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(57) Anolace:
Zptisob provozovani systé mu (1), zgjména spoustéciho
systému (1) pro spalovaci metor (2) motorového vozidla, se
zdrojem (5) elektrické encrgica s ovladatem (3), zeyména s
relé (3). s civkou {17y a s pohyblivym elementem (16),
zejména s kotvou (16). u nehoz sc ovladaé (3) ovlada v
piitahovaci fézi (30} pfitahovacim proudem (34). aby s¢
pohyblivy element (16) piemistil do cilové polohy (33).a
avladad (3) se ovlada v pridriovaci {4zi (3 1) ptidrrovacim
proudem (35), aby byl pohyblivy clement (16) pFidrFovin v
podstaté v cilové poloze (33) alespoil jednou uritou
pridrzovaci silou. se provadi tak. z¢ ovladani ovladace (3) se
méni v zavislosti na provomim stavu systému (1), Déle se¢
uvadi i fidici jednotka (6) pro tento systém (1), systém (1) a
produkt pocitaového programu.




Systém se zdrojem elektrick¢ energie a s oviadatem, tidici jednotka

pro tento systém a zpUsob provozovani tohoto systému

Oblast techniky

Vynalez se tyka zpusobu provozovani systému, zejména
spoustéciho systému pro spalovaci motor motorového vozidla, se
zdrojem elektrické energie a s ovladatem, zejména s relé, s civkou a
pohyblivym elementem, zejména s kotvou, u néhoZ se ovladaé¢ ovlada
v pfitahovaci fézi pfitahovacim proudem, aby se pohyblivy element
pifemistil do cilové polohy, a ovladal se ovlada v pfidrzovaci fazi
pfidrzovacim proudem, aby byl pohyblivy element piidrZovan
v podstaté v cilové poloze alespoi jednou urlitou p¥idrZzovaci silou.
Vynilez se dédle tyka takového systému, Fidici jednotky pro takovy

systém a produktu pocitatového programu.

Dosavadni stav techniky

Je znamé, ze se ovlada¢ vytvofi s civkou, totiz s civkou
magnetu s elektrickym vinutim, a s pohyblivym ec¢lementem, zejména
s kotvou, a tento ovlada¢ je ovladan ovladanim civky. Pro ovladani je
civka napdjena proudem ze zdroje elektrické energie, aby se v civce
vytvofila magneticka sila, zniZ vyplyvda mechanicky pohyb
pohyblivého elementu. Mechanickym pohybem pohyblivého elementu
s¢ potom dosdahne poZadované reakce, napfiklad se realizuje tazny
nebo posuvny pohyb, nebo spinaci postup, zejména spinani nebo

rozpojovani kontaktu.

Déle je znamé rozliSovat pfi ovladani ovladade pfitahovaci fazi

a pfidrZovaci fazi, pfi¢emz v prib&hu pfitahovaci gaze se pohyblivy
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element pfemisti z poldateni polohy do cilové polohy a v priubéhu
pifidrzovaci faze je pohyblivy element pfidrzovan v podstaté v cilové
poloze alespon jednou wuré¢itou pfidrzovaci silou. Pro pohyb
pohyblivého elementu je civka napdjena pfitahovacim proudem a pro
pfidrzovani pohyblivého elementu v cilové poloze je civka napdjena
pfidrzovacim proudem, a sice zejména proto, aby byl pohyblivy

element pfidrZzovan v ciloveé poloze proti vratné sile.

Spis DE 10 2005 021 227 Al popisuje spouStéci systém pro
spalovaci motor motorového vozidla s fidici jednotkou a s relé
spouldtéce, pficemzZ toto relé spoustéée je ovladéano fidici jednotkou
ve dvou stupnich s vidy jednou pFitahovaci fazi a jednou pfidrzovaci
fazi. V prvnim stupni se kotva v priibéhu prvni pfitahovaci faze
pfesune do prvni polohy a tam je v prvni pfidrZovaci fazi
pifidrzovana. Nasledné se v druhém stupni kotva v prab&hu druh¢
pfitahovaci fidze déile posune dopfedu do druhé polohy pro sepnuti

kontaktu a je tam pfidrZovdna v druhé pfidrZzovaci fazi.

Podstata vynalezu

Ukolem vynalezu je déle vylepgit systém, fidici jednotku pro
tento systéem, zplsob provozovani tohoto systému a produkt
pocitacového programu v uvodu zminéného druhu tak, Ze se zlep3i

vytvofeni a dimenzovani tohoto systému.

Vyse wuvedeny ukol spliuje zpGsob provozovani systému,
zejména spoustéciho systému pro spalovaci motor motorového
vozidla, se zdrojem elektrické energie a s ovladafem, zejména s relé,
s civkou a s pohyblivym elementem, zejména s kotvou, u néhoz se
ovlada¢ ovlada v pfitahovaci fazi pfitahovacim proudem, aby se
pohyblivy element pfemistil do cilové polohy, a ovladaé¢ se ovlada

v pfidrzovaci fézi ptfidrZzovacim proudem, aby byl pohyblivy element
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pfidrZovdn v podstaté v cilové poloze alespoid jednou uréitou
pfidrZzovaci silou, podle vynéalezu, jehoZ podstatou je, Ze ovladani

ovladace se méni v zavislosti na provoznim stavu systému.

VySe wuvedeny ukol je dale vyfefen pfedméty patentovych
narokd 7, 8 a 9. Zavislé naroky definuji dal3i vyhodna provedeni
vynéalezu.

MyS$lenkou vynélezu je, Ze ovladani ovladade se meéni

v zavislosti na provoznim stavu systému.

