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(57) Anotace:
Planetové kolo /9/ pfipojené na hnaci hiidel
/2a/ a una8e¢ /13/ sateliti pfipojeny na
hnany hridel /2b/ mohou byt
prostiednictvim spojky /18/, uvadéné do za-
bérového stavu sevienim prostfednictvim od-
stfedivych rotujicich hmot /29/ a talifové
pruZiny /34/ sptaZeny tak, Ze prevodové
Ustroji pracuje v piimém zabéru. V pripadé,
kdy je sevieni spojky /18/, pfen4sejici zatéZo-
vaci kroutici moment, nedostate¢né, se koru-
nové kolo /8/ brzdi a nasledné zcela zne-
hybiiuje prostifednictvim volnobéiky /16/.
Dokud existuje axialni tlakova sila /Pap/, vy-
tvarejici se na ¢elnim kole se $roubovym ozu-
benim, pracuje astroji jako redukéni jednot-
ka, pficemZ dochazi k vysouvani spojky /18/
ze zAabéru. Provozni <¢innost pievodového
ustroji jako redukén{ jednotka lze rovné? do-
sahnout pisobenim pistu /44/ na skiin /20/
spojky /18/ ve smyslu jejiho vysouvani ze za-
béru a uvadénim brzdy /43/ do provozni
¢innosti, kterad blokuje otafeni korunového
kola /8/ dokonce i v obvyklém smyslu
pracovniho chodu, zajisténém volnobéikou
/16/. Nepifedpoklddané a neZddouci zmény

zabérového stavu spojky /18/ se elimi-
nuji{ prostfednictvim uzkych vypousté-
cich kanaltt /151, 172/ pro vypusténi
hydraulické komory /46/, sdruZené s
pistem /44/, a razy tlumici hydraulické
prstencové komory /171/. Pfevodové
Ustrojf, umoziujici provozni é&innost
jako redukéni jednotka a to zejména v
pfipadé, kdy se motor vozidla pouZfva
Jjako brzda, a pracujici pfi nizké rychlosti
otacen{ nebo vysokém zatiZeni, zcela eli-
minuje razy a otfesy, které se mohou vy-
tvafet pfi aktivaci nebo deaktivaci pfstu
/44/.
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PREVODOVE USTROJI,- URCENE ZEJMENA PRO MOTOROVA VOZIDLA,
A ZPUSOB JEHO OVLADANI

Oblast vynalezu

PfedloZeny vyndlez se +tyka automatického prevodového
Ustroji s alespori dvéma prevodovymi stupni, zejména pro

motorova vozidla.

Dosavadni stav techniky

Pfihléaska vynalezu  VW0-A-92/07206 popisuje automatické

pfevodové 1ustroji, jehoz dva otadivé &leny diferencialniho

soukoli, napriklad planetového soukoli, jsou volitelné

prostfednictvim spojky uvadény do zabé&rového stavu podle toho,
kterd ze dvou v opadném smyslu ptisobicich sil je silnéjsi.

Takovymi silami jsou napfiklad osovd axialni tlakovia sila,

vytvarend prostrednictvim axialné
se Sroubovym ozubenim, jejiZz plisobeni m& za nasledek vysouvani

posouvatelného ¢elniho kola

zabéru proti ¢innosti pruzin a/nebo sila vytvarena

spojky ze
odstredivych dynamometrickych prostifedki,

prostrednictvim
pisobici ve smyslu zasouvani spojky do zab&ru. P¥i vysunuti
zdbéru je nezbytné zabranit otéadeni tretiho

spojky =ze
mizZe byt

otacivého ¢lenu diferencidlniho soukoli, coz
zajisténo prostfednictvim volnob&zky, jejiz phsobeni brani
otaceni uvedeného tfetiho ot4dd¢ivého &lenu v opaé&ném smyslu.

Pfevodové ustroji s .uvedenym usporadéanim je velmi

vyhodné, protoZze jeho provozni chod nevyzaduje zadny dals$i




vnéjsi zdroj energie, 2A4dné snimade provoznich parametrti a ani
Zadné ridici nebo ovladaci okruhy. Sily, jejichz
prostfednictvim bude prevodové ustroji ovlédéno, produkuje
samo prevodové ustroji, pricems uvedené sily jsou zaroven

mirou provoznich parametrl pro jeho ovladani.

Uvedené prevodové ustroji v$ak neni schopné primo
optimalizovat provozni chod Vv udrzZovacim rezimu, coZ znamena
provozni chod p#i uvolnéni pedalu akceleratoru tak, zZe se
prostrednictvim motoru zabezpeduje brzdéni motorového vozidla.
V tomto pripadé zavisi staly kroutici moment motorového
vozidla pouze na jeho rychlosti a pozadavek ridit¢e na sniZeni
rychlosti otidceni neni =z uvedeného dtvodu rozhodujici. Kromé
toho v pripadsg, kdy je kroutici moment detekovan
prostrednictvim reakce ¢elniho kola se Sroubovym ozubenim,
méni tato reakce smysl otaceni béhem provozniho chodu
vV udrZovacim rezZimu a pfevodové Ustroji neni tudiz schopné
uvolriovat spojku ze zdbéru. Dale, v pPfipadé&€ konstrukéniho
usporadédni s vloZenou volnobézkou, dokonce i kdyz je reakce
ozubeného soukoli schopnd vysouvat spojku ze zab&ru za udelem
vytvareni jedné z podminek provozniho chodu v rezimu sniZovani
rychlosti, nemusi uvedené prevodové ustroji spliiovat dalgi
podminku: béhem provozniho chodu v udrZovacim rezimu nema
tfeti otadivy &len diferencidlniho soukoli obvyklou tendenci
otaCet se v opadném smyslu, ale otac¢i se Pfi vysoké rychlosti
naopak v provoznim smyslu, c¢emuZ nelze prostfednictvim vloZené

volnobé&zZky zabranit.

Prihlaska vyndlezu &. V0-A-94/19629, publikovana po
datu, ze kterého se odvozuje préavo pfednosti pro predkladanou
prihlasku vynédlezu, popisuje pfipad volitelného pripojovani
dodatedné sily, ktera umozZriuje provozni chod prevodového
ustroji v udrZovacim rezimu a krom& toho ma v ur¢itych dalsich

pfipadech =za néasledek ¢innost prevodového istroji s jinym

pfevodovym pomé&rem nes je prevodovy pomér, ktery je vysledkem
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pisobeni dvou zékladnich v opa¢ném smyslu pisobicich sil.
Vysledkem je mozZnost provozniho chodu prevodového ustroji
S nizsim prevodovym pomé&rem v pfipadé, kdy ridié motorového
vozidla 1plné seSlédpne pedal akcelerdtoru, dokonce i pro
rychlosti, pri kterych by naptiklad odstfediva sila, ktera je
umérnad druhé mocniné rychlosti otadeni, mohla byt vytvaifena

pouze pri nejvys$sim pfevodovém pomé&ru.

V priabéhu zmény prevodového poméru by mohlo dochézet
k vyskytu nezadoucich razt. Tyto razy se vyskytuji naptiklad
v pripadé, kdy ridid zplisobi uvolné&ni peddlu akceleratoru
v okamzZiku, kde prevodové ustroji provadi prostrednictvim
odstredivé sily ¢innost zme€ny prevodového poméru z niz$iho
pfevodového poméru na vysSs$i pfevodovy pom&r. V tomto prfipade
se velikost vytvarejici se odstredivé sily nahle zvysi
a vysledkem miZe byt neocekdvané prefazeni spojovacich
prostredkl do =zabé&rového stavu. TotéZz se maze prihodit
v pripadé, kdy ridici ¢innost zplisobuje zménu dodatedné sily,

napriklad tak, e zpusobi jeji neexistenci.

Prihlaska vynalezu US-A-4 713 984 popisuje prevodové
istroji, ve kterém uvadéni spojek do zabérového stavu neni
ovladano pomoci sil, ze kterych alespoil jedna musi byt mirou
provoznich parametril, ale Pouze prostrfednictvim hydraulickych
ovladacich prostredki regulovanych pomoci rozhodovacich
prostredkd pfevodového ustroji. Uvedené prostfedky jsou
v prevodovém ustroji usporadany za ucéelem zabranéni vyskytu
nezadoucich raza omezovanim pratokové rychlosti oleje b&hem

udrZzovani pretlaku a v pribéhu vypousténi hydraulickych komor.

U prevodového ustroji podobného konstruké&niho
usporadani, popsaného v pfihldsce vynalezu EP-A-0 149 012 se
prirez, skrze ktery prochazi tlakovy olej, méni jako funkce

rychlosti motorového vozidla.




Podstata vynilezu

Podle predmé&tu pfedlozeného vynédlezu je navrzeno
prevodové ustroji takového typu, ve kterém Jjsou volitelné
spojovaci prostredky ovladany prostrednictvim proménlivych
vV opacném smyslu plisobicich sil g které zcela eliminuje razy

vznikajici b&hem zmén pfevodového poméru.

