CZ 296715 B6

PATENTOVY SPIS

a9 (21) Cislo ptihlasky:  1999-1110
EE%QLIKA (22) Prihlaseno: 13.08.1997

(30) Pravo prednosti:  13,08.1997 WO 1997JP/9702830

(40) Zvetejntno:  17,11,1999
(Véstnik & 11/1999)

(47) Udtleno: 10.04.2006

(24) Oznément o udgleni ve Véstniku: 17.05.2006
(Véstnik & 5/2006)

(86) PCT &islo: PCT/JP1997/002830
(87) PCT tislo zvefejnéni: WO 1999/008921

URAD ’
PRUMYSLOVEHO
VLASTNICTVI

(11) Cislo dokumentu:

296 715

(13) Druh dokumentu: B6
(5D mt. Cl.;

B62D 5/07 (2006.01)
B62D 6/00 (2006.01)

(56) Relevantni dol;ﬁmenty:
JP 63-219479 A; JP 04-46984 U; JP 57-140276 A.

(73) Majitel patentu:
JTEKT Corporation, 542-8502 Osaka-shi, JP

(72) Pavodee:
Kaji Hiroaki, Yamatokooriyama-shi, JP
Sakamaki Masahiko, Yao-shi, JP

(74) Zastupce:
KANIA, SEDLAK, SMOLA Patentov4 a znimkova
kancelar, Ing. Ji¥{ MaltSek, Mendlovo ndm. 1a, Brno,
60300

(54) Nazev vynalezu:
Posilovac Fizeni

(57) Anotace:
Posilovat Fizeni pro vytvétent sily posilujici fizeni
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elektromotorem. Obsahuje prostiedek pro sniméni Ghlové
rychlosti fizeni a dale obsahuje prostiedek pro sniméni
hodnoty proudu motoru protékajiciho elektromotorem a
prostiedek pro zastaveni elektromotoru v reakci na dobu trvéani
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fizeni je udrZovéna na hodnoté ne v&t¥i neZ pfedem dany préh
zastaveni a hodnota proudu motoru snimana prostfedkem pro
sniméani elektrického proudu je udrzovana v mezich pfedem
daného pasma zastaveni motoru, kdy je kroutici moment tak
maly, Ze fizeni nepotiebuje podporu.
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Posilovacd Fizeni

Oblast techniky

Vynélez se tyka posilovace fizeni, ktery do mechanismu Fizeni dodava pomocnou silu hydraulic-
kym tlakem vyvijenym erpadlem, pohdnénym elektromotorem.

Dosavadni stav techniky

Jsou znamé posilovade fizeni napomahajici ovladani volantu pfivodem pracovniho oleje od olejo-
vého Cerpadla do silového valce spojeného s mechanismem fizeni. Olejové Cerpadlo je pohanéno

elektromotorem a silovym valcem je vyvijena sila napomahajici fizeni v zavislosti na otackach/-
min elektromotoru.

Ovladani pohonu elektromotoru je provadéno napiiklad na z&klad€ ahlu fizeni volantu. To zna-
mena, Ze Uhel fizeni je uréen na zékladé vystupu ze snimace Ghlu fizeni pouzitého ve spojeni
s volantem a pohon elektromotoru je ovladan na zaklad€ uhlu fizeni. Pfesnéji, je-li uhel Fizeni
volantu v mezich pasma zastaveni motoru definovaného kolem stfedniho bodu uhlu fizeni, uva-
Zuje se, Ze posilovani fizeni neni nutné, takZe elektromotor se zastavi. Na druhé strang, je-li ihel

fizeni volantu mimo pasmo zastaveni motoru, elektromotor je pohanén a vytvaii silu posilujici
fizeni.

Zjisténi stfedniho bodu thlu fizeni se dosahne naptiklad vzorkovanim udaji o Ghlu fizeni vycha-
zejici ze snimade Ghlu fizeni, pfiCemz nejéastéjsi tidaje o thlu fizeni jsou povaZovany za Gdaje
odpovidajici stfednimu bodu Ghlu fizeni.

Vyse popsany posilova¢ fizeni vSak provadi ovladani pohonu elektromotoru s vyuzitim snimace
Ghlu fizeni tedy pouze uhlového posunu volantu, takZe ovladani pohonu neni provadéno na zékla-
dé krouticiho momentu v soustavé fizeni. Proto cit v fizeni neni dostatecny. Tam, kde naptiklad
vozidlo jede po rovné cesté s pfiénym naklonem vozidla, musi byt na volant vyvinut kroutici mo-
ment pro stabilizaci vozidla, i kdyZ thel fizeni volantu je natolik maly, Ze je v mezich pasma
zastaveni motoru. V takovém piipadé€ vyse uvedeny posilovad fizenf neprovadi posileni fizeni ani
pti zavedeni kroutictho momentu do fizeni. Tedy, cit viizeni je zhorSen.

Pro ovladani pohonu v souladu s krouticim momentem pfi fizeni mize byt misto snimace hlu
fizeni pouzit snima¢ krouticiho momentu. Ale pouZiti snimace kroutictho momentu neni vyhod-
né, protoze snima¢ krouticiho momentu je méné spolehlivy nez snimaé Ghlu fizeni.

Ze spisu JP63219479A je znam hydraulicky posilovaé, kdy je fidiovo @sili posilovano v sou-
¢innosti s uhlem Fizeni volantu a rychlosti, poté co je prekonana urcita pfedem nastavena hodno-
ta. Pokud je thel fizeni maly, b&zi motor na volnobéh.

Ve spisu JP446984 je popisovan hydraulicky posilovac zavisly opét na thlu fizeni a rychlosti.
Zatizeni elektrického motoru je detekovano zatéZovym senzorem a vykon motoru je snizovan
podle rychlosti vozidla a naopak zvySovan podle velikosti Gihlu fizeni. Vykon motoru je reduko-
van kdyz je tihlova rychlost ne mensi nez predem stanovena hodnota a zatizeni motoru neni vetsi
neZ predem stanovena hodnota.

Ze spisu JP57140276A je znam hydraulicky posilovaé, kdy je Cerpadlo aktivovano pokud je
tthlova rychlost nez predem stanovend hodnota a Cerpadlo je zastaveno kdyz tlak kapaliny neni
vétsi neZz hodnota ménici se podle rychlosti vozu.
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Ze spisu JP08230706 je zndm hydraulicky posilovac, kdy je vykon elektrického motoruzvySovan
pokud jsou splnény podminky pro jeho aktivitu a naopak snizovan pokud se podminky méni smé-
rem dolti a zaroveti se sniZuje rychlost vozu. Zadny ze zminénych spisti viak nefesi otazku krou-
ticiho momentu v fizeni.

Cilem vynalezu je vytvofit posilova¢ fizeni, ktery miiZze zabezpecit zlepSeny cit v fizeni. Dal$im
cilem vynalezu je vytvotit posilovad Fizeni, ktery je schopen ovladat pohon elektromotoru v sou-
ladu s krouticim momentem v Fizeni a piislu$né posilit fizeni bez nutnosti pouzZiti snimade krou-
ticiho momentu. Dal§im cilem vynalezu je vytvofit posilovaé fizeni, ktery miize zajistit zvySeni
uspory energie.

