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(54) Zpusob a za¥izeni pro regulaci p¥enosu hnaci sily
na slektrickfych vozxidlec

(57) .
P¥i provadéni zpusobu requlace p¥enosu hnaci
sily na motorovych vozidlech s elektrickym
ohonem, obsahujicim nejmén¥ jeden elektromotor
M1, M2) a nejmén& jedno hnacl kolo (1), JehoX
h¥{del e mechanicKy spojen s dalZim hnacim
kolem (I) spojovacim dustrojim (2), se nejprve
n&¥{ okam¥ity Tozdil mezi po&tem otafek hnacich
kol (1 a po¥tem otAZek elektromotoru (M1, M2),

¥iZem pocfet otd%ek se snim& zejména na
¥i{idelich t&chto ednotek po obou = stranéch
spojovaciho astro (2), nadeX se nastavi
spojovaci astroj 2) podle p¥ena¥eného

krouticfho momentu a rozdfl v po¥tu otalek se
transformuje na zaklad¥® zji¥t&nych
charaktaristickych hodnot ¥enosu krouticiho
momentu na regula¥ni nebo {dici si nél; gro
spojovagi ustroji (2) ve vztahu k prenAfenému
krouticimu momentu.
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Zpusob a zarizeni pro regulaci pr¥enosu hnaci sily na elek-

trickych vozidlech

Oblast techniky

Vyhalez se tyka zplsobu regulace prenosu hnaci sily u
elektrickych vozidel a také zarizeni k provadéni tohoto zpu-

sobu.

Dosavadni stav_techniky

Doud 2znamad elektricka vozidla jsou zpravidla opatrena
jednim trakénim elektromotorem, ktery je dynamicky spojen s
pohanénymi koly nebo s alespori Jjednim pohanénym kolem pro-
strfednictvim mechanické prenosové soustavy, ktera Jje témer
shodnd s prevodovou soustavou pro prenos hnaci sily, pouZiva-

nou u spalovacich motoru.

Tato prenosova soustava zpravidla obsahuje spojku, pre-
vodovku a diferencidlem. Tato mechanicka prenosova soustava
v8ak neni vhodna pro elektromobily, protoZe vysledna dynamic-
ka treni v soustavé absorbuji podstatnou c¢ast energie. Tim se
sniZuje upotfebitelnost elektrickych vozidel a znesnadriuje se
pouziti regulaénich zarizeni, kterda by byla schopna u¢inné
reguldvat velikost jak pfenasenych, tak i uZiteénych krouti-
cich momentd, aby se sniZila spotfeba energie a zvysil se

vykon vozidla.

Ukolem vyndlezu je vyresit takovy zplUsob regulace preno-
su hnaci sily od elektromotoru na pohdnénéd kola elektromoto-
rového vozidla a také zarizeni k provadéni tohoto zpusobu,
které by odstranily problémy znamych mechanickych prenosovych
soustav a které by zejména umoZnily vypusténi téchto mecha-

nickych prenosovych prvkua.




Podstata vynalezu

Tento kol je vyresSen zplsobem regulace prenosu hnaci
sily u elektrického vozidla podle vyndlezu, opatreného nejmé-
né Jjednim trakénim motorem a nejméné jednim pohanénym kolem,
jehoZz h¥idel 3je dynamicky spraZena s hnacim uUstrojim pro-
stfednictvim spojovaciho uUstroji; podstata vynalezu spodiva v
tom, 2e pri provadéni zpisobu se méri okamZity rozdil mezi
poétem otdcek hnaciho kola a pocétem otdcek elektromotoru.
Tento pomér se s vyhodou méri na kazZzdém hrideli na obou stra-
nach od spojovaciho ustroji. Spojkové ustroji je nastavitelné
podle velikosti uZiteéného Kkrouticiho momentu. Rozdil mezi
uvedenymi pocty otdcek se potom wupravi na zakladé znamych
charakteristik prenosu krouticiho momentu spojkového ustroji
na hodnotu, pot¥ebnou pro regulaci spojkového ustroji ve
vztahu Kk prenasenému Kkrouticimu momentu, nadeZ se tento
rozdil mezi pocdty otacek transformuje tak, Ze nastavenim spo-
jovaciho ustroji se omezi na minimum nebo se sniZi témér na
nulovou hodnotu rozdil mezi poéty otac¢ek elektromotoru a
hnaciho kola. V dalsi fézi zpusobu podle vynalezu se provadi
meér¥eni rozdilu v poctu otdcek, tento rozdil se transformuje a
provadi se nastaveni spojovaciho ustroji ve skuteéném case,
plynule a dynamicky.