Prevodové Ustroji podle pfedlozeného vyndlezu zahrnuje
Séstavu vzajemné zabirajicich ozubenych soukoli g treci
spojovaci prostredky, Jjejichz posuvny z&b&rovy &len se uvadi
do ¢innosti prostrednictvim prostredkt pro aplikovani
Vv opadném smyslu plisobicich sil, kde alespon jeden
Zz prostredki pro aplikovani v opac¢ném smyslu pisobicich sil
pGsobi na posuvny zdb&rovy &len silou, ktera Jje zavisla na
Provoznim parametru, . tykajiciho se automatické volby
prevodového pomé€ru, pridems Sestava ozubenych soukoli Vytvari
dva riizné prevodové poméry podle +toho, =zda Jjsou treci
spojovaci prostredky ve stavu zasunuti do z4dbé&ru nebo ve stavu
vysunuti mimo zabér, charakterizovany tim, Ze zahrnuje
prostiedky pro tlumeni razli, usporadané pPro brzdéniralespoﬁ
nékterého z pohybu pPosuvného zabérového ¢lenu trecich
spojovacich prostredkt mezi stavem zasouvani do =z&béru

a4 stavem vysouvani ze zabéru.

Prostfedky pro tlumeni razg zabrafnuji pomoci brzdéni
pPosuvného z&abé&rového ¢lenu mozZnosti vyskytu raza, zejména

Vv pripadech uvedenych shora.

S vyhodou prostredky pro aplikovani v opacném smyslu
pisobicich sil zahrnuji prostiedky pro aplikovani ovladajicich
sil, které zavadéji do prevodového ustroji silu, simulujici
narist nebo obnoveny vyskyt jedné =z vV opacném smyslu

pﬁsobicich sil obvykle Pri provoznim chodu ovladajicich

prevodové ustroji, &imz dale ‘napomahaji, oproti pripadu
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automatického ovladani pouze prostfednictvim zékladnich
prostredklt pro aplikovani v opacném smyslu p@sobicich 'sil,
provozni ¢innosti prevodového ustroji v jednom z pfevodovych

stupnu.

V pripadé&, kdy prostifedky pro aplikovani ovladajicich
sil zahrnuji hydraulické ovladaci ustroji, vytvareji
prostfedky pro tlumeni razd ve vypou$técim kandlu tlakové
hydraulické komory ovladaciho ustroji takovy pokles
hydrostatického tlaku, pfi kterém se tlak v ovladacim ustroji,
»a Gdéelem sniZzeni ovladajici sily na nulu nebo minimalni
velikost, zcela eliminuje nebo snizuje na minimalni hodnotu,
pridemz se posuvny zabérovy d&len muZe pohybovat pouze ve
smyslu, ktery zplisobuje vypou$téni tlakové hydraulické komory

ovladdaciho ustroji.

Druhy ptredmé&t pfedlozeného vyndlezu navrhuje zpusob
ovladani pirevodového ustroji, zahrnujiciho sestavu vzajemné
zabirajicich ozubenych soukoli a treci spojovaci prostredky,
které zpusobuji ¢innost sestavy ozubenych soukoli v souladu
s jednim nebo druhym ze dvou prevodovych stupnld v zavislosti
na tom, zda jsou tfeci spojovaci prostredky ve stavu zasunuti
do zabéru nebo ve stavu vysunuti mimo =zabér, pri kterém je
posuvny zabérovy clen trecich spojovacich prostredkll vystaven
ptisobeni dvou zékladnich v opa¢ném smyslu pisobicich sil,
z nich? jedna se pri kazdé zméné zabérového stavu trecich
spojovacich prost¥edkl méni ve smyslu stabilizace nové
zvoleného stavu, pridemz alespon jeden =z prostredklt pro
aplikovani v opacném smyslu pusobicich pusobi na posuvny
zédbé&rovy ¢len silou, ktera je zavisla na provoznim parametru,
tykajiciho se automatické volby pfevodového poméru, je
charakteristicky tim, Ze:

- krom& toho vystavuje posuvny z4dbérovy ¢len pusobeni
ovladajici sily, ¢imz podle volby napomdhd vyskytu jednoho ze

dvou provoznich stavi;




- a alespofi v jednom sméru brzdi pohyb posuvného

zadbérového ¢lenu.

Ovladajici sila, kterd mé& za  téchto okolnosti
charakter shora uvedené dodateéné sily, mize mit relativné
nizkou hodnotu a proto je mozné tuto silu vytvidret s relativne
nizkou spotfebou energie. Razy a otfesy se eliminuji
prostifednictvim brzdéni v alesponn jednom smyslu pohybu
posuvného zébérového &lenu, napriklad smyslu, ktery odpovida

preruseni existence ovladajici sily.

Podle vyhodného charakteristického znaku prfedloZeného
vynadlezu se velikost ovladdajici sily meéni ve stejném smyslu
jako funkce provoznich parametrii, protoze ke zméné zabérového
stavu tfecich spojovacich prostredkt, kterda je funkci pfedem
stanovenych uvedenych provoznich parametru, dochéazi
prekonavanim zakladni v opa¢ném smyslu pisobici sily nebo sil

uvedenou ovladajici silou.

Z uvedeného dtivodu prostredky pro aplikovéani
ovladajicich sil, uspofadané v prevodovém dstroji za ucelem
zmény zadbérového stavu tfecich spojovacich prostredku,
vytvareji silu, ktera je pouze primé&fene vét$i nez v opacném
smyslu posobici sila, kterou ma ovladajici sila prekonavat.
Uvedena skutednost eliminuje vznik nezadoucich razit béhem

r

zmény prevodového poméru, vyplyvajici =z provozni &innosti
prevodového tstroji, pri kazdé mozné hodnoté provoZnich
parametril.

V celém zbyvajicim popisu vynalezu bude prevodovy
pomér, ktery odpovida nizké rychlosti ota¢eni na vystupu
vzhledem ke vstupni rychlosti otadeni oznadovan jako "nizky".
V opacném pripadé bude prevodovy pomér oznadovan jako

2 1
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Pirehled obrazk® na vykresech

Dal&i charakteristické =znaky a vyhody pfedlozZeného
vynalezu vyplynou z nasledujiciho podrobného popisu
ptikladnych provedeni vynalezu a odvolanim na prilozZenou
vykresovou dokumentaci, ktera v$ak zadnym zplsobem neomezuji

jeho narokovany rozsah.
V prilozené vykresoveé dokumentaci:

Obr. 1 je schematicky pohled na prevodové ustroji se
dvéma prevodovymi stupni v Cadstedném rezu podle predlozeného

vynalezu v klidovém stavu;

Obr. 2 a 3 jsou schematickymi pohledy, podobnymi
pohledu na obr. 1 s tim, ze v uvedeném poradi zndzornuji
provozni chod pfevodového ustroji jednak v rezimu snizovani

rychlosti a jednak v reZimu primého zabéru;

Obr. 4 je blokové schéma, =znazornujici ovladani

ptevodového ustroji z obr. 1 az 3; a

Obr. 5 je schematicky pohled podobny pohledu na obr.
3 s tim, zZe se jedna o druhého provedeni pifedlozeného

vynalezu.

Piiklady provedeni vynalezu

Prevodové ustroji se dvéma prevodovymi stupni,
znAdzornéné na obr. 1 a urdené zejména pro motorova vozidla,
zahrnuje hnaci hridel 2a a hnany hfidel 2b, usporadané souose
s jeho stifedovou osou 12. Hnaci hridel 2a je pripojen na
vystupni pohanény hridel motoru 5 motorového vozidla

prostfednictvim spojky 86. Hnany hridel 2b je pak urcen pro
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ptimy nebo neprimy pohon Vstupu diferencidalu za ucelem
pohénéni hnacich kol motorového vozidla. Mezi hnany hiidel 2b
a vstup diferencidlu maze byt napriklad vlozeno dalsi

prevodové Ustroji se dvéma nebo vice pEevodovymi Stupni

P

a/nebo ru¢né ovladané Ustroji pro zménu smyslu otaceni.

Hnaci h#idel 22 a hnany hridel 2b jsou vzhledem ke
sk¥ini 4 prevodového ustroji uspofdddny v axiilnim sme€ru

nepohyblive.

Prevodové ustroji zahrnuje diferencilni soukoli,
které +tvori planetové soukoli 7. Toto planetové soukoli 7
zahrnuje korunové kolo 8 s vnitfnim ozubenim a planetové kolo
9 s vnéjsim ozubenim, pridemz kazdé z uvedenych ozubenych kol
zabird se satelity 11, které jsou usporadany ve stejnych
dhlovych intervalech kolem stredové Osy 12 prevodového ustroji
a upevnény na unasgedi satelitd 13, na pevno spojenym s hnanym
hfidelem 2p. Satelity 11 se mohou volné otadet kolem
excentricky uloZeného vietena 14 unasece satelitd 13.
Planetové kolo 9 se mizZe, vzhledem k hnanému hrideli 2b, ktery
obklopuje, volné otaCet kolem stredové Osy 12 prevodového
ustroji. Pro zabranéni otaceni planetového kola 9 v obraceném
reverznim sméru, to je ve sméru opac¢ném na provozni smér

v 2

otaceni hnaciho hridele 2a vzhledem ke skfini 4 pPrevodového

’ .

ustroji, je v prevodovém ustroji uspofadéana volnobézka 16.

Korunové kolo 8 je zablokovano vaci otaceni, miZe se
vSak vzhledem k hnacimu hrideli 2a v axialnim sméru kluzné

posouvat prostfednictvim uloZeni na peru 17.