Podstata vynalezu

Vyse uvedené nedostatky odstratiuje do zna¢né miry posilovagd fizeni podle vynalezu, jehoZ pod-
stata spoliva v tom, Ze dale obsahuje prostfedek pro sniméani hodnoty proudu motoru protékaji-
ciho elektromotorem a prostiedek pro zastaveni elektromotoru v reakci na dobu trvani prfedem
daného casového obdobi béhem néhoz Ghlova rychlost fizeni snimané prostfedkem pro sniméani
ihlové rychlosti Fizeni je udrZovana na hodnoté ne vétsi nez pfedem dany prah zastaveni a hod-
nota proudu motoru snimana prostfedkem pro sniméani elektrického proudu je udrzovana v me-
zich pfedem daného pasma zastaveni motoru, kdy je kroutici moment tak malym Ze fizeni nepot-
febuje podporu. Konkrétné je to zndzornéno na obr. 2, kde je schéma posilovace, ktery je upraven
pro vytvéateni sily pro posileni fizeni hydraulickym tlakem vyvijenym Cerpadlem které je pohané-
no elektromotorem, zahrnuje: prostiedek pro snimani Ghlové rychlosti fizeni (snimac hlu fizeni
11, CPU 31 a krok S11 na obr. 2) pro snimani thlové rychlosti fizeni; prostiedek pro snimani
elektrického proudu (obvod 12 pro sniméni elektrického proudu) pro sniméni hodnoty proudu
motoru protékajiciho elektromotorem; a prostfedek pro ovladani zastaveni (CPU 31 a krok S12
az S16 na obr. 2) pro zastaveni elektromotoru jako reakce na dobu trvani pfedem daného Casové-
ho obdobi, béhem né&hoz tihlova rychlost fizeni, zjisténa prostiedkem pro snimani thlové rychlos-
ti fizeni, je udrzovana na hodnot€ ne vétsi nez pfedem dany prah zastaveni a hodnota elektrického
proudu motoru, zji§téna prostiedkem pro snimani elektrického proudu, je udrZovana v mezich
piedem daného pasma pro zastaveni motoru.

Hodnota proudu motoru v elektromotoru se meéni v zavislosti na zatizeni plisobicim na motor, tj.
na kroutici moment v fizeni. Tedy, jestlize na Fidici Ustroji plsobi pomémé velky kroutici mo-
ment v fizeni, je hodnota elektrického proudu elektromotoru pomérné vysoka, i kdyZz hodnota
ihlu Fizeni je blizko stfedniho bodu uhlu fizeni. V takovém ptipadé se podle vynalezu elektromo-
tor nezastavi. JelikoZ elektromotor miZe byt pti puisobeni krouticiho momentu v fizeni pohanén,
muze byt pohon elektromotoru ovladan v souladu s krouticim momentem v fizenf i bez snimace
krouticiho momentu. Tedy, cit v fizeni je zlepSen.

Podle jednoho provedeni vynalezu posilovad fizeni dale obsahuje: prostfedek pro vypocet hodno-
ty elektrického proudu bez zatizeni (CPU 31 a kroky U1, U2 na obr. 7) pro uréeni hodnoty elek-
trického proudu bez zatiZeni, odpovidajici hodnoté elektrického proudu motoru zjisténé v dobe,
kdy je elektromotor v nezatizeném stavu na zakladé hodnoty elektrického proudu motoru, zjiste-
né prostiedkem pro snimani elektrického proudu; a prostredek pro urceni pasma zastaveni motoru
(CPU 31 a krok U3 na obr. 7) pro uréeni pasma zastaveni motoru na zaklad¢ hodnoty elektric-
kého proudu bez zatiZeni, uréené prostiedkem pro vypocet hodnoty elektrického proudu bez zati-
Zeni.

Je-li kroutici moment v fizeni nulovy, je elektromotor v nezatizeném stavu. Tedy, piedpoklada
se, Ze je-li hodnota elektrického proudu motoru v mezich pfedem daného pasma kolem hodnoty
elektrického proudu bez zatiZeni, je kroutici moment v fizeni ve skuteCnosti nulovy, takze neni
tieba Zadného posilovani Fizeni. Uréenim pasma zastaveni motoru na zakladé hodnoty elektrické-
ho proudu bez zatizeni miZe byt spravné provadéno ovladani zastaveni motoru.
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Prostfedek pro uréeni pasma zastaveni motoru je vyhodné upraven pro uréeni pasma definova-
ného mezi hodnotou elektrického proudu bez zatizeni a hodnotou ziskanou pfipoéitanim predem
dan¢ho prahu elektrického proudu k hodnoté elektrického proudu bez zatizeni jak pasma pro
zastaveni motoru. Prah elektrického proudu je vyhodné uréen na zékladé pasma krouticiho mo-
mentu, v némz motorové vozidlo vybavené posilovacem fizeni nevyZaduje zadné posileni fizeni.

Jiny posilovac fizeni podle vynalezu, upraveny pro vytvareni pomocné sily v fizeni hydraulickym
tlakem vytvarenym Cerpadlem, které je pohanéno elektromotorem obsahuje: prostfedek pro sni-
méani vhlu fizeni (snima¢ Ghlu fizeni 11, CPU 31 a krok S2 na obr. 2) pro snimani Ghlu fizeni
vzhledem ke stiednimu bodu uhlu fizeni; ovladaci prostfedek pro uvedeni do ¢innosti (CPU 31
a kroky S3, S4 na obr. 2) pro uvedeni elektromotoru do &innosti pod podminkou, ze velikost
zmény Uhlu fizeni zjisténa prostiedkem pro snimani Ghlu fizeni pfevysuje pfedem dany prah pro
uvedeni do ¢innosti ve stavu kdy je motor zastaven; a prostiedek pro uréeni prahu pro uvedeni do
¢innosti (CPU 31 a krok T2 na obr. 3) v souladu s hodnotou thlu tizeni zjisténou prostfedkem
pro snimani hlu fizeni kdyz je elektromotor zastaven.

Tam, kde je hodnota hlu fizeni blize stfednimu bodu uhlu fizeni, se Ghel fizeni méni o pomérné
velkou hodnotu, aby se dostal mimo rozsah thlu vile volantu. To znamend, Ze je nutna velka
zména Ghlu Fizeni neZ vznikne potieba posilovat fizeni. Naopak, je-li uhel fizeni pomérné velky,

2 wr

je nutnd velka sila na posileni fizeni ihned po zacatku operace tizeni.

Podle vynéalezu je préh uvadéni do ¢innosti ur€en v souladu s thlem fizeni zjiSténym pfi zastave-
ném elektromotoru a elektromotor je uveden do ¢innosti za podminky, Ze velikost zmény uhlu ¥i-
zeni presahne prah pro uvadéni do ¢innosti. Tedy, prah pro uvadéni do Cinnosti muze byt nasta-
ven vySe, je-li ihel fizeni pfi zastaveni motoru bliZe stfednimu bodu thlu fizeni a nastaven nize
je-li thel fizeni (jeho absolutni hodnota) pfi zastaveni motoru pomérné velky. Tedy, elektromotor
se neuvadi zbyte¢né do Cinnosti je-li Ghel fizeni blize stfednimu bodu ihlu fizeni a je-li Ghel Fize-
ni velky, mizZe byt ihned vytvofena velka sila v posileni fizeni. Tedy, mtze byt docilena jak
uspora energie, tak zlepSeni citu v fizeni.

