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요약

    
본 발명은 차량의 추진력을 조절하기 위한 추진력 조절 장치와 조절 방법에 관한 것이다. 이를 위하여, 상기 장치는 차
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량에 적용된 횡가속도를 나타내는 횡가속도량을 검출하는 역할을 하는 제 1 수단(101)을 포함한다. 또한, 상기 장치는 
횡가속도량의 시간 반응량을 검출하기 위한 제 2 수단(204)을 포함한다. 추가로, 상기 장치는 적어도 횡가속도량과 이 
횡가속도량의 시간 반응량에 따라서 조작량을 검출하는 제 3 수단(209)을 포함한다. 또한, 상기 장치는 적어도 엔진을 
조작하여 차량의 추진력을 조절하기 위한 제 4 수단을 가지며, 이때 엔진 조작은 상기 조작량에 따라서 실시된다.
    

대표도
도 1

색인어
차량의 추진력, 횡가속도량, 횡가속도량의 시간 반응량, 조작량

명세서

    기술분야

본 발명은 차량의 추진력을 조절하기 위한 조절 장치와 조절 방법에 관한 것으로서, 상기 조절 방법과 조절 장치는 본 
기술 분야에 있어서 여러 가지 변형된 형태로 공지되어 있다.

    배경기술

    
독일 특허 제 DE 19 02 944 B2 호에는 차량에 있어서 곡선 미끌림(curve skid)을 방지하기 위한 제어 장치가 공지되
어 있다. 상기 차량은 블록킹 보호 제동 시스템과, 주행 상태를 검출하기 위한 측정 부품과, 이 측정 부품에 의해서 제어 
가능한 조절 부품을 포함한다. 측정 부품은 자이로 장치(gyroscopic device)와, 차륜 센서(wheel sensor)와, 조향 센
서(steering sensor)와, 전위차계(potentiometer)로 구성된다. 또한, 상기 측정 부품은 차량의 횡가속도의 한계값에 
반응을 나타내는 프로그램식 제어 장치와 연결된다. 이 제어 장치에 의해서 제동 시스템을 제어하기 위한 조절 부품과 
궤도를 유지하기 위한 내연기관의 출력 조절 부품이 작동될 수 있다. 궤도 유지 장치(track holding device)는 차량이 
최대 허용 횡가속도 상태에 이르면 사용되기 때문에, 차량의 불안정한 주행 상태를 방지할 수 있다. 그렇지만, 상기 장
치에서는 횡가속도량의 시간 반응량이 고려되지 않았다.
    

    발명의 상세한 설명

본 발명의 목적은 차량의 추진력을 조절하기 위한 종래의 조절 장치와 조절 방법을 개선시키고자 하는 것으로서, 이 개
선 방법에서는 차량의 추진력을 조절할 때 차량의 시간 및 동적 반응(time and dynamic response)도 함께 고려하고
자 하는 것이다

상기 목적은 청구항 제 1 항, 제 20 항, 21 내지 제 22 항의 특징에 따라서 해결될 수 있다.

    
본 발명에 따른 장치에서는 차량의 추진력을 조절하기 위한 추진력 조절 장치를 다룬다. 상기 장치는 차량에 적용된 횡
가속도를 나타내는 횡가속도량을 검출하기 위한 제 1 수단을 포함한다. 본 발명에 따라서, 상기 장치는 횡가속도량의 
시간 반응량을 검출하기 위한 제 2 수단을 포함한다. 또한, 상기 장치는 적어도 횡가속도량과 이 횡가속도량의 시간 반
응량에 따라서 조작량을 검출하는 제 3 수단을 포함한다. 추가로, 상기 장치는 적어도 엔진을 조작하여 차량의 추진력
을 조절하기 위한 제 4 수단을 가지며, 이때 엔진 조작은 상기 조작량에 따라서 실시된다.
    

    
바람직한 방식으로서, 상기 조작량은 조정하고자 하는 스로틀 밸브의 각도, 분사하고자 하는 연료 분사량 또는 조정하
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고자 하는 점화 시점을 나타낸다. 본 발명에서는, 예를 들어 불꽃 점화식 내연기관을 일례로 들기 때문에 상기 조작량으
로서는 스로틀 밸브의 각도나 점화 시점(점화각)을 대상으로 한다. 한편, 디젤 엔진이 사용되는 차량의 경우에는 조작
량으로서 연료 분사량을 사용한다. 결과적으로 점화에 관련된 인자를 조작함으로써 엔진 모멘트를 신속하게 감소시킬 
수 있다.
    

또한, 본 발명에 따른 조절 방법은 전기로 작동하는 모터가 장착된 차량에서도 사용될 수 있다. 이 경우에, 조작량으로
서는 모터에 흐르는 전류가 사용된다.

    
바람직한 방식으로서, 차량의 추진력을 조절하기 위해서 상술한 바와 같은 엔진 조작뿐만 아니라 차륜 브레이크, 커플
링 및 변속기를 조작할 수도 있다. 차륜 브레이크에서는 상응하는 조작을 실시함으로써 차량의 속도를 감소시킬 수 있
다. 커플링에서는 이 커플링을 조작함으로써 구동 샤프트의 구동 라인이 짧은 시간 내에 개방된다. 이로 인하여 구동 차
륜들은 종방향 힘과 상관없이 최대 횡방향 힘을 전달할 수 있다. 변속기의 조작에서는, 예를 들어 구동 모멘트의 감소를 
위하여 저속단 변속을 생각할 수 있다. 여기서, 추진 모멘트의 조절이라 함은 추진 모멘트의 제한, 감소 또는 상승을 말
한다.
    

    
바람직한 방식으로서, 조작량은 엔진 조작을 통하여 횡방향 차량 안정을 도모할 수 있을 정도의 값이 산출된다. 엔진 조
작과 상술한 바와 같은 기타의 조작을 수행함으로써, 차량의 안정성은 제한 범위 내로 조절되며 운전자는 표준 주행 상
태로 주행할 수 있다. 이로써, 차량의 조향성은 차량이 약간 불안정한 제어 상태로 주행하게 되는 추진 구동의 경우에 
향상된다. 특히, 엔진 조작을 실시함으로써, 차량의 길이방향을 따른 차축을 중심으로 차량이 전복되는 것을 방지할 수 
있다.
    

본 발명에 따른 조절 장치를 실현하기 위해서 두 가지 실시예를 제안하며, 제 1 실시예에서는 횡가속도량의 시간 반응
량으로서 횡가속도량의 시간 변화량을 검출한다.

    
본 발명에 따른 조절 장치는 차량의 가속도를 나타내는 가속도량을 검출하는 수단을 갖는다. 이 가속도량과, 횡가속도
량과, 횡가속도량의 시간 반응량에 따라서 조작량이 검출된다. 이를 위하여, 본 발명에 따른 조절 장치는 바람직한 방식
으로서 3개의 수단을 갖는 데, 이 수단들로서는 횡가속도량과 가속도량에 따라서 조작량을 위한 제 1 값을 검출하는 제 
1 검출 수단과, 횡가속도량의 시간 반응량과 가속도량에 따라서 조작량을 위한 제 2 값을 검출하는 제 2 검출 수단과, 
횡가속도량과 이 횡가속도량의 시간 반응량에 따라서 조작량을 위한 증가량을 검출하는 제 3 수단을 들 수 있다. 상기 
조작량은 제 1 값이나 제 2 값 및 증가량에 따라서 검출된다.
    