Kolem korunového kola 8 je Wucelné& usporadana spojka
18. Spojka 18 obsahuje svazek prstencovych lamel 19
stridajicich se s prstencovymi lamelami 22. Prstencové lamely
19 jsou v korunovém kole 8 zablokovany proti otad&eni a mohou

s€ v axidlnim sméru kluzné posouvat. Z tohoto dtivodu Jjsou




prstencové lamely 19 opatreny vnit¥nimi ozuby, zabirajicimi
S pery 21, kterd jsou nedilnou soucdsti korunového kola 8.
Prstencové lamely 22 jsou zablokovany proti otadeni v unasedi
satelitd 13 s moZnosti axialniho kluzného posuvu. Skrin spojky
20 je proto na radialni vnitfni &elni plose opatfena pery 23,
ktera jsou v kluzné posuvném zabéru jednak s vnejsim ozubenim
prstencovych lamel 22 a jednak s vné&jgim draZzkovanim 24

unasede satelitd 13.

Svazek prstencovych lamel 19 a 22 je uspoifadan a maze
byt v axidlnim sméru sviran mezi opérnym kotoudem 26, ktery
tvori nedilnou soudast unagede satelitl 13 a posuvnym kotoudem

27, ktery je soudasti skiiné spojky 20.

Skfin spojky 20 nese odstredivé rotujici hmoty 29,

které jsou utcelné umisténé ve vénci kolem spojky 18.

Odstredivé rotujici hmoty jsou z uvedeného davodu na
hnaném hrideli 2b prevodového ustroji zablokovany proti

otéacdeni.

Kazdou =z odsttedivych rotujicich hmot 29 tvoi#i tuhé
téleso 31, usporadané v radidlnim sméru vné Prstencovych lamel
19 a 22 a pracovni rameno paky 32, odtladované od vnéjsi ¢elni
Plochy opérného kotoude 26 prostrednictvim talifové pruéiny
34. Pracovni rameno Paky 32 je s tuhym té&lesem 31 spojeno
prostfednictvim bo&niho ramena paky 33, které je kloubovée
spojeno se skfini spojky 20 v ose 28, orientované tangencialné
vzhledem ke stf¥edové ose 12 prevodového ustroji. Vyhodna
usporadani kloubovych uloZeni odstfedivych rotujicich hmot
popisuje patentova prihlaska VO-A-91/13275. Téziste
G rotujicich hmot je umisténo v objemu nebo v té&sné blizkosti
povrchu tuhého té&lesa 31 v poloze, usporadané urdité
vzddlenosti od osy 28 méreno paralelné se stfedovou osou 12

pfevodového ustroji.
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Z uvedeného divodu otadeni unasede satelitd 13
zplisobuje rotaci a natadeni tuhych téles 31 odstredivych
rotujicich hmot 29 z klidové polohy, vymezené prostrednictvim
dorazu 36, vlivem vznikajici odstredivé sily Fa radialné
smérem ven vzhledem ke sk#ini spojky 20 kolem tangencidlnich

os 28 do rozevrené polohy, kterd je znadzorné&na na obr. 3.

Vysledkem je relativni axialni posunuti mezi pracovnim
ramenem paky 32 a tangenciilni osou 28 kloubového ulozeni
rotujicich hmot a z&roven i mezi pracovnim ramenem paky 32
a skrini spojky 20. Vzhledem ke sméru posunuti, které odpovida
rozevreni odstf¥edivych rotujicich hmot 29, dochazi v axidalnim
sméru k pfitlaéovéni skriné spojky 20 skrze axialni lozisko

B2 proti korunovému kolu 8 zablokovanému proti otadeni.

Z uvedeného divodu posunuti skEiné spojky 20 vzhledem
k pracovnimu ramenu paky 32 zplsobuje vzajemny relativni posuv
pracovniho ramene paky 32 a posuvngho kotoude 27 spojky 18
smérem k sob&. Uvedeny relativni posﬁv miZe odpovidat stladeni
talifové pruziny 34 a/nebo posunuti posuvného kotoude 27
smérem k op&rnému kotoudi 26 ve sméru zasouvani spojky 18 do

zabéru.

V pripadé, kdy je prevodové ustroji v klidovém stavu,
znazornéném na obr. 1, prenas$i talifova pruzina 34 ve spojeni
s odstredivymi rotujicimi hmotami 29, které jsou v klidovém
stavu a dosedaji na doraz 36, na skrin spojky 20 silu,
zplsobujici zabér spojky 18 +takovy, e hnaci hridel 2a
prevodového ftstroji je otoéné& spojen s hnanym hridelem 2b

P

a prevodové ustroji pracuje v rezimu primého zA4béru,
umozZriujicim prenaseni krouticiho momentu az do urcéitého
maxima, které je definovéano prostrednictvim zAb&rové sily

talifové pruzZiny.
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Kromé& toho je ozubeni korunového kola 8, satelitt 11
a planetového kola 9 Sroubovym ozubenim. Z uvedeného davodu se
na kazZdém paru vzajemné zabirajicich zub&t pri =zatizZeni
vyskytuji opaéné ptisobici axiadlni tlakové sily, které jsou
umérné obvodové prenidsené sile a takto i krouticimu momentu na
hnacim hf¥ideli 2a a krouticimu momentu na hnaném hfideli 2b.
Smér sklonu $roubovice ozubeni se voli tak, Ze axialni tlakova
sila Pac (viz obr. 2), vznikajici na korunovém kole 8 pri
pfendseni hnaciho krouticiho momentu, plsobi v takovém smyslu,
Ze korunové kolo 8 postrkuje prostfednictvim axidlniho loziska
B2 posuvny kotoud 27. Takto, pri existenci axialni tlakové
sily Pac, odtlacuje korunové kolo 8 posuvny kotoud 27 od
opérného kotoude 26 spojky 18. Satelity 11, které zabiraji
nejen s korunovym kolem 8, ale rovnés i s planetovym kolem 9,
Jjsou vystaveny pisobeni dvou opaé&né pisobicich axialnich
reakci Psl a Ps2, které vyrovnavaji a planetové kolo 9 je
vystaveno, protoze je z zabé&ru se satelity 11, axidlni tlakové
sile Pap, ktera ma stejnou velikost jako axidlni tlakova sila
Pac korunového kola 8, avsak opac¢ného smyslu. Axialni tlakova

sila Pap planetového kola 9 S€ na skrin 4 prenasi

takto plsobi proti posuvnému kotoudi 27 spojky vzhledem ke
skfini 4 a z uvedeného dtvodu s ohledem na opérny kotoud 26
spojky ve smyslu, ktery vede k vysouvani spojky 18 ze zabé&ru.
Tato sila, prenasena prostrednictvim axidlniho loZiska B2 na
skfin spojky 20, mid rovneéz tendenci piritladovat pracovni
ramena pak 32 odstiedivych rotujicich hmot 29 a opérny kotoud
26 navzdjem k sob& a =z uvedeného didvodu udrzovat odstfedivé
rotujici hmoty 29 v klidové poloze a stladovat talifovou

pruzinu 34.

Popsany stav je zndzornény na obr. 2. Dile bude, =za
pfedpokladu existence shora uvedeného stavu, popsan zakladni
provozni chod prevodového ustroji. Pokud je kroutici moment,

ktery je prenasen prostfednictvim hnaciho h#idele 2a na
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ptevodové ustroji, takovy, Ze axialni tlakova sila Pac na
korunovém kole 8 postaCuje pro stladovani talifové pruziny 34
a udrzovani rotujicich hmot 29 v klidové poloze zndzornéné na
obr. 2, jsou opérny kotou¢ 26 a posuvnym kotoucem 27 spojky od
sebe oddaleny, pfidemZ prstencové lamely 19 a 22 proti sobé
navzajem proklouzéavaji aniz by dochidzelo k prenaseni
krouticiho momentu. V tomto pfipadé se unased satelitd 13 mizZe
otadet rychlosti, kterd se 1i$i od rychlosti otéaceni hnaciho
hiidele 2a, coZ vede k jeho znehybnéni vzhledem k zatiZeni na
vystupu, které ma hnany hfidel 2b pohanét. Vysledkem je
tendence satelit® 11 chovat se jako reverzacni ménide chodu,

9 ve smyslu

co® znamend, Ze maji snahu otédet planetovym kolem
opa¢ném na smysl otaceni korunového kola 8. Uvedena ¢innost se
eliminuje prostrednictvim volnobézky 16. Planetové kolo 9 je
proto uvedenou volnobé&Zkou 16 =znehybnéno a unasel satelith 13
se otad¢i rychlosti, ktera lexi v oblasti mezi nulovou
rychlosti otéadeni planetového kola 9 a rychlosti otaceni
korunového kola 8 a hnaciho hridele 2a. Takto je pfevodové
ustroji ¢&inné jako redukéni jednotka (prevod do pomala).
Jestlize se rychlost otadeni zvySuje a kroutici moment zUstava
nezménén, dochazi k tomu, Ze odstfedivd sila rotujicich hmot

v,

29 vytvari mezi opérnym kotoucem 26 a posuvnym kotoucem 27
axialni =zabérovou silu vé&tdi nez axialni tlakova sila Pac,
pridemz je posuvny kotouc 27 pritladovan smé&rem k opérnému

kotoudi 26 za uéelem dosazeni primého zabéru.