K provadéni tohoto zpusobu je navrieno zatrizeni podle vy-
nalezu pro regqgulaci prenosu sily u elektrického vozidla,
opatrfeného nejméné jednim elektromotorem, ovladajicim otacdeni
nejméné Jjednoho hnaciho kola prostrednictvim spojovaciho
ustroji; podstata vynalezu spodiva v tom, Ze zarizeni obsahu-
je elektricky nastavitelné spojovaci ustroji, dva elektronic-
ké snimade poctu otacek, z nichZ jeden je umistén na h¥ideli
elektromotoru mezi elektromotorem a spojovacim ustrojim a
druhy je umistén na hr¥ideli hnaciho kola mezi spojovacim
Ustrojim a timto hnacim kolem, a regulaéni procesor, na jehoz
vstupy Jjsou pripojeny vystupy obou snimadl otadek a ktery je




opatren regulaénim vystupem pro regulaci spojovaciho ustroji
a paméti obsahujici pfevodové charakteristiky spojovaciho
ustroji podle rozsahu poZadované regulace.

Podle vyhodného provedeni vynalezu sestava pohonna sou-
stava vozidla 2z nejméné dvou elektromotord, které mohou byt
spojeny dynamicky, samostatné a/nebo sou¢asné s hridelem
hnaciho kola nebo hnacich kol naptriklad pomoci selektivnich
spojovacich ustroji. Tyto dva motory mohou byt wuvadény do
chodu samostatné nebo souc¢asné a jeden 2z téchto motord, tak
zvany startovaci motor, Jje schopen vyvinout maximalni
kroutici moment p¥i nizkych otackach, zatimco druhy motor,
tak zvany cestovni motor, Jje schopen vyvinout maximalni
kroutici moment p¥i vysokych ota&kadch, pric¢emZ vozidlo je
opatreno spoustécimi systémy pro spousténi prislusného
motoru, odpovidajiciho okamZitym jizdnim podminkdm vozidla ve

vztahu ke kazdému z obou motoru.

Selektivni spojovaci ustroji mohou byt libovolného typu,
napriklad mohou zahrnovat  pruZné spojkové jednotky,
jednosmérna kluzna vedeni nebo prevodovky, které mohou byt

rozpojovdny a zapinany.

Ve vyhodném provedeni vynalezu jsou spinaci systémy tvo-
feny ridicimi jednotkami pro regulovéani privodu energie,
které mohou byt uvddény do &innosti poc¢itacem pri spousténi
nejméné jednoho 2z obou motori podle jizdnich a pFfevodovych
podminek. Prevodovymi podminkami se rozumi zarazeny prevod,
ktery je snimdn snima&i zaznamenavajicimi vystupni kroutici
moment kazdého motoru. Tyto snimace jsou spojeny se vstupen
po&itade pri fidici regulaci pozadovaného krouticiho momentu,

provadéné akcelerac¢nim pedalem.

U vozidel se dvéma hnacimi koly zahrnuje feSeni podle vy-
nalezu opatfeni kaZdého hnaciho kola jednim nezdvislym moto-




rem, pricemz ¢innost vsSech téchto motord je ovladana

spoleé¢nym pocitacem.

Aplikace zpusobu a zarizeni podle vyndlezu prinasi elek-
trickym vozidlim radu vyhod. Tento typ pf¥enosu Kkrouticiho
momentu mezi pohonnym systémem a hnacimi koly podstatné
snizZuje ztraty vykonu dynamickym tr¥enim, které jsou typické u
mechanickych prenosovych soustav. To umoZiiuje plynulé dyna-
mické prizplsobovdni spojovaciho ustroji prfi zachovani mini-
malnich ztrat energie, aby se dosahlo maximdlniho pFfenosu
krouticiho momentu. Tim se podstatné zvysuje uZitkovost vo-
zidla, jehoZ prenosova soustava ma podstatné vyssi Zivotnost.

Zdvojenim elektrické pohonné soustavy a opatrenim vozidla
startovacim motorem a cestovnim motorem se zlepsi vyuzZiti
danych energetickych zdroji tim, 2e v rozjezdové fazi se
uvadi do chodu startovaci nebo rozjezdovy motor v prubéhu
zrychlovaci fédze a pri rozjezdu 2z klidu, pric¢emZz tento
startovaci nebo rozjezdovy, popripadé také zrychlovaci motor
se vypind po dosaZeni poZadované rychlosti, kdy se uvadi do
chodu cestovni motor.