Dal3i my$lenkou vynalezu je, Ze fidici jednotka je vytvofena se
zafizenim pro urovani provozniho stavu a s ovladacim zafizenim pro
ovlada¢, pti¢emz ovladani ovladaée se méni v zavislosti na
provoznim stavu, a sice zejména vySe popsanym nebo nasledné

popsanym zpdsobem,

Vyse uvedeny dkol spliuje rovnéz systém, ktery je vytvofen pro
provozovani vy$e popsanym nebo ndsledné popsanym zpGsobem,

zejména s fidici jednotkou.

Vyhoda vyndlezu spo¢iva v tom, Ze ovladani ovladaée miZe byt
pfizplisobovdano provoznimu stavu systému. Doposud je zapotiebi
dimenzovani a provedeni ovladafe, zejména civky a/nebo kotvy, které
Je vhodné pro piedem stanovené provozni stavy. Piitom musi byt
systém, zejména ovladal, dimenzovan a proveden tak, Ze v jeho
provoznich stavech je zajistén pozadovany pohyb pohyblivého
elementu v pfitahovaci fazi a pfidrZovaci sila v pfidrzovaci fazi je
pfinejmensim dostateéna k tomu, aby byl pohyblivy element, zejména
proti vratné sile, pfidrzovan v cilové poloze. Naproti tomu vynalez
poskytuje tu vyhodu, Ze mé&n&nim ovladdni maZe byt zajiitén

pozadovany pohyb pohyblivého elementu v pfitahovaci fazi a
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piidrZzovani v pfidrZovaci fdzi i1 pro zvétSeny provozni rozsah.
Ovlada¢, zejména civka a/nebo pohyblivy element, je ostatné ve svém
provedeni a dimenzovani lépe optimalizovan neZ u dosavadniho stavu
techniky. Déle je rovnéZ systém, fidici jednotka a/nebo ovladaci
zafizeni pokud jde o provedeni a dimenzovani, zejména o naklady na

zapojeni, lépe optimalizovan nez u dosavadniho stavu techniky.

U jedné vyhodné formy provedeni se mé&ni ovladani pro
pfidrzovaci fazi, takZe ovlada& je v pfidrZzovaci fazi ovladatelny
rizné. V pfidrzovaci fazi ma byt pohyblivy element pfidrzovan
v cilové poloze, aby se ovladatem zaruéilo poZadované mechanické
ovladani, napfiklad spinaci postup. PtidrZovaci faze muZe trvat
podstatné del3{ dobu neZ pfitahovaci faze, takze v ptidrzovaci fazi
mizZe na systém piasobit vice vliiva nebo i vétdi vlivy, které ovliviuji
zejména provozni stav. Dale je vyhodné, Ze ovladani se méni pouze
v pfidrzovaci fazi, tedy s vyhodou nikoli v pfitahovaci fazi, takze
meénéni ovladini mize byt realizovano jednoduse.

Provozni stav se mize wurlovat podle alespoii jednoho
provozniho parametru, zejména podle teploty, elektrického napéti,
elektrického proudu a/nebo elektrického odporu systému, zejména
civky, zdroje elektrické energie a/nebo napajeciho vedeni, a sice
méfenim a vyhodnocovanim. Tak se miZe provozni stav urdovat
jednoduse, levné a 1céinn¢. Dale se mohou jednim provoznim
parametrem presné zjiStfovat i nepfedvidatelné a/nebo rozifené
provozni stavy, zejména tehdy, jsou-li podminény vnéjiimi a/nebo jen
obtiZzn& a nepfesné popsatelnymi vlivy na systém, napfiklad okolni

teplotou.

Provoznim parametrem miZe byt napiiklad elektrické napéti,
které existuje na civce, elektricky proud, ktery protéka civkou,

elektricky odpor civky, elektricky odpor zdroje energie a/nebo
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clektricky odpor napdjeciho vedeni mezi zdrojem energie a civkou.
Provozni parametr ,elektrické napéti* mize byt definovdn vystupnim
napé€tim zdroje energie, zejména ménitelnym. Toto vystupni napéti se
miZe¢ ménit napiiklad v zavislosti na zatiZeni, teploté, stdrnuti a/nebo
vnitinim odporu zdroje energie. Dale se méZe mé&nit provozni
parametr ,elektricky odpor civky*, napfiklad v zdvislosti na teploté
civky, pfi¢emz teplota civky je ovliviiovana okolni teplotou nebo
elektrickym zatiZenim, popfipad& elektrickym ztratovym vykonem
v civce. Provozni parametr ,elektricky odpor pfivodniho vedeni“ se
mizZe ménit, stejné jako elektricky odpor civky, napiiklad teplotou.
Tyto provozni parametry jsou vyhodné pro uréovani provozniho
stavu, protoZe jsou jednoduSe zmé&fitelné, napfiklad béZnymi senzory.
Jinak je na téchto provoznich parametrech vzdy nepfimo zdavisly i
proud protékajici civkou ovladace, protoZe tento proud rozhodujicim

zpisobem uréuje magnetickou silu, tedy pfidrzovaci silu.

Je mozno rozliSovat pfinejmens$im standardni provozni stav a
provozni stav v mezni oblasti, pfi¢emZ provozni stav v mezni oblasti
oznacuje provozni stav, u néhoZ alespofi jeden provozni parametr
pickraluje nebo podkraduje uréitou mezni hodnotu, takze tento
provozni stav v mezni oblasti je tedy definovan jako =zavisly na
provoznich parametrech. Provozni stav v mezni oblasti s vyhodou
oznatuje provozni stav, pfi ném2 je provozni parametr pfekraéujici
mezni hodnotu v ¢inné souvislosti s magnetickou silou civky,
zejména s pfidrZovaci silou. Zejména se mohou ménit elektrické
napéti, elektricky odpor civky a/nebo elektricky odpor pfivodniho
vedeni, tedy jsou rovn&z takovym provoznim parametrem

pfekradujicim mezni hodnotu.