P¥i zasunuti spojky 18 do zébé&ru se cely vykon prenasi
ptimo =z korunového kola 8, které je ulozZeno neotodéné na hnacim
hiideli 2a, na una$ed satelith 13, ktery je na pevno usporadan
na hnaném hfideli 2b. Z toho vyplyvéa, Ze ozubeni planetového
soukoli 7 je vyrazeno z dal$i provozni ¢innosti, coZ znamena,
¢ dale neptrenadi Z4dnou silu a z tohoto divodu neexistuje
moZnost vzniku jakékoliv axialni tlakové sily. Proto miZe byt

r

axialni +tlakova sila vznikajici néasledkem odstredivych sil

plné vyuZzita pro posouvani kotoudtt 26 a 27 navzajem k sobé& do
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zabérového stavu. Takto je proces zmény provozniho chodu na
primy z&abér srozumitelné&j$i: jakmile jsou prstencové lamely
1 a 22 ve vzajemném trecim zabéru a prendsi takto &ast
hnaciho vykonu, je prfenasené zatizeni proporciondlné odnimano
z ozubeni planetového soukoli, axidlni tlakova sila Pac se
proporciondlné sniZuje a pfevaha odstfedivych sil se zvysSuje
az do té doby, dokud spojka 18 tiplné zabezpeduje provozni chod

v primém zAabéru.

Pak mGze nastat situace, pri které dochazi ke
sniZzovani rychlosti otadeni hnaného hridele 2b a/nebo ke
zvySovani krouticiho momentu, ktery mé& byt prenasen, na
hodnotu, p#i které uz odstiedivé rotujici hmoty 29 nejsou dile
schopné  zajistit vytvafeni zabdrové sily  spojky 18,

>

postacujici k prendseni krouticiho momentu. Za tohoto stavu
zaCind spojka 18 proklouzavat. Rychlost otadeni planetového
kola 9 se sniZuje az k nule. Volnobézka 16 blokuje otadeni
planetového kola a na ozubeni se znovu vyskytuje axidlni
tlakova sila Pac za tdelem vysouvani spojky ze zabé&ru tak, ze
pfevodové ustroji je pak &inné jako redukéni jednotka (prevod
do pomala). Takto se v ka®dém okamZiku, kdy dochazi ke zmé&né
provozniho chodu pfevodového ustroji =z reZimu sniZovani
rychlosti na reZim pfimého zabéru, axialni tlakova sila Pac
méni ve smyslu stabilizovani noveé existujiciho pfevodového
poméru. Toto je velmi vyhodné, jednak proto, zZe je mozné
vyhnout se prilis Castym zméndm prevodového poméru pri
uréitych kritickych provoznich situacich, a jednak proto, zZe
stavy, pifi kterych dochazi k proklouzdvédni spojky 18 Jjsou

pouze kratkodobé.

Zasunutim spojky do zab&ru v situaci, pri které je
pfevodové ustroji v klidovém stavu, tvofi mechanické spifazeni
mezi vstupem a vystupem pfevodového 1stroji talifova pPruzina
34. Takto je motorové vozidlo ve staciondrnim stavu, pridemz

je udrZovdno v nedinnosti prostfednictvim rovnéz zastaveného
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nec¢inného motoru. Pokud dojde v klidovém stavu k vysunuti
spojky 18 ze zabé&ru, neni motorové vozidlo zabezpedeno proti
moznému volnému pohybu smé&rem dopfedu nebot, v tomto uvedeném
ptfipadé, by =znehybnéni korunového kola 8 a zabezpedeni proti
jeho otéddeni prostrednictvim motoru S mohlo byt pfi¢inou
otac¢eni planetového kola 9 v provoznim smyslu, kterému

volnobézZka 16 nezabrani.

Dale budou s odvolédnim na obr. 1 popsany pridavné
prostfedky, kterymi je prevodového ustroji opatifeno za udelem
aktivace volitelného provadéni provozniho chodu v reZimu
snizovani rychlosti za podminek jinych nez determinovanych
axialnimi silami vytvarenymi talifovou pruzinou 34,
odstredivymi rotujicimi hmotami 29 a zabérem ozubeni

korunového kola 8.

Pfo tyto Ucely je prevodové tistroji opatreno brzdou
43, kterd umoZhiuje znehybnéni otadivého pohybu planetového
kola 9 vzhledem ke skiini 4 nezavisle na volnobéZce 16. Jinymi
slovy, brzda 43 je ucelné& usporadana paralelné vedle sebe
S volnobézkou 16 v poloze mezi planetovym kolem 9 a sk¥ini 4.
Hydraulicky pist 44 je v axidlnim smé&ru uloZen kluzné posuvnym
zplsobem pro volitelné uvadéni brzdy 43 bud do zabé&rového
stavu a nebo jeji uvolifiovani ze zab&ru Brzda 43 a pist 44 maji
tvar prstence a jejich osou je stfedovd osa 12 pfevodového
ustroji. Pist 44 spoluvytvari hydraulickou komoru 46, ktera
mize byt volitelné& zasobovana tlakovym olejem pro udely
pfitlac¢ného posuvu hydraulického pist 44 ve sméru uvadéni

brzdy 43 do zabé&rového stavu.

Krom& toho je pist 44 je nerozebiratelné sprazen
s postrkovaci tydéi 47, kterou mize byt, prostfednictvim
axidlniho 1loziska B4, +tladen proti sk#ini spojky 20 . Pri
takovém konstrukénim usporadani dochazi v pripadé existence

hydrostatického tlaku v hydraulické komofe 46,jesté pred tim,
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nez je brzda 43 posouvanim pistu 44 zasunuta do zabérového
stavu, k dostatednému odtladovani skiiné spojky 20 skrze
axidlni lozisko B4 za ucdelem wuvoliiovani spojky 18 =ze

zdbérového stavu.

V uvedeném pripadé, kdy je pist 44 v poloze zasunuti
brzdy 43 do =zabérového stavu (viz obr. 2), je planetové kolo
9 znehybnéno, dokonce i kdyZ mi4 unaged satelitd 13 tendenci
otacet se rychleji neZ korunové kolo 8, jak se casto vyskytuje
v pripadé provozniho chodu v udrZovacim rezimu, z ¢&ehoz
vyplyvd nasledné vykonavani provozniho chodu prevodového
ustroji v rezZimu snizovani rychlosti, které je umozZnéno

uvolnénim spojky 18.

Konstrukéni uspoifadani 43, 44, 46, 47, které bylo
pravé popsano, tvofi =z uvedeného dfivodu prostredky, které
mohou ridi¢i motorového vozidla umoZitovat ovlAadani prevodového
ustroji tak, aby bylo pfi pozadavku fidide zvy$it brzdici
uc¢inek motoru &inné jako redukéni jednotka, napriklad kdyz
brzdici u¢inek klesd nebo kdyzZz se vyskytne pozadavek na
zvySeni hnaciho krouticiho momentu na hnaném hrideli 2b.
V pfipadé, kdy je krouticim momentem kroutici moment na hnaném
hfideli, aplikuje brzda 43, pokud je zasunuta do zabé&rového
stavu, nadmé€rné plsobeni spolu s volnobé&Zkou 16, ale to neni

nevyhodné.

Zasobovani a vypou$téni hydraulické komory 46 se
ovlada prostfednictvim elektromagnetického ventilu  69.
V klidovém stavu spojuje elektromagneticky ventil 69 (viz obr.
1 a 3) hydraulickou komoru 46 s vypouStécim kandlem 151, ktery
je hydrostaticky staly. Pri posuvu elektromagnetického ventilu
69 prostrednictvim elektrického pohonu (viz obr. 2), dochazi
k oddéleni hydraulické komory 46 od vypousté&ciho kanalu 151
a soucasného propojeni vypoustéciho kanalu 151 s vystupem

Cerpadla 57, pohanéného prostfednictvim motoru 5. Nezavisle na
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provoznim stavu elektromagnetického ventilu 69 mdZe byt
cerpadlo 57 pouzito rovnéZ pro zasobovani mazaciho okruhu (na

obr. neni zndzornén) pfevodového tistroji.

Elektromagneticky ventil 69 je ovladan prostrednictvim
fidici jednotky 152, na kterou jsou pripojeny indikdtor 153
pro zjistovani rychlosti motorového vozidla nebo rychlosti
otadceni hnaného h¥idele 2b, indikator polohy prepinace

"manudlniho/automatického" chodu 154 podle pozZadavku ¥id

)

ic
motorového vozidla, indikdtor polohy peddlu akceleratoru 156

a pfepina¢ ‘"normalniho/sportovniho" chodu 157, ktery ridiéi
motorového vozidla umozZtiuje volit mezi dvéma rozdilnymi

automatickymi chody pfevodového tistroji.

