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ovladani automatického waias

S0 oﬂ!zomecilanifzkého prevodového systému
a_zabue k. moeidii floh i erks

Oblast technik

Vynélez se tyka zpusobu a zarizeni pro ovladani
automatického nebo poloautomatického mechanického prevodového
systému, vcetné manudlné ovladaného volice razeni, pro
automatické ovladani prerazeni prevodovych pomérd prevodovky
vozidla, pric¢emZ je ridi¢i ponechdn wur&ity zbytkovy stupen
ovladani. Vyndlez se zejména tykd zpisobu a zatizeni pro
ovladani automatické nebo poloautomatické mechanické
prevodovky, véetné prostredku pro automatické provadéni
automaticky stanovenych a zobrazenych ridic¢em zvolenych
pferazeni prevodovych pomérli, vdéetné automatického ovladani
hlavni spojky vozidla. Podle jednoho provedeni je upraven
spojkovy peddal a ovladani hlavni spojky je automatické ve
vSech situacich vyjma startu. Presnéji Fedeno, vyndlez se tyka
zpusobu a zarizeni pro ovladani automatické nebo
poloautomatické mechanické prevodovky, kde rtzné iukony ridice
a/nebo stavy systémid, jakym je napfiklad pozadavek jediného
pferazeni dold provedeny v okamZiku, kdy 3je vozidlo v klidu,
hlavni spojka jé vypnuta a prevodovka je v zdbéru s relativné
vysokym (nikoli startovacim) pomérem a/nebo pozadavek jediného
pfefazeni nahoru provedeny v okamZiku, kdy je vozidlo v klidu,
hlavni spojka je vypnuta a pfevodovka 3je v neutralni poloze,
jsou interpretovdny jako poZadavek pro primé prerazeni na

predem 2zvoleny startovaci pomér.

Jesté ddle presnéji receno, vyndlez se tyka zcela nebo
&dsteéné automatického mechanického prevodového systému, ktery
ma k dispozici vice dostupnych startovacich poméra pri
startovani z klidu a alespori jeden reZim pro pferazeni primo




na predem zvoleny startovaci pomér, kde predem 2zvolenym
startovacim pomérem Jje pomér skuteéné pouZity ridicem pri

bezprosttfedné predchazejicim startu vozidla z klidu.

Dosavadni stav techniky

Plné automatizované prevodové systémy, Jjak u velmi
tézkych ndkladnich automobilli, jako jsou tahace a/nebo dalkové
autobusy, tak u jinych automobild, u nichZ se provadi snimani
polohy s$krtici klapky nebo plynového peddlu, rychlosti
vozidla, vystupni frekvence otddeni motoru a podobné, a tudiz
automatické razeni prevodovek automobilli, Jjsou velmi dobre
znamé. Tyto plné automatické prevodovky zahrnuji prevodovky, u
nichZ se pro treci zAbér jednoho nebo nékolika ¢lenu s jinymi
&leny pro dosaZeni zvoleného prevodového poméru pouZiva
tlakové tekutiny, a dale automatické mechanické prevodovky,
pouzivajici hydraulickych a/nebo pneumatickych logickych prvku
a ovladacu pro zapojeni a rozpojeni mechanickych (tj.
pozitivnich) spojek pro dosaZeni poZadovaného prevodového
poméru. Priklady téchto prevodovek jsou uvedeny v patentech
US 3 961 546, 4 081 065, 4 361 060, 5 050 079 a 5 109 729.

Tyto plné automatické prevodovky mohou byt neprijatelné
drahé, zejména pro velmi tézka nakladni vozidla, kterad se
obvykle neprodévaji ve velkych sériich. Navic Jjsou tyto
automatické prevodovky, pouZivajici tlakové tekutiny a/nebo
prevadééu krouticich momentli, relativné neu¢inné vzhledem ke
ztrdté vykonu mezi svym vstupnim a vystupnim h¥idelem. Dale
mnozi ridiéi davaji pfednost volbé prevodovych poméru, zejména
proto, Ze mohou vidét a/nebo sledovat povahu cesty pred sebou
a/nebo nakladu, ktery vezou.

VySe uvedené nevyhody JjiZ byly minimalizovény provedenim
ovladani poloautomatické mechanické prevodovky, pri némZ se
provadi automatické prefazovdni mezi jednotlivymi prevodovymi




poméry tak, Ze ridi¢ miZe normdlné zvolit okamZik, kdy ma byt
prerazeni na urc¢ity prevodovy pomér provedeno, a zda je nutno
zvolit bezprostredné nasledujici prevodovy pomér smérem nahoru
nebo dold nebo provést rFazeni skokem pres jeden nebo nékolik
prevodovych poméri. Ddle poloautomaticky ovladaci systém brani
provedeni zabéru ¥idicem zvoleného vys$Eiho pfevodového poméru,
to jest prerazeni nahoru, které by zpusobilo pokles vystupni
frekvence otac¢eni motoru pod volnobéZnou frekvenci otadeni, to
jest mohlo by dojit ke ztrdté rychlosti a/nebo nadmérného
namdhadni motoru pri nizké frekvenci otaceni, nebo provedeni
zabéru fidi¢em zvoleného niZ$iho prevodového poméru, to jest
prerazeni dold, které by mohlo zpisobit nadmérny vzrlst
frekvence otaceni motoru. Je tfeba uvést, Ze u manualnich
mechanickych prevodovek miZe tento nadmérny vzrust frekvence
otidc¢eni motoru nastat vzhledem k nespravnému prefazeni doll i
kdyby byla frekvence otacéeni motoru regulovdna proti
zrychlovédni nad pripustnou hodnotu frekvence otad&eni motoru.
Priklady téchto poloautomatickych p#evodovek jsou uvedeny v
patentech US 4 648 290, 4 800 360, 4 930 081 a 4 930 078.

