a. t)mdel veicolo.scende al di sotto.nel-

S ___"l'istante_Ltle_togliendo#il.pedale.di gas, del. _. ... _ .
- ew .. celerazione (11), allora. vengong di._nuovo memoriz-_. .. _

s e e—— . -tivo._segnale di regolazione_(SW

—_—— e i) ——

— ar mr g

1
H
i

zati. l'attuale velocita effettiva.(vL2

L2

)..della valvola a

i

farfalla e.successivamente viene effettuato_un .in- .

—-——valore di accelerazione”(as)-del regelateore. di. ac-. .

) & il rispet-

tervento del sistema .di controllo della.velocita. . __.

—— ee—...In_questa _fase di. controllodiVelocita, in_cui. é_at—_ ___

i
1

|

tiva_1l'unita_di_controllo di limitazione (6), _tra

S U —

E
F”_.__.__Lfmemorizzati_della.valvola.amﬁanfal1awMiene_effetLua1___n

|

due valori. di.segnali di regolazione (SW SwW. )

L1’~77L2

ta una interpolazione lineare in funzione dei_due

!
t

]

[N

nnwiyrm

LKt
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rispettivi.valori di_velocita istantanea memorizzati ...

-

Lh_ﬂino_amche-la_yelocité"effettiua*(v,“_)

Vi Ve ist

3si_tnoya_anoora_al_diwsopna_della_pnima_yelocité"meg

__morizzata _( y._L'equazione_differenziale del re~- ...

Vi1

, golatone_diWaccelenazionemi11)_Miene_inizializzata_;ﬁew_"

, Qicligamenxeﬂinqmanienpa_xaleﬂchemlluscita_del_rezﬂ____m__

gqlarqzsnﬁi_acpglerazipneﬂgonnisponda_sempre_al_se:___#

="

o
:gngLgﬁgi_nggglgzipna_intarpqlato_della“valyqla_adwu__.zz_
! =
' Tarfalla. Se_gga,il_cqnduceandeopo_una_breve_ni:_m“wgg_-
! o
; b
: trazione del rpedale di gas, lo abbassa di nuovo in.. . ZE.
: . . 5
ug“;gxggigmLLSlJ_banlnlz10_1mmed1atamentewuna_fase_m__ﬂgﬂ_

_—

3 diwlimijazipug_ppm“laﬂnegolazione“dellLaccelerazione_"isiﬁ.
ez
<L,

{ al_corretto valore nominale. Mediante_ questo accor=.._ .=

ING

gimento si_impedisce che il valore nominale di_acce= —_

. ) I, )
'lerazione (asl“ggggnggn;a_;n"questgﬁstanerlammaSSLma

H

. coppia_mctore, che dovrebbe essere _ridotta_solo_con__ _—

1la costante di tempo di _regolazione, per_cui si po-

trebbe verificare_un superamento della velocitd mas=-

sima. Questo accorgimento di adattamento impedisce . . |

guindi che il veicolo con una nuova accelerazione,

{ dopo _una breve decelerazione,venga accelerato con

una coppia motrice eccessiva. e in tale maniera_la

velocitd effettiva superi la velocita massima. Come

%
3
precedentemente descritto in relaziong alla figura 3,

dopo il raggiungimento della distanza prestabilita
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, (vdG) della velocitd effettiva (Vist) dalla velocita
.. massima (VG) si effettua d#nuovo-una commutazione ..... . - - .
...dalla regolazione di accelerazione in un sistante_. ._ . .. . - ..
successivo (t6) alla regolazione della.velocita. . ... ..
In certe situazioni.di marcia, .ad esempio .viaggiando . — . ... ..
. sui percorsi in discesa, la_riduzione _.della coppia;-v.___-m-__
...motrice é .eventualmente insufficiente per_evitare ___ ___ ..
___.che. la velocitd effettiva (vist),supeni_la_uelocité.,_m_u__m“_ - -
;_“u___“_-.massima.(vG)._Pertanto.sono.previstiminoltre_interf ———
venti di controllo del.cambio. In primo .luogo si. .. .. ...

