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Mentinerea unei viteze constante pentru o perioada de
conducere indelungata a automobilului este obositoare pentru
conducatorul auto. Cresterile si scaderile vitezei nu pot fi
controlate de catre conducatorul auto in asa fel incat sa se
obtina o maximizare a economiei de carburant.

Solutia consta in utilizarea unui sistem automat pentru
mentinerea constanta a vitezei, chiar daca se urca o panta sau
vantul bate din fata, gratie controlului electronic.

Controlul regimului de croaziera este un exemplu ideal de
sistem de control in bucla inchisa. Figura 9.1 ilustreaza acest
fapt la nivel de schema bloc.
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Scopul controlului regimului de croaziera este de a permite
conducatorului auto sa fixeze viteza vehiculului iar, atunci cand
controlul este activat, viteza vehiculului este mentinuta
constanta in mod automat.

Sistemul trebuie sa reactioneze la viteza masurata a vehiculului
si sa actioneze in mod corespunzator clapeta de acceleratie.
Timpul de reactie a sistemului este important, astfel incat viteza

vehiculului sa nu "galopeze" - crescand si scazand.
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in prezent se includ si o serie de alte facilitati, cum ar fi
posibilitatea ca viteza sa creasca sau sa scada in mod gradat la
apasarea unui buton. Majoritatea sistemelor isi "amintesc”
ultima valoare fixata a vitezei si o folosesc din nou la apasarea
unui buton dedicat.
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Pe scurt, un sistem de control al regimului de croaziera de buna
calitate indeplineste urmatoarele cerinte functionale:

e mentine viteza vehiculului la valoarea selectata;
e viteza vehiculului este mentinuta cu oscilatii minime;

e permite vehiculului sa-gi modifice viteza;
e celibereaza controlul imediat ce se actioneaza franele;

e memoreaza ultima valoare fixata a vitezei;

este prevazut cu solutii constructive de siguranta.

Cerintz In funcilonzrs
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Prin folosirea unui sistem de control al regimului de croaziera
se pot obtine urmatoarele avantaje:

e Viteza vehicului poate fi controlata cu precizie de la o viteza
inferioara de ordinul 35 - 40 km/h, pana la valoarea maxima ;

e Se elimina consumul excesiv de carburant cauzat de
actionarile pedalei de acceleratie;

e Se inlatura supraturatiile motorului cand se apasa pedala de
ambreiaj (la automobilele cu schimbator manual de viteze);

e Viteza setata este memorata intr-o memorie digitala pe o
durata atat de lunga cat se doreste.

Cerintz In funcilonzrs
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Controlul regimului de croaziera este activat cu ajutorul unui
comutator principal. Acest comutator este controlat de
contactul de aprindere. Majoritatea sistemelor nu memoreaza
valoarea setata a vitezei atunci cand comutatorul principal este
deconectat (cand se taie contactul de aprindere). Memoria este
programata prin actionarea comutatorului "set". Comanda
devine activa cand se indeplinesc conditii de urmatorul tip:

o utlizare a sistarnulul
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viteza vehiculului este mai mare de 40 km/h;
e Vviteza vehiculului este mai mica de 200 km/h;

e modificarea vitezei este mai mica de 8 km/h/s;

e daca vehiculul este echipat cu transmisie automata, aceasta
trebuie sa fie in "drive";

e nu sunt actionate franele sau ambreiajul;

viteza vehiculului este stabila.
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Odata ce sistemul a fost setat, viteza este mentinuta intr-un
domeniu ce variaza fata de valoarea fixata cu 3 - 4 km/h, pana
cand controlul regimului de croaziera este dezactivat prin
apasarea pedalei de frana sau de ambreiaj, prin actionarea
comutatorului "reluare"™ ("resume") sau prin deconectarea
comutatorului principal de control. Ultima valoare a vitezei este
pastrata in memorie, cu exceptia situatiei in care se
deconecteaza comutatorul principal de control.

o utlizare a sistarnulul
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Daca se doreste sa se reangajeze controlul regimului de
croaziera, atunci daca se apasa butonul "set" vehiculul va fi
mentinut la viteza sa curenta, iar daca se apasa butonul
“"reluare” ("resume”) vehiculul se va accelera la valoarea de
viteza setata anterior.