I kdyZ vySe popsané ovladdni poloautomatické mechanické
prevodovky predstavuje velmi Zadouci poloautomatické ovladani,
bylo toto ovladani vylepseno, protoZe jestli ¥idi& pozZadoval
prefazeni na zvoleny prevodovy startovaci pomér, zatimco
vozidlo bylo v klidu, musel zjistit pravé existujici prevodovy
pomér v zabéru, vypocitat podet kroka z tohoto zaFazeného
prevodového poméru pro zvoleny startovaci pomér a potonm
presunout volici paku tolikrdt, kolik bylo vypo&itanych kroku,
bud ve sméru nahoru nebo ve sméru dolu. To se zejména tykalo
modernich mechanickych pfevodovek pro velmi tézka nakladni
vozidla, kterd mohou mit 9, 10, 12, 13, 16 nebo 18 doprednych
prevodovych pomérd, a u nichZ jakykoli 2z prvnich sedmi
p¥evodovych pomérd miZe byt 2za urcitych podminek vhodnym
startovacim pomérem. Priklady téchto vicerychlostnich

mechanickych prevodovek jsou uvedeny v patentech US 4 735 109




a 4 754 665.

Nevyhody ovladani znamych poloautomatickych mechanickych
pfevodovek byly minimalizovany provedenim ovladac¢i a zpisobu
ovladani, u nichZz ovladaci jednotka interpretuje ruzné
kombinace stavl vozidla a udkonh ridic¢e jako pozZadavek pro
p¥erazeni smérem dold nebo nahoru na zvoleny startovaci pomér.
JestlizZe nebyl ridi¢ vozidla spokojen s chybnym pomérem, mohl
potom preradit z predem 2zvoleného poméru na jakykoli dostupny
startovaci pomér z klidu.

I kdyZ predstavuji tyto zpusoby ovladani vylepseni,
nejsou zcela dostatec¢né, protozZe predem 2zvolenym startovacim
pomérem nemiZe byt specificky prevodovy pomér pozZadovany
ridic¢em pri zohlednéni poZadovaného provozu vozidla, zatiZeni
vozidla, terénu, povétrnostnich podminek a podobné.

Podstata vyndlezu

Vyse uvedené nedostatky odstranuje zpusob ovladani
automatického mechanického prevodového systému, sestdvajiciho
z plynového pedalu, 2z motoru, ovlddaného s§krcenim privodu
paliva, z vicerychlostni mechanické prevodovky, jejiZ nejniZsi
skupina prevodovych poméru je vhodnd jako startovaci prevodovy
pomér z klidu VOzidla, a kterd méd specificky prevodovy pomér
v uvedené nejniZs$i skupiné prevodovych poméru, urceny jako
pfedem stanoveny startovaci prevodovy pomér, 2z manudlné
ovladané volici paky razeni, ze zdkladni jednotky pro
pfrijimdni vstupnich signdli a pro jejich zpracovani podle
predem stanovenych logickych pravidel pro vydavani povelovych
vystupnich signdld do nemanudlné ovladanych ovladac¢l, mezi néz
pat¥i ovladaé razeni prevodi prevodovky, pri¢emZz zdkladni
jednotka snimd ¢éinnost manudlné ovladané volici paky ¥azeni
a parametry systému, rozhodujici pro volbu p¥imého prerazeni

na predem stanoveny startovaci prevodovy pomér, podle




vynalezu, jehoZ podstatou je, Ze sestava ze

(i) snimdni skuteéného prevodového poméru pouzitého pri
kazdém startu z klidu a

(ii) uloZeni skute¢ného prevodového poméru, pouZitého pri
kazdém startu 2z klidu, do paméti jako soucasného predem

stanoveného startovaciho prevodového poméru.

VySe uvedené nedostatky déale odstranuje zarizeni podle
vyndlezu, jehoZ podstatou je, Ze sestava z

(i) prostredki pro snimdni skuteé¢ného prevodového poméru
pouZitého pri kazdém startu z klidu a

(ii) prostr¥edku pro ukladani skuteéného prevodového
poméru, pouzitého pri kazdém startu z klidu, do paméti jako
souc¢asného predem stanoveného startovaciho prevodového poméru.

Zpusobem a zarizenim podle vyndlezu jsou minimalizovany
nevyhody zndmych reSeni tim, Ze v paméti ovliddaciho systému
je uloZen posledni pouzZity startovaci prevodovy pomér pro
rozjeti z klidu a pro rozjeti vozidla se zvoli specificky
pomér jako predem stanoveny startovaci pomér 2z nékolika
dostupnych startovacich pomért pro rozjeti =z klidu, pridemz
zvolenym specifickym startovacim pomérem je prevodovy pomér
pouZity skutecéné pro bezprostfedné predchizejici start vozidla
z klidu.

Zpasob a zarizeni podle vyndlezu predstavuji nové a
vylepsené feseni ovladani poloautomatické i automatické
mechanické prevodovky, s automatickym stanovenim dostupného
prevodového poméru pri frazeni nahoru a dold 2z daného
prevodového poméru, pricemZz se automaticky provede jejich
znadzornéni na displeji, automaticky se provede prerazeni na
moZny prevodovy pomér manudlnim ovldddnim volici paky razeni
ridic¢em, Kkde ridi¢ miZe poZadovat automatické prerazeni na
zvoleny startovaci prevodovy pomér, s vyhodou jedinym pohybem
volici paky razeni, a zvolenym startovacim prevodovym pomérem




je startovaci prevodovy pomér skutecne pouzity u bezprostredne

predchdzejiciho startu vozidla z klidu.

