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Zptisob spoleéného ovladani servospojky vozidla a motoru vozidla

Oblast techniky

Vynalez se tyka zpiisobu spolegného ovladani servospojky vozidla a motoru vozidla, usporada-
nych spolu s prevodovkou s piestavitelnym pievodovym pomérem v hnacim fetézci vozidla, ply-
novym pedalem, jehoZ poloha se snima.

Dosavadni stav techniky

Automatické spojky, poptipadé servospojky, jsou znamé napiiklad z publikace , Kraftfahrzeug-
technisches Taschenbuch, 21. vydéani, 1991, str. 538-539“. Servospojky zajiStuji ve spojeni
s elektronickymi ovladacimi ptistroji bud’ automatické rozjizdéni, nebo, spolené s fadicimi
Gistrojimi, ovladanymi pomocnymi zafizenimi, tvofi pln€ automatickou pfevodovku. Ve vozid-
lech s takovym elektronickym ovlddanim spojky musi byt uloZena, zejména pro rozjezd vozidla,
zvlastni strategie pro jeji aktivaci.

Dale jsou, napriklad z publikace , Kraftfahrzeungtechnisches Taschenbuch, 21. vydéani, 1991, str.
467-468%, zn4mé takzvané elektronické ovladaci systémy vykonu motoru. Na rozdil od doposud
pievazné pouzivanych obvyklych pfimych mechanickych piestaveni Skrtici klapky prostiednict-
vim plynového pedalu ovladaného Fidi¢em se u téchto systémi prestavuje klapka elektromotoric-
ky prostfednictvim elektronického ovladaciho piistroje. U téchto systémi stanovi fidi¢ vozidla
prostfednictvim plynového pedalu v podstaté vykon motoru nebo kroutici moment motoru,
popiipadé hnaci vykon nebo hnaci moment celého vozidla.

Ukolem vynalezu proto je navrhnout optimélni ovladéni vozidla v pribéhu jeho rozjizdéni.

Podstata vynalezu

Uvedeny tikol spliiuje zptisob spole¢ného ovladani servospojky vozidla a motoru vozidla, uspo-
tadanych spolu s prevodovkou s prestavitelnym pievodovym pomérem v hnacim fetézci vozidla,
plynovym pedélem, jehoz poloha se snimé, podle vynalezu, jehoZ podstatou je, Ze v oblasti
rychlosti vozidla pfi rozjizdéni vozidla se v zavislosti na poloze plynového pedalu vytvoii poza-
dované hodnota pro frekvenci otd&eni motoru vozidla a poZadovana hodnota pro vstupni frekven-
ci otateni prevodovky nebo pro vystupni frekvenci otdeni pfevodovky, pficemz pozadovana
hodnota pro vstupni frekvenci otdeni pfevodovky nebo pro vystupni frekvenci otaceni pfevo-
dovky se dodaji spoleéné se skute€nymi hodnotami bud’ pfevodového poméru pievodovky a
vstupni frekvence otadeni pfevodovky, nebo se skuteénou hodnotou vystupni frekvence otaCeni
ptevodovky jako vstupni hodnoty do regulatoru rozjizdéni, ktery vytvoriv z4vislosti na vstupnich
hodnotéach Fidici signal pro servospojku.

Jak jiz bylo uvedeno, tyké se vynalez zpiisobu spole€ného ovladani servospojky motoru vozidla.
Jak servospojka, tak i motor vozidla jsou usporadany v hnacim fetézci vozidla. V oblasti rychlosti
vozidla p¥i rozjizdéni vozidla se v zavislosti na poloze pedélu vytvoii poZzadovana hodnota frek-
vence otd&eni motoru vozidla a pozadovana hodnota vstupni frekvence otaceni pfevodovky nebo
pozadovana hodnota vystupni frekvence pfevodovky. PoZzadovana hodnota vstupni frekvence
otadeni prevodovky nebo poZadovana hodnota vystupni frekvence pfevodovky se spolecné se
skute&nymi hodnotami bud’ pfevodového poméru pievodovky a vstupni frekvence otaceni prevo-
dovky, nebo se skute¢nou hodnotou vystupni frekvence otaCeni prevodovky jako vstupnihodnoty
dodaji do regulatoru rozjizdéni. Regulator rozjizdéni vytvoii v zavislosti na t&chto vstupnich hod-
notach Fidici signél pro servospojku. Timto zpiisobem jsou servospojka a motor vozidla fizeny
tak, e poloha plynového pedalu s vyhodou udava zrychleni nebo rychlost vozidla.
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Zatimco mimo rozjizdéni pracuje ovladani hnaciho fetézce, pokud se tyka vykonu nebo kroutici-
ho momentu, v podstaté nezavisle na poloze plynového pedalu, musi pracovat podle vynalezu
v priib&hu rozjizdéni plynovy pedal jako pedal ovladaci jak zrychleni, tak i rychlost. Interpretaci
pozadavku fidi¢e je mozno podle vynalezu volné pouZivat vechny komponenty hnaciho fetézce,
zejména servospojku a motor vozidla, v rAmci jejich moznosti. Strategie podle vynalezu pouZziva
viechny komponenty koordinovaného ovladani hnaciho fetézce pro rozjizdéni, aby bylo dosazZe-
no co nejvétsiho komfortu p¥i rozjizdéni. Ovladani motoru vozidla a spojky je podle vynalezu
koordinovano tak, Ze se dosahne zrychleni, poptipadg rychlosti, vozidla podle pozadavku fidice.

Interpretaci plynového pedalu pfi rozjizdéni jako pedalu ovladajiciho zrychleni, popfipadé rych-
lost, se zajisti to, Ze chovani vozidla je pfi rozjizdéni pro viechny moZzné situace zatiZeni (napfi-
klad pti jizdé do kopce, pfi jizdé s kopce, pii jizdé s piivésem) stejné.

V hnacim fetdzci vozidla je vieobecné usporadana pfevodovka s ménitelnym ptevodovym pomé-
rem. Podle vyhodného provedeni vynalezu se existence rychlosti vozidla typické pro rozjizdéni
vozidla rozpozné tehdy, kdy? aktudlni pfevodovy pomér pfevodovky odpovida nastavené praho-
vé hodnotg. P¥itom je vyhodné, kdyZ je kazd4 jizda vozidla na prvni pfevodovy stupefi definova-
na jako rozjizdéci situace, z &ehoZ se podle vynalezu interpretuje poloha plynového pedalu jako
pozadavek na zrychleni, popiipadé€ rychlost.

Dali vyhodné provedeni vyndlezu vyuziva pongkud jiné definice rozjizdéni, pti¢emz takové
rozjizdéni je definovéno tak, Ze rychlost vozidla nedosshne pfedem stanovené prahové hodnoty a
servospojka je rozpojena nebo alespoii ne Giplné sepnuta, tedy Castecné rozpojena. Situace roz-
jizdéni nastane tedy tehdy, kdyZ se vozidlo pohybuje velmi malou rychlosti (napftiklad krokem) a
spojka je rozpojena, popfipadé ne zcela sepnuta. Situaci rozjizdeni je mozno opustit tehdy, kdyZ
dojde k prefazeni pfevodovky.

