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Brzdové ustroji pro motorova vozidla

Oblast techniky

Vynalez se tyka brzdového tstroji pro motorov vozidla s ovlddaci jednotkou,
sestdvajici z pneumatického posilovace brzd, jakoZ i za nim zafazeného hlavniho
brzdového vélce, na néjz jsou napojeny brzdy, pfi¢emz iidici ventil posilovace brzd je -
nezdvisle na vili fidi¢e ovladatelny prosttednictvim elektromagnetu, jehoz kotvou lIze
uvddeét v Cinnost jedno z tésnicich sedel fidictho ventilu, s regulatorem brzdového
tlaku, jemuz je pfivadéna regulacni odchylka, vytvofend v prvnim soudtovém &lenu ze
signalu, odpovidajiciho pozadovanému brzdovému tlaku a signdlu, odpovidajiciho
skute¢nému brzdovému tlaku, a jehoZ vystupni veli¢ina, odpovidajici pozadované
dréze kotvy, je v druhém souctovém ¢lenu porovnavéna se signalem, odpovidajicim
skutecné draze kotvy, pfi¢emz regulaéni odchylka, odpovidajici vysledku porovnani,
je ptivadéna regulatoru polohy, ovliviiuj icimu polohu fidicthu ventilu, jehoZ vystupni

veliCina odpovida elektrickému proudu, ptivadénému elektromagnetu.
Dosavadni stav techniky

Takové brzdové tstroji je zndmo z mezindrodni patentové pfihlasky WO 95/03196.
Struktura zndmého regulatoru brzdového tlaku predstavuje kompromis mezi
poZadovanou dynamikou regulatoru a jeho chovanim pii poruchéch. Pouzije-li se

vysoce dynamicky resp. velmi rychle pracujfci reguldtor, ma tento regulator stupiiovou




charakteristiku, majici za nésledek nepfijemné pisobici hluk a vibrace systému. U
pomalu pracujiciho regulatoru je nutno brat v iivahu vétsi nepresnosti pfi stiidavych

pochodech (zmény znaménka resp. sméru), tykajicich se poZzadované hodnoty.

dstata vynalezu

Je proto tikolem predkladaného vynélézu navrhnout opatfeni, ktera umoziuji regulaci

s nasledujicimi vlastnostmi:

a) pro vle€nou regulaci:
- vysokd dynamika
- klouzavy, plynuty regulaéni pochod

- rychl odezva

b) pro chovani pti poruchach, statické fidici veli¢iny resp. regulaci kone¢né hodnoty:
- rychlé eliminace poruch |

- 74dna trvalé regulacni ddchylka.

Tento ukol je podle vynalezu vyfesen tim, Ze regulator brzdového tlaku je tvofen
paralelnim zapojenim prvnfho reguldtoru (vlecny regulator), ktery sleduje rychlé
¢asové zmény signalu, odpovidajiciho pozadovanému brzdovému tlaku, a druhého
regulatoru (regulator konecné hodnoty), ktery sleduje pomalé ¢asoveé zmény resp.
statické kone¢éné hodnoty signdlu, odpovidajictho pozadovanému brzdovému tlaku,
pticemZ vystupni veliCiny obou reguldtord jsou pfivadény logickému zapojeni pro
situativni piepinani, které v zavislosti na kritériu vybéru propousti k regulétoru polohy

vystupni velicinu prvniho nebo druhého regulétoru. ?




Vyhodné dalsi provedeni pfedmétu vynalezu jsou uvedena v zavislych narocich 2 az
2.

Dalsi podrobnosti, znaky a vyhody vynélezu vyplyvaji z nésledujiciho popisu dvou
piikladii provedeni v souvislosti s pfiloZenymi vykresy, na nichz je pro vzajemné

odpovidajici soucasti pouZito stejnych vztahovych znacek.
\\h

Pfehled vyobrazeni na vykrese

Na vykrese znazoniuje:

Obr. 1 jedno provedeni brzdového Ustroji podle vynélezu ve schematickém
zobrazeni;

obr. 2 fidici astroji pneumatického posilovace brzd podle obr. 1 v axialnim

fezu, v némz jsou urcité ¢dsti vynechdny;

obr. 3 principialni strukturu regulatoru brzdového tlaku ve zjednoduSeném

schematickém znézornéni;

obr. 4 blokové schéma prvniho provedeni regulatoru brzdového tlaku podle

obr. 3, a



obr. 5 blokové schéma druhého provedeni regulatoru brzdového tlaku podle
obr. 3. |
?i/;u/m ¢ PROVEDEM T VSWALERL

