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Zpiisob ovladani postupného Fazeni pfevodi a
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(57)Anotace:

Spojka (18), zapojena prostfednictvim odstfedivych

- setrvacnikd (29) a pruZiny (34), zabira pfimo se vstupem

centralniho kola (9) a s vystupem nosice (13) planetovych kol
(11). Je-li zabérovy tlak nedostateny pro kroutici moment,

ktery ma byt pfenasen, talifové kolo-(8) se zpomaluje a je poté .

zastaveno volnob&Znym kolem (16), zatimco osovy tlak (Pac),
vyvozovany §roubovitymi zuby, uvolni spojku (18). Ustroji
potom pracuje jako pievod do pomala. Za uéelem akcelerace
procesu ovladaci prostiedky (152) zjisti zagatek prokluzovani

" spojKy (18) a‘aktivuiji ovlada& pro uvolnéni spojky (18) jest&

pred tim, neZ se objevi sily, zplisobované Sroubovitymi zuby.
V alternativnim provedeni pak ovladaci prostfedky (152)
ovladaji postupné provozni sily, nebot’ musi byt prakticky
soucasné uvadéno do provozu dvé nebo vice spojek. Vynélez
je vyuZitelny pro zvySeni komfortu cestovani a pro sniZeni
razil a otfesti. ‘
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Zplsob ovladani postupného tazeni prevoda a pfevodové ustroji

k jeho provadéni

Oblast techniky

Vyndlez se tyka zpusobu ovladani postupného *razeni
pfevodovych stupnit u. prevodového zafizeni, - zejména u

automatické vicestupiiové prevodovky.

Vynalez se rovnéZ tykd pfevodového tstroji k provadéni

tohoto zpusobu.

Dosavadni stav techniky

Z patentového spisu WO 92/07”206 je'zhéma automaticka

-pfevodovka, u niz spojka podle volby 'spojuje dva oto&né

&leny diferencidlniho ozUbéného soukoli, Jjako Jje napfiklad
planetové soukoli, v disledku <&ehoZ prevazuje jedna nebo
druha ze dvou.jprotichﬁdnych sil. Prvni silbu .je napfikladb
zab&rovad reakce, zejména osovy tlak[ vyvozo&any pastorkem se.
éroubovit?mi zuby, namontovanym osové pohybli&?m zpasobem a
majicim snahu rozpojit spojku. Druhé sila, kterd m& snahu
spojku zapojit,> miZe byt vyvozovédna prufinami a/nebo

odstfediv?mi tachometrickymi prostfedky.

Je-1li spojka rozpojena, je nutno zabranit v otadeni

tfetimu otadivému d&lenu diferencidlniho ozubeného soukoli,




&

coZ miZe byt zaji3téno prost¥ednictvim volnobéiného kola,
které zabranuje tomu, aby se tento tfeti ¢&len otécel v

opac¢ném sméru.

Tento typ pfevodu je velmi vyvhodny, nebot jeho zédkladni
funkce nevyZaduji ani vnéj3i energeticky zdroj, ani senzory,

ani ovladaci obvod. Je to samo prevodové dustroji, které

vyvozuje sily, které je ovladaji, a tyto sily jsou soulasné

- mé¥enymi parametry, nezbytnymi pro toto ovladani.

P

Pro moderni prevody, které maji zarucit vysokou uroven
komfortu é optimalizace vSech opéraci, jsou shora uvedené
sily s vyhodou doplnény dodate&nymi silami, vyvozovanymi
napriklad ﬁydraulick?mi ovlada&i. Tyto dodatedné sily mohou
byt pouZzity k modifikaci rychlostnich a momentovych podminek,
za kterych dochédzi u pfevodu ke zmé&né prevodového poméru,
nebo k zablokovani prevodu na daném prevodovém stupni,:pokud

je to pozZadovédno (EP 683 877).

Z jiného aspéktu je moZno vzhledem k tomuto vyndlezu
pozoroQat,‘ie zmé&na prevodového pom&ru pésobenim sil, Jjako
jsou napfiklad odst¥edivé sily nebo zabé&rovd reakce, mizZe
vést 'k urditym nedostatktm, jako Je nap¥iklad nadm&rna

pbmalost.»

A havic, pokud pfevod nabizi véﬁéi pdéet'pfevodOVYCh
pomérd, ktéry je vy38i v ' porovnani s poétem. pouzitych
planetovyCh soukoli,vpotom zde obecné exiétuje alesbbﬁ jedna
pfevodovad zména, kterd vyZaduje uvolné&ni jedné spojky a
uvedeni do provozu jiné, pticemz tyto‘dvé operace museji byt
perfektné syhchronizovény_ Jakykoliv nedostatek v této

synchronizaci zpUsobuje, Ze zména pFfevodového poméru neni



komfortni pro cestujici v motorovém vozidle, nebot p¥inasi
razy a ottesy, které rovnéZ zplsobuji opotfebeni pfevodového

ustroji.

V souladu s patentovym spisem US 4 713 984 pak spojky,
které museji byt uvadény do provozu, dostéavajl zabérovou

silu, kterd je zpoCatku mald a potom se postupné zvySuje ai

na_maximdlni_ hodnotu, zatimco z&bé&rovd sila jiné spojky Jje

progresivn® uvoliiovédna. Hydraulické prostfedky, které Jsou

nezbytné pro uplatnéni tohoto feSeni, Jsou komplexni,

&

"nakladné a obtizZné& lze zajistit jejich spréavnou funkci.

Redeni podle patentového spisu DE 41 19 078 doporucuje
nastavit hydraulicky tlak, ktery je pouZivan k provedeni
zm&ny pfevodového poméru u automatickych prevodovek, pricemz
toto nastaveni m& byt funkci polohy Skrtici klapky plynu u
motoru. Patentovy spis DE 41 19 078 dale doporuduje
modifikovat hydraulicky tlak pouze po urcitém prodleni v
pripad® zmé&ny polohy Skrtici klapky plynu, ¢imZ je moZno brat
ohled 1 na zpozdéni ve zméné krouticiho momentu motoru,
kterdZto zména je vysledkem nové polohy plynové Skrtici
klapky. Sefizovani tékového‘ systému pro kazZzdou moZnou
praktickou situaci jé nesmirné sloZité, pficemZ nenadalym
razim a naopak zase p¥ilisSnému prokluzovani nelze spolehlivé
a se zarukou zabréanit. Sefizovéni systému z4visi na spravném
chodu motoru a je obtiZnéjsi, pokud dojde k opotfebeni motoru

nebo prevodového ustroji.

U&elem tohoto vyndlezu je dosdhnout lep$iho ovladani

procesu zmény pfevodového pom&ru, obsahujiciho uvedeni do

~provozu alespoii jednéch vybérovych spojovacich prostfedkul.




Podstata vynélezu

Pfedmétem tohoto vynalezu je zplsob ovladani postupného
fazeni pfevodd ze starého pfevodového pom&ru na. novy
prevodovy pomér u pfevodového Ustroji, poskytujiciho alespon
dva rizné pfevodové poméry, a obsahujiciho ovlada& pro
ovladani vybérovych spojovacich prost#edka prevodového

Ustroji, p#idem? po iniciaci procesu_zmeény pfevodevého—pom&ru

se zjistuje alespoil jedna provozni fyzikdlni veli&ina, a

ovlada¢ se ovladdd v souladu se zjisténou hodnotou této

fyzikdIni—veli&iny, pricemz zjistovanou fyzikdini veli&inou
je takovad fyzik&lni velicina, jako rychlost, rychlostni pomér
nebo podobné, kterd je ovliviiovana zah&jenim procesu postupné

zmény prevodovych pomé&rd.

Uvadéni do provozuﬂV?bérovych spojovacich prostfedkd se
ovlada pouze tehdy, kdyZz fyzikdlni velidina prekroCi predem

stanovenou prahovou hodnotu.

Pro zjistovani - fyzikalni velidiny se mé&¥i rychlost
otadCeni p¥ed spojovacim prostfedkem, kterad se POrovnava s

ryéhlosti za spojovacim prost¥edkem.

Iniciace procesu zmény pfevodového pomdru se s vyhodou

provadi s pomoci jinych prostfedkl, nez je uvedeny ovladad.

Zahdjeni procesu zmény Ppfevodového pom&ru se provadi

prokluzovanim spojky, kdyZ kroutici moment, ktery ma byt
pfendsen touto spojkou, pFfesahne hodnotu, urdenou zédbérovymi

prostredky.



Ovlada& prispiva k uvolnéni spojky, pfedstavujici

vybérové spojovaci prostfedky, proti plsobeni zédb&rovych

prost¥edki.

Uvolnéni spojky je zajidténo kombinovanou akci ovladade
a z&bé&rové reakéni sily, vytvarené zuby talifového kola,
jejlchz stupenn zatiZeni wvzrista spolu s tim, jak kroutici

moment, prenasSeny spojkou, _kless

 Vyb&rové spojovaci prostredky se ovladaji ovladadem pro

zpUsobeni~ prvni elementarni zmény pfevodového poméru, ktera
postupné a c¢astedn& pusobi proti druhé elementarni zm&n&
pfevodového  poméru, zpisobené  jinymi prostfedky, nez

ovladadem.