impedisce l'inserimento.di una marcia superiore.. . ... ... _

§
—— . -¢citd massima (le_mediantemla.velocité_effettima_ ............ — ﬁg} E\
e .%Aivistj, per cui-il.veicolo non_supera la velocitd.. ______ ___ . _. %,Qg.
f_ ceee. —. -_massima (vG) mediante il salto .momentanec della.__: _..ﬁ____cgsgugJ
.,_; cperazicne di innesto._In_caso_diApiccole_velocitél____ e
| massime regolate viene. . inoltre previsto_alla_occor7“ - - 5?\

- i ..renza l'lavviamento_in._seconda_marcia, in quanto_con _. .__ _ __ .

+
!

ﬁA+m,?,“ﬁ{Nla,pienalcoppia motrice_ne1lawpnimaﬁmancial'acceleT“;_____ﬂﬂ e
* razione motrice .non.pud essere_ridotta_altrimenti . _

n

- ——..——+ eventualmente fino .al raggiungimento. della velocita. .. _ . . _

i
1

: - __massima“(vG)..Quale_terzo_accorgimento_di intervento ... _._ . __

__sul cambio vengono_eseguite.niduzionimdelleﬂmance_ﬁhﬂ v e e -

.__delmcambio,.come_verrémdescrittompiﬁ_da.vicinofquiiﬂw o

; I
: ... .} di seguito con riferimento_alla figura 5 per._il caso _._. . _ -
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di_una.fase_di_regolazione. di_accelerazione nello_ . _ _

esercizio di limitazione.

Nel diagramma_superiore della figura S sono riporta-

i

i

del regolatore ¢

fejjlxa_Largtﬁ

E]

te_quale_linea caratteristica a tratto continuo o

_a _tratteggio_sottile la rispettiva accelerazione ef-

P
¥

). nonché 1'accelerazione nominale (as)

ore _di_accelerazione (11), attivo almeno

in_funzione_della velocita effettiva

el sottofondo,_in_ fi

0
{v.. .. )._L'accelerazione effettiva (a._ ) sale allo _____
: ist I'st =
: o
_inizio della fase di_regolazione dell'accelerazione, 272
. =
mentre_1'accelerazione nominale (a_)_scende lenta- . &
> =
mente dal_ suo_andamento orizzontale alla accelerazio-SF
| &
neﬂmagu;mg_L“ma J,_come descritto con riferimento @ .«
: e
i.alle figure 3 e 4. Nel caso della figura 5 il rego- £
| =
ll_;ore di_ accelerazione (11) non riesce da solo a. |
i | €D
1=

! mantenere 1'accelerazione effettiva (a'st
I

), dopo

‘aver raggiunto l'accelerazione nominale (abllwgome

:
i
!
i
;

nei casi precedentl sulla linea caratteristica di

accelerazione nominale. Piuttosto l'accelerazione

i

effettiva (aist) supera l'accelerazione nominale

(as)J Non appena ora in questo caso la distanza della

velocita effettiva (Vibt) dalla velocitd massima re

golata (v ) é inferiore ad un valore prestabilito e.

la differenza tra l'accelerazione effettiva (aibt)

e 1l'accelerazione nominale (ab) supera un prestabi-
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. 1 lito valore di accelerazione (a ), che é rappre-

dG1l

ﬁ.ristica tratteggiata iénerettofal di sopra della . ...

.—..linea caratteristica di accelerazione nominale, O0s-. ..._.

e eeeeen .. sia guando la linea caratteristica di accelerazione
+ i R
1 effettiva interseca_per .la prima volta la linea ca-.

]

!