Jak jiz bylo uvedeno, provadi se ovladani hnaciho fetézce v oblasti vyssich rychlosti vozidla, tedy
mimo rozjizdéni, tak Ze zjisténa poloha plynového pedalu udéva hnaci moment, popfipadé hnaci
vykon, motoru vozidla nebo celého vozidla. Dojde-li k opusténi rozjizdéciho rezimu podle vyna-
lezu soudasné s prefazenim prevodového poméru pfevodovky, zabrani se vzniku potencialniho
$kubnuti v hnacim fetézci vozidla pfi zméng interpretace funkce plynového pedalu (zména
z funkce pedalu pro ovladani rychlosti, popiipadé zrychleni, na funkci pedalu pro ovladani
momentu, popiipadé vykonu). Dojde-li tedy z tohoto stavu ke zrychleni vozidla, interpretuje se
poloha plynového pedalu az do prvniho pfetazeni prevodovky jako udaj pro rychlost, popfipadé
zrychleni. Timto zplisobem se eventualng vzniklé Skubnuti pfi zméné interpretace funkce plyno-
vého pedalu shoduje se $kubnutim v priibéhu pietazeni pfevodovky, kterému nelze vieobecné
nijak zabrénit. P¥i zpétném prefazeni z druhého na prvni pfevodovy stupeii, protoZe vozidlo jede
naptiklad p¥ili§ pomalu nebo proto, Ze fidi¢ silnym ovladanim plynového pedélu zplisobi toto
zpétné piefazeni nebo proto, Ze fidi¢ manualnim ovladanim zvoli prvni ptevodovy stupeii, slouzi
plynovy pedal déle jako pedal pro ovladani krouticiho momentu. Timto zplisobem se provede
zpétné prefazeni z druhého na prvni pfevodovy stupefi zcela analogicky s jinym zpétnym piefa-
zenim a nevyZaduje tedy ¥adné zvlastni opatieni. Teprve tehdy, kdyZ se vozidlo (témér) Gplne
zastavi a spojka je jiz, alespoii ¢aste¢ng, rozpojena, nastiva opét situace rozjizdéni a prostfednic-
tvim plynového pedalu se op8t ovlada rychlost, poptipadé zrychleni. Tak i pfi obnoveném vzniku
situace rozjizdéni nedochazi podle posledng uvedené varianty vynélezu k Zadnému momentove-
mu skoku.

Zv143t vyhodné je, kdyZ v priibéhu situace rozjizdéni dojde k rozliSeni mezi stavem, v némz pro-
kluzuje spojka, pfechodovym stavem, v némZ se spojka spind, a konenym stavem, v némz je
spojka zcela sepnuta. K tomu je mozno provadét ovladani servospojky a motoru vozidla, a to zej-
ména v zavislosti na veli¢ing predstavujici prokluz spojky. Jako takové veli¢ina muZe byt bud’
piimo vypoéitan prokluz spojky, nebo je mozno zjistit rozdil mezi vstupni frekvenci otaceni
spojky (frekvenci otd¢eni motoru) a vystupni frekvenci otaeni spojky (frekvenci otaceni pfevo-

dovky).
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Pii existenci vét$iho prokluzu spojky je motor vozidla ovladén tak, Ze se nastavi frekvence otade-
ni motoru vozidla zavisla na poloze plynového pedalu. Ovladani spojky se potom provadi tak, ze
se nastavi rychlost vozidla a/nebo zrychleni vozidla zavislé na poloze plynového pedalu.

Pii existenci meniho prokluzu spojky se spojka uplné sepne, pficemz motor vozidla je kratce
pied Gplnym sepnutim spojky ovladan tak, Ze nastavena frekvence otaCeni motoru vozidla se
zvysi. Takové mirné zvyseni frekvence otaGeni motoru kratce pfed prechodem spojky do adhez-
niho tfeni, neboli tieni za klidu, slouZi k tomu, aby nedochazelo ke vzniku Zadnych podnéti pro
kmitani hnaciho fetézce.

Po Gplném sepnuti spojky je motor vozidla ovladan tak, Ze se nastavi rychlost vozidla a/nebo
zrychleni vozidla zavislé na poloze plynového pedalu. Toto se déje tak dlouho, dokud nedojde
k opuiténi strategie rozjizdéni — jak jiZ bylo vySe popsano.

Podle vynalezu tedy v pribéhu rozjizdéni dochazi k co nejvice konstantnimu zrychleni, a to jak
pii prokluzujici, tak i pfi sepnuté spojce. Pfechod mezi témito obéma stavy je proto relativné
nekriticky a nezptsobi Z4dné silné zmény zrychleni. Tento piechod probehne proto prakticky bez
$kubnuti. Usili pro dosaZeni hladkého piechodu je malé. Toho je moZno dosahnout napiiklad
— jak jiz bylo vy$e popsano — mirnym zvySenim frekvence otaCeni motoru kratce pfed prechodem
spojky do stavu adhezniho teni.

Podle zvla3t vyhodného provedeni vynalezu se v priibéhu rozjizdéni provadi ovladani servo-
spojky tak, %e servospojka je ovlidana jen ve smyslu svého spinani. Regulaci frekvence otaceni
zavislé na poloze plynového pedalu, napfiklad vstupni frekvence otaceni pievodovky, je mozno
v pritbéhu rozjizdéni dosdhnout toho, Ze spojka se opét rozpoji, kdyZ je napiiklad aktudlni vstupni
frekvence otadeni prevodovky vétsi nez predem stanovena hodnota. Takové rozpojeni spojky pri
rozj{zdéni miZe zpusobit kmitani hnaciho Fetézce a bylo by pocitovano jako velmi nepiijemné.
7 tohoto diivodu se, jak je jiZ vy3e popsano, spojka v priibéhu rozjizd€ni mize pouze dale spinat,
av$ak nikoli znovu rozpojovat.

Ve zvlagt kritickych situacich, naptiklad pfi rozjizdéni do kopce s vysokym zatizenim a prilis
malym momentem motoru, viak miZe dojit k zaduSeni motoru, kdyz se spojka sepne pfilis
rychle. Z tohoto diivodu je vyhodné rozpojit spojku tehdy, kdyZ frekvence otadeni motoru klesne
pod kriticky prah. V priib&hu rozjizdéni je tedy, kdyZ zjisténa frekvence otaCeni motoru vozidla
klesne pod prahovou hodnotu, spojka ovlddana pouze ve smyslu rozpojovani.

