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Zpisob kontroly a ovldddni vozidlae, zejména traktoru

Refeni je urdeno pro kontrolu 8 ovld-
ddni uz1tkovych vozidel, zejména traktoru,
s pripojenymi nid¥adimi a stroji. Snimade
chodu a funkce motoru, prevodovky, rOZVO=-
dovky a p¥ipadné i jinyoh orgini nebo ag-
regdtd vozidla snlmaal informace o jejich
stavu a funkei a doddvaji je do zdkladniho
elektronického modulu, p¥ipadné daldich
elektronlckych moduld k vyhodnocen1 a prog-
ramovému hebo vyvolanému zobrazeni, na za—
klad& éehoZ se Jednak automaticky pomoci
ovlddacich vykonovych grvku ovlddéd chod
motoru. prevodovky a prlpadne dalSich orgd-
nd vozidle a pripadne i pripojeneho stroge,
jednak se tyto ovlddaci dkony provddéji
té% na z4kladé ziskanych informaci manuelné&

Pididem,
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Vynélez se tykd zplsobu koniroly a ovlddani
vozidla, zejména traktoru, za ucelem dosazeni optie-
malnich exploatacnich podminek, zejména ve spoje-
ni vozidla s pracovnim néifadim nebo strojem a za
udelem ulehleni prace ridice.

Jsou znéma rizné elektronickd zarizeni pro,
‘sledovéani dileZitych provoznich veliéin pro dosa-
Zeni optimalniho reZiimu vozidla, Véechna tato za~
rizeni se dosud uvazovala jako pomocnd a poskytu-
jici bud pouze informace o uré&itém stavu, anebo
pripadné blokujici dalsf{ chod nebo nastartovéni
vozidla pri nesplnéni nékteré zakladni podmimky
bezpeénosti provozu nebo provozuschopnosti vozid-
la. Neprehlednost téchto kontrolnich zarf{zeni
v disledku jejich koncepce jako pomocnych zarize-
ni a ojedinély vyskyt zarizeni pro zminéné bloko~
vani funkce vozidla vede ve swé podstaté k nadmér-
nému zatéZovani ridide, ktery musi sledovat znaé-
né mnozistvi riznych kontrolovanych funkeci a pri-
padné resSit problematiku dalsi provozuschopnbsti
pFi blokovéni provozu. Disledkem toho je jednak
unava ridide misto usnadnéni jeho prace, jednak
v piimé souvislosti s tim zhorSeni bezpednosti
prace, tedy pravy opak toho, co.bylo zamysSleno.
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Znaéné mnoZstvi rdznyeh kontrolnich zaifizenf, ty-
kajicich se napf. v zemédélském provozu i funkce
pripojenych néaradi a stroji, vyZaduje stdlou po-
-zornost ze strany fidide a pomérné vysokou iroven
jeho inteligence a reakénich schopnostf, coZ pri-
né&8{ potiZe pri vybéru vhodné osoby a v pripadé
nevyhovujicich vlastnosti ridi¢e nebo jeho memen-
télniho selhéni pak snadno mize zpisobit i nebez=-
pedénou situaci nebo havarii, k niZ premira kontro-
lovanych funkci pfimo prispéla. '

Tyto zévainé nevyhody a nedostatky jsou odstra-
nény zplisobem kontroly a ovladéni vozidla, zejména
traktoru, podle vynalezu, jehoZz podstata spoéiva
v tom, Ze snimade chodu a funkce motoru, prevodov=-
ky, rozvodovky a pripadné jinych orgéand nebo agre-
gatd vozidla snimaji informace o jejich stavu a
funkci a dodavaji je do\zékladniho elektronického
modulu, pripadné dal&ich elektronickych moduld k vy~
hodnocen{ a programovému nebo vyvolanému zobrazeni,
na zakladé &¢ehoZz se jednak automaticky pomoci ovla-
dacich vykonovych prvki ovlada chodlmotoru, prevo-
dovky a pripadné daliich organi vozidla a pripadné
i pripojeného stroje, jednak se tyto ovlddaci tkony
provadéji téZi na zikladé€ ziskanych informac{ manu-
elné ridicem. '

Zpisob kontroly a ovladani vozidla, zejména
traktoru, podle vyndlezu pfinddi spolehlivou kont-
rolu a ovladani vozidla bez unavy ridide, kterému
umo’nuje dosaZeni{ maximdlni koncentrace na préci
pripojeného néradi{ nebo stroje pri soudéasné, pro-
vozné a ekonomicky vyhodné optimalni exploataci
agregatu traktor-stroj.
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UmoZnuje maximdlni variabilitu sledovanych funk-

ci a jejich rozdirovidni modulérnim systémem s vyu-
Zitim multiprocesorové techniky, bez nutnosti kons-
trukénich zasahd do zikladni sestavy, a to pfi re-
lativné nizkych porizovacich i provoznich nékla~
dech. 'Z hlediska bezpelnosti préace pak prinasi
objektivné dosaZitelné zvysSeni bezpédnosti pro-
vozu pri soudasném uleheni préce rididée a zmen-~
Seni jeho unavy.