Atunci cand se merge in regim de croaziera la o0 anumita viteza
si conducatorul auto mentine apasat butonul "set", vehiculul se
va accelera pana cand se atinge viteza dorita si butonul este
eliberat.

Daca conducatorul auto accelereaza de la valoarea setata, cum
ar fi in situatia unei depasiri, atunci cand elibereaza pedala de
accelereatie, vehiculul isi va reduce lent viteza pana atinge
ultima valoare setata.

o utlizare a sistarnulul
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Principalele parti componente ale unui sistem tipic de control al
regimului de croaziera sunt prezentate in cele ce urmeaza. Se
vor detalia functiile realizate si o serie de aspecte ale unor
solutii constructive.

REA Parille componsnis
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Pentru a controla pozitia clapetei de acceleratie se folosesc mai
multe metode. Vehiculele echipate cu sistem "drive by wire"
("comanda prin fire electrice") permit controlului regimului de
croaziera sa foloseasca acelasi dispozitiv de actionare a
clapetei de acceleratie.

Pentru a controla cablul de acceleratie se poate folosi un motor
electric, sau in multe cazuri solufia este un dispozitiv cu
membrana actionata cu vacuum, controlat prin intermediul a trei
valve simple.

in figura 9.2 se prezinta principiul acestei tehnici.

comoonenie
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Atunci cand viteza trebuie crescuta, se deschide valva "X"
cupland o fata a membranei la presiunea scazuta din galeria de
admisie. Presiunea atmosferica de pe cealalta fata va deplasa
membrana si in acest mod clapeta de acceleratie.

la clapeta de
I ||/ acceleratie

N Pentru deplasare in sens contrar se
inchide valva "X" si se deschide valva
2} "Y", permitand conectarea camerei la
il presiunea atmosferica. Arcul migca
€238 membrana inapoi.

valva de
vacuum
X |J [—

|4 infasurari
I~ de control

[~ valva de
siguranta

spre 7

atmosfera

Daca ambele valve sunt inchise, atunci
pozitia clapetel de acceleratie se
conserva.

la galeria de
admisie - printr-o

supapa de
contral
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Valva "X" este de tip normal inchis, iar valva "Y" de tip normal
deschis. in acest fel, in eventualitatea unei defectiuni electrice,
controlul nu va ramane angajat si vacuumul din galeria de
admisie nu va fi afectat.

la clapeta de
acceleratie

membrana

valva de Valva "Z" asigura o rezerva de siguranta

S el si este controlata de actionarea pedalelor
woel cle frana si ambreiaj, asigurand
dezangajarea dispozitivului de actionare
kel si in situatia aparitiei unor defecte.

spre 7
atmosfera

la galeria de
admisie - printr-o
supapa de
contral

Figura 9.2
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Comutatorul principal al controlului regimului de croaziera este
amplasat intr-o zona usor accesibila pentru conducatorul auto,
de exemplu pe bord sau pe o maneta langa volan. Lampa de
avarii poate fi o parte a butonului principal sau poate fi plasat in
zona instrumentelor de bord principale pentru a fi in campul
vizual al conducatorului auto.

REA Parille componenis
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Comutatoarele fixare si reluare sunt montate fie pe volan, fie pe
0 maneta pe coloana volanului. Atunci cand sunt plasate pe
volan, pentru transferul contactului sunt necesare inele cu
alunecare sau sisteme wireless.

Butonul "fixare" ("set") programeaza viteza in memorie. El mai
poate fi folosit pentru a creste viteza vehiculului, respectiv
valoarea memorata.

Butonul "reluare"” ("resume") este prevazut pentru a permite
vehiculului sa atinga ultima valoare memorata sau poate fi
utilizat pentru a dezactiva temporar controlul.

