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Uktad przeciwblokujacy
z prognozowaniem predkoéci chwilowej pojazdu

Przedmiotem wynalaszku jest uklad przeciwblokujgcy 2 prognozowaniem predkosci chwilowe;j
pojaszdu, wykonany w technice cyfrowe). ,

Znany 7 opisu patentowego nr 113907 uklad dzialajgc y na zasadzie prognozowania pozgdanc;j
nredkoéci chwilowe) pojazdu zawiera przetwornik sygnaldw dostarczanych z nadajnika obrotow
kota jezdnego, uktad bramkowania spetniajacy funkcje p:vmigei i przetycznika sygnatu przekazy-
wanego do jednego 7 wejéé bloku tworzenia pozgdanych cz¢stotliwodci obrotéw. Do pozostatych
wcjéé bloku tworzenia pozgdanych crgstotliwodci obrotéw jest dolgczony generator zmiennej
niczaleznej oraz rejestrator zmiennej niczaleznej. Wyjécie bloku tworzenia poiadanej czestotli-
wolci obrotdw jest dotaczone do bloku pordwnywania sygnaléw, do ktérego jest przylaczone
ponadto jedno z wejs¢ przetwornika sygnalow z nadajnika obrotéw. Jedno z wyjéé bloku poréwny-
wania sygnaléw jest dotaczone do rejestratora zmiennej niezaletnej, potgczonego z gencratorem
zmiennej niczaleznej, zaé drugic wyjécie tego bloku stanowi wyjécie uktadu.

W przedstawionym ukladzie ujawniono istoty sposobu regulacji nachylenia krzywej progno-
zowej, decydujacej o skutecznodci i elastycznodci dzialania ukiadu przeciwblokujacego.

Istota rozwigzania wedtug wynalazku, w ktérym jest zastosowany znany uklad formowania
impulséw o czgstotliwodei proporcjonainej do predkodci kota, a generowanyck przez nadajnik
wspdtpracujacy 7 kotem jezdnym, uktad poréwnywania predkosci rzeczywistej i predkodci progra-
mowancj, uklad generatoréw otaz uklad sterujgcy, polega na tym, te wejbciec zegarowe licznika
picrwszej predkoser programowej potgczonego z ukladem obnizania poziomu pierwszej predkosci
programowancj jest potaczone 7 wyjéciem podzielnika czgstotliwodci, kidrego jedno wejdcie jest
dotgcrone do wyjscia rdwnoleglego ukladu wyliczania czasu otwarcia zaworu, a drugie wejicie jest
polaczone z sespotem generatoréw generujacych sygnaty o statych czgstotliwosciach, wybranych w
dotaczor..m do zespotu generatoréw ukladzie sterowania, ktdrego wyjscia sy dotqc zone ponadto
do ukls {1 wyznaczania czasu otwarcia zaworu oraz licznika pierwsrej predkodct programowsne;j.

W 1L vie wedlug wynalazku zmiang szybkosci opadania prgdkodci programowej osigga si¢
poprze’ o' viedrie dobranie cz¢stotliwofci sygnatéw generowanych przez zesp6l generatordw.

P. . A wynalazku iest przedstawiony w przykladzie wykonania na rysunku, na ktérym
fig. | pizeustawia schemat blokowy ukladu, a fig. 2 wykresy predkodci kota Vi‘praz predkosci
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programowanej prerwszej Vo, i drugicj Vy. Uklad posiada dwa wejécia A i B oraz jedno wyjécie C.
Do wejdcia A jest proylaczony z zewngtrz nadajnik impulséw z kota jerdnego. Crestotliwodé
przebicgu prostokginego przylozoncgo do wejscia A jest wprost proporcjonalna do predkofci kola.
Do wejscia B jest przvigezony 7 zewngtiz csujnik polozenia pedatu hamulca. Sygnal przytozony do
wejscia B jest sygnalem dwustanowym —- pedal weidnigty/pedal puszczony. Wyijécic C jest wypro-
wadzonc na szcwngtrz i przvigezone do wzmacniacza zaworu. Sygnal otrzymywany na wyjéciu C
~ jest sygnalem dwustanowym — 7awor wylaczony/zawdr zalgczony.

