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Predmétem vyndlezu je zplsob ovldddni sa-
mo&inné stupnové prevodovky elektronickym
#{idicim a povelovym systémem a elektronic-
k¥ #idic{ systém k provddén{ tohoto zpiso-
bu. Podstatou redeni je dopln&nf stévajl-
cfho elektronického povelového systému
elektronickym ¥{dicim systémem, ktery p¥ed
olekdvanym povelem vyhodnoti{ odekévané
zrychleni vozidla po p¥erazeni na vy3&{
rychlostn{ stupen a dovolf prerazeni pou-
ze za piedpokladu,%e toto odekdvané zrych-
lenf je vét3{ ne% nula. finnost systému je
blokovéna pri pPekroleni nastavenych maxi-
mélnich otédek motoru.

Systém porovndvéd snimené uddaje o okam¥i-
té tainé sfle vozidla,okam?fitém zrychlen{
vozidla a za¥azeném rychlostnim stupni s
pr¥islusnymi konstantemi uloZenymi v pam&-
tovém &lenu.Obvod mife bft vytvoren jako
analogovy nebo za poufiti mikropodfitade.
Jeho aplikace zabréni neZddoucimu cyklic-
kému razen{ sousednich p¥evodovych stupnid.
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V;ntlos se tykd splsobu ovlddén{ samo¥inné stupnové prevodovky & elektronickym ¥fdfcim
systémen, 3¢ jména hydromechanické prevodovky elektronického *i{dfctho systému & provéd&ni
tshoto splsobu. |
aniochny'zndné dosavadnf *{dic{i nebo povelové'ayétémy pracuji tak,%e zjisfujf rychlost
j1sdy vozidla a zatifeni vozidle, a to zpravidla jako otéd¥ky vystupniho hif{dele pPevodovky
a;pologu ovlédécgho brvku fiseni dodévky paliva.

~ PPi dosaieni predem sadanych parametrd pak vydaji povel k prerazen{ mechanickych stupnd.
Nevyhodou tohoto aystému je, Ze p¥i zvySenych jizdnich odporech dochdzi k cyklickému Faze-
ni odpovidajfcich sousednich p¥evodovych stupnd. Tento jev je zpisoben tim, Ze pii ji{zde
ni%dim prevodovym stupndm je vozidlo zrychlovédno a¥ na hodnotu, odpovidajic{ razen{ vyss{-
ho prevodového stupnd. Vyss{ pievodovy stupen dévé viak vozidlu ni%3{ taZnou sflu, kterd
pfi urditych jizdnich odporech miZe vést ke zpomaleni vozidla, a tedy k opétnému zafazeni
nii¥tho prevodového stupné probihd ef do zmény jizdnich odporl, zpravidla vyjezdl stoupénf,
nebo do ruinfho zésshu *idide, tj.do nuceného Fazeni niZstho p¥evodového stupné&. Frekvence
cyklovéni je tim vy#&{, &{m mens5{ je hystereze mezi poZadavkem na Fazen{ vys3fho a ni%¥fho
stupné, zvétZovéni hystereze vdak naopak znesnadnuje optimélni vybér okamZiku ¥Fazent.

Tyto nevyhody odstraﬁujc zplsob ovldddni samodinné prevodovky podle vyndlezu, jehoZ
podstata spodivd v tom, Ze se vyhodnocuje okamZ?ité zrychlenf vozidla, které se se zjisté-
nym vykonem pohonného udstrojf a s vybavenymi konstantami hmotnosti vozidla a prevodovych
stupnd zpracuje na zrychleni po zatazeni vy&siho rychlostntho stupn&, porovné se, zda
tekto stanovené predpoklédané zrychleni je v&t3{ neZ nula nebo rovno nule, a za aplnéni
této podminky povelovy systém umoZni zdkladnim Fidf{ci{mu systému pFevodovky zatadit vy3si
rychlostn{ stupen. Zarazeni vys&iho rychlostniho stupné se mi%e blokovat a% do nastave-
nych maximélnich p¥{pustnych otd¥ek motoru.

Nevyhody znémych elektronickych #idicich eyétémn samodinnych pevodovek odstranuje
elektronicky ¥fdici systém podle vyndlezu, jehoZ podstata spodivé v tom, Ze zdkladni #{fdi-
cf systém je dopln¥n obvodem m&¥enf okemiitého zrychlenf vozidla, ktery je spojen s jednim
vstupem kompardtoru, na jehoZ druhy vstup je pripojen vystup nésobidky, jejl% prvni vstup
je pripojen na vystup obvodu m&Feni taZné sily, druhy vstup je pripojen na vystup pem&ti
konstant, prilemZ vystup kompardtoru je zapojen na prvni vstup obvodu blokovéni Yazeni
vy38fho stupn&, jehoZ druhy vstup je zapojen na obvod indikace max. oté¥ek motoru a vystup
obvodu je spojen vystupem uplného systému prognozy se zdkladnim #fdfcim systémen pFevodov-
ky.' '

Systém podle vynédlezu miZe byt vytvofen také tak, %e zdkladnf ¥fdic{ systém samodinné
prevodovky je tvoren mikropodftalem s progremem dinnost{ a s programem systému progndzy,
na jehoZ prvni.vstup je zapojen vystup obvodu snimén{ okam¥ité rychlosti vozidla, na druhy
vatup je pripojen vystup obvodu sniméni taZné sfly, prifemZ vystupy mikropodfta¥e jsou p¥i-
pojeny na vykonové spinale elektromagnetl razeni.