Parille comoonsnis
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Comutatorul pentru frana este foarte important, intrucat este
periculos sa se franeze in timp ce sistemul de control al
regimului de croaziera incearca sa mentina viteza vehiculului.

Acest comutator este in mod normal de calitate superioara si
este plasat in locul (sau ca un supliment al) comutatorului
luminilor de frana (stop) actionat de pedala de frana. Reglarea
corecta a acestui comutator este deosebit de importanta.

REA Parille componeants
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Comutatorul pentru ambreiaj are un rol asemanator cu cel
pentru frana. El dezactiveaza sistemul de control al regimului de
croaziera pentru a preveni cresterea turatiei motorului atunci
cand se apasa pedala de ambreia;.

Comutatorul pentru cutie de viteze automata permite angajarea
sistemului de control al regimului de croaziera numai deca s-a
selectat pozitia "drive"”. Aceasta previne supraturatiile motorului
daca sistemul ar incerca sa accelereze la o viteza de deplasare
de sosea atunci cand selectorul este pe pozitia "1" sau "2".
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Adesea sensorul de viteza este acelasi cu cel al vitezometrului.
In caz contrar, sunt disponibile mai multe tipuri, cel mai des

folosindu-se sensori cu iesire in impulsuri. Frecventa acestui
semnal este proportionala cu viteza vehiculului.

comoonenie
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in figura 9.3 se prezintd schema bloc a unei unitati electronice
de control a regimului de croaziera.
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Sistemul masoara variatiile de viteza ale vehiculului, stabilind
cu cat si in ce directie deviaza viteza vehiculului.

Metoda standard de control proportional-integrator (Pl)
produce, prin intermediul blocului de castig proportional Gp, un
semnal de iesire p, ce este proporiional cu diferenta intre
valoarea fixata si cea reala a vitezei (valoarea erorii).
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Un alt semnal i este produs blocul castig integral Gi sub forma unei
rampe ce creste sau scade, functie de semnalul de eroare. Panta
depinde de marimea erorii.

Castigurile Gp si Gi sunt alese astfel incat sa se asigure un raspuns
rapid, cu o instabilitate mica. Ca urmare, sistemul Pl sumeaza in timp
rata erorii si daca de exemplu se produce o situatie de viteza mai mica,
semnalul de eroare va actiona sistemul in sensul spre mai mare pentru
a incerca compensarea.
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proportional
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in conditiile normale de conducere, semnalul de la blocul de
control integral Gi va tinde spre zero, intrucat eroarea scade in
timp. Constantele pentru castigul Pl depind de greutatea
vehiculului, performantele motorului si de rezistenta la rulare.
Metoda Pl permite un raspuns rapid pe drumuri cu pante
abrupte sau pe drumuri de munte si functionare stabila pentru
pante dulci sau drumuri in zone colinare.
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actionare *
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Tehnica Pl poate fi implementata atat in sisteme analogice cat si
digitale. Valorile teoretice pot fi calculate inaintea proiectarii de
circuit, dupa cum urmeaza:
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© G, - castigulintegral

® G, - castigulproportional

® w, - frecventa naturala a sistemului (21rfn)

e M - masa vehiculului

e C - factorul de frecare determinat experimental (mecanic)
e d - coeficientul de amortizare.
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Dupa prelucrarea semnalului de eroare, se genereaza un semnal
de iesire pentru dispozitivul de actionare pentru a creste,
mentine sau descreste pozifia clapetei de acceleratie.
Servodispozitivul este actionat in limitele specificatiilor
mecanice de functionare, care pot fi de ordinul catorva
milisecunde. Semnalul de eroare poate fi prelucrat cu o viteza
mult mai mare si ca urmare se asigura timp suplimentar pentru
medierea semnalului de la sensorul de viteza a vehiculului.
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in figura 9.4 se prezinta schema boc a sistemului de control.
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in cele ce urmeaza se prezinta un sistem de control al regimului
de croaziera realizat de firma Bosch.

