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Systém spoleéného ovladani servospojky, uspofadané v hnacim fetézci

vozidla, a motoru vozidla

Oblast techniky

Vynéalez se tyka systému spoleéného ovladani servospojky,
uspofadané v hnacim fetézci vozidla, a motoru vozidla, uspofddaného
v hnacim fetézci vozidla, plynovym pedalem, jehoZ poloha je

zjistovana.

Dosavadni stav techniky

Automatické spojky, popfipadé servospojky, jsou znamé
napfiklad z publikace ,Kraftfahrzeugtechnisches Taschenbuch, 21.
vydani, 1991, str. 538-539“. Servospojky =zajiStuji ve spojeni s
elektronickymi ovladacimi pfistroji bud automatické rozjizdéni nebo,
spoledné& s fadicimi Gstrojimi, ovladanymi pomocnymi zafizenimi, tvofi
pln& automatickou pfevodovku. Ve vozidlech s takovym elektronickym
ovladanim spojky musi byt uloZena, zejména pro rozjezd vozidla,

zvla§tni strategie pro jeji aktivaci.

Dale jsou, napfiklad z publikace ,Kraftfahrzeugtechnisches
Taschenbuch, 21. vydani, 1991, str. 467-468“, znamé takzvané
elektronické ovladaci systémy vykonu motoru. Na rozdil od doposud
pfevain& pouZivanych obvyklych pfimych mechanickych pfestaveni
Skrtici klapky prostfednictvim plynového pedalu ovladaného fidiem se
u téchto systémi piestavuje klapka elektromotoricky prostfednictvim

elektronického ovladaciho pfistroje. U t&chto systémi stanovi fidic




vozidla prostiednictvim plynového pedalu v podstaté vykon motoru
nebo kroutici moment motoru, popfipadé hnaci vykon nebo hnaci

moment celého vozidla.

Ukolem vynalezu proto je navrhnout opfimélni ovladani vozidla v

pribé&hu jeho rozjizdé&ni.

Podstata vynalezu

Uvedeny tukol sblﬁuje systém spoleéného ovladani servospojky,
uspofadané v hnacim fetzci vozidla, a motoru vozidla, uspofadaného
v hnacim fetézci vozidla, plynovym pedalem, jehoz poloha je
zji§fovana, pfi€emZ pfi existenci pfedem stanovitelného provozniho
stavu jsou servospojka a motor vozidla ovladany tak, Ze zjiSténa

poloha plynového pedalu udava zrychleni a/nebo rychlost vozidla.

Jak jiz bylo uvedeno, tyka se vynalez systému spolefného
ovladani servospojky motoru vozidla. Jak servospojka, tak i motor
vozidla jsou uspofadany v hnacim fetézci vozidla. Pfi existenci pfedem
stanovitelného provozniho stavu, zejyména pii nizkych rychlostech
vozidla, jaké se vyskytuji napfiklad pfi rozjizd€ni, jsou servospojka a
motor vozidla ovlddany tak, Ze poloha plynového pedalu udava

zrychleni nebo rychlost vozidla.

Zatimco mimo rozjizdéni pracuje ovladani hnaciho fetézce,
pokud se tyka vykonu nebo krouticiho momentu, v podstaté nezavisle
na poloze plynového pedilu, musi pracovat podle vynalezu v prib&hu
rozjizdéni plynovy pedal jako pedal ovladajici jak zrychleni, tak i
rychlost. Interpretaci poZadavku fidi¢e je moZno podle vynalezu volné
pouzivat viechny komponenty hnaciho fetézce, zejména servospojku a

motor vozidla, v ramci jejich moZnosti. Strategie podle vynélezu




pouziva viechny komponenty koordinovaného ovladani hnaciho fetézce
pro rozjizd&ni, aby bylo dosazeno co nejvétdsiho komfortu pfi
rozjizd&ni. Ovladani motoru vozidla a spojky je podle vynilezu
koordinovano tak, Ze se dosadhne zrychleni, popfipadé rychlosti,

vozidla podle poZadavku fidiCe.

Interpretaci plynového pedalu pfi rozjizdéni jako pedélu
ovladajiciho zrychleni, popfipad& rychlost, se zajisti to, Ze chovani
vozidla je pf¥i rozjiZdé&ni pro vSechny moZzné situace zatizeni (naptiklad

pti jizd& do kopce, pfi jizd& s kopce, pfi jizdé s pfivésem) stejné.

V hnacim fet&zci vozidla je vieobecné uspofadana pfevodovka s
mé&nitelnym pifevodovym pomérem. Podle vyhodného provedeni
vynalezu se existence pfedem stanovitelného provozniho stavu
rozpozna tehdy, kdyZ je pfedem nastaven zejména kratky, popfipadé
nizky, pfevodovy pomér. Pfitom je vyhodné, kdyZz je kazda jizda
vozidla na prvni pfevodovy stupei definovdna jako rozjizd&ci situace,
z ¢ehoZ se podle vynalezu interpretuje poloha plynového pedalu jako

pozadavek na zrychleni, popfipadé& rychlost.

Dal§i vyhodné provedeni vynalezu vyuziva ponékud jiné definice
rozjizdéni, pfiemZ takové rozjizdéni je definovano tak, Ze rychlost
vozidla nedosahne pfedem stanovené prahové hodnoty a servospojka je
rozpojena nebo alespofi ne Upln& sepnuta, tedy Casteéné rozpojena.
Situace rozjizd&ni nastane tedy tehdy, kdyz se vozidlo pohybuje velmi
malou rychlosti (napfiklad krokem) a spojka je rozpojena, popfipadé
ne zcela sepnuta. Situaci rozjizdéni je moZno opustit tehdy, kdyz dojde

k prefazeni pfevodovky.