[_tuata una prima_riduzione di_marcia del cambio,. . . . ..
|

___".w_ﬁ,;come riprodotto in funzione_degli stessi tempi nel ..

i

e an om —ediagramma di marce della figura 5. DOpo una tale

_ __lriduzione di marcia, viene fattc dapprima passare . . _.

e oI mente_in modo.analogo viene chiesto se in primo .. _.  _ ..

!luogo‘la-distanzaudella,velocité effettiva_vagfL“j_"n_
1

- i ».dalla velocitad massima_(le_é inferiore ad un,altro@AA,_
! ‘

e _lvalore limite prestabilito (v )., in_secondc luo- ___.

dGz
. |
e . __., go,se _la accelerazione effettiva.(aist) supera la _..._._._.
!

ﬁ

distanza di_accelerazione _{a. .
( daGge

.sentato dalla meta di sinistra della linea caratte—-. . __.

. ratteristica a tratteggio in neretto, .viene effet—._ . . ..

~
tun_prestabilito _tempo di _attesa (dtg)J_Successiva~ e e -

3
3
1
L =4
o
Fri i d/ P2

i

i

—_— N

r_accelerazione nominale (agl_di.unlaltra_prestabilita__“VWVW -

), .che _é.rappresentata_______ ___
!

- dalla parte di .destra dellaAlinea_caratteristica.trétf”____." .

.una_seconda riduzione di marcia, .in_questo_caso_dalia__.

- quarta alla terza_marcia._Una“premessa,perwentnamber~___

'
1 )

L teggiata in neretto _sopra la linea caratteristica . _ _.____ ...
della_accelerazione nominale. _Se cio_é il .caso,.come. _ . _ __  ___

_illustrato nella figura_5, _allora viene effettuata ! _ ___ ____ . _
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le riduzioni di marcia, é inoltre la necessita che

il . segnale di partenza (SWBA) del regolatore di

accelerazione (11) si trovi ogniqualvolta gia su

zero.

Anche durante le fasi di regolazione di velocita |

dell'esercizio di limitazione possono esSsSere effet-

tuate riduzioni di marcia per aumentare la coppia

frenante del motore in maniera ga raggiungere 1la de-

siderata velocita massima (Vr) per guanto possibile

senza un intervento del freno da parte del conducen-

{
i
1
1

te, se la velocita effettiva {v. ) non supera.in

_____ ist’”

marcia su un tratto in discesa, la velocita massima

(v.). In tal caso vengono avviate fino a. due ri-
T

{
|
)

&% IANARDO ROMA SpA.

I
|

i
.

duzioni di marcia, una riduzione alla prima marcia

non essendo acconsentita. La decisione in merito

ING. BARZANO

ad un riduzione di una o di due marce viene presa

con l1'ausilio di una differenza di due valori di

accelerazione, che vengono determinati con due

soglie di velocitd, delle guali una viene scelta

quando il segnale di uscita del regolatore di velor

cita & sceso a zero, mentre, l'altra viene determi-

|

nata di un valore prestabilito al di sopra di questa

|

prima soglia. La differenza di accelerazione rile-

vata costituisce una misura della ripidita del tr

i
Qtto

in discesa. Se il valore di differenza si trova
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tra zero e un valore limite prestabilito, viene ef . _. ..

. Tettuata immediatamente una riduzione.di una marcia. .____ . ._...

Se la velocita effettiva (visfl_continua ad. aumenta=__ ... ______

re, si esegue una riduzione di una .altra .marcia, . .. . . ___ _ ..

se la velocita effettiva .supera di_un valore .presta- . ... -

bilito la velocita massima regolata..Se il wvalore .. _ _ ..

o e...____..zione sempre pill piccolo.della discesa, dopodiché._ .. _ ... . _

di .differenza di .accelerazione..é minore_di.zero, .. . .. — -

...€id wviene riconosciuto.come.un_angolo di.inclina= - -

. una primariduzicone di marcia viene effettuata .solo.. _ . _ _ fk
. quando la velocita effettiva supera"di.un_rispettivom__"_wh____§
: N
_ .. .. . __valore la velocita massima._Se _anche in questo. caso__ | g
viene raggiunto il predetto._valore_di velocita per _ i él
. .una seconda .riduzione di_marcia, viene successiva-. _m____”;§ R

. il . valore limite prestabilito, allora ha luogo imme- .

| i
. .mente effettuata in aggiunta una. seconda .riduzione., --,cggg

Se il valore di.differenza di _accelerazione supera. .. .. _ .