    
상술한 바와 같은 3개의 검출 수단은 성능 그래프(performance graph)로서 실시된다. 다시 말해서, 가속도량과, 횡가
속도량과, 이 횡가속도량의 시간 반응량과 같은 입력값에 따라서 각각의 성능 그래프로부터 조작량 혹은 증가량을 위한 
할당값들이 선택된다. 이 할당값들은, 예를 들어 타맥(tarmac) 상의 주행 테스트나 모델 추정(model estimation)에 
의해서 검출될 수 있다. 조작량의 제 1 값은 차량의 정적 거동을 고려한 횡가속도값에 기초하여 검출되기 때문에 정적 
조작량의 특성을 갖는다. 스로틀 밸브가 상기 조작량과 관련하여 조절된다면, 조작량의 제 1 값은 스로틀 밸브의 정적 
제한을 나타낸다. 이와 상응한 방식으로서, 조작량의 제 2 값은 이 조작량이 횡가속도값의 시간 반응량으로 반환되기 
때문에 스로틀 밸브의 동적 제한을 나타낸다. 상기 두 가지 값들은 운전자가 현재의 주행 상태에서 불안전한 차량 거동
을 발생시키고 있는 스로틀 밸브의 각도를 조절하고자 하는 경우에 조작량으로서 사용되기 때문에 제한된 특성을 갖는
다. 이에 기초하여, 운전자가 스로틀 밸브의 각도를 반환하는 것 대신에 조작량의 제 1 값이나 제 2 값에 따라서 반환된 
스로틀 밸브의 각도를 조절할 수도 있다.
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상기 증가량은 스로틀 밸브의 위치를 조절하는 경우에 스로틀 밸브의 증가 제한 특성을 갖는다. 예를 들어, 스로틀 밸브
의 각도가 상기 두 가지 조작량에 따라서 조절되고 또한 운전자가 스로틀 밸브의 각도를 반환함에 따라서 스로틀 밸브
의 각도가 전진하게 되는 경우에, 스로틀 밸브의 각도는 추진 모멘트를 부드럽게 상승시킬 수 있도록 제한된 범위로 증
가된다. 두 가지 조작량들 중 하나에 기초하여 스로틀 밸브의 위치가 조절되는 경우에서도 증가량은 동일하게 기능하며 
이 조작량들은 주행 거동에 기초하여 증가한다.
    

한편, 성능 그래프를 사용함으로써 횡가속도량과 이 횡가속도량의 시간 반응량에 따라서 조작량이 계속해서 검출될 수 
있는 장점을 갖는다.

    
바람직한 방식으로서, 조작량의 제 1 값은 횡가속도량의 증가량으로부터 제 2 값을 유도하는 횡가속도량에 따르며, 조
작량의 제 1 값은 속도량의 증가량으로부터 제 1 값을 유도하는 속도량에 따른다. 바람직한 방식으로서, 조작량의 제 
2 값은 횡가속도량의 시간 반응량의 증가량으로부터 제 2 값을 유도하는 횡가속도량의 시간 반응량에 따르며, 조작량의 
제 2 값은 가속도의 증가량으로부터 제 2 값을 유도하는 가속도량에 따른다. 바람직한 방식으로서, 조작량의 증가량은 
횡가속도량의 증가량으로부터 증가량을 유도하는 횡가속도량에 따르며, 조작량의 증가량은 횡가속도량의 시간 반응량
으로부터 증가량을 유도하는 횡가속도량의 시간 반응량에 따른다. 특히 유리하게는, 한편으로 횡가속도량의 소정의 값 
이상으로 증가량을 유도할 수 있으며, 다른 한편으로 횡가속도량의 시간 반응량의 소정의 값 이상이면서 매우 작은 증
분량, 특히 제로 값으로 증가량을 유도할 수 있다.
    

바람직한 방식으로서, 상술한 검출 수단에서는 횡가속도량의 전체량과 이 횡가속도량의 시간 반응량의 전체량이 처리된
다. 이에 기초하여, 제 3 수단은 횡가속도량의 전체량을 형성하는 제 1 전체량 형성 수단을 갖는다. 상기 전체량은 제 
1 검출 수단과 제 3 검출 수단에 전달된다. 또한, 제 3 수단은 횡가속도량의 시간 반응량의 전체량을 형성하는 제 2 전
체량 형성 수단을 갖는다. 이 전체량은 제 3 검출 수단에 전달된다.

바람직한 방식으로서, 제 3 수단은 스로틀 밸브를 제한하는 제한 특성을 갖는 선택량을 검출하는 선택 수단을 갖는다. 
상기 선택량으로서는 조작량을 위한 양 값들 중 작은 값이 선택된다. 상기 선택량에 따라서 조작량이 검출된다.

    
상기 진행 방식을 이용함으로써, 조작량은 각 경우에서 표준 주행 상태를 나타내는 조작량의 값에 기초하여 검출될 수 
있다. 예를 들어 횡가속도는 높지만 횡가속도의 시간 변화량은 낮은 차량 상태에서는 조작량을 위한 제 1 검출값이 제 
2 값보다 작다. 따라서, 횡가속도에 기초한 엔진 조작이 필요하다. 이 상황에서는 횡가속도는 낮고 이 횡가속도의 시간 
변화량은 높은 주행 상태가 적절하다. 이러한 진행 방식을 통하여, 조작량은 횡가속도량과 이 횡가속도량의 시간 반응
량에 따라서 주행 거동을 안정시킬 수 있는 값으로 제한된다.
    

또한, 상기 조절 장치는 운전자가 원하는 차량의 추진력을 나타내는 적어도 하나의 소망 주행량을 검출하기 위한 검출 
수단을 포함한다. 상기 소망 주행량은 조작량을 검출할 때 고려된다. 특히, 소망 주행량은 조작량을 위한 최대값으로서 
사용된다. 소망 주행량을 검출하는 검출 수단으로서는, 예를 들어 엑셀러레이터 페달에 부착되어 이 엑셀러레이터의 위
치를 검출하는 센서 수단이 사용된다.

바람직한 방식으로서, 소망 주행량은 조작량을 검출할 때 소망 주행량의 값이 선택량보다 작다면 소망 주행량에 따라서 
엔진 조작을 실시하는 형태로 고려된다. 이러한 방식을 통하여, 차량은 운전자가 원하는 바에 따라서 가속되지 않을 것
이다.

조작량을 검출하기 위하여 제 3 수단은 선택량, 증가량 및 소망 주행량에 따라서 조작량을 검출하는 제 4 검출 수단을 
갖는다.

 - 4 -



공개특허 특2001-0079940

 
    
적어도 연속 시간 스텝 동안에 선택량이 검출되는 데, 다시 말하면 선택량은 분할된 시간 스텝 동안에 분리된 값들로 존
재한다. 이를 위하여 조작량은, 소망 주행량이 실제 시간 스텝의 선택량보다 더 크기 때문에 소망 주행량이 조작량으로 
사용되는 경우와; 소망 주행량이 실제 선택량보다 크고 실제 시간 스텝의 선택량은 소정의 시간 스텝의 선택량 이하이
기 때문에 조작량으로서 실제 시간 스텝의 선택량이 사용되는 경우와; 소망 주행량이 실제 선택량보다 크고 실제 시간 
스텝의 선택량이 소정의 시간 스텝의 선택량보다 소정의 값, 특히 증가량만큼 크기 때문에 조작량으로서 소정의 시간 
스텝의 선택량과 증가량의 합이 주어지는 경우와; 소망 주행량이 실제 선택량보다 크며 실제 시간 스텝의 선택량이 소
정의 시간 스텝의 선택량보다 크지만 소정의 값, 특히 증가량보다는 크지 않기 때문에 조작량으로서 실제 시간 스텝의 
선택량이 사용되는 경우에서처럼 구분되어 검출된다.
    