Jak jiz bylo uvedeno, provadi se ovladani hnaciho fetézce v

oblasti vy3Sich rychlosti vozidla, tedy mimo rozjizd&ni, tak Ze zjiSté€nd




poloha plynového pedalu udava hnaci moment, popfipad€ hnaci vykon,
motoru vozidla nebo celého vozidla. Dojde-li k opusté€ni rozjizdéciho
rezimu podle vynalezu soufasné s piefazenim pfevodového poméru
pfevodovky, zabrani se vzniku potencidlniho Skubnuti v hnacim fetézci
vozidla pfi zmé&né& interpretace funkce plynového pedalu (zména z
funkce pedéalu pro ovladani rychlosti, popfipadé zrychleni, na funkeci
pedalu pro ovladani momentu, popfipadé vykonu). Dojde-li tedy z
tohoto stavu ke zrychleni vozidla, interpretuje se poloha plynového
pedalu a¥ do prvniho ptefazeni pfevodovky jako tudaj pro rychlost,
popfipadé zrychleni. Timto zpusobem se eventualn€ vzniklé Skubnuti
pfi zméné interpretace funkce plynového pedalu shoduje se Skubnutim
v prib&hu piefazeni prevodovky, kterému nelze vSeobecné nijak
zabranit. Pfi zp&tném piefazeni z druhého na prvni pfevodovy stupes,
protoze vozidlo jede napfiklad pfili§ pomalu nebo proto, Ze fidic
silnym ovladanim plynového pedalu zplisobi toto zp&tné pfefazeni nebo
proto, Ze fidi¢ manualnim ovladanim zvoli prvni pf'evodovy stuperi,
slouzi plynovy pedal dale jako pedal pro ovladani krouticiho momentu.
Timto zpisobem se provede zpétné prefazeni z druhého na prvni
pfevodovy stupeii zcela analogicky s jinym zpé&étnym pfefazenim a
nevyzaduje tedy zadné zvlastni opatieni. Teprve tehdy, kdyz se vozidlo
(témé&f) Gpln& zastavi a spojka je jiz, alespori CasteCné&, rozpojena,
nastava opé&t situace rozjizdé€ni a prostfednictvim plynového pedalu se
opét ovlada rychlost, popfipadé zrychleni. Tak i pfi obnoveném vzniku

situace rozjizd&ni nedochéazi podle posledn€ uvedené varianty vynalezu

k Zzadnému momentovému skoku.

Podle dal3i varianty vynalezu jsou servospojka a motor vozidia
ovladany tak, Ze se dosahne vzrustajici rychlosti, zejména s malymi
zmé&nami zrychleni. To znamena, Ze v oblasti rozjizdéni se dosadhne

monotdénné& se zvy3ujici rychlosti pouze s malymi zm&nami zrychleni.
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Zv1a§t vyhodné je, kdyz v prubéhu situace rozjizdéni dojde k
rozliSeni mezi stavem, v némzZ prokluzuje spojka, pfechodovym stavem,
v némZ se spojka spina, a koneénym stavem, v némz je spojka zcela
sepnuta. K tomu je mozno provadét ovladani servospojky a motoru
vozidla, a to zejména v zavislosti na veliCiné predstavujici prokluz
spojky. Jako takova veli¢ina muze byt bud pfimo vypoditan prokluz
spojky nebo je mozno zjistit rozdil mezi vstupni frekvenci otaleni
spojky (frekvenci otafeni motoru) a vystupni frekvenci otaleni spojky

(frekvenci otaceni pfevodovky).

Pii existenci vétSiho prokluzu spojky je motor vozidla ovladan
tak, Ze se nastavi frekvence otafeni motoru vozidla zavisla na poloze
plynového pedalu. Ovladani spojky se potom provadi tak, Ze se nastavi
rychlost vozidla a/nebo zrychleni vozidla zavislé na poloze plynového

pedalu.

Pii existenci men§iho prokluzu spojky se spojka uplné€ sepne,
pfi¢emZ motor vozidla je kratce pfed uplnym sepnutim spojky ovladan
tak, Ze nastavena frekvence otaeni motoru vozidla se zvy$i. Takové
mirné zvySeni frekvence otaCeni motoru kratce pfed pfechodem spojky
do adhezniho tfeni, neboli tfeni za klidu, slouzi k tomu, aby

nedochazelo ke vzniku Zadnych podnétd pro kmitani hnaciho fetézce.

Po uplném sepnuti spojky je motor vozidla ovladan tak, Ze se
nastavi rychlost vozidla a/nebo zrychleni vozidla zavislé na poloze
plynového pedalu. Toto se dé&je tak dlouho, dokud nedojde k opuSténi

strategie rozjizdéni - jak jiz bylo vySe popsano.

Podle vynalezu tedy v prubé&hu rozjizdéni dochéazi k co nejvice
konstantnimu zrychleni, a to jak pfi prokluzujici, tak i pfi sepnuté

spojce. Pfechod mezi t€mito ob&ma stavy je proto relativné nekriticky
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a nezpusobi Zadné silné zmény zrychleni. Tento pfechod prob&hne
proto prakticky bez §kubnuti. Usili pro dosaZeni hladkého pfechodu je
malé. Toho je mozno dosahnout napfiklad - jak jiz bylo vySe popsano -
mirnym zvy§enim frekvence otd¢eni motoru kréatce pfed pifechodem

spojky do stavu adhezniho tfeni.

Podle zvla§t vyhodného provedeni vynédlezu se pfi existenci
pfedem stanovitelného provozniho stavu, tedy zejména v pribé&hu
rozjizdéni, provadi ovladani servospojky tak, Ze servospojka je
ovladana jen ve smy“slu svého spinani. Regulaci frekvence otaceni
zavislé na poloze plynového pedalu, napfiklad vstupni frekvence
otadeni pfevodovky, je mozno v pribé&hu rozjizdé€ni dosdhnout toho, ze
spojka se opé&t rozpoji, kdyz je napfiklad aktuélni vstupni frekvence
otadeni pievodovky vétsi nez pifedem stanovena hodnota. Takové
rozpojeni spojky pfi rozjizdéni mize zpisobit kmitani hnaciho fetézce
a bylo by pocifovano jako velmi nepfijemné. Z tohoto divodu se, jak
je jiz vySe popsano, spojka v prub&hu rozjizdéni miZze pouze dale

spinat, avSak nikoli znovu rozpojovat.

Ve zvladt kritickych situacich, napfiklad pfi rozjizdé€ni do kopce
s vysokym zatiZenim a pfili§ malym momentem motoru, vSak mlZe
dojit k zaduSeni motoru, kdyz se spojka sepne pfili§ rychle. Z tohoto
divodu je vyhodné rozpojit spojku tehdy, kdyz frekvence otaleni
motoru klesne pod kriticky prah. V pribé&hu rozjizdéni je tedy, kdyz
zjist€na frekvence otaCeni motoru vozidla klesne pod prahovou

’

hodnotu, spojka ovladana pouze ve smyslu rozpojovani.

Podle dal§iho vyhodného provedeni vynalezu se pfi existenci
pfedem stanovitelného provozniho stavu, tedy zejména v prib&hu

rozjizdéni, provadi ovladani servospojky v zavislosti na gradientu




frekvence otafeni motoru vozidla. Toto provedeni zmirfiuje zejména

rufivé zmény frekvence otafeni motoru pfirozjizdéni.

Podle dal§iho provedeni vynalezu se v prab&hu rozjizdéni
provadi ovladani servospojky tak, Ze spojka je ovladiana ve smyslu
svého spinani pouze tehdy, kdyz frekvence otaCeni motoru piekrodi
prahovou hodnotu. V tomto pfipad€ je tato prahovd hodnota zejména
zavisla na zji§t&né poloze plynového pedalu. Spindni spojky tedy podle
tohoto provedeni zalne teprve tehdy, kdyz motor .‘doséhne urdité
minimalni frekvence otageni. To umoziuje Zivy rozjezd vozidla,
protoze motor muZe zpravidla pfi své volnobé&€zné frekvenci otaceni

poskytovat jen velmi maly kroutici moment, ktery neumoZziiuje Zivy

rozjezd.