{ - —. -.._.diatamente una riduzione di_due marce..La relativa____ __._ _ _

+

.. __ l_colo si trova di nuovo.su_un.percorso_pianoc_oppure. _ _________ ...

|

e i~ |- riduzione di marcia.viene_.annullata.solo.se_ il vei=
! .
1
|

]

| .vengono .usate _linee_caratteristiche di preregolazio-

.in salita e a tal fine quale.criterio di. decisione

ne della velocitd del tipo_convenziocnale, _con_le

. quali viene confrontato. il_segnale di uscita_del |

...regolatore di velocita. ..

— o mma e . e e em e e e e —
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.0ltre alle riduzioni di marce nel cambio, il dispo-

._sitivo di limitazione esegue anche altre funzioni _ __

% non illustrate in_modo esplicitﬁnelle figure. Ad .. __
j

esempio nel caso di motori Otto.occorre menzicnare .

—_—— e e e ————— —— .5

!
i .
_una -funzione antispinta, che ha lo scopo, noto dalla..

regolazione a tempomat, di all=ontanare tra.di loro.. .

____m_._____WM*M_H“T_to_in_modo ritardato_mediante_il segnale di_uscita._

_tal fine, dopo che .un primo disinnesto _di_spinta é ;. __

! . i

! stato_avviato, dopo il raggiungimento. del valore . _ | __
!

L.zero, mediante il segnale di uscita_del regolatore_ . __
!

un altro_raggiungimento del valore zero, viene _avvia-__.

del _regolatore di_velocita solo_guando _la_velocita |

la velocita_effettiva_all'avviamentoe del_prime di-

sinnesto di spinta. Mediante questa isteresi di_gi-:

effettiva & superiore di_un valore prestabilitro_al- _

~le .soglie .di attivazione e di disattivazione del__ . __.

_disinnesto di spinta . .in misura tale.che non si ve-__ ____ .

.rifichino pit_.fastidiose scosse di spinta. Penmlfeﬁm_iéi

| Ly

i sercizio di limitazione della velocita non é ragio-. =

: &2
... nevole una isteresi di spinta permanente, come nel E}
tempomat per 11 _disnnesto di spinta, poiché l'ef—rﬁﬁw‘ E‘"

: !‘:“?5
e fetto frenante di quest'ultimo é assolutamente. de=__. O
PF

! N |
siderabile nei_percordi_in_discesa ripida e deve aglnagg_

P exa
anche gia alle piccole deviazioni di velocita._A . F 2

|

. di_velocita,_un_secondo disinnesto_di_spinta,__dopo,_
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si_ottiene una_funzione_di_antiscosse di_spinta_af-

sinnesto_di_spinta,_variabile in_funzione_di_velocita, _._ _ ___ __

fidabile, indipendentemente dal valore di_velocita.

massima_ogniqualvolta_regolato. Un'altra. proprieta__

velocita massima nell'esercizio di _limitazione_atti-

del _dispositivo.di limitazione é la _variabilita_della_

vo, mediante accorgimenti appropriati essendo assi-

curato che siano evitate sgradevoli scosse di acce-

lerazione. Quando la velocita massima viene variata

a valori superiori, allora_ jil dispesitivo si commuta

sul regeolatore di accelerazione (11), gualora gia

primaavesse dovuto essere attivog il regolatore di

velocitd (7). Precedenti influenzamenti del cambio

vengono rimossi, gqualora le loro relative condizio-—

ni_non sono pih_soddisfatte con la nuova velocita

o
=
o
i
]
w
)
o]
6

& a causa dell'aumento_del valore

la velocita massima, il veicolo non acceleri brusca-
%
mente, prima della fase di aceelerazione vera e ‘