상술한 바와 같이 실시되는 경우에, 시간에 따른 조작량의 증가는 증가량에 의해서 제한되는 것이 바람직하다.

    
추가로, 조작량은 적어도 하나의 보정값에 따라서 보정되는 것이 바람직하다. 이를 위하여, 예를 들어 차량의 지리적인 
높이를 나타내는 고도량이 적용될 수 있다. 이와 같은 보정을 실시함으로써, 높은 높이에서 낮은 엔진 출력이 존재하는 
경우를 고려할 수 있다. 또한, 차량의 길이방향으로 차량의 기울림을 나타내는 등판량이 적용될 수 있다. 이 보정을 통
해서는 차량의 기울림으로 인하여 주행 저항이 고려될 수 있다. 이외에도, 조작량에 따라서 모든 엔진 구동 시점에서 등
가의 엔진 모멘트가 조절되도록 보정하는 경우를 고려할 수도 있다.
    

    
제 1 실시예에 기초한 바람직한 형태로서, 다시 한번 다음과 같이 요약할 수 있는 데, 즉 상기 차량의 추진력을 조절하
기 위한 조절 장치는 차량에 작용하는 횡가속도를 나타내는 횡가속도량을 검출하는 제 1 수단을 포함한다. 또한, 상기 
조절 장치는 횡가속도량의 시간 반응량을 검출하는 제 2 수단을 포함한다. 또한, 상기 조절 장치는 횡가속도량에 따라
서 제 1 조작량을 검출하는 제 3 수단과, 횡가속도량의 시간 반응량에 따라서 제 2 조작량을 검출하는 제 4 수단을 포
함한다. 또한, 상기 조절 장치는 추진력을 조절하기 위하여 상기 제 1 조작량이나 제 2 조작량에 따라서 엔진 조작을 실
시하는 제 5 수단을 포함한다.
    

제 2 실시예에서는 횡가속도량의 시간 반응량으로서 동일한 부호 변화, 특히 횡가속도량의 양의 값으로부터 음의 값으
로의 부호 변화를 갖는 횡가속도량의 두 가지 제로 패시지의 시간 간격을 나타내는 주기량을 검출한다.

바람직하게는, 상기 횡가속도량의 증폭량과 횡가속도량의 주기에 따라서 불안정성을 나타내는 차량 거동인지 이미 알고 
있는 차량 거동인지를 검출할 수 있다. 이러한 진행 방식은 특별한 방식으로서 횡가속도량에서 불안정한 거동을 나타내
는 차량의 흔들림을 인지하기에 적합하다.

상술한 바에 기초하여, 제 3 수단은 바람직하게는 횡가속도량의 주기 내에서 횡가속도량의 최소값과 최대값 사이의 차
이를 나타내는 증폭량을 검출하는 제 1 수단을 갖는다. 횡가속도량이, 예를 들어 진폭을 갖는다면, 최소값은 진폭의 절
반에 상응하는 음의 반파에 해당하고 최대값은 진폭의 절반에 상응하는 양의 반파에 해당한다. 최대값과 최소값은 차량
의 주행 상태가 불안정하며, 특히 횡가속도량이 크게 흔들리기 때문에 제공된다. 이 증폭량에 따라서 조작량이 검출된
다.

또한, 상기 제 3 수단은 횡가속도량의 시간 반응량과 증폭량에 따라서 조작량을 위한 중요량을 검출하기 위한 제 2 수
단을 갖는다. 상기 중요량과 운전자가 원하는 바에 따른 조작량의 초기값에 따라서, 상술한 제 3 수단 내에 포함된 제 
3 수단에서는 조작량을 검출한다.

바람직한 방식으로서, 중요량으로서는, 특히 증폭량이 임계값보다 크고 주기량이 소정 범위 내의 값에 존재할 때 1만큼 
증분하는 계수량이 사용된다. 상기 계수량은 바람직하게는 최대값으로 고려된다. 또한, 계수량은 증폭량이 임계값보다 
작거나 계수량이 소정 범위 외의 값에 존재할 때 소정의 값, 특히 제로로 갱신된다.
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추가로, 바람직하게는, 증폭량을 위한 임계값과 주기량을 위한 값의 범위는 차량의 속도를 나타내는 중요량의 함수로서 
제공된다. 이것은 불안정한 상태에 있는 차량의 거동이 차량의 속도에 따라서 변화됨을 의미한다. 이로 인하여 적응성 
평가(adaptive evaluation)가 가능하다.

횡가속도량의 제로 패시지는 바람직하게는 횡가속도량의 시간 변화에 따라서 검출된다.

    
이하에서 제 2 실시예에 기초한 바람직한 형태를 다시 한번 요약하면, 차량의 추진력을 조절하기 위한 조절 장치는 차
량에 적용된 횡가속도를 나타내는 횡가속도량을 검출하는 제 1 수단을 포함한다. 또한, 상기 조절 장치는 횡가속도량이 
불안정한 상태의 차량 거동인지 이미 알고 있는 차량 거동, 특히 흔들림을 갖는 차량 거동인지를 나타내는 중요량을 검
출하는 제 2 수단을 포함한다. 또한, 상기 조절 장치는 추진력을 조절하기 위하여 상기 중요량에 따라서 엔진 조작을 실
시하는 제 3 수단을 포함한다.
    

다른 장점과 바람직한 형태는 종속항들과, 이 종속항들을 임의로 조합한 형태와, 도면과, 실시예의 설명에 의해서 주어
질 수 있다.

    도면의 간단한 설명

도 1은 본 발명에 따른 조절 방법을 수행하기 위한 본 발명에 따른 조절 장치의 개략적인 배치를 도시한 도면.

도 2는 제 1 실시예에 해당하는 본 발명에 따른 조절 장치를 블록도의 형태로 도시한 도면.

도 3은 제 1 실시예에 해당하는 본 발명에 따른 조절 장치를 순서도의 형태로 도시한 도면.

도 4 및 도 5는 제 1 실시예와 상응하는 방식으로 제 2 실시예를 도시한 도면.

도 6 및 도 7은 여러 가지 신호들의 진행 과정과 조작량의 진행 과정을 도시한 그래프.

    실시예

먼저 도 1의 설명으로부터 시작하며, 도 1에 도시한 배치 형태는 양 실시예들 모두에서 사용된다.

블록 101은 차량에 적용된 횡가속도를 나타내는 횡가속도량 aq를 검출하는 횡가속도 센서를 나타낸다. 상기 횡가속도
량 aq는 블록 105에 전달된다.

    
블록 102는 여러 가지 수단들을 하나의 배치 형태로 나타낸 것으로서 여기서는 Si1로 표현되는 여러 가지 값이나 신호
들을 검출한다. 본 실시예에서 사용되는 여러 가지 값이나 신호들로서, 한편으로는 운전자가 원하는 추진력을 나타내는 
소망 주행량 DKF를 다루며, 다른 한편으로는 고도량(amplitude magnitude)과, 등판량(climbing magnitude)과, 엔
진 조작에 따라서 제시된 조작량에 기초하여 차후에 보정됨으로써 모든 엔진 구동 시점에서 등가의 엔진 모멘트를 나타
낼 수 있는 보정량이 다루어진다. 상기 값이나 신호 Si1은 블록 105에 전달된다.
    