Zékladnim rysem ¥fdicfho systému podle vyndlezu je tedy ta skutefnost, Ze 6bsahuje 4
systém,v podstaté tZsn® pfed olekévanym povelem k Fazen{ vyS&fho pfevodového stupné vyhod-
notf zrychlenf vozidla pri j{zd¥& na zabazeny ni%f prevodovy stupen a ze znémych pom&rd
pr{sludnych pfevodovfch stupnd ur¥{ o¥ekévané zrychleni po p¥efazen{ na vys81 pFevodovy
stupen, nap#. podle ptibliZného vztahu:

841 = 8 - Kn . Fn
kde 841 veeee je o8ekdvané zrychlen{ vozidla po prefazen{ z n-tého na (n+l) stupen
a seeesssses Okam¥ité zrychleni (p¥ed pierazenim na (n+l) stupen

Fn cessvecess taZnd sila vozidla pFed prefarenim na (n+l) stupen (odpovidajfct
zrychleni an)

K, sseseeeess konatanta zahrnujfci hmotnost vozidla, redakovand setrvadn{ hmoty,
prisludny prevodovy pomér aj.
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Pokud olekévané zrychleni 8(n+1) 2 0, systém dovol{ proveden{ pferazen{ z n na (n+l)
stupen. Pokud je a1 >0, systém pozdri{ razeni do spin¥ni podminky 8.+1 = O nebo do dosa-
Zeni maximdlnich oté¥ek motoru.

Pri{klad proveden{ vyndlezu je znézorn¥n na vykresech, kde p¥edstavuje obr. 1 funkdnf
blokové schéma za¥fzeni v analogovém provedeni a obr. 2 uspo¥ddénf s vyuZitim mikropo&f-
tate, jeho¥ program realizuje funkci zékladniho ¥fdicfho systému i elektronického ¥f{dfcf-
ho systému.

Jak je patrné z obr. 1, sestédvd systém podle vyndlezu z obvodu 1 mé¥enf okam¥itého
zrychleni vozidla, zapojeného ke vstupni nebo vystupni stran® p¥evodovky a piipojeného na
jeden vstup kompardtoru 5, na jehoZ druhy vstup je pfipojen vystup nésobi¥ky 4, na jeji%
vstupy jsou pripojeny vystupy obvodu 2 mé¥eni ta¥né 8{ly vozidla a pam&ti 3 konstant Kn,
zahroujicich hmotnost vozidla, setrvadné hmoty a prisludny pfevodovy pomér. Vystup kompa-
rétoru 3, porovnévajictho vystupni udaje obvodd 1 a 4, je pFipojen na jeden vstup obvodu [
blokujictho razeni {n+l) stupné, pokud a, . Knrn . Na dal&{ vstup obvodu 6 je p¥ipojen
vystup obvodu 7,indikujiciho meximélni oté¥ky motoru, pii.kterych je zrudena funkce obvodu
6. V§stup 8 obvodu § je zéroven vystupem tplného systému progndzy a soudasné vstupem do
vhodngch mist zékladnfho ¥fdfciho nebo povelového systému 9 prevodvky,k némuf je soudasné
p¥irazen i vstup obvodu 1C indikace zarazeného rychlostniho stupné, tvoriciho zp&tnou vaz-
bu k pam&ti } konstant a obvodu §. Popsany systém pracuje tak, Ze obvod 1 mé¥eni zrychleni
vytvéri uddaje okamZitého zrychleni a  obvykle na zéklad& informace o rychlosti vozidla,
odvozené z vystupnfich otédek prevodovky.

Hodnota okamZ?itého zrychleni se v komparétoru 5 porovnévéd s vystupnim Ydajem ndsobi&ky
4, ktery je aritmetickym soudinem uddaje obvodu 2 méfeni taZné sily F, a konstanty K
odpovidajic{ hmotnosti vozidla, setrvanym hmotém a n-tému prevodovému stupni. Vybdr kon-
stanty K, z pam¥ti j} je urlovén obvodem 10 indikace zatazeného stupn&. V okam¥iku, kdy
ddaj zrychleni a, klesne pod hodnotu soulinu Kn'Fn’ dé kompardtor 5 povel obvodu 6k
blokovén{ *azeni vyl#iZfho prevodového stupné. Funkce blokovéni rusf obvod 7 v pripadd, Ze
okamZité otélky motoru piekrodily hodnotu maximdlnich otéZek. Obvod 6 dostévd informace o
zarazen{ stupné z obvodu 10.