Wejscic A uktadu przeciwposlizgowego jest preylaczone do wejécia ukiadu formowania impul-
sow 1, ktorego wyjscie przytguzone jest do wejscia ukladu 2 wyliczania iloczynu predkodci aktualnej
kola Vi i podlizgu s oraz do wejécia ukladu 3 wyliczania predkofci aktualnej kota V.. Wyjécia
ukladow 21 3 53 wyjscianmi rOwnoleglymi, co oznacza 2e warto$é iloczynu predkodci aktualnej kota
Vi wiclkodei statej poslizgu s oraz wartosci predkodei aktualnej kola V. sq przedstawione w postaci
n-bitowych sow binarnych. Wyjdcia ukladow 2 i 3 sg dotgczone do wejsé sumatora 4, kidrego
wyjscie jest potgezone 7 wejdciem informacyjnym (rownoleglyim) licznika § predkosci programowa-
nej Voo W ka2dej chwili czasowej okre$lonej przez czgstotliwod¢ dziatania ukiadéw 2i 3 na wejsciu
informacyjnym licznika § pojawia si¢ wielko$¢ V(] - ). Wejscie zegarowe licznika 8 predkodci
programowanej Vo, jest polgczone 2 wyjsciem podzielnika czgstotliwofci 9, a wejécia sierujgce
licznika § pr¢dkodci programowane;j V., s3 polgczone z pierwszym wyjéciem ukladu sterowania 7,
za$ wyjscie heznika 8 jest dotgczone do wejdcia uktadu 6 obnizania poziomu predkosci programo-
wanej VY, do poziomu YV, orazdo wejscia uktadu sterowania 7. Wyjécic uktadu 6 jest dotgczone do -
kolejnego wejscia ukladu sterowanic 7 do pozostatych wejté, do kidrego sq dolyczone wyjdcie
ukladu 3 wyznaczania predkoéci aktualnej kola Vy oraz wejécie B ukladu prtecnwillzgowego
Drugie wyjscie ukladu sterowania 7 jest przylaczone do wejécia ukladu 8 wyznaczania czasu At
otwarcia zaworu, ktérego wyjécie przylaczone jest do wejécia row noleglego podzielnika czestotli-
wotcr 9. Wejscie zegarowe podrielnika czgstotliwosci 9 jest potaczone z wyjéciem zespotu-generato-
réw 10, ki¢rego wyjscie jest polaczone z trzecim uv;(cneu. uktadu sterowania 7. Czwarte wyjécic
ukladu sterowania 7 stanowi wyjécie C ukladu.

Praca ukladu podzielona jest na cykle. Dla pierwszego cyklu generowane s§ nasi¢pujace
raleznodci:

V,,.(l)=V..~(I -8) -7t

vr'?(t)z vpll(() - P
Dla ¢yklu drugiego i nastgpnych:
Von(t) = Vpa(ty) - a7t -t

vp'?“)= val“) -

gdzie:

Vol — predkodé programowana pierwsza

Von — predkoéc programowana druga

t — moment zakoAczenia cyklu poprzedniego

a,2a8. p — wiclkosci stale

V, — predkos¢ kota w momencic rozpoczecia hamowania
A — (ras Olwarcia zaworu

Po 7alyczemiu napigeia zasilania ukladu sterowania 7 zapewnia wyzerowanie hcrmka § pred-
kofci programowanc) Vo, oraz wyzerowanic wyjécia rownoleglego ukladu 8 wyznaczania czasu At
otwarcia zaworu. Pudczas jasdy samochodem, gdy pedal hamulca nie jest wciénigty, na bie2gco
okredlana jest predkoéé aktualna kota jezdnego V, (w ukladzie 3) oraz iloczyn Vi - s (w ukladzie 2),
wiclkodci te s3 odejmowane binarnie w sumatorze 4, a wiclko$¢ V(1-s) uzyskana w wyniku
sumowania podawana jest na biezgco na wejécic informacyjne licznika $ predkosci programowane)
Vo Weisnigeie pedatu hamulea (pojawicnie si¢ odpowiedniego stanu logicznego na wejéciu B
uktadu) rozpoczyna cykl pracy ukladu przeciwposlizgowego. Wygenerowany zostaje przez uklad
sterowania 7 impuls zapisujacy tan wejd¢ informacyjnych do licznika 8. Uktad 8 w dalszym ciggu
wasterewuge linie wepdciowe do uktadu podziclnika czgstotliwo$ci 9 w stanie zero, natomiast uklad
generatorow 10 generuje przebieg prostokgtny o stalej czgstotliwosci o wybranej przez odpowied-
nic wysterowanic ukladu 10 7 ukladu sterowania 7. Wobec powyiszego na wejfcic zlic2ajgce
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licznika S podany jest pmbleg o czstotliwobci .. Licznik 8 jest licznikiem rewersyjnym, zatem
katdemu cyklowi generatora 10 odpowiada zmniejszenie stanu licznika o jeden, a tym samym
zmniejszenie predkofci programowanej YV, oraz predkodci programowanej V. uzyskanej przez
odjccie wartodci stalej p od V,,, u ukladzie 6. Regulujgc czestotliwofé jednego generatora w zespole
10 mozna uzyskaé zmiang szybkusci opadania predkodci programowanej V,.. W momencie, gdy
wartoéé predkodci kota V, stanie si¢ mniejsza od wartodci predkodei programowanej V. (wyjécie
licznika S) uklad sterowania 7 powoduje wysterowanie linii wyjiciowej C i jednoczeénie w ukladzie
8 rozpoczyna si¢ proces obliczania czasu At otwarcia'zaworu. Wykrycie chwili, gdy predkoéé kola
Vi staje si¢ wicksza od predkodci programowanej drugiej Vo (wyjécie ukiadu 6) powoduje zanik
wysterowania linii wyjiciowej C oraz zakofczenie procesu odliczania w ukiadzie 8 czasu At
otwarcia zaworu. Jednoczesnie, jefli byt to pierwszy cykl pracy ukladu przeciwpoflizgowego
zmienione zostaje wysterowanie zespolu generatordw 10 i w zwigzku z tym na wejfcie zliczajace
podzielnika czgstotliwoéci 9 podany jest przebieg prostokatny o cz¢stotliwofci f;. Na wyjéciu
podzielnika 9, a jednoczednie na wejéciu zliczajgcym licznika § pojawia si¢ przebieg prostokatny o
czgstotliwodci f =11/ At. W ten sposdd zostaje zrealizowana zmiana szybkokci opadania predkodci
programowanej V. i V,2 2godnie z zaloteniem. Poprzez regulacj¢ czgstotliwodci generatora 10
uzyskuje si¢ zmian¢ wartoéci wspéiczynnika a w réwnaniu:

vm' V(i) - 27018 - t

Od tej chwili powtarza si¢ cykl dzialania uktadu — detekcja przeci¢cia si¢ predkodei kola V, z
predkodciy V,, odliczanie czasu At, detekcja przeci¢cia si¢ predkodei kola V. 2 predkobcig Vps,
zmiana szybkodci opadania predkodci programowanej, at do chwili, gdy V., osiggniec wartoéé
minimalng, (zatotong z goéry, na przyklad Skm/h), wtedy nast¢puje zablokowanie uktadu
przeciwpoflizgowego.

Zastrzetenia patentowe

1. Uklad przeciwblokujgcy z prognozowaniem predkofci chwilowej pojazdu, wyposatony w
uklad formowania impulséw o czgstotliwoéci proporcjonalnej do predkodci kota, a generowanych
przez nadajnik impulsdw wsp6ipracujacych z kolem jezdnym, ukiad pordwnywania predkodci
rzeczywistej i predkosci programowane;j, ukiad generatordw oraz uklad sterujacy, znamienny tym,
te wejbcic zegarowe licznika (5) pierwszej predkoéci programowanej (V,n) polaczonego z wejbciem
ukiadu (6) obnitania poziomu pierwszej predkodci programowanej (Vo) do poziomu drugie)
predkoéei progremowane;j (V ), jest polgczone z wyjiciem podzielnika czgstotliwodci (9), ktérego
jedno wejécie jest dolaczone do wyjécia réwnoleglego ukladu (8) wyliczania czasu (At) otwarcia
zaworu, a drugie wejécie jest potaczone z zespotem generatoréw (10) generujgcych sygnaty o statych
cz¢stotliwosciach (f,, fi,...) wybranych, w dotgczonym jednym ze swych wyjé¢ do zespotu generato-
réw (10), ukladzie sterowania (7), ktérego pozostate wyjécia s3 dotagczone do uktadu (8) wyznacza-
nia czasu (At) ot'varcia zaworuy, do licznika (8) pierwszej predko$ci programowane;j (V). ktdrego
wyjécie jest dotgczone do jednego z wejié ukiadu sterowania (7), do pozostatych wq!é ktdrego s
dotqczone uklad (6) obnizania pierwszej predkodci programowanej (V) oraz uyjme uktadu (3)
wyliczania predkofci aktualnej kota (V\), przy czym jedno z wejéé ukladu sterowania (7) stanowi
wejécie (B) catego uktadu przeciwblokujgcego, a jedno z jego wyjéé. wyjécie (C) tego uktadu.

2. Uklad wedtug zastrz. |, mamienny (ym. e zespol generatordw (10) zawiera co najmnici dwa
generatory.
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