Je vyhodné, Ze ovladad je v pfitahovaci fazi ptfi standardnim
provoznim stavu ovlddan redukované jako standardni ovladani a pfi

provoznim stavu v mezni oblasti je ovlddan =zesilené oproti
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standardnimu ovladani jako ovladéani v mezn{ oblasti. Tak je moZno
jeden nezadouci vliv, ktery zmen$uje pfi provoznim stavu v mezni
oblasti pfidrZovaci silu, vyrovnat, a sice aniz by ovlada¢ musel byt
ve standardnim provoznim stavu nadmérné ovladan nebo aby byl
nadmérné vytvofen. Ovladat zesilené poptipadé redukované tedy
znamend, ze ovladani se méni tak, Ze se plisobi proti vlivu, ktery by
nikoli nepodstatné zmenSoval popfipadé zvy%oval magnetickou silu
civky pfi neménném ovladini. Zejména je zesileni popfipadé
zredukovani ovldddni vytvofeno tak, ze pfidrzovaci sila se
v provoznim stavu v mezni oblasti sice vyvozuje ovladanim v mezni
oblasti, aviak nikoli standardnim ovladanim. Tim miZe byt systém,
zejména ovlada¢, dale vice optimalizovan oproti dosavadnimu stavu

techniky pokud jde o provedeni a dimenzovani.

Podle dosavadniho stavu techniky je¢ dimenzovéni a provedeni
ovladate, zejména civky, zapotfebi pro cely rozsah proveznich stavi.
ProtoZe ma byt zarudena magneticka sila, zejména pfidrZzovaci sila
pro pfidrzovani pohyblivého elementu v cilové poloze, je doposud
realizovdano nadmérné dimenzovani pro standardni provozni stav nebo
se obvykle zabrdni provoznimu stavu v mezni oblasti. Zminénym
méneénim ovladidni mize byt systém, ovladani, tedy zejména fidici
jednotka a/mebo ovlddaci zapojeni, a/nebo ovlada& vytvofen bez
tohoto nadmérného dimenzovani, tedy, zejména pokud jde o
magnetickou silu, dimenzovdn a vytvofen optimalnéji nez u
dosavadniho stavu techniky. Pfidavné nebo alternativné miZe byt
systém, zejména ovlada¢, provozovan ve =zvétieném provoznim
rozsahu, zejména i v provoznim stavu v mezni oblasti, pficem?Z je

mimo to zaji$téna dostateéna magneticka sila.

Jinak se ovlddani miZe ménit tim, Ze se méni napfiklad napéti,
vnitini odpor piivedniho vedeni nebo zdroje napéti a/nebo pocet

vinuti, tedy zejména i vinuti civky. Tak je moZno vhodné ovliviiovat




proud civkou a tudiZz jeji magnetickouw silu. Zesilené, popfipadé
redukovang, ovlidat neznamena nutné to, Ze je civka provozovana
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s v&t8im nebo mendim elektrickym vykonem, zejména s vy3$§im nebo
niz§im proudem. Tak je moZno ovladat civku napiiklad zesilené tim,
Ze civka je napdjena pii v podstaté stejném proudu vy$sim napétim,
aby se kompenzoval vliv vy3§iho vnitiniho odporu civky na zakladé
zvySovani teploty pfi provoznim stavu v mezni oblasti vadi
standardnimu provoznimu stavu, tedy aby zustala pfidrZovaci sila

11

v podstaté nezménénd.

Je oviem vyhodné, Ze pfi standardnim provoznim stavu je
ovlada¢ v pfidrzovaci fazi ovlddan pfidrZovacim proudem, ktery je
mendi neZ pfitahovaci proud. Tak je moZno pfi ovladani ovladate
zmenSovat elektricky ztratovy vykon, zejména civky a’/nebo
ovladaciho zafizeni, a zejména zmenfovat zahfivan{ ovladade. Tim je
moZno déle optimalizovat provedeni a dimenzovani ovladade a/nebo
ovladaciho zafizeni. Jinak se pfitahovacim proudem zvy3enym oproti
pfidrzovacimu proudu milZe zvy3it magneticka sila civky, aby se
hmota, pfinejmensim hmota pohyblivého elementu, pfemistila
spolehlivéji do cilové polohy, a sice proti vratné sile. V cilové
poloze musi byt je$té vyvozovéana pfidrZovaci sila a nikoli jiz sila
pro pfemisténi hmoty, takZe tam se mlZe magneticka sila, tedy

pfidrzovaci proud, zredukovat.

Jinak je vyhodné, ze ovlada& je v provoznim stavu v meznf
oblasti ovladan s vy3$§im pfidrzovacim proudem neZ ve standardnim
proveznim stavu. V provoznim stavu mezni oblasti by pfi
nezménéném ovliddidni byla magneticka sila civky, jak bylo vyse
objasnéno, na zakladé jednoho provozniho parametiru mens$i. Vy$§$im
pfidrZzovacim proudem se miZe ptridrZzovaci sila pro bezpeény provoz

ovladate ptidavné zvy3it a kromé& toho se tak mlZe ptedbézng
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dosahnout vykonové rezervy viaci dale se zvétiujicimu zmen3ovani

ptidrzovaci sily v provoznim stavu v mezni oblasti.