Podle daltho vyhodného provedeni vynalezu se pii existenci pfedem stanovitelného provozniho
stavu, tedy zejména v pribéhu rozjizdéni provadi ovladani servospojky v zavislosti na gradientu
frekvence otadeni motoru vozidla. Toto provedeni zmirfiuje zejména ruSivé zmény frekvence
otadeni motoru pii rozjizdéni.

Podle dalgfho provedeni vynilezu se v pritbéhu rozjizdéni provadi ovladani servospojky tak, Ze
spojka je ovladéana ve smyslu svého spinani pouze tehdy, kdyz frekvence ota¢eni motoru prekroci
prahovou hodnotu. V tomto pfipadé je tato prahové hodnota zejména zavisla na zji§téné poloze
plynového pedalu. Spinani spojky tedy podle tohoto provedeni zalne teprve tehdy, kdyz motor
doséhne urdité minimalni frekvence otadeni. To umoZiluje Zivy rozjezd vozidla, protoze motor
miuze zpravidla pfi své volnobéZné frekvenci otaceni poskytovat jen velmi maly krouticimoment,
ktery neumoziiuje Zivy rozjezd.

Ptehled obrazkl na vykresech

Vynalez bude déle blize objasnén na piikladech provedeni podle prilozenych vykrest, na nichZ
obr. 1 znazoriiuje blokové schéma systému podle vynalezu, obr. 2a a obr. 3 koordinaci hnaciho
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fetézce, obr. 2b vyvojovy diagram volby reZimu rozjizdéni a jizdy, obr. 4a a 4b blokové schéma a
vyvojovy diagram strategie rozjizdéni, obr. 5, 6, 7 a 8 vzdy blokové schéma riznych provedeni
vynélezu.

Ptiklady provedeni vynalezu

Na obr. 1 je znazornén motor 10 vozidla, déle uvadény pouze jako motor 10, jehoZ vystupni hii-
del je spojen se setrvadnikem 1101 servospojky 11. Na vystupni strang je servospojka 11 spojena
s prevodovkou 12. Motor 10 ma kroutici moment dale uvadény jako moment Mmot motoru a
frekvenci Nmot otageni, ktera se ptivadi do fidici jednotky 13. Dale se do fidici jednotky 13 pfi-
vadi aktuélni zasouvaci drdha S zjitovana snimadem 1106 drahy. Do fidici jednotky 13 se dale
piivadi vystupni frekvence Nka oté&eni servospojky 11, zjistovana snimagem 1107, kterd odpo-
vida vstupni frekvenci Nge otageni pfevodovky 12. Kromé toho se do fidici jednotky 13 pfivadi
poloha o plynového pedalu 14, aktualni pfevodovy pomér i a vystupni frekvence Nga,soll ota€eni
pievodovky 12. V zévislosti na t&chto vstupnich signdlech ovlada ridici jednotka 13 servomotor
1105 prostiednictvim signélu St pro pfestaveni servospojky 11. Dale se do motoru 10, popfipadé
do jeho ovladaciho zaiizeni 101, pfivadi poZadovana frekvence Nmot.soll otaceni. Poloha servo-
spojky 11 se prezkuSuje snimadem 1106 dréhy prostfednictvim signdlu Sist o skuteném stavu.
Frekvence Nmot otadeni motoru 10 se zjidtuje snimadem 102 frekvence otaCeni, pfi¢emz tento
signal existuje vieobecng v ovladacim zafizeni 101 motoru 10 a odtud se vede do fidici jednotky
13.

Servospojka 11 je zndmym zpisobem opatfena setrvaénikem 1101, kotoucem 1110, pritlaénym
kotoudem 1111, pruznym elementem ve formé talifové pruziny 1102 a vysouvacim loZiskem
1112. Kroutici moment, ktery je prenasen ze servospojky 11 pro prokluzu, to jest moment spojky,
je dan mimo jiné predpétim talifové pruziny 1102. Pfedpéti talitové pruziny 1102 je zase zavislé
na vysouvaci draze S pakového mechanizmu servospojky 11, ktery je v tomto pfipad€ vytvoien
jako ozubena ty& 1104. Ozubena ty& 114 je ovladana vystupnim htidelem servomotoru 1105. Pii
normalnim provozu spojky je driha S, tedy zasouvaci dréha S, regulovéna prostfednictvim regu-
laéniho obvodu v zavislosti na pozadované hodnot& Ssoll. Tim je mozno pomoci poZadované
hodnoty Ssoll ovladat moment spojky.

I kdy? je na obr. 1 zndzorn&na zasouvaci driha S jako akéni veli¢ina servospojky 11, miZe jako
ak&ni veliina samozifejmé rovn&Z slouZit i thel natoeni servomotoru 1105 nebo sila piisobici na
talifovou pruzinu 1102. V hydraulickém obvodu, uspofddaném mezi servospojkou 11 a ovlada-
gem, miize byt jako ak&ni veli€ina pouzit i tlak v hydraulickém systému. Dréha S tedy piedsta-
vuje zcela obecné akéni veli¢inu pro moment spojky, kdyZ servospojka 11 prokluzuje. Ve zv1ast
jednoduchém systému miiZe byt jako servomotor pouzit napfiklad krokovy motor. Pocet impulzi,
které prichazeji do krokového motoru, potom pfedstavuje miru pro jeho relativni hel natoceni.
Timto zpisobem je mozno upustit od nékladného zjistovani aktudini zasouvaci drahy Sist pomo-
ci snimade 1106 drahy. Upusti-li se od snimade 1106 dréhy, je nutno ovSem pii kazdém vysouva-
ni (spinani spojky) pro kalibrovani odjet zpét ozubenou ty€i 1104 az k uréitému mechanickému
dorazu.

Jak jiz bylo uvedeno, musi byt ve vozidlech s elektronickym ovladanim spojky, jaké je znazorng-
no napftiklad na obr. 1, uloZena strategie pro rozjizdéni vozidla.U tohoto piikladu provedeni je
popsana strategie rozjizdéni pro vozidla, kterd maji takové elektronické ovladani spojky a tak-
zvany , E—Gas“. To znamend, Ze poloha o. plynového pedélu 14 neudava piimo moment motoru,
respektive vykon motoru, napiiklad pfimym piestavenim Skrtici klapky. S takovymi systémy je
umonéno takzvané koordinované ovladani hnaciho fetézce. ReSeni podle vynalezu pouZiva
viechny komponenty koordinovaného fizeni hnaciho fetézce pro rozjizdéni, aby bylo dosaZeno
co nejvyssiho komfortu rozjizdéni.

U znamych strategii rozjizdéni je motorem 10 podle polohy o plynového pedalu 14 dan
k dispozici jeho vystupni moment. Servospojka 11 pfeméni tento moment dany motorem 10
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k dispozici na zrychleni. Pf¥itom zde soucasné neexistuje koordinovana zména momentu motoru
10.