Brzdové ustroji pro motorova vozidla podle vynalezu, znazornéné na obr. 1, sestava v
podstaté z ovladaci jednotky 1, elektronického regulatoru 6 vozidla, brzd 10, 11, 12,
13, meodulatoru 9 tlaku, zatazeného mezi brzdami 10 aZ 13 a ovladaci jednotkou 1,
jakoz i reguldtory 7 regulace proti blokovani/prokluzu pfi rozjezdu, ktery spoluplisobi
s reguldtorem 6 vozidla a vytvafi fidici signaly pro modulator 9 tlaku. Kazdému z
nezndzornénych kol vozidla je ptitazen snimac 14, 15, 16, 17 otacek, jehoZ fidici
signdl, odpovidajici rychlosti otaceni kola, je pfivadén reguldtoru 7 regulace proti
blokovani/prokluzu pii rozjezdu. Ovladaci jednotka 1 sestdva z pneumatického
posilovate brzd, s vyhodou podtlakového posilovace brzd 2, ovladatelného
prostfednictvim ovladaciho pedalu 4, za nimZ ze zatazen hlavni brzdovy valec 3, s
vyhodou tandemovy brzdovy vélec, jehoz nezndzornéné tlakové prostory jsou
prostfednictvim hydraulickych vedeni 23, 27 spojeny s modulatorem 9 tlaku. K
ovlddacimu pedalu 4 je ptipojena ovlddac ty¢ 5, kterd umozituje ovladdni pouze
schematicky znazornéného fidiciho ventilu 19, ktery fidi vznik pneumatického
rozdilového tlaku ve skiini podtlakového posilovace 2 brzd. Elektromagnet 20

umoziiuje pfitom ovladani fidiciho ventilu 19 cizi silou.

Jak je dale patrno z obr. 1, je za regulatorem 6 vozidla zafazen druhy elektronicky
regulétor (reguldtor brzdového tlaku) 8, jemuz je pfivadéna regulatni odchylka Ap,
vytvofené v prvnim souctovém Clenu 24, mezi signélem pg oy, odﬁovidajicim
pozadovanému brzdovému tlaku, generovanym regulétorem 6 vozidla na zakladé
vstupniho signalu E, vyslaného ptikladné snimatem vzddlenosti, a signalem p;g,,

odpovidajicim skute¢nému brzdovému tlaku, ktery je generovan ovlédaci jednotkou 1




resp. snimacem 26 tlaku, ur¢ujicim tlak, panujici v hlavnim brzdovem valei 3.
Vystupni signal S 5y regulétoru 8 brzdového tlaku odpovida poZadovane nastavované
poloze resp. poloze kotvy elektromagnetu 20, ovladajiciho fidici ventil 19. Od
pozadované hodnoty S;; polohy kotvy je v druhém souctovém ¢lenu 25 odéiténa
skute¢na hodnota S, polohy fidictho ventilu, kterou Ize, ptikladné prostfednictvim
neznazornéného snimade drahy, uréit na fidicim ventilu 19, a takto vypoétehé
regulaéni odchylka W je pfivadéna podloZenému tfetimu regulatoru (regulétor polohy

fidiciho ventilu) 18, jehoZ akéni veli¢ina Y slou vybuzeni elektromagnetu 20.

Jak ukazuje zejména obr. 2, je fdici ventil 19 umistén v télese 40 fidiciho ventilu,
vedeném pfi soucasném utésnéni ve skiini posilovace 2 brzd, a sestdvd z prvniho
tésniciho sedla 41, vytvofeného na t&lese 40 fidiciho ventilu, drubého tésniciho sedla.
43, vytvoreného na ventilovém pistu 42, spojeném s ovladaci ty¢i 5, jakoz i

ventilového télesa 44, spolupiisobiciho s obéma tésnicimi sedly 41, 43.