블록 104는 차륜의 회전량 nij를 검출하는 차륜 회전수 센서를 나타낸다. 이 차륜 회전량 nij는 한편으로 블록 103에 
전달되고 다른 한편으로 블록 105에 전달된다.

차륜 회전량 nij에서 사용되는 색인어는 다음과 같다: i는 전륜축 v의 차륜인지 후륜축 h의 차륜인지를 나타내며, j는 
우측 r의 차륜인지 좌측 l의 차륜인지를 나타낸다.
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블록 103에서는 공지된 방식에 따라서 차량의 가속도를 나타내는 가속도량 vf가 검출된다. 이 가속도량 vf는 블록 10
5에 전달된다.

블록 105는 제어기를 나타낸다. 이 제어기에서는 차량의 횡방향 동적 상태를 조절하는 제어 및 조정이 실시된다. 차량
의 상태를 검출하기 위하여 제어기 105에는 횡방향 가속도량 aq와, 차륜 회전수량 nij와, 가속도량 vf와, 기타 값이나 
신호 Si1과, 블록 106으로부터의 값이나 신호 Si3이 전달된다.

차량의 횡방향 동적 상태를 조절하기 위하여 제어기 105는 소정의 값이나 크기 Si2 및 기타의 값 DKEG를 출력한다. 
소정의 값이나 신호 Si2뿐만 아니라 값 DKEG는 차량에 내장된 작동 장치를 나타내는 블록 106에 전달된다.

상기 작동 장치로서는 엔진이나 이 엔진으로부터 발생된 엔진 모멘트를 조절할 수 있는 임의의 장치를 들 수 있다. 디젤 
엔진을 사용하는 차량에서는, 작동 장치로서 스로틀 밸브의 위치나 각도를 조절할 수 있는 장치 또는 점화 시점(점화각)
을 조절할 수 있는 장치가 사용된다. 전기로 작동하는 모터가 구동 모터의 역할을 하는 차량에서는 엔진에 흐르는 전류
를 조절하기 위한 작동 장치가 사용된다.

본 실시예의 차량에서는 한편으로 불꽃 점화식 내연기관이 사용되며 다른 한편으로 엔진 조작에 따라서 엔진의 모멘트
를 조절하기 위하여 스로틀 밸브의 각도를 나타내는 조작량 DKEG가 사용된다. 이와 상응한 조작량으로서, 디젤 엔진
의 경우에는 공급된 연료량이 사용되며 전기 모터의 경우에는 모터에 흐르는 전류가 사용된다.

    
다른 한편, 작동 장치로서는 엔진과 구동 차륜들 사이의 동력 전달을 조절하는 커플링을 조작하거나 변속기를 조작할 
수 있는 장치를 들 수 있다. 변속기를 이용한 조작 방법으로서는, 예를 들어 저속단으로 변속하여 구동 모멘트를 감소시
키는 방법을 들 수 있다. 또한, 차량의 브레이크를 조작할 수도 있다. 이상과 같이 구동 모멘트를 조절함으로써 구동 모
멘트를 제한, 감소 또는 상승시킬 수 있다. 상술한 바와 같은 조작을 통하여 차량의 안정성은 제한 범위 내로 조절되며, 
이로 인하여 운전자는 표준 주행 상태로 주행할 수 있다. 차량의 조향성은 차량이 약간 불안정한 상태로 구동하게 되는 
추진 구동의 경우에 향상된다.
    

제어기 105에는 각 작동 장치의 상태를 나타낼 뿐만 아니라 제어 및 조정시 고려되어야 하는 값 또는 신호인 Si3이 작
동 장치 106으로부터 전달된다.

이하에서 제 1 실시예의 실질적인 구성 부품 201을 도시한 도 2에 관하여 설명한다. 상기 본 발명에 따른 실질적인 구
성 부품 201을 이용함으로써, 엔진 조작에 따라서 추진력을 조절하기 위한 조작량 DKEG가 검출된다. 본 실시예에서는 
엔진 조작을 실시하고자 할 때 스로틀 밸브를 조작하여야 한다. 이 때문에, 조작량 DKEG는 실시하고자 하는 스로틀 밸
브의 조작을 나타낸다.

    
횡가속도 센서 101에 의해 검출된 횡가속도량 aq는 블록 202뿐만 아니라 블록 204에 전달된다. 여기서 블록 202는 
횡방향 가속도량 aq의 전체량 aqabs를 유도하는 제 1 전체량 형성 수단을 나타낸다. 상기 전체량 aqabs는 제 1 검출 
수단 203뿐만 아니라 제 3 검출 수단 208에 전달된다. 블록 204는 횡가속도량 aq의 시간 반응량 daq를 검출하는 수단
을 나타낸다. 본 실시예에서 시간 반응량 daq는 횡가속도량의 시간 변화량을 나타낸다. 더 구체적으로 말해서, 시간 반
응량 daq는 공지된 방식으로 검출된 횡가속도량 aq의 시간 구배나 시간 유도량을 나타낸다. 횡가속도량 aq의 시간 반
응량 daq는 블록 205에 전달된다.
    

블록 205에서는 시간 반응량 daq의 전체량 daqabs를 유도하는 제 2 전체량 형성 수단을 나타낸다. 이 전체량 daqabs
는 제 2 검출 수단 206뿐만 아니라 제 3 검출 수단 208에 전달된다.

검출 수단 203, 206, 208에서는 이 검출 수단들에 전달된 입력값에 따라서 성능 그래프를 이용하여 상기 검출 수단들
로부터 출력하고자 하는 값이 검출된다.
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제 3 검출 수단 203에는 횡가속도량의 전체량 aqabs와 함께 가속도량 vf가 전달된다. 전체량 aqabs와 가속도량 vf에 
따라서, 제 1 검출 수단 203에서는 조작량으로서 제 1 값 DKEGKFAQ가 검출된다. 일반적으로, 상기 조작량의 제 1 
값은 횡가속도량 aq와 가속도량 vf에 따라서 검출된다. 이때, 조작량의 제 1 값은 횡가속도량에 따르기 때문에 횡가속
도량이 증가함에 따라서 제 2 값이 유도된다. 이외에도, 조작량의 제 1 값은 가속도량에 따르기 때문에 가속도량이 증
가함에 따라서 필요한 경우에 제 2 값이 유도된다. 조작량으로서 사용되는 제 1 값 DKEGKFAQ는 블록 207에 전달된
다.
    

조작량으로서 사용되는 두 개의 값 DKEGKFAQ 및 DKEGKFDAQ는, 횡가속도량 vf나 이 횡가속도량의 시간 반응량에 
따라서, 차량의 주행 상태를 상기 양들로 표현할 때 조작량에 반환된 추진력을 조절함으로써 차량의 불안정성을 제거할 
수 있도록 또는 위험할 정도의 불안정성을 나타내지 않도록 계산된다.

블록 207에서는 선택량 DKEGMIN을 검출하는 선택 수단이 사용된다. 선택량으로서는 조작량으로서 사용되는 두 개의 
선택값 DKEGKFAQ나 DKEGKFDAQ들 중 작은 값이 선택된다. 상기 선택량 DKEGMIN은 블록 209에 전달된다.