Dal3i vyhodna provedeni jsou uvedena ve vedlejSich patentovych

narocich.

Piehled obrazkd na vykresech

Vynalez bude dale blize objasnén na pfikladech provedeni podle
pfilozenych vykresd, na nichZz obr. 1 znidzorfiuje blokové schema
systému podle vynalezu, obr. 2a a obr. 3 koordinaci hnaciho fetézce,
obr. 2b vyvojovy diagram volby reZzimu rozjizdéni a jizdy, obr. 4a a 4b
blokové schema a vyvojovy diagram strategie rozjizdéni, obr. 5, 6, 7 a

8 vzdy blokové schema raznych provedeni vynalezu.

Piiklady provedeni vynélezu

Na obr. 1 je znadzornén motor 10 vozidla, dale uvadény pouze
jako motor 10, jehoZ vystupni hfidel je spojen se setrvanikem 1101

servospojky 11. Na vystupni stran€ je servospojka 11 spojena s




pievodovkou 12. Motor 10 mé kroutici moment déle uvadény jako
moment Mmot motoru a frekvenci Nmot otaCeni, ktera se privadi do
fidici jednotky 13. Dale se do fidici jednotky 13 pfivadi aktualni
zasouvaci draha § zjiStovana snimafem 1106 drahy. Do fidici jednotky
13 se dale pfivadi vystupni frekvence Nka otaceni servospojky 11,
zjiStovana snimacem 1107, kterda odpovidd vstupni frekvenci Nge
otateni pfevodovky 12. Kromé& toho se do fidici jednotky 13 pfivadi
poloha o plynového pedalu 14, aktuadlni pfevodovy pomér i a vystupni
frekvence Nga,soll otaleni pfevodovky 12. V zévisltosti na téchto
vstupnich signalech oviada fidici jednotka 13 servomotor 1105
prostiednictvim signalu St pro pfestaveni servospojky 11. Dale se do
motoru 10, popfipadé do jeho ovladaciho =zafizeni 101, privadi

pozadovana frekvence Nmot.soll otiCeni. Poloha servospojky 11 se

piezkuluje snimafem 1106 drahy prostfednictvim signalu Sist o
skutedném stavu. Frekvence Nmot otadeni motoru 10 se zjiStfuje
snimadem 102 frekvence otaceni, pfiCemZ tento signal existuje
vieobecné v ovladacim zafizeni 101 motoru 10 a odtud se vede do

fidici jednotky 13.

Servospojka 11 je zndmym zplsobem opatiena setrvaénikem
1101, kotouem 1110, pfitlaCnym kotoucem 1111, pruZznym elementem
ve formé talifové pruziny 1102 a vysouvacim loziskem 1112. Kroutici
moment, ktery je pfendSen ze servospojky 11 pro prokluzu, to jest
moment spojky, je dan mimo jiné pfedpé&tim talifové pruziny 1102.
Piedp&ti talifové pruziny 1102 je zase zavislé na vysouvaci draze S
pakového mechanismu servospojky 11, ktery je v tomto piipadé
vytvofen jako ozubena ty¢ 1104. Ozubend ty¢ 114 je ovladana
vystupnim hfidelem servomotoru 1105. Pfi normalnim provozu spojky

je draha S, tedy =zasouvaci drdha S, regulovidna prostfednictvim




regulaéniho obvodu v zavislosti na pozadované hodnoté Ssoll. Tim je
mozZno pomoci pozadované hodnoty Ssoll ovladat moment spojky.

I kdyz je na obr. 1 znazorné€na zasouvaci draha S jako akéni
veli¢ina servospojky 11, mize jako akéni veli¢ina samozfejmé rovnéz
slouzit 1 GOhel natoCeni servomotoru 1105 nebo sila pﬁsobici na
talifovou pruzinu 1102. V hydraulickém obvodu, uspofddaném meazi
servospojkou 11 a ovladaem, miZe byt jako ak&ni veli€ina pouzit i
tlak v hydraulickém systému. Draha S tedy pfedstavuje zcela obecnég
akéni veli¢inu pro moment spojky, kdyz servospojka Q‘prokluzuje. Ve
zvla§t jednoduchém systému muze byt jako servomotor pouZit
napiiklad krokovy motor. Pocet impulsi, které pfichazeji do
krokového motoru, potom predstavuje miru pro jeho relativni uhel
natoleni. Timto zplisobem je moZno upustit od nakladného zji§tovani
aktualni zasouvaci drahy Sist pomoci snimace 1106 drahy. Upusti-li se
od snimace 1106 drahy, je nutno ov§em pfi kazdém vysouvani (spinani
spojky) pro kalibrovani odjet zpé&t ozubenou ty¢i 1104 az k urcitému

mechanickému dorazu.

Jak jiz bylo uvedeno, musi byt ve vozidlech s elektronickym
ovladanim spojky, jaké je zndzorné€no napfiklad na obr. 1, ulozena
strategie pro rozjizdéni vozidla, U tohoto pfikladu provedeni je
popsana strategie rozjizdéni pro vozidla, ktera maji takové
elektronické ovladani spojky a takzvany ,E-Gas“. To znamena, Ze
poloha o plynového pedalu 14 neudavd pfimo moment motoru,
respektive vykon motoru, naptiklad pfimym piestavenim Skrtici klapky.
S takovymi systémy je umoZnéno takzvané koordinované ovladani
hnaciho Ffet&zce. ReSeni podle vynalezu pouZivd viechny komponenty
koordinovaného ftizeni hnaciho fet€zce pro rozjizdéni, aby bylo

dosazeno co nejvy§Siho komfortu rozjizdé&ni.
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U znamych strategii rozjizdéni je motorem 10 podle polohy a
plynového pedalu 14 dan k dispozici jeho vystupni moment.
Servospojka 11 pfeméni tento moment dany motorem 10 k dispozici na
zrychleni. Pfitom zde soufasné neexistuje koordinovana zména

momentu motoru 10.

Jak jiz bylo v uvodu zminéno, musi u zplisobu podle vynéilezu
pracovat plynovy pedal 14 pro rozjezd jinak neZ mimo rozjezd, kde
plynovy pedal 14 pracuje tak, Ze méni vykon nebo moment, to
znamena, Ze pfi rozjiiﬂdéni méni plynovy pedal 14 zrychleni, popfipadé&
rychlost. Touto interpretaci pozadavku fidie, pfedstavovanou polohou
o. plynového pedalu 14 je moZno vSechny komponenty hnaciho fetézce
pouzit voln& v ramci jejich moznosti. Ovladani motoru 10 a
servospojky 11 je koordinovano tak, Ze se dosdhne zrychleni,
popfipadé& rychlosti, podle pozadavku fidiCe. Pfitom ma byt dosaZeno

monotdénné stoupajici rychlosti pouze s malymi zmé&nami ve zrychleni.