Pro umoznéni ovladani posilovace 2 brzd cizi silou, nezavislého na poloze ovladaci
tyce 5, je radidlné mezi prvnim (41) a druhym tésnicim sedlem 43 upraveno treti
tésnici sedlo 28, které je ovladatelné prostiednictvim elektromagnetu 20, ktery je s
vyhodou umistén v t¢lese 37, tvofeném axialnim prodlouzenim ve tvaru hrnce
ventilového pistu 42 a ktery je proto posuvny v télese 40 fidictho ventilu spolu s

ventilovym pistem 42,

Elektromagnet 20 sestava z civky 46, nasunuté na vodici soudasti 38, upevnéné uvnitt
télesa 37, jakoz i z valcové kotvy 39, posuvné upravené uvnitf civky 46, ktera je
nerozebirateln® spojena s kolikem 45, ktery je jednak veden ve vodici sou¢dsti 38 a

jednak v uzdvéru 47, uzavirajicim t¢leso 37. Pélova plocha, upravend na strané vodici




soucasti 38, lezici proti kotvé 39, mize byt pfitom s vyhodou vytvofena jako vnéjsi
kuzel za iiéelem dosaZeni linearizace charakteristiky elektromagnetu 20, pfedstavujici
zavislost sily na draze. Na svém konci, sméfujicim k ovladaci ty&i 5, nese kolik 45
desku 48 pro pienaseni sily, ktera je s vyhodou vytvorena ve tvaru obdélnika a
upravena v radialni drdzce 49 ventilového pistu 42 a umozZituje prenaSeni cizi ovladaci
sily, vyvolané elektromagnetem 20, na tieti tésnici sedlo 28. Treti tésnici sedlo 28 je k
tomuto ucelu vytvofeno na objimce 29, vedené pii soucasném utésnéni v télese 40
fidiciho ventily, ktera je spojena s deskou 48 pro penaseni sily. Mezi kotvou 39,
zasahujici CasteCné do uzévéru 47, a vodici soucasti 38 je upravena tlatna pruzina
31 kterd udrzuje kotvu 39 v jeji vychoz{ poloze, v niZ je teti tésnici sedlo 28 axiding
- presazeno vzhledem k druhému tésnicimu sedlu 43, vytvofenému na ventilovém pistu

42 (viz vzdalenost b).

Pii brzdéni, zpisobeném cizi silou, vyvolaném zavedenim proudu do civky 46, se
posune kotva 39 proti pisoben sily tlatné pruziny 51 na vykrese doprava, v disledku
¢ehoz dosedne nejprve tieti tésnici sedlo 28 po piekonani vzdalenosti “b” na tésnici
plochu ventilového télesa 44. Dosednutim tohoto tésniciho sedla je z hlediska u¢inku
preklenuto prvni tésnicf sedlo 41, vytvofené na télese 40 fidiciho ventilu, takZe je
preruSeno spojeni mezi nezndzornénymi pneumatickymi komorami posilovace 2 brzd.
Nésledné se dale pohybuje tieti tésnici sedio 28 spolu s ventilovym t€lesem 44,
pfitemz se otevie druhé tésnici sedlo 43 a zavzdu$ni se zavzdu3nitelna komora
posilovace 2 brzd. Pohyb tretiho tésniciho sedla 28 trva tak dlouho, dokud kotva 39
nenarazi na vodici soucést 38 a vzddlenost “s” mezi obéma soucdstmi je rovna nule. V
nepritomnosti oviadaci sily na ovladaci ty¢i 5 pfedbihd relativné téleso 40 fidiciho
ventilu ventilovy pist 42 o vzdalenost, kterd odpovida vzdélenosti “a” mezi pficnou

souasti 52, omezujici pohyb ventilového pistu 42 a dorazovou plochou 53,




vytvofenou na télese 40 fidiciho ventilu. Pfi¢inou tohoto jevu je vratna pruzina 54
pistni tyCe, ktera prostiednictvim ovladaci ty¢e 5 pohybuje ventilovym pistem 42
doprava a snazi se opét uzaviit druhé tésnici sedlo 43. JelikoZ se viak tieti tésnici
sedlo 28 pohybuje v disledku pevného spojeni elektromagnetu 20 a ventilového pistu
42 synchronné, je vzdalenost mezi ventilovym télesem 44 a druhym tésnicim sedlem
43 zachovéna a Cini s - b. Tim je zavzdu$nitelna komora posilovace 2 brzd spojena s

atmosférou a dochdazi ke vzniku brzdové sily.