    
제 3 검출 수단 208에서는 횡가속도량의 전체량 aqabs와 이 횡가속도량의 시간 반응량에 따라서 조작량으로서 사용되
는 증가량 DDKEGKF가 검출된다. 일반적으로, 증가량은 횡가속도량과 이 횡가속도량의 시간 반응량에 따라서 검출된
다. 이때, 조작량의 증가량은 횡가속도량에 따르기 때문에 횡가속도량이 증가함에 따라서 상기 증가량이 유도된다. 이
외에도, 조작량의 증가량은 횡가속도의 시간 반응량에 따르기 때문에, 횡가속도의 시간 반응량이 증가함에 따라서 상기 
증가량이 유도된다. 특히, 증가량으로서는 한편으로 소정의 횡가속도량보다 약간 큰 값, 다른 한편으로 횡가속도량의 
소정의 시간 반응량보다 약간 큰 값, 특히 " 제로" 에 가까운 증분값을 갖는다. 상기 증가량 DDKEGKF는 블록 209에 
전달된다.
    

블록 209에서는 선택량 DKEGMIN과, 증가량 DDKEGKF와, 소망 주행량 DKF에 따라서 조작량 DKEG를 검출하는 제 
4 검출 수단이 사용된다. 소망 주행량 DKF는 운전자가 원하는 차량의 추진력을 나타낸다. 소망 주행량을 검출하기 위
하여 수단 102가 제공된다. 이 수단 102로서는, 예를 들어 엑셀러레이터 페달에 배치되어 엑셀러레이터 페달의 위치를 
검출하는 센서 수단이 사용된다. 수단 102에 의해서 상기 소망 주행량 DKF가 블록 209에 전달된다.

검출 수단 203, 306 및 208에서 성능 그래프를 사용함으로써 조작량은 횡가속도량과 이 횡가속도량의 시간 반응량에 
따라서 연속적으로 검출된다.

조작량 DKEG를 검출하기 위한 더 구체적인 방식에 관하여 도 3을 참조하여 설명한다. 그렇지만, 먼저 조작량으로서 
사용하기 위한 최대값으로서는 소망 주행량 DKF가 사용됨을 밝힌다. 다시 말해서, 소망 주행량 DKF가 선택량 DKEG
IMN보다 작다면, 엔진 조작량은 소망 주행량 DKF에 따라서 주어진다.

이하에서, 제 1 실시예의 근간을 이루는 단계들을 나타내는 도 3에 관하여 설명한다.

본 발명에 따른 조절 방법은 단계 301로부터 시작하며, 이 단계 이후에는 단계 302가 이어진다. 이 단계에서는 연속적
인 시간별 스텝에서 선택되는 선택량 DKEGMIN이 검출된다. 이로 인하여, 선택량은 시간과 값에 따라 불연속적으로 
존재한다. 도 3에서, 실제 시간 스텝은 n으로 표시하며 이전 시간 스텝은 n-1로 표시한다.

    
단계 302에서는 실제 시간 스텝 n에서 선택량 DKEGMIN(n)(이하에서 시간 스텝에 대하여 언어학적으로 규정하지 않
음)이 소망 주행량 DKF보다 작은지를 검사한다. 단계 302에서 소망 주행량 DKF가 선택량 DKEGMIN(n)보다 작다고 
결정되면, 소망 주행량 DKF에 조작량 DKEG를 할당하는 단계 309로 진행한다. 이와 같은 할당 단계는 상술한 바와 같
이 운전자가 원하는 조작량이 최대값으로서 사용됨을 의미한다. 이것은 추진력을 조절할 때 운전자가 차량의 불안정성
을 발생시키지 않도록 노력하기 때문에 가능하다. 단계 309 이후에는 단계 310이 실시된다.
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이와 대조적으로 단계 302에서 소망 주행량 DKF가 선택량 DKEGMIN(n)보다 더 크다고 결정되면, 단계 302에 이어
서 단계 303으로 진행한다. 단계 303에서는 선택량 DKEGMIN(n)이 선택량 DKEGMIN(n-1) 이하인지를 검사한다. 
선택량 DKEGMIN(n)이 선택량 DKEGMIN(n-1) 이하라면 단계 303 이후에 단계 304로 진행하며, 이 단계에서 조작
량 DKEG에 선택량 DKEGMIN(n)이 할당된다. 단계 304에 이후에는 단계 310이 실시된다.

이와 대조적으로 단계 303에서 선택량 DKEGMIN(n)이 선택량 DKEGMIN(n-1)보다 크다면 단계 303은 단계 305로 
진행한다. 이 단계에서는 선택량 DKEGMIN(n)과 선택량 DKEGMIN(n-1)의 차이값 DIFF가 계산된다. 단계 305 이
후에는 단계 306이 실시된다.

단계 306에서는 차이값 DIFF가 증가량 DDKEGKF(n) 이상인지를 검사한다. 차이값 DIFF가 증가량 DDKEGKF(n) 
이상이다면 단계 306에 이어서 단계 308이 실시된다. 이 단계에서 조작량 DKEG에는 선택량 DKEGMIN(n-1)과 DD
KEGKF(n)의 합이 할당된다. 단계 308 다음에는 단계 310이 실시된다.

이와 대조적으로 단계 306에서 차이값 DIFF가 증가량 DDKEWGKF(n)보다 작다고 결정되면, 단계 306에 이어서 단
계 307이 실시된다. 이 단계에서는 조작량 DKEG에 선택량 DKEGMIN(n)이 할당된다. 단계 307 이후에는 단계 310
이 실시된다.

단계 306, 306, 307, 308에서 진행되는 과정들은 다음과 같이 실시된다. 주행 상태에 기초하여 소정의 시간 스텝에서 
선택량 DKEGMIN(n)과 선택량 DKEGMIN(n-1)을 비교하여 선택량 DKEGMIN(n)이 더 크다고 검출되면 여기서 얻
은 조작량의 상승을 제한한다. 상술한 상승 제한은 증가량 DDKEGKF(n)에 기초하여 단계 308에서 실시된다. 다시 말
해서, 시간에 따른 조작량의 상승은 증가량 DDKEGKF에 의해서 제한된다.

전체적으로, 운전자가 주행 상태에 기초하여 안정된 차량 거동을 가능하게 할 수 있을 정도의 추진력보다 큰 추진력으
로 조절하고자 할 때 도 3에 도시한 방법에 의해서 조작량을 제한할 수 있다. 다시 말해서, 조작량은 횡가속도량과 이 
횡가속도량의 시간 반응량에 따라서 차량 거동을 안정시킬 수 있을 정도의 값으로 제한된다.

단계 310에서는 조작량 DKEG에 따라서 스로틀 밸브를 작동한다. 단계 310 이후에는 단계 302를 다시 실시한다.

여기서 도 6에 주의를 기울이면, 도 6에서는 횡가속도량 aq와 이 횡가속도량의 시간 반응량 daq의 실험적인 과정을 도
시한다. 도 6은 여러 가지 조작 상태와 이 조작 상태에 따른 반응을 나타낸다.

이하에서 제 2 실시예에 따른 배치 형태를 도시한 도 4에 관하여 설명한다.

    
제 2 실시예에 있어서, 블록 402에는 횡가속도량의 시간 반응량으로서 동일한 부호 변화(sign change)를 갖는 횡가속
도량의 두 가지 제로 패시지(zero passage) 사이의 시간 간격을 나타내는 주기량 aqperz가 검출된다. 이와 관련해서, 
예를 들어 양의 횡가속도량으로부터 음의 횡가속도량으로 변화하는 부호 변화가 고려될 수 있다. 그렇지만 다른 부호 
변화도 생각할 수 있다. 주기량 aqperz를 검출하기 위하여 블록 402에는 횡가속도량 aq가 전달된다. 상기 주기량 aqp
erz는 블록 403에 전달된다.
    