Na obr. 2a je schematicky znazornéno takové koordinované
ovladani hnaciho fetézce. Pfitom fidi¢ polohou o plynového pedalu 14
udava svoje pozadavky pro zrychleni, popfipadé zpomaleni.
Koordinator 22 pohonu a brzd méni tento pozadavek fidiCe na
pozadavek pro zrychleni nebo zpomaleni. Dale je na obr. 2a
znazornéna pouze koordinace mezi motorem 10 a pfevodovkou 12,

pfi¢emZ koordinace brzd je pominuta.

Koordinator 23 motoru a pievodovky obdrzi kromé
odpovidajicim zpisobem upraveného pozadavku fidiCe z koordinéatoru
22 pohonu a brzd rovn&Z informaci o zafazeném pfevodovém stupni
pfevodovky 12, a to z obsluZného panelu 21 pfevodovky. V zavislosti
na t&chto vstupnich signalech doda koordinator 23 motoru a

pfevodovky do motoru 10 odpovidajici moment motoru, do
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servospojky 11 odpovidajici pfenaSitelny moment spojky a do
pfevodovky 12 odpovidajici pfevodovy pomé&r. Tyto veli¢iny mohou

byt potom pifeménény v pfiisluSnych regulatorech motoru 10,

servospojky 11 a pfevodovky 12.

Strategie rozjizd€ni podle vynalezu se uskutedni v takovém
koordinovaném ovladani hnaciho fetézce, do néhoZz se vloZi
koordinator 231 rozjizd&ni, jaky je zndzornény na obr. 3, a to do
koordindtoru 23 motoru a prevodovky (obr. 2a). Koordinator 23
motoru a pfevodovky“tedy obsahuje koordinator 231 rozjizdéni, ktery
v zavislosti na poloze o plynového pedalu 14 zji§tuje udaje pro motoru
10 (ovlada& 232 motoru) a pro servospojku 11 ovlada¢ 233 spojky).
Pievodovy pomér prevodovky 12 pfitom zustava v podstaté

nezmeénény.

U takové strategie rozjizdéni plati feSit problém tehdy, kdyz ma
byt provedeno prepnuti z funkce plynového pedalu 14 pro ovladani
zrychleni, popfipad& rychlosti (pfi rozjizdé€ni), na regulérni funkci
plynového pedalu 14 pro ovladani vykonu, popfipadé momentu (v

provoznim stavu mimo rozjizdéni).

Zvla§t vyhodné je, kdyZz jsou vSechny jizdy pfi prvnim
pfevodovém stupni, tedy tehdy, kdyZz je zvolen nejkrat§i, respektive
nejniz§i pfevodovy pomér pievodovky 12, definovany jako situace
rozjizdéni. Poloha o plynového pedalu 14 je proto tedy vzdy pii
prvnim pfevodovém stupni interpretovana jako udaj o zrychleni,

popfipadé rychlosti.

Dalsi definice situace rozjizdéni je sice mozna, av§ak za urditych
okolnosti znamena vy$$i usili pfi pfechodu ze situace rozjiZzdéni na

normalni provoz. Neméla-li by situace rozjizdéni platit pro celou jizdu
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pifi prvnim pfevodovém stupni, muselo by dojit k pfizplsobeni mezi
momentem dodavanym motorem 10 na konci rozjiZzdéni a momentem

pozadovanym fidi€em polohou plynového pedalu 14 v tomto okamzZiku.

Jak jiz bylo vySe uvedeno, je mozno pro identifikaci zpusobu
rozjizdéni pouZit pouze existenci nejniz§iho prfevodového poméru.
Dalsi

tohoto zpusobu rozjiZzdéni, se zme&nénou interpretaci plynového pedalu

vyhodné provedeni vynalezu vyuzivda ponékud jiné definice
14 (pro ovladani zrychleni, popfipadé rychlosti). Pritom se zji§tuje
tehdy, kdyz

naptfikiad krokem,

situace rozjizdéni se vozidlo pohybuje velmi malou

rychlosti, a servospojka 11 je rozpojena nebo

alespori nikoliv pevné sepnuta. Tato situace rozjizdéni se opusti
potom, kdyz dojde k pfefazeni pievodového pomeéru. Tato skuteCnost

je znazornéna na obr. 2b.

Po startu v kroku 201, jak je zndzornéno na obr. 2b, se v kroku
202 snima aktualni vystupni frekvence Nga otdfeni pfevodovky 12
(snima¢ 16, obr. 1) jako mira pro podélnou rychlost vozidla a aktualni
pievodovy pomér i pfevodovky 12, jakoz i aktualni stav servospojky
11. V kroku 203 se vystupni frekvence Nga otaCeni pfevodovky 12,
pifedstavujici podélnou rychlost vozidla, porovna s prahovou hodnotou
SW1. Piekroli-li podélna rychlost vozidla relativné nizkou prahovou
hodnotu SW1, néasleduje v kroku 207 koordinované ovladani hnaciho
fetézce pro norméalni provoz. Pfitom se vSeobecné interpretuje poloha
o plynového pedalu 14 jako poloha pro ovladani momentu, popifipadé
vykonu. Klesne-li vSak rychlost jizdy, popfipad€ vystupni frekvence

Nga otaceni pfevodovky 12, pod prahovou hodnotu SW1, provede se v

kroku 204 piezkouseni, zda aktualni pfevodovy pomé&r i ptevodovky 12

odpovida prahové hodnoté SW2. V kroku 204 se provede dotaz, zda je
zafazen nejniZ§i pfevodovy stupei. Neni-li tomu tak, zvoli se v kroku

207 rezim jizdy. Nachazi-li se vSak podélna rychlost vozidla pod
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prahovou hodnotou SW1 a je-li soucasné zafazen nejniZ§i pfevodovy
stupeni, provede se v kroku 205 dotaz, zda je servospojka 11 zcela
sepnuta. Je-li tomu tak, nastavi se v kroku 207 reZzim normalniho
provozu. Je-li v8ak servospojka 11 alespofi ¢astecné€ rozpojena, zvoli
se v kroku 206 rezim rozjizdéni, pfi némz je poloha o plynového
pedéalu 14, jak jiZ bylo uvedeno, interpretovana jako poloha ovliviiujici
rychlost, popfipad& zrychleni. Po zavéreéném kroku 208 cely pribé&h,

znazornény na obr. 2b, za¢ne znovu.

Pribé&h, znazornény na obr. 2b, slouzi k rozpoznani stavu
rozjizdéni. Zména jednou rozpoznaného stavu rozjizdéni (v kroku 206)
na rezim jizdy (v kroku 207) nastane, jak jiz bylo uvedeno, tehdy,

kdyz dojde k piefazeni pfevodového poméru pfevodovky 12.