Prehled obrazku na vvkresech

Vynalez bude dale bliZe objasnén na prikladech provedeni
podle priloZenych vykresi, na nichz

obr. 1 znazoriiuje schematicky poloautomaticky mechanicky
prevodovy systém podle vynalezu,

obr. 2 schematicky ovladaci systénm poloautomatické

prevodovky podle vynalezu,

obr. 3 v perspektivnim pohledu manudlné ovlddané ridicovo
ovlddaci a displejové zarizeni,

obr. 3B ve zvétsfeném méritku &4dst displeju, zndzornénych
na obr. 3 a

obr. 4 vyvojovy diagram &innosti zpusobu a zafizeni podle
vynalezu.

Priklady provedeni vyndlezu

V nasledujicim popisu bude pro vét$i srozumitelnost a
nazornost pouZita urditad terminologie, ktera vsak neni nijak
omezujici. Vyrazy '"nahoru", "dolu", "vpravo" a "vlevo" budou
oznadovat popisované sméry na prislusnych obrazcich. Vyrazy
"dovnit#" a "ven" oznaduji sméry jednak do geometrického
stredu zarizeni nebo jeho popisovanych ¢asti, a jednak opacné
sméry, sméfujici ven z téchto &asti. Uvedend terminologie bude
obsahovat vyse uvedené vyrazy, jejich odvozeniny a vyrazy nebo

slova podobného vyznamu.




Vyraz "jednoduchad prevodovka" je pouZit pro oznadeni
p¥evodovky se zménou rychlosti nebo prevodu, u niZ miZe rididé
zvolit Jjeden z mnoha jednotlivych redukénich prevodi. Vyraz
"sloZena prevodovka" je pouZit pro oznadeni prevodovky se
zménou rychlosti nebo prevodu, Kktera sestavd z hlavni
pfevodové c¢asti a pomocné prevodové &asti, zapojené s ni v
sérii, ptfic¢emZ 2zvoleny redukéni prevod v hlavni prevodové
¢dsti miZe byt sloZen s dal$im zvolenym redukénim prevodem v
pomocné prevodové Casti. Vyraz "sloZend prevodovka déliciho
typu" oznacuje sloZenou prevodovku, jejiZ pomocnd prevodova
¢ast je tak zvaného déliciho typu, a je pouZita pro provadéni
riznych volitelnych stupii dal$im dé&lenim prevodového poméru,
zvoleného v hlavni prevodové ¢&asti. Ve sloZené prevodovce
déliciho typu 3je hlavni pfevodovd &ast obvykle opatfena
relativné Sirokymi stupni, které jsou d&le déleny pomocnou
délici ¢asti. Vyraz "razeni nahoru" znamend prerazeni z
niZsiho prevodového poméru na vy3s$i prevodovy pomér. Vyraz
"Fazeni dold" znamena pferazeni z vyssiho pfevodového poméru
na niZ$i prevodovy pomér. Vyrazy "nizkootddkovy prevod",
"nizky prevod" a/nebo "prvni prevod" znamenaji prevod neboli
pfevodovy pomér pouzity pro <&innost pfevodovky nebo prevodové
¢asti nejniZsi doprednou rychlosti, tj. Ze sada ozubenych kol
md nejvyssi pomér redukce vici vstupnimu h#¥ideli prevodovky.

Vyraz "zVolenY smér" razeni se tykd volby bud
jednotlivého nebo vicendsobného pferazeni nahoru nebo dolu z
daného prevodového poméru. Vyraz "prestaveni" 2z jednoho na
druhy pfevodovy pomér se tykd podétu volitelnych prevodovych
pomérd mezi témito dvéma danymi pfevodovymi poméry, napriklad
tfeti rychlost neboli prevodovy pomér je premistén jednim (1)
prevodovym pomérem ze ¢tvrté rychlosti a dvéma (2) pfevodovymi
poméry 2z paté rychlosti, ve sméru razeni dolu.

Vyraz "blokovanad prevodovka" nebo "blokovana prevodova
cast" oznacuje prevodovku s konstantnim 2z4dbérem nebo




prevodovou ¢&ast s konstantnim zdbérem, v nichZz je jedno ze
zvolenych, axidlne pohyblivych  ozubenych kol neotoc¢né
pripojeno k hrideli v dusledku svého axidlniho pohybu ze své
neutridlni do své zabérové polohy, pricemZz pruiné predepjata
mechanickd spojka a blokovaci zarizeni se pouziji pro
zabranéni tohoto zabé&ru do té doby, dokud se ¢leny mechanické
spojky neotddeji v podstaté synchronni rychlosti otdceni, kde
tohoto synchronniho stavu 3je dosaZeno manudlnim a/nebo
automatickym ovladanim vstupniho a/nebo vystupniho hridele
prevodovky, pro vyvolani k¥izeni synchronniho stavu mezi
nimi, avsak obvykle jej neni dosahovdno trecim kontaktem
zvoleného spojkového &lenu, dostatednym pro zpusobeni otaceni
jednoho spojkového ¢&lenu, a zafizeni k nému pripojeného,
s jinym spojkovym  &lenemn. Blokované prevodovky a/nebo
prevodové casti jsou uvedeny v patentech US 3 799 002,
3 924 484, 4 192 196 a 4 440 037.