블록 401에서는 횡가속도량의 주기 동안 횡가속도량의 최소값과 최대값 사이의 차이를 나타내는 증폭량 deltaaq를 검
출하는 검출 수단이 사용된다. 이와 관련하여, 블록 401에서는 횡가속도량 aq가 전달된다. 증폭량 deltaaq는 블록 40
3에 전달된다. 횡가속도량으로서, 예를 들어 차량 거동에 기초한 진동을 다룬다면, 최대값으로서는 양의 반파(half wa
ve)가 사용되고 최소값으로서는 음의 반파가 사용된다.

블록 403에서는 주기량 aqperz와 증폭량 deltaaq에 따라서 조작량을 위한 중요량 aqresz를 검출하는 수단이 사용된다. 
또한, 중요량 aqresz를 검출하기 위해서 블록 403에는 속도량 vf와 횡가속도량 aq가 전달된다. 블록 403에서 검출된 
중요량 aqresz는 블록 405에 전달된다.
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중요량 aqresz의 검출 방법에 대해서는 도 5에서 요약하여 상세히 설명한다. 여기서는 블록 403으로부터 블록 401과 
402에 전달될 뿐만 아니라 이 양 블록들을 초기화할 수 있는 양 Res에 관해서만 주위를 기울인다.

블록 405에서는 속도량 aqresz와 적어도 운전자가 원하는 조작량의 초기값 DKEGroh에 따라서 조작량 DKEG를 검출
하는 수단이 사용된다.

조작량을 위한 초기값 DKEGroh로서는 운전자가 원하는 소망 주행량 DKF가 사용되기도 한다. 이 경우에, 도 4에 도시
한 블록 404는 소망 주행량 DKF가 블록 405에 직접 전달되기 때문에 중요하지 않다. 한편, 초기값 DKEGroh로서는 
검출 수단 201에 의해 검출된 조작량을 위한 값이 사용될 수도 있다. 이 경우에, 블록 404는 블록 201에 해당한다.

이하에서 제 2 실시예에 따른 단계들을 구체적으로 도시한 도 5에 관하여 설명한다.

본 발명의 제 2 실시예에 따른 방법은 단계 501로부터 시작하여 단계 502로 이어진다. 이 단계에서 중요량 aqresz뿐
만 아니라 주기량 aqperz가 초기화된다. 이와 관련하여, 양 값들에는 제로 값이 할당된다. 이를 위하여, 도 4에서 암시
한 바와 같이, 블록 401과 402에는 블록 403으로부터 Res값이 전달된다.

단계 502 이후에는 주기량 aqperz가 1주기 만큼 증가된 단계 503이 실시된다. 이제 설명하고자 하는 단계 505와 관련
하여, 단계 503을 복수회 실시함으로써 주기가 변동하는 동안에 동일한 부호 변화를 갖는 횡가속도량의 두 가지 제로 
패시지들 사이의 시간 간격이 검출된다.

단계 503 이후에는 단계 504가 이어진다. 이 단계에서는 횡가속도량의 최대값 aqmax와 최소값 aqmin이 검출된다. 이
후에 단계 505가 실시된다. 이 단계에서는 횡가속도량 aq를 위해서 양의 값으로부터 음의 값으로의 제로 패시지가 존
재하는지를 검사한다. 제로 패시지가 존재하는 경우에, 단계 506이 실시된다. 이와 대조적으로 상응하는 제로 패시지가 
존재하지 않는 경우에는, 단계 505에 이어서 단계 512가 실시된다.

횡가속도량의 제로 패시지는, 예를 들어 횡가속도량의 시간 반응량에 따라서 검출된다.

    
단계 506에서는 증폭량 deltaaq가 임계값 S1보다 큰지를 검사한다. 증폭량 deltaaq는 블록 402에서 검출되며, 예를 
들어 최대값 aqmax와 최소값 aqmin의 차이로부터 형성되는 차이값과 일치한다. 증폭량 deltaaq가 임계값 S1보다 크
다면, 차량은, 예를 들어 시동되며, 이때 차량은 횡방향으로 진동하거나 불안정한 상태에 놓이게 됨으로 단계 506에 이
어서 단계 507이 실시된다. 증폭량 deltaaq가 임계값 S1보다 작다면, 이 경우에 차량의 주행 거동이 표준 상태에 놓이
지 않게 됨으로 다음 단계로서 단계 513이 실시된다.
    

    
단계 506에서는 주기량 aqperz가 임계값 S2보다 크고 임계값 S3보다 작은지를 검사하는 데, 다시 말하면 주기량 aqp
erz가 상술한 범위 내에 존재하는지를 검사한다. 주기량 aqperz가 상술한 범위 내에 존재하는 경우에, 단계 507에 이
어서 단계 508이 실시된다. 그러나, 주기량 aqperz가 상술한 범위 내에 존재하지 않는 경우에는 단계 513이 실시된다. 
이 단계 513에서 속도량 aqresz가 갱신되는 데, 다시 말하면 단계 506이나 507에서 실시된 질문을 통하여 차량이 표
준 주행 상태에 존재하지 않는다고 결정되면 속도량 aqresz에는 제로 값이 할당된다. 단계 513 이후에는 단계 511이 
실시된다.
    

    
단계 506에서 질문된 증폭 조건뿐만 아니라 단계 507에서 질문된 주기 조건을 만족한다면, 단계 508에서는 중요량 a
qresz가 1주기만큼 증분되며, 이것은 차량이 표준 주행 상태에 존재하는 것을 의미한다. 단계 508 이후에는 단계 509
가 실시된다. 이 단계에서는 중요량이 임계값 S4보다 더 큰지를 검사한다. 중요량이 임계값보다 더 크다면, 단계 510
이 실시되며, 이 단계에서 중요량은 값 S4-1로 제한된다. 단계 510에 이어서 단계 511이 실시된다. 이와 대조적으로, 
단계 509에서는 중요량이 임계값 S4보다 작은지를 결정하며, 작지 않다면 단계 509에 이어서 직접 단계 511이 실시된
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다.
    

    
단계 511에서는 주기량 aqperz와, 최소값 aqmin과, 최대값 aqmax가 갱신되는 데, 다시 말하면 이 값들에는 제로 값
이 할당된다. 단계 511에 이어서 단계 512가 실시된다. 이 단계에서는 중요량 aqresz에 따라서 조작량을 위한 초기값 
DKEGroh가 가중된 조작량 DKEG가 산출된다. 이때, 중요도는 한편으로 중요 인자 aqrez에 의해 직접 계산된다. 다른 
한편으로, 중요도로서는 함수 f(aqresz)가 고려될 수도 있다. 또한, 조작량의 중요도 대신에 횡가속도량의 중요도를 고
려할 수도 있다.
    

단계 512 이후에는 단계 503이 다시 실시된다.

증폭량을 위한 임계값 S1뿐만 아니라 주기량의 범위 내에 존재하는 임계값 S2 및 S3은 중요량 vf의 함수로서 제공된
다.

도 5에 도시한 단계들은 블록 401, 402, 403 및 405에서 진행된다.