Dale je vyhodné, Ze v provoznim stavu v mezni oblasti je
ovlada¢ v pfidrzovaci fazi oviaddn pfidrzovacim proudem, ktery
v podstaté odpovida pfitahovacimu proudu. Pfitahovacim proudem se
jak ptekona vratna sila, tak se i zrychli pfinejmeniim hmotnost
pohyblivého elementu. V pfidrZovaci fazi jiz nemusi byt pohyblivy
clement v podstaté dile zrychlovan, takZe piidrzovacim proudem
odpovidajicim pfitahovacimu proudu se méze zvy§it ptidrZovaci sila.

Tak se zlepsi provozni bezpeénost ovladace.

Pro nizké néklady na zapojeni a/nebo aby bylo mozno Fizeni
jednodufe realizovat mizZe byt civka napajena konstantnim proudem
pro vytvafeni v podstaté konstantni magnetické sily. Déale maze byt
civka napédjena definovanym tvarem proudu, tedy s uréitym ¢asovym
prib&hem intenzity proudu, zejména proto, aby bylo moZno cilend
fidit pohyb pohyblivého elementu a/nebo piidrzovaci silu. Jinak
mohou byt pfitahovaci proud a/nebo ptidrZovaci proud, zejména
nezavisle na sobé navzdjem, realizoviany jako konstantni proud

a/nebo s definovanym tvarem proudu.

Podle jedné vyhodné formy provedeni je civka vytvokena jako
dvojita civka, a sice zejména s jednim pfitahovacim vinutim a jednim
pfidrzovacim vinutim. Tak se maze ovladani ovladate ménit zvliast
jednoduse tim, Ze napfiklad se ovlada pouze pfitahovaci vinuti, pouze
ptidrzovaci vinuti nebo souéasné se ovladaji ptitahovaci i pfidrzovaci
vinuti. Jinak je mozno zvlast jednodu¥e ménit pocdet vinuti, zejména i

pocet zavitl, a/nebo vnitini odpor civky tak, aby se ménilo ovladani.

Pfitom je wvyhodné, Ze v priabé&hu pfidrzovaci faze ve

standardnim provoznim stavu je pfidrZzovacim proudem napajeno
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pouze pfidrZovaci vinuti a v provoznim stavu v mezni oblasti
pfidrZzovaci vinuti i pritahovaci vinuti. Tim je ve standardnim
provoznim stavu ovlddan ovlada¢ redukovaneg, totiZz je oviadano pouze
pfidrzovaci vinuti, a v provoznim stavu v mezni oblasti je ovladan
zesilené, tlotiz je ovladano pfidrZzovaci i ptitahovaci vinuti. Tak je
mozno v provoznim stavu v mezni oblasti s nizkymi ndklady zvysit
magnetickou silu, zejména pfidrzovaci silu, a sice napajenim obou
zminénych vinuti proudem. Ddle je moZno zvlait jednoduSe ménit
ovladani ovladale, totiZz pouhym zapindnim proudem napajenych
vinuti. Dale mlZe byt ovlddaci za¥izeni vytvoieno s nizkymi naklady
na soucasti, a sice nemusi byt zejména realizovadno Zadné tvarovini
proudu. Rovnéz se tedy dosdhne vyhod optimalizovaného provedeni a
dimenzovdni systému, ovladade a/nebo Fidici jednotky, zejména

ovladaciho zatizeni.

Vyse uvedeny kol je rovné&Z vyfeSen produktem poditatového
programu, ktery mdze byt wuloZen do programové paméti
s programovymi piikazy mikropoditade, pro provadéni viech krokd
vySe nebo nasledné popsaného zpiisobu, zejména tehdy, kdyZ se tento
produkt pocitatového programu provadi v fidici jednotce. Pfitom je
mikropo¢itaé s vyhodou souééasti fidici jednotky, pfi¢emZ tato fidici
Jednotka miuZe zejména pii vEétS3im poétu fidicich piistroji fidici
jednotky nebo systému, rovnéZ obsahovat vé&t$i pocet mikropo&itatd a
rovné€Zz paméti, tak jako vét3i pocet produktd poé&itatového programu
nebo i produkt pocitatového programu realizovany rozlozen# na v&tdi
pocet fidicich ptistrojd. Produkt pocitacového programu vyzaduje
pouze malo nebo zddné pfidavné soucasti v fidici jednotce a necha se
s vyhodou implementovat jako modul do jiz existujici ¥idici jednotky.
Produkt pocitatového programu mé tu dal$i vyhodu, Ze je snadnéji a
individudlné pfizpisobitelny uréitym pozadavkam zakaznika, pfiGemz
je rovnéz mozné zlepSeni nebo optimalizovani jednotlivych

zpUsobovych krokd levné a s nizkymi néklady.
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Je zfejmé, Ze vySe uvedené a nasledné je$té objasnéné znaky
Jsou pouZitelné nejen ve vzdy uvedené kombinaci, nybrz i v jinych

kombinacich.

Piehled obrazki na vvkresech

Vyndlez bude v nasledujicim blize objasnén s odkazem na
vykresy, na nich? znazorfuji

obr. 1 spoustéci systém,

obr. 2 zpisob provozovani spoustéciho systému a

obr. 3a, 3b, 3¢ schematicky rtizn4d ovladani.

Pfiklady provedeni vvnalezu

Obr. 1 znazorfiuje spoustéci systém 1 pro spalovaci motor 2
neznazornéného motorového vozidla, pfitemZ spoudtéci systém 1
obsahuje akumulator 3, relé 3 spoustéde, startér 4 a ridici jednotku 6.
Spoustéci systém 1 je pfitom vytvofen jako systém pro spudténi-
vypnuti, aby bylo moZno spalovaci motor 2, zejména pii kratkém
zastaveni motorového vozidla, napfiklad na &ervenou na semaforu,

vypnout a pro dal3i jizdu motorového vozidla op&t zapnout, nap¥iklad

aby se snizila spotieba paliva.

