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Menetelma mantamoottorin (7) nakutuksen tunnistusjarjestelman (10) asettamiseksi toimintatilaan monisylinterisen moottorin yhtey-
dessd, joka tunnistusjérjestelma kasittaa ainakin kunkin sylinterin (9) yhteyteen sovitetun anturin (8) ja tahan yhteydessa olevan
mittauspiirin (11), jossa menetelméssi

- moottoria (7) ajetaan tietylla kuormalla, joka on alle tdyden kuorman

- asetetaan kunkin eri anturin (8) ulostulosignaali (1, 2, 11.1) tiettyjen ennalta maaréattyjen raja-arvojen (3, 4) valiin saatamalla yhta
tai useampaa mittauspiirin (6) saatésuuretta (5,6),

- tallennetaan kunkin eri sylinterin (9) mainittu ainakin yhden tai useamman s&4tsuureen arvo tunnistusjarjestelmaan (10),

- normaalissa kdytossa ajetaan moottoria (7) ja kdytetaan nakutuksen tunnistusjarjestelmissa (10) kunkin sylinterin (9) osalta
mainittua yhté tai useampaa tunnistusjarjesteimain tallennettua saatésuureen arvoa.
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Forfarande for att stilla ett detekteringssystem (10) for knackning i en kolvmotor (7) till funktion i samband med en motor omfattande
flera cylindrar, vilket detekterinssystem omfattar atminstone en vid varje cylinder (9) anpassad detektor (8) och med den i fdrbindelse
varande métkrets (11), vid vilket férfarande

- motorn (7) drivs med en viss last, vilken ar under full last

- utgangssignalen (1,2,11.1) av varje separat detektor (8) stalls mellan vissa férvalda gransvarden (3,4) genom att justera en eller
flera reglerade storheter (5,6) av en métkrets (6),

- vardet av atminstone en namnd reglerad storhet eller flera némnda reglerade storheter for varje separat cylinder (9) lagras i
detekteringssystemet (10),

- vid normalt bruk drivs motorn (7) och vid detekteringssystemet (10) fér knackning anvands namnt ett eller flera némnda i
detekteringssystemet lagrade varden av en reglerad storhet for varje cylinder (9).
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MENETELMA MANTAMOOTTORIN NAKUTUKSEN TUNNISTUSJARJESTEL-
MAN ASETTAMISEKSI - FORFARANDE FOR ATT STALLA KNACKING DE-
TEKTERING ARRANGEMANG AV KOLVMOTOR

Keksinndén kohteena on patenttivaatimuksen 1 johdanto-osan mukainen mene-
telmd mantamoottorin nakutuksen tunnistusjarjestelman asettamiseksi toimin-
tatilaan monisylinterisen polttomoottorin yhteydessé, joka tunnistusjarjestelma
kasittda ainakin kunkin sylinterin yhteyteen sovitetun anturin ja tdhan yhtey-
dessé olevan mittauspiirin.

Nakutus ilmiéna on sindnséd tunnettu ja haitallinen moottorin toiminnan ja ra-
kenteiden kestavyyden kannalta. Moottorin hairi6ttéman toiminnan kannalta
on tarkead, ettd moottori kdy asianmukaisesti ilman esimerkiksi vaaralla tavalla
ajoitettua polttoaineen syttymista.

Nakutuksen tunnistamiseksi on tunnettua kayttada sopivia antureita sylinterin
yhteydessi. Esimerkiksi kiihtyvyysantureita voidaan kayttdd tdhan tarkoituk-
seen. Néiden toiminta perustuu pietsoresistiiviseen kiteeseen, joka generoi jan-
nitteen dynaamisen mekaanisen paineen vaikutuksesta.

Sylintereiden instrumentoinnissa on hankaluutena mm. se, ettd antureiden ja
kaapeloinnin ominaisuudet, vaikutukset ja toimintaherkkyys eivdt ole aivan
samanlaisia eri yksiloissa ja toisaalta kdytén myotd herkkyyden muutosta voi
my0s tapahtua. Nain ollen mittauksen luotettavuus voi joskus olla kyseenalai-
nen. Lisdksi jarjestelman kalibrointi on aiemmin vaatinut merkittdvaa manuaa-

lista tybpanosta.