Po vypnuti elektromagnetu 20 se pohybuje kotva 39 s tfetim tésnicim sedlem 28
plsobenim pruZiny 51 smérem doleva, ¢imz se teti tésnici sedlo 28 otevfe, zatimco
ventilové t&leso 44 uzavie druhé tésnici sedlo 43, Jelikoz, jak jiz bylo uvedeno vyse,
zistavé prvni tésnici sedlo 41 oteviené, je otevienym spojenim mezi pneumatickymi
komorami odséavéin vzduch ze zavzdusnitelné komory, takZe dochdzi ke sniZeni tlaku,

panujiciho v hlavnim brzdovém valci 3.

Otevienym prvnim tésnicim sedlem 4! je zavzdugnitelna komora odvzdusiiovéna tak
dlouho, dokud se fidici skupina nevrati do své vychozi polohy a pfiCné soucast 52
nenarazi na skiiil posilovace 2 brzd. Téleso 40 fidiciho ventilu se mize pohybovat tak
dlouho, dokud nedosedne na stranu pii¢né soucdsti, zndzornénou na vykrese vlevo, a

dokud se neuzavie prvni tésnici sedio 41. Pfistroj je pak ve vychozi poloze.

Z principidlni struktury regulétoru 8 brzdového tlaku podle vynélezu, zndzornéné na
obr. 3, je patrno, Ze je tvoren paralelnim zapojenim prvniho resp. vle¢ného regulitoru
21 a druhého regulatoru resp. reguldtoru 22 kone¢né hodnoty, ia nimz je zafazeno -
logické zapojeni 55 pro situativni prepinani. Oba reguldtory 21, 22 spliiujf pifsluiné

jednotlivé pozadavky, maji viak nedostatky, tykajici se splnéni poZadavku, kladeného




na jejich kombinaci. Tyto nedostatky jsou kompenzovany logickym zapojenim 55 pro
situativni pfepindni, které v zavislosti na zjisténé situaci regulace resp. na pozdéji
vysvétléném kritériu propousti vystupni veli¢inu Sgy vle¢ného regulétoru 21 nebo
vystupni veliCinu S yy regulétoru 22 koneéné hodnoty k podlozenému regulatoru 18
polohy. Tim je tedy zapojovan do regula¢niho obvodu vle¢ny regulator 21 pfi
dynamickych zméndch fidicich veli¢in a regulator 22 Konecné hodnoty pfi velmi

pomalych resp. statickych zméndach poZadované hodnoty.

Regulacni obvod, znazomény na obr. 4, sestava v podstaté z vétve 56, 57 a 58 pro
predfazené fizeni polohy, vySe uvedeného logického zapojeni 61, 62 a 63 pro
situativni pfepinani, nelinedrniho pfenosového ¢lenu 64 s tiibodovou charakteristikou,

proporcionalné - integraéniho (PI-) regulatoru 60, jakoZ i omezovaci logiky 66.

Vétev pro piedfazené fizeni polohy sestavé z derivacniho (DT1-) filtru 56, jemuz je
jako vstupni veli¢ina pfivadén signal pgy;, odpovidajici pozadované hodnoté
brzdového tlaku, mrtvé zény 57, ktera pouze propousti ty hodnoty filtrovaného
gradientu pozadovaného tlaku Psot> Vytvoiené v DT1-filtru 56, které klesnou pod resp.
piekro¢i uréitou prahovou hodnotu, jakoi i zesilovade 58, jehoZ vystupni veli¢ina S je

piivadéna k souctovému ¢lenu 59.

Logické zapojeni pro situativni prepinani je tvofeno tiibodovym (regula¢nim) Clenem
61, popfipadé s hysterezi, pro rozeznani znaménka gradientu Psop PoZadovaného
brzdového tlaku, omezovacim zapojenim 62 s piidavnym zesilenim pro normovéni
reguladni odchylky Ap, vytvofené v prvnim souctovém ¢lenu 24, jakoz i polem 63
charakteristickych hodnot, jemuz jsou jako vstupni veliCiny pfivadény vystupni

signdly y, x funk¢nich blokii 61 a 62, které jsou pouZivany jako soufadnice pro vybér