Jinymi prostfedky Jsou s vyhodou druhé vybérové

spojovaci prost¥edky.

Ovlada¢ a jiné prostredky se ovladajl na. zaklade tabulek'
spravného chodu, - vymezuijicich '’ alespon : neprlmo stav
spojovacich prosttedky a jinych prost¥edka podle provoznlch
parametrd vozidla, prlcemz zplisob obsahuje prep1nan1 Z prvni
tabulky spravneho chodu na druhou tabulku spravného chodu

béhem zmeény pfevodového poméru v ur01tem stupnl,mdeiinovaném

podle hodnoty fy21kaln1 velidiny.

Pro zménu prevodového poméru ze stareho prevodoveho
pomeru na novy prévodovy pom&r prvni tabulka spravneho chodu
slouZzi pro uvedeni do ¢innosti pouze druhych spojovacich
prostfedkli, pfi&emZ druhd tabulka spravného chodu slouzi pro

uvedeni do &innosti prvnich a druhych spojovacich prostfedkd.



Iniciace zmény  procesu se projevuije ve druhém

diferencidlnim mechanizmu S pomé€rné velkym skokem prevodového
poméru pFevodového ustrOJl, prlcemz vyb&rové spojovaci
prosttedky, nalezejici k prvnimu diferenciilnimu mechanizmu,
majicimu pomé&rné& uzky skok p#evodového poméru, se ovladaji
ovladadem pro &Sastedné pusobeni proti procesu zmény

pfevodového poméru ve druhém diferenciilnim mechanizmu.

Namisto toho, aby byly brany v dvahu parametry, které

ovliviiuji chovani pfevodu, jako je napfiklad zatiZeni motoru,

a—jejichZz—vliv must byt prfedpovézen za udelem kompenzace
pPfisludnych u&inkd na kvalitu zmé&ny pfevodového poméru, jak
je to - provedeno napriklad podle patentového spisu
DE 41 19 078, ~téZi pFedm&tny vynadlez pravé ¢ fyzikalni
velidiny, ktera ‘Je naopak ovliviiovéana zménou pfrevodového
poméru, ktera Ije postupne provadena Ovladac je pfislusné
ovladdan na zakladé skuted&né zjisSténych u01nku, namisto toho,

aby byl ovladan na zakladé pravdépodobnych u&inkd nahodilych

parametri.

Jak je vysvetleno vV patentovém spise WO 92/07 206, muze
byt 1n1c1ace procesu zmé€ny prevodového ‘poméru provedena
prostrednlctV1m spontéanniho prokluzovani spojovacich
prostfedkﬁ} pdkud kroutici  moment, ktery ma byt pfenééen,

pfesahuije pfevodovou zplsobilost spogovac1ch prostredku,

_podrobenych velmi dobfe urdené zaberove sile, ktera miZe byt

napriklad konstantnlx nebo se mtze zvysovat spolu s rychlosti

otadeni.

Vynalez se tyka zejména p¥ipaduy, kdy dvoje vybé&rové
spojovaci prostfedky museji zm&nit stav synchronizovanym

zpisobem. Iniciace procesu zmény prevodového poméru miZe byt



potom provedena druhymi vybérovymi spojovacimi prostredky,
jinak fed&eno vybérovymi spojovacimi prostfedky 3jinymi, nes
jsou ty, které jsou ovladény jako funkce fyziké&lni velidiny.
Je potom vyhodné zvolit jako druhé vybérové spojovaci
prostredky ty prostredky, ‘jejichz uvedeni do provozu zpusobi,
Ze vstupni rychlost p¥evodového ustroji se zac&ne ménit ve

smyslu, odpovidajicim zmeéné p¥evodového pomeru, kterd ma byt
provedena.

Je-li nap¥iklad zmé&na pfevodového pomeru V. procesu,

Eery-ma-byt proveden, zmé&nou na vyssi pfevodovy pomér,
; dsis?l vysledkem bude snizeni vstupni‘ rychlosti otééeni
y Je tato akce brovedena tak, 3e proces zmény

‘prevodového poméru zaCind uvedenim do provozu téch

~ spojovacich bprostfedkﬁ ze dvojice spojovacich prostfedkﬁ,
které .zpﬁsobi sniieni‘ vstupni rychlosti prevode. Pokud
zjistovana fyzikdlni veli&ina dos&dhne urdité pfedem stanovené
hodnoty, Jje poté iniciovadno uvedeni do provozu daliich

spojovacich prostredki.

Jako fyzikalni veliéinu, charakterlstlckou pPro vyvoj
procesu zmény prtevodového poméru, je zejména ve svétle shora
uvedenych davoda vyhodné zvolit vstupni rychlostx neég_pomér

mezi vstupni rychlosti a vystupnl rychlostl & » nebo

pomér mezi rychlostl, merenou ve vzrustajlc1m smyslu, a jinou
rychlosti, mé&¥enou v klesajlclm smyslu, jedn&ch nebo v1ce
spojovacich prostredku, jejichz stav se menl, pokud je proces

zmény p¥evodového poméru iniciovan.

Spojovaci prostredky jsou s ‘vyhodou ovladany na zakladé
dvou rudznych tabulek spravného chodu Pokud fy21kaln1

veli¢ina prekroé&i pfedem stanovenou prahovou hodnotu, dojde




ke zmén& z prvni tabulky sprévného chodu, kterd neni ur&ena
Pro uvedeni do provozu prvnich spojovacich prostfedkd pro
provozni podminky motorového vozidla, které pfevazuji v dobé
zmeény pfevodového poméru, na druhou tabulku spravneho chodu,
kterd je uréena pro uvedeni do provozu prvnich spojovacich

prostredkd pro uvedené podminky.

v souladu S druhym aspektem pfedmétu_ tohoto— —vynalezy

bylo rovné&Z vyvinuto prevodové Ustroji pro motorova vozidla,

obsahujlj//»

f/giespoﬁ jedno planetové soukoli, <%—

%/vybérové spojovaci prostfedky, &

7 iniciadéni prostredky Pro iniciovani zmeény p¥evodového

poméru v zavislosti na alespofi jednom provoznim parametru

motorového vozidla, <« -

hY

/’detekéni‘prostfedky pro zjistovani na provozu zavislé

N

fyzikalni veli¢iny, &/ «¢

F ovladaci prosttfedky pro uvadéni do provozu spojovacich

prostfedkd v z4avislosti na vyvoji hodnoty uvedené fyzikalni

veliCiny, «&—

pficemZ detek&nimi prostredky jsou prostfedky pro zjistovani
rychlosti, rychlostniho poméru nebo podobné na provozu
zavislé fyzikalni veli¢iny, v zavislosti na postupné zmé&nég

pfevodového poméru po jeji iniciaci.



Ovladaci prosttedky jsou upraveny pro zahajeni wuvadéni
do provozu spojovacich prostredkdl, pokud hodnota fyzikalni
veliCiny p¥ekro&i pfedem stanovenou prahovou hodnotu, p¥idemz
inicia¢ni prostfedky jsou jiné, neZ ovladad uvedenych

spojovacich prostfedka.

Prostfedky pro zjistovani fyzikalni veliCiny obsahuji

prostfedky pro zjidtovani rychlosti otadeni pfed spojovacimi

prostfedky, vzhledem ke sm&ru p¥enosu energie ze vstupniho

hfidele na vystupni h¥idel.p#evodového ustroji.

Inicialni prostfedky obsahuji zab&rové prostfedky pro
vyvozovani na spojovaci prostfedky omezené zab&rové sily,
vymezujici p#islu3né& omezenou schopnost p#enosu krouticiho

momentu.

Zab&rové prostfedky s vyhodou obsahuji tachometrické

prostfedky.

Pfevodové dustroji podle tohoto vynalezu s vyhodou
obsahuje prostfedky pro pfevod na u&edené spojovaci
prostfedky, ve smyslu rozpojeni, zab&rové reakdni sily, ktera
je pfendSena zuby planetového soukoli, které je'zatéiovéno

postupné, pokud uvedené spojovaci prostredky prokluzuji.

Ovladaci prostfedky obsahuji ve své paméti alespoit dvé
tabulky spréavného chodu, které definuji stav, ktery ma& byt
zaujat uvedenymi spojovacimi prost¥edky pro ruzné hodnoty
alespon jednoho provozniho paramefru vozidla, a.prostfedky
pro pfepindni' z prvni tabulky spravného chodu na druhou
tabulku spravného chodu, pokud uvedend fyzikalni velidina

pfekroCi prahovou hodnotu, p#idem# prvni a druhd tabulka



spravného chodu slouZi pro udrZovéni stavu a prisludnou zménu

stavu ovladace pro podobné hodnoty provoznich parametrﬁ.

Inicia&ni prostfedky s vyhodou obsahuji druhé vybérové

spojovaci prostredky.