PredloZeny vynalez je v principu pouzitelny na
poloautomatické ovladani jakéhokoli typu mechanické
prevodovky, upravené pro vysilani vystupnich signdlu a pro
prijimani povelovych signalua z elektricko pneumatickych
ovladacich zarizeni. Poloautomaticky ovladaci systém podle
vyndlezu je vsSak 2zejména vhodny pro pouziti u sloZené
prevodovky déliciho typu, kterA md nesynchronizovanou
a neblokovanou hlavni prevodovou &adst zapojenou v sérii
s pomocnou prevodovou &asti blokovaného déliciho typu. Tyto
prevodovky jsou 2znadmé a jsou oznacovany jako "poloblokované"
prevodovky a jsou popsdny a znazornéna v evropské prihlasce
vyndlezu ¢. 82303586.2, zverejnéné 9. unora 1983
(EP-A-0071353) a v evropské prihlasce vyndlezu ¢&. 83307061.8,
zverejnéné 5. zAari 1984 (EP-A-0117342), a dale v patentu US
4 735 109. Ve spojeni s resSenim podle vyndlezu Jje moZno s
vyhodou pouzit prevodovek typu uvedeného ve vySe zminéném
patentu US 4 754 665.




Poloautomaticky pfevodovy systém, kterého se predloZeny
vynalez zejména s vyhodou tykd, je popsdn a znazornén v
evropské prihlasce vynalezu ¢&. 85305072.2, zverejnéné 5. tnora
1986 (EP-A-0170465) a v patentu US 4 648 290.

Jak vyplyvd z obr. 1, je poloha plynového pedalu 24,
ovladaného fidicem, snimdna ¢idlem 22, jehoZ signaly se vedou
do zdkladni jednotky 38, ktera rovnéz prijimd vstupni signaly,
tykajici se vystupni frekvence otaddeni motoru 14, z &idla 28
a/nebo vstupni signdly, tykajici se frekvence otaceni
vstupniho hridele prfevodovky 12, =z &idla 32, dale vstupni
signaly tykajici se frekvence otdceni vystupniho hridele 20
prevodovky 12, z ¢&idla 36, a koneéné signaly, tykajici se
pozitivniho nebo negativniho ovladani fididem volici paky 1
Fazeni, kterou je takzvany "joy stick", coZ bude detailnéji
popsano ddle. Frekvence otac¢eni vystupniho hridele 20
prevodovky 12 je ukazatelem rychlosti vozidla, zakladni
frekvence otac¢eni motoru je ukazatelem frekvence otaceni
vstupniho hridele prevodovky 12, a naopak, zejména kdyZ je
hlavni spojka 16 v zabéru bez prokluzu.

Cidlo 22 polohy plynového peddlu 24 miZe byt typu
zndzornéného v patentu US 4 922 425, a je urceno pro
zjistovani pritomnosti nebo nepritomnosti #idi&ovy nohy na

plynovém peddalu 24 a pro prestaveni jeho polohy.

Ustroji, jakym je napriklad &idlo 22 pro snimani polohy
plynového pedalu 24, ovladaného ridi¢em, a podobné, kterd
vysilaji signdly umérné snimanému stavu, a takzvané "systémy
pro dalkové ovladani privodu paliva" nebo systémy s "ovladanim
vodiéi" Jjsou znamé a popsané v patentech US 4 250 845,
4 305 359, 4 319 658 a 4 461 254.

Pro ovladani poloautomatického mechanického prevodového

systému 10, jakym jsou vidy systémy popsané ve vySe zminénych
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patentech US 4 648 290, 4 551 802, 4 361 060 a 4 081 065, Jje
dilezité vytvorit presné vstupni signdly do zakladni jednotky
38, udavajici polohu plynového peddlu 24, ovladaného ridicem.
Tato poloha se obvykle vyjadfuje procentovym pomerem
se3lapnutého plynového pedalu 24, pficéemz pri jeho uvolnéni,
tj. pri zcela zavrené Skrtici klapce karburdtoru, se jedna o
volnobéinou polohu s hodnotou nula procent (0 %), a pfi
maximadlnim se$lépnuti plynového peddlu 24 se Jjednd o nejvice
otevfenou polohu skrtici Kklapky s hodnotou sto procent
(100 %).

Pro vytvoreni citlivéjdiho ovladdni poloautomatického
mechanického prevodového systému 10 a/nebo pro zajisténi
alespoi @Gasteéné nadbyteénosti ¢idla 22 polohy plynového
peddlu 24 jsou upravena dvé dalsi ¢idla, a to "bezpeénostni
vypina& plynového peddlu" a "blokovaci spinaé pro pokradovani

jizdy".

Uvedeny bezpecnostni vypina¢ plynového peddlu 24 vydava
signal, udavajici, jestli je ridicova noha na plynovém pedalu
24 a jestli je zapotrfebi vétsi privod paliva, neZ pro volnobéh
motoru. Uvedeny blokovaci spinaé& pro pokrac¢ovani jizdy vydava
vstupni signdl, oznad&ujici poZadavek maximdlniho vykonu. Tento
signdl je Gasto oznadovadn jako signdl pro "prerazeni na niZsi
rychlostni stupeﬁ".

ovladaci 1logické obvody, ¢idla a ovladace prevodového
systému 10, 2znadzornéné na obr. 1 a 2, mohou byt stejného
provedeni jako ve vysSe zminénych patentech US 4 361 060,
4 648 290, 4 930 081 a 4 930 078. ZAakladni jednotka 38 prijima
vstupni signdly, zpracovava je podle predem stanovenych
logickych pravidel a vydava povelové vystupni signaly do
pneumatickych a/nebo elektrickych ovlada¢h pro ovladani brzdy
17 na vyfuku a/nebo brzdy 18 vstupniho hridele pfevodovky 12
pro rychlé prerazeni nahoru, ddle do automatickeého ovladace
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26 privodu paliva pro prechodné dodasné impulsové zvyseni
privodu paliva do motoru 14, pro rychlé dosaZeni synchronniho
otaceni, potrebného pro prerazeni dolll, do ovladade 30 hlavni
spojky 16 a ovladace 34 Fazeni prevodli Vv prevodovce 12.
Ovlada¢ 34 fazeni prevodi miZe byt takzvaného typu "X-y",
znazornéného a popsaného v patentech US 4 873 881 a 4 899 607.