Keksinnén tarkoituksena onkin aikaansaada menetelm& nakutuksen tunnistus-
jarjestelman asettamiseksi toimintatilaan, joka minimoi tunnetun tekniikan on-
gelmia. Erityisesti keksinnon tarkoituksena on aikaansaada menetelma naku-
tuksen tunnistusjarjestelman asettamiseksi toimintatilaan, jolla mm. antureiden
yksil6llisien erojen aiheuttaman ongelmat voidaan minimoida.
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Keksinnon mukaisessa menetelmassa erityisesti otto-prosessia soveltavan
mantadmoottorin nakutuksen tunnistusjarjestelman asettamiseksi toimintatilaan
monisylinterisen polttomoottorin yhteydessa, joka tunnistusjarjestelma kasittaa
ainakin kunkin sylinterin yhteyteen sovitetun anturin ja tdhan yhteydessé ole-
van mittauspiirin, moottoria ajetaan tietylld kuormalla, joka on alle tdyden
kuorman, ja samalla asetetaan kunkin eri anturin ulostulosignaali tiettyjen en-
nalta maarattyjen raja-arvojen valiin saatamalld yhta tai useampaa mittauspiirin
saatosuuretta. Taman jalkeen kunkin eri sylinterin mainitun ainakin yhden tai
useamman saatosuureen arvo tallennetaan tunnistusjarjestelmaan. Normaalissa
kaytossd ajetaan moottoria ja kdytetddn nakutuksen tunnistusjarjestelmassa
kunkin sylinterin osalta mainittua yhta tai useampaa tunnistusjarjestelmaan

tallennettua saitosuureen arvoa.

Edullisesti keksinndn mukaisessa menetelméassa kunkin eri anturin mittauspiirin
ulostulo asetetaan samalle tasolle saatamalld kunkin sylinterin anturin mittaus-

piirin vahvistuskerrointa kerrallaan.

Lisaksi menetelméassd maaritetaan kunkin anturin ulostulosta keskiarvotietoa,
jota verrataan ennalta asetettuun ulostulon tavoitearvoon, ja kunkin sylinterin
anturin mittauspiirin vahvistusta sadadetaan siten, etta maaritetty keskiarvotieto
on likimain ulostulon tavoitearvon suuruinen. Kunkin sylinterin anturin mittaus-

piirin vahvistuksen arvo tallennetaan tunnistusjarjestelmaan.

Nakutuksen tunnistusjarjestelman asettaminen suoritetaan kaynnistyksen ja/tai

kuormittamisen yhteydessa.

Keksintoa selostetaan seuraavassa esimerkin omaisesti viitaten oheisiin piirus-
tuksiin,

jossa kuvio 1 esittda kaaviollisesti keksinnén mukaista menetelmaa soveltavaa
mantamoottoria, ja

kuvio 2 esittda kaaviollisesti keksinn6n mukaisen menetelman nakutuksen tun-

nistusjarjestelman asetustapahtumaa.
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Keksinndn mukaista menetelmaa soveltavaa moottoria on kuviossa 1 esitetty
viitenumerolla 7. Moottori voi olla sindnsa tunnettu otto-moottori. Moottorin 7
sylinterin 9 puristustilavuuden yhteydesséa on kiihtyvyysanturi 8. Kiihtyvyysan-
turi on edelleen yhteydessa mittauspiiriin 11, joka kasittda valineet kiihty-
vyysanturin signaalin kéasittelemiseksi sekd on yhteydessad muihin moottorin
toimintaa valvoviin ja ohjaaviin jarjestelmiin ainakin siten, etta siita lahtee ulos-
pain ainakin yksi ulostulo 11.1. Kuviossa on esitetty vain yksi sylinteri, mutta
on selvaa, ettad keksinté on nimenomaan tarkoitettu monisylinterisiin mootto-
reihin. Talléin kunkin sylinterin yhteydessa on anturi 8 ja siihen liittyvd mitta-
uspiiri 11. Mittauspiiri 11 on tassa selvyyden vuoksi esitetty erillisend kompo-
nenttina, mutta se voi olla myds osa moottorin muuta ohjausjarjestelmaa. Se

voi olla myds integroituneena anturiin 8.