Ovladaci prostfedky obsahuji ve své pam&ti alespon dvé

tabulky spravného chodu, které definuji stavy, které maji byt

zaujaty obéma vybérovymi spojovacimi prost¥edky pro razné

hodnoty alespoinl jednoho‘provozniho parametru vozidla, pfricemz

oylédaciyprostfedky_obsahugikprostiedky‘pro—piepinéni—z prvni

tabulky spravného chodu jako funkce vyvoje fyzikalni
veli&iny, kterd slouZi pro mezilehly stav uvadéni do provozu
druhych spojovacich prostfedkd s udrZovanim stavu prvnich
spbjovacich. prost¥edkd, na druhou tabulku spravného chodu,
kterd slouZi pro soudasné uvadéni do provozu obou spojovacich

prostfédkﬁ.

Uvedeny mezilehly stav definuje jiny prevodovy pomér

prevodového ustroji.

Pfevodové Ustroji podle tohoto vynélezu - 8 vyhodou
obsahuje dﬁé planetovad soukoli, uspotradand v sérii, p¥icemi
ke kaZdému =z nich jsou ptfifazeny jedny ze spojovacich'
prostfedkti, a kazdé 2z nich Jje schoﬁno wuplatﬁdvat vys§8i
pfevodovy stupen a niZ3i prevodovy stupert, pfiéémé skok mezi
vy$3im pfevodovym stupném a niZ3im pfevoddv?m stupném Jje u

kaédého'planetového soukoli rozdilny.

Prevodové uUstroji podle tohoto vynalezu dale s vyhodou
obsahuje tlumici prostfedky pro zpomalovani uvad&ni do

provozu alesponl jednéch vybé&rovych spojovacich prostiedkf.
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Podstata feSeni prevodového Ustroji podle tohoto
vynédlezu spoCivd zejména v tom, %e detekdni prostredky jsou
urceny pro zjidtovani fyzikalni veliciny, kterd je schopna
bYtbovlivﬁovéna postupnou zm&nou pfevodového pom&ru po jeji

iniciaci.

V dals3im popise bude pifevodovy pomé&r oznacovan—ijake

»~nizky"™ tehdy, pokud odpovidd nizké rychlosti na vystupu

vzhledem ke wvstupni rychlosti. V opacném pripadé Dbude

ST,

pfevodovypom&roznatovan jako ,vysoky“.

P¥ehled obrazkd na vykresech

Dalsi znaky a VYhody pfeedmétw tohoto vyndlezu budou dale
zcela zjevné& patrny z néasledujiciho popisu, ktery bude podéan
s odkazy na neomezujici p¥iklady provedeni, a rovnéz s. odkazy

na prfiov¥emé vykresy, kde:

- obr. 1 pfedstavuje schematicky poloviéni 'pohled v
podélném Yezu na dvoustupnove ‘prevodové ustroji podle tohoto

vyndlezu v klldovem stavg/

- obr. 2 a obr. 3 znazornUJl pohledy, -podobné jako na
obr. 1, avsak tykajici se provozu bud jako redukcnl soukoll

®
nebo jako prlmy pOhO%/

- obr. 4 znazornuje ’échematicky' poloViéﬁi pohled na

Cty¥stupfiové prevodové Ustroji podle tohoto vynélez%/

- obr. 5 znazorfiuje postupovy diagram pro ovladani

ptevodového Ustroji podle obr. 4x\a
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- obr. 6 a obr. 7 znazornuji dvé tabulky spréavného

chodu, pouZivané pro pPostupovy diagram podle obr. 5.

Priklady provedeni vyndlezu

Dvoustupfiové prevodové Ustroji, znazorn&né na obr. 1 a

urcené zejména pro motorova vozidla, obsahuje vstuppi—h#idel

2a a vystupni  h¥idel 'gg, které Jjsou souosé s osou 12

pfevodového ustroji. Vstupni h#idel 2a je spojen s htidelem

motoru-5-motorového—vozidla s vliozenou spojkou 86 a pripadné

i s dalsimi vioZenymi pfevodovymi prostredky, které nejsou

zndzornény.

Vystupni hridel 2b je urCen k tomu, aby pohé&né&l, at uz
PEimo nebo nep¥imo, pohénéné kola vozidla. Mezi vystupni
hfidel 2b a kola motorového vozidla mise byt nap¥iklad
vloéeno‘jeété jiné prfevodové zafizeni, majici dva nebo vice
pfevodovych stupfi, a/nebo rucné ovladany dopfedny pohon ¢i
ozubené soukoli pro zpétny chod, a/nebo dlferenc1al pro

rozvadéni pohybu mezi pohanenyml koly motoroveho v021dla

Vstupni h¥idel 2a a vystupni hrldel 2b jsou osové

nepohyblivé vzhledem ke skfini 4 p¥revodového ustroji.

Prevodové Ustroji  obsahuje diferenciilni soukoli,
vytvofené jako planetové soukoli 7. Toto‘planetové soukoli 7
zahrnuje talifové kolo 8 s vnit¥nim ozubenim a centralni
kolo 9 s wvn&jsim ozubenim, ypfiéemi obé ‘tato kola 8 a 9
zabiraji s planetovymi koly 11, wuspofadanymi ve stejnych

thlovych intervalech kolem osy 12 p¥evodového ustroji,
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prostfednictvim excentrickych vieten 14 nosi&e 13 planetovych

kol, ktery je pevné& pfipojen k vystupnimu h#ideli 2b.

Centralni kolo 9 se mi%e voln& otadet okolo osy 12
pfevodového tustroji vzhledem k vystupnimu h#¥ideli 2b, ktery
obklopuje. Aviak volnobé&sné Ustroji 16 zabranuje centrdlnimu
kolu 9 v tom, aby se mohlo otadet vV epataém zpétném sméru, to

znamena ve sméru opadném k- b&Znému_sm&ru otideni vstupniho

>

hfidele 2a vzhledem ke skfinﬁ7§gevodovky.

Taiifové*koio’i{‘je vV otacivém sméru zablokovéano, av3ak
miZe se voln& axidlné posunovat vzhledem ke vstupnimu
hfideli 2a prost¥ednictvim spojovaciho &lenu ve formé

spojovaciho pera 17.

Vicekotoucova spoijka 18 spojuje podle volby talirové

kolo 8 s nosiCem 13 planetovych kol.

Sloupec spojkovych kotoudld 19 a 22  vicekotoudové

~spojky 18 miZe byt v osovém sméru sevien mezi pohyblivou

desku 27 a p¥idrZnou desku 26, ktera Jje integralni
s nosiCem 13 planetovych koggygghyblivé deska 27 je soudasti
klece 20, kterda je v otadivém sm&ru zablokovéna nosidem 13
planetovych kdl, avsak je schopna se vzhledem k tomuto

nosic¢i 13 posouvat.

Klec 20 nese odstfedivy setrvadnik 29, upraveny tak, aby
vytvarel prstenec okolo vicekotoudové spojky 18. Odstredivy
setrva¢nik 29 je tak otodné pfipojen k vystupnimu h¥ideli 2b

pfevodového tstroji.
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29

-%aéd?-éétrvaéniK'mé pevné t&leso 31, umist&né radialné
vzhledem ke spojkovym kotouddm 19 a 22, a ovladaci rameno 32,
pfitlacované proti wvn&jsimu povrchu pevné pfidrZné desky 26
prostfednictvim spojovaciho ¢lenu ve formé& Bellevillovy

talifové pruzZiny 34.

| 4
Otédceni  noside 13 planetovych kol :74; tendenci

zpusobovat, Ze pevna télesa 31 odstfedivych setrvadnika 29 se

budou otafet radidlné smérem k vn&jsi stran& okolo jejich
tangencialnich os 28, a to plsobenim jejich odstfedivych sil

za_tUCelem vyvolani_ jejich pohybu_z klidové —polohy;

urcené

opérou dorazu 36 setrvaénikd —broti kleci 20 (obr. 1 a

obr. 2), do jejich samostatné polohy, kterou lze vid&t na
obr. 3.

Vysledkem uvedeného je relativni osové posunuti mezi
ovladacim ramenem 32 a tangencialni osou 28 kloubového
spojeni odst¥edivého setrvadniku 29. Toto posunuti, které
pfenasi ovladaci rameno 32 smérem k pohyblivé desce 27, miZe
odpovidat stladeni Bellevillovy talifové pruziny 34 a/nebo
posunuti pohyblivé desky 27 smé&rem k pevné pridriné desce 26

ve sméru zapinani spojky 18.

Je-1li prevodové dustroji v klidovém Stavu, jak Jje
zndzornéno na obr. 1, pak Bellevillova talifova prﬁéina 34
pfenééi na klec 20 prostfednictvim spojovaciho &lenu ve
formé& odst¥edivého setrva&niku 29, ktery je v klidové stavu
proti jeho dorazu, silu, kterd =zapina spojku 18 tak, zZe
vstupni hfidel 2a prevodového ustroji je otadive spojen s
vystupnim hfidelem 2b, a pfevodové Ustroji tak vytva¥i p¥imy

pohon, schopny prendSet kroutici moment a?% do urditého
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maxima, stanoveného podle z&b&rové sily Bellevillovy talifové

pruziny 34.