ProtoZe srartovaci motor je uvadén do chodu jen na kratkou
dobu, potrebnou jen pro uvedeni vozidla do pohybu a prekonani
setrvaénych sil, neni nebezpe¢i, Ze by se tento motor mohl
pfehrat nebo jinak poskodit, protoZe v dobé&, kdy je mimo
provoz, se muZe dostateéné chladit. Tim je moZno také zmensit
velikosti obou motorl a zejména startovaciho motoru, takzZe se
zmensuje jejich objem, sniZuje se jejich hmotnost a omezuji
‘se pofizovaéi naklady.

U vozidel se dvéma nebo vice pohanénymi koly Jje kazdé z
téchto kol opatfeno svym vlastnim pohonnym systémem, jak
bylo popséano v predchozi c¢asti, pricemZz zarizeni podle
vyndlezu obsahuje regulaéni systém, ktery pusobi jako dife-




rencidl a vytvari samosvorny a pruzny spojkovy systém, ktery
soucasné reguluje brzdéni.

Prehled obrazkl na vvykresech

Vyndlez bude bliZe objasnén pomoci prikladd provedeni,
zobrazenych na vykresech, kde znazornuji obr. 1 blokové
schema elektrického vozidla a obr. 2 zvétseny detail regulac-
niho dustroji pro regulaci pfenosu hnaci sily na pohanéna
kola.

Priklady provedeni vyndlezu

Z blokového schema na obr. 1 je zFejmé, Ze vozidlo s
elektrickym pohonem obsahuje dvé hnaci kola 1, z nicZ kazdé
je opatfeno samostatnym pohonnym systémem, a Jje opatreno
napdjecim obvodem 9 pro privod elektrické energie k pohonnym
systémi, elektrickou rekuperac¢ni jednotkou pro zpétné ziska-
vani elektrické energie, sestavajici ze skupiny rekuperacnich
generatort, centrdalni fidici jednotkou ve formé poditace 15
se snimacimi Jjednotkami a ovladacimi prvky pro ovladani
zdkladnich funkci vozidla.

Pohonny systém hnaciho kola 1 je tvoren dvéma elektromo-
tory M1, M2. Tyto dva elektromotory M1, M2 jsou usporadany

souose na hrideli prislusného hnaciho kola 1, se kterym jsou

- |-

spojeny prostrednictvim spojovaciho ustroji 2. Toto spojovaci
ustroji 2 Jje nastavitelné a regulovatelné nebo miZe byt
aktivovano elektricky podle velikosti prendseného krouticiho
momentu. Pri pouziti mechanického spojovaciho dustroji 2 je
moZno toto spojovaci ustroji 2 doplnit elektrickym regulaénim

ovladacen.

Spojovaci ustroji 2 s vyhodou sestdva z elektromagneticke
nebo elektrokapalinové spojky s redukénim Femenovym prevodem.




Kazdy elektromotor Mi, M2 dvou pohonnych systémid hnacich kol
1 je spojen elektrickym vedenim s akumulatorem 3 elektricke
energie, tvofenym napriklad dobijecimi &lanky, propojenymi
mezi sebou tak, aby se ziskala potfebna hodnota vystupniho

napéti, potrebna pro napajeni elektromotord M1, M2.

Akumuldator 3 elektrické energie je s vyhodou opatfen
regulatorem 4 napéti, obsahujicim vét$i pocet regulacnich
prvki. Mezi prvni elektromotor M1, druhy elektromotor M2 a
akumulator 3 elektrické energie je zapojena regulac¢ni Jjednot-
ka 5 vykonu pro rizeni spojeni mezi elektromotory M1l,M2 a
akumulatorem 3 elektrické energie a pro regulaci privodu
proudu k elektromotorum M1, M2.

Elektrickd rekuperaéni ustroji pro zpétné ziskavani elek-
trické energie jsou napojena na regulacéni jednotku 5 pro
regulaci vykonu. Tato rekuperacéni ustroji mohou byt libovol-
ného typu a ve znadzornéném prikladném provedeni jsou tvofena
pfimo prvnim elektromotorem Ml a druhym elektromotorem M2,
které v pribéhu brzdéni plsobi jako generdtory elektrického
proudu, nejméné Jjednim fotoelektrickym ¢lankem 6 nebo pfimo
tlumiéi 7 pérovani. Tyto tlumice 7 pérovani jsou vytvoreny ve
formé linearnich generatori elektrické energie a preménuji
dynamickou praci, vznikajici p¥i jizdé v zavéseni vozidla, na
elektrickou energii. Ziskand elektrickd energie neni vazana
primo v akumuldtoru 3 elektrické enrgie, ale je vyuZivana pro
pohon elektronického setrvaéniku 8. Tento setrvacénik 8 Je
spojen s regulaéni Jjednotkou 5 pro regulaci vykonu a je
schopen absorbovat ziskd&vanou elektrickou energii mnohem
rychleji p¥i soudasném zamezeni ztrdt energie ve formé
tepelnych ztrat.