hodnoty, kterd je pfivadéna k nelinedrnimu pfenosovému clenu 64, jehoz tfi stavy
(-1,0,1) odpovidaji zvySeni resp. snizeni tlaku jakoZ i udrZovéni tlaku na konstantni
hodnot&. Vystupni velitina Sy, nelinedrniho prenosového Clenu 64 je v souétovém
¢lenu 59 piititana k vystupni veliCing Sy, vétve piedfazeného fizeni, pficemz vysledek
s¢itani je v tietim souctovém Clenu 65 piicitan k vystupni veliCiné Sy regulatoru PI 60
a nasledné omezen na realizovatelné hodnoty v omezovaci logice 66, kterd soucasné
kontroluje integrujici ¢4st reguldtoru PI 60. Vyse uvedeny vledny regulator 21 sestava
tedy v podstat z v&tve 56, 57, 58 pro pfedfazené fizeni, z nelinedrniho pfenosového
¢lenu 64, jakoZ i reguldtoru PI 60, zatimeo reguldtor 22 konecné hodnoty je tvofen
kombinaci omezeni 62 s polem 63 charakteristickych hodnot, nelinedrniho

ptenosového Clenu 64 a reguldtorem PI 60.

Pro ndsledujici popis funkce regulatoru brzdového tlaku, znazornéného na obr: 4, se
predpokiddd, Ze se vétvi pro predbézné fizeni privadi jako vstupni veli¢ina kladna
rovnomérnd zména pozadované hodnoty (rampa), takZe na vystupu derivaéniho
(DT1-) filtru 56 se objevi idealizovany obdélnikovy signal. Je-li hodnota
obdé¢lnikového signalu vétsi nez prahova hodnofa, zadand mrtvou zonou 57, objevi se
na jejim vystupu opét obdélnikovy signal, ktery se po zesileni faktorem K piivadi jako
prvni signél Sy; pozadované drahy souctovému Elenu 59. Vystupni signél deriva¢niho
filtru 36 se soucasn pfivadi trojpolohovému Clenu 61, pracujicimu pfipadné s
hysterezi, jehoZ vystupni veli¢ina y nabyva za pfedpokiadu, Ze hodnota uvedeného
signalu piekrocf spinaci prahovou hodnotu, uré¢enou trojpolohovym ¢lenem 61,
hodnoty “1", ktera slouzi jako odpovidajici soufadnice pro pole 63 charakteristickych
hodnot. Jak je patrno z obsahu pole 63 charakteristickych hodnot, objevi se na vystupu
pole 63 charakteristickych hodnot signél y,, odpovidajici “1", a sice nezavisle na

velikosti druhé soufadnice x, ktera je poskytovana omezenim 62 a ktera v tomto
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piipad zustéva pro pole 63 charakteristickych hodnot nedcinné. Z obsahu pole 63
charakteristickych hodnot je déle patrno, Ze se soufadnice x, vznikajic z omezené
regulacni odchylky, miiZe projevit jen tehdy, je-li prvni uvedena soufadnice y = 0. V
dusledku popsaného pochodu se pak objevi na vystupu pienosového &lenu 64 signal
Syg. ktery piedstavuje drdhu kotvy, ktera je potfebna pro zvy%eni tlaku. Tento signal
se pak v souctovém Clenu 59 pricitd k vySe uvedenému vystupnimu signélu Sy, vétve
pro pfedbézné fizen.

Pro popis regulace se pfedpoklz';dé, Ze pfed zaCatkem zmény poZzadované hodnoty byla
regulagn{ odchylka Ap = 0. Pfi vySe popsané zméné pozadované hodnoty vznika
kladna regula¢ni odchylka Ap > 0, které je v Pl-regulétoru 60 zesilena a integrovana
tak dlouho, dokud opét nenabude hodnoty Ap = 0. Omezeni 62 ziistdvé nedeinné,
dokud zistane y = 1. Vystupni veli¢ina Sg je v dal§im souctovém &lenu 65 piicitina k
vysledku s¢itani, provedeného v souttovém ¢lenu 59, pfitemz kone&ny vysledek
sCitani je piivadén k omezovaci logice 66, jejiZ vystupni velic¢ina Sy, odpovida
pozadované draze kotvy a kterd kromé toho kontroluje resp. omezuje integra¢ni slozku
regulatoru PI 60. Jak je déle patrno z vykresu, mize byt pfidavné k regulatoru PI 60

pouzit proporciondlni reguldtor 78, jemuz je predfazen druhy derivacni (DT1-) filtr 77.