Zuby talifového kola 8, planetovych kol 1l a centrdlniho
kola 9 jsou Sroubovitého typu. TakZe v kaZdé dvojici zubu,
které spolu zabiraji pod zatiZenim, se obje&uji opacné osové
tlaky, které‘jsou umeérné k obvodové prend3ené sile, a tim i

ke krouticimu momentu na vstupnim h¥ideli 2a a ke krouticimu

momentu na vystupnim h¥ideli 2b. ..

Smér Sroubovitého-sklonu-—zubi—je—zvolen—tak;

Ze—0SoVYy
tlak Pac (viz obr. 2), vznikajici v talifovém kole 8, pokud
toto talifoVé kolo 8 prenasi hnaci kroutici moment, pusobi v
takovém smé&ru, Ze talifové kolo 8 tlasi na pohyblivou
desku 27 prost¥ednictvim spojovaciho &lenu ve form& tlakového
loZiska Q, ve sméru oddélujicim desky 26 a 27, a tim 1
vypinajicim spojku 18. Sila ‘osového tlaku Pac rovnéz
zplisobuje, Ze ovladaci rameno 32 odstfedivych setrvadniki 29
a pevna pridrZnd deska 26 jsou pritladovany smérem k sobd,
¢imZz Jsou odstfedivé setrvadniky 29 udrZovany v jejich
klidové poloze a Bellevillova tali¥ovd pruZina 34 je

stlacovéana.

Planetova kola 11, které.zébiraji nejenom s talifovym
kolem 8, éle .xrovnéZi s centréinin\ kolem g, jsou >podrobena
dvéma opaénym.osovym reakchﬁ PS1 a E§g,ikte£é se vzajemné
vy&aiuji, pficemZ centrdlni kolo 9 je podrobeno v dsledku
jeho zab&ru s planetovymi koly_il plsolgni osového tlaku Pap,
ktery je co do hodnoty stejny, avdak opa&ného sméru, neZ je
osovy tlak Pac talifového kola 8. Osovy tlak Pap centralniho
kola 9 Jje prendSen na sk¥inn 4 prostfednictvim tlakového

loZiska B3.




V tomto pfipadé jde o situaci, znézornénou na obr. 2. Za
pfedpokladu, Ze tato situace nastane, bude nyni podrobnéji

popsana zdkladni funkce pfevodového ustroji.

Pokud je kroutici moment, pfendseny vstupnim
‘h¥idelem 2a, takovy, Ze osovy tlak Pac u tali¥ového kola 8 je

postacuijici k tomu, aby stlacil Bellevillovu talifovou

pruZinu 34 a udrzoval odst¥edivé setrvacniky 29 v Jjejich

klidové poloze, znazornéné na obr. 2, je rozestup mezi pevnou

~

pPEL: drzneu*deskeu~26~a~pohybllvou—deskou~27Asp03ky takovy,

spojkové kotouce 19 a 22 proti sob& vzajemnd prokluzuiji, aniz
by pfenadSely kroutici moment z jednoho na druhy. V tomto
pripadé se miZe nosi¢ 13 planetovych kol—/otadet rychlosti,
odlisnou od rychlosti otéacdeni vstupniho h¥idele 2a, pricemz
vSak ma& tendenci byt nehybny v disledku zatiZeni, kterym ma

vystupni h¥idel 2b pohéné&t kola vozidla.

Vysledkem toho je, Ze planetova kola 1l se snazi chovat
- jako ‘prepina& sm&ru pohybu, jinak feéeno, snazi se otadet
centralnim kolem 9 ve sméru opalném ke sméru otaeni
talifového kola 8. Tomu 3je v8ak branéno. volnob&Znym
ustrojim 16. Centrdlni kolo 9 je tak znehybnéno volnob&Znym
ustrojim 16, a nosié 13 planetovych kolJég otaci rychlostl,
kterd lezi nékde mezi nulovou rychlosti centralnlho kola 9 a
rychlosti talif¥ového kola 8 a vystupniho h¥idele 2a. Jednotka

potom pusobi jako redukéni jednotka.

JestliZe se rychlost oté&&eni zvyduje a kroutici moment
zGstdvd nezménén, nastane &as, kdy odstfedivd sila
odstfedivého setrvadniku 29 zplUsobi, %e na pohyblivou

desku 27 vzhledem k pevné pridriné desce 26 ptsobi osovéa



zédbérovad sila v&t3i, nes je osovy tlak Pac, takZe pohybliva

deska 27 je pritladovana smérem k pevné pfidrzZné desce 26 za

Gcelem dosazenl pfimého pohonu

Spojka 18 pokud je bé&hem zmény p¥imého pohonu. zapo;ena,
pfendsi zvysujici se silu pfimo z tali¥ového kola 8, které je

sprazeno se vstupnim h#idelem 2a, na nosi¢ 13 planetovych

ko;//ktery je spraZen s vystupnim hfidelem 2b. VvV —désledku

tdﬁo pak zuby planetového soukoli 7 pracuji mén& a méng,

jinak fe&eno to znamena, Ze pfenidSeji mensi a mensi silu.

OsovyAtiakAPac—se~sniiuje, dz Je pripadné zcela eliminovéan.

Tim pak osovy tlak, vznlkajlc1 v dusledku odstfredivé sily,

miZe byt pln&. uplatnén =za ucelem uvedeni desek 26 a 27 do

zabéru vzajemne proti sobé&.

MiZze se stat, Ze se rychlost otéceni vystupnlho
h¥idele 2b SanUje‘ a/nebo Ze prendSeny kroutici moment klesi
az k bodu, v né&ms odstredivé setrvaéniky 29 JiZ vice
neposkytuji vé spojce 18 zaberovdu silu, postadujici k
pfenosu krouticiho momentu. Vv tomto pfipad& zad&ne spojka 18
prokluzovat. Rychlost centralniho kola 9 se sniZuije, az uplne
vymizi. Volnobezne ustr031 16 znehybni centralni kolo 9, a
>31la ‘Pac se znovu objevi za tlm uCelem, aby doslo k rozpojeni

spojky# takze prevodove ustr031 potom pracuje jako redukéni

jednotka

Timto zplisobem - pokazdé, kdy dojde ke zméné& funkce, to
jest z funkce redukéni jednotky na funkci pfimého pohonu nebo
naopak, se osovad sila Pac mé€ni ve smyslu stabilizace nové
prevlada31c1ho pfevodového pom&ru. To je velmi thodné jednak
za tim Gcelem, Ze 1lze odstranit pfilié Casté zmé&ny

prevodového pomeru kolem ur&itého krltlckeho operacniho bodu,
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a jednak za tim G&elem, Ze situace, kdy spojka 18 prokluzuje,

je pouze prechodni.

.Jak je zn&zornéno na obr. 1, jsou pouzity dalsi pridavné
prostfedky pro vyb&rové. uvadéni p¥evodového Ustroji do
provozu jako redukéni Jjednotka za podminek, odlisnych od
téch, ur&enych osovymi silami, pusobicimi na Bellevillovu

talifovou pruZinu 34, odstFfedivé setrvaéniky 29 a Eroubovité

OUJJ

zuby talifového kola 8.

ZagtimAﬁéeiem"obsahqu‘prevodove Ustroji brzdu 43, ktera
umozfiuje znehybnit centralni kolo 9 vzhledem ke skfini 4, a
to nezavisle na volnob&sném ustroji 16. Jinymi slovy Jje
brzda 43 funkéné pfipevnéna paralelné s volnobé&zZnym

Gstrojim 16 mezi centralnim kolem 9 a sk#ini 4.

Hydraulicky pist 44 je pFfipevnén osové posuvnym zplsobem
za UCelem uvadéni brzdy 43 do provozu #nebo za uCelem jejiho
uvolniovani, a to podle prisludné volby. Brzda 43 a
hydraulicky pist 44 maji prstencovity tvar a jejich osy jsou
shodné s osou 12 pfevodového ustroji. Hydraulicky pist 44
pfiléhd k hydraulické komote 46, do které-mﬁie“bYt dodavan
olej pod tlakem, a to podle p#islugné volby za 1&elem
posouvani hydraulického pistu 44 ve sméru uvedeni brzdy 43 do

provozu.

Hydraulicky pist 44 je dale pevns pfipojen k tla&né
tyCci 47, kterd miZe tladit proti kleci 20 prosttednictvim
osového tlakového loZiska B4. Toto uspofadani je takové, zZe
pokud tlak, panujici v hydraulické komofe 46, tla&i
hydraulicky pist 44 smérem do polohy, kdy je brzda 43 v

provozu, je klec 20 jestéd pred tim, neé'je brzda 43 uvedena
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do z&béru, tladena zpét, coiZ je postacujici k tomu, aby byla

spojka 18 uvolné&na.

Takie/ je-1li hydraulicky pist 44 v poloze, kdy iJe
brzda 43 v provozu (obr. 2), je centralni kolo 9 nehybné, i
kdyZ nosi¢ 13 planetovﬁch kogggé snahu se otdfet rychleji nez
talifové kolo 8, coZ je pfipad, kdy motor pracuje tak, aby

zpomalil vozidlo, a néasledné jednotka pracuje

-8+

Jjednotka, coZ je umoZnéno vypojenim spojky 18.