Principalele blocuri ale sistemului de control al regimului de
croaziera sunt:
e Comutatorul de la coloana de directie (pentru comanda);

e Generatorul de semnal din tahogeneratorul pentru masurarea
vitezei automobilului;

Unitatea electronica de control;

Elementul de executie, cu motor electric si cuplaj electromangetic
pentru deconectare rapida;

Comutatoare de siguranta pentru pedalele de frana si ambreiaj.

Un sxzmpolu de sisterr
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in cele ce urmeaza se face o prezentare a rolului principalelor blocuri
din structura sistemului de control al regimului de croaziera.

Comutatorul de la coloana de directie. Comutatorul are trei pozitii

posibile:

o “ACTIVARE/SETARE” (ACTIVATE/SET). Atat timp cat butonul este
apasat, automobilul se accelereaza. Atunci cand se atinge viteza
dorita, sistemul este setat cu ajutorul acestui buton;

e “DECONECTARE” (OFF). Sistemul de control este deconectat, insa
viteza setata este memorata atat timp cat contactul este pus;

e “REACTIVARE” (REACTIVATE). Daca sistemul a fost dezactivat prin
apasarea butonului “DECONECTARE” (OFF) sau prin apasarea

pedalei de frana, acest buton poate fi utilizat pentru reluarea vitezei
setate anterior.
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Generatorul de semnal (valoarea vitezei). Consta dintr-o bobina
introdusa intr-o carcasa de material plastic care este montata
direct in vitezometru. Bobina furnizeaza o tensiune alternativa
sinusoidala. Acest semnal este utilizat pentru determinarea
vitezei vehiculului.

Unitatea de control. Unitatea de control primeste impulsuri de la
sensorul de viteza, de la comutatorul de pe coloana de directie
si de la comutatoarele montate la pedalele de frana si de
ambreiaj. Unitatea de control furnizeaza impulsuri de iesire
pentru motorul electric de actionare si controleaza cuplajul
electromagnetic pentru deconectare rapida si releul pompei de
benzina.

Un exemolu de sistermn d
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Servomotorul. Acest motor actioneaza clapeta de acceleratie cu
ajutorul unui cuplaj. Pentru migscarea de revenire se schimba
polaritatea de alimentare a motorului sau alimentarea se
deconecteazai. in acest fel se asigura o revenire rapida.

in cazul deconectarii alimentarii servomotorului, clapeta de
acceleratie este readusa in pozitia de mers in gol cu ajutorul
unui arc de rapel.

in timpul functionarii obisnuite, cand se efectueazi curse
specifice necesare controlului regimului de croaziera,
servomotorul se roteste pe durate de cateva zecimi de secunda.
Pentru a se roti de la pozifia de mers in gol pana la pozitia
corespunzatoare clapetei de acceleratie complet deschisa sunt
necesare aproximativ doua secunde.
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Comutatoarele de siguranta. Aceste comutatoare sunt actionate
de pedala de ambreiaj si de cea de frana. in functionarea
normala ele decupleaza sistemul de control ca si cum butonul
“DECONECTARE” (OFF) ar fi fost actionat.

Daca servomotorul este blocat mecanic, comutatoarele intrerup
alimentarea motorului prin dezactivarea releului pompei de
carburant. Aceasta situatie poate aparea, de exemplu, daca un
obiect strain impiedica miscarea de revenire a servomotorului.

Totusi, in eventualitatea unei astfel de disfunctionalitati, un
comutator cu actionare unisens cu piedica de la pedala de
acceleratie permite restablirea alimentarii atunci cand
conducatorul auto apasa pedala de acceleratie.

Un exemolu de sistermn d
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Unitatea de control contine, intr-o carcasa plata din aluminiu, o
placa de circuit imprimat cu toate componentele electronice ale
intregului sistem de control si releul pompei de carburant.

Schema bloc a sistemul de control este prezentata in figura 9.5.

Un exemolu de sistermn d
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Odata actionat butonul “ACTIVARE/SETARE” 2, valoarea vitezei cu
care rula automobilul in momentul eliberarii butonului este stocata sub
forma digitala in memoria viteza fixata 712.
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Controlerul acceleratiei 8 devine activ atunci cand vehiculul se
deplaseaza cu o viteza mai mica decat valoarea fixata. In acest caz
vehiculul va accelera.