4
i

propria viene effettuato un intervento del sistema

di contreollo di velocita di nuove con l'ausilio de;—

i
1'unitd di controlle (6), mediante il quale il se-|

|

gnale di regolazione (SWB) «emessc dal gruppo strut-

§
turale con funzione di limitazione (1) viene variato

uniformemente attraverso una linea caratteristica
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;in funzione del tempo. Non appena il._segnale di usci-.

_ __%"ta (SWBS) dell'unita di.controllo {(6), finora atti-. ___. _

+

|

[

i

ve, raggiunge .il valore.del segnale di uscita (SWBA) ..

~del regolatore di accelerazione, il commutatore (9). . _ .

si commuta dall'unita di controllo (6) al.regolatoré_mg -

.___;_____"_“_;_effettuata la .commutazione_al regolatore di.

i

!
i

. si forma, .essendo _tuttavia sgradevoli_le brusche o

(7), .se _precedentemente_era attivo i1 regolatore di.

accelerazione (11)._Poiché_1il segnale di uscita (SWBR)

del_ regoltore di velocita diventa rapidamente nullo,

.a causa._della nuova_deviazione di regolazione che . _

-—_variazioni_della coppia motrice,. il valore del_ segna- .

‘

:

e ——t

- 4di una minore. velocita _massima si procede durante

velocita _

~le.diuscita_(SWB)..del. gruppo..strutturale con fun- e

| tiva. Il raggiungimento_della nuova velocita massima

_In_modo _analogo_come _nella regolazione sopra_descritta

di accelerazione_(11), dopodiché ha luogo l'esercizio ...
di_limitazione yero_e-pnoprio._Analogamente,_alla“_;"“,_"v

regolazione. di .una minore velocitad massima viene _ . __ .

BARZANC & ZANARDO ROMA SpA:

- ING

. zione di limitazione (1), che . si aveva prima .dello : __ .

_abbassamento_della velocita_massima, _viene portato.._ . ..
“awzero‘a_forma_dihnampa_con_una_pendenza_vaniabile_§ _.

.mediante 1'unita di_controllc (6) nel_frattempo_at—{mﬂk,

I minore_pud essere_favorito mediante. appropriate ri-=___

| _duzioni_di_marcia_nel_¢ambio._ . _ . . . _. . _to.._.

A P kb R et
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ne_di _limitazione viene_attivata_con_la _velocita

effettiva_superiore_alla_velocita _massima _regolata.

Un'altra_funzione _importante_del _dispositivo di_li=

‘.mitazione_é_formata dalla funzione di passaggio_dopo

{_il_disinnesto_della.funzione di_limitazione mediante

1l'azionamento_del_ commutatore_tra l'esercizio di

§
§

L_limiﬁazioneme,quﬁllo4a_$empgmgz_gppure mediante

i

1'azionamento della_ leva di comando alla posizione

"ehiuso!. Al disnnesto della funzione di limitazio

ne,_ il segnale di _uscita (SWB) del gruppo struttu-

')
o)
1o}
o)
=
it
c
o}
™
'_l
O
o
o}
|_|
[

ralmente da uno dei due regolatori (7, 11), viene

ilimitazione (1), trasmesso gene—

_portate.mediante un_intervento di controllo della

o el A M e 2 W LI S 2 R A

unitd di_controllo (6), uniformemente dal valore at-

tuale nell'istante di disinnesto _al valore (SWP)

attualmente desiderato _dal conducente, valore che

viene addotto a tal fine dal lato di entrata alla

unitad di controllo (6). In tale maniera viene de— i

terminata una linea caratteristica di valori nomina-

i 1i dipendente dal tempo e passante attraverso il

' .
3 1
l i

| _punto zero, per il segnale di uscita (SWBS) della

}

unitd di controllo (B8), ad esempic di forma crescente

. . . . i
a parabola e questa linea caratteristica viene attra-

!