Prévé**popsané“‘ﬁSfiogl, tj. brzda 43, hydraulicky
pist 44, hydraulickid komora 46 a tla&nd ty& 47, predstavuji
prostfedky, které umoZni #idid&i vozidla, aby uvedl jednotku
do stavu, kdy pracuje . jako redukéni jednotka, kdyZ si
napriklad #idi& vozidla preje zvy8it brzdici G&inek motoru,
napfiklad pfi jizdé ze svahu, nebo kdyZ si preje 2vyéit hnaci
kroutici moment na vystupnim h¥ideli 2b. Je-1i krouticim
momentem hnaci kroutici moment, potom brzda 43, pokud je
v zdb&ru, uplatiuje s volnob&Znym tustrojim 16 nadbyted&né

pisobeni, coZ v3ak neni na zavadu.

Napousténi a vypousténi hydraulické komory 46 e
regulovéno elektrickym ventilem 69. Pokud je zatizeni v
klidovém stavu, pak elektricky &entil 69 (viz obr._l,a obr. 3)
propojuje hydraulickou komoru 46 s uUnikovou cestou 151, ktera
je hydraulicky stala. Pokud je elektricky ventil 69 napéajen
elektfinou (viz obr. 2), oddéluje hydraulickou komoru 46 od
unikové cesty 151 a pfipojuje Jji «k vystupu d&erpadla 57,
ovladaného motorem 5. Nezdvisle na stavu elektrického
ventilu 69 miZe byt ¢erpadlo 57 rovné&Z pouZito k zasobovani

olejového okruhu (nezndzornéno) pfevodového ustroji.
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Elektricky ventil'Ld 69 je ovladan ovladacimi
prostfedky 152, pfipojedzﬁ»lc detektoru 153, ktery detekuje -
rychlost Vs vystupniho hfidele 2b, dale k detektoru polohy
selektoru 154, ktery umoZiiuje ¥ididi volbu mezi ru¢nim nebo
automatickym ovladanim, k detektoru polohy akcelera&niho
pedalu 156 a selektoru 157, ktery umoziiuje ¥idid&i volbu mezi
dvéma rdznymi automatickymi rezimy p¥evodového ustrogl, a to

bud me21 rezimem ,normal“, nebo rezimem_,sport",

Podle tohoto wvynalezu jesté dodateény detektor 158

detekuje— vstupnt~rychlost“vg na vstupnim h¥ideli 2a. Pokud

Ustroji pracuje alesponl v reZimu pPfimého ovléadani, a v
dasledku toho tedy hydraulicky pist 44 neni v provozu, pak
ovladaci prostredky 152 zjistuji pom&r mezi vstupni
rychlosti Vg a vystupni rychlosti Vs. Pokud je uplatnovano
primé ovladani, je tento pom&r roven jedné. Pokud vstupni
rychlost Ve vzridstd vzhledem k vystupni rychlosti Vs, znameni
to, Ze spojka 18 =zaCinad prokluzovat, a v dusledku toho
prevodove Ustroji zadina spontédnné ménit svoji funkci, takze
pracuje jako rychlostnlvredukcnl jednotka. V tomto pfipadéIZé
U€elem urychleni tohoto procesu a omezeni trvani prokluzovani
spojkov?ch kotoudu 19 a 22, ovladaci prostredky 152 ktéré
zjistily zvysenl rychlostl Vg vzhledem k rychlostl Vs, vydaji
povel k zasobovani hydraulické komory 46 tak, iZe >,_hydraulicky
pist 44 tla&i na klec 20 ve sméru rozpojeni spojky 18 za tim
uCelem, aby skondila v poloze, zndzorné&né na obr. 2. Ovladaci
prostredky 152 mohou nap#iklad uvést hydraullcky plst 44 do
chodu tehdy, kdy pomé&r Ve / Vs pfekro&i hodnotu 1,1.

Za tim ulelem, aby tato funkce ovladacich prostredku 152

—_—

mohla byt kompatibilni s jeleh ostatnimi funkcemi, které

berou vV Uvahu ostatni operadni parametry vozidla, je vyhodnég,
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aby tyto ovladaci prost¥edky 152 m&ly ve své paméti dvé tak
zvané tabulky Tl a T2 spravného chodu, které uvadéji, kdy
musi byt hydraulicky pist 44 aktivovan, a to jako funkce

provoznich paramétrﬁ, zjidtovanych pfisludnymi detektory.

Jestli¥e ovladaci prosttedky 152 zjisti, Ze pomér Vg /
Vs pfresdhl uvedenou mezni hranici, naptiklad hodnotu 1,1,

potom ovladaci prost¥edky 152 provedou zm€nu 2z prvni

tabulky Tl spravného chodu na druhou tabulku T2 spravného
chodu. Pro platné provozni podminky je prvni tabulka T1
sprévného chodu uréena pro situaci, kdy neni hydraﬁlicky
pist 44 aktivovan, =zatimco druhd tabulka ZZ spravného chodu
je urdena pro situaci, kdy Je tento hydraulicky pist 44

aktivovan za stejnych podminek.

v poné&kud odli3né verzi je pro ovladaci prostfedky 152
‘moZné, Ze kdyZz zjisti, Ze proces zm&ny pomé€ru je dokonéen,
tak zrudi aktivaci hydraulického pistu 44. Zjisténi ukoncCeni
procesu zméﬁy pomé&ru spo&iva napfiklad ve zjisténi, Ze pomér
rychlosti Vg / Vs doséhl napfiklad hodnoty 1,4, které
odpovidéd funkci jako rychlostni'redukéni jednotka. Potlaceni
aktivace hydraulického pistu éé_nezpﬁsbbuje navrat k funkci
pfimého pohonu, i kdyZ fungovani jako 'redukénii“jednotka
zptisobuje, Ze se znovu objevuji sily osového tlaku Pac,
schopné stabilizovat fungovani jako reduk&ni jedﬁbtka bez -

pomoci hydraulického pistu 44.

U provedeni, zndzorné&ného na obr. 4, pfevodové UGstroji,
které Jje zde zobrazeno schematicky, obsahuje dvé planetova
soukoli 107, ggz, namontovand do série. Planetovévsoukoli 107
je obdobné tomu, které bylo popséno pfi vykladu provedeni

podle obr. 1 aZz obr. 3 v tom smyslu, Ze jeho talirové
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kolo 108 je pripojeno ke vstupnimu h¥ideli 23, jeho centralni
kolo 109 Se pfipojeno ke sk#ini 104 prostrednictvim

volnobé&Zného kola 116, a jeho nosi& 114 preretovyeh—kot—13%,

nesouci planetovd kola 111, ktera jsou v zab&ru s talifovym
kolem 108 a centrdlnim kolem 109, je pFipojen k vystupnimu
hfideli 2ab planetového soukoli 107, ktery je rovnéz vstupnim

hf¥idelem druhého planetového soukoli 207.

Spojka- 118 umozfiuje vyb&rové& spojit talirové kolo 108 s
nosicem 113 planetovych ko 7 Jinymi slovy tedy spojit vstupni
hf¥idel 2a s “mezilehlym h#idelem 2ab  za u&elem dosaZeni
pfimého‘pohénéni planetového soukoli 107. Je-1i spojka 118
rozpojena, pak planetové soukoli 107 funguje jako redukéni
jedndtka, pficemZ centrdlni kolo 109 je potom znehybnéno
pomoci volnob&Zného kola 116. Reduk&éni pomdr, vykazovany
takovymto planetovym soukolim,v to znamena planetovym
soukolim, jehoz vstup je pFfipojen k tali¥ovému kolu, a
jehoZ vystup Jje pfipojen k nosi&i planetovych kol, byvéa
obvykle 1,4,

Druhé planetové soukoli 207 je odli3né v tom, Ze jeho
vstupni hfidel,  ktery je - pfedstavo&én mezilehlym
hiidelem 2ab, neni p¥ipojen k talifovému kolu. 208, ale ije
pfipojen k centrdlnimu kolu 209. Talifové kolo, 208 je
ptipojeno ke skfini 104  prostfednictvim volnob&¥ného
kola 216, které zabranuje tomu, aby se talifové kolo 208

mohlo otacdet V_opaéném sméru. VYstupni:hfidellgg'je pripojen

~

k nosi¢i 213 planéfnvyﬂh kol - 21%, ktery nese planetova
kola 211, =z nich? kazdé zabird s talifovym kolem 208 a s
centradlnim kolem 209. Spojka 218 umoiﬁuje pevné spojit

mezilehly h#idel 2ab s vystupnim h¥idelem 2b za tdelem



dosaZeni ptrimého pohonu druhého diferencidlniho mechanizmu

neboli druhého planetového soukoli 207.

Je-li spojka 218 rozpojena, pak druhé planetové
soukoli 207 pracuje jako reduké&ni jednotka s talitovym
kolem 208, znehybnénym volnobé&Znym kolem 216. Vezmeme—liJ'v

uvahu skuteénost, Ze vstup Je pfipojen k ‘centr&lnimu

kolu 209, a Ze vystup de pripojen_k nosici—213—planetovych

kol 211, je reduké&ni pomeér potom obvykle roven tfem.