여기서 도 7에 주위를 기울이면, 도 7은 진동 상태에 있는 횡가속도량 aq의 진행 과정을 도시한다. 또한, 도 7에서는 실
험을 통하여 얻은 aqmax, aqmin, deltaag, aqperz 및 aqperz 값들을 표시한다.

상술한 바와 같이, 조작량은 보정을 실시할 수 있다. 여기서는, 예를 들면 차량의 지리학적 높이를 나타내는 고도량에 
따라서 보정을 실시하거나 차량의 길이방향으로 차량의 기울어짐을 나타내는 등판량에 따라서 보정을 실시하며, 또한 
조작량에 따라서 모든 엔진 구동 시점에서 등가의 엔진 모멘트를 조절할 수 있도록 보정되는 양에 따라서 보정이 실시
되는 경우를 생각할 수 있다.

상술한 바와 같이, 각각의 경우에 조작량은 차량의 엔진 종류에 따라서 스로틀 밸브의 각도나 차량의 연료 분사량을 조
절하며, 또는 점화 시점이나 모터에 흐르는 전류를 조절하도록 선택된다.

조작량에 따라서 추진력을 조절함으로써 구동 모멘트를 제한, 감소 또는 상승시킬 수 있다.

차량의 추진력을 조절하기 위하여, 엔진 조작뿐만 아니라 차륜 브레이크나 커플링 또는 변속기를 조작할 수 있다. 다시 
말해서, 상술한 모든 조작량에 대해서 도면들에 도시한 조절 장치와 상응하는 조절 방법이 사용될 수 있다.

경우에 따라서, 본 발명에서는 타이어의 횡력(lateral force of tire)이 검출될 수 있으며 조작량을 검출할 때 상기 횡
력을 고려할 수 있는 장점을 갖는다.

또한, 횡가속도량의 시간 반응량으로서는 횡가속도량의 주파수를 나타내는 양이 사용될 수도 있다.

    
상술한 실시예들에서는 불안정한 상태에 있는 차량의 주행 상태나 주행 조건을 설명하였다. 이하에서 몇 가지 다른 경
우를 일례로 들면, 활강 주행(slalom running)과, 흔들림 주행(wag running)과, 환상 주행(circle running)과, 곡선 
주행(curve running)을 들 수 있으며, 이 주행들에서는 각각 상응하는 차량 속도와, 회피 조작(evasion maneuver)과, 
궤도 변경 조작(trace changing maneuver)과, VDA-회피 경로(VDA-evasion way)와, 곡선 미끌림이 검사된다. 상
기 주행 상태나 주행 조건은, 예를 들어 조향각(steering angle)과, 요잉각(yawing angle)과, 속도 진행 과정에 의해
서, 혹은 속도 차이에 따라서 검출될 수 있다.
    

마지막으로, 상세한 설명에서 선택된 실시예들의 형태와 도면들에서 선택된 형상들은 본 발명의 실질적인 개념을 제한
하고자 하는 것은 아니다.
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(57) 청구의 범위

청구항 1.

차량의 추진력을 조절하기 위한 조절 장치에 있어서,

상기 차량에 적용된 횡가속도를 나타내는 횡가속도량 aq을 검출하는 제 1 수단(101)과,

상기 횡가속도량의 시간 반응량(daq; aqperz)을 검출하는 제 2 수단(204; 402)과,

상기 횡가속도량과 이 횡가속도량의 시간 반응량에 따라서 조작량(DKEG)을 검출하는 제 3 수단(202, 203, 205, 20
6, 207, 208, 209; 401, 403, 405)과,

상기 조작량에 따라서 엔진을 조작하여 차량의 추진력을 조절하는 제 4 수단(106)을 포함하는 조절 장치.

청구항 2.

제 1 항에 있어서, 상기 횡가속도량의 시간 반응량으로서는 횡가속도량의 시간 변화량(daq)이 검출되는 것을 특징으로 
하는 조절 장치.

청구항 3.

제 1 항에 있어서, 상기 조절 장치는 차량의 주행 속도를 나타내는 속도량(vf)을 검출하는 수단(103)을 가지며,

상기 제 3 수단은 횡가속도량과 속도량에 따라서 조작량을 위한 제 1 값(DKEGKFAQ)을 검출하는 제 1 검출 수단(2
03)과; 상기 횡가속도량의 시간 반응량과 속도량에 따라서 조작량을 위한 제 2 값(DKEGKFDAQ)을 검출하는 제 2 검
출 수단(206)과; 상기 횡가속도량과 이 횡가속도량의 시간 반응량에 따라서 조작량을 위한 증가량(DDKEGKF)을 검
출하는 제 3 검출 수단(208)을 구비하고,

상기 조작량은 제 1 값이나 제 2 값 및 증가량에 따라서 검출되는 것을 특징으로 하는 조절 장치.

청구항 4.

제 3 항에 있어서, 상기 제 3 수단은 제 1 검출 수단과 제 3 검출 수단에 전달되는 횡가속도량의 전체량(aqabs)을 형성
하는 제 1 전체량 형성 수단(202)과, 제 2 검출 수단과 제 3 검출 수단에 전달되는 횡가속도량의 시간 반응량의 전체
량(daqabs)을 형성하는 제 2 전체량 형성 수단(205)을 갖는 것을 특징으로 하는 조절 장치.

청구항 5.

제 3 항에 있어서, 상기 조작량의 제 1 값은 횡가속도량의 증가량으로부터 상기 제 2 값을 유도할 수 있는 횡가속도량
에 따르며,

상기 조작량의 제 1 값은 횡가속도량의 증가량으로부터 상기 제 1 값을 유도할 수 있는 횡가속도량에 따르고,

상기 조작량의 제 2 값은 횡가속도량의 시간 반응량의 증가량으로부터 상기 제 2 값을 유도할 수 있는 횡가속도량에 따
르며,

상기 조작량의 증가량은 횡가속도량의 증가량으로부터 상기 증가량을 유도할 수 있는 횡가속도량에 따르고,
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상기 조작량의 증가량은 횡가속도량의 시간 반응량의 증가량으로부터 상기 증가량을 유도할 수 있는 횡가속도의 시간 
반응량에 따르며, 특히 한편으로 횡가속도량의 소정의 값 이상으로 상기 증가량을 유도할 수 있으며, 다른 한편으로 횡
가속도량의 시간 반응량의 소정의 값 이상이면서 매우 작은 증분량, 특히 제로 값으로 상기 증가량을 유도할 수 있는 것
을 특징으로 하는 조절 장치.

청구항 6.

제 3 항에 있어서, 상기 제 3 수단은 선택량(DKEGMIN)을 검출하는 선택 수단(207)을 가지며, 상기 선택량으로서는 
조작량을 위한 양 값들 중 작은 값이 선택되고, 상기 선택량에 따라서 조작량이 검출되는 것을 특징으로 하는 조절 장치.

청구항 7.

제 1 항에 있어서, 상기 조절 장치는 운전자가 원하는 차량의 추진력을 나타내며 조작량을 검출할 때 고려되는 소망 주
행량(DKF)을 검출하기 위한 검출 수단(102)을 포함하며,

상기 소망 주행량은 조작량을 위한 최대값으로서 사용되고,

상기 소망 주행량을 검출하기 위한 검출 수단으로서는 엑셀러레이터 페달에 장착되어 엑셀러레이터 페달의 위치를 검
사하는 센서 수단이 사용되는 것을 특징으로 하는 조절 장치.

청구항 8.

제 6 항 또는 제 7 항에 있어서, 상기 소망 주행량이 선택량보다 작다면 소망 주행량에 따라서 엔진 조작을 실시하는 것
을 특징으로 하는 조절 장치.