Jak jiz bylo v tvodu zminéno, musi u zpisobu podle vynalezu pracovat plynovy pedal 14 pro
rozjezd jinak nez mimo rozjezd, kde plynovy pedal 14 pracuje tak, Ze méni vykon nebo moment,
to znamena, 7e pii rozjizdéni méni plynovy pedal 14 zrychleni, popfipad€ rychlost. Touto inter-
pretaci poZadavku fidide, pfedstavovanou polohou o plynového pedalu 14 je mozno vSechny
komponenty hnaciho fetézce pouZit volng v rémci jejich moZnosti. Ovladani motoru 10 a servo-
spojky 11 je koordinovano tak, Ze se dosahne zrychleni, poptipadé rychlosti, podle poZadavku
fidi¢e. Pfitom ma byt dosazeno monoténné stoupajici rychlosti pouze s malymi zmé&nami ve
zrychleni.

Na obr. 2a je schematicky znazornéno takové koordinované ovladani hnaciho fetézce. Pfitom
fidi& polohou o plynového pedalu 14 udava svoje pozadavky pro zrychleni, popiipadé zpomale-
ni. Koordinator 22 pohonu a brzd méni tento poZzadavek fidi¢e na poZadavek pro zrychleni nebo
zpomaleni. Déle je na obr. 2a znazornéna pouze koordinace mezi motorem 10 a pfevodovkou 12,
pfi¢emz koordinace brzd je pominuta.

Koordinator 23 motoru a pfevodovky obdrzi krom& odpovidajicim zplisobem upraveného poza-
davku fidi¢e z koordinatoru 22 pohonu a brzd rovnéZ informaci o zafazeném pfevodovém stupni
pievodovky 12, a to z obsluzného panelu 21 ptevodovky. V zavislosti na tSchto vstupnim signa-
lech dod4 koordinator 23 motoru a pfevodovky do motoru 10 odpovidajici moment motoru, do
servospojky 11 odpovidajici prenasitelny moment spojky a do pfevodovky 12 odpovidajici pfe-
vodovy pomér. Tyto veli¢iny mohou byt potom pfeménény v pfislusnych regulatorech motoru
10, servospojky 11 a pievodovky 12.

Strategie rozjizdéni podle vynalezu se uskuteéni v takovém koordinovaném ovladani hnaciho
fetézce, do n&hoZ se vloZi koordinator 231 rozjizdéni, jaky je znazornény na obr. 3, a to do koor-
dinatoru 23 motoru a prevodovky (obr. 2a). Koordinator 23 motoru a pfevodovky tedy obsahuje
koordinator 231 rozjizdéni, ktery v zavislosti na poloze o plynového pedalu 14 zjiStuje udaje pro
motoru 10 (ovlada& 232 motoru) a pro servospojku 11 ovlada¢ 233 spojky). Pfevodovy pomér
prevodovky 12 pfitom ziistavéa v podstaté nezménény.

U takové strategie rozjizdéni plati fesit problém tehdy, kdyZ ma byt provedeno piepnuti z funkce
plynového pedalu 14 pro ovladani zrychleni, popiipad€ rychlosti (pfi rozjizdéni), na regulérni
funkei plynového pedalu 14 pro ovladani vykonu, poptipadé momentu (v provoznim stavu mimo
rozjizdént).

Zv1a3t vyhodné je, kdyZ jsou viechny jizdy pfi prvnim pievodovém stupni, tedy tehdy, kdyZ je
zvolen nejkratsi, respektive nejnizsi prevodovy pomér prevodovky 12, definovany jako situace
rozjizdéni. Poloha o plynového peddlu 14 je proto tedy vzdy pii prvnim pfevodovém stupni

interpretovana jako 0idaj o zrychleni, popfipad€ rychlosti.

Dalsi definice situace rozjizdéni je sice moZna, aviak za uréitych okolnosti znamena vyssi sili
pii pfechodu ze situace rozjizd&ni na normalni provoz. Neméla-li by situace rozjizdéni platit pro
celou jizdu pii prvnim prevodovém stupni, muselo by dojit k pfizpisobeni mezi momentem
dodavanym motorem 10 na konci rozjizdéni a momentem pozadovanym fidi¢em polohou plyno-
vého pedalu 14 v tomto okamziku.

Jak jiz bylo vyse uvedeno, je mozno pro identifikaci zptisobu rozjizdéni pouzit pouze existenci
nejniz$iho prevodového poméru. Dal$i vyhodné provedeni vynalezu vyuZziva pon€kud jiné defi-
nice tohoto zptisobu rozjizdéni, se zmén&nou interpretaci plynového pedalu 14 (pro ovladani
zrychleni, popiipadé rychlosti). P¥itom se zjist'uje situace rozjizdéni tehdy, kdyZz se vozidlo pohy-
buje velmi malou rychlosti, napiiklad krokem, a servospojka 11 je rozpojena nebo alespon niko-
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liv pevné sepnuta. Tato situace rozjizdéni se opusti potom, kdyz dojde k prefazeni pfevodového
poméru. Tato skute¢nost je znazornéna na obr. 2b.

Po startu v kroku 201, jak je znazornéno na obr. 2b, se v kroku 202 snimé aktudlni vystupni frek-
vence Nga otadeni prevodovky 12 (snimag 16, obr. 1) jako mira pro podélnou rychlost vozidla a
aktudlni prevodovy pomér i pfevodovky 12, jakoZ i aktualni stav servospojky 11. V kroku 203 se
vystupni frekvence Nga ota¢eni pfevodovky 12, piedstavujici podélnou rychlost vozidla, porovna
s prahovou hodnotou SW1. Piekro&i-li podéIna rychlost vozidla relativné nizkou prahovou hod-
notou SW1, nasleduje v kroku 207 koordinované ovladani hnaciho fetézce pro normalni provoz.
Ptitom se veobecné interpretuje poloha o plynového pedalu 14 jako poloha pro ovladani
momentu, popiipadé vykonu. Klesne-li viak rychlost jizdy, popfipadé vystupni frekvence Nga
otadeni ptevodovky 12, pod prahovou hodnotu SW1, provede se v kroku 204 pfezkouSeni, zda
aktualni pfevodovy pomér i prevodovky 12 odpovida prahové hodnoté SW2. V kroku 204 se
provede dotaz, zda je zafazen nejniZi pfevodovy stupeti. Neni-li tomu tak, zvoli se v kroku 207
rezim jizdy. Nachazi-li se viak podélné rychlost vozidla pod prahovou hodnotou SW1 a je-li
soudasné zafazen nejniz$i pfevodovy stupei, provede se v kroku 205 dotaz, zda je servospojka 11
zcela sepnuta. Je-li tomu tak, nastavi se v kroku 207 reZim normalniho provozu. Je-li v8ak servo-
spojka 11 alespoii &aste¢n& rozpojena, zvoli se v kroku 206 rezim rozjizdéni, pfi némz je poloha
o plynového pedilu 14, jak jiz bylo uvedeno, interpretovana jako poloha ovliviujici rychlost,
popiipadé zrychleni. Po zav&re&ném kroku 208 cely pribeh, znazornény na obr. 2b, zacne znovu.