Spojky 118 a 218 jsou vybérova& zapojeny prost¥ednictvim
pfisluénYch pruzin R1l a R2, a jsou rozpojovany proti plsobeni
té€chto pruzZin Rl a R2 pomoci pfislusnych ovliadacd Al a A2, z
nichz kazdy je ovladan jednim elektrickym ventilem Vil a v2,

‘ktere jsou samy ovladany ovladacimi prostfedky 152.

Ovladaci prostredky ;gg pfijimaji na svych vstupech
signdly o rychlostech Ve a Vs, zjidtované pfisludnymi
detektory ;Qg a 153, a dale signél_z detektoru, indikujici
polohu ‘akceleradniho pedalu 156 vozidla, ktera odpovida
zat&€Zovému parametru C motoru'5§ozidla, ktery miZe byt

vyjadfen nap¥iklad v procentech maximdlniho zatizeni.

Prevodové ﬁstroji, které ble praveé popsano, je schopno.
zajiéﬁovat Ctyfi r@zné prevodové pomé€ry. Prvni prevodovy
pomér, neboli ten nejnizsi pomé€r, je ustaven tehdy, kdyZ jsou
ob& spojky ll§r 218 rozpojeny, v_dﬁsledku éehoi obé planetova
soukoli 107, 207 pracuji jako reduké&ni jednotky. P¥evod potom

vykazuje redukéni pomér, ktery je roven

1,4 x 3 = 4,2



Ma-1i se pracovat s druhym pfevodovym pomé&rem, pak je

spojka 118 =zapojena a spojka 218 je rozpojena, takZe
planetové soukoli 107 pracuje jakovpfimy pohon a planetové
soukoli 207 pracuje jako redukéni soukoli, které dava celkovy

redukéni pomér 3 v p¥evodovém Ustroji.

Ma-1i se pracovat s tretim prevodovym pomé&rem, kdy se

uplatiiuje zpeétny chod, pak je spojka - 118 Trtozpojena a
spojka 218 je zapojena, takZe pouze prvni planetové
soukoli 107 pracuje jako redukéni soukoli. Tim je dosaZeno

celkového redukéniho poméru zhruba 1,4.

M&-1i se pracovat se Ctvrtym pfevodovym pomérem, neboli
s tim nejvy3Sim prevodovym pomérem, pak ob& planetova
soukoli 107, 207, pracuji jako pfimé pohony, jejichz celkovy

pfevodovy pomér je roven Jjedné.

U tohoto jednoduchého ptrikladu jsou zmény p¥evodovych
poméru ovladany pouze ovladacimi prost¥fedky 152 v souladu s
funkénimi parametry .vystupni rychlosti Vs a zatéZovym
parametrem C; Jjsou  v3ak mozZné a myslitelné 1 mnohem

slozité&jsi verze.

U tohoto prevodového ustroji je obtiZné ovladat zmé&nu =z
druhého na treti prevodovy pomér, protoZe spojka 118 musi-bYt
rozpojena‘ ve stejném okamZiku, kdy musi byt spojka 'glg
zapojena. Neni—li synchronizace téchto dvou operaci zcela
perfektni, existuje riziko, Ze mdZe dojit, i kdyZ pouze na
kratkou dobu, bud k souCasnému rozpojeni obou spojek 118
a 218, coz odpovidd névratu k prvnimu pfevodovému poméru s
rizikem zvySeni rychlosti motoru, nebo k soulasnému zapojeni

obou spojek 118 a 218, coz je struéné fedeno situace p¥imého
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pohonu pres cely pfevod s rizikem, Ze rychlost motoru“/bude
prilis nizka. V obou pfipadech trpi cestujici ve vozidle razy
a otfesy, a rovnéZ cely mechanizmus je vystaven zbyte&nym

rézim a pfilis3nému namdhani.

A navic mohou tyto funk&ni nepravidelnosti, pokud ije

umozZnéno, aby k nim doch&zelo, nep#iznivé plsobit na funkdéni

parametryy

zaznamendvané—ovliadacimi—prostfedky—152;—coZimbZe

ovliviiovat i cely proces zmén p¥evodového poméru.

Za UCelem odstranéni téchto nedostatkl pak ovladaci
prostfedky 152 nejprve zpisobuji zapojeni spojky 218 bez
rozpojeni spojky 118. Tim se sni#i vstupni rychlost Vg
vzhledem k vystupni rychlosti Vs, coZ odpovidd progresivni
zméné pfeVodového ustroji z druhéhd pfevodového pomé&ru pfimd
na Ctvrty pfeVodovy pomér. BEhem tohoto C&stelného procesu se
vstupni rychlost Vg zmé&ni ve smyslu, odpovidajicim poZadované
zméné prevodového poméru, to znamend zmé&n&  z druhého

ptévodového poméru na tfeti pfeyddovy pomér. A naopak, pokud
bude spojka 118 nejprve rozpojena, dojde k takové operaci,
ktera predstavuje ndvrat k prvnimu pfevodovému poméru a tim i

k nezddoucimu nérdstu vstupni rychlosti Vg.

K zapojeni spojky 218 doch&zi postupné, zejména tehdy,
jestlize elektricky ventil 69 obsahuje hydraulicky stalou
unikovou cestu 151, jak je zndzorn&no na obr. 1 a% obr. 3, a
to za Alelem zamezeni n&hlého vypusténi hydraulické
komory 46. ¥ratime—ii—se T obr. 4, tak lze vidét, Ze kdy’
béhem postupného zapojovéani spojky 218 =zjisti ovléadaci
prostfedky 152, Ze pomér rychlosti Vg / Vs klesl pod ur¢itou
prahovou hodnotu K1, tak vydad povel k rdzpojeni prvni

spojky 118.
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Obr. 5 znazoriiuje p¥iklad postupového diagramu, ktery

miZe byt pouZivén pro ovladaci prostfedky 152.

Prvni krok 301 spolivd ve vybéru tabulky T1 spravného
chodu, znazorn&né na obr. 6, kterd ukazuje pomér, ktery ma

byt =zvolen pro rizné hodnoty zat&Zového parametru C a

rychlostiVs..Tabulka Tl spravného chodu v Zadném p¥ipade

neslouZi pro vybé&r tfetiho prevodového stupné/ 5 jeji pomoci

mohou byt voleny pouze pfevodové stupné& 1, 2 a 4.

Jé v
4 ' X obr. 5y id&ds, se test 303, ktery

je pfredchazen krokem 302 <&teni parametrd rychlosti Vs a

zatézZového parametru [oF stanovuje, zda v souladu
s tabulkou T1 musi byt prevodovy pom&r R; zvolen nebo udrien.
V zavislosti na tom, zda odpovéd zni ,ano" nebo ,ne“, je bud
vydan povel 304 k napajeni ovladacli Al a A2, nebo tento
povel vydan neni. Potom je v obou pfipadech vydan povel §g§
ke &teni parametrl rychlosti Vs a zat&Zového parametru  C,
- pri&emZ test 307 stanbvi, zda Jjsou splné&ny vSechny podminky
pro nastaveni druhého pfevodového péméru. Pokud zni odpovéd
,ano®, Jje vydan povel §g§_.k vypoudtéhi ovladale Al a k

napdjeni ovladale AZy a poté, po novém <c&teni parametrl
rychlosti'ys a zatéZového parametru gv(povel §92)3test 310
stanovi, =zda Jjsou splnény vSechny podminky pro nastavehi
&tvrtého prevodového poméru. .Je-li odpovéd na test 307,
tYkaﬁici se nezbytnosti nastaveni druhého pfevodového poméru,
negativni, pfechézi logika-pfimo k poveluiéggra k' testu 310,
aniZ by prosSla pfes povel 308. Je-1li odpovéd na test 310
negativni, vraci se logika k testu 303 za udelem zjisténi,

zda je nutno nastavit nebo zachovat prvni ptevodovy pomeér.
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Je-1li odpové&d na test 310 kladni, je to bud t¥eti nebo
Ctvrty pfevodovy pomér, ktery musi byt nastaven, nebot
tabulka T1 sprévného chodu nerozlifuje mezi témito dvéma
pfipady. At jiZ vsak dojde k jakémukoliv pfipadu, vydé se
povel 311 k vypoudté&ni obou ovladadd Al a A2 za uéelem
zapoceti zmény na <¢tvrty prevodovy pomdr. Poté test 312
stanovi, je-li pomé&r rychlosti Ve / Vs pod praho&ou

hodnotou Kl. Je-1i odpgméi_zépornéh_pak—se—4@gik&;wfaci—k

povelu 309 =za ucelem kontroly rychlostnich a zat&Zovych

parametrd vozidla, tj. Vs a C. Pokud tyto parametry p#ilid
nekolisaji, tak se test 310 vraci k povelu 311. Tato smydka
miZe . byt pouZita nékolikrat, dokud postupné zapinani

spojky 218 nezp@sobi, Ze rychlost Vg poklesne dostateénd k

tomu, aby odpovéd na test 312 byla kladnéa (wVe / Vs < K1 2%) .-

V tomto p#ipadé se vydd povel 313 ke zmdnd& na tabulku T2
sprdvného chodu, znazorné&nou na obr. 7, kterd rozlisuje
pfipad, v némZ musi byt vybran treti p¥evodovy pomé&r, od toho

pripadu, kdy je nutno zvolit ctvrty pfevodovy pomdr.