Prostiedek pro ovladani uvadéni do ¢innosti miize zahrnout prostiedek pro vypocet uhlu fizeni
pro uvedeni do ¢innosti (CPU 31 a krok T3 na obr. 3) pro ur€eni Ghlu fizeni pro uvedené do ¢in-
nosti, odpovidajicimu uhlu fizeni, pfi kterém ma byt vypnuty elektromotor uveden do ¢innosti
pfiemz uréeni uhlu se provede na zaklad€ hodnoty thlu fizeni, zjiSt€éné prostfedkem pro zjisto-
vani thlu fizeni a prahem pro uvadéni do Cinnosti uréenym prostiedkem pro urovani prahu pro
uvadéni do &innosti; a prostiedek (CPU 31 a kroky S3, S4, na obr. 2) pro uvedeni elektromotoru
do &innosti je-li elektromotor vypnut, pod podminkou Ze hodnota Ghlu fizeni zjisténa prostied-
kem pro snimani Ghlu Fizeni dosahne thlu fizeni pro uvedeni do ¢innosti uréeného prostredkem
pro vypocet thlu fizeni pro uvedeni do ¢innosti.

Dale prostiedek pro uréeni prahu pro uvedeni do €innosti je vyhodng upraven pro nastaveni men-
§iho prahu pro uvadéni do ¢innosti protoZe hodnota thlu fizeni zjisténa prostiedkem pro zjist'ova-
ni Ghlu fizeni pfi zastaveni motoru stoupne.

Podle jiného provedeni vynalezu, posilovac fizeni dale obsahuje prostiedek pro snimani rychlos-
ti vozidla (snima¢ rychlosti vozidla 13) pro snimani rychlosti vozidla a prostfedek pro urovani
prahu pro uvadéni od Cinnosti je upraven pro nastaveni prahu pro uvadéni do €innosti vyse proto-
Ze rychlost vozidla zjisténa prostfedkem pro zjiSt'ovani rychlosti vozidla stoupne.

Tim je zabezpeceno okamzité uvedeni motoru do ¢innosti pfi jizd€ nizkou rychlosti a citlivost
uvedeni motoru do éinnosti pti vysoké rychlosti jizdy je sniZzena. Tak je vylou¢eno zbytecné uva-
déni elektromotoru do Einnosti pfi vysoké rychlosti jizdy kdy posilovani fizeni neni nutné, zatim-

co posilovani fizeni je pti nizké rychlosti jizdy zahdjeno okamzit8. Zvysi se tak Setfeni energii
a cit v fizeni.
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Predchazejici a jiné cile, charakteristiky a uéinky vynalezu budou patrnéjsi z nasledujiciho popisu
provedeni s odvolanim na piilozené vykresy.

Prehled obrazki na vykresech

Vynalez bude ptiblizen pomoci vykrest na kterych obr. 1 predstavuje blokové schéma znazoriiu-
jici zakladni konstrukci posilovace fizeni podle jednoho provedeni vynélezu, obr. 2 je schéma
postupu vysvétlujici oviadani pohonu motoru, obr. 3 je schéma postupu zndzoriiujici zptisob vy-
podtu Ghlu Fizeni pro uvadéni do &innosti pro uréeni tthlu fizeni pro uvadéni do &innosti, obr. 4A
a 4B jsou diagramy vysvétlujici piikladné nastaveni prvni a druhé konstanty, obr. 5 je diagram
znazorniujici vztah mezi thlem fizeni a Ghlem fizeni pro uvadéni do Cinnosti, obr. 6 je diagram
vysvétlujici vztah mezi citlivosti uvadéni motoru do ¢innosti a rychlosti vozidla, obr. 7 je schéma
postupu vysvétlujici zptisobu uréovani pAsma zastaveni motoru a obr. 8 je grafznazoriiujici vztah
mezi hodnotou elektrického proudu motoru a krouticim momentem v fizeni.

Ptiklady provedeni vynalezu

Obr. 1 predstavuje blokové schéma zndzorfiujici zakladni konstrukci posilovace fizeni podle jed-
noho provedeni vynalezu. Tento posilovac fizeni je vytvofen ve spojeni s mechanismem fizeni 1
motorového vozidla a slouzi pro zavedenti sily pro posileni fizeni do mechanismu fizenil.

Mechanizmus Fizeni 1 obsahuje volant 2 ovladany fidiCem, hfidel volantu 3 spojenou s volantem
2, pastorem 4 umistény na druhém konci hiidele volantu 3 a ozubenou ty€ 5 s ozubenym pievo-
dem 5a, ktery je v zabéru s pastorkem 4 a prochazi pii¢né vzhledem k motorovému vozidlu.
Téhla 6 jsou pfipojena k opaénym koncim ozubené tyce 5 a dale jsou pripojena ke kloubovym
ramentim 7, ktera pfislu$né nesou levé a pravé piedni kolo FL a FR jako fiditelna kola. Kloubova
ramena 7 jsou pfislusné otoéné uloZena na svislych ¢epech 8.

U tohoto usporadani, je-li volantem 2 otacena hiidel volantu 3 je rota¢ni pohyb zménén pastor-
kem 4 a ozubenou ty¢i 5 na linearni pohyb napti¢ motorovym vozidlem. Line4rni pohyb je zmé-
nén na ota€ivy pohyb kloubovych ramen 7 kolem svislych Cepl 8, ¢imZ se provadi fizeni levého
a pravého piedniho kola FL, FR. Do hiidele volantu 3 je zabudovana torzni ty¢ 9, které je upra-
vena pro zkrut v zavislost na sméru a velikosti kroutictho momentu v fizeni vyvozeného na vo-
lant 2 a Fidici ventil 23 hydraulického tlaku, ktery je upraven pro zménu velikosti Stérbiny ve
ventilu v zavislosti na sméru a velikosti zkrutu torzni ty&e 9. Ridici ventil 23 hydraulického tlaku
je spojen se silovym valcem 20 pro vyvozeni sily posilujici fizeni v mechanismu fizeni 1. Silovy
valec 20 obsahuje pist 21 provedeni jako nedilna ¢ast ozubené tyce 5 a dvojici valcovych komor
20a a 20b oddélenych pistem 21. Valcové komory 20a a 20b jsou spojeny s fidicim ventilem 23
hydraulického tlaku prostfednictvim pfislusného pfivodniho/zpétného vedeni22a a 22b oleje.

Ridici ventil 23 hydraulického tlaku je umistén v cirkulaénim vedeni 24 oleje, které prochazi
zasobni nadrzi 25 a olejovym Cerpadlem 26. Olejové Cerpadlo 26 je pohdnéno elektromotorem
27, takze pracovni olej obsazeny v zasobni nadrzi 25 je erpan a dodavan do fidiciho ventilu 23
hydraulického tlaku. Prebytek pracovniho oleje je vracen od tidiciho ventilu 23 hydraulického
tlaku prostfednictvim cirkulaéniho vedeni 24 oleje do zasobni nadrze 25.