Timto provedenim se zabrani potencidlnimu Skubnuti pfi zméné¢
interpretace funkce plynového pedalu 14. Kdyz u vozidla dochazi ke
zrychlovani, je poloha o plynového pedalu 14 interpretovana az do
prvniho pfefazeni pfevodovky 12 jako 10daj urcujici rychlost,
popiipadé zrychleni. Timto zpUsobem se pfipadné Skubnuti pfi zmé&né
interpretace funkce plynového pedalu 14 v podstaté shoduje se
Skubnutim vzniklym pfi pfefazeni pfevodovky 12, kterému nelze v
podstaté zabranit. Pfi zp&tném prefazeni pfevodovky 12, napfiklad z
druhého na prvni pfevodovy stupeii (proto, Ze vozidlo jede pfili
pomalu nebo proto, ze fidi¢ silnym ovladanim plynového pedalu 14
vyzaduje zpé&tné piefazeni nebo proto, Ze manuadlnim ovladanim je
zvolen prvni pfevodovy stupef), slouzi plynovy pedal 14 dale jako
udaj pro ovladani momentu. Proto je zpétné pfefazeni z druhého na
prvni pfevodovy stupeii zcela analogické s jinym zpé&tnym piefazenim a
nevyzaduje proto Zzadné zvlaStni opatfeni. Teprve tehdy, kdyZz se
vozidlo témé&f Gpln& zastavi a servospojka 11 je jiz, alespofi astecné,

rozpojena, nastava opét situace rozjizdéni a prostfednictvim plynového
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pedalu 14 se opét ovlada rychlost, popfipad€é zrychleni. Tak i pfi

obnoveném vzniku situace rozjizdéni nedochazi podle posledné
uvedené varianty vynalezu k zadnému momentovému skoku.
Na obr. 4a je znazornéno blokové schema regulace pfi

rozjizdé&ni, kdy se provadi ovladani rychlosti, popfipadé zrychleni. Za
tim udelem se poloha o plynového pedalu 14 v bloku 41 zméni na
odpovidajici poZadovanou hodnotu vstupni frekvence Nge,soll otaceni
(nebo vystupni frekvence Nga.soll otaCeni). Dale se v bloku 41 v
zavislosti na poloze o plynového pedalu 14 zjisti pozadovany moment
Nm

zminénych poZadovanych hodnot z bloku 41 pfivadi skute€ny moment

ot.soll motoru 10. Do vlastniho regulatoru 42 rozjizdéni se kromé

Nmot.ist motoru 10 (snimaé 102), jakoz 1 skutecna hodnota
pfevodového poméru i a skute¢nd vystupni frekvence Nge,ist otaeni
pfevodovky 12 nebo skutend vstupni frekvence Nga.ist otéleni
pfevodovky 12. V zavislosti na té€chto vstupnich signalech se v
regulatoru 42 rozjizdéni vytvofi ovladaci signal St pro ovladani

servospojky 11.

V prab&hu situace rozjizdéni je nutno rozliSovat mezi prvnim
stavem s prokluzujici servospojkou 11, pfi némz existuje relativng

velky prokluz servospojky 11, respektive relativné velky rozdil

frekvenci otadeni AN = Nke,ist - Nka,ist, pfechodovym neboli druhym
stavem, v némZ se servospojka 11 spina, a koneCnym neboli tietim

stavem, v némZ je servospojka 11 zcela sepnuta.

Strategie rozjizdéni pro prvni stav (kdy je velky prokluz

servospojky 11 a rozdil frekvenci otaceni AN je velky) zni:

- V zévislosti na poloze o plynového pedalu 14 je v koordinatoru 231

(obr.

v ’

éni Nmot.soll

rozjizd 3) vyzadovana pozadovanid frekvence
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otdfeni motoru 10. Tato pozadovana frekvence Nmot,soll otafeni se

nastavi v regulatoru v ovlada¢i motoru 10, popfipadé v ovladacim

zafizeni motoru 10, a udrzuje s vysokou regulatni pfesnosti.

- Rovnéz v zavislosti na poloze a plynového pedalu 14 je vyzadovano
zrychleni a,soll, a tudiZ podélna rychlost vozidla, nebo pfimo podélna

rychlost vozidla. Tato rychlost je regulovana fidicim programem

servospojky 11, popfipadé ovladaci jednotkou servospojky 11,

pfislu§nym pozadavkem na moment servospojky 11.

- Pozadavek na moment servospojky 11 dodavany jejim fidicim

programem slouZi ptidavné jako napojeni ovladaci veli€iny na

regulator frekvence otafeni v fidicim programu motoru 10.

Pro ptipad, Ze vstupni frekvence otaeni pfevodovky 12 doséahne,

aZ na malou prahovou hodnotu, frekvence otafeni motoru 10, takze

existuje pouze maly prokluz servospojky 11, pfejde se ve vyse
uvedeném druhém stavu na nasledujici strategii:

- Servospojka 11 prokluzuje a spinéa se.

- Mirnym zvySenim frekvence otafeni motoru 10 kratce pfed

pfechodem servospojky 11 do stavu adhezniho tfeni se zajisti, Ze
nedochdzi ke vzniku Zadnych podnétd zplsobujicich kmitani hnaciho

fetézce.

V okamziku, kdy se vstupni frekvence otafeni servospojky 11

rovna vystupni frekvenci otaCeni servospojky 11 (neexistuje zadny

prokluz servospojky 11) se pfejde do uvedeného tfetiho stavu:
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- Frekvenci otafeni motoru 10 se reguluje pozadovana vystupni
frekvence otafeni pfevodovky 12 (ktera odpovida rychlosti vozidla), a

tudiz pozadované zrychleni.

To znamena, Ze ve tfetim stavu reguluje fidici program motoru
10 podle velikosti pozadované frekvence otafeni (ktera odpovida

pozadované rychlosti) vystupni moment pozadovany od motoru 10.
Tieti stav se opusti tehdy, kdyz:

1. dojde k opus$téni situace rozjizdéni (napfiklad pfi pozadavku

pfefazeni nahoru na druhy pfevodovy stuperi) nebo

2. v prubé&hu situace rozjizdéni klesne vstupni frekvence otaceni
pfevodovky 12, aZ na prahovou hodnotu, az na frekvenci otaceni
motoru 10 odpovidajici poloze plynového pedalu 14 (navrat do

prvniho stavu).