' |
versata ogniqualvolta dal punte della linea carat-,

¥
!
'
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teristica che corrisponde al segnale di uscita di

.limitazione .(SWB) nell'istante di disinnesto. In __.

.aggiunta, .la .pendenza_della linea.caratteristica pud

.essere scelta all'occorrenza in funzione della

.{Aposizione_del_pedale di marcia. Con questi accorgi-

P ———

3

!

4

—-1la marcia .su_un_percorso__in_discesa. . .

_pidamente _edcuniformemente alla velocita richiesta

dal conducente. Se all'istante di disinnesto si.

i . . . ,
_aveva .un influenzamento mediante il cambio, allora

_non .ottimali o.addirittura critiche_per la _sicureza,

... delle richieste di riduzioni di_marcia del cambio

i
J
;

. _menti si ottiene. un adattamento del controllo di pas-

| _zione, alle momentanee_condizioni di carico, per ____ .

cui .la velocitd effettiva pud essere avvicinata ra- .

. .tale influenzamento viene rimosso _al. termine del_ _:_ _
—percorso in .discesa,.quando il .veicolo._si. trova nel

_tratto piano, per_cui wvengono._ impedite le_rimozioni,

R0 ROMA SpA.

.Se.é presente un_cosiddetto_commutatore Kick-Down. .
|

l

al suo.azionamento, non _appena la_differenza tra | __ _ .

1 _al di. sotto_di_un_valore prestabilito, affinché sia

la velocita massima e la velocita effettiva scende; _ _ __

__saggio, _dopo il disinnesto_dell'esercizio di limita-

ING. BARIANO" & ZANA

..al disinnesto della.funzione_di limitazione durante _ __

i_1a funzione di. limitazione_viene disinnestata anche __

. realizzabile 1l'aumento _della coppia motrice deside-=

R e |
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! zione di.limitazione. A_seconda.delle condizioni di

rato_dal_ conducente_e non . venga. .soppresso._dalla. fun-

" carico_del _motore e_della. velocita, la funzione Kick-

r

_Down _viene_appoggiata_dagli innesti_del cambio.._

Inoltre nel .dispositivo. di limitazione_é prevista.. ... — -

in_modo_non_illustrato,_in_aggiunta_alla _possibilita

i

i della_regolazione_di una_velocita _massima_variabile,
|

Luna_ funzione di limitazione di _velocita _massima_per=

1

manente. La_ funzione_di_limitazione_di_wvelocita _mas=

‘simaqpenmanenteméwcontinuamenteﬁattiya4_il_relatiyoﬂuymm#_____“ ——

. valore.di velocita_massima,_che_non_deve_essere_sur-

_perato_dal veicolo. _in nessun istante, essendo..rego-_________ e e

lato_ad esempio_attraverso _un_apparecchio_dir diagnosi

‘
'
i
|
v
)
3

in_una officina._Questo valore pud essere_una velocita =

________J oppure un_limite di_veleocitd fuori centri abitati

1
1
t
!
'

massima._determinata. _dai_pneumatici infernali montati

._inferiore alla_velocitd massima_raggiungibile_dal

1
H

f
P veicolo. La velocita massima _permanente viene indi-

cata al conducente all'inserimento dell'accensione |

i

prima_dell'avviamento del motore oppure guando la

| :
i '
velocita effettiva si avvicina a questa _permanente

velocita massima. la funzione di limitazione perma-

i

{

. !

nente resta attiva_ anche durante l'esercizio di re- ;
i

golazione a tempopmat attive. Per evitare colli _s.i_QnEL

H

i di_questi tipi di esercizio, la massima _velocitid no-

b *
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- -minale del tempomat ammissibile viene limitata ad una