Zapojeni s vyuZitim mikropoéitale znézorn&né na obr.2 obsahuje mikropodftad 1l s pro-
gramem 12 zékladniho #{d{cfho systému a programem 13 prognozy, kde se na vstupy pfislud-
nych obvodd 'pFivéd{ informace z obvodu 14 sniméni rychlosti vozidla a obvodu 15 sniménf
tainé sily a vystupy mikropodftale 11 jsoh JiZ pr{mo pripojeny na vykonové spinade 1§.

Zékladnf ridfc{ systém stupnové semodinné prevodovky jako obvykle zpracovadvéd dva vstupni
ddaje, rychlost vozidla, napiiklad vystupni oté¥ky prevodovky a zatf{fenf vozidla, nap¥{klad
poloha ovlédactho prvku Ffzen{ dodévky paliva. Razen{ mechanickych stupnd pak zajistuje
mikropo&ita¥ 1l vloZenym zdkladnim programem 12. Udaj o rychlosti vozidla z obvodu 14
mikropodftad snadno privede na okamfité zrychleni, napi.opakovanym provéd&nim rozdflu hod-
not rychlosti

Udaj o tainé sfle lze odvodit v mikropod{taéi z polohy ovladaciho prvku ¥{zenf doddvky
paliva nebo pf¥imo ziskat jako vystup obvodu 15 sniméni teiné s{ly vozidla.

Program prognozy 13 mikropoditade, ktery zajisfuje &innost prognostického systému,
obsahuje :
- pFevod rychlostf{ vozidla na zrychleni
vytvoren{ poZadované informace o taZné sile ¥, napf.z polohy ovlddaciho prvku
F{zeni dodévky paliva

- indikaci n-tého zarazeného stupnd

- vybér konatantyKn odpovidajic{ n-tému zafazenf stupns

- provedeni operace nésobeni K, «F,

- srovnén{ okem#¥itého zrychlent e, 8 hodnotou K, - Fn

- srovnén{ okamiitych otéfek n motoru s maximdln{m Dpax.

- vydéni povelu k blokovéni vyd&tho stupn& pii splnén{ podmfnek :

a, Kn . Fn

a n Ppax,
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PREDMET VINLALEZU

Zpdsob ovlddéni samo¥inné stupfové prevodovky elektronickym ¥{dfcim systémem a povelo-
vim systémem, sniménim okam¥ité rychlosti vozidla a vykonu pohonného ¥strojf, vyznade-
ny tim, %e se zji¥tuje okam¥ité zrychlen{ vozidla a vykon pohonného ustrojf a vyhodno-
cujf{ se & vybavenymi konstantami hmotnos@i,vozidla a prevodovych stupnd na zrychlent
vozidla po zafazeni vyS33{ho pfevodového stupn¥ a je-1li toto zrychlenf v&t3{ ne# nula
nebd rovno rule je dén povel k zarazen{ vys#fiho p¥evodového stupns.

Zpdsob ovl4déni samo8inné stupnové prevodovky podle bodu 1, vyznadeny tim, Ze zatazeni
vyditho ptevodového stupnd se blokuje a% do dosafeni nastavenych maximdlnich otédSek
motoru.

Elektronicky ¥idici systém k provddéni zplsobu podle bodd 1 a 2, vyznadeny tim, Ze
obsahuje obvod (1) méten{ okamfitého zrychlenf vozidla, ktery je spojen s jednim vetu-
pem komparétoru (5), na jeho¥ druhy vstup je pFipojen vy¥stup nésobidky (4),jeji% prvni
vatup je pfipojen na vystup obvodu (2) sniménf vykonu pohonného dstrdji, druhy vstup
je pripojen na vystup pam¥ti (3) konstant, prilem# vystup kompardtoru (5) Jje zapojen
na prvani vstup obvodu (6) blokovéni Fazeni vy33fho stupn#, Jjehoi druhy vstup je zapo-
jen na obvod (7) indikace meximdlnich oté&ek motoru a vystup obvodu (6) blokovéni Faze-
ni vys&8iho stupnd je spojen vystupem (8) prognostického systému s povelovym systémem
(9) prevodovky, jehof vystup je spojen s obvodem (10) indikace zarazeného rychlostntho
stupné s vystupem spojenym jednak s pam¥t{ (3) konstant, jednak & obvodem (6) bloko-
vén{ Fazeni vy3s&fho stupni.

Elektronicky rfdic{ systém k provddéni zpisobu podle bodu 3, vyzna¥eny tim, %e obvody
vyhodnocovén{ okam¥itého zrychlenf vozidla (1), komparétoru (5),nésobilky (4),snimén{
vfkonu pohonného dstrojf (2), pam&ti (3) a blokovéni Fazenf (6) jsou nahrazeny progra-
mem (13) prognostického systému.
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