Po povelu 314 pro <&teni parametru rychlosti Vg a

zatéZového parametru C pak test 315 stanovi, zda musi byt

zvolen t¥eti pfevodovy pomdr. Jestlise odpovéd zni ,ano“, dje

vydén povel k napajeni ovladade Al, pticemz vak vypousté&ni
ovladace A2 je udrZovano (povel 316), potom se logické smy&ka

'vraci'zpét k povelu 314.

Pokud se v ‘uréitém staddiu provozu na treti prevodovy

pomér stane, Ze odpovéd na test 315 Jje zaporna, vraci se

logika k povelu 309 a k testu 310 za Gdelem stanoveni, zda
musi byt zvolen &tvrty prevodovy pomér. Pokud zni odpovéd

»ano®,  je zarazeni a poté udrZovani &tvrtého pfevodového



poméru provedeno prostfednictvim smyCky pfes 1ispésné
kroky 309 aZ 315.

Ve skuteénosti, de-1li chhozim.bodem situace, ve které
je tfeti pFfevodovy pomeér jiZ nastaven, je odpovéd na test 312
okamZité kladnd, a to od prvniho provedeni uvedené smycky.

ProtoZe, jak jiz bylo.shora uvedeno, je to v pribéhu zmé&ny z

druhého—rna—t¥ett prevodovy pomer, kdy se odpoveéd na test 312

méni z ,ne“ na ,ano“.

Pokud na zaCatku provozu ve tfetim pfevodovém stupni je
odpovéd jak na test 315, tak i odpov&d@ na test 310 zaporna,
je potom nezbytné nastavit prvni nebo druhy pfevodovy pomér,
pfiCemZ se logika vraci k prvnimu kroku 301, ve kterém se
znovu pouzije tabulka Tl spravného chodu a cely proces, ktery

byl jlz vysveétlen na zaddtku popisu k obr. 5, za&ind znovu.

Pro zmé€nu 2z druhého pFrevodového poméru na treti
pfevodovy pomé&r potom postupovy diagram na obr. 5 époéivé v
zapoceti procesu zmény ctvrtého pfevodového poméru
prostredn1ctv1m povelu 311 pro vypoudtdni obou ovladacu.Al
a A2. Vychozim bodem je situace provozu ve druhém p¥evodovém
poméru, pro ktery je ovladad Al jiZ vypusté&n, p#idem? jedinym
ucinkem povelu 311 je zapoleti vypousténi druhého ovladacde A2
a poté 1 zplisobeni zm&ny stavu druhého planetového
soukoli 207, jehoZ skok mezi dvéma prevodovymi pom&ry je
nejveétdi 1 u p¥imého pohonu a 3 : 1 u reduk&niho
sbukdii). Poté, kdy se pomér Vg / Vs stane men$im, nez
prahovad hodnota K1 (test 312), Jje to pak prvni planetové
soukoli 107, které zadne m&nit stav prostfednictvim’napéjeni

ovladale Al (povel 316).



U znadzornéného p#ikladu nebylo povaZovdno za uZitedné

ovladdat zpé&tnou zmé&nu elektronicky, to znamena zménu ze
tfetiho na druhy pfevodovy pomé&r, nebot tento p¥echod se v

praxi ukdzal jako ménég obtizZny.

AvSak takové elektronické ovladani je rovn&Z mozné. Pro

tyto Ucely bude postalujici, Ze tabulka T2 spravného chodu

neCini rozdild mezi pfipadyp__kdy__musaf—byt——nastaven——prvnl

pfevodovy pomerx a kdy musi byt nastaven druhy prevodovy
pomér. Proces zmeny z tretiho na druhy pfevodovy pom&r
zapoCne tehdy, kdy/gastane pfechod k p#imému navratu na prvni

pfevodovy pomér, a to jednodu3e uvolnénim spojky 218.

Poté, avsak pouzé kdyZ se pomér Ve / Vs stane v&t3inm,
neZ prahovd hodnota K2, dojde k néavratu k tabulce T1
spravného chodu, ktera rozlisuje mezi pfipady, kdy musi byt
zvolen prvni prevodovy pomér, a mezi pfipady, kdy musi byt
zvolen druhy pfevodovy pomé&r, a pouze v tohto stadiu zapocne

zapojovani spojky 118 prvého planetového soukoli.

Dale je zcela jasné, %e podle tohoto vyndlezu 1lze
rovnéz docilit té vyhody, kdy je nutno obratit vysoky a
nizky pfevodovy pomé&r dvou soukoli planetového soukoli,
namontovanych do série, k =zapodeti provozu s planetovym
soukolim, které ma v&tsi pomérovy skok mezi vysokym
pfevodovym pom&rem a nizkym pfevodovym pom&rem. U
prlkladneho provedenl je vychozim bodem vidy uvedeni do
provozu druhého planetového soukoli 207, JjehoZ reduk&ni
- Prevodovy pomé&r je t¥ikrat veétsi p#¥i provozu jako reduké&ni
soukolix nez pf% provozu jako p#imy pohon, a je to. vzdy
pouze poté, kdy”je prvni planetové soukoli 107 uvedeno do
provozu, pficemZ jeho redukéni ‘pomé€r Jje pouze 1,4 krat

veétsi, neZ pomér pfimého pohonu.



U prikladu provedeni, znazorn&ného na obr. 4, bude

mozno uvést odstfedivé sily nebo zab&rové sily do rozloZeni
sil, zndzornéného na obr. 1 az obr. 3.

V tabulkdch Tl a T2 spravného chodu bude rovné€Z moZné
mit dvojice hodnot z&t&Zového parametru C a rychlosti Vg,

pro které nebude pevné& stanoven Zadny wvybé&r pievodovyech

A ¥

pome€rd, coZ miZe znamenat, Ze pro tyto konkrétni podminky
ovladdaci prostredky 152 umoZiiuji odétfedivyn a zébérov?m
silém samotnym ovladat p¥evodové Ustroji. Pravé v takovych
. podminkdch bude mozné ucinit 'opatféni, aby ovléadaci
prostredky 152 mohly .ovlédat ovladaci vstup ovlada&e k
provedeni zmény stavu jedné nebo vice spojek bé&hem p¥echodu

mezi dvéma prevodovymi poméry.

Pokud ovladaci prostfedky 152, znazorn&né na obr. 4,
museji brat v uvahu parametry jiné, nes zat&Zovy parametr C
a8 parametr rychlosti Vs za tdelem rozhodnuti o vybéru
prevodového poméru[ mohou" byt tabulky'll a T2 spravného

chodu nahrazeny matricemi s vice neZz dvéma rozméry.
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1. Zplsob ovladani postupného Fazeni pfevodﬁ/ze starého
ptevodového pomé&ru na novy pFrevodovy poméry u ptrevodového
ustroji, poskytujiciho alespoil dva rtzné p¥evodové poméry, a

obsahujiciho ovladad¢ pro ovladani vyb&rovych spojovacich

prostfedkd prevodového ustroji, pfidem? po iniciaci procesu

zmény prevodového pomé&ru se zjidtuje alesponl jedna provozni

fyzikdlni velic¢ina, a ovlada& se ovlddid v souladu se
zjisdté&nou " hodnotou této fyzikalni veli&iny,
vyznadcuijici s e tim, zZe zjistovanou
fyzikdlni veli&inou Jje takova fyzikalni veli&ina, 3ako
rychlost, rychlostni pom&r nebo podobn&, ktera je ovliviiovana

zahdjenim procesu postupné zmé&ny ptevodovych pom&ri.

2. Zpusob : podle naroku ' 1,
vyznadcuijici s e t im, Ze uvddéni do provozu
vibéronch'spojovacich prostfedkd se ovladad pouze tehdy, kdyz
fyzikalni velicdina prekro&i predem stanovenou prahovou

hqdnotu KKl).

3. Zplsob - - podle naroku 1 nebo 2,
vyznacuijici s e tim, 3ze pro = zjistovani
fyzikalni wveliciny se m&¥i rychlost (Vg) ot&ceni pred

.

spojovacim prost¥edkem, kterd se porovnadva s rychlosti (Vg)

za spojovacim prostfedkem.

4. Zpusob podle nékterého z naroku 1 az 3,
vyznac¢ujici se tim, Ze iniciace procesu
zmény prevodového pom&ru  se provadi s pomoci  jinych

prostfedkd, neZ je uvedeny ovladad.




5. Zptsob podle naroku _ 4,

Vyznacuijici s e tim, 3ze zahdjeni procesu
zmény ptevodového poméru se provadi prokluzovanim
spojky (18), kdyZ kroutici moment, ktery m& byt pfendsen
touto spojkou (18), pfesédhne hodnotu, ur&enou zab&rovymi
prostfedky. |

6. Zplsob podle naroku 5

vVyznacujici se tin r Ze ovladaé prispiva
k uvolnéni spojky (18), pfedstavujici vybérové spojovaci

prostfedky, proti plsobeni zab&rovych prostfedky.