Vozidlo Jje dale opatreno brzdovym obvodem 9, ktery je
hydraulickym obvodem. Brzdici ustroji 10 kaZdého hnaciho kola
1 i hnaného kola je ovladano brzdovym peddlem 11 prostrednic-




tvim hydraulického cerpadla 12, které Jje spojeno s pretlako-
vou komorou 13. Zapinaci a vypinaci elektromagneticky ventil
14 je umistén mezi pretlakovou komorou 13 a brzdovym obvodem
9, zatimco vlastni pretlakova komora 13 je opat¥ena neznazor-
nénym snimad¢em tlaku. Cinnost téchto prvka Jje ovladana
centralnim fidicim Ustrojim, napriklad pocitacem 15, kterym
mohou byt rizeny vsSechny zakladni funkce vozidla vcetné

pridavnych ustroji jako je topeni a podobné.

Na obr. 1 je zobrazeno také tepelné cerpadlo 16,které je
spojeno. jak s regula¢ni jednotkou 5 vykonu,tak 1 s poc¢itacem
15.

K poéitadi 15 jsou také pripojeny snimace, které snimaji
funkéni hodnoty ustroji, ktera byla popsdna v predchozi casti
a kterymi je mozZno ovladdat funkce jednotlivych ¢asti vozidla
a regulaéni jednotky a prvky jednotlivych ustroji.

Podita& 15 na zakladé snimanych hodnot potom pfipravuje
regulaéni signaly, které podle potrfebny maji zlepsit funkci
nékterych agregati vozidla, aby se dosadhlo co nejlepsich
vysledkd s co nejmensi spotfebou energie. K po¢itaci 15 je
pripojen také akumulator 3 elektrické energie, regulator 4
napéti, regulaéni jednotka 5 vykonu, elektricky pfevodnik pro
akceleraé¢ni pedal 17, kapalinova pretlakova komora 13 a sni-
mac¢e tlaku v brzdovém obvodu 9.

K poé&itaéi 15 je pripojen také, jak bude podrobnéji po-
psano v dalsi ¢asti, snima¢ 18 krouticiho momentu, umistény
na obou stranach pruZné spojky 22, aby bylo moZno mérit
rozdil mezi wuZiteénym krouticim momentem na vystupu prvniho
elektromotoru Ml a druhého elektromotoru M2 kaZdého pohonného
systému a také druhy snimaé¢ 19, ktery snima rozdil velikosti
krouticiho momentu na hnacim kole 1 a na vystupu pohonného
systému, dale regulaéni nebo ridici ovladace spojovaciho




ustroji 2 a treti snimade 20, které snimaji uhel natoceni

volantu a ¥izenych kol.

%z prikladu na obr. 2 je zrejmé, Ze spojovaci ustroji 2,
umisténé mezi vystupnim hfidelem pohonného systému a hridelem
101 hnaciho kola 1, je regulovatelné nebo miZe byt ovladano
elektricky v zavislosti na poméru k velikosti fidiciho nebo
regulaéniho signdlu a poméru prfenasenych krouticich momentu.
Spojovaci ustroji 2 je napojeno na vystup centralni fidici
jednotky, predstavovanou poc¢itacéem 15. Na hrideli hnaciho
kola 1 jsou umistény snimade 19a, 19b otadek a na hrideli
pohonného systému po obou strandch spojovaciho ustroji 2.
Tyto dva snimade 19a, 19b otdcdek jsou rovnéZ spojeny se vstu-
pen poéitaée 15.

Pocita& 15 uréi ze signdlu privadénych od snimac¢l 19a,
19b otadek rozdil v podtu otadek kaZdého gnacihokola 1 a jeho
prislusného pohonného systému. Podle charakteristiky spojova-
ciho ustroji 2, uloZené v paméti poditade 15 a z rozdilu mezi
poéty otadek potom generuje pocditac¢ 15 signdl pro rizeni nebo
regulovani &innosti spojovaciho ustroji 2. Ridici nebo
regulaé¢ni signdl Jje vypocten a konstantné upraven v realném
dase, aby se omezil rozdil mezi podéty otacek témér na nulovou
hodnotu. JestliZe 3Jjsou tyto podminky splnény, spojovaci
ustroji 2 pracuje s plnou ucinnosti a prenasi uzZitecné
kroutici momenty na hnaci kola 1 z pohonného systému bez
ztraty vykonu, zpuisobené dynamickym t¥enim nebo prokluzem, a
Pri minimalni spotrebé energie na pohon nebo regulaci pohonu.