Je-li na torzni ty¢ 9 vyvozen kroutici moment v jednom sméru, fidici ventil 23 hydraulického tla-
ku podava pracovni olej do jedné z valcovych komor 20a, 20b silového valce 20 prostiednictvim
jednoho z ptivodniho/zpétného vedeni 22a, 22b oleje. Je-li to torzni ty¢ 9 vyvozen kroutici mo-
ment ve druhém sméru, dodava fidici ventil hydraulického tlaku oleje do druhé z valcovych ko-
mor 20a, 20b valce prostiednictvim druhého z piivodniho/zpétného vedeni 22a, 22b. Neni-li ve
skute¢nosti na torzni ty¢ 9 vyvozen zadny kroutici moment, je fidici ventil 23 hydraulického tla-
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ku v tak zvaném rovnovazném stavu, takZe pracovni olej neni dodavan do silového valce 20, ale
obih4 v cirkulaénim vedeni 24 oleje.

Je-li pracovni olej dodavan do jedné z valcovych komor silového valce 20, pohybuje se pist 21
pfiéné vzhledem k motorovému vozidlu. Tim na ozubenou ty¢ 5 piisobi sila posilujici fizeni.

Ptikladna konstrukce tidiciho ventilu hydraulického tlaku je podrobné popsana napiiklad v ja-
ponské patentové publikaci bez prizkumu 59-118577 (1984), jejiz popis je zde uveden jako stav
techniky.

Pohon motoru 27 je ovladan elektronickou ovladaji jednotkou 30. Elektronicka ovladaci jednotka
30 sestava z mikroprocesoru obsahujictho CPU 31, RAM 32, ktera pfedstavuje pracovni prostor
pro CPU 31, ROM 33 v niz jsou uloZeny pracovni programy pro CPU 31 a pfipojnice 34 propo-
jujici CPU 31, RAM 32 a ROM 33.

Elektronicka ovladaci jednotka 30 dostava uidaje o Uhlu fizeni vysilané ze snimace Ghlufizeni 11.
Snima¢ uhlu fizeni 11 je pouZit v spojeni s volantem 2. Snimac Ghlu fizeni 2 nastaveni pocatecni
hodnotu thlu fizeni ,,0“ volantu 2 zji§té€nou pii otaceni klickem zapalovéani pro nastartovani mo-
toru a vysila idaje o Ghlu fizeni o hodnoté odpovidajici thlu fizeni vzhledem k poéate¢ni hodnote
a znaménko odpovidajici sméru fizeni.

Elektronicka ovladaci jednotka 30 dostava rovnéz Gdaje o elektrickém proudu ziskané z obvodu
12 snimajiciho elektricky proud, ktery snima elektricky proud protékajici motorem 27. Udaje
o elektrickém proudu maji hodnotu imérnou hodnoté motorem 27 spotiebovaného elektrického
proudu (elektricky proud motoru).

Dile, elektronicka ovladaci jednotka 30 dostava udaje o rychlosti vozidla vysilané ze snimace 13
rychlosti vozidla. Snima¢ 13 rychlosti vozidla miiZe byt upraven na piimé snimani rychlosti vo-
zidla, nebo alternativné miize byt upraven na vypocitavani rychlosti vozidla na zakladé vystupni-
ho impulzu ze snimace otacek kola pouzitého ve spojeni s koly.

Elektronicka ovladaci jednotka 30 ovlada pohon motoru 27 na zaklad¢ pfislusnych tdaji o thiu
fizeni, Gdajii o elektrickém proudu a uidaji o rychlosti vozidla vysilanych ze snimade 11 ahlu fi-
zeni, z elektricky proud snimajiciho obvodu 12 a ze snimace 13 rychlosti vozidla.

Obr. 2 je schéma postupu pro vysvétleni oviadani pohonu motoru 27. CPU 31 nejprve posoudi je-
1i nebo neni-li motor 27 vypnut (krok S1). Pro toto posouzeni miZe byt pouzit indikator, naptik-
lad ktery ma byt nastaven je-li motor 27 spustén a vynulovan je-li motor 27 zastaven.

Je-li motor 27 ve vypnutém stavu (ANO v kroku S1), CPU 31 vypocita absolutni tihel fizeni ®
vzhledem ke stiednimu bodu @0 thlu fizeni na zakladé (idaji o uhlu fizeni vyslanych ze snimade
11 Ghlu fizeni (krok S2).

Stfedni bod ®0 whlu fizeni je Ghel fizeni volantu 2 zjistény v okamziku, kdy motorové vozidlo
jede rovné. CPU 31, naptiklad, vzorkuje Gdaje o Ghlu fizeni vychézejici ze snimace 11 thlu fizeni
po otoceni klickem v zapalovani a pfipravuje histogram hodnot 0daji o thlu fizeni. Po vzorkové-
ni pfedem daného poctu Gidajii, CPU 31 urdi nejcastéjsi idaj o thlu fizeni, ktery je pak povaZovéan
za daj o tihlu ¥izeni odpovidajici stiednimu bodu @0 {ihlu fizeni. Udaje o thlu fizeni takto urde-
ného stiedniho bodu ®0 Ghlu Fizeni jsou ulozeny v RAM 32. V kroku S2, CPU 31 uréi absolutni
Gihel fizeni ® na zakladé Gidaji o Ghlu fizeni ze snimace 11 thlu fizeni a daji o uhlu fizenf stied-
niho bodu ®0 thlu fizeni uloZenych v RAM 32.

CPU 31 dale posoudi je-li nebo neni-li takto uréeny absolutni thel fizeni ® roven nebo vétsi nez
thel fizeni ®0 pro uvedeni do Cinnosti ulozeny v RAM 32 (krok S3). Uhel fizeni ®t pro uvedeni
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do &innosti ulozeny v RAM 32 (krok S3). Uhel tizeni ®t pro uvedeni do &innosti odpovida
absolutnimu thlu ¥izeni volantu 2 pfi némz ma byt motor 27 uveden do innosti. Uhel tizeni ®t
pro uvedeni do ¢innosti je uréen pomoci zptisobu pro vypocet thlu fizeni pro uvedeni do ¢innosti,
ktery bude popsan pozd&ji, v zavislosti na absolutnim thlu fizeni zjisténém pii pfedchazejicim
zastaveni motoru 27 a ulozeném v RAM 32.

Absolutni thel fizeni ® a uhel fizeni ®t pro uvedeni do Cinnosti jsou oba oznaceny naptiklad
kladnym znaménkem, je-li Ghel vytvofen na pravé strané sttedniho bodu ®0 thlu fizeni nebo za-
pornym znaménkem, je-li thel vytvofen na levé stran€ stfedniho bodu ®0 thlu fizeni. Piesné
fe¢eno, posouzeni v kroku S3 musi byt provedeno porovnédnim absolutnich hodnot absolutniho
(ihlu fizeni ® a wihlu fizeni pro uvedeni do ¢innosti @t. Pro zjednodusené vysvétleni se zde pred-
poklada, Ze absolutni thel fizeni ® a thel fizeni pro uvedeni do Cinnosti ®t maji oba kladnou
hodnotu.

Usoudi-li se, Ze absolutni tihel fizeni ® neobsahuje thel fizeni pro uvedeni do Cinnosti ®t (NE
v kroku S3), vrati se program ke kroku S1. Na druhé strané, jestlize absolutni thel fizeni @ dosa-
huje thel fizeni pro uvedeni do ¢innosti ®t (ANO v kroku S3), CPU 31 uvede motor 27 do ¢in-
nosti (krok S4).