Keksinn6n mukainen nakutuksen tunnistusjarjestelman asetustapahtuma sijoit-
tuu sellaiseen moottorin ajotilanteeseen, jossa on varmaa, ettd nakutusta ei
tapahdu. Edullisesti tdna aikana moottoria kaytetdadn vakiokuormalla, jolloin
palotilan olosuhteet pysyvat myods likimain vakiona. Sopiva kuorma on noin
50-80% moottorin maksimikuormasta. Tunnistusjarjestelma kasittdd kunkin
moottorin sylinterin yhteyteen sovitetun sellaisen anturin (8), jonka mittaus-
suureella on riippuvuus suhde moottorin nakutuksen kanssa. Téllaisena voi-
daan kayttaa edullisesti esimerkiksi kiihtyvyysanturia. Moottorin kdydessa an-
turit antavat tunnistusjarjestelmalle signaalia, jonka amplitudi on riippuvainen
nakutuksen voimakkuudesta. Kuviossa on esitetty viitenumeroilla 1 ja 2 esi-
merkinomaisesti kahden sylinterin anturin antamaa signaalina keksinnén mu-
kaisen menetelméan aikana. Anturin vahvistuksen voimakkuutta kuvataan kay-
rilld 5 ja 6, kdyrd 5 kuvaa anturin 2, ja kdyrd 6 anturin 1 vahvistusta. Mene-
telmédssad on maaratty tietty ikkuna 3,4 anturin signaalin rajoiksi. Moottorin
kdydessd vakiokuormalla asetetaan ensin ensimmaisen sylinterin anturin 1
vahvistus 6 sellaiseksi, ettd signaali on ikkunan 3, 4 sisdpuolella. Taman jal-
keen toisen sylinterin anturin 2 vahvistus 5 muutetaan sellaiseksi, ettd taman-

kin signaali on ikkunan 3, 4 sisdpuolella.

Vastaavalla tavalla tunnistusjarjestelma kay lavitse kaikkien sylintereiden antu-
reiden vahvistuksen ja asettaa niiden voimakkuuden sellaiseksi, ettd anturin



e

“ese eve @ .

-

d 118454

signaalin taso on ikkunan 3, 4 sisédllda. Taman jalkeen kaikkien antureiden an-
tama signaali on toisiaan vastaavalla tasolla ja moottoria voidaan ajaa olosuh-
teiden vaatimalla tavalla. Normaalissa kaytossa nakutuksen tunnistusjarjestel-
ma (10) tunnistaa epdnormaalin nakutuksen tason ja paikallistaa myé6s sylinte-

rin, jossa ongelma esiintyy.

Keksintd ei ole rajoitettu esitettyyn sovellusmuotoon, vaan useita muunnelmia

on ajateltavissa oheisten patenttivaatimusten puitteissa.
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115454
PATENTTIVAATIMUKSET

1. Menetelméd mantdmoottorin (7) nakutuksen tunnistusjarjestelmén (10) aset-

tamiseksi toimintatilaan monisylinterisen moottorin yhteydessa, joka tunnis-

tusjarjestelma kéasittaa ainakin kunkin sylinterin (9) yhteyteen sovitetun anturin

(8) ja tdhén yhteydessa olevan mittauspiirin (11), tunnettu siita, ettd mene-

telméssa

- moottoria (7) ajetaan tietylla kuormalla, joka on alle tayden kuorman

- asetetaan kunkin eri anturin (8) ulostulosignaali (1, 2, 11.1) tiettyjen ennal-
ta maérattyjen raja-arvojen (3, 4) valiin saatamalla yhta tai useampaa mit-
tauspiirin (6) saatdésuuretta (5,6),

- tallennetaan kunkin eri sylinterin (9) mainitun ainakin yhden tai useamman
sdatdsuureen arvo tunnistusjarjestelmaan (10),

- normaalissa kdyt0ssé ajetaan moottoria (7) ja kdytetaan nakutuksen tunnis-
tusjérjestelméssa (10) kunkin sylinterin (9) osalta mainittua yhtéa tai useam-
paa tunnistusjarjestelmaan tallennettua saatdsuureen arvoa.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siitd, ettd menetel-
maéssa kunkin eri anturin (8) mittauspiirin (11) ulostulosignaali (1,2, 11.1) ase-
tetaan samalle tasolle saatdmalla kunkin sylinterin anturin mittauspiirin (6)

vahvistuskerrointa kerrallaan.