Controlerul de viteza 9 va actiona in
-_ﬁT_h i il interiorul domeniului de control.
el e :: ® Daca viteza se gaseste in domeniu

viteza .
— conlroler

| i ey (fixat de pragul vitezei minime 13 si
Bigiperid i prmza__;:’jif;:.c 88 pragul variatiei vitezei 14),
de directie ! 13 - §l releu E com‘;.léalur oo -
i I controlerul de pozitie 710 primeste un
— =2, e | PR — - . .
acae ||| |— semnal care va fi proportional cu
_/ 3 ! £ I n ] n ~
cconcord] i deviatia de viteza.
Jrig - hens o . -
| S Deviatia devine semnal de intrare
__ -5 =
(o | ; pentru elementele de control final:
eres || creut e servomotorul 77, sensorul de pozitie
__U_N_.Hg_[,_E_q_)f,_TB_.@_L__'_f: __________________________ 18 si circuitul de conectare 79.
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Pozitia la un moment dat a elementelor de control este inregistrata cu
ajutorul potentiomentrului din sensorul de pozitie 78. in acest mod se
optimizeaza stabilitatea si functionarea in regim dinamic a circuitului
de control in bucla inchisa.
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el | (— _,T S| Servomotorul 77 este comandat de
. 4? etajele de iesire 77 ce fac posibila
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Sistemul poate fi dezactivat prin:

a) actionarea franei (5), a pedalei de ambreiaj (6) sau a comutatorului
“DECONECTARE” (OFF) (4).

g e | #
| =l gl 1=
e T sl pl,u Oricare din aceste actiuni
] = e il dezactiveaza elementul final de
— — I—T conectare 19 si readuce
Tl servomotorul in pozitia
Il corespunzatoare mersului in gol.
.
5
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b) raspunsul circuitelor pentru pragul de viteza minima 73 sau pentru
pragul de variatie a vitezei 74.

Oricare din acestea provoaca miscarea de revenire a servomotorului.

T e — 1B
| — @
| = 5l gEZA3| Pragul pentru viteza minima 13
s e e | =21 actioneazi daci viteza vehiculului
5 | B % scade sub 30 km/h, iar circuitul
e | = I—T pentru pragul variatiei de viteza 74
pronsns TJ | manifesta cand viteza curenta
; IiAl| este prea departata de valoarea
e l Rww fixata.
s | s A
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Pe durata tuturor acestor situatii, valoarea fixata a vitezei este
memorata. Daca dupa o dezactivare, ce poate aparea in modurile
menfionate anterior, se apasa butonul “REACTIVARE” 3, vehiculul
accelereaza pana la valoarea fixata a vitezei si ramane la aceasta
viteza.
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in figura 9.7 se prezintd un detaliu privind modul in care este actionata
clapeta de acceleratie in cazul unui automobil prevazut cu sistem de
control al regimului de croaziera.

1 — comutator de cuplare (pentru
servomotor);

2 — element de control final cu
servomotor;

3 — parghia pedalei de frana;

4 — cuplaj intre servomotror si
parghia pedalei de acceleratie;
5 — parghia pedalei de
acceleratie.

Un exemplu de sistarmn d
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1 - bolt de arc;
2 — opritor (parghie);
3 — cablu de acceleratie
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in proiectarea sistemelor de control al vitezei vehiculelor trebuie luati
in considerare anumiti factori de siguranta in functionare. Cel mai
important este de se prevedea o metoda de control a ciruitului ce
comanda clapeta de acceleratie care sa asigure un mod sigur de
functionare in eventualitatea in care microcontrolerul sau driverele
dispozitivului de actionare se defecteaza.

Acest circuit electronic de siguranta intrerupe controlul
servodispozitivelor, in asa fel incat sa se elibereze legatura cu clapeta
de acceleratie atunci cand se actioneaza comutatorul de frana sau
comutatorul de deconectare a regimului de croaziera, indiferent de
starea unitatii electronice de control sau a tranzistoarelor de control al
dispozitivului de actionare. Aceasta presupune ca dispozitivele de
actionare sunt in buna stare din punct de vedere mecanic si se vor
decupla.