7. Zplsob podle ‘ naroku . 5 nebo 6,
Vyznacujici se tim, ze uvolnéni
spojky (18) je zajisténo kombinovanou akci ovladacde a

zabérové reakéni sily, vytvarené zuby tali¥ového kola (8,
108), Jjejichz stupefi zatiZeni vzristd spolu s tim, Jjak

kroutici moment, pfendSeny spojkou (18), klesa.

8. Zpusob E - podle ‘ naroku 4,
Vyznacdcuijici s e tim, Ze vyb&rové spojovaci
prostredky se ovladaji ovladaéent pro  zplsobeni prvni
elementdrni zmény pfevodového poméru, kterd postupng a
castecne plsobi protl druhé element4rni _zméné prevodového

poméru, zpusobene jinymi prostfedky, nes ovladacdem.

‘9. Zpusob podle naroku 4 nebo 8,
Vyznacujici. se t i m, e jinymi prostredky

jsou druhé vyb&rové spojovaci prostfedky.
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10. Zpﬁsob | podle néroku 8 nebo 9,
-Vyznacuijici S e tim, 3ze ovladacd a "jiné
prostfedky se ovladaji na zaklads tabulek (T1, T2) spréavného
chodu, vymezujicich alesponi neprimo stav spojovacich
prostfedkt a jinych prostfedkt podle . provoznich
parametrd (Vs, C) vozidla, pficemZ zpisob obsahuje pfepinéni

2z prvni tabulky (T1) spravného chodu na druhou tabulku (T2)

sprédvného chodu bé&hem zmény preyodovehe——pemérﬁ——v—uréitem

Stupni, definovaném podle hodnoty fyzik&lni veliéinyA(Vg/Vs).

11. Zptsob | pddlev " naroku 10,
VYyznadcuiji c i s e tim, ze pro ‘zménu
pfevodového pom&ru ze starého prevodového poméru na novy
pfevodovy pom&r prvni tabulka (T1) spravného chodu slouzi pro
uvedeni do ¢innosti pouze druhych spojovacich
prostfedka (28), pfi&em? druha tabulka (T2) spravného chodu

slouZi pro uvedeni do &innosti prvnich a druhych spojovacich
prost¥edkd (118). '

l2.prﬁsob} podle  jednoho Zlnérokﬁ 1 az 3,
VyYyznacujici se tim ,  Ze iniciace zmé&ny
‘pProcesu se projevuje ve druhém dlferenc1aln1m mechanizmu
S pomérné velkym skokem pfevodového poméru p¥evodového
ﬁstroji, pridemz vyberove spojovaci prostredky, nalezejici
k prvnimu dlferen01aln1mu mechanizmu, majicimu pdmérné tzky
skok prevodového poméru, se ovladaji ovladacem pro castedné

pusobenl proti procesu zmény prevodoveho pomeru ve druhem

dlferenc1aln1m mechanizmu.

b provddei,’ b Svtn oved deiuy” obo.s#‘u#,qe%a raxew, ﬂbrevacéuo

J

13. Pfevodové Gstroji pro motorova vozidla, Jobsahu31c1x

//alespoﬁ jedno planetové soukoli (7),



Z/VYbérové spojovaci prostfedky,

f’iniciaéni prostfedky pro iniciovani zmény prevodového
poméru v zavislosti na alesponi jednom provoznim parametry

motorového vozidla,

¥,detekéni prost¥edky pro 7ji§tevéﬁi—na—prcvozu zavislé

fyzik4lni velic&iny,

/ ovlédaci prostfedky pro uvadéni do pProvozu spojovacich
prostfedklt v zavislosti na vyvoiji hodnoty uvedené fyzik4lni

velidiny,

Vyznadcuijici s e tim, 3e detek&nimi
prostfedky Jjsou prostfedky pro zjistovani rychlosti,
rychlostniho pomé&ru nebo podobné na brovozu zavislé fyzikalni
veli¢iny, v zavislosti na postupné zm&ng prevodového pom&ru

PO jeji iniciaci.

14, Prevodové Ustroji podle - naroku 13,
Vyznacdcuijici s e t im ,  Ze ovladaci
prostredky (152) jsou upraveny pro zahdjeni uvadéni do-
provozu spojovacich prostfedkl, ' pokud ~hodnota fyzikalni
velidiny pFekrodi pfedem stanovenou ptahovou hodnotu (K1),
pticemz iniciaéni. prostfedky - jsou jiné, neZz ovladag

uvedenych spojovacich prostfedky.

15. Pfevodové ustroji podle naroku 13 nebo 14,
Vyznaduijici se tim, 3e prostfedky pro
zjistovani fyzikalni veli&iny -Obsahuiji prostfedky pro

zjistovani rychlosti  (Vg) otd&eni pfed  spojovacimi
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prostredky, vzhledem ke sméru prenosu energie ze vstupniho

hf¥idele (2a) na vystupni h#idel (2b) pFfevodového Gstroji.

16. Pfevodové Ustroji podle jednoho z n&rokt 13 a3 15,
Vyznacujici se tin ,  Ze inicia&ni
prostfedky obsahuji zab&rové prostfedky pro vyvozovani na

spojovaci prostf¥edky omezené zabérové éily,’ vymezujici

pPrislu3né& omezenou schopnosL_pfenosu—kreu%ieiho—moméntu.

17. Prevodové Gstroji . podle ndroku 16,
Vyznacuijici Se tim, Ze zab&rové prostfedky

obsahuji tachometrické prostfedky.

18. Pfevodové ustroji podle naroku 17 nebo 18,
V.y z2nadu j ici S e tim, 3ze obsahuije prostredky
Pro prfevod na uvedené spojovaci prostfedky, ve smyslu
rozpojéni, zdb&rové reakéni sily, ktera je prendSena zuby
planetbvého soukoli, které je =zaté&Zovano postupné, pokud

uvedené spojovaci prostredky prokluzuji.

19. Pfevodové Ustroji podle jednoho z n&aroky 13 az 17,
Vyznaduijici s e tim, 3ze ovladaci
prostfedky (152) ’obsahuji ve  své paméti alesponn  dve
tabulky (T1, T2) spravného chodu, které definuji}stav, ktery
ma byt uzaujat ﬁVedenymi spojovacimi‘ prostfedky' pro ridzné
hodnoty alesponl jednoho -Provozniho parametru vozidla, a
prostfedky pro pfepinéni 2 prvni tabulky (T1) spravného chodu
na druhou tabulku (T2) spravného chodu, pokud uvedena
fyzikalni veliZina (Ve/Vs) prekroci prahovou hodnotu (K1),
pfic¢emZ prvni a druha tabulka (T1, T2) spravného chodu slou#i
Pro udrZovani stavu a pfisluénou:zménu stavu ovladace pro

podobné hodnoty provoznich parametra.
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20. Prevodové ustroji podle jednoho z narokt 13 az 15,
vyznacuijici s e tim, :ze iniciaé&ni

prostfedky obsahuji druhé vybérové spojovaci prostfedky.

21. Prevodové ustroji podle naroku 20,
vyznadcuijicli s e tim, ze ovléidaci
prosttedky (152) obsahuji ve své paméti alesponn  dvé

tabulky (T1, T2) spravného chodu, které definuji stavy, které
majil byt zaujaty obé&ma vyb&rovymi spojovacimi'prostfedky pro
1rﬁzné hodnoty alespoii jednoho provozniho parametru vozidla,’
pfic¢emZ ovladaci piostfedky (152) obsahuiji prostfedky pro
-pfepinéni'z prvni tabulky (T1) spravného chodu jako funkce
vyvoje fyzikalni velidiny (Vg/Vg), ktera slouZi pro mezilehly
stav uﬁédéni do provozu druhych spojovacich prost#edkd
s udrzZovanim stavu prvnich spojovacich prost¥edku, na druhou

tabulku (T2) spravného chodu, kterd slouzt pro soucasné

uvadéni do provozu obou spojovacich prost#edkd.

22. Prevodové Gstroji . podle naroku 21,
vyznacuijici se tim ,  Ze vuvedeny mezilehly

stav definuje jiny pfevodovy pomé&r pfevodového ustroji.

23..Pfevodové Ustroji podle jednoho z ndroka 20 az 22,
vyznadcuijici s e t im ,  Ze obsahuje dvé
planetova soukoli (107, 207), uspofaddana v sérii, pficemZ ke
kaédému z nich Jjsou ptifazeny jedny ze spojovacich
prostfedkli, a kadé 2z nich je schopno-’uplatﬁovat vyS§5i
prevodovy stupeil a nizsi prevodovy Stupen, pficemZ skok mezi
vy$8im pfevodovym stupném a nizsim p¥evodovym stupném Jje u

kazdého planetového soukoli rozdilﬁy.
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24. Pfevodové ustroji podle jednoho z narokd 13 a2 23,
vyznadcuijici s e t im, Ze obsahuje tlumici
prostfedky pro zpomalovani uvadéni do provozu alespoii jedné&ch

vyb&rovych spojovacich prost¥edkdy.
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