Ze shora wuvedeného je =zrejmé, Ze &innost talifové
pruiiny 34 uvadi prevodové dUstroji do primého z&abé&ru
v ptipadé, kdy je motorové vozidlo nehybné ve staciondrnim
stavu. Pri startovéni musi byt proto nezbytné z davodu vyskytu
axialni tlakové sily Pac ozubeni pi#inutit prevodové tstroji
zménit provozni chod na reZim sniZovani rychlosti tak, e
startovani miZe byt pak provadéno za pouziti nejnizs$iho
prevodového pom&ru. Tato skutednost maZe systematicky vést
k vytvareni nezZadoucich rizti. Pro zabranéni uvedeného vyskytu
nezaddoucich razl je v prevodovém ustroji uspofadidna soustava
brzda 43, hydraulicky pist 44 a postrkovaci +ty& 47, ktera

2 4

uvadi prevodové ustroji do provozniho chodu v reZimu sniovani
rychlosti pfi béZicim motoru (Eerpadlo 57 v &innosti), pricemz
rychlost otaceni hnaného hridele 2b, zjistovana
prostfednictvim indikdtoru 153 musi byt niZz$i neZ urdita
prahova hodnota "S", jejiZ vyznam bude objasnén pozdéji. Za
tohoto stavu, jakmile se hnany hfidel 2b zadinid otadet a pokud
rychlost otd¢eni hnaného hridele nepiekrodi prahovou hodnotu
S, vykonadvad jiZ pfevodové tstroji provozni chod v reZimu

snizovani rychlosti.
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Pfepinac normélniho/sportovniho chodu 157 umoznuje
#idi¢i modifikovat prahovou hodnotu S. Jestlize ridi¢ zvoli
"normalni” chod, prahova hodnota S je nizka a odpovida
napfiklad rychlosti otadeni 2500 ot/min. motoru S pfi
vykonavani provozniho chodu pfevodového ustroji v rezimu

snizovani rychlosti.

Pri prekroceni prahové hodnoty S zapojuje
elektromagneticky ventil 69 ovladaci ustroji 44, 46 do
vypoustéci polohy a umozfiuje v pripadé, kdy je axidlni sila,
vytvarena 'prostfednictvim rotujicich hmot 29 nebo talifové
pruziny 34, schopna pfekonavat axialni tlakovou silu Pac
ozubeni plasobici v opacném smyslu, zménu provozniho chodu
pifevodového Uustroji na rezim primého zabéru Jestlize ridic
zvoli "sportovni" chod, prahova hodnota S je vysoka tak, Ze
p¥i vykonavani provozniho chodu prevodového ﬁstroji v rezimu

snizovani rychlosti odpovida napriklad 3500 ot/min. motoru 5

Po prekrogeni prahové hodnoty S nedochazi k vypou$téni
hydraulické komory 46 do té doby, dokud prevodové astroji
pracuje v rezimu snizovani rychlosti, protozZe neexistuje Zadna
sila, ktera by hydraulicky pist 44 posouvala ve smyslu
vypousténi. Jakmile =zacina sila rotujicich hmot pfekonavat
axialni tlakovou silu ozubeni, jeji velikost se zvysSuje
a premistuje prostfednictvim axialniho loZziska B4 skfin spojky
20 ve smyslu posouvani hydraulického pistu 44 pro vypousténi.
Nastava vypoudténi hydraulické komory 46 skrze hydrostaticky
staly vypous$téci kanal 151, co® mé& za nasledek vznik razy
tlumici sily nebo brzdéni hydraulického pistu, které se
prena$i na skfin spojky 20. Uvedenym zplsobem se predchazi
neodekavanému zasouvani spojky 18 do zédbéru prostfednictvim

odstiedivych rotujicich hmot 29.

Jakmile indikator pedalu akceleratoru 156 zjisti jeho

uplné ses$léapnuti, aktivuje ridici jednotka 152 ¢innost
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elektromagnetického ventilu 69 +tak, 2Ze dochdzi k napajeni

hydraulické komory 46, které je pricinou provozniho chodu

ptevodového ustroji v reZimu sniZovani rychlosti.

Prepina¢ "manualniho/automatického” chodu 154 umoziniuje
¥idid&i motorového vozidla volbu mezi automatickym provoznim
chodem, ktery byl pravé popsan a provoznim chodem v rezimu
snizovani rychlosti. V posledné jmenovaném pripadé Cinnost
fidici jednotky 152 zplsobuje stdlé napajeni hydraulické

komory 46.

Obr. 4 znézortiuje blokové schéma provozni Cinnosti
fidici jednotky 152. Prostfednictvim testu 158 zjistuje ridici
jednotka 152 polohu prepinace manuélniho/automatiokého.chodu
154. V pripadé, kdy je prepina¢ chodu 154 v poloze "manualni
chod", vydava povel 159 pro napajeni ovladaciho ustroji 44,
46 pirimo. JestliZze je pirepinal chodu 154 je v poloze
"automaticky chod", zjistuje ¥idici jednotka 152 pomoci testu
161 stav prepinace normalniho/sportovniho chodu 157
a v zavislosti na vysledku uvedeného zjisténi stanovuje
prahovou hodnotu S1 nebo S2 . Nakonec ¢&te prostrednictvim
indikdtoru 153 rychlost V motorového vozidla (krok 162),
kterou nasledné prostfednictvim testu 163 porovnava s prahovou
hodnotou S . JestliZe je rychlost YV motorového vozidla mensi
nez prahova hodnota S, vydava povel 159 pro napajeni
ovlddaciho tustroji. V opadénych pripadech vydava ridici
jednotka 152 prostfednictvim testu 164 prikaz k vypousténi
ovladaciho ustroji (povel 166) aZz na vyjimku, kdy indikator
polohy pedédlu akceleratoru 156 snima pozadavek fidice na

vysoky vykon a v tomto pripadé vydava povel 159 pro napajeni

ovladaciho ustroji.

Takto se prakticky ve vs$ech pripadech, kdy se provozni
chod pievodového tstroji méni =z rezimu sniZovani rychlosti na

rezim pfimého z4béru, a to bud v pripadé nastartovani z nulové
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rychlosti nebo znovu spusténi pr nizké rychiosti otaceni,
nebo v pripadé wuvolnéni az do té doby ridicem 1plné
seslapnutého peddlu akceleratoru po jeho predchazejicim
diirazném seslapnuti, nebo v pripadé premisténi prepinacde chodu
154 =z polohy "manudlni chod” do polohy "automaticky chod",
nebo v pripadé premisténi prepinade chodu 157 =z polohy
"sportovni chod" do polohy "normalni chod", ve vsSech shora
uvedenych pripadech se hydraulicka komora 46 napaji
hydraulickou tekutinou a musi byt proto vypousténa, za udelem
mozZnosti zasouvani spojky 18 do zabéru prostrednictvim
posuvného kotouce 27, se shora popsanym s brzdicim udc¢inkem. To
je vyhodné zejména v pripadech, ve kterych je sila pistu 44
rozhodujicim faktorem pro provozni chod prevodového ustroji
v udrzZovacim rezimu jako reduk¢éni jednotky: ve skuteCnosti
nadhlé preruseni sily pistu 44 ve vSech uvedenych pripadech
predstavuje nebezpeci neocekavaného a nezadouciho zasouvani
spojky 18 do zabéru. Nasledkem obtizného vypousténi
hydraulické komory 46 vytvoreny tlumici ud¢inek zabranuje
neocekdavanému zasouvani spojky do zabéru v absolutné vsSech

téchto uvedenych pripadech.

P¥i poklesu rychlosti motorového vozidla, dokonce
i v pripadé, kdy fidi¢ uvolni pedal akceleratoru, se skrze
pokles prahové hodnoty S méni provozni chod prevodového
ustroji na rezim sniZovani rychlosti. Brzdici uc¢inek motoru

maze ridic zvysSovat rovnéz prostfednictvim prfemisténi

pfepinade chodu 154 do polohy "manualni chod".

Pro 1udely napidjeni hydraulické komory 46 z davodu
vykonavani shora popsanych provoznich €innosti je moZné pouzit
kapalinu s hydrbstatickym tlakem  volenym tak, aby byl
dostate¢né vysoky pro jednoznacné pfekonévéni axialni sily
vytvatené prostfednictvim rotujicich hmot 29 v opac¢ném smyslu,
prig¢emz rychlost otaéeni setrvaénych rotujicich hmot kolem

stfedové osy 12 mizZe mit jakoukoliv velikost.
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Z davodh bezpe¢ného a hospodiarného provozu je vsak
vyhodné€jsi napdjet hydraulickou komoru 46 kapalinou, ktera méa
hydrostaticky +tlak limitovany pouze na hodnotu takovou, pfi
které axidlni sila pistu 44 prekonava v opacném smyslu
ptusobici sily rotujicich hmot 29 pouze v pripadé, kdy je
rychlost otac¢eni rotujicich hmot dostatedné nizka, takze
vysledkem zmény provozniho chodu na rezim sniZovani rychlosti

neni prekroceni rychlosti otddeni motoru 5.

Ve stavu zndzornéném na obr. 1 jsou motor a motorové
vozidlo staciondarni, fidici jednotka 152 a elektromagneticky
ventil nejsou napajeny a z uvedeného divodu je
elektromagneticky ventil 69 v poloze pro vypousténi
hydraulické komory 46. Talifova pruZina 34, ptisobici na opérny
kotou¢ 26, tlac¢i na sk¥ifn spojky 20 ve smyslu zasouvani spojky

18 do zabéru a vypous$té&ni hydraulické komory 46. Prevodové

d4béru a umoZiiuje ¢innost motoru

N

stroji je v rezimu primého

a
S jako rudéni brzda.