+
- : — e ézona,-che presenta una distanza sufficiente dalla ve- . .
e e e e e -glocité massima permamente..In caso di influenzamentﬁu —
I

i i
. ldex cambio, la funzione di_limitazione-permanente.hé mmmmm

} ;

|

e n - - winoltre la priorita..La ..unzione.di limitazione per-... .

| z
seiieew .. —e._.imanente agisce,con-il_valore di.velocita massima ben . .. -
) i
[ — determinato,in_modo_-analogo.alla funzione di limita- ...

i
1

-—— i ee . tzione _variabile_precedentemente _descritta. . Collisioni

e - .“n"h____-*____$tra.la funzione di .limitazione permanente. e la.fun- .. —

<t

S — =« . - —— . :zione _ di-limitazione .variabile vengono evitate per . - &
| | =

- — e - -.:il fatto.che..la funzione di.limitazione permamente o

==

: . 2 . . . . O

e e e .agisce..solo quando non..é.attivata la funzione di li- -- &

i : <C

. . =

- — — imitazione variabile.—o—— . — _ _.__ ... .. ...
v ¢5
s e iCoOn i dispositivo_illustrato"si_pué-quindi—eseguineu—wgg-
. H <
boeer o mes——e-es - ————lin. aggiunta-ad un.-convenzionale esercizio. a- tempomat’, =C
. ; D

e = et e jun _esercizio_di-limitazione_di..velocitd con.una velo- - =

- —— -_Citd massima.regolabile in modo variabile, .con un .. ... - -

—— e elevato comfort -di marcia e di.azionamento. -~ - . _

" UN MANDATARIO ~—
per se ¢ per gli altri
ntenio—Toli o - - — -
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q

1._Procedimento_per_la delimitazione della velocita

_di_un_autoveicolo._ad una_velocitd massima regolabile
1

(..VG.)-.

_caratterizzate _da: ' —_—
|

. —_un.intervento_di_sistema di regolazione di accele-

. 1
-_razione _con_un _valore nominale di accelerazione (asl.
: f
. determinato_dalla _differenza_tra la velocitad massima
’ |
(v )le 1 a_velocitad effettiva (v._ ), quando la dif=- .

“ist -
~_..__________ff:_r:enza___t_r‘.a,la_\L,eJ..o,c,ij:él,jma,s,sir,r:,aL___zt_ego‘.l‘a_ic_fsl;ﬁ(_\.iG')‘....e_;Lual,___ \gg.m“_
velociié_ﬁﬁﬁextiya“fostl_é_maggigggngmyn valore §§
pnesxabilité_anGl_e_la_accaienazipna_giigttiva ha E %ﬁ§§__“
' L]
‘ raggiunto. il _valore nominale e : §%5 AN
— un_intervento di_sistema di regolazione di veloci — %@Fﬂ_
-~ ta, quando la_differenza tra la velocita massima E j§ b
4

(MG_).-_e_l.a__\Le_Lo_c_;L_t_a__e_f_f.afc_t_l_ *am&rst)- é minore del

_valore prestabilito (v

dG) e la velocitd richiesta

”

dal conducente é superigore alla velocita massima.

H
)

\ 2, Procedimento secondo la rivendicazione 1, carat-

f

terizzato inoltre dal _fatto che un intervento del

: , I

. . . L
| _qualvolta guando viene terminata una fase di eserci-

ﬂQL“iMQ_LMLgtL“mgggiggg rispetto alla velocitd mas-
i
!