Tento zplisob Einnosti pfi rozjizdéni je znazornén na obr. 4b. Po

Z
startu v kroku 401 se v kroku 402 zjisti aktualni hodnota vstupni

’ v

frekvence Nge.ist otadeni pfevodovky 12 (ktera odpovida vystupni

frekvenci otadeni servospojky 11) a frekvence (Nmot,ist) otaceni

motoru 10. V kroku 403 se zjisti rozdil AN = Nmot,ist - Nge,ist jako
mira prokluzu servospojky 11. V kroku 404 se provede dotaz, zda
rozdil frekvenci otaeni zji§té€ny v kroku 403 prekrodil prahovou
hodnotu SW3. Je-li tomu tak, zjisti se v kroku 406, Ze jd‘e o vyse
popsany prvni stav. Zjisti-li se vSak v kroku 404, Zze prokluz
servospojky 11 je niZ8i nez prahova hodnota SW3, provede se v kroku
405 dotaz, zda se prokluz servospojky 11 rovna nule nebo nikoli. Ma-
li servospojka 11 je$té maly prokluz, nastavi se v kroku 407 vyse

popsany druhy stav. Tato skute¢nost mize byt signalizovana napfiklad
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vyslanim signalu A z regulatoru 42 rozjizdéni (obr. 4a) do bloku 41
(obr. 4b). Je-li servospojka 11 zcela sepnuta, zvoli se v kroku 403
vySe popsany tieti stav. V zavére¢ném kroku 409 se cely proces,

znazornény na obr. 4b, znovu spusti.

Interpretaci funkce plynového pedalu 14 pii rozjizdéni jako
pedalu pro ovladani zrychleni, popfipad€ rychlosti, se zajisti to, Ze
chovani vozidla pfi rozjizdéni ve vSech situacich zatiZeni, napfiklad
pfi rozjezdu do kopce, s pfivésem, pfi sjezdu s kopce, je stejné.
Komponenty fidiciho "programu servospojky 11 a motoru 10 obsahuji
regulatory uréené k tomu, aby stav rozjizdéni probihal pfi konstantnim
zrychleni, a to jak pfi prokluzujici servospojce 11, tak i pfi sepnuté
servospojce 11. Prechod mezi jednotlivymi stavy je tudiZ relativné
nekriticky a nezptisobi zadné silné zmény zrychleni, pfiCemz je
prakticky proveden bez Skubnuti. Vynalozené usili o potladeni tohoto
piechodu mezi jednotlivymi stavy pfi rozjizdéni je proto malé a mize
byt vyvolano napfiklad mirnym zvySenim poZadované frekvence
otadeni motoru 10 kratce pfed pfechodem servospojky 11 do stavu

adhezniho tfeni, tedy ve druhém stavu.

Prostiednictvim regulatori integrovanych do fidiciho programu
motoru 10 a servospojky 11 je mozno zvla§t jednoduSe a jisté
regulovat vyjimeéné situace, jako je napfiklad najeti na obrubnik.
Dodavani ptidavnych momentd pfebiraji pfisluSné integratory
regulatori. Dojde-li po najeti vozidla na obrubnik ke zrychleni
vozidla, zajisti tyto reguldtory rovnéz okamzity pokles prebyteéného

hnaciho momentu.

Poklada-li se navic kazda jizda na prvni pfevodovy stupei za
situaci rozjizdéni, neni zapotfebi Zadné zmény interpretace funkce

plynového pedalu 14, takze je mozno situaci rozjizdé€ni zvladnout
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zvla§t snadno. Pfi pfefazeni na druhy pfevodovy stupefi dochazi v
kazdém piipadég, jak jiZ bylo uvedeno, k uréitému Skubnuti, kterym se

potiebn4 zména interpretace funkce plynového pedalu 14 pfekryje.

Prostifednictvim strategie rozjizdéni podle vynélezu'mé byt tedy
pozadavkem na urdity moment servospojky 11 a nastavenim frekvence
otadeni motoru 10 dosaZzeno mirné se zvySujici podélné rychlosti
vozidla. Pfitom by maximéalné moZzny pfenaSeny moment servospojky
11 nemél byt ovladan neboli fizen, nybrz regulovan. Konstrukce tohoto

regulatoru bude pfesnéji popsana v dalSim textu.

Zakladem pro regulaci je PI regulator, tedy znamy regulator s
proporcionalnim a diferencialnim podilem. Regulovanymi veli¢inami
mohou byt vstupni frekvence Nge otaceni pfevodovky 12 nebo rychlost
vozidla. Alternativn& mizZe byt jako regulovanéa veli¢ina rovnéZ pouzit
gradient t&chto veli¢in. V nasledujicim ptikladu provedeni je
regulovanou veliinou vstupni frekvence otaéeni pfevodovky 12. Za
tim udelem bude bliZe objasn&n podle obr. 5, 6 a 7 regulator 42

rozjizdé&ni, znazornény na obr. 4a.

Zakladem regulace regulatorem 42 rozjizdéni je PI regulator 421
(obr. 5 a 6). Pfitom je vyhodné, kdyz jsou parametry tohoto PI
regulatoru 421 zavislé na frekvenci ota€eni motoru 10. Za tim G&elem

se do PI regulatoru 421, jak je zndzorné€no na obr. 5 a 6, pfivadi

zesileni P v zavislosti na skuteéné hodnoté frekvence Nmot.ist otaceni
motoru 10. Vyhodné je, kdyZ je toto zesileni P pfi nizké frekvenci
otadeni motoru 10 malé, a pfi velmi nizké frekvenci otaeni motoru
10, to znamenéa pod volnob&znou frekvenci otaCeni, se stivad nulovym.
Timto zplsobem je moZno zajistit, aby se servospojka 11 pfi kritické

frekvenci otadeni motoru 10 déale nespinala, nebot pfili§ velky pokles
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frekvence otaceni motoru 10 pfi rozjizdéni by byl pocitovan jako

velmi nepfijemny.

Vystup ST1 PI regulatoru 421, ktery muzZe byt samoziejmé jes§té
omezen, pifedstavuje prvotni hodnotu ak&ni veli¢iny. Akcni veli€inou
muiZe byt bud maximalné mozZny pfenid§eny moment servospojkou 11
nebo prestavovaci draha mechaniky servospojky 11. Je-li ak&ni
veliéinou moment, je vyhodné, provést jeji omezeni na hodnotu mezi
nulou a smysluplnym nasobkem maximalniho momentu rﬁotoru 10. Je-li
akéni veli¢inou pFestaﬂvovaci drdha mechaniky, je vyhodné provést jeji

omezeni na velikost této drahy, podminénou konstrukci.

Je-1i servospojka 11 uvedena do ¢innosti pfimo touto prvotni
hodnotou ST1 aké&ni veliCiny, mohlo by dojit k tomu, ze v pribé&hu
rozjizdéni se servospojka 11 opét rozpoji, kdyz naptiklad aktualni
vstupni frekvence otafeni pfevodovky 12 je ve&t§i nez piedem
stanovena hodnota. Takové rozpojeni servospojky 11 v prabéhu
rozjizdéni muze zpusobit vznik kmitani hnaciho fetézce a bude proto
pocitovano jako velmi nepfijemné. Proto je nutno v regulatoru 42
rozjizd&ni zajistit, aby se servospojka 11 pfi rozjizdéni pouze dale
spinala, a aby se nemohla opé&t rozpojit. Za tim GCelem slouzi tvofié

423a maximalni hodnoty (obr. 5, 6 a 7).