Zakladni jednotka 38 rovnéZ vysild povelové vystupni
signaly do displejového panelu 2, coZ bude bliZe popsano dile.
Poloautomaticky mechanicky prevodovy systém 10 miZe byt dile
opatfen manuidlné ovlddanym spojkovym pedalem 3, urc¢enym pro
pouZiti pouze pri startu z klidu a/nebo pro plouZivy pohyb
vozidla v obtiZnych situacich. Zakladni jednotka 38 prijima
signdly uddvajici polohu spojkového peddlu 3 a ovladani brzd 4
vozidla. Poloautomaticky mechanicky prevodovy systém 10 je
rovnéz opatrfen zdroji elektrického proudu a/nebo pneumatického
média (neznazornéno).

Zékladni jednotka 38 miZe byt typu popsaného v patentu
US 4 595 986, a muZe obsahovat logické obvody pro zjistovani
chybnych stavi a poc¢itédni s témito stavy typu popsaného v
patentech US 4 849 899, 4 899 279 a 4 945 484,

Zakladni jednotka 38 vydava vystupni povelové signaly pro
prechodné impuisové zvySeni privodu paliva do motoru 14 a
signdly pro prechodné impulsové sniZeni privodu paliva do
motoru 14. Tyto signdly jsou zdkladni jednotkou 38 vysilény
nezavisle na poloze plynového peddlu 24, ovladaného manualné

ridicem.

Jak je 2nazornéno na obr. 3, muZe byt zakladni jednotka
38 umisténa s vyhodou ve skfini 38A, ktera nese displejovy
panel 2 s displejem 2' razeni nahoru, displejem 2'' razeni
dolu a displejem 2''' zarazeného prevodu, dale volici paku 1
Fazeni, tlac¢itko 1A pro volbu zpédteéky a jsou v ni usporadany
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elektronické obvody 38B.
Schema ovladaciho systému poloautomatického mechanického
prevodového systému 10 je rovnéZ znazornéno na obr. 2.

Na obr. 3B je ve zvétsSeném méritku zndzornéno, Ze panel 2
je opatfen displejem 2' fazeni nahoru, displejem 2'' razeni
dolu a displejem 2''' zarazeného prevodu. Na displeji 2''"' je
zrovna znazornédno &islo "6", coZ =znamend, Ze prevodovka 12
vozidla je prerazena na Sesty (6.) prevodovy stupen. Na
displeji 2' jsou =znazornény tr¥i ¢&ary, oznaéujici maximdlni
pocet pripustnych postupnych prerazeni nahoru, umozZnénych
podle snimanych vstupnich parametri, kterymi jsou vystupni
frekvence otadeni motoru 14 neboli frekvence otaceni vstupniho
hridele prevodovky 12 a frekvence oté¢eni jejiho vystupniho
h¥idele 20, zpracovanych podle pfedem stanovenych logickych
pravidel neboli podle programu. V dané znazornéné situaci
oznaduji tFi &ary, Ze Jje pripustné jediné, dvojité nebo
trojité prerazeni nahoru. Ridié¢ tedy miZe zvolit pfipustné
prefazeni primo bud na sedmy (7.), osmy (8.) nebo devaty (9.)
rychlostni stuperi. Na displeji 2'' Fazeni dold jsou znazornény
dvé &ary, oznadujici maximalni pocet pr¥ipustnych postupnych
p¥erazeni dolu, umoZnénych  podle snimanych vstupnich
parametr, zpracovanych predem stanovenym programem. V dané
znazornéné situaci oznaduji dvé ¢Eary na displeji 2'', Ze
prevodovka 12 miZe byt prerazena dolu bud na paty (5.) nebo
&tvrty (4.) rychlostni stupen neboli pfevod.

Struéné vyjadreno, pripustnost moZného prerazeni nahoru
nebo dola se stanovi porovnanim ocekavané vystupni frekvence
otaéeni motoru 14 po dokonéeni tohoto prerazeni nahoru nebo
dolu, za predpokladu v podstaté konstantni rychlosti vozidla,
nebo vypoditané odekdvané vystupni frekvence otac¢eni motoru 14
a plné zabirajici hlavni spojky 16, s pevnym rozsahem
maximadlnich a minimdlnich pfipustnych frekvenci otac¢eni motoru
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14. Zakladni Jjednotka 38 nebude vydavat povelové signaly pro
provedeni zvoleného nepripustného pferazeni. Zakladni jednotka
38 s vyhodou zpisobi prerazeni na nejbliz$i pripustny
p¥evodovy pomér k pfevodovému poméru zvolenému ridicem.
Napriklad za predpokladu existujicich podminek, znazornénych
na panelu 2, viz obr. 3B, kdyby ¥idié¢ zvolil prerazeni dold na
tfeti prevodovy stupen, tak toto pferazeni by nebylo provedeno
zdkladni jednotkou 38 jako nepripustné. Podle vyhodného
provedeni vsak zdkladni jednotka 38 vydad povelové vystupni
signaly pro dvojité prerazeni dolu ze Sestého na &tvrty
rychlostni stupen. Nejen, Ze dojde Xk odmitnuti nep#ipustného
prerazeni, avsak ridi¢ Jje obvykle upozornén jiZ udaji na
displejovém panelu 2, Ze prerazeni by nemélo byt vilbec

zZvoleno.