Prabeh, znézorn&ny na obr. 2b, slouzi k rozpoznéani stavu rozjizdéni. Zména jednou rozpoznang-
ho stavu rozjizdéni (v kroku 206) na rezim jizdy (v kroku 207 nastane, jak jiz bylo uvedeno,
tehdy, kdyZ dojde k prefazeni pfevodového poméru prevodovky 12.

Timto provedenim se zabrani potencialnimu Skubnuti pfi zméng interpretace funkce plynového
pedalu 14. KdyZ u vozidla dochazi ke zrychlovani, je poloha o plynového pedalu 14 interpreto-
vana az do prvniho piefazeni pfevodovky 12 jako udaj urdujici rychlost, popfipadé zrychleni.
Timto zpiisobem se piipadné $kubnuti pii zméné interpretace funkce plynového pedalu 14 v pod-
staté shoduje se $kubnutim vzniklym pfi piefazeni pfevodovky 12, kterému nelze v podstaté
zabréanit. Pii zpétném prefazeni pfevodovky 12, napfiklad z druhého na prvni pfevodovy stupeil
(proto, e vozidlo jede pili§ pomalu nebo proto, Ze fidi¢ silnym ovladanim plynového pedalu 14
vyzaduje zpétné prefazeni nebo proto, ze manuilnim ovladanim je zvolen prvni pfevodovy stu-
peit), slouzi plynovy pedél 14 dale jako udaj pro ovladani momentu. Proto je zpétné pretfazeni
z druhého na prvni prevodovy stupef zcela analogické s jinym zpétnym piefazenim a nevyzaduje
proto zadné zv1astni opatieni. Teprve tehdy, kdyZ se vozidlo téméf iplné zastavi a servospojka 11
je jiz, alespoii Eastedn&, rozpojena, nastiva opét situace rozjizdéni a prostfednictvim plynového
pedalu 14 se opét ovlada rychlost, popfipadé zrychleni. Tak i pfi obnoveném vzniku situace roz-
jizdéni nedochazi podle posledng uvedené varianty vynalezu k Zadnému momentovému skoku.

Na obr. 4a je znazornéno blokové schéma regulace pfi rozjizdéni, kdy se provadi ovladani rych-
losti, popkipadé zrychleni. Za tim u&elem se poloha o plynového pedalu 14 v bloku 41 zméni na
odpovidajici pozadovanou hodnotu vstupni frekvence Nge.soll otaeni (nebo vystupni frekvence
Nga.soll otd&eni). Dale se v bloku 41 v zavislosti na poloze a plynového pedalu 14 zjisti pozado-
vany moment Nmot,soll motoru 10. Do vlastniho regulatoru 42 rozjizdéni se kromé zminénych
pozadovanych hodnot z bloku 41 pfivadi skuteény moment Nmot.ist motoru 10 (snima¢ 102),
jakoz i skute¢na hodnota prevodového poméru i a skuteCnd vstupni frekvence Nge,ist otaceni
pievodovky 12 nebo skutena vystupni frekvence Nga.ist otaCeni pievodovky 12. V zavislosti na
téchto vstupnich signalech se v regulatoru 42 rozjizdéni vytvori ovladaci signal St pro ovladani
servospojky 11.

V prabéhu situace rozjizdéni je nutno rozliSovat mezi prvnim stavem s prokluzujici servospojkou
11, pii némz existuje relativng velky prokluz servospojky 11, pfi némz existuje relativné velky
prokluz servospojky 11, respektive relativné velky rozdil frekvenci otadeni AN = Nke,ist
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— Nka,ist, pfechodovym neboli druhym stavem, v némz se servospojka 11 spina, a koneénym
neboli tietim stavem, v némz je servospojka 11 zcela sepnuta.

Strategie rozjizdéni pro prvni stav (kdy je velky prokluz servospojky 11 a rozdil frekvenci otace-
ni AN je velky) zni:

— 'V zéavislosti na poloze ¢ plynového pedéalu 14 je v koordinatoru 231 rozjizdéni (obr. 3) vyZa-
dovana pozadovana frekvence Nmot,soll otaCeni motoru 10. Tato pozadovana frekvence
Nmot,soll otageni se nastavi v regulatoru v ovlada&i motoru 10, poptipadé v ovliddacim zafizeni
motoru 10, a udrZuje s vysokou regulacni pfesnosti.

—  Rovné&z v zavislosti na poloze a plynového pedalu 14 je vyZadovano zrychleni a.soll, a tudiz
podélné rychlost vozidla, nebo pfimo podélna rychlost vozidla. Tato rychlost je regulovana fidi-
cim programem servospojky 11, poptipadé ovladaci jednotkou servospojky 11, ptislusnym poza-
davkem na moment servospojky 11.

—  Pozadavek na moment servospojky 11 doddvany jejim fidicim programem slouZi piidavné
jako napojeni ovladaci veliiny na reguldtor frekvence otdCent v fidicim programu motoru 10.

Pro ptipad, Ze vstupni frekvence otageni pfevodovky 12 dosahne, aZ na malou prahovou hodnotu
frekvence otateni motoru 10, takZe existuje pouze maly prokluz servospojky 11, piejde se ve
vyse uvedeném druhém stavu na nasledujici strategii:

—  Servospojka 11 prokluzuje a spina se.

—  Mirnym zvy$enim frekvence otadeni motoru 10 kratce pred pfechodem servospojky 11 do
stavu adhezniho t¥eni se zajisti, Ze nedochéazi ke vzniku zadnych podnéti zpiisobujicich kmitani
hnaciho fetézce.

V okamziku, kdy se vstupni frekvence otaSeni servospojky 11 rovna vystupni frekvenci otadeni
servospojky 11 (neexistuje Zadny prokluz servospojky 11) se prejde do uvedeného tretiho stavu:

—  Frekvenci otaeni motoru 10 se reguluje poZadovana vystupni frekvence ota¢eni pfevodovky
12 (ktera odpovida rychlosti vozidla), a tudiz pozadované zrychleni.

To znamen4, Ze ve tietim stavu reguluje fidici program motoru 10 podle velikosti poZadované
frekvence otadeni (ktera odpovida pozadované rychlosti) vystupni moment pozadovany od moto-
ru 10.

Tieti stav se opusti tehdy, kdyz:

1. dojde k opusténi situace rozjizdéni (naptiklad pii pozadavku pfefazeni nahoru na druhy pre-
vodovy stupeii) nebo

2. v pribéhu situace rozjizdéni klesne vstupni frekvence otaceni prevodovky 12, az na praho-
vou hodnotu, aZ na frekvenci ota&eni motoru 10 odpovidajici poloze plynového pedélu 14 (navrat
do prvniho stavu).