Do tvofite 423a maximalni hodnoty se kromé prvotni hodnoty
ak&ni velidiny pfivadi rovnéz poloha o plynového pedalu 14. Tvofic
423a maximalni hodnoty je aktivovan tehdy, kdyz poloha a plynového
pedalu 14 piekrodi uréitou malou prahovou hodnotu (vstup umoznén).
Je-li tvofié¢ 423a maximalni hodnoty aktivovan, pfedstavuje jeho
vystupni hodnota St maximum ze vstupni hodnoty Stl, popfipadé
vstupni hodnoty St2, a z doposud v pamé&ti uloZeného maxima téchto

hodnot. Potom se popfipadé zvySi doposud v pamé&ti uloZzené maximum.
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Neni-li tvofi¢ 423a maximalni hodnoty aktivovan, rovna se vystupni
hodnota vstupni hodnot& a uloZené maximum se vrati zpét na vstupni
hodnotu. Jak jiz bylo uvedeno, pouziva se tvofi€¢ 423a maximalni
hodnoty pti regulaci servospojky 11 tak, Ze je aktivovan tehdy, kdyzZ je
plynovy pedal 14 ovladan. Proto pfi ovladaném plynovém pedalu 14
mazZe ak&ni veliina pro servospojku 11 pouze nartstat a tim se zabrani
nepfijemnym kmitanim v hnacim fetézci. Neni-lI1 vSak plynovy pedal 14
ovladan, coz znamena, Ze fidi¢ skoncil rozjizdéni, miZe se servospojka
1 také op&t rozpojit, nebot, kdyZ se vozidlo zastavuje, musi byt

servospojka 11 stejné rozpojena.

v

Vyhodné rozsifeni regulace, zndzornéné na obr. 5, v priabéhu
rozjizdéni je znazornéno na obr. 6. Toto rozSifeni zmirfiuje zejména
ru§ivé zmé&ny frekvence otaCeni motoru 10 pfi rozjizdéni. Provedeni,
znazornéné na obr. 5, miZe zpusobit to, Ze pfili§ velkému poklesu
frekvence otacdeni, naptiklad pod volnobéznou frekvenci otafeni, se
zabrani zmenSenim zesileni P. Velkému poklesu frekvence otaceni
motoru 10 z jiz zvySené urovné tak ovSem nelze zabranit. Pfitom je
vyhodné pfti regulaci servospojky 11 vzit v uvahu gradient frekvence
otadeni motoru 10. Za tim ulelem musi byt tento gradient frekvence
otaéeni motoru 10 popfipadé je§té vhodnym zpusobem filtrovan. Z
tohoto divodu se na obr. 6 do vystupu Stl PI regulatoru 421 pfidava v
bloku 426 podil zavisly na gradientu frekvence otaceni motoru 10. Pro
vytvofeni tohoto podilu je upraven fidici blok 425, do kterého je jako

’

vstupni veli¢ina pfivadéna frekvence Nmot,ist otdéeni motoru 10

derivovana v bloku 424.

U varianty provedeni, znazorné€né na obr. 6, se pfi negativnim
gradientu frekvence otafeni motoru 10 sniZi prvotni hodnota St1 aké&ni
veli¢iny. Tim se zpusobi to, Ze pfi klesajici frekvenci otaceni motoru

10, rovnéz i na vysoké urovni, se servospojka 11 dale nespina.

[ X ]

L
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Nepfijemné& pocitovanému rozpojeni servospojky 11 se zabrani jiz vyse

popsanym tvofiem 423a maximalni hodnoty.

Dal3i vyhodné rozSifeni regulace servospojky 11 je zndzornéno
na obr. 7. Podle doposud popsanych provedeni se servospojka 11 pfi
ovladani plynového pedalu 14 nanejvy§ dale spina, aviak nikoli
rozpojuje. Ve zvlast kritickych situacich, naptiklad pfi rozjizdéni do
kopce s velkym zatizenim a s malym momentem motoru 10, v8ak miZe
dojit k zaduSeni motoru 10 tehdy, kdyz se servospojka"l_l spina prili§
rychle. Rovnéz prostﬂFednictvim vhodné aplikace nebo pfizpGsobeni
fidicich blokl 422 a 425 z obr. 5 a 6 tomu neni moZno za uréitych
okolnosti vzdy s jistotou zabranit. Proto je vyhodné servospojku 11
rozpojit, kdyz frekvence otaceni motoru 10 klesne pod kritickou

prahovou hodnotu.

Za tim GCelem se, jak je znazornéno na obr. 7, pfivadi vystupni
hodnota St3 z tvofiCe 423a maximalni hodnoty do spinaciho elementu
4232. Do spinaciho elementu 4232 se dale pfivadi na jeho wvstup
informace 4233, zda je servospojka 11 rozpojena nebo sepnuta. Dale
se do spinaciho elementu 4232 pfivadi informace o tom, zda aktuélni

frekvence Nmot,ist otd¢eni motoru 10 (snimand snimadem 102

frekvence otaceni) klesla (porovnani 4231 prahovych hodnot) pod
prahovou hodnotu SW4 (pamét 4234). Spinaci element 4232 nyni
vyslanim ak¢ni veliiny St do servospojky 11 zajisti, Ze servospojka 11

se rozpoji, kdyz frekvence Nmot,ist otaCeni motoru 10 klesne pod

prahovou hodnotu SW4.

Dale je vyhodné zapolit se spinanim servospojky 11 teprve
tehdy, kdyz motor 10 dosahne urdité minimalni frekvence otaeni. Tim
je umoznéno Zivé rozjizdéni, protoze motor 10 ma pii své volnob&zné

frekvenci otaceni k dispozici pouze velmi maly moment, ktery Zivy
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rozjezd neumozni. Na obr. 8 je za tim ucelem zndzorné€no podrobné&;si
provedeni bloku 41 z obr. 4a, ktery zji§fuje poZadovanou frekvenci

Nmot,soll otd&eni motoru 10 a pozadovanou frekvenci Nge,soll otaleni

pftevodovky 12. Rozdil mezi pozadovanou vstupni frekvenci Nge,soll
otaeni pfevodovky 12 a zméfenou vstupni frekvenci Nge,ist otadeni
pfevodovky 12 muZe byt pouzit jako regulalni veli¢ina u variant,

znazornénych na obr. 5 a 6.

V bloku 41, znazornéném na obr. 8, se nejprve z polohy o
plynového pedalu 14 pomoci fidiciho bloku 411 zjiStuje frekvence
motoru 10 pro rozjizdéni s jeSté nesepnutou
11.

vypocletniho bloku 414, v zavislosti na poloze o plynového pedalu 14,

Nmotl otaéeni

servospojkou Kromé& toho se, napfiklad prostfednictvim

uréuje frekvence Nmot2 otaceni motoru 10, od niz ma byt servospojka

11 sepnuta. Tato frekvence otaéeni se nachazi mezi volnob&zZnou

frekvenci otadeni motoru 10 a rozjizdéci frekvenci Nmotl otéceni

motoru 10, naptiklad uprostied.