Elektromotory M1, M2 pohonného systému pro kazdé hnaci
kolo 1 jsou umistény na spolec¢ném h¥ideli 101. Tento spolecny
h¥idel 101 je rozdélen na dvé sekce, z nichZ kaZda pfislusi
jednomu z dvojice elektromotoru M1, M2. Tyto elektromotory M1,
M2 jsou spojeny spoledné selektivnim spojovacim ustrojim,




napriklad pruZnou spojkou 22 nebo nebo jednosmérnym loZiskem.

Pri. pouZiti pruZné spojky 22 je po obou stranach této
pruZné spojky 22 umistén vidy Jjeden paty snimac¢ 18a, 18b,
kazdy pro jeden elektromotor M1, M2, uloZeny na useku hridele
101, prislusejiciho kazdém elektromotoru M1, M2. Hfidel 101
elektromotord M1, M2 tvori spolec¢né s pétYmi snimac¢i 18a, 18b
snima¢ krouticiho momentu a vdechny tyto prvky Jjsou spojeny
se vstupem poc¢itacde 15.

Oba elektromotory Ml, M2 maji svij maximalni vykon pri
ruznych pocé¢tech otaéek. Druhy elektromotor M2, tak zvany
startovni nebo rozjezdovy motor, m& maximalni kroutici moment
pri nizkém podtu otac¢ek, napriklad pfi 1000 otackach za
minutu, a je vhodny pro rozjezd z klidové polohy nebo pro
akceleraci. Prvni elektromotor M1, tak zvany cestovni motor,
podavad svij maximdlni vykon pri vysokych otac¢kach, napriklad
pri 3000 otadkdch za minutu, a je proto vyhodny pro zapnuti

p¥i plynulé jizdé vozidla.

Na zakladé signalli signdald ze snimac¢u 18a, 18b kroutici-
ho momentu a akceleraédnich hodnot, vyZadovanych ridicem
vozidla a uloZenych v paméti poc¢itace 15 pres akceleradéni
pedal 17 pocéitad aktivuje regula¢ni jednotku 5 pro regulaci
mnozstvi privadéné energie, kterd potom uvede v &innost nebo
vyfadi 2z &innosti postupné nebo soucasné elektromotory M1,
M2. Tyto ukony se provadéji podle prevodovych podminek
vozidla a charakteristik obou elektromotort M1, M2, které se
uvadéji do ¢&innosti, kdyZ nastanou podminky, které jsou pro

&innost kazdého z nich nejvhodnéjsi.

Pfi rozjezdu vozidla z klidové polohy normdlnim zrychle-
nim aktivuje poéita& 15 pouze rozjezdovy druhy elektromotor
M2. JestliZe je pozZadovano vétsi zrychleni vozidla, uvede do
po¢itaé¢ 15 do <¢&innosti oba elektromotory Ml M2. Jestlize
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vozidlo dosahlo cestovni rychlosti, poc¢itaé¢ 15 vypne druhy
rozjezdovy elektromotor M2 a wudrZuje v &innosti cestovni

prvni elektromotor Ml.

JestliZe Jsou ve zndzornéném prikladu provedeni oba elek-
elektromotory Ml, M2 uloZeny souose a spojeny mezi sebou a s
h¥idelem pruznou spojkou 22, i kdyZ md cestovni prvni elek-
tromotor M1 otadet vypnutym rozbéhovym druhym elektromotorem
M2 pfi plynulé jizdé, je energeticka ztrata minimdlni a miZe
byt kompenzovana napajenim rozbéhového druhého elektromotoru
M2 ekvivalentnim mnoZstvim elektrické energie. K tomuto
propojeni nedochdzi, jestlize Jje misto pruzZzné spojky 22

pouzito pro spojeni jednosmérnych loZisek.

ProtoZe kaZdé hnaci kolo 1 je opatfeno svym samostatnym
pohonnym systémem, *izenym poditadem 15, miZe pohonny systém
vykondvat funkci diferencidlu, samoc¢innou blokovaci funkci
nebo funkci pruZné spoijky, poptripadé miZe regulovat brzdovy
systém a zamezovat zablokovani kol podobné jako systém ABS.