Pti malych gradientech poZadovaného tlaku se objevi na vystupu trojpolohového élenu
61 hodnota y =0, takZe vystupni velitina pole 63 charakteristickych hodnot odpovida
hodnoté druhé soutadnice x  tudiz se v bloku 64 generuje hodnota, odpovidajici x,
mezi polohou pro sniZeni a zvySeni tlaku. JelikoZ mrtva zéna 57 nepropousti malé |
zmény pozadované hodnoty, nema vétev pro predbézné fizeni na regulaénf pochod
zadny vliv. Draha signalu, oznaten na obr. 4 vztahovou znackou 67, naznacuje, Ze

mohou byt parametry reguldtoru PI 60 ovliviiovany resp. ménény logickym zapojenim
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61,62, 63 pro situativni pfepinani.

Regulacni obvod, znézornény na obr. 5, sest4va v podstaté z deriva¢niho (DT1-) filtru
68, obvodu 69 pro Gpravu signalu, predfazeného fizeni 70, nelinedrniho regulatoru 71
s trojpolohovou charakteristikou, obvodu 72 pro stanoveni zdvaznosti, jakoz i
reguldtoru PI 73 se za nim zafazenou omezovaci logikou 75. Jako u ptikladu
provedeni, zndzornéného na obr. 4, miize byt ptidavné k regulatoru PI 73 pouzit

| neznazornény regulator P, jemuz je pfedfazen derivacni (DT1-) filtr.

Vystupni signal derivacniho (DT1-) filtru 68, predstavujici gradient Psoll
poZadovaného brzdového tlaku, je jednak piivadén jako vstupni veli¢ina obvodu 69
pro Gpravu signélu a jednak predb&znému fizeni 70, Regulaéni odchylka Ap,
vznikajici v vySe uvedeném souctovém &lenu 24, slouzi jako vstupni veliGina jednak
nelinedrniho regulétoru 71 a jednak regulatoru P173. Obvod 69 pro dipravu signalu
generuje v zavislosti na charakteristice, ktera je v ném uloZena, fidici signal SW pro
obvod 72 pro stanoveni zavaznosti, jemuz jsou jako vstupni veli¢iny piivadény
vystupni signaly Y, X pfedfazeného fizeni 70, jako# i nelinedrniho reguldtoru Tla
jehoZ vystupni veli¢ina odpovida kombinaci vystupnich signald, kterd je vytvaiena

podle vzorce
X*(1-SW) + Y*SW,

Vystupni signal Y predtazeného fizen 70 je pfifazovan gradientu Pson PoZadovaného
brzdového tlaku, poskytovanému derivaénim filtrem 68, zatimco vystupni signal X
vznikd zpracovénim regula¢ni odchylky Ap v nelinedrnim regulétoru resp.

modifikovaném trojpolohovém spinaci 71.




Ly
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Objevi-li se na vystupu deriva¢niho filtru 68 mal4 hodnota gradientu Psoll
pozadovaného brzdového tlaku, kterd odpovida rozsahu od -thl do +thl
charakteristiky, ulozené v obvodu 69 pro tipravu signalu, generuje tento obvod fdici
signal SW = 0, takze vystupni veli¢ina obvodu 72 pro stanoveni zivaZnosti odpovida
vystupni veli¢in¢ X modifikovaného trojpolohového spinace 71, ktera je v druhém
souctovém Clenu 74 piicitina k vystupni veliCing reguldtoru PI 73, pficemz vysledek

scitani je jako v prvnim pfipadé piivadén omezovaci logice 75.

Pti zménéch poZadované hodnoty, které jsou vétsf nez +thl, se objevi na vystupu
obvodu 69 pro upravu signélu fdici signal SW > 0, takZe se na vystupu obvodu 72 pro
stanoveni zavaznosti objevi kombinace odpovidajicich signald Y a X, posouzenych dle
zavaZnosti. V tomto piipadé pfevazuje slozka Y a slozka X ubyva. Tim je dosahovano

plynulého prechodu mezi obéma zpiisoby regulace.

Cesta signalu, oznagend na obr. 5 vztahovou znackou 76, naznaduje, ze mohou byt

parametry reguldtoru PI 73 ovliviiovény resp. ménény obvodem 69 pro apravu signélu.