Na displejovém panelu 2 jsou uvedeny uGdaje pro ridice,
ktera prerazeni nahoru a dolu Jjsou pripustna, a ktera
prerazeni nahoru a dold jsou nepfipustnd. JestliZe si #idié
nevsimne upozornéni, nebude zakladni jednotka 38 vydavat povel
pro nepripustné prerazeni, i kdyby bylo dosaZeno synchronizace
mechanickych zubovych spojek prevodového systému 10.

Pro prerazeni prevodovky 12 pohne ridié& volici pakou 1
Yazeni dopredu (pro prerazeni nahoru) a dozadu (pro prerazeni
dolu) z polohy zndzornéné na obr. 2 a 3. Pro zvoleni jediného
pferazeni, to jest prefazeni na sedmy prevodovy stupesn,
presune ridié¢ volici paku 1 fazeni jednou dopredu a volici
paka 1 razeni se potom vrati G¢inkem predpéti do neutralni
neboli centrované polohy. JestliZe, pri pradvé zarazeném Sestém
rychlostnim stupni, jak je zndzornéno, presune ridi¢ volici
pdku 1 <rfazeni dopredu t¥ikrdt v rychlé posloupnosti, pricdemz
pokaZdé umoZni jeji ndvrat zpét, presko¢i dva prevodové stupné
a dosdhne prerazeni skokem p¥imo na devaty prevodovy stupern
(to jest sedmy a osmy prevodovy stuper nebudou v zabéru) témér
okamZité. Stejnym zplsobem miZe byt pouZitim poloautomatického
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ovladani podle vyndlezu vydan povel pro nékolikandsobné razeni
neboli fazeni skokem. Rozpojeni hlavni spojky 16
a synchronizovani zvolenych zubovych spojek, prirazenych
zvolenému prevodovému poméru, se dosahne automaticky a rychle
vzhledem k automatickému ovladani skrtici klapky karburatoru a
hlavni spojky 16 a brzdéni vstupniho h¥idele prevodovky 12
a/nebo motoru 14. Ovlddaci systém je poloautomaticky a ridicé
musi prezkouset jeho rozhodnuti, zda jde o prefazeni nahoru
nebo dolli, kolik prevodovych poméri je pro prerazeni nahoru
nebo dolu, avsak neni vyzvan pro koordinovani ovladani volici
pdky 1 Fazeni, plynového pedalu 24 a hlavni spojky 16. Jakmile
ridi&é zvolil pripustny prevodovy pomér, dojde k impulsovému
otev¥eni sSkrtici klapky karburatoru pro dosaZeni nutné
synchronizace pr¥i prefazeni dolu nebo k impulsovému priskrceni
gkrtici klapky pro dosaZeni nutné synchronizace pri prerazeni
nahoru, priéemZ toto vSechno se pro ridicde déje automaticky
zdkladni jednotkou 38. 2Zpétného reZimu c&innosti maZe byt
dosaZeno pouze z neutrdlni polohy v klidovém stavu vozidla
a je ho potom dosaZeno pohybem volici paky 1 rfazeni dozadu
z jeji pravé existujici neutrdalni polohy. Pro =zabranéni
neumyslného "prerazeni dolu" na zpatecku obsahuje displejovy
panel 2 pojistné tlacitko 1A, které musi byt uvolnéno pred
tim, neZ zakladni jednotka 38 interpretuje pohyb volici paky
1 razeni dozadu z Jjeji neutrdlni polohy jako poZadavek pro
zarazeni zpatecdky.

Prerazeni nahoru a/nebo dolu, p¥i nichZ je nutno preradit
jak hlavni tak pomocnou prevodovou cast, to znamena, Ze jde o
sloZend prerazeni, jsou pro ridice stejné jednoducha, jako
prerazeni vyzadujici pouze prerazeni pomocné prevodové cCasti,
to jest takzvand délici prerazeni. SloZené prevodovky, které
jsou opatreny nékolika zpdtec¢nimi prevodovymi poméry, mohou
byt prerazeny dold na niZs$i zpateéni prevodové poméry a nahoru
na vy&si zpatec¢ni prevodové poméry pohybem volici paky 1
razeni dozadu a dopredu. Na konci volici pdky 1 Fazeni miZe
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byt samozrejmé upraven jakykoliv typ padkového prepinace nebo
tla¢itka, ktery mizZe byt pouzit misto pojistného tladitka 1A,
umoZnujiciho volbu zpatedky.

Je nutno uvést, Ze uvedend jedind ovladaci paka razeni,
pohybliva dop¥edu a dozadu v daném sméru pro zvoleni
dopredného a zpétného reZimu ¢&innosti, a potom pohybliva
v pri¢éném sméru pro zvoleni jediného nebo vicenasobného
pfefazeni nahoru a dold, kterd je typu uvedeného v patentu
US 4 442 730, muZe byt nahrazena zndzornénou volici pakou 1

razeni.

Dalsim daleZitym a vyhodnym znakem poloautomatického
ovlddaciho systému podle vyndlezu je, ze kdykoli se vozidlo
zcela zastavi, hlavni spojka 16 se rozpoji a prevodovka 12 ma
zarazeny relativné vysoky prevodovy pomér a volici pakou 1
Fazeni se pohne jednou ve sméru prefazeni dold, zpusobi
ovladaci systém automaticky prerazeni pfevodovky 12 na predem
zvoleny startovaci prevodovy pomér nebo neutral, coZ mhze
zahrnovat p¥eskocéeni pres velké mnoZstvi mezilehlych
prevodovych poméra. Napriklad u prevodovky 12 s dvanacti
doprednymi rychlostnimi stupni mohou byt pripustnymi
startovacimi prevodovymi poméry prvni a% paty prevodovy pomér.
Jakmile je startovaci prevodovy pomér zarazen, zplUsobi pohyb
volici péky 1 fazeni ve sméru doll prerazeni prevodovky 12
o jeden prevodovy pomér doli, a jeji jiny pohyb ve sméru
nahoru zpusobi prerazeni prevodovky 12 o jeden prevodovy pomér
nahoru. V klidu nebo v pohybu vozidla miZe ¥idi& vidy zvolit
pfevodovy pomér 2z pripustnych prevodovych poméri. Manudlné
ovladany spojkovy peddal 3 je uréen pouze pro pripravu
k zastaveni pro rozpojeni zabéru prevodovky 12 a pro zabranéni
ztraty rychlosti a pri startovani 2z klidu pri jakémkoli

pripustném startovacim prevodovém poméru.