Relé 3 spoustéle je vytvofeno jako ovladaé s civkou 17, ktera
obsahuje jedno pfidrzovaci vinuti 14 a jedno pfitahovaci vinuti 15, a
s kotvou 16 jako pohyblivim elementem. Kotva 16 se¢ muje
v pfitahovaci fdzi 30, znazornéné na obr. 3a, 3b, 3¢, pohybovat
z klidové polohy 32, existujici ve stavu civky 17 neprotékané
proudem, prostfednictvim pfitahovaciho proudu 34 do cilové polohy
33, pfi¢emZ kotva 16 mechanicky pisobi na spojovaci zafizeni 10

provedené s pastorkem 13 startéru 4 a s ozubenym véncem 12
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spalovaciho motoru 2. Tak je moZno pohybem kotvy 16 uvést
pastorek 13 do zab&ru s ozubenym véncem 12 a pozdé&ji pfi dosaZeni
cilové polohy 33 kotvy 16 vytvoefit bezpeéné spojeni. Kromé toho je
relé 3 spoustéCe vytvofeno s dalsi oviadaci funkci, totiz jako spinaci
rel¢ s elektrickym kontaktem 18, aby byl startér 4 napajen proudem
z akumulatoru 5. Pfitom je elektricky kontakt 18 rovnéZ ovladan

kotvou 16, a v cilové poloze 33 je sepnut.

Ridici jednotka 6 je vytvofena s mikropoditacem 7 a s pamé&ti §,
v niz je ulozen produkt poditadového programu s programovymi
pifikazy pro mikropocitaé 7, aby mohly byt provad&ny vys$e a nasledné
uvedené kroky. Ddle je fidici jednotka 6 vytvofena pro ovladani relé
3 spoultéle, a sice tak, ze relé 3 spoustéle je ovladano v piitahovaci
fazi 30 ptitahovacim proudem 34, aby se kotva 16 pfemistila do
cilové polohy 33, a Ze relé 3 spoultéde je v pridriovaci fazi 31,
znazornéné na obr. 3a, 3b, 3¢, ovladano ptidrzovacim proudem 35,
aby byla kotva 16 pfidrzovana v podstat® v cilové poloze 33 alespoifi
jednou urcitou pfidrzovaci silou, takze v pribéhu ptidriovaci faze 31
je zejména elektricky kontakt 18 sepnut a prostfednictvim
spojovaciho zafizeni 10 je zaji$téno mechanické spojeni startéru 4 a

spalovaciho motoru 2.

Ridici jednotka 6 dale obsahuje méfici zatizeni 9 ke zjisfovéni
dvou provoznich parametri spoustéciho systému 1, a sice teploty relé
3 spoustéle, zejména teploty civky 17, a stavu akumulatoru 3,
zejména nap&ti akumuldtoru. Alternativné nebo pfidavné je podie
jedné vyhodné formy provedeni meéfici zafizeni 9 vytvoieno i pro
zjistovani proudu protékajiciho pEidrzovacim vinutim 14 a/nebo
pfitahovacim vinutim 15. Mikropoéitatem 7, paméti a méficim
zafizenim 9 je tedy realizovdno zafizeni ke zji§tovani provozniho
stavu spoustéciho systému 1, aby bylo mozZno relé 3 spouitéie pomoci

ovladaciho zafizeni 11, naptiklad s polovodi¢ovymi spinaéi,
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ménitelné ovladdat v zdvislosti na provoznim stavu, a sice

prostiednictvim produktu pocitaéového programu.

Ridici jednotka 6 je kromé& toho vytvofena s rozhranim 19
pomoci néhoz jsou zaznamenavany dal§i provozni parametry, zejména
dal8ich  fidicich  piistrojG motorového vozidla. Dale  jsou
prostfednictvim rozhrani 19 pfenaSeny signaly nebo pfikazy ke
spuSténi nebo zastaveni spalovaciho motoru 2, a sice napiiklad pfi

ovladani spinafe zapalovani nebo ovladaciho elementu pro spusténi-

vypnuti motorového vozidla.

Obr. 2 znazoriuje zplUsob provozovani spoultéciho systému 1
podle obr. 1, pficemz krok 81 maze byt proveden alternativné i po

kroku S2 a/nebo ¢asové prekryté s krokem S2 a/nebo s krokem S§3.

V kroku S1 se provozni stav spoustéciho systému 1 urédi
zméfenim a vyhodnocenim teploty relé 3 spoultée a napéti
akumulatoru 5, pfi€emZ alternativné mohou byt zmeéfeny a
vyhodnoceny 1 jeden nebo vice, zejména i daldich provoznich
parametrl, napfiklad elektricky odpor akumuldtoru 3 nebo pfivodniho
vedeni nebo proud protékajici pfidriovacim vinutim 14 a/nebo
pfitahovacim vinutim 15. Alternativné se miZe z jinych parametrQ
systému vypocitat nebo zjistit jako provozni parametr teplota relé 3
spoudtéfe a/nebo teplota civky 17 misto pfimého méfeni. Pfi
vyhodnocovani se uréi standardni provozni stav, nachazeji-li se
viechny provozni parametry v uréitém rozsahu hodnot, a jinak se,
totiz v pfipadé, Ze alespon jeden provozni parametr podkroéil nebo
pfekro¢il wurcitou mezni hodnotu, se uréi provozni stav v mezni

oblasti.