Tento zpisob &innosti pii rozjizdéni je znazornén na obr. 4b. Po startu v kroku 401 se v kroku
402 zjisti aktualni hodnota vstupni frekvence Nge.ist otaceni prevodovky 12 (kterd odpovida
vystupni frekvenci otageni servospojky 11) a frekvence (Nmot.ist) otadeni motoru 10. V kroku
403 se zjisti rozdil AN = Nmot,ist — Nge,ist jako mira prokluzu servospojky 11. V kroku 404 se
provede dotaz, zda rozdil frekvenci otaceni zjiSt€ny v kroku 403 piekrodil prahovou hodnotu
SW3. Je-li tomu tak, zjisti se v kroku 406, Ze jde o vySe popsany prvni stav. Zjisti-li se vsak
v kroku 404, e prokluz servospojky 11 je niZsi neZ prahova hodnota SW3, provede se v kroku
405 dotaz, zda se prokluz servospojky 11 rovna nule nebo nikoli. Ma-li servospojka 11 jesté maly
prokluz, nastavi se v kroku 407 vy3e popsany druhy stav. Tato skutecnost muze byt signalizovana
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napiiklad vyslanim signalu A z regulatoru 42 rozjizdéni (obr. 4a) do bloku 41 (obr. 4b). Je-li
servospojka 11 zcela sepnuta, zvoli se v kroku 403 vySe popsany tieti stav. V zdvérecném kroku
409 se cely proces, znazornény na obr. 4b, znovu spusti.

Interpretaci funkce plynového pedalu 14 pii rozjizdéni jako pedalu pro ovladani zrychleni, popfi-
padé rychlosti, se zajisti to, Ze chovani vozidla pfi rozjizdéni ve v3ech situacich zatiZeni, napfi-
klad pfi rozjezdu do kopce, s piivésem, pii sjezdu s kopce, je stejné. Komponenty fidiciho pro-
gramu servospojky 11 a motoru 10 obsahuji regulatory uréené k tomu, aby stav rozjizdéni probi-
hal p¥i konstantnim zrychleni, a to jak pfi prokluzujici servospojce 11, tak i pfi sepnuté servo-
spojce 11. Prechod mezi jednotlivymi stavy je tudiZ relativné nekriticky a nezptisobi Zadné silné
zmény zrychleni, pfi¢emz je prakticky proveden bez Skubnuti. VynaloZené Usili o potlaceni
tohoto pfechodu mezi jednotlivymi stavy pfi rozjiZzdéni je proto malé a miZe byt vyvolano napfi-
klad mirnym zvy$enim poZadované frekvence otadeni motoru 10 kratce pred pfechodem servo-
spojky 11 do stavu adhezniho tfeni, tedy ve druhém stavu.

Prostfednictvim regulatord integrovanych do Fidiciho programu motoru 10 a servospojky 11 je
mozno zvla3t jednoduse a jisté regulovat vyjime&né situace, jako je naptiklad najeti na obrubnik.
Dodavani ptidavnych momentii pfebiraji pfisluiné integratory regulatorti. Dojde-li po najeti
vozidla na obrubnik ke zrychleni vozidla, zajisti tyto regulatory rovnéz okamzity pokles preby-
te¢ného hnaciho momentu.

Poklada-li se navic kazda jizda na prvni pfevodovy stupeii za situaci rozjizd€ni, neni zapotfebi
74dné zmény interpretace funkce plynového pedalu 14, takZe je mozno situaci rozjizdéni zvlad-
nout zvla3t snadno. P¥i piefazeni na druhy ptevodovy stupeil dochazi v kazdém piipadé, jak jiz
bylo uvedeno, k urditému $kubnuti, kterym se potiebna zména interpretace funkce plynového
pedalu 14 prekryje.

Prostfednictvim strategie rozjizdéni podle vynalezu ma byt tedy pozadavkem na urCity moment
servospojky 11 a nastavenim frekvence otateni motoru 10 dosaZeno mirn€ se zvysujici podélné
rychlosti vozidla. Pfitom by maximalng moZny pfendSeny moment servospojky 11 nemél byt
ovladan neboli Fizen, nybrZz regulovan. Konstrukce tohoto regulatoru bude presnéji popsana
v dal$im textu.

Zakladem pro regulaci je PI regulator, tedy zndmy regulator s proporcionalnim a diferencidlnim
podilem. Regulovanymi veli¢inami mohou byt vstupni frekvence Nge otafeni prevodovky 12
nebo rychlost vozidla. Alternativné miZe byt jako regulovana veli¢ina rovnéz pouzit gradient
téchto velidin. V nésledujicim p¥ikladu provedeni je regulovanou veli¢inou vstupni frekvence
otadeni prevodovky 12. Za tim Selem bude blize objasnén podle obr. 5,6 a 7 regulator 42 roz-
jizdéni, znazornény na obr. 4a.

Z4kladem regulace regulatorem 42 rozjizdéni je PI regulator 421 (obr. 5 a 6). Pfitom je vyhodné,
kdyZ jsou parametry tohoto PI regulatoru 421 zavislé na frekvenci otaCeni motoru 10. Za tim
ielem se do PI regulatoru 421, jak je zndzornéno na obr. 5 a 6, ptivadi zesileni P v zavislosti na
skuteéné hodnoté frekvence Nmot.ist otadeni motoru 10. Vyhodné je, kdyz je toto zesileni P pfi
nizké frekvenci otadeni motoru 10 malé, a pti velmi nizké frekvenci otaCeni motoru 10, to zna-
mené pod volnob&znou frekvenci otddeni, se stavé nulovym. Timto zpisobem je mozno zajistit,
aby se servospojka 11 pii kritické frekvenci otateni motoru 10 dale nespinala, nebot’ pfilis velky
pokles frekvence otadeni motoru 10 pi rozjizdéni by byl pocitovan jako velmi nepiijemny.

Vystup PI regulatoru 421, ktery miiZe byt samoziejmeé jeSté omezen, piedstavuje prvotni hodnotu
ST1 akéni velidiny. Akéni veli¢inou mize byt bud” maximalné mozny prenaSeny moment servo-
spojkou 11, nebo piestavovaci draha mechaniky servospojky 11. Je-li akéni veli¢inou moment, je
vyhodné, provést jeji omezeni na hodnotu mezi nulou a smysluplnym nasobkem maximalniho
momentu motoru 10. Je-1i ak&ni velidinou pfestavovaci draha mechaniky, je vyhodné provést jeji
omezeni na velikost této drahy, podminénou konstrukei.
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Je-li servospojka 11 uvedena do &innosti piimo touto prvotni hodnotou ST1 akéni veliCiny,
mohlo by dojit k tomu, Ze v prab&hu rozjizdéni se servospojka 11 opét rozpoji, kdyZ naptiklad
aktudlni vstupni frekvence otageni prevodovky 12 je vétsi nez pfedem stanovena hodnota. Tako-
vé rozpojeni servospojky 11 v prib&hu rozjizdéni mize zpisobit vznik kmitani hnaciho fetézce a
bude proto pocitovéano jako velmi nepifjemné. Proto je nutno v regulatoru 42 rozjizdeéni zajistit,
aby se servospojka 11 pfi rozjizdéni pouze dale spinala, a aby se nemohla opét rozpojit. Za tim
G&elem slouZi tvofi¢ 423a maximalni hodnoty (obr. 5, 6 a 7).