Conslderaill asupra siguranial In
funcilonzrs
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Alte preocupari legate de siguranta in functionare sunt ca progamul
cod sa detecteze conditiile anormale de functionare si sa pastreze in
memorie datele asociate functionarii anormale pentru a fi folosite intr-o
diagnosticare ulterioara.

De exemplu, conditiile anormale ar putea fi date de un sensor de viteza
ce functioneaza cu intermitenta sau de semnale accidentale de la
comutatoarele de comanda. De asemenea, trebuie efectuat un test la
punerea contactului de aprindere plus de fiecare data cand sistemul de
control al regimului de croaziera este activat pentru a se verifica
integritatea sistemului.

Orice defect detectat va determina actionarea lampii de avarii pentru a
avertiza conducatorul auto. in mod evident, cel mai serios defect ce
trebuie evitat este acceleratia in timpul mersului. Minimizarea
potentialului pentru acest tip de defect este favorizata de monitorizarea
continua a unitatii electronice de control si a elementelor cheie de
control.

Conslderaill asupra siguranial In
funcilonares

sy
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Mai jos sunt prezentate cateva exemple de masuri de siguranta
asigurate prin proiectarea sistemelor de control al regimului de
croaziera:
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Un test pentru a determina daca valoarea vitezei sau semnalele de
la intrarile de comanda nu se incadreaza in limitele de functionare
normala.

Un test pentru a determina daca viteza vehiculului a scazut sub
acea valoare de la care rutina de control a regimului de croaziera nu
mai reuseste sa asigure compensarea.

Se verifica valorile fixate ale vitezei minima si maxima (de exemplu
30 km/h min la 125 km/h max) si daca limitele sunt depasite,
sistemul de control al regimului de croaziera este dezactivat.

Conslderaill asupra siguranial In
funcilonzrs
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e Prin verificarea impulsurilor de iesire de la sensorul de viteza pe o
perioada de 100 ms se detecteaza defectarea cablului
vitezometrului. Daca in acest timp impulsurile lipsesc sistemul este
dezangajat.

e "Capcane" software ce pot fi plasate in intreg programul si, daca
memoria permite, la sfarsitul fiecarei bucle de program. Ele vor
depista un program scapat de sub control si vor initia un vector

restart.

Conslderaill asupra siguranial In
funcilonzrs
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Controlul conventional al regimului de croaziera a atins in prezent un
inalt nivel de calitate. Cu toate acestea, el nu este practic pe multe
drumuri europene intrucat viteza generala in trafic variaza in mod
continuu, adesea chiar foarte mult. Conducatorul auto trebuie sa
decupleze controlul in multe situatii, pentru a putea accelera sau
incetini vehiculul. Controlul adaptiv al regimului de croaziera poate
regla in mod automat viteza vehiculului pentru a o adapta la situatia
concreta din trafic. Sistemul are in acest caz trei scopuri:

e sa mentina o anumita viteza, asa cum a fost fixata de conducatorul
auto;

® sa adapteze aceasta viteza si sa mentina o distanta de siguranta

pana la vehiculul din fata;

sa furnizeze o avertizare daca apare riscul unei coliziuni.

f10197

controlul adaotly al regimulul de
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Principalele componente de baza ale sistemului adaptiv, mult mai
complex fata de sistemul conventional, sunt prezentate in figura 9.8.
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De notat ca principalele componente suplimentare sunt sensorul
pentru spatiul din fata si sensorul unghiului sistemului de directie. In
mod clar, primul din acesti sensori este cel mai important. Informatia
asupra unghiului sistemului de directie este folosit pentru a completa
informatiile de la sensorul pentru spatiul din fata, permitand o mai
mare discriminare a semnalelor intamplatoare si false. Pentru sensorul
spatiului din fata se au in vedere doua tipuri: primul — radar, al doilea —

lidar. : . s
Ambele contin blocuri emitatoare

e si receptoare. Sistemul radar
sonmcpotu gt g foloseste semnale de microunde
radar /lidar  acceleratie de circa 35 (70; 400) GHz. Timpul
— pana la intoarcerea undei reflectate
i = I SEELTC permit calcularea distantei pana la

de control

] obiectul din fata. Lidarul foloseste

: a{“ o dioda laser ce produce semnale
dspozty N in infrarosu, ale caror reflexii sunt
evie frane  acoelerlie detectate de o fotodioda.