Ot4¢ky/min motoru 27 jsou uréeny v zavislosti na thlové rychlosti fizeni VO volantu 2. Presnéji,
CPU 31 urdi, na zakladé adaji o Ghlu fizeni vysilanych ze snimace hlu fizeni 11, dhlovou
rychlost fizeni V@, ktera je Gasové zavislou hodnotou zmény uhlu fizeni (krok S5). Dale CPU
posoudi je-li nebo neni-li takto urend hlova rychlost fizeni VO rovna nebo mensi nez pfedem
dany prvni prah VT1 (VT1=10 (stupeii/s)) (krok S6). Jestlize thlova rychlost fizeni V® neni
vy$8i neZ prvni prah VT1 (ANO v kroku S6), je motor 27 pohanén tak, Ze otatky/min R motoru
se rovnaji pfedem danym prvnim ota¢kam/min R1 (na pf. R1= 1800 (ot/min)) (krok S7). To zna-
mena4, jestlize uhlova rychlost fizeni V® neni vys$si neZ prvni prah VTI, je motor 27 pohénén
konkrétné prvnimi ot/min R1 bez ohledu na hodnotu tthlové rychlosti fizeni VO.

Je-li Gthlova rychlost fizeni V® vyssi neZ prvni prah VT1 (NE v kroku S6), CPU 31 posoudi je-li
nebo neni thlova rychlost fizeni V@ mensi nez druhy prav VT2 (napf. VT2=600 (stupiili/s), coZ
je vice nez prvni prah VT1 (krok S8). Je-li uhlova rychlost fizeni VO mensi nez druhy prah VT2
(ANO v kroku S8). CPU 31 pohéani motor 27 otatkami/min R podle thlové rychlosti fizeni VO
(krok S9). Pfesnéji, je-li uhlova rychlost fizeni VO v mezich pasma, které je vétSi neZ prvni prah
VT1 a mens$i nez druhy prah VT2, CPU 31 uréi otd€ky/min R motoru tak, Ze otacky/min R
motoru se méni v podstaté linearné s Ghlovou rychlosti fizeni VO mezi prvnimi otd¢kami/min R1
a druhymi ota6kami/min R2 (R2 > R1).

Neni-li thlova rychlost fizeni V® mensi nez druhy prah VT2 (NE v kroku S8), CPU 31 pohani
motor 27 tak, Ze otdcky/min R motoru se rovnaji pfedem danym druhym ota€kdm/min R2 (napft.
R2=6000 (otadek/min)) (krok S10). To znamend, neni-li Ghlova rychlost fizeni VO nizsi nez
druhy préh VT2, je motor 27 pohanén konstantné druhymi otd¢kami/min R2 bez ohledu na thlo-
vou rychlost fizeni VO.

Jestlize se v kroku S1 usoudi, Ze motor 27 je pohanén, uréi CPU 31 Ghlova rychlost fizeni VO na
zakladé idajh o hlu fizeni vysilanych ze snimace hlu fizeni 11 (krok S11), a posoudi, je-li nebo
neni-li takto uréena thlova rychlost fizeni VO rovna nebo mensi nez ptedem dany prah zastaveni
VS (napt. VS=10 (stupiiti/s) (krok S12). Je-1i ithlova rychlost fizeni V® vyssi nez prah zastaveni
VS (NE v kroku S12), pfejde program na krok S6 a CPU 31 uréi otacky/min R motoru na zaklad¢
hodnoty tthlové rychlosti fizeni V® a pohani motor 27 takto uréenymi ota¢kami/min R motoru.

Jestlize uhlova rychlost fizeni V® neni vyssi nez préh zastaveni VS (ANO v kroku S12), CPU 31
uréi hodnotu elektrického proudu motoru Im na zakladé udaji o elektrickém proudu vysilanych
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ze snimaciho obvodu 12 elektrického proudu (krok S13). Pak se usoudi je-i nebo neni-li takto
uréend hodnota elektrického proudu Im motoru v mezich pasma zastaveni delta 1 motoru (krok
S14). Pasma zastaveni delta 1 motoru je pasmo hodnoty elektrického proudu Im motoru, ve
kterém neni pozadovano posilovani fizeni a je uréeno pomoci zpiisobu urovani pasma zastaveni
motoru, ktery bude popsan pozdéji. Je-li hodnota elektrického proudu Im motoru v mezich pasma
delta 1 zastaveni motoru (ANO v kroku S14), CPU 31 posoudi je-li nebo neni-li hodnota elek-
trického proudu Im motoru po dobu predem daného €asového obdobi (napi. 1 az 3 sekundy)
(krok S15) udrzovana v mezich pasma delta 1 zastaveni motoru. Je-li toto zjisténi kladné (ANO
v kroku S15), CPU 31 zastavi motor 27 (krok S16), protoze se predpoklada, Ze volantem 2 viibec
nebylo pohnuto. Poté CPU 31 provede zptlisob vypoctu thlu fizeni pro uvedeni do ¢innosti pro
uréeni Ghlu fizeni Ot pro uvedeni do ¢innosti (krok S17). Na druhé strané, jsou-li zjisténé v kro-
cich S14 a S15 obé& negativni, CPU 31 provede proces postupu od kroku S6 pro urceni ota-
Sek/min R motoru a pohani motor 27 takto uréenymi otaCkami/min.

Obr. 3 je schéma postupu znazoriiujici zplisob vypoctu Ghlu Fizeni pro uvedeni do ¢innosti. CPU
31 uréi absolutni thel fizeni ® pfi zastaveném motoru na zakladé udaji o Ghlu fizeni vysilanych
ze snimade 11 Ghlu fizeni (krok T1). Pak je do CPU zavedena rychlost vozidla V na zékladé
idaji o rychlosti vozidla vysilanych ze snimace 13 rychlosti vozidla a ur¢i prah d® pro uvedeni
do Cinnosti podle rychlosti vozidla V (krok T2). Prah uvedeni do ¢innosti d® odpovida hodnoté
zmé&ny Ghlu fizeni, ktera slouZi jako spoustés uvadéni motoru 27 do ¢innosti. To znamend, motor
27 je uveden do &innosti jestlize hodnota zmény Ghlu fizeni dosdhne prah uvedeni do Cinnosti
d®.

Ptesngji, prah pro uvedeni do ¢innosti d® je ziskdn dosazenim prvni konstanty A a druhé
konstanty B pro ziskanou rychlost vozidla V do nésledujici rovnice (1R) nebo (1L). Prvni kon-
stanta A a druha konstanta B jsou faktory pro urceni citlivosti pro uvedeni motoru 27 do ¢innosti
a do ROM 33 je pfedbézné uloZena tabulka uvadéjici vzajemny vztah mezi rychlosti vozidla V
a konstantami A a B. Konstanta a je maximalni hodnota prahu d® pro uvadéni do ¢innosti (jeho
absolutni hodnota) a konstanta B odpovida po¢tu hodnot Ghld fizeni, které zaujmou tentyZ prah
d® pro uvadéni do Sinnosti. Je-li snimaé 11 Ghlu fizeni upraven pro vyslani impulzu pti kazdém
otoleni o dany uhel fizeni, napfiklad, tihel fizeni ®miZe byt vyjadien hodnotou pocth pocitadla,
které jsou pocitany nahoru nebo doli podle vystupu impulzi. V takovém piipadé miize konstanta
B odpovidat podtu poéitanych hodnot, které zaujmou tentyZ préh d® pro uvadéni do ¢innosti.
Obé konstanty A i B maji kladné hodnoty.