Do tvofi¢e 423a maximalni hodnoty se kromé& prvotni hodnoty akéni veliCiny pfivadi rovnéz
poloha a plynového pedalu 14. Tvofi¢ 423a maximalni hodnoty je aktivovan tehdy, kdyZ poloha
o, plynového pedalu 14 prekro¢i uréitou malou prahovou hodnotu (vstup umoZnén). Je-li tvofic
423a maximalni hodnoty aktivovan, pfedstavuje jeho vystupni hodnota St maximum ze vstupni
hodnoty St1, poptipadé vstupni hodnoty St2, a z doposud v paméti ulozeného maxima téchto
hodnot. Potom se popfipadé zvysi doposud v paméti ulozené maximum. Neni-li tvofi¢ 423a
maximélni hodnoty aktivovan, rovna se vystupni hodnota vstupni hodnoté a uloZené maximum se
vrati zpét na vstupni hodnotu. Jak jiz bylo uvedeno, pouziva se tvofi¢ 423a maximalni hodnoty
pii regulaci servospojky 11 tak, Ze je aktivovan tehdy, kdyZ je plynovy pedal 14 ovladan. Proto
pii ovladaném plynovém pedalu 14 miZe akéni veli¢ina pro servospojku 11 pouze naristat a tim
se zabrani nepifjemnym kmitanim v hnacim Fetézci. Neni-li vak plynovy pedal 14 ovladan, coz
znamena, 7e Fidi¢ skongil rozjizdéni, mize se servospojka 11 také opét rozpojit, nebot, kdyZ se
vozidlo zastavuje, musi byt servospojka 11 stejné rozpojena.

Vyhodné rozsiteni regulace, znazorngné na obr. 5, v priibéhu rozjizdéni je znazornéno na obr. 6.
Toto rozsifeni zmirfiuje zejména rusivé zmény frekvence otaéenf motoru 10 pii rozjizdéni. Pro-
vedeni, znézornéné na obr. 5, miZe zplsobit to, Ze piili§ velkému poklesu frekvence otaceni,
naptiklad pod volnob&Znou frekvenci otadeni, se zabrani zmengenim zesileniP. Velkému poklesu
frekvence otadeni motoru 10 z jiz zvy$ené trovné tak oviem nelze zabranit. Pfitom je vyhodné
pii regulaci servospojky 11 vzit v ivahu gradient frekvence otifeni motoru 10. Za tim Gdelem
musi byt tento gradient frekvence ota¢eni motoru 10 popiipadé jest€ vhodnym zpisobem filtro-
véan. Z tohoto divodu se na obr. 6 do vystupu Stl PI regulatoru 421 piidava v bloku 246 podil
zavisly na gradientu frekvence ota¢eni motoru 10. Pro vytvoreni tohoto podilu je upraven fidici
blok 425, do kterého je jako vstupni veli¢ina piivadéna frekvence Nmot.ist otd¢eni motoru 10
derivovana v bloku 424.

U varianty provedeni, znizornéné na obr. 6, se pii negativnim gradientu frekvence otaceni moto-
ru 10 snizi prvotni hodnota St akéni veliginy. Tim se zplsobi to, Ze pii klesajici frekvenci otace-
ni motoru 10, rovnéZ i na vysoké arovni, se servospojka 11 dale nespina. Nepiijemné pocitova-
nému rozpojeni servospojky 11 se zabrani jiz vySe popsanym tvofi¢em 423a maximalni hodnoty.

Dalsi vyhodné rozsifeni regulace servospojky 11 je znazornéno na obr. 7. Podle doposud popsa-
nych provedeni se servospojka 11 pfi ovladani plynového pedélu 14 nanejvys dale spina, avSak
nikoli rozpojuje. Ve zv14a3t kritickych situacich, napiiklad pfi rozjizdeni do kopce s velkym zati-
7enim a s malym momentem motoru 10, viak miZe dojit k zaduSeni motoru 10 tehdy, kdyz se
servospojka 11 spiné piili§ rychle. RovnéZ prostiednictvim vhodné aplikace nebo pfizpiisobeni
fidicich blokd 422 a 425 zobr. 5 a 6 tomu neni moZno za uritych okolnosti vZdy s jistotou
zabranit. Proto je vyhodné servospojku 11 rozpojit, kdyZ frekvence ota¢eni motoru 10 klesne pod
kritickou prahovou hodnotu.

Za tim Gdelem se, jak je znazornéno na obr. 7, pfivadi vystupni hodnota St3 z tvofice 423a
maximalni hodnoty do spinaciho elementu 4232. Do spinaciho elementu 4232 se déle pfivadi na
jeho vstup informace 4233, zda je servospojka 11 rozpojena nebo sepnuta. Dale se do spinaciho
elementu 4232 privadi informace o tom, zda aktualni frekvence Nmot.ist ota¢eni motoru 10
(snimand snimadem 102 frekvence otadeni) klesla (porovnani 4231 prahovych hodnot) pod pra-
hovou hodnotu SW4 (pamét’ 4234). Spinaci element 4232 nyni vyslanim ak&ni veli¢iny St do
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servospojky 11 zajisti, Ze servospojka 11 se rozpoji, kdyz frekvence Nmot.ist otdeni motoru 10
klesne pod prahovou hodnotu SW4.

Dile je vyhodné zapogit se spinanim servospojky 11 teprve tehdy, kdyZ motor 10 doséhne urcité
minimalni frekvence otaéeni. Tim je umoznéno Zivé rozjizdéni, protoZe motor 10 ma pfi své
volnobé&zné frekvenci otadeni k dispozici pouze velmi maly moment, ktery zivy rozjezd neumoz-
ni. Na obr. 8 je za tim Ggelem znazornéno podrobnéjsi provedeni bloku 41 z obr. 4a, ktery zjis-
tuje pozadovanou frekvenci Nmot,soll ota¢eni motoru 10 a poZadovanou frekvenci Nge.soll ota-
&eni prevodovky 12. Rozdil mezi pozadovanou vstupni frekvenci Nge,soll otdeni pfevodovky 12
a zmé&Fenou vstupni frekvenci Nge,ist otadeni pfevodovky 12 mize byt pouZit jako regulacni
veli¢ina u variant, znazornénych na obr. 5 a 6.