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siitd, ettd menetel-
maéassa kunkin anturin (8) ulostulosta (11.1) maaritetaan keskiarvotietoa, jota
verrataan ulostulon tavoitearvoon, ja kunkin sylinterin anturin mittauspiirin
vahvistusta sdadetaan siten, ettd maaritetty keskiarvotieto ulostulon tavoitear-

von suuruinen.

4. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siité,
ettd kunkin sylinterin anturin mittauspiirin (11) vahvistuksen arvo tallennetaan
tunnistusjérjestelméan kaytettdvaksi nakutuksen tunnistamiseksi nakutuksen
tunnistusjarjestelman avulla moottorin (7) normaalin kayton aikana.
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5. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siité,
ettd nakutuksen tunnistusjadrjestelméan (11) asettaminen suoritetaan kaynnis-

tyksen ja/tai kuormittamisen yhteydessa.

6. Patenttivaatimuksen 5 mukainen menetelm4, tunnettu siitd, ettd nakutuksen
tunnistusjarjestelman asettaminen suoritetaan jokaisen kaynnistyksen yhtey-

dessa.
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PATENTKRAV

1. Forfarande for att stalla ett detekteringssystem (10) fér knackning i en
kolvmotor (7) till funktion i samband med en motor omfattande flera cylindrar,
vilket detekterinssystem omfattar atminstone en vid varje cylinder (9) anpas-
sad detektor (8) och med den i forbindelse varande métkrets (11) kanneteck-
nat av att vid forfarandet

motorn (7) drivs med en viss last, vilken ar under full last

- utgéngssignalen (1,2,11.1) av varje separat detektor (8) stélls mellan vissa
férvalda gransvarden (3,4) genom att justera en eller flera reglerade storhe-
ter (5,6) av en matkrets (6),

- vardet av atminstone en namnd reglerad storhet eller flera namnda reglera-
de storheter for varje separat cylinder (9) lagras i detekteringssystemet
(10),

- vid normalt bruk drivs motorn (7) och vid detekteringssystemet (10) for

knackning anvédnds ndmnt ett eller flera namnda i detekteringssystemet lag-

rade varden av en reglerad storhet for varje cylinder (9).

2. Forfarande enligt patentkrav 1, kdnnetecknat av att vid foérfarandet stélls
utgangssignalen (1,2,11.1) av métkretsen (11) hos varje separat detektor (8)
pa samma niva genom att justera en férstarkningsfaktor av matkretsen (6) hos
detektorn i varje cylinder 4t gangen.

3. Forfarande enligt patentkrav 1, kdnnetecknat av att vid férfarandet bestdms
medelvardeuppgifter om utgangen (11.1) av varje detektor (8), vilka jamférs
med utgédngens malvarde, och forstarkning av matkretsen hos detektorn i varje
cylinder justeras s& att den bestdmda medelvardeuppgiften &r lika stor som ut-

gangens maélvirde.

4. Forfarande enligt ndgot av foregdende patentkrav, kénnetecknat av att fors-
tarkningsvéardet av méatkretsen (11) hos detektorn i varje cylinder lagras i de-
tekteringssystemet for att anvandas vid detektering av knackning med hjalp av

detekteringssystemet for knackning vid normalt bruk av motorn (7).
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5. Forfarande enligt nagot av féregdende patentkrav, kidnnetecknat av att
stélining av detekteringssystemet f6r knackning (11) utférs i samband med
start och/eller belastning.

6. Forfarande enligt patentkrav 5, kdnnetecknat av att stélining av detekte-

ringssystemet for knackning utférs vid varje start.



115494

L0
Y~ 10
/ 11.1
O
Fig. 1
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