V kroku 82 se relé 3 spouStéce napaji pfitahovacim proudem 34,

ktery je v podstaté urfen napétim akumuldtoru 5, vnitinim odporem
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akumuldtoru 5, odpory vedeni a vnitinim odporem civky 17. Napdajeni
pfitahovaciho vinuti 15 a/nebo pfidrZovaciho vinuti 14 proudem se
muze provadét v zavislostti na dimenzovani civky 17, takze

pfitahovacim proudem 34 je protékano pouze pfitahovaci vinuti |

S

nebo pfitahovaci vinuti 15 a pfidrZovaci vinuti 14 spoletné. Krok
tedy odpovida pritahovaci fazi 30 relé 3 spoustéce, v niz se kotva 16
na zakladé pfitahovaciho proudu 34 premisti magnetickou silou civky
17 do «cilové polohy 33. U tohoto pfikladu provedeni je
prostfednictvim fidici jednotky 6 pro co nejvét$i magnetickou silu
civky 17 protékdno ptitahovacim proudem 34 jak ptitahovaci vinuti
15, tak i pfidrzovaci vinuti 14, aby se kotva 16 bezpedné premistila
do cilové polohy 33, tedy aby se relé 13 spoudtdée zapnuio a startér 4

spojil se spalovacim motorem 2.

V kroku 83 je relé 3 spoustéde ovladano prosttednictvim fidici
jednotky 6 pfidrZovacim proudem 35, a sice v pfidrZovaci fazi 31,
kterd po definované dobé&, totiz kdyZ kotva 16 bezpedné& dosahne
cilové polohy 33, nasleduje za pfitahovaci fazi 34. Jinak je ovladani
ménitelné v zdvislosti na provoznim stavu uréeném v kroku §1,
pfi¢emZ ve standardnim provoznim stavu je pfidrzovacim proudem 35
protékdno pouze pfidrZzovaci vinuti 14 a v provoznim stavu v mezni
oblasti jak pfidrzovaci vinuti 14, tak i pfitahovaci vinuti 15. Tak je
mozno ve standardnim provoznim stavu redukovanym ovladanim

zmen$§it elektricky piikon civky 17, a tudiz i jeji ztratové teplo,

pfi¢em? je vSak zajisténo, Ze se pfidrZzovaci sila nezmensi.

V provoznim stavu v mezni oblasti by se pfidrzovaci proud 35,
tedy i magneticka sila pro pfidrZovaci silu, zmensil, napiiklad tim, Ze
zvySenim teploty se zvysi odpor vedeni nebo vnitfni odpor civky 17,
nebo tim, Ze se baterie akumulatoru § na zakladé nizké teploty, stavu
nabiti nebo procesu stdrnuti akumuldtoru 5 zmengi. V duasledku toho

by uz nemohlo byt dosaZeno magnetické sily pro pfidrzovani kotvy 16
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v cilové poloze 33, takze ta by opét spadla zpét do klidové polohy
32. Aby se proti tomu pusobilo, ovladid se relé 3 spoustéce
v provoznim stavu v mezni oblasti zesilené tim, Ze pridrzovacim
proudem 35 jsou protékdna obé vinuti, totiz pfitahovaci vinuti 15 a
piidrzovaci vinuti 14, takZe magneticka sila se zvy§i tim, Ze se
pifidrzovacim proudem 35 napaji vét§i poCet vinuti, tedy 1 zavitl, a
celkové napajeni civky 17 se zvétsi. Jak jiz bylo vySe uvedeno, méft
se 1 proud protékajici pfidrzovacim vinutim 14 a/nebo pfitahovacim
vinutim 15 a ovladéni se provadi v zavislosti na tomto proudu bud
zesilené nebo zeslaben¢. Tak je moZno v provoznim stavu v mezni
oblasti plUsobit proti rudivému vlive na magnetickou silu ménénim
ovladani. Tim se v provoznim stavu v mezni oblasti i pfes pfekroceni
mezni hodnoty jednim provoznim parametrem dosahne dostateéné
magnetické sily, ktera pfidrzuje bezpeiné kotvu 16, jak je
pozadovano, v cilové poloze 13. Jinak by se mohlo alternativn& nebo
doplikové zvys$it i napéti pfi protékani proudem, napfiklad pomoci

ménice stejnosmérného proudu na stejnosmérny proud.

Obr. 3a, 3b, 3c znazorfuji schematicky rizna ovladani, pfi¢em?z
vzdy je znazornéna zavislost pohybové polohy S kotvy 16 a proudu [
protékajici civkou 17 na ¢&ase t, totiZ pfitahovaciho proudu 34
v ptitahovaci fazi 30 a pfidrzovaciho proudu 35 v pfidrzovaci fazi
31. Za piitahovaci fazi 30 ndasleduje vzdy ptidrzovaci faze 31,

pficemz relé 3 spoustéde je mimo tyto faze 30, 31 vypnuto.