Na obr. 2 je zndzornéno napajeni hydraulické komory
46, &¢imz dochazi k udrzovani v . rezimu sniZovani rychlosti za
pomoci axialni tlakové sily Pac ozubeni a v opadném smyslu
pisobicich sil odstfedivych rotujicich hmot 29 nebo talirové
pruziny 34 (soustava je usporadana tak, Ze je &inna pouze
veétsi =z dvou sil vytvafenych prostfednictvim odpovidajicich
rotujicich hmot 29 a talifové pruZiny 34). RovnéZ je moZné, Ze
pro udrZovani rezZimu sniZovani rychlosti v pripadé, kdy neni
hydraulicka komora 46 napajena, postaduje pouze axialni
tlakova sila ozubeni, ale tento stav neni na priloZené
vykresové dokumentaci znazornén. Naproti tomu v pripadé, kdy
se motor otaci a spojka 86 je vysunuta ze zabé&ru, axialni
tlakovd sila Pac ozubeni neexistuje a spojku 18, vysunutou ze
zéabéru, wudrZuje proti smyslu pisobeni talifové pruziny 34

pouze samotny pist 44.
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Na obr. 3 je =znazornén stav, ve kterém neni
hydraulickd komora 46 napdjena a odstredivé rotujici hmoty 29

s 2

zatlacduji skfin spojky 20 do polohy zasunuti spojky 18 do

zabéru a vypousténi hydraulické komory 46. Talifova pruzZina

34 je stlacena.

Dale bude popséano, av8ak pouze v piipadech odlis$nych
od prevodového tstroji, zndzorné&ného na obr. 1 az 3, prevodové

ustroji podle obr. 5.

Pfi pouZziti uspofddédni planetového soukoli se vstupem
na korunovém kole a vystupem na unasedi satelitd je velmi

obtiZné dosdhnout redukéni prevodovy pomér véts$i nez 1,6.

V uréitych pripadech, =zejména v pripadech, kdy
pfevodové ustroji vyuZiva nékolika dvourychlostnich ustroji
a kde wurcité prevodové pomé€ry jsou dosaZeny prostfednictvim
pferazenim provozniho chodu jednoho ustroji na reZim sniZovani
rychlosti, zatimco dal$i se presouvd do reZimu primého zabé&ru,
je moZné pozZadovat mnohem vét$i redukci. Pak je nezbytné, aby
jedno ze dvou dustroji mé&lo pro vykondvdni provozniho chodu
v rezimu snizZovéani rychlosti redukéni pfevodovy pomér rovny

pribliZzné hodnoté 3.

Aby toho bylo moZné dosdhnout, je pro tento piipad
planetové kolo 9 usporfadano kluzné& posuvné na hnacim h¥ideli
2a pfevodového ustroji a prostfednictvim axidlniho loZiska B2
tladeno v axidlnim sméru proti sk¥ini spojky 20 tak, zZe
axialni tlakova sila Pap ozubeni se pfenas$i na skififl spojky
20 ve smyslu vysouvani spojky 18 ze zabéru.

Dale je wunaSeC satelith 13, ktery je stale zajistény

proti otac¢eni na hnaném hfideli 2b, =z praktickych dtvodd

usporadan, oproti primému spojeni pfedchizejiho konstrukéniho
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usporddani, prostfednictvim sk¥iné spojky 20 a axialniho pera
167 mezi sk¥ini spojky 20 a hnanym hridelem 2b. Sk¥in spojky
20 se mize =z uvedeného duvodu, vzhledem ke hnanému hrideli
2b, volné kluzné posouvat. Prostredky, které mnejsou na
uvedeném obrazku znazornény, znehybriuji hnany hfidel. 2b

a unasSe¢ satelitlt 13 v axidlnim sméru vzhledem ke skrfini 4.

Korunové kolo 8 je se sk¥ini 4 spojeno prostfednictvim
volnobézky 16 a volitelné& prostrfednictvim brzdy 43. Volnobé&zka
16 brani otacdeni korunového kola 8 v opac¢ném smyslu. Kromé
toho se axialni +tlakova sila Pac ozubeni korunového kola 8

MM

prevadi na skrin 4 prostrednictvim axidlniho lozZiska B3.

Prstencové lamely 19 spojky 18 =zabiraji s pery 21,
ktera tvori celek s planetovym kolem 9.

Kromé toho jsou mezi hnanym hrfidelem 2b a skrini
spojky 20 usporadany priruby 168 a 169, které mezi sebou
vymezuji prstencovou komoru 171 pro tlumeni réazt, propojenou
prostfednictvim hydrostaticky stdlého vypousStéciho kanalu 172
s mazacim kanalem 173 vytvorenym ve stredové ose hnaného
hridele 2b.

Takovy mazaci kanal, ktery je na priloZeném obrazku
znadzornén pouze dastedné a ktery se zasobuje prostfednictvim
c¢erpadla 57, miZe byt pro ucely mazani loZisek, per, axidlnich
lozisek, ucpavek a podobné usporddan po celé délce stredové
osy 12 prevodového 1dstroji. Prstencovd komora 171 je pro
tlakovou kapalinu neprostupna, s vyjimkou vypoustéciho kandlu
172, konkrétné pouzitim dvou ucpavek 174, které jsou
usporadany na skrini spojky 20 a jsou béhem relativnich pohybu
mezi skfini spojky 20 a hnanym hridelem 2b kluzné posuvné na
valcovych povrchovych plochach hnaného hridele 2b. Pera 167
jsou umisténa v prstencové komofe 171. Uvedend soustava je

usporadéna tak, 2Ze ke sniZovani objemu prstencové komory 171
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dochazi pri pohybu skfin& spojky 20 ve smyslu vysouvani spojky
18 ze zabéru. Pro vysouvani spojky 18 =ze zabéru je proto
nezbytné vypousténi prstencové komory 171 skrze 1zky
172.

vypoustéci kanal

Z uvedeného divodu v prikladu znadzorné&ném na obr. 5
neni brané€no pouze neodekavanému zasouvani spojky 18 do zébé&ru
nezbytnou potfebou vypousténi hydraulické komory 46, ale
rovné€z i jejiho neocekavaného vysouvani ze zabéru, které by
mohlo vést k neodekdvanému vstupu volnobézky 16 do &innosti,
prostrednictvim nezbytné potfeby vypousténi prstencové komory
171. To je pro konstrukéni usporadani znédzornéné na obr. 5
zvlasté vyhodné v pripadé, kdy se rychlosti otadeni méni
pomoci koeficientu o hodnoté 3, kdy je spojka v zabé&ru a mimo
zabér. Pri zasouvéni spojky do zdbé&ru nasdva prstencova komora
171 olej opét skrze vypousStéci kanal 172.

Nezavisle na shora uvedeném je provozni chod
pfevodového ustroji znazornéného na obr. 5 podobny provoznimu
chodu prevodového ustroji zndzornéného na obr. 1 az 3 aZ na
to, Ze pfi provoznim chodu v reZimu primého =zabé&ru spojka 18
spojuje s hnanym hiidelem 2b namisto korunového kola 8
planetové kolo 9 a Ze pri provoznim chodu v reZimu sniZovani
rychlosti korunové kolo 8, které je nehybné, dava redukéni
prevodovy pomér mezi planetovym kolem 9 a unasSedem satelitil
13 o hodnoté asi 3 oproti pfevodovému poméru o hodnoté 1,5
mezi korunovym kolem 8 a unasSedem satelitti 13 prevodového

ustroji, znazornéného na obr. 1 az 3.

Predlozeny vyndlez neni samozfejm& 2ZAadnym zplisobem
omezen pouze na provedeni zde popsand a znadzornénad na

prilozZenych obréazcich.

W

pozadavku fidic¢e na fizeni vozidla sportovnim

e

Pf
stylem musi byt rovnéZ mozné pro aktivaci vysokych rychlosti
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otaceni hnaciho hridele 2a pouziti neménného tlaku

i
6 za UcCelem vytvareni sily, pasobici na

v hydraulické komofe
skrin spojky 20, kterad se odéita ze zadb&rové sily vytvarené
prostrfednictvim rotujicich hmot. Takto je prenaseny kroutici
moment v rezimu pirimého zadb&ru pro danou rychlost otadeni
rotujicich hmot niZsi a shora uvedena rychlost, pri které se
provozni chod prevodového ustroji pro dany kroutici moment

prevadi z rezZimu sniZovani rychlosti na reZim pfimého zabéru,

vySSi.

Ovladani prevodového ustroji by rovnéZ mohlo byt,
namisto elektronické jednotky, provadéno pomoci hydraulické

ovladaci jednotky.

Popsané pfevodové tustroji se dvéma prevodovymi stupni
mizZe byt kombinovédno tak, aby bylo moZné vytvorit komplexnéjsi
pfevodové tustroji, napiiklad takové prevodové 1stroji, které

je popsédno v patentové pifihlasce V0-A-92/07206.