[



; —44-

i
massima con l'esercizio di limitazione inserito oppu-

re la velocita effettiva decresce per l'intervento

del conducente durante una fase di regolazione della

i

accelerazione. :

3. Procedimento secondo la rivendicazione 1 o 2,

caratterizzato inoltre dal fatto che riduzioni del i

cambio vengono eseguite quando durante una fase di

regolazione dell'accelerazione.l'accelerazione ef-

4—_ .
o,
fettiva (a, _) supera di un valore prestabilito (a 5.3
st e d Gl - -
=
, \ . . 5
:adGE) l'accelerazione nominale (as) oppure guando Eg_
i
. durante una fase di regolazione della velocitd la %g
i =
| velocita effettiva (Vist) supera la velocita massima EE
. : L Q
|(vr) per un periodo di tempo piu lungo di quello | =2
prestabilito. =
D
=

4. Procedimento secondo una delle rivendicazioni da:
l
]

1 a 3, caratterizzato incltre da una ulteriore li-

mitazione di velocita di funzione analoga, che é f

|
attivata permanentemente durante la marcia e la

culi velocita massima é fissata permanentemente su

un valore che non deve essere superato dal veicolo

in nessun momento.

5. Dispositivo per la limitazione della velocita di

un autoveicolo ad una velocitd massima regolabile,

caratterizzato da seguenti elementi per la realiz-
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zazione _ggl procedimentc secondo una delle rivendi-

ca21on1 da 1 a 4

- una unitad (3) che rileva la posizione di un peda-_

et i .

i ' le di marcia; o S L

- un gruppo strutturale con funzione di limitazione

(1), _che comprende in parallelo tra di loro un re-

‘golatore di velocitd (7) e un regolatore di accele-
!"h”* o : o T '———!

per la gene-

razione (11) neonché un commutatore (9

| B , razione facoltativa del segnale di uscita del rego-

latore di velocitd o del regolatore di accelerazio-

ne quale segnale di uscita di limitazione (SWP) e

- f%g
., - una unita di scelta minima (5), al quale é adduci- %%§

"bile il segnale di uscita (SWP) dell'unita (3) di 5\
| ate. 2 (SUR)_fediiupitd (9) Sl
1 3

- 'rilevamento della posizione del pedale e il segnale §

) . ki Tet SeL PEYELEY & i oskelate N

: [ :

: idl uscita ({SWP) del gruppo strutturale con ggp21one“_ L Gﬁ%__

|di limitazione (1) e il cui segnale di uscita (SWD

|
!
___}.____
i
Z
!

determlna il segnale di regolazicne per un elemento sﬁk
L e

.che determina la forza motrice. :
i |
: 6. Dispositive seconde la rivendicazione 5, caratte-

rizzato inoltre da:

- una unitd di regolazione di velocita a tempomat

(2) e

L SR

- una unita di scelta massima (4) ‘alla quale sono

addottl il segnale di u501ta di tempomat (SWP) e

il segnale di uscita (SWP) dell'unitad (3) di rile-
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_vamento della posizione dg}_pg@g%g_g_}}_gg}ﬂ§§gn§&5___dw

«di USClta (SWTPM) viene addotto all'unita di scelta

|
minima (5), oltre al segnale di uscita (SWB) del

]

gruppo strutturale con funzione di limitazione (1).

3

'7. Dispositivo seconde la rivendicazione 6, caratte-

'
.

- prizzato inoltre da un dispositivo di azionamento

(14) con un commutatore per la commutazione tra 1'e-

sercizio a tempomat e l'esercizio di limitazione di’

've1001ta, nonché con una comune leva di comando per

"la regolazione sia del valore nomlnale di velocita

PA.

del tempomat sia della velocitad massima per la fun-

- zione di limitazione, in cui attraverso la leva di

_comando una pluralitad di valori di velocita massima

"} pud essere memorizzata in una memoria e prelevata

| da essa.

i

i

' Roma, 13 MIR. 1996

ING. BARZANO' & ZANARDO ROMA §

P
1

4

"p.p.: Mercedes-Benz Aktiengesellschaft

_ 7 .
ING. BARZANO' & ZANARDO ROMA S.p.A. KA/mg n°®Al14157

UN MANDATARIO

per se e per gli altr!
Antonic Taliercio
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