Obr. 3a  znazornuje standardni oviddani ve standardnim
provoznim stavu. V pfitahovaci fédzi 30 jsou proudem napajeny jak
pfidrzovaci vinuti 14, tak i pfitahovaci vinuti 15, a sice tim, Ze relé 3
spoudtéfe je napdjeno prostiednictvim fidici jednotky 6 napé&tim
akumuldtoru 5. Potom se nastavi v podstaté konstantni pfitahovaci
proud 34, ktery je urlen provoznimi parametry, zejména napétim

akumuldtoru 5 a vnitfnimi odpory civky 17, pfivodniho vedeni a




] 5 [ LA .:Q. L]

akumulatoru 5. Skute¢ny pribéh proudu zaujimd, zejména na zaklade
indukénosti civky 17, uréity ¢asovy prubéh, ktery je na obr. 3a, 3b,
3¢ zndzornén vidy zjednoduSené pomoci ukost. V pfidrzovaci fazi 31
je pfitahovaci vinuti 15 odpojeno, takze relé 3 spoudtéée je ovladano
redukované, a pouze pfidrZzovaci vinuti 14 civky 17 je protékdano
pifidrZovacim proudem 35, a sice tim, Ze relé 3 spou§téle je, stejné
jako v pfitahovaci fézi 30, s napétim akumuldtoru 35 ovladano
prostfednictvim Fidici jednotky 6 v podstate konstantnim
pfidrzovacim proudem 35. ProtoZe je v pfidrZzovaci fazi 31 protékdno
proudem pouze pfidrZovaci vinuti 14 a nikoli pfitahovaci vinuti 15,
snizi se celkovy proud I protékajici civkou 17, pficemz je viak
zajiSténo, ze se¢ pfidrZovaci sila nezmen3i. Odpovidajicim zplisobem
se kotva 16 v pfitahovaci fazi 30 pfemisti z klidové polohy 32 do
cilové polohy 33 a v pribéhu pfidrZovaci fize 31 je tam piidrzovana
pfidrzovaci silou. Po pfidrzovaci fazi 31 se ptfidrzovaci proud 35
vypne, takze protékdni civky 17 proudem [, jak bylo vy3e objasnéno,
s ¢asovym pribéhem klesne na 0. Klesajicim proudem [ se
piftdrzovaci sila kotvy 16 zmen$i, takZe ta se na zaklad& vratné
pruzné sily, zejména na zdkladé pruZiny v relé 3 spoustdle, piemisti

zpét do klidové polohy 32,

Obr. 3b zndzorfiuje standardni ovlddani podle obr. 3a, aviak
v provoznim stavu v mezni oblasti, jakoZ i vysledny pohyb kotvy 16.
V provoznim stavu v mezni oblasti jeden provozni parametr
spoudtéciho systému 1, napfiklad napéti akumuldtoru 5, odpor civky
17 a/nebo odpor ptfivodniho vedeni, podkro¢il nebo piekroéil uréitou
mezni hodnotu, takZe ptidrZovaci proud 35, a tedy i magneticka sila
civky 17, je podstatné slab3i. V disledku toho jiz nemiZe piidrZzovaci
sila pQsobit, takze kotva 16 by v pfidrZzovaci fazi 31 v okamziku t;
spadla zpét z cilové polohy 33 do klidové polohy 32. Tento neZadouci
pohyb kotvy 16 v8ak miiZze byt u¢inné potladen nasledné popsanym

ovladianim v mezni oblasti, aby relé 3 spoustéle bylo spolehlive




- - - .
*e @ . .. .o -0 ¥ .
* . - L ] . @ L 2
. - . ™ - . . o -
. L] [ ] L4 * @ L]
16 S e e e LR ] [ XL L] LA

provozovano v roz8ifeném rozsahu provoznihe stavu, zejména

v provoznim stavu v mezni oblasti.

Podle obr. 3¢ je relé 3 spoustéfe ovladanim v mezni oblasti
Provozovano vV provoznim stavu v mezni oblasti, pfi¢emz
v pfidrzovaci fdzi 31 je pfidrzovacim proudem 35 protékano vidy
pfitahovaci vinuti 15 a pfidrzovaci vinuti 14, tedy civka 17 je

ovladana zesilené€. Tim se zvy$i celkovy proud I protékajici civkou

17 tak, Zze pfidrZzovaci proud 35

se v podstaté rovna pfitahovacimu
proudu 34 a na zdkladé vysledné zvySené magnetické sily je kotva 16,
zejména v pribéhu celé pfidrzovaci faze 31, spolehlivé ptidrzovana

v cilové poloze 33.

Jeden dal3i, nezndzornény piiklad provedeni se li%i od vyse
uvedenych pfikladd provedeni tim, Zze civka 17 je vytvotena jako
jednoducha civka, tedy pouze s jednim vinutim. Pfitom muzZe byt tato
civka 17 ménitelné¢ ovladana napfiklad prosttednictvim odpora,
zejména zapinatelnych pfedfazenych odporfi, a/nebo ménicim se
napétim. Zejména je moZno i tuto jednoduchou civku ovladat

proudem [ podle obr. 3 v zdvislosti na provoznim stavu.

Dal8i neznidzornéné piiklady provedeni se od vyse popsanych

118i tim, Ze spoustéci systém | neni vytvofen pro provoz spuiténi-

vypnuti.

Dal$i neznadzornéné piiklady provedeni se lidi od vyse
uvedenych tim, Ze ovladal neni sou&dsti relé 3 spoudtée, zejména

eni sou&dsti ani spoultéciho systému 1, nybrz je vytvofen jako

n
béZné¢ dostupné relé spoustéfe. Takové ovladate a/nebo relé

75
—_
e
Cxc

e mohou byt realizovany naptiklad v fidici jednotce motoru,

u
v fidici jednotce brzd nebe v fidici jednotce pfevodovky, a sice
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zejména 1 pouze pro spindni elektrického kontaktu nebo pro

mechanické ovladani dalSiho zafizeni.