Pro stanoveni pozadované vstupni frekvence Nge,soll otaceni
pievodovky 12 se nejprve z polohy a plynového pedédlu 14, napfiklad
prostfednictvim fidiciho bloku 413, uri pozadované zrychleni asoll
vozidla. Ve vypodletnim bloku 414 se z tohoto zrychleni, pfi vyuziti
aktualni rychlosti vozidla, popfipad€ aktualni vystupni frekvence
Nga,ist otifeni pfevodovky 12 a prevodového poméru i, vypodlita
pozadovana vstupni frekvence Nge.soll otdfeni pfevodovky 12. V
tomto vypoé&etnim bloku 414 miZze byt rovn€z pozadovanéd vstupni
Nge,soll 12

nahoru, tak i dold. Omezeni smérem dold na hodnotu vét§i nez nula

frekvence otaleni prevodovky omezena jak smérem

zpGsobi, Ze fidicim programem servospojky 11 je moZno uskutecnit

plouZivy pohyb vozidla.
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Dale muze byt vypocletni blok 414 proveden tak, Ze poZzadovana
vstupni frekvence Nge.soll otafeni pfevodovky 12 se mlze zvysit
teprve tehdy, kdyz frekvence Nmot otdfeni motoru 10 piekroci
prahovou hodnotu Nmot2 frekvence otaeni motoru 10 (porovnéani

aktualni frekvence Nmot.ist ota&eni motoru 10 s prahovou hodnotou

Nmot2 frekvence otileni motoru 10 v bloku 412. Motor 10 mi tudiZ
Sanci nejprve dosadhnout zvySené frekvence otaceni, pfi niz muize

vydavat vyS$$i moment.

Modifikace jednbduchého PI regulatoru, zndzornéné na obr. 5, 6,
7 a 8, umoZiiuji u vozidel s automatickou spojkou komfortni rozjezd v

kazdé situaci.




PV

. 2000
.
[ ]
*

oy HUI3L

24

PATENTOVE NAROKY

1.

hnacim fetézci vozidla, a motoru (10) vozidla, uspofadaného v hnacim

Systém spoleéného ovladani servospojky (11), uspofadané v

fetézci vozidla, plynovym pedélem (14), jehoz poloha je zji§tovana,
pfidemz pfi existenci pfedem stanovitelného provozniho stavu jsou
servospojka (11) a motor (10) vozidla ovladany tak, Ze zjiSténa poloha

(o) plynového pedalu (14) udava zrychleni a/nebo rychlost vozidla.

2. Systém podle naroku 1, vyznalujici se tim, Zze v hnacim
fetézci vozidla je dale uspofadana pfevodovka (12) s pfestavitelnym
(1)

rozpozna

pfevodovym pomérem a existence pifedem stanovitelného

provozniho stavu se tehdy, kdyZz je nastaven pfedem

stanovitelny, zejména kratky nebo nizky pfevodovy pomér (SW2).

3. Systém podle naroku 1, vyznalujici se tim, Ze provozni stav
se ptedem stanovi tak, Ze nastane v oblasti nizkych rychlosti (Nga)
vozidla, zejména v oblasti rozjizdé€ni, pfi¢emZ zeyména je upraveno to,
7e tento provozni stav existuje tehdy, kdyZz rychlost (Nga) vozidla

klesne pod piedem stanovitelnou prahovou hodnotu (SWI1) a

servospojka (11) je alespofi CasteCné rozpojena.

4, Systém podle naroku 1, vyznalujici se tim, Ze servospojka
(11) a motor (10) vozidla jsou ovladany tak, Ze se dosahne zvy3ujici se

rychlosti (Nga) zejména s malymi zmé&nami zrychleni.

5. Systém podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze pfi existenci

pfedem stanovitelného druhého provozniho stavu, ktery nastdva

zejména v oblasti vy§Sich rychlosti (Nga) vozidla mimo oblast

rozjizd&ni, je alespoii motor (10) vozidla ovladan tak, Ze zjiSténa

Sk

- 99
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poloha (a) plynového pedalu (14) uddva hnaci moment nebo hnaci

vykon motoru (10) vozidla nebo vozidla.

6. Systém podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze pfi existenci
pfedem stanovitelného provozniho stavu se ovladani servospojky (11)
a motoru (10) vozidla provadi dale v zavislosti na veli¢iné (AN),
pfedstavujici prokluz servospojky (11), pfiCemz zejména
- pfi existenci vétSiho prokluzu je motor (10) vozidla ovladan tak, Ze
se nastavi frekvence (Nmot,soll) otaceni motoru (10) vozidla zavisla
na poloze (a) plynového pedalu (14), a servospojka (11) je ovladana
tak, Ze se nastavi rychlost (Nga,soll) vozidla zavisla na poloze (a)
plynového pedalu (14) a/nebo zrychleni (asoll) vozidla zavislé na
poloze (a) plynového pedalu (14), a
- pti existenci men§iho prokluzu se servospojka (11) upin€ sepne a
motor (10) vozidla je kratce pfed uUplnym sepnutim servospojky (11)
ovladan tak, ze nastavena frekvence otafeni motoru (10) vozidla se
zvy$i, a pfi¢emzZ zejména
- po Gplném sepnuti servospojky (11) je motor (10) vozidla ovladan
tak, Ze se nastavi rychlost vozidla zavisla na poloze plynového pedalu

(14) a/nebo zrychleni vozidla zavislé na poloze plynového pedalu

(14).

7. Systém podle naroku 1, vyznafujici se tim, Ze pfi existenci
pfedem stanovitelného provozniho stavu se ovladani servospojky (11)
provadi tak, Ze servospojka (11) je ovladina pouze ve smyslu sepnuti

servospojky (11).

8. Systém podle naroku 1, vyznalujici se tim, Ze pfi existenci
pfedem stanovitelného provozniho stavu se ovladani servospojky (11)

a motoru (10) vozidla provadi tak, Ze servospojka (11) je ovladana ve
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smyslu spinani servospojky (11) jen tehdy, kdyz zji§téna frekvence

otadeni motoru (10) vozidla klesne pod prahovou hodnotu (SW4).

9. Systém podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze pfi existenci
pfedem stanovitelného provozniho stavu se ovliadani servospojky (11)

provadi v zavislosti na gradientu (d/dt) frekvence otafeni motoru (10)

vozidla.

10. Systém podle naroku 1, vyznacujici se ﬁm, Ee pfi existenci
pfedem stanovitelného provozniho stavu se ovladani servospojky (11)
provadi tak, Ze servospojka (11) je ovladana ve smyslu spinani jen
tehdy, kdyz zjisténa frekvence (Nmot,ist) ota€eni motoru (10) vozidla
pfekro&i prahovou hodnotu (Nmot2), pfi¢emz prahovd hodnota (Nmot

2) je zejména zavisla na zjiSté€né poloze (o) plynového pedalu (14).
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