Pii zata¢eni doprava (kladny thel fizeni @)
d® = A - (®/B)...(1R).
Pii zatadeni doleva (zaporny thel fizeni ®)
d® =-A+ (©/B)...(1L).

Je-li rychlost vozidla V nulova, tj. vozidlo stoji, neni prah uvadéni do ¢innosti d® urcen na zakla-
dé& vyse uvedené rovnice (1R) nebo (1L), ale je nastaven na pfedem dany minimalni préh uvadéni
do &innosti.

CPU 31 urdi prvni thel fizeni pro uvedeni do ¢innosti ®tl pripoftenim prahu d® pro uvadéni do
innosti k absolutnimu hlu fizeni ® pfi zastaveném motoru vySe uvedenym zptisobem (krok
T3). Je-li motor 27 zastaven, je prvni (hel fizeni ®t]1 pro uvadéni do ¢innosti absolutniho hlu
fizeni pfi némz ma byt motor 27 uveden do ¢innosti je-li volant 2 nato¢en do takového sméru, Ze
absolutni hodnota absolutniho Ghlu fizeni ® stoupne.
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CPU 31 ur¢i, mimo prvniho thlu fizeni ®t1 pro uvedeni do €innosti, jesté druhy uhel fizeni ©t2
pro uvedeni do Cinnosti, ktery je pouzit je-li volant 2 otofen ve sméru opatném vici sméru,
v némz absolutni hodnota absolutniho Ghlu fizeni ®stoupne, tj. v takovém sméru, ze absolutni
hodnota absolutniho thlu fizeni @ klesne (krok T4). Piesné&ji, druhy thel fizeni pro uvedeni do
innosti je nastaven na tutéZ hodnotu jako maximalni prah uvedeny do Cinnosti A nebo—A, jak je
uvedeno v nasledujicich rovnicich (2R) a (2L):

P¥i zataBeni doprava (zaporny thel fizeni ®)
Ot2=A ..(2R).

Pii zataCeni doleva (kladné thel fizeni ®)
®2=-A..2L).

Maximalni préh A nebo —A pro uvadéni do Einnosti se rovna prahu d® pii ® =0, tj. prahu vzhle-
dem ke stfednimu bodu 1ihlu fizeni. Proto, za¢ne-li operace fizeni od stfedniho bodu uhlu fizeni
nebo je-li provedena ve sméru ve kterém absolutni hodnota absolutniho dhlu fizeni ® klesa, je
motor 27 uveden do &innosti pouze je-li operace fizeni provedena tak, Ze se dostane mimo tak
zvané pasmo volného chodu kolem stiedniho bodu Ghlu fizeni.

CPU 31 uloZi takto ureny prvni a druhy thel fizeni pro uvedeni do ¢innosti ®tl a ®t2 do RAM
32 (krok T5).

Na obr. 2 jsou prvni a druhy Ghel fizeni pro uvedeni do Cinnosti ®tl a ®t2 vSeobecné oznaeny
jako thel fizeni pro uvedeni do ¢innosti ®t.

Obr. 4A a 4B jsou diagramy vysvétlujici prvni konstantu A a druhou konstantu B. Prvni kon-
stanta A je urena pro kazdé pasmo pfedem dané rychlosti vozidla a odpovida maximalni hod-
noté prahu d® pro uvadéni do Cinnosti, ktery ma byt uren pro pislusné pasmo rychlosti vozidla
a odpovid4d maximalni hodnoté prahu d® pro uvadéni do Cinnosti, ktery mé byt uren pro pfi-
sludné pasmo rychlosti vozidla. Pfesnéji, jak je zndzornéno na obr. 4A, je-li rychlost vozidla V
niz8i nez V1 (napt. V1=30 (km/h), je prvni konstanta A nastavena na Al (napf. Al=1). Jestlize
rychlost vozidla neni niz$i neZ V1 a niz$i nez V2 (napf. V2 = 60 (km/h)), je prvni konstanta
a nastavena na A2 (napf. A2=3). Déle, neni-li rychlost vozidla V niZ§i nez V2, je prvni konstanta
a nastavena na A3 (napf. A3=6).

Druh4 konstanta B je uréena pro kazdé pasmo predem dané rychlosti vozidla a odpovida poctu
absolutnich hodnot uhli fizeni, které zaujimaji tentyZ prah d® pro uvedeni do Cinnosti v pfislus-
ném pasmu rychlosti vozidla. Pesngji, jak je znazornéno na obr. 4B, je-li rychlost vozidla V nizsi
nez V1, je druha konstanta B nastavena na B1 (napf. B1=1). JestliZe rychlost vozidla V neni niz§i
nez V1 a niz8i nez V2, je druha konstanta B nastavena na B2 (napt. B2=2). Déle, jestliZe rychlost
vozidla V neni niz8i nez V2, je druhé konstanta B nastavena na B3 (napf. B3 = 3).

Prvni konstanta A a druhd konstanta B nemusi byt nastaveny ve stupiiovité formé jak je
znazornéno na obrazcich 4, ale mohou byt nastaveny jako linearn¢ proménné, jak je naznaCeno
dvéma &erchovanymi ¢arami, napiiklad je-li rychlost vozidla V niz8i neZ V2.

Prah d® pro uvadéni do &innosti je nastaven vétsi pro vozidlo s vyS$si rychlosti nastaveni prvni
konstanty A vétsi po vyssi rychlost vozidla. Dale, pokles absolutni hodnoty absolutniho Ghlu
fizeni © pii zastaveném motoru se zmensi nastavenim druhé konstanty B vét3i pro vyssi rychlost
vozidla. Proto, i kdyZ absolutni hodnota absolutniho Ghlu fizeni ® je pfi zastaveném motoru po-
mérné velka, je pro uvedeni motoru 27 do &innosti potieba pomérné velkd zména Ghlu fizent.
Tim je vyloudeno zbyte¢né uvedeni motoru do &innosti pfi velké rychlosti vozidla. Je-li rychlost
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vozidla mala, zvysi se citlivost k uvedeni do ¢innosti, takZe posilovaci sila miZe byt vyvinuta
ihned.

Obr. 5 je diagram znazorfiujici vztah mezi absolutnim Ghlemfizeni ®a prvnim Ghlem pro uvedeni
do ¢innosti Otl, zvIa§té vztah existujici mezi absolutnim Ghlem fizeni ® a prvnim thlem fizeni
pro uvadéni do Cinnosti ®tl kdyz prvni konstanta a a druha konstanta B jsou pfislusné ,,5¢ a ,,3“.
Na obr. 5 je absolutni Ghel fizeni ® pfi zastaveném motoru znazornén koncovou ¢asti Sipky, prah
d® uvedeni do ¢innosti je znazornén délkou Sipky a prvni thel fizeni ®t1 pro uvedeni do ¢innosti
je predstavovan hlavickou $picky. Dale, svislé ¢ary predstavuji absolutni Ghly fizeni ©.