- VySe uvedeny vietny regulétor__i_]. sestava tedy v podstaté z derivaéniho (DT!-) filtru
68, piedtazeného fizeni 70, obvodu 72 pro stanoveni zavaZnosti, tvoficiho vyse
uvedené logické zapojeni 35 pro pfepinani, jakoZ i k nému paralelné zapojeného
reguldtoru P1 73, zatimco regulator 22 kone¢né hodnoty je tvoren kombinaci

nelinedrniho regulétoru 71 s obvodem 72 pro stanoveni zavaznosti a regulitorem P1
3.

Myslitelné je i dal3i provedeni, u néhoz obvod_7_2 pro stanoveni zavaznosti obsahuje

prvky neostré (Fuzzy-) logiky s odpovidajicimi pravidly. Pouzitim téchto opatfeni by




sc dosahlo nelinedrnich plynulych ptechodii mezi jednotlivymi médy regulace jako
funkce pozadovaného tla:ku, gradientu poZadovaného tlaku, regulaéni odchylky a

gradientu regula¢ni odchylky.
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Patentové naroky

1. Brzdove iistroji pro motorové vozidla s ovladaci jednotkou, sestavajici z
pneumatického posilovace brzd, jakozZ i za nim zafazeného hlavniho brzdového
valce, na n¢jz jsou napojeny brzdy, pficemsz fidici ventil posilovace brzd je
nezdvisle na vili fidi¢e ovladateiny prostfednictvim elektromagnetu, jehoz
kotvou lze uvadét v ¢innost jedno z tésnicich sedel fidiciho ventilu, s
reguldtorem brzdového tlaku, jemuz je pfividéna regulaéni odchylka, vyt\fofcné
v prvnim souttovém &lenu ze signalu, odpovidajiciho péiadovanému
brzdovému tlaku a signalu, odpovidajiciho skute¢nému brzdovému tlaku, a
jehoZ vystupni veli¢ina, odpovidajici pozadované draze kotvy, je v druhém
souctovem Clenu porovndvana se signalem, odpovidajicim skute&né draze
kotvy, pfi¢emz regulatni odchylka, odpovidajici vysledku porovnani, je
ptivadéna reguldtoru polohy, oviiviiujicimu polohu fidicthu ventilu, jehoz
vystupni veli¢ina odpovida elektrickému proudu, pfivadénému elektromagnetu,
vyznacené tim, Ze regultor (8) brzdového tlaku je tvofen paralelnim zapojenim
prvniho regulatoru (21) (vleény reguldtor), ktery sleduje rychlé &asové zmény
signdlu (p..yp), odpovidajiciho pozadovanému brzdovému tlaku, a druhého
reguldtoru (22) (reguldtor konec¢né hodnoty), ktery sleduje pomalé ¢asové
zmény resp. statické hodnoty signdlu (p,y), odpovidajiciho poiadovénému
brzdovému tlaku, pficemZ vystupni veli€iny (Sgoy1, Seoprp) Obou regulatord (21,
22) jsou pfivadény logickému zapojeni ("55) pro situativni prepinéni, které v
zévislosti na kritériu vybéru propousti k regulatoru polohy (18) vystupni
veli¢inu prvnfho (21) nebo druhého regulatoru (22).
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Brzdové Ustroji podle naroku | vyznacené tim, Ze vieény reguldtor (21) sestava
z vétve (56, 57, 58) pedbézného fizeni pro zpracovani gradientu (Psor)
pozadovaného brzdového tlaku, nelinedrniho pienosového &lenu (64) s
ttipolohovou charakteristikou, ovladatelného vystupni veli¢inou logického
regulatoru (PI-) 60, pticemz vystupni veli¢ina (Sy;) vétve pro predb&zné fizeni
Je pficitana k vystupni veli¢iné (Syg) nelinedrniho ptenosového ¢lenu (64) a
vysledek s¢itani je pficitan k vystupni veli¢ing (Sg) reguldtoru PI (60), zatimco
regulator (22) kone¢né hodnoty je tvofen kombinaci omezovaciho obvodu (62)
s pfidavnym zesilenim pro normovani regula¢ni odchylky (Ap) s nelinearnim

pienosovym &lenem (64) a regulitorem PI (60).