Rizné funkce mohoubyt zajistovadny také poc¢itacem 15,
ktery ‘pouziva k tomu napriklad <&tvrtych snima¢h 19a, 19b
otadek pro porovnavani a regulaci podtl otdcek obou protile-
hlych hnacich kol 1. Poc¢itacdem 15 Jje moZno také ovladat
¢innost regulac¢ni jednotky 5 vykonu, ktera muZe pohanét obeé
hnaci kola 1 ruznymi rychlostmi podle poZadavku, vyjadreného
thlem natodenim volantu. Tento ukon se provadi automaticky
spojenim dvou tretich snimadd 20, které snimaji uhel natocdeni
volantu a pfeddvaji zjisténé hodnoty poc¢itac¢i 15. Pocitad 15
potom vypoéte rozdil obvodovych rychlosti hnacich kol 1,
odpovidajici zjisténému uhlu natoc¢eni volantu. Poéitadé 15
potom prevede tento rozdil na regula¢ni Jjednotku 5 pro
regulaci vykonu, ktera upravi privod energie k prvnimu
elektromotoru Ml a ke druhému elektromotoru M2 kaZdého
pohonného systému. Tyto tfeti snimac¢e 20 thlu natoéeni volan-
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tu mohou byt spojeny jak s volantem, tak také s ridicim

ustrojim vozidla.

Omezeni rozdilu rychlosti hnacich kol 1 podle uhlu
natodeni volantu zajistuje soudasné samosvornost diferencia-

lu.

Plynula kontrola rozdill rychlosti obou hnacich kol 1
dovoluije vytvoreni funkce pruiné spojky a regulace brzdového
systému. Zmény rychlosti, vyvolané jinymi vlivy neZ natoceni
volantu a tim i #idicich kol, naptiklad prokluzem nebo
zablokovanim hnacich kol 1, jsou ihned signalizovany poc¢itaéi
15. Podita& 15 pusobi na pohonny systém pres regulacéni
jednotku 5 pfivodu energie v redlném Case, aby se upravila

rychlost hnacich kol 1.

Jiny charakteristicky znak vynalezu se tyka zastavovani
vozidla. V tomto pripadé po&ita& 15 uvolfiuje hnaci kola 1 od
jejich pohonnych systémi vyrazenim spojovaciho dustroji 2 z
&innosti. Pohonné systémy jsou udrZovany v otacivém pohybu po

uréenou dobu, po které jsou poc¢itacem 15 vyrazeny 2z &¢innosti.

Spojovaci ustroji 2 miZe tedy byt vyuzito pro ruzné
funkce v&etné vytvareni samosvornych a pruzZnych spojek a pro

regulaci brzdéni.

Redeni podle vynalezu pochopitelné neni omezeno na popsa-
né prikladné provedeni, zobrazené a popsané V predchozi
&dasti, ale miZe byt v Sirokych mezich obmériovano, aniZ by

pritom presahlo rozsah vynalezu.
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1. Zpusob regulace prenosu hnaci sily na elektrickych
vozidlech, opatfenych nejméné jednim elektromotorem a nejméné
jednim hnacim kolem, jejichZ hfidele jsou spojeny navzajem
prostrednictvim spojovaciho ustroji, vyznadcuijici
s e tim, %2e se nejprve snima okamZity rozdil mezi pocltem
otadek hnaciho kola (1) a poétem otdcek elektromotora (M1,
M2), zejména na jejich hridelich, po obou stranach spojovaci-
ho ustroji (2), Kkteré je nastavitelné podle velikosti
prenaseného krouticiho momentu, naceZ se tento rozdil v poctu
otadek transformuje na zdkladé zjisténych charakteristickych
hodnot krouticiho momentu ve spojovacim ustrojim (2) na
regulaéni nebo *#idici signdly pro spojovaci ustroji (2) ve
vztahu k prenasenym krouticim momentim, rozdily v podtu
otacek hnaciho kola (1) a elektromotoru (M1, M2) se
transformuji tak, Ze regulaci nebo rizenim ¢innosti spojova-
ciho ustroji (2) se zajisti omezeni nebo sniZeni rozdilu v
pod&tech otacdek téméf na nulovou hodnotu, pric¢emZz méreni roz-
dilu v poc¢tu otacek, transformace tohoto rozdilu otacek a
regulace spojovaciho ustroji (2) se provadi plynule a v
realném case.