Controlul adaoptiv al regirmulul de
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Aceste doua tipuri de sensori au atat avantaje cat si dezavantaje.
Sistemul radar nu este afectat de ploaie si de ceata, dar lidarul poate fi
mai selectiv prin recunoasterea reflectorilor standard de pe partea din
spate a vehiculului din fata. Radarul poate produce reflexii puternice de
la poduri, copaci, stalpi si alte elemente normale de pe marginea
drumului. Poate de asemenea sa sufere de pierderea semnalului de
intoarcere din cauza refelexiilor multiple.
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Cea mai buna divergenta a razei la care lucreaza sensorul pentru
spatiul din fata s-a determinat a fi de 2,5° atat in plan orizontal cat si in
plan vertical. O alta conditie foarte importanta este ca semnalele de la
alte vehicule echipate cu acest tip de sistem sa nu produca prin
interferenta rezultate eronate.
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In esenta, functionarea sistemului adaptiv este aceeasi ca in cazul
sistemului conventional, insa atunci cand sensorul pentru spatiul din
fata detecteaza un obstacol viteza vehiculului se reduce. Daca distanta
optima de oprire nu poate fi realizata numai prin inchiderea clapetei de
acceleratie se transmite o avertizare conducatorului auto.

Un sistem mai complex poate
prelua de asemenea controlul
tractiunii si franelor vehiculului,
SO  petide  dredie Este important de notat faptul ca
adarlcar - aeeepere un control adaptiv al regimului de
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Un alt aspect al controlului adaptiv se refera la programarea adaptiva.
Timpul de raspuns si castigul sistemului de control al regimului de
control pot fi ajustate pentru a se potrivi cu caracteristicile individuale
ale conducatorilor auto. De exemplu, unii conducatori auto pot prefera
sa permita vehiculului o anumita incetinire atunci cand urca o panta si
apoi un raspuns raspund rapid pentru a mentine viteza fixata.

Altii pot prefera o viteza constanta tot timpul, iar o alta categorie
prefera un raspuns foarte lent al sistemului de control al regimului de
croaziera pentru o utilizare eficienta a carburantului. Sistemul de
control poate fi adaptat fie prin actionarea unui comutator pentru
utilizator (lent, mediu, rapid) sau prin analiza deprinderilor de
accelerare/decelerare ale conducatorului auto in timp ce conduce fara
a fi asistat de sistemul de control al regimului de croaziera.
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Odata ce aceste deprinderi au fost analizate, ele pot fi grupate in una
din cele trei categorii mentionate mai inainte. Un neajuns al sistemului
de control adaptiv complet automat apare atunci cand, pe durata
aceleiasi curse, vehiculul este condus de diferite persoane cu stiluri de
conducere complet diferite.

Alte metode pentru controlul regimului de croaziera pot include
receptionarea unui semnal despre drum care specifica valoarea optima
de viteza pentru vehiculul ce se deplaseaza in anumite zone cu control
al traficului.

Reteaua IVHS (sistem inteligent vehicul-sosea = Intelligent Vehicle-
Highway System) poate fi o abordare mult mai practica pentru a fixa
valorile optime ale vitezelor pentru diferite grupe de vehicule. IVHS
poate monitoriza conditiile de trafic, starea locala a vremii, etc., si
transmite prin radio datele privind valorile optime ale vitezelor pentru
vehiculele din zona corespunzatoare.

Jontrolul adaoptiy al regirmulul de

-

crozzlard

54 |