Jak vyplyva z obr. 4, jestliZe umoZni *idié& klesnuti




- 16 -

rychlosti vozidla pod referenc¢ni hodnotu (obvykle pri dplném
zastaveni nebo téméfF pri Uplném zastaveni) a hlavni spojka 16
se manualné nebo automaticky rozpoji, pak jediny pohyb volici
padky 1 fazeni ve sméru razeni dolu 2z prevodového poméru
vy$diho neZ je pripustny startovaci prevodovy pomér, bude
interpretovan jako poZadavek automatické volby a primého
zdbéru prevodovky 12 bud na predem 2zvoleny startovaci
prevodovy pomér nebo na neutral. Za podobnych podminek bude
jediny pohyb volici paky 1 razeni ve sméru fazeni nahoru
z jeji neutralni polohy interpretovan jako poZadavek
automatické volby a primého zabéru predem zvoleného
startovaciho prevodového poméru. JestliZe se prevodovka 12
nachazi v zabéru v rozsahu pripustnych startovacich
prevodovych poméru (obvykle mezi prvnim aZ patym prevodovym
pomérem pro dvandctirychlostni pfevodovku, nebo mezi prvnim az
sedmym pro osmndctirychlostni prevodovku), bude jediny pohyb
volici pa&ky 1 fazeni ve sméru nahoru nebo dold interpretovan
jako pozadavek pro jediné p¥erazeni nahoru nebo dolu.

Jediny pohyb volici pdky 1 fazeni znamend jeji pohyb z
centrované polohy do premisténé polohy, a to bud ve sméru pro
Fazeni nahoru nebo dold, a potom jeji bezprost¥edni uvolnéni,
které umoZni Jjeji navraceni zpét do centrované polohy.
JestliZe se volici pdka 1 razeni pridrzi v premisténé poloze
po dobu deléi,Aneé kterda je predem stanovend (napriklad déle
neZ jednu nebo dvé sekundy), miZe byt pouZito jiného
ovlddaciho programu.

U znamych prevodovych systémi byl predem stanoveny predem
zvoleny startovaci pfevodovy pomér predem nastavenym pevnym
p¥evodovym pomérem nebo pomérem stanovenym elektronickou
ovladdaci jednotkou ze snimanych parametri a podle predem
stanoveného programu. Pfedem stanoveny prevodovy pomér byl
dasto odlisny od specifického startovaciho prevodového poméru,
pozadovaného ridicem na zakladé jeho znalosti zatizZeni
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vozidla, terénu, dopravnich podminek, povétrnostnich podminek

a podobné.

Jak vyplyva z obr. 4, snimd =z&kladni jednotka 38 pri
kazdém startu vozidla z klidu skutec¢ny pouzZity prevodovy pomér
a uloZi jej do paméti jako predem zvoleny startovaci prevodovy
pomér. Po startu programu, charakterizovaného zndzornénym
vyvojovym diagramem, se v podmince 40 zjistuje, Jjestli se
startuje z uUplného klidu. JestliZe ne, provede se podminkou
42 zkoumdni pozadavku pro primé prefazeni. JestliZe ano,
provede se prikazem 41 pouZiti pfedem stanoveného startovaciho
prevodového poméru. Potom se v podmince 42 zkouma poZadavek
pro primé prerazeni na zvoleny startovaci prevodovy pomér.
JestliZe tento poZadavek neexistuje, program kon&i. JestlizZe
existuje, a jestliZe mad tedy #idi¢ zvolit pF¥erazeni na predem
zvoleny startovaci prevodovy pomér, zpUsobi ovlada¢ 34
prikazem 43 primé prerazeni prevodovky 12 na v tomto okamZiku
v paméti uloZeny predem zvoleny startovaci prevodovy pomér,
ktery je poslednim prevodovym pomérem skutedné pouZitym pri
startu vozidla z Uplného klidu. Potom se program ukond&i.

U této strategie ovladani odrdZi soucasnid hodnota predem
zvoleného startovaciho prevodového poméru vidy posledni uréeni
¥idi¢e vozidla nejvhodnéjsiho startovaciho prevodového poméru
z klidu.

Ackoli byl vyndlez popsan na vyhodném provedeni, které je
do jisté miry 2zv1astni, je moZno v jeho ramci provadét razné
zmény, aniZ by doslo k vybo¢eni 2z jeho ramce, daného

patentovymi naroky.
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PATENTOVE NAROKY