Na pripojeném vykrese je schematicky znézor-
nén moduldrni multiprocesorovy systém kontroly
a ovlddani vozidla, vyuzivajici bézné znamych
elektronickych prvkid pro dosaZeni nového vynalezec~
kého zplisobu kontroly a ovladéni vozidla.

Zakladni elektronicky modul 1 neznizornéné-
ho vozidla obsahuje zékladni kontrolky 11, jeden
nebo vice zobrazovaéd 9,12 a pfipadné i vyvoléva-
ci kldvesnici 10. Je k nému upevnén i uchytny dil
2 neznazornéného hridele volantu. Pomoci datovych
sbérnic 19 je zdkladni elektronicky modul 1 pro-
pojen s piidavnym kontrolnim modulem 3 vybavenym
pridavnymi kontrolkami 13 a dale pripadné i s dal-
S§imi elektronickymi moduly 4,22. Pomoci ridici da-
tové sbérnice 18 je zdkladni elektronicky modul 1
propojen jednak se snimaéi 14 chodu motoru 5 a se
snimaéem 15 vykonu motoru 5, ddle se snimadi 16
funkce prevodovky 6 a rozvodovky 7 jakoZz i zpé&tné
8 ovladacimi vykonovymi prvky 17 prevodovky 6, pfi-
padné rozvodovky 7, napf. razeni prevodovych stup-
néi, uzavérky diferencialu, piripadné& téZ neznéazor-
néné ovladaci prvky tfibodového zavésu 20. Pomo~
ci spojovaciho rozhrani 21 je pak ridici datova
sbérnice 18 napojena na pripojny stroj 8 nebo za-
rizeni, pripadné i poéitalovy systém.
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Zpisob kontroly a ovlddani vozidla pomoci pop-
saného usporadani elektronickych kontrolnich a
ovladacich prvkd je tento: Snimade 14,15,16 snima-
ji Wwdaje o funkci motoru 3 prevodovky 6, rozvodov-
ky 71 a pripadnych dalsich nezndiornén?ch organi,
napi. teplotu, otacky, vykon motoru, objem néplni,

a dodavaji je do zdkladniho elektronického modulu 1,
kde se ziskané informace vyhodnocuji a nutné udaje

o éinnosti zobrazuji na zakladnich kontrolkach 11,
zobrazova&ich 9,12 s funkcemi zobrazovanymi bud
programové pomoci proceseri,nebo vyvolivanymi kla-
vesnici 10, pripadné na pridavaych kontrolkach 13,
pridemZ jsou do éinnosti zapojeny i dalsi elektro~
nické moduly 4,22 pro rizeni a sledovani piipojnych
zarizeni a agregitd vozidla. Pomoci stanoveného prog=
ramu optimalizace chodu organi a agregatd vozidla

se pak procesorové ridi pomoci ovladacich vykonovych
prvkd 17 chod orgdni a agregati vozidla, tj. napf.
fazeni prevodovych stupni, otdéky motoru a pod. tak,
aby bylo dosaZeno optimdlnich provoznich a exploataé-
nich podminek, prifemi je moino i manuelné& Ffidit a
oviadat orgény stroji a zaffzeni pfipojenych k vo~-
zidlu, tj. k traktoru.
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P R E D M E T V YN X L E Z U

Zpisob kontroly a ovlidani vozidla, ze jména trakto=-
ru s pripojenymi zarizenimi, naradimi nebo stroji,
vyznateny tim, Ze snimade chodu a funkce motoru,
prevodovky, rozvodovky a prfipadné jinych orgéani
nebo agregati vozidla snimajf{ informace o jejich
stavu a funkci a dodavaji je do zakladniho elektro=
nického modulu, pripadné daldich elektronickych mo=-~
duld k vyhodnoceni a programovému nebo vyvolanému
zobrazeni, na zadkladé ¢ehoZ se jednak automaticky
pomoci ovladacich vykonovych prvkd ovlada chod mo-
toru, prevodovky a pripadné dalsich orgéni vozid-
la a pripadné i pripojeného stroje, jednak se ty-
to ovladaci ukony provadéji téz na zakladé ziska-
nych informaci manuelné Fidilem.

1 vykres
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