2. Zpusob podle ndrokul Vv yznacugjicil s e
t im, Ze hnaci kola (1) se pohanéji dvéma ruznymi elektro-
motory (M1, M2), z nichZ jeden, ktery je rozjezdovym elektro- .
motory (M2), podavd maximdlni vykon pri nizkém poctu otacek,
zatimco druhy elektromotor (M1l), ktery je cestovnim motorem,
podava svuj maximalni vykon prFi vysokém pocdtu otacek,
a snimaji se okamZité 3jizdni podminky vozidla, napriklad
rychlost a uZiteény vykon a kroutici moment elektromotord
(M1, M2) a kroutici moment poZadovany ridicem, napriklad po-
Zadované zrychleni, a rozjezdovy elektromotor (M2) a cestov-
ni elektromotor (M1l) Jjsou uvadény do chodu stridavé nebo
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sou¢asné podle snimanych jizdnich podminek vozidla, zejména
se rozjezdovy elektromotor (M2) uvadi do ¢innosti pro
zrychlovani vozidla nebo pro rozjezd 2z klidové polohy
a cestovni elektromotor (M1l) se uvadi do ¢innosti pr¥i plynulé
jizdé a ustdlenych jizdnich podminkach.

3. ZpUsob podle naroku 1 nebo 2, kterym se reguluje pre-
nos hnaci sily na elektrickém vozidle, opatfeném nejméné dvé-
ma hnacimi koly, - vyznacdc¢uijici s e tim, Ze
kazdé 2z hnacich kol (1) se uvadi do pohybu nezavislou
pohonnou jednotkou s nejméné jednim elektromotorem (M1, M2),
snimd se podet otadek kazdého hnaciho kola (1) a nastavuji se
provozni podminky kaZdého elektrického pohonného systému s
elektromotory (M1, M2) pro kazdé hnaci kolo (1) podle
zjisténého rozdilu v poctech otdcek hnacich kol a v uhlu
natodeni volantu, pricemZ pri jizdé po primé jizdni draze se
&innost elektromotort (M1, M2) reguluje tak, aby rozdil v
rychlostech hnacich kol (1) byl roven nule a aby
elektromotory (M1, M2) vykonavaly funkci pruiné spojky a
regulaéniho ustroji brzd, zatimco pfi jizdé po zak¥ivené
draze se d&innost pohonného systému kazdého hnaciho kola (1)
reguluje pro dosazZeni rozdilné rychlosti jednotlivych hnacich
kol (1), jak bylo vypoc¢teno z uhlu natoc¢eni volantu, a pohon-
né jednotky vykonavaji funkci samosvorné a pruiné sopjky.

4., Zarizeni k provadéni zpusobu podle naroku 1, vy -
znac¢cujici s e tim, Ze obsahuje spojovaci ustro-
ji (2) vrazené mezi hridel hnaciho kola (1) a hridel spojeny
s pohonnym systémem, obsahujicim elektromotory (M1, M2), a je
elektricky nastavitelné, pricemZz obsahuje dva elektronické
snimade (19a, 19b) pro snimani pocétu otacek, které jsou umis-
tény na hrideli elektrického pohonného systému s elektromoto-
ry (M1, M2) po obou strandach spojovaciho ustroji (2) a na
h¥ideli hnacich kol (1) na Jjedné strané od spojovaciho
ustroji (2), centralni #¥idici poc¢itaé (15) se vstupy pro
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druhé snimade (19a, 19b) ke snimdni po&tl otdcek a s nejméné
jednim vystupem, napojenym na spojovaci ustroji (2), ktery je
opatren paméti pro uloZeni prevodovych charakteristik
spojovaciho uUstroji (2) podle pouzitého regulaéniho rozsahu.

5. Zarizeni podle naroku 4, vyznacuijici s e
t i m, Ze spojovaci ustroji (2) Jje zejména mechanické s
elektrickym regulaénim ovladac¢em nebo elektromagnetickou nebo
elektrokapalinovou spojkou, obsahujici Femenovy redukéni pre-
vod, zejména s linedrnim vztahem mezi hnacim nebo regulaénim
napétim a uZiteénym krouticim momentem.