2 M

V bloku 41, znazornéném na obr. 8, se nejprve z polohy o plynového pedéalu 14 pomoci fidiciho
bloku 411 zjistuje prahova hodnota Nmot!l frekvence otaceni motoru 10 pro rozjizdéni s jeste
nesepnutou servospojkou 11. Kromé toho se, napiiklad prostfednictvim vypo&etniho bloku 414,
v zévislosti na poloze o plynového pedélu 14, uréuje prahova hodnota Nmot2 frekvence otaceni
motoru 10, od niZ ma byt servospojka 11 sepnuta. Tato frekvence otadeni se nachazi mezi volno-
b&znou frekvenci otaeni motoru 10 a prahovou hodnotou Nmotl frekvence otiCeni motoru 10
pfi rozjizdéni, naptiklad uprostred.

Pro stanoveni pozadované vstupni frekvence Nge.soll otateni pfevodovky 12 se nejprve z polohy
o plynového pedalu 14, napiiklad prostfednictvim fidiciho bloku 413, uréi pozadované zrychleni
asoll vozidla. Ve vypodetnim bloku 414 se z tohoto zrychleni, pii vyuziti aktualni rychlosti vozi-
dla, poptipadé aktualni vystupni frekvence Nga,ist ota¢eni pfevodovky 12 a prevodového poméru
i, vypo&ita pozadovana vstupni frekvence Nge,soll otaceni pfevodovky 12. V tomto vypocetnim
bloku 414 miize byt rovnéZ pozadovana vstupni frekvence Nge,soll otaceni pfevodovky 12 ome-
zena jak smérem nahoru, tak i dold. Omezeni smérem dold na hodnotu vetsi nez nula zpusobi, Ze
fidicim programem servospojky 11 je mozno uskutenit plouzivy pohyb vozidla.

Dale miize byt vypodetni blok 414 proveden tak, Ze pozadovana vstupni frekvence Nge.soll ota-
geni pievodovky 12 se mize zvysit teprve tehdy, kdyZ frekvence Nmot ota¢eni motoru 10 pfe-
kro&i prahovou hodnotu Nmot2 frekvence otaeni motoru 10 (porovnani aktualni frekvence
Nmot.ist otaeni motoru 10 s prahovou hodnotou Nmot2 frekvence otaceni motoru 10 v bloku
412). Motor 10 ma tudiZ $anci nejprve dosahnout zvySené frekvence otaceni, pfi niz mize vydé-
vat vy$§i moment.

Modifikace jednoduchého PI regulatoru, znazornéné na obr. 5, 6, 7 a 8, umozZiuji u vozidel
s automatickou spojkou komfortni rozjezd v kazdé situaci.

PATENTOVE NAROKY

1. Zpisob spoleného ovladani servospojky (11) vozidla a motoru (10) vozidla, usporadanych
spolu s ptevodovkou (12) s prestavitelnym pfevodovym pomérem (i) v hnacim fetézci vozidla,
plynovym pedalem (14), jehoZ poloha () se snimé, vyznadujici se t im, Ze voblasti
rychlosti vozidla pfi rozjizdéni vozidla se v zavislosti na poloze (o) plynového pedalu (14)
vytvoii pozadovana hodnota pro frekvenci (Nmot,soll) ota¢eni motoru (10) vozidla a pozadovana
hodnota pro vstupni frekvenci (Nge,soll) otaeni pfevodovky (12) nebo pro vystupni frekvenci
(Nga,soll) otageni prevodovky (12), pfi¢emz poZadovana hodnota pro vstupni frekvenci
(Nge,soll) otadeni prevodovky (12) nebo pro vystupni frekvenci (Nga,soll) otadeni prevodovky
(12) se dodaji spole&né se skuteSnymi hodnotami bud’ pfevodového poméru (i) ptevodovky (12)
a vstupni frekvence (Nge,ist) otadeni pfevodovky (12), nebo se skutecnou hodnotou vystupni
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frekvence (Nga,ist) otadeni pievodovky (12) jako vstupni hodnoty do regulatoru (42) rozjizdént,
ktery vytvoii v zavislosti na vstupnich hodnotach fidici signal (St) pro servospojku (11).

2. Zpusob podle ndroku 1, vyznadujici se tim, Ze existence rychlosti vozidla typic-
ké pro rozjizdéni vozidla se rozpozna tehdy, kdyZ aktualni pfevodovy pomér (i) ptevodovky (12)
odpovida nastavené prahové hodnoté (SW2).

3. Zptsob podle naroku 1, vyznaéujici se tim, Ze existence rychlosti vozidla typic-
ké pro rozjizd&ni vozidla se rozpozna tehdy, kdyz je rychlost vozidla niZ8i neZ nastavena prahova
hodnota (SW1) a servospojka (11) je alespoti ¢astecné rozpojena.

4. Zpisob podle naroku 1, vyznaéujici se tim, Zev oblasti rychlosti vozidla mimo
oblast rychlosti pii rozjizdéni vozidla se hnaci moment nebo hnaci vykon motoru (10) vozidla
stanovuje v zavislosti na zji$téné poloze (o) plynového pedalu (14).

5. Zpisob podle ndroku 1, vyznadujici se tim, Ze se zjiStuje prokluz servospojky
(11), pfi¢emz zejména

—  pfi v&t8im prokluzu se snizi frekvence (Nmot,soll) ota¢eni motoru (10) vozidla v zavislosti
na poloze (o) plynového pedalu (14) a rychlost vozidla se nastavi v zavislosti na poloze (o) ply-
nového pedalu (14) a/nebo zrychleni (asoll) vozidla, a

—  p¥i mensim prokluzu se servospojka (11) tpIné sepne a kratce pfed aplnym sepnutim servo-
spojky (11) se frekvence otadeni motoru (10) vozidla zvysi, a pfiCemZ zejména

~  po tiplném sepnuti servospojky (11) se rychlost vozidla a/nebo zrychleni (asoll) vozidla
nastavi v zavislosti na poloze (c) plynového pedélu (14).

6. Zpusob podle ndroku 1, vyzna&ujici se tim, Ze pfi rozjizdéni se provadi pouze
spinani servospojky (11).

7. Zpusob podle ndroku 1, vyznaé&ujici se tim, Ze pfirozjizdéni se provadi rozpina-
ni servospojky (11) jen tehdy, kdyZz zjisténa frekvence otaCeni motoru (10) vozidla lezi pod
prahovou hodnotou (SW4).

8. Zpusob podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze pfirozjizdéni se ovladani servo-
spojky (11) provadi v zavislosti na gradientu d/dt frekvence ota¢eni motoru (10) vozidla.

9, Zpusob podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze pfi rozjizdéni se provadi spinani
servospojky (11) jen tehdy, kdyZ zjisténa frekvence (Nmot,ist) otaCeni motoru (10) vozidla lezi
nad prahovou hodnotou (Nmot2), pfi¢emz prahova hodnota (Nmot2) je zejména zavisla na zZjis-
t&né poloze () plynového pedalu (14).

8 vykresi
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