청구항 9.

제 6 항 또는 제 7 항에 있어서, 상기 제 3 수단은 선택량과, 증가량과, 소망 주행량에 따라서 조작량을 검출하기 위한 
제 4 검출 수단 (209)을 갖는 것을 특징으로 하는 조절 장치.

청구항 10.

제 9 항에 있어서, 적어도 연속 시간 스텝을 위한 선택량이 검출되며,

상기 조작량을 검출하기 위해서,

상기 소망 주행량이 실제 시간 스텝의 선택량보다 작을 때, 조작량으로서 소망 주행량이 사용되며,

상기 소망 주행량이 실제 선택량보다 크고 상기 실제 시간 스텝의 선택량이 소정의 시간 스텝의 선택량 이하일 때, 조작
량으로서 실제 시간 스텝의 선택량이 사용되며,

상기 소망 주행량이 실제 선택량보다 크고 상기 실제 시간 스텝의 선택량이 소정의 시간 스텝의 선택량보다 소정의 값, 
특히 증가량 정도 클 때, 조작량은 소정의 시간 스텝의 선택량과 증가량의 선택량의 합으로서 주어지며,

상기 소망 주행량이 실제 선택량보다 크고 상기 실제 시간 스텝의 선택량이 소정의 시간 스텝의 선택량보다 크지만 소
정의 값, 특히 증가량 정도로 크지는 않을 때, 조작량으로서 실제 시간 스텝의 선택량이 사용되는 것으로 구별되는 것을 
특징으로 하는 조절 장치.

청구항 11.
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제 1 항에 있어서, 상기 조작량의 시간에 따른 상승은 증가량(DDKEGKF)에 의해서 제한되며,

상기 조작량은 횡가속도량과 이 횡가속도량의 시간 반응량에 따라서 연속적으로 검출되고,

상기 조작량은 횡가속도량과 이 횡가속도량의 시간 반응량에 따라서 차량의 거동을 안정시킬 수 있는 값으로 제한되며,

상기 조작량은 차량의 지리학적 높이를 나타내는 고도량과, 차량의 길이방향으로 차량의 기울림을 나타내는 등판량과, 
상기 조작량에 따라서 모든 엔진 구동 시점에서 등가의 엔진 모멘트를 조절하도록 보정된 보정량들 중 하나 이상의 양
에 따라서 보정되는 것을 특징으로 하는 조절 장치.

청구항 12.

제 1 항에 있어서, 상기 횡가속도량의 시간 반응량으로서는 동일한 부호 변화, 특히 횡가속도량의 양의 값으로부터 음
의 값으로의 부호 변화를 갖는 횡가속도량의 두 가지 제로 패시지의 시간 간격을 나타내는 주기량(aqperz)이 검출되는 
것을 특징으로 하는 조절 장치.

청구항 13.

제 1 항에 있어서, 상기 제 3 수단은 횡가속도량의 주기 내에서 횡가속도량의 최소값과 최대값 사이의 차이를 나타내는 
증폭량(deltaaq)을 검출하는 제 1 수단(401)을 가지며, 이때 상기 조작량은 증폭량에 따라서 검출되고,

상기 제 3 수단은 횡가속도량의 시간 반응량 및 증폭량에 따라서 조작량을 위한 속도량(aqresz)을 검출하는 제 2 수단
(403)을 가지며,

상기 제 3 수단은 속도량과 운전자가 원하는 바에 따른 조작량의 초기값(DKEGroh)에 따라서 조작량을 검출하는 제 
3 수단(405)을 검출하는 것을 특징으로 하는 조절 장치.

청구항 14.

제 13 항에 있어서, 상기 증폭량이 임계값(S1)보다 크고 주기량이 소정의 값(S2, S3) 내에 존재할 때 중요량으로서 
1만큼 증분하며 최대값으로 제한되는 계수량이 사용되며,

상기 계수량은, 증폭량이 임계값보다 작거나 계수량이 소정의 값 이상일 때 소정의 값, 특히 제로로 갱신되는 것을 특징
으로 하는 조절 장치.

청구항 15.

제 14 항에 있어서, 상기 증폭량을 위한 임계값 및 주기량을 위한 값의 범위는 차량의 속도를 나타내는 속도량의 함수
로서 제공될 수 있는 것을 특징으로 하는 조절 장치.

청구항 16.

제 12 항에 있어서, 상기 횡가속도량의 제로 패시지는 횡가속도량의 시간 변화량에 따라서 검출되는 것을 특징으로 하
는 조절 장치.

청구항 17.

제 1 항에 있어서, 상기 조작량은 엔진 조작을 통해서 횡방향으로 차량을 안정시킬 수 있을 정도의 값으로, 특히 엔진 
조작을 통해서 차량의 길이방향으로 설정된 차축을 중심으로 차량이 전복되는 것을 방지할 수 있을 정도의 값으로 검출
되는 것을 특징으로 하는 조절 장치.
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청구항 18.

제 1 항에 있어서, 상기 조작량은 조절하고자 하는 스로틀 밸브의 각도나 차량의 연료 분사량, 또는 조절하고자 하는 점
화 시점을 나타내는 것을 특징으로 하는 조절 장치.

청구항 19.

제 1 항에 있어서, 상기 차량의 추진력을 조절하기 위하여, 엔진을 조작할 뿐만 아니라 차륜 브레이크, 커플링 및 변속
기를 조작하는 것을 특징으로 하는 조절 장치.

청구항 20.

차량의 추진력을 조절하기 위한 조절 장치에 있어서,

상기 차량에 적용된 횡가속도를 나타내는 횡가속도량을 검출하는 제 1 수단(101)과,

상기 횡가속도량을 통하여 불안정성을 나타내는 차량 거동인지 이미 알고 있는 차량 거동, 특히 흔들림을 나타내는 차
량 거동인지를 알려주는 중요량(aqresz)을 검출하는 제 2 수단(403)과,

상기 추진력을 조절하기 위하여 적어도 중요량(aqresz)에 따라서 엔진 조작을 실시하는 제 3 수단을 포함하는 조절 장
치.

청구항 21.

차량의 추진력을 조절하기 위한 조절 장치에 있어서,

상기 차량에 적용된 횡가속도를 나타내는 횡가속도량(aq)을 검출하는 제 1 수단(101)과,

상기 횡가속도량의 시간 반응량(daq)을 검출하는 제 2 수단(204; 402)과,

상기 횡가속도량에 따라서 제 1 조작량을 검출하는 제 3 수단(203)과,

상기 횡가속도량의 시간 반응량에 따라서 제 2 조작량을 검출하는 제 4 수단(206)과,

상기 추진력을 조절하기 위하여 적어도 제 1 조작량이나 제 2 조작량에 따라서 엔진 조작을 실시하는 제 5 수단(106)
을 포함하는 조절 장치.

청구항 22.

차량의 추진력을 조절하기 위한 조절 방법에 있어서,

상기 차량에 적용된 횡가속도를 나타내는 횡가속도량(aq)을 검출하는 단계와,

상기 횡가속도량의 시간 반응량(daq; aqperz)을 검출하는 단계와,

상기 횡가속도량과 이 횡가속도량의 시간 반응량에 따라서 조작량(DKEG)을 검출하는 단계와,

상기 추진력을 조절하기 위하여 조작량에 따라서 엔진 조작을 실시하는 단계를 포함하는 조절 방법.

도면
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