Jinak se lisi dalSi nezndzornéné piikiady provedeni od vyse
popsanych tim, Ze napdjen{ civky proudem I, zejména piitahovacim
proudem 34 a/nebo pfidrzovacim proudem 35, je realizovano
s elektrickou regulaci definovaného tvaru proudu, pfi¢emzZ napajeni
proudem ] je ovladano s urcCitym c¢asovym prubéhem. Tak je mozno
cilené¢ a bezprostfedné ovladat magnetickou silu. Viechny obrazky
znazoriiuji pouze schematickd vyobrazeni, kterd nejsou ve vérném
méfitku. Jinak se poukazuje zejména na vyobrazeni na vykresech,

ktera jsou pro vynéalez podstatna.
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PATENTOVE NAROKY

1. Zplsob provozovani systému (l), zejména spoustéciho
systému (1) pro spalovaci motor (2) motorového vozidla, se zdrojem
(5) elektrické energic a s ovladacem (3), zejména s relé (3), s civkou
(17) a s pohyblivym elementem (16), zejména s kotvou (16), u né&hoz
se oviada¢ (3) ovlada v pritahovaci fazi (30) pfitahovacim proudem
(34), aby se pohyblivy element (16) pfemistil do cilové polohy (33),
a ovladac (3) se ovlada v pfidrZzovaci fazi (31) pfidrzovacim proudem
(35), aby byl pohyblivy element (16) pfidrzovdn v podstaté v cilové
poloze (33) alespoii jednou uréitou pfidrzovaci silou, vyznadujici se
tim, Ze ovladani ovladade (3) se méni v zavislosti na provoznim

stavu systému (1).

2. Zpusob podle naroku 1, vyznaéujici se tim, Ze provozni stav
se urCi podle alespon jednoho provozniho parametru, zejména teploty,
clektrického napéti, elektrického proudu a/nebo elektrického odporu,
systému (1), zejména civky (17) a/nebo zdroje (5) elektrické energie,

a sice zejména méfenim a vyhodnocenim.

3. Zpisob podle ndroku 1 nebo 2, vyzmnalujici se tim, Ze
ovladani se mé&ni zejména pouze v pfidrzovaci fazi (31), zejména tim,
ze ovlada¢ (3) se v pfidrzovaci fazi (31) pfi standardnim provoznim
stavu ovlada redukované¢ jako standardni ovladdni a pfi provoznim
stavu v mezni oblasti se ovladd jako ovladani v mezni oblasti

zesilen¢ oproti standardnimu ovladani.

4. Zplsob podle jednoho z néarokii 1 az 3, vyznadujici se tim,
Ze pfi standardnim provoznim stavu se ovladad (3) v pfidrZovaci fazi
(31) ovlada pfidrzovacim proudem (35), ktery je mens$i nez

pfitahovaci proud (34).

PV 2040~ £31
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5. Zplsob podie jednoho z ndroku 1 az 4, vyznaujici se tim,
ze pii provoznim stavu v mezni oblasti se ovlada¢ (3) v pfidrzovaci
fazi (31) ovlada piidrzovacim proudem (35), ktery v podstatd

odpovida pfitahovacimu proudu (34).

6. Zpisob podle jednoho z narokd 1 aZz 6, vyznafujici se tim,
Ze civka (17) je vytvofena s pfitahovacim vinutim (15) a
s pfidrZovacim vinutim (14), a ze v priab&hu piidrZzovaci faze (31) se
pfi standardnim provoznim stavu proudem protéka pouze ptidrzovaci
vinuti (14) a pfi provoznim stavu v mezni oblasti pfidrzovaci vinuti

(14) i ptfitahovaci vinuti (15).

7. Ridici jednotka (6) pro systém (1), zejména spoudtéci systém
(I) pro spalovaci motor (2) motorového vozidla, se zdrojem (5)
elektrické energie a s ovladatem (3), zejména s relé (3), s civkou
(17) a s pohyblivym elementem (16), zejména s kotvou (16), piiéemz
u systému (1) je ovladal (3) v pfitahovaci fazi (30) ovladatelny
ptitahovacim proudem (34), aby se pohyblivy element (16) pfemistil
do cilové polohy (33), a ovladaé (3) je v pfidrzovaci fazi (31)
ovladatelny pfidrZovacim proudem (35), aby byl pohyblivy element
(l6) pridrzovan v podstaté v cilové poloze (33) alespoir jednou
urc¢itou piidrzovaci silou, vyznaéujici se tim, ze fidici jednotka (6)
je vytvofena se zafizenim pro urlovani provozniho stavu a
s ovladacim zafizenim (11) pro ovlada¢ (3), pii¢emz ovladani
ovlada¢e (3) je ménitelné v zdvislosti na provoznim stavu, zejména

zpusobem podle ndrokd 1 az 7.

8. Systém (1), zejména spoustéci systém (1) pro spalovaci
motor (2) motorového vozidla, se zdrojem (5) elektrické energie a
s oviadatem (3), zejména s relé (3), s civkou (17) a s pohyblivym
elementem (16), zejména s kotvou (16), u néhoz je ovladad (3)

v pfitahovaci fazi (30) ovladatelny pfitahovacim proudem (34), aby
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se pohyblivy element (16) pfemistil do cilové polohy (33), a ovlada¢
(3) je v pfidrzovaci fazi (31) ovladatelny pfidrzovacim proudem (35),
aby byl pohyblivy element (16) pfidrzovan v podstaté v cilové poloze
(33) alespoit jednou urcitou piidrZovaci silou, vyznaéujici se tim, Ze
systém (1) je vytvofen pro provozovani zplsobem podle jednoho

z naroki | az 6, zejména s Fidic{ jednotkou (6) podle naroku 7.

9. Produkt poc¢itatového programu, ktery je uloZitelny do
programov¢é paméti s programovymi piikazy mikropocitaée (7), pro
provadéni v3ech krokt zpiusobu podle alespoii jednoho z narokt | az
6, zejména tehdy, kdyZ je produkt poéitadového programu provéadén
v fidici jednotce (6) podle ndroku 7 a/nebo v systému (1) podle

naroku 8.
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