V zakladni konstrukci zahrnujici planetové soukoli 7
zndzornéné na obr. 1 nebo 5, umoZfiujici vykonavani provozniho
chodu v rezimu pfimého zabéru prostfednictvim spojky vystavené
pisobeni odstfedivé sily a provozniho chodu v reZimu sniZovéani
rychlosti 1dG¢inkem ovladacich prostredkil, které vysouvaji
spojku ze zabéru proti plsobeni odstfedichh rotujicich hmot,
je vyhodné zZe sila ovladaciho dstroji se zvy3uje s rychlosti
otacCeni, které jsou rotujici hmoty vystaveny. V pripadé, kdy

4, 46,

je ovladacimi prostredky hydraulické ovladaci tstroji 44
1ze uvedeného dosdhnout pouzZitim Cerpadla, napiriklad &erpadla
57, vytvarejiciho tlak, ktery se zvysSuje s rychlosti otadeni
hnaného hridele 2b. Z wuvedeného divodu se pri aktivaci
cinnosti ovladaciho dustroji =za WUcéelem vysouvani spojky ze
zabéru vysouva spojka ze zabéru dostateéné vyhovujicim
progresivnim zplsobem jakmile je sila ovladaciho dustroji 44,

46 pouze dostatedné vysS$i neZ sila rotujicich hmot bez ohledu
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2

na velikost rychlosti otéceni.

Uvedeny charakteristicky znak predloZzeného vynalezu
obecné zajistuje, aby byla prostfednictvim ovladaciho tustroji
pri jeho uvedeni do ¢innosti vytvarena sila, mé€nici se tak, Ze
je dostateéneé vys$Si neZ proménliva v opac¢ném smyslu plsobici

sila, kterou musi pfekonavat =za uUcelem zmény zadbérového stavu

spojky.
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PATENTOVE NAROKY

1. Prevodové ustroji s automatickou zménou prevodového
pomé&ru, zahrnujici sestavu vzadjemné zabirajicich ozubenych
soukoli a tfeci spojovaci prostfedky, jejichz posuvny zabérovy
¢len se uvadi do ¢innosti prostfednictvim prostfedkd pro
aplikovani v opac¢ném smyslu plsobicich sil, kde alespon jeden
z prostfedkd pro aplikovani v opac¢ném smyslu plisobicich sil
ptisobi na posuvny zabérovy ¢len silou, kterd je zavisla na
provoznim parametru, tykajiciho se automatické volby
prevodového poméru, pridemz sestava ozubenych soukoli vytvari
dva rGzné prevodové poméry podle toho, =zda jsou treci
spojovaci prostfedky ve stavu zasunuti do zdbéru nebo ve stavu
vysunuti mimo zabér, vyznacujici se tim, 2Ze zahrnuje
prostifedky pro tlumeni réaz, uspofadané pro brzdéni alespon
nékterého z pohybu posuvného - zabérového ¢lenu trecich
spojovacich prostredkt mezi stavem zasouvani do =zabéru

a stavem vysouvani ze-’zabéru.

2. Pfevodové ustroji podle naroku 1,
vyznadujici se tim, Ze prostfedky pro tlumeni razt (151,

171, 172) jsou hydraulického typu.

3. Pfevodové ustroji podle naroku 2,
vyznacdujici se tim, Ze prost¥edky pro tlumeni razt (151,
171, 172) =zahrnuji hydraulickou prstencovou komoru (171)
s m&nitelnym objemem vymezenym prostfednictvim dvou pfirub
(168, 169), které jsou vadi sob& navzdjem posuvné, piicemz
jedna z uvedenych prirub (169) je spojena s posuvnym zabérovym

¢lenem (20).

4. Prevodové ustroji jednoho z narokd 1 az 3,
vyznadujici se tim, 2Ze prostfedky pro aplikovéni v opacéném

smyslu pasobicich sil =zahrnuji odstfedivé rotujici hmoty
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(29), které pohéani posuvny zédbérovy ¢len (20).

5. Prevodové Tustroji jednoho z narokd 1 az 4,

2

vyznadujici se tim, zZe prostifedky pro aplikovéani v opaclném
smyslu pasobicich sil zahrnuji prostiedky (B2) pro prenaseni
sily, z4vislé na prendSeném krouticim momentu, na posuvny

zab&rovy ¢len (20) ve smyslu jeho vysouvani ze zabéru.

6. Prevodové ustroji podle jednoho =z narokid 1 az 4,
vyznadujici se tim, Ze prostredky pro aplikovéani v opac¢ném
smyslu pisobicich sil zahrnuji prostredky pro pfenaseni
v opadéném smyslu plsobicich axialnich tlakovych sil (Pac, Pap)
ozubeni, vytvarejicich se pfi zatiZeni na jednom z navzajem
zabirajicich soukoli (8, 9), na posuvny zabérovy clen (20) ve

smyslu jeho vysouvéni ze zébéru.

7. Pfevodové ustroji podle naroku 6,
vyznadujici se tim, =zZe ma pro prenaseni provozniho
zatizeni uspofadany treci spojovaci prostfedky (18), které ve
stavu pri zasunuti do zébéru nahrazuji uvedené mnavzajem

zabirajici soukoli (8, 9) a &astecné ho odlehduji.

8. Prevodové ustroji podle jednoho =z ndrokli 1 az 35,
vyznadujici se tim, Ze provozni parametr se voli tak, zZe
kazd4 zména prevodového poméru z jednoho pirevodového pomé€ru na
druhy zptsobuje zménu uvedeného provozniho parametru v takovém
smyslu, ze mirou zmény uvedeného provozniho parametru je
pisobeni v opadném smyslu pusobici sily ve smyslu stabilizace

uvedeného druhého prevodového pome€ru.

9. Prevodové ustroji podle jednoho =z naroku 1 az 8,
vyznadujici se tim, Ze sestava ozubenych soukoli zahrnuje
diferencialni soukoli (8, 9, 11, 13), sestavajici z nékolika
vzdjemné zabirajicich otacivych prvka (8, 9, 11) opatfenych

ozubenim, a Ze treci spojovaci prostredky (18) jsou ucelné
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usporadidny mezi dvéma =z otadivych prvka (8, 13; 9, 13) pro
volitelné wuvAdéni diferencidlniho soukoli do d¢&innost pri

prvnim nebo druhém ze dvou prevodovych stupnd.

10. Prevodové astroji podle naroku 9,
vyznadujici se tim, zZe déle zahrnuje volnobé&Zzku (16),
kterd v pripadé, kdy treci spojovaci prostfedky (18) umoznuji
relativni otad¢eni mezi reakénimi otoénymi prvky (13, 8; 13,
9) diferencialniho soukoli, zabrafuje otaceni uvedenych

otac¢ivych prvkd (9; 8) v opacném smyslu.

11. Prevodové astroji podle naroku 10,
vyznadujici se tim, zZe zahrnuje znehybriovaci prostredky
(43) pro volitelné blokovani reakéniho otadivého prvky (9)
nezavisle na volnobé&Zce (16); Ze prostfedky pro aplikovani
v opad¢ném smyslu plsobicich sil =zahrnuji prostfedky pro
aplikovani ovladajicich sil (44, 46, 47) pro vytvareni
a volitelné pusobeni sily na posuvny zébé&rovy ¢len (20), ktera
podporuje vysouvani trecich spojovacich prostiedkd (18) ze
z4béru; a e piri zméné& =zAab&rového stavu tfecich spojovacich
prostiedkit (18) na stav mimo zabér, =zplsobené prostfedky pro
aplikovani proménlivych ovladajicich sil (47), jsou prostredky

(44) blokovany prostiednictvim znehybiiovacich prostfedkd (43).

12. Pfevodové ustroji podle naroku 11,
vyznadujici se tim, Ze znehybfiovaci prostifedky zahrnuji

brzdu (43) uspotadanou paralelné& s volnobézZkou (16).

13. Prevodové tustroji podle naroku 11 nebo 12,
vyznadujici se tim, Ze prostredky pro aplikovani
ovladajicich sil zahrnuji ovladaci ¢len (44), ktery ovlada
znehybriovaci prostredky (43) pirimo a aplikuje prostfednictvim
axialniho loZziska (B4) silu na posuvny zabé&rovy ¢len (20) ve

smyslu vysouvani ze zébéru.
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14. Prevodové 1ustroji jednoho =z narokd 1 az 10,
vyznadujici se tim, =2Ze prostfedky pro aplikovani v opacném
smyslu plsobicich sil =zahrnuji prostfedky pro aplikovani
ovladajicich sil (44, 46, 47) volitelné zatéZujici posuvny
zab&rovy d&len (20) silou, kterd napomdhd aktivaci tfeciho
spojovaciho 1stroji pro =zasouvani do zabé&ru nebo vysouvani

mimo zabeér.

15. Pfevodové ustroji podle jednoho =z narokd 11 az
14, vyznadujici se tim, zZe prostfedky pro aplikovani
ovladajicich sil (44, 46, 47) pri jejich uvedeni do ¢innosti
napomédhaji aktivaci provozniho chodu pfevodového tstroji pri

nejnizs$im prevodovém poméru.

16. Prevodové ustroji podle jednoho =z naroktt 11 az
15, vyznadujici se tim, ze dale zahrnuje ridici
prosttedky (152, 153, 157) pro aktivaci plisobeni prostredki
pro aplikovani ovladajicich sil pri poklesu rychlosti otéaceni
pod piedem stanovenou prahovou hodnotu a fidici prostredky
(152, 154, 156) pro aktivaci pisobeni uvedenych prostredkl
volitelné a =zarovell nezavisle na predem stanovené prahové

hodnoté.