6. Zarizeni podle nejméné jednoho z naroku 4 a 5, VvV y -
znad¢dujici s e t i m, Z2e elektrickd pohonna jed-
notka kaZdého hnaciho kola (1, 2) obsahuje nejméné dva elek-
tromotory (M1, M2), pripojitelné samostatné a/nebo soucasné
k hnacimu hrideli hnacich kol (1) zejména prostrednictvim
selektivniho spojovaciho ustroji a ovladatelné samostatné
a/nebo spoledné, pridemZ jeden z téchto elektromotorad (M2),
ktery ije rozjezdovym elektromotorem, ma maximalni kroutici
moment :pfi nizkych otac¢kach, =zatimco druhy elektromotor
(M1), ktery je cestovnim elektromotorem, m& maxidlni kroutici
moment pri vysokych otackach a oba elektromotory (M1, M2)
jsou spojeny se spinacim ustrojim (5, 15, 17, 18a, 18b) pro
spousténi jednoho 2z téchto elektromotoru (Mi, M2)‘nebo obou
elektromotori (M1, M2) soudasné v zavislosti na jizdnich
podminkdach vozidla, vhodnych pro ¢innost jednoho nebo druhého
elektromotoru (M1, M2).

7. Zarizeni podle ndroku 6, vy znacuijici s e
tim , 2e spinaci systém sestdvd z regulac¢ni jednotky (5)
pro regulaci privodu energie, umisténé mezi elektromotory
(M1, M2) kazdého pohonného systému a akumulator (3, 4) elek-
trické energie, ktery Jje aktivovan poéitacem (15) vV
zavislosti na uvadéni jednoho nebo druhého elektromotoru (M1,
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M2), popripadé obou elektromotori (M1, M2) do ¢innosti podle
jizdnich podminek vozidla, prfedavanych snima¢i Jjizdnich
podminek, zahrnujicimi paté snimac¢e (18a, 18b) zaznamenavaji-
ci rozdil mezi uZiteénym vystupnimi krouticimi momenty
elektromotorti (M1, M2) a pripojenymi na vstup poc¢itace (15),
na ktery je pripojeno také ovladaci ustroji pro urcovani
pozadovaného Kkrouticiho momentu, zejména akceleraéni pedal
(17).

8. Zarizeni podle naroku 6 nebo 7, vy zna c¢u jici
se ti m, Ze elektromotory (M1, M2) kazdého pohonného
systému jsou uloZeny na spolec¢ném hrideli, ktery je rozdélen
na dvé sekce, spojené s elektromotory (M1, M2) a spolu
navzéjem selektivnim spojovacim dustrojim, zejména pruzZnou
spojkou (22) nebo jednosmérnym loZiskem, pricemZ rozjezdovy
elektromotor (M2) je umistén mezi cestovnim motorem (M1l) a
spojovacim ustrojim (2) a s kazdou sekci motorového hridele
je spojen paty snima¢é (18a, 18b), zejména snimac¢ otacek,
ktery je spolednym snimacem krouceni motorového hfidele.

9. Zarizeni podle nejméné jednoho z narocka 4 az 8, vy -
znadujici se t im, Ze rozjezdovy elektromotor
(M2) a cestovni elektromotor (M1l) Jjsou elektromotory s perma-
nentnimi magnety s maximdlnim krouticim momentem p¥i 1000
‘otackach za minutu a pri 3000 otddkdch za minutu a s linedrni

citlivosti na napéti napajeciho proudu.

10. Zarizeni podle nejméné jednoho z naroku 4 az 9, Vv y-
znac¢ujici s e tim, Ze je opatfeno snimacem (20)
dhlu natocdeni rizenych kol, nap¥iklad snimajicim uhel natoce-
ni volantu nebo ridiciho ustroji, spojenym s pocéitacem (15).

11. Zarizeni podle nejméné jednoho z narcku 4 aZ 10, v y-
znacujici se tim, 2Ze poéita¢ (15) pracuje v
realném &ase se skupinou parametri souéasné.
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12. Zarizeni podle nejméné jednoho z naroku 4 aZ 11, vV y-
znac¢ujici s e tim , Ze pri klidu vozidla je
spojovaci ustroji (2) vyrazeno z ¢innosti a prislusné hnaci
kolo (1) je odpojeno od pohoného systému, =zatimco pocéitac
(15) je naprogramovan pro predchozi vy¢kavani po urcity caso-
vy interval v pribéhu ¢innosti pohonného systému s elektromo-
tory (M1, M2), které jsou vypnuty na konci toto vyc&kavaciho
intervalu.

13. Zarizeni podle nejméné jednoho z naroku 4 azZ 12, v y-
znac¢cuijici s e tim, Ze snimace (19a) otdcek hna-
cich kol (1) jsou snimany soucasné pro vysilani ridicich nebo
regula¢nich signdld na spojovaci ustroji (2) a pro méreni
rozdilu mezi poéty otdcek u jednotlivych hnacich kol (1).
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