1. ZpUsob ovlddani automatického mechanického prevodového
systému (10), sestdvajiciho z plynového peddlu (24), z motoru
(14), ovladaného Skrcenim pf¥ivodu paliva, z vicerychlostni
mechanické prevodovky (12), jejiZ nejnizsi skupina prevodovych
pomérad (1. - 5.) je vhodnd jako startovaci prevodovy pomér
z klidu vozidla, a ktera mA specificky prevodovy pomér
v uvedené nejniZsi skupiné prevodovych pomérd, urceny jako
predem stanoveny startovaci prevodovy pomér, 2z manualné
ovladané volici paky (1) razeni, ze zdkladni jednotky (38) pro
pFijimani vstupnich signdltt a pro jejich zpracovani podle
predem stanovenych logickych pravidel pro vydavani povelovych
vystupnich signdld do nemanudlné ovladanych ovladadu, mezi néz
patri ovladad& (34) fazeni prevodi pFevodovky, pricemZ zdkladni
jednotka (38) snimd &innost manudlné ovladané volici paky (1)
fazeni a parametry systému, rozhodujici pro volbu primého
prerazeni na predem stanoveny startovaci prevodovy pomér,
vyznacujici se tim, Ze sestava ze

(i) snimdni skuteé&ného prevodového poméru pouZitého pri
kazdém startu z klidu a

(ii) uloZeni skuteéného prevodového poméru, pouZitého pri
kazdém startu 2z klidu, do paméti jako soucasného predem
stanoveného startovaciho prevodového poméru.

2. Zarizeni pro ovladani automatického mechanického
prevodového systému (10), sestavajiciho 2z plynového pedalu
(24), z motoru (14), ovladaného sSkrcenim privodu paliva,
z vicerychlostni mechanické prevodovky (12), jejiZ nejnizsi
skupina prevodovych poméri (1. - 5.) je vhodna jako startovaci
prevodovy pomér 2z klidu vozidla, a kterd md& specificky
prevodovy pomér v uvedené nejnizsi skupiné prevodovych poméri,
uréeny Jjako predem stanoveny startovaci prevodovy pomér,
z manudlné ovladané volici paky (1) fazeni, ze =zakladni
jednotky (38) pro prijimdni vstupnich signald a_ pro jejich
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zpracovanl podle predem stanovenych logickych pravidel pro
vydavani povelovych vystupnich signala do nemanudlné
ovladanych ovladac¢i, mezi néZ patrfi ovlada& (34) razeni
pfevodu prevodovky, pricéemZ zakladni jednotka (38) snima
¢innost manudlné ovlédané volici paky (1) fazeni a parametry
systému, pro snimdni volby pfimého prerazeni na predem
stanoveny startovaci pfevodovy pomér, vy znadcéuijici
s e t i m Ze sestava z

(1) prostfedkd pro snimdni skutedného prevodového poméru
pouZitého pri kaZdém startu z klidu a

(1i) prostredki pro ukladani skutec¢ného prevodového
poméru, pouZitého pri kazdém startu z klidu, do paméti jako
soucasného predem stanoveného startovaciho prevodového poméru.

3. Zpusob ovladani poloautomatického mechanického
prevodového systému (10), sestavajiciho =z plynového pedalu
(24), =z motoru (14), ovladaného s£krcenim privodu paliva,
z vicerychlostni mechanické pfevodovky (12), jejiZ nejnizsi
skupina prevodovych pomért (1. - 5.) je vhodnd jako startovaci
prevodovy pomér 2z klidu vozidla, a kterd nma specificky
prevodovy pomér v uvedené nejniZsi skupiné prevodovych poméri,
urceny Jjako predem stanoveny startovaci prevodovy pomér,
z manualné ovladané volici padky (1) ~razeni, ze 2zakladni
Jjednotky (38) pro prijimdni vstupnich signalt a pro jejich
zpracovani podle predem stanovenych logickych pravidel pro
vydavani povelovych  vystupnich signdld do nemanudlné
ovladanych ovladaci, mezi néZ patri ovladad& (34) tazeni
pfevodu prevodovky, pricéemZz zakladni jednotka (38) snima
Cinnost manudlné ovladané volici péky (1) fazeni a parametry
systému, rozhodujici pro volbu pfimého prefazeni na predem
stanoveny startovaci prevodovy pomér, vy zna ¢ uj ici
S e t i m, Ze sestava ze

(1) snimdni skutec¢ného pfevodového poméru pouzitého pri
kazdém startu z klidu a

(ii) uloZeni skutec¢ného prevodového poméru, pouzitého pFi
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kazdém startu 2z klidu, do paméti jako soucasného predem
stanoveného startovaciho p¥evodového poméru.

4. Zarizeni pro ovladani poloautomatického mechanického
prevodového systému (10), sestdvajiciho 2z plynového pedalu
(24), 2z motoru (14), ovladaného 8Skrcenim privodu paliva,
z vicerychlostni mechanické prevodovky (12), jejiZ nejnizsi
skupina prevodovych pomérd (1. - 5.) je vhodnd jako startovaci
prevodovy pomér 2z klidu vozidla, a kterd md specificky
pfevodovy pomér v uvedené nejniZsi skupiné prevodovych pomérl,
urdeny jako predem stanoveny startovaci prevodovy pomer,
z manualné ovladané volici péky (1) *azeni, ze zdkladni
jednotky (38) pro pfijimani vstupnich signdld a pro jejich
zpracovani podle predem stanovenych logickych pravidel pro
vydavani povelovych  vystupnich signala do nemanualné
ovlddanych ovladadi, mezi néZ pat¥i ovladaé (34) razeni
prevodl prevodovky, pridemZz zdkladni Jjednotka (38) snima
&innost manudlné ovladané volici paky (1) razeni a parametry
systému, pro snimdni volby pfimého prerazeni na predenm
stanoveny startovaci prevodovy pomér, vy znac¢ujici
s e t i m, 2e sestava z

(i) prostredki pro snimédni skute¢ného prevodového pomeéru
pouZitého pri kaZdém startu z klidu a

(ii) prostfedkli pro ukladani skuteéného prevodového
poméru, pouéitého pri kazdém startu 2z klidu, do paméti jako
souc¢asného predem stanoveného startovaciho prevodového poméru.
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