Brzdové ustroji pro motorové vozidla podle niroku 2 vyznacené tim, Ze souéef
vystupnich veli¢in (Sy;, Syg, Sg) vétve (56, 57, 58) pro predbézné fizeni,
nelinearniho pienosového Elenu (64) a regulatoru PI (60) je pfivadén omezovaci
logice (66), kterd jej omezuje na realizovatelnou hodnotu a kontroluje

integracni slozku regulatoru PI (60).

Brzdové ustroji pro motorova vozidla podle néroku 2 nebo 3 vyznacené tim, Ze
logicke zapojent (55 resp. 61, 62, 63) pro pfepinani je tvofeno trojpolohovym
¢lenem (61) pro rozeznavani znaménka gradientu (pop) poZadovaného
brzdového tlaku, omezenim (62), jakoZ i polem (63) charakteristickych hodnot,
JehoZ soutadnice jsou tvofeny vystupnimi veli¢inami (y,x) trojpolohového &lenu
61)a omezeni (62) a jehoz vystupni veli¢inou lze nastavovat nelinearni

prenosovy ¢len (64).
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Brzdové stroji pro motorova vozidla podle naroku 4 vyznacené tim, Ze

trojpolohovy élen (61) pracuje s hysterezi.

Brzdové (istroji pro motorova vozidla podle jednoho z narokd 2 az 5 vyznacené
tim, Ze vétev (56, 57, 58) pro predbéiné f{zeni sestavé z derivacniho (DT1-)
filtru (56), mrtvé zony (57) jakoz i zesilovace (58), zafazeného za mrtvou z6nou
(57).

Brzdové tstroji pro motorova vozidla podle jednoho z néroki 2 az 6 vyznacené
tim, Ze parametry regulatoru PI (60) lze ovliviiovat vystupni veli¢inou

trojpolohového ¢lenu (61).

Brzdové ﬁstrbjl' pro motorova vozidla podle naroku 1 vyznacené tim, Ze vle¢ny
- regulator (21) sestava z obvodu (70) pro piediazené fizeni, obvodu (72) pro
stanoveni zavaZnosti , jakoz i k nim paraleln¢ zapojeného reg‘ullétoru P1(73),
pficemz obvodu (70) pro piedifazené fizeni je jako vstupni veli¢ina piivadén
gradient (P poZadovaného brzdového tlaku a jeho vystupni velitina je
piivadéna obvodu (72) pro stanoveni zavaZnosti, zatimco reguldtor (22)
konedné hodnoty je tvofen kombinaci nelintho regulatoru (71) s kfivkou
nasycenosti a obvodu (72) pro stanoveni zavaznosti s regulatorem PI (73),
'pii¢emz je upraven obvod (69) pro Upravu signélu, jemuz je jako vstupni
velitina pfivadén gradient (plscn) poZadovaného brzdového tlaku a ktery
generuje fidici signal (SW) pro obvod (72) pro stanoveni zdvaznosti, jehoZ
vystupni veliCina odpovidé kombinaci vystupnich signdli (Y, X), posouzenych
dle zévainosti, obvodu (70) pro pfedfazené fizeni resp. nelinedrniho regulatoru

(71).




10.

11.

12,
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Brzdové tstroji pro motorova vozidla podle naroku 8 vyznadené tim, ze

vystupni veliCina obvodu (72) pro stanoveni zdvaznosti je tvorena podle vzorce
X*(1-SW) + Y*SW

Brzdové Ustroji pro motorova vozidla podle naroku 8 nebo 9 vyznacené tim, Ze
souCet vystupnich veli¢in obvodu (72) pro stanoveni zavaznosti a regulatoru PI
(73) je ptivadén omezovac logice (75), ktera jej omezuje na realizovatelnou

hodnotu a kontroluje integra¢ni slozku regulitoru PI (73).

Brzdové distroji pro motorova vozidla podle jednoho z néroki § az 10
vyznacené tim, Ze parametry regulatoru PI (73) lze ovliviiovat fidicim signélem

(SW) obvodu (69) pro tpravu signalu,

Brzdové ustroji pro motorové vozidla podle jednoho z predchazejicich narokii.
vyznacené tim, Ze regulator P1 (60, 73) lze doplnit regulatorem P (78) s

piedfazenym deriva¢nim (DT1-) filtrem (77).
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