Jak je patrno z obr. 5, prah d® pro uvedeni do Cinnosti klesa se zvySovanim hodnoty absolutniho
ihlu fizeni ® pfi zastaveni motoru. To znamena4, citlivost motoru 27 na uveden€ do ¢innosti stou-
pa jak se zvétSuje hodnota absolutniho hlu fizeni @ pfi zastaveni motoru. To je zaloZeno na nas-
ledujicim.

Ma4-1i absolutni Ghel fizeni ® hodnotu blizkou stfednimu bodu ®0 Ghlu fizeni, je posilovani fizeni
provedeno pouze je-li volant 2 otoCen tak, Ze se dostane z rozsahu hlu vile volantu 2. Proto, je-
1i Ghel Fizeni blizko stiedniho bodu uhlu fizeni, mize byt nadbyteéné posilovani fizeni potlaceno
nastavenim vys§iho prahu d® pro uvedeni do ¢innosti, takZe miiZe byt zvySeno Setfeni energii.
Naopak, ma-li absolutni uhel fizeni ® velkou hodnotu, miZe byt dostatecny cit v fizeni zajistén
okamzitym posilenim fizeni.

Obr. 6 je diagram vysvétlujici vztah mezi citlivosti motoru 27 na uvedeni do Cinnosti (kterd se
zvysuje se snizujici se hodnotou prahu do uvedeni do €innosti) a rychlosti vozidla V. Jak je
patrno z obr. 6, citlivost motoru 27 na uvedeni do ¢innosti se méni v z4vislosti na rychlosti V
vozidla, i kdyZ absolutni hel fizeni @pfi zastaveni motoru ma tutéz hodnotu. Presnéji, citlivost
motoru 27 na uvedeni do &innosti je nizka pti vysoké rychlosti jizdy a vysoka pfi nizké rychlosti
jizdy. To je proto, Ze pii vysoké rychlosti jizdy je tfeba mald sila v posilovani fizeni a posileni
fizeni musi byt poskytnuto ihned pfi jizd€ malou rychlosti.

Jakmile se motorové vozidlo zastaveni pfi rychlosti vozidla V nula, prah d® uvadéni do Cinnosti
je nastaven na pfedem danou minimalni hodnotu, takZe citlivost na uvedeni motoru27 do ¢innos-
ti je udrzovana konstantni bez ohledu na hodnotu absolutniho thlu fizeni ©. Je-li pfi zastavovani
vozidla provadéno tak zvané parkovaci fizeni, je nutnd vétSi sila v posileni fizeni a je tedy
vhodné, aby posileni fizeni bylo poskytnuto ihned bez ohledu na hodnotu absolutniho ihlu fizeni
0.

Obr. 7 je schéma postupu vysvétlujici zpusob uréeni pasma delta | zastaveni motoru. CPU 31
nepretrzit€ monitoruje hodnotu Im elektrického proudu motoru (krok U1). Na zakladé hodnoty
Im elektrického proudu motoru uréi CPU 31 hodnotu IO elektrického proudu bez zatiZeni, ktera
odpovida hodnoté elektrického proudu motoru zjisténé je-li motor 27 v nezatizeném stavu (krok
U2). S pouzitim takto uréené hodnoty IO elektrického proudu bez zatiZeni, uré¢i CPU 31 pasmo
delta 1 zastaveni motoru (krok U3). Piesné&ji, CPU 31 uréi jako pasma delta | zastaveni motoru
péasmo definované mezi takto uréenou hodnotou IO elektrického proudu bez zatizeni a hodnotou
I0+dl vyplyvajici ze souétu hodnoty 10 elektrického proudu bez zatiZeni a prahu dI elektrického
proudu, ktery je pfedem dan v zavislosti na technickych datech motorového vozidla.

Obr. 8 je graf znazortiujici vztah mezi krouticim momentem T v fizeni a hodnotou Im elektric-
kého proudu motoru. Soufadnice a pofadnice predstavuji piislu$né kroutici moment T v fizeni
a hodnotu Im elektrického proudu motoru. Hodnota Im elektrického proudu motoru v pasmu
kolem nulového krouticiho momentu T v fizeni je vyjadiena kiivkou jejiz misto bodu T = 0. Je-li
kroutici moment T v fizeni nulovy, je motor 27 v nezatiZzeném stavu a tedy minimalni hodnota Im
elektrického proudu motoru odpovida hodnoté 1O elektrického proudu bez zatizeni.
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Na druhé strang, pasmo krouticiho momentu, v némz neni pozadovano posilovani fizeni vyvoze-
né na volant 2 je dano technickymi daty motorového vozidla. Jestlize je pasmo krouticiho mo-
mentu definovano mezi prahy krouticiho momentu T1 a —T1 se stfednim bodem na nule, je pied-
b&zné uréen rozdil mezi hodnotou IO elektrického proudu bez zatiZzeni a hodnotou elektrického
proudu pro tyto prahy krouticiho momentu T1, ~T1, ktery je pouzit jako prah dl elektrického
proudu. Pasmo definované mezi hodnotou 10 elektrického proudu bez zatiZeni a hodnotou I0+dl
ziskanou pfipocitanim prahu dl elektrického proudu k hodnoté 10 elektrického proudu bez zati-
Zeni je povazovano za pasmo zastaveni motoru delta I, ve kterém neni volantem pohnuto. Prah dl
elektrického proudu je predbézné€ urcen pro kazdy typ motorového vozidla a ulozen vROM 33.

Hodnota IO elektrického proudu bez zatizeni se méni hlavné v zavislosti na teploté pracovniho
oleje. Pfesnéji, je-1i naptiklad, teplota pracovniho oleje nizka, je viskozita pracovniho oleje vyso-
ka, takze zatiZeni motoru 27 je vy3S8i nez kdyz je teplota pracovniho oleje vysoka. Proto, je-li
teplota pracovniho oleje nizkd, je hodnota Im elektrického proudu motoru vysoka. To znamena,
k¥ivka Im—T na obr. 8 je pti zvySeni hodnoty 10 elektrického proudu bez zatiZzeni posunuta naho-
ru.

V tomto provedenti je tedy hodnota IO elektrického proudu bez zatiZeni vypocitana a pasmo mezi
vypocitanou hodnotou IO elektrického proudu bez zatizeni a hodnotou 10+dl vyplyvajici ze
souétu hodnoty IO elektrického proudu bez zatiZeni a prahu dl elektrického proudu uloZeného
v ROM 33 je definovano jako pasmo delta 1 zastaveni motoru.

Vypocet hodnoty IO elektrického proudu bez zatiZeni je provedeno napiiklad uréenim nejbéz-
néj8i hodnoty elektrického proudu ze vzorkovanych hodnot Im elektrického proudu motoru.
Piesnéji, CPU 31 vzorkuje udaje o elektrickém proudu vysilané snimacim obvodem 12 elek-
trického proudu béhem daného casového obdobi (napt. 10 (min) az 1 (hodina)), za podminky, Ze
otaCky/min R motoru jsou udrzovany konstantni. Hodnoty Im elektrického proudu motoru uréené
na zakladé idaju o elektrickém proudu ziskanych vzorkovanim maji normalni rozloZeni. V tomto
piipadé hodnota Im elektrického proudu motoru pfi nulovém krouticim momentu v fizeni je
nejbéZnéjsi hodnotou elektrického proudu, kterd je pouzita jako hodnota IO elektrického proudu
bez zatiZeni.