17. Prevodové tstroji podle jednoho z narokfi 11 az
16, vyznadujici se +tim, =zZe prostfedky pro tlumeni réza
zahrnuji prostfedky (151) pro brzdéni ovladaciho ¢lenu (44),

ktery je soudasti prostredkd pro aplikovani ovladajicich sil.

18. Prevodové ustroji podle naroku 17,
vyznadujici se tim, zZe prostredky pro aplikovani-
ovladajicich sil umoZfiuji aplikovat ovladajici sily ve smyslu
pohybu ovladdaciho ¢lenu (44) v prvnim sméru a prostfedky pro
brzdéni brzdi pohyb ovladaciho &lenu (44) ve sméru opacném

uvedenému prvnimu sméru.
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19. Prevodové ustroji podle naroku 18,
vyznadujici se tim, zZe prostredky pro aplikovani
ovladajicich sil zahrnuji hydraulické ovladaci ustroji (44,
46) a ze prostiedky pro brzdéni ovladaciho c¢lenu (44) zahrnuji
hydrostaticky stéaly vypouStéci kanal (151) hydrauliéké komory
(46) ovladaciho nustroji, prostfednictvim kterého se sniZenim
hydrostatického tlaku brzdi ovladaci ¢len (44) =za jeho
soudasného posuvu ve smyslu odpovidajicim vypousténi

hydraulické komory (46).

20. Prevodové ustroji podle jednoho =z naroklt 11 az
19, vyznadujici se tim, Ze prostfedky pro tlumeni razd
zahrnuji prostfedky (168, 169, 172) pro brzdéni pohybl

posuvného zébé&rového ¢lenu (20) provadénych ve smyslu ptisobeni

ovladajicich sil.

21. Pifevodové ustroji podle jednoho =z narokii 11 aZ
20, vyznadujici se tim, Ze prostredky pro aplikovani
ovladajicich sil (44, 46, 47) pfi jejich uvedeni do ¢innosti
vytvareji silu, jejiz velikost se mé&ni jako funkce piredem
stanoveného provozniho parametru, piisobici ve stejném smyslu
jako v opac¢ném smyslu ptisobici sila, ktera se vytvari
prostfednictvim alespoii jednim ze zbyvajicich prostredkl pro
aplikovani v opac¢ném smyslu pisobicich sil a kterou musi
prostiedky pro aplikovani ovladajicich sil =z dtavodu zmény

z4b&rového stavu tiecich spojovacich prostfedkl prekonavat.

22. Prevodové ustroji podle jednoho =z naroktt 1 az 21,
vyznadujici se tim, Ze prostrfedky pro tlumeni razu
zahrnuji hydraulickou prstencovou komoru (171) s proménnym
objemem vymezenou prostfednictvim dvou pfirub (168, 169),
které jsou vic¢i sobé navzajem posuvné, pric¢emz jedna z piirub
(169) je spojena s posuvnym zdbérovym clenem (20) tak, Ze pri
jeho. pohybu v jednom ze smérG pohybu zplisobuje vypousténi

hydraulické prstencové komory (171) skrze hydrostaticky stéaly
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vypous$téci kanal (172).

23. Zplisob ovladéani prevodového ustroji , zahrnujiciho
sestavu vzadjemné& zabirajicich ozubenych soukoli a tfeci
spojovaci prostredky, které zpusobuji éinnost sestavy
ozubenych soukoli v souladu s jednim nebo druhym ze dvou
ptevodovych stupfidt v zévislosti na tom, zda jsou treci
spojovaci prostiedky ve stavu zasunuti do zabéru nebo ve stavu
vysunuti mimo =za&bér, pri kterém je posuvny zébérovy Clen
t¥ecich spojovacich prostredkl vystaven pisobeni dvou
zékladnich v opaéném smyslu pisobicich sil, =z nichZz jedna se
pri kazdé zmeéné zadbérového stavu trecich spojovacich
prostiredkli méni ve smyslu stabilizace nové zvoleného stavu,
pricemZz alespori jeden z prost¥edktt pro aplikovani v opacném
smyslu pisobicich sil plisobi na posuvny zadbérovy ¢len silou,
kterd je =zavislad na provoznim parametru, tykajiciho se
automatické volby pfevodového pomeéru,

vyznadujici se tim, Ze

- posuvny zabérovy &¢len (20) je dale vystaven pisobeni
ovladajici sily, ¢imZz podle volby napomaha vyskytu jednoho ze
dvou provoznich rezimi; a

- alesponi v jednom sméru je pohyb uvedeného posuvného

z4dbé&rového ¢lenu brzdén.

24 . Zpusob podle naroku 23,
vyznadujici se tim, Ze posuvny zébérovy élen (20) je
brzdén v opad¢ném sméru k jeho pohybu ve smyslu, ktery je

opadny smyslu pisobeni ovléadajicich sil.

25. Zptusob podle naroku 23 nebo 24,
vyznadujici se tim, ze se ovladajici sila aplikuje
v predem stanoveném rozsahu zmén provozniho parametru

prevodového ustroji.
26. Zptisob podle naroku 24 nebo 25,
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vyznadujici se tim, Ze se ovladajici sila aplikuje

v pfedem stanoveném rozsahu rychlosti otaceni.

27. Zptusob podle naroku 25 nebo 26,
vyznadujici se tim, Ze e se alespon jedna z prahovych

hodnot (S) predem stanoveného rozsahu nastavuje.

28. Zplsob podle jednoho =z narokdt 23 az 27,
vyznadujici se tim, Ze se ovladajici sila aplikuje ve
smyslu opa¢ném na jednu z Vv opadném smyslu plisobicich sil,
vytvarenych prostfednictvim dynamometrickych prostredkt (29),
pri¢emz zplsobuje, zZe soustava vzajemné zabirajicich soukoli

je &inna p¥i nejvys$sim ze dvou prevodovych pomérii.

29. Zptsob. podle naroku 28,
vyznadujici se tim, 2Ze dynamometrické prosttfedky (29) jsou
odstfedivého‘typu a vytvareji silu, ktera je v podstaté umérna
druhé mocniné rychlosti otadeni, jiz jsou dynamometrické

prostredky vystaveny.

30. Zpusob podle jednoho =z naroktt 23 az 29,
vyznadujici se tim, Ze se ovladajici sila, vytvarena
prostfednictvim dynamometrickych prostredkt, aplikuje ve
stejném smyslu jako jedna z Vv opa¢ném smyslu plisobicich sil
(Pac), ptric¢emz zpisobuje, zZe souprava vzadjemné& zabirajicich

] 2 v,

soukoli je &inna pfi nejniz$im ze dvou prevodovych pomérii.

31. Zpusob podle jednoho z naroklt 28 az 30,

vyznadujici se tim, Ze se ovladajici sila aplikuje pro

rozsah nizkych rychlosti otéaceni tak, e prevodové ustroji

v 2

z
v uvedeném rozsahu pracuje pri nejnizsim prevodovém poméru.

32. Zptsob podle jednoho z narokid 28 az 31, aplikovany
na prevodové ustroji, ve kterém:

- je sestavou vzdjemné zabirajicich ozubenych soukoli
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(7) diferencidlni soukoli, které je ¢inné pri pfimém zabéru,
kdy jsou tfeci spojovaci prostrfedky (18) ve stavu zasunuti do
zadbéru;

- volnobézka (16) =zabranuje, pri vysunuti tfecich
spojovacich prostfedkd (18) =ze =zabéru, otac¢eni reakcniho
otad¢ivého prvku (9, 8) v opacném smyslu; a

- prostredky pro aplikovéani v opac¢ném smyslu
pusobicich sil =zahrnuji talifovou pruzinu (34), jejiz
uspofadani ma vliv na zasouvani tfecich spojovacich prostredkd
(18) do zabérového stavu,

vyznadujici se tim, Ze se pri sniZeni rychlosti
otadeni hnaného hridéle (2b) prevodového ustroji pod urcéitou
prahovou hodnotu, zatimco je zdroj energie (5), usporadany na
vstupu pifevodového ustroji, v provozni cinnosti, ovladajici
sila aplikuje ve smyslu vysouvani tfecich spojovacich

prostredkt (18) ze zabéru.

33. Zptasob podle jednoho =z narokd 23 az 32,
vyznadujici se tim, ze se ovladajici sila, pfi zjisSténi
vysokych pozadavkit na prostrednictvim prevodového tustroji
prenaSeny vykon, méni ve smyslu aktivovani ¢innosti sestavy
vzajemné zabirajicich soukoli (7) pri jeho nejnizsim

prevodovém pomeru.

34. Zphsob podle jednoho =z narokd 23 az 33,
vyznadujici se tim, 2Ze se velikost ovladajici sily, ktera
je funkci pfedem stanoveného provozniho parametru, méni ve
stejném smyslu jako alespoii jedna zékladni v opaéném smyslu
pisobici sila, kterou musi piisobeni uvedené ovladajici sily

pfekonavat z divodu zmény zébérového stavu tf¥ecich spojovacich

Zastupujll~'

prostredkul.
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