Jinak, minimalni hodnota elektrického proudu, ktera je uréena z hodnot Im elektrického proudu
motoru vzorkovanych na predem daném poétu nebo béhem pifedem daného ¢asového obdobi za
podminek, Ze otaky/min R motoru jsou udrZovany konstantni, miiZe byt pouzita jako hodnota IO
elektrického proudu bez zatiZeni.

V souladu s vy$e popsanym provedenim se na zdklad€ hodnoty Im elektrického proudu motoru
posoudi, je-li nebo neni-li posilovani fizeni nutné a vysledek tsudku je pouzit jako jedna podmin-
ka pro zastaveni motoru 27, s ptihlédnutim k tomu, Ze hodnot Im elektrického proudu motoru se
méni v zavislosti na krouticiho momentu v fizeni. Proto miZe byt ovladani pohonu motoru 27
uvedeno v souladu s krouticim momentem v fizeni i bez pouziti snimace krouticiho momentu,
takZe mizZe byt zajistén zlepSeny cit v fizeni.

S tim jak stoupa absolutni hodnota absolutniho uhlu fizeni ® pfi zastaveni motoru, zvySuje se cit-
livost pro uvedeni motoru 27 do innosti vzhledem ke zméné thlu fizeni. Tedy, je-li Ghel fizeni
v blizkosti stiedniho bodu thlu fizeni, miZe byt vylou¢eno zbyte¢né uvadéni motoru do Einnosti.
Mimoto, je-li Ghel ® fizeni velky, mliZze byt sila pro posileni fizeni vyvinuta ihned. Tim miZe byt
zvySena Setfeni energie a miiZze byt vyloucen pocit vychytavani volantem.

Déle, je zvySena citlivost v uvadéni motoru 27 do ¢innosti pfi jizdé nizkou rychlosti, ktera vyza-

duje vétsi silu v posilovani fizeni, pfiCemzZ pfi jizd€ vysokou rychlosti je citlivost pro uvadéni do
¢innosti sniZena. Tedy miZe byt zaji§t€na jak Gspora energie, tak zlepSeni citu viizeni.
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Primyslova vyuZitelnost

Jak je popsano vyse, je posiloval fizeni podle vynalezu pouZit pro zavedeni posilovaci sily do
mechanismu fizeni motorového vozidla.

PATENTOVE NAROKY

1. Posilovac fizeni pro vytvareni sily posilujici fizeni hydraulickym tlakem tvofeny ¢erpadlem
pohanénym elektromotorem, ktery obsahuje prostredek pro snimani ithlové rychlosti fizeni, vy -
znadujici se tim, Ze dale obsahuje prostiedek pro snimani hodnoty proudu motoru pro-
tékajiciho elektromotorem a prostiedek pro zastaveni elektromotoru v reakci na dobu trvéani pie-
dem daného Casového obdobi béhem néhoz thlova rychlost fizeni snimana prostfedkem pro
snimani ihlové rychlosti fizeni je udrzovana na hodnot& ne vétsi nez predem dany prah zastaveni
a hodnota proudu motoru snimana prostiedkem pro snimani elektrického proudu je udrzovana
v mezich pfedem daného pasma zastaveni motoru, kdy je kroutici moment tak maly, Ze fizeni
nepotiebuje podporu.

2. Posilovac fizeni podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze dile obsahuje prostiedek
pro vypo&et hodnoty elektrického proudu bez zatiZeni, pro urCeni hodnoty elektrického proudu
bez zatiZeni odpovidajici hodnoté elektrického proudu motoru zjisténé, kdyz je motor v nezatize-
ném stavu, a to na zakladé hodnoty elektrického proudu motoru snimaného prostredkem pro sni-
mani elektrického proudu; a prostfedek pro ureni pasma zastaveni motoru pro urceni pasma
zastaveni motoru na zakladé hodnoty elektrického proudu bez zatizeni urené prostifedkem pro
vypodet hodnoty elektrického proudu bez zatiZeni.

3. Posilovaé fizeni podle naroku 2, vyznacéujici se tim, Ze prostfedek urCujici pas-
mo zastaveni motoru urcuje jako pasmo zastaveni motoru pasmo definované mezi hodnotou elek-
trického proudu bez zatiZeni a hodnotou ziskanou pfipocitanim predem daného prahu elektrické-
ho proudu k hodnot¢ elektrického proudu bez zatiZeni.

4. Posilovaé fizeni pro tvorbu sily posilujici fizeni hydraulickym tlakem vytvafenim Cerpadlem
pohanénym elektromotorem, vyznadujici se tim, Ze obsahuje prostiedek snimajici
tihel fizeni pro sniméni ahlu fizeni vzhledem ke stfednimu bodu thlu fizeni; prostfedek ovladajici
uvadéni do &innosti pro uvadéni elektromotoru do ¢innosti za podminky, Ze velikost zmény thlu
fizeni zjist€na prostiedkem pro snimani thlu fizeni presahuje predem dany prdh uvedeni do ¢in-
nosti ve stavu zastaveného motoru; a prostiedek uréujici prah pro uvadéni do €innosti pro uréova-
ni prahu uvadéni do &innosti v souladu s hodnotou hlu fizeni zjisténého prostiedkem pro sniméa-
ni Ghlu Fizeni kdyz je elektromotor zastaven.

5. Posiloval fizeni podle naroku 4, vyznacujici se tim, Ze prostfedek pro ovladani
uvadéni do Cinnosti obsahuje: prostiedek pro vypocet Ghlu fizeni pro uvedeni do ¢innosti pro
ureni Ghlu fizeni pro uvadéni do Cinnosti, ktery odpovida ahlu fizeni, pfi némz ma byt uveden
do ¢&innosti elektromotor ve vypnutém stavu, a to na zakladé hodnoty Ghlu fizeni zjiSténé prost-
fedkem pro snimani Ghlu fizeni a prahu pro uvadéni do Cinnosti uréeného prostredkem pro uréo-
vani prahu pro uvadéni do Cinnosti; a prostiedek pro uvedeni elektromotoru do €innosti, je-li
elektromotor vypnut, pod podminkou, Ze hodnota Ghlu fizeni zjisténa prostiedkem pro snimani
Ghlu fizeni dosahne Ghel Fizeni pro uvadéni do Cinnosti uréeny prostiedkem pro vypocet thlu
fizeni pro uvadéni do Einnosti.
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6. Posilovag, fizeni podle naroku 4 nebo 5, vyznacujici se tim, Ze prostfedek pro
uréovani prahu pro uvadéni do Cinnosti nastavi prah uvadéni do Cinnosti nizsi jak se zvysi hod-
nota thlu fizeni zjisténa prostfedkem pro sniméani thlu fizeni pfi zastaveném motoru.

7. Posilovac tizeni podle kteréhokoliv znarokii 4 az 6, vyznacujici se tim, Ze dale
obsahuje prostiedky pro snimani rychlosti vozidla, pfi¢emZ prostfedek pro uréovani prahu pro

uvadéni do Cinnosti nastavi prah pro uvadéni do Cinnosti vyssi jak se zvySuje rychlost vozidla
snimana prostfedky pro snimani rychlosti vozidla.

8 vykrest
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