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(57) Anotace:
Adaptivni projektorovy systém sestéva z reflektoru (2) se
svételnym zdrojem, Colky (6) a clonového systému s
pewnymi stinicimi ¢lonami (4, 5).a s pohyblivym, pfiblizné
hyperboloidnim, clonevym vichlikem (1), ktery se otadi
soutasné s htidelkou motorku (3), na které je letmo a pevnd
uloZen, a svym fzenym zastavovanim v wréenych polohach
vytvafi pozadované svitelné svazky.
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Adaptivni projektorovy systém pro svétlomety motorovych

vezidel

Oblast techniky

Vynalez se tykd adaptivniho ©projektorového systému
pro svétlomety motorovych vozidel, urZeného prec provadéni
zménouw  polohy & profilu clony uvnitt projektorového
svézelného systému zmény prostorového rozleoZeni svétla pfed
fidicem na vozovce v dusledkv projekce kontrastu jasu kontury
této tmavé clony na svétlém pozadi reflektoru se zdrojem

svézla {olkou tohoto adaptivaniho projektorového systénu.

Dosavadnli stav techniky

Pro zlepSenl bDbezpecCnosti silni¢niho provozu se zavadi
vylep3eni osvétleni, realizovaného svétlomety motorového
vozidia. Novy plfedpls Evropske hospodéfské komise ECE RI1Z3
umoznuje za definovanych podminek aplikovat zcela nové typy
osvét.eni, jako napfiklad dalnilni svBtlo, svétic do mésta,

do desté atd.

Ve vyvoji, piipravé do wvyrchy a ve vyrché Jjsou
multifunkéni mechanismy pro projektorové jednotky, umoZiujici

dosahnout téchto rlznych typld osvétleni z jednoho zdroie.
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Tyte zmény typu osvétlenl Jjsou vét3inou dosaZeny
pootadenim, posunem nebo vyménou ofezové clonky svételného

svaziu.

P?ikladem takovéhoto feSeni Jje patent Hella ,Varilis™
(DE 102 16 678, DE 199 09 413 nebo EP 1 052 446 A2), Valeo
(FR 2 815 310 A2, US 6,623,149 BZ), Koito (US 5,339,226,
US 5,343,371), pfipadné Automotive Lightning.

Prevazuiicimli nedostatky téchto zafizeni Jsou jelich

pfilisnéd sloZitost, nakladnost a jejich pomala funkce.

Podstata vynélezu

VysSe zminéné nedostatky byly eliminovany konstrukecl

jednoduchého adaptivniho projektorového systému
pro svétlomety motorovych vozidel s primym nahonem
od krokového motory, nebo DC stejnosmérny motorek

5 pfevodovkou.

V soulader s predmétem tohoto vyndlezu byl vyvinut
adaptivnl preojektorovy systém pro svétlomety motorevych
vozidel, sestavajicl z reflektoru se zdrojem  svétia,
clonového systému, CoCky a mechanismu pro zajisténi zmény
polohy  clonovéhe  vrchliku pro rlzné typy osvétleni

a elektromotorku pchanéjiciho tento mechanismus.




Rotalné pohybliva Cé&st clonového systému, tedy clonovy
vrchlik hyperboloidniho tvaru je pevné a letmo/ jednostranné
uchycen na vystupnim hfideli motorku, jehoZ osa Je odklonéna
od pficné roviny projektoru, kde pfic¢ny odklon (alfa) osy
otédCeni clonového vrchliku je s vyhodou vét3i, neZ odklon
podélny (beta} osy clonoveho vrchliku od vodorovne roviny
a clonovy vrchlik je fixovan v ruznych definovanych poleohach

své rotace,

Pohon clonového wvrchliku Jje s vyhodou realizcovan
elektromotorkem, kterym je  krokovy motorek nebo DC

stejnosmérny motorek s integrovanou prevedovkou.

Pevnou C&st clonového systému s vyhodou tvori ,kolébka™,
sestidvajici z prednl pevné stinici clonky a =zadni pevné
stinici clonky, které sahajl zhruba po vySku osy otaceni
clonového vrchliku, pficem?z vyska zadni pevné stinici clony

je stejni nsbo vy3si, neZ vyska pfedni pevné stinici clony.

Pro presné zastaveni clonového vrchliku v definované
poloze Je s vyhodou vyuZit doraz pro krekovy motor nebo

komparator pro DC motor s integrovanou pfevodovkou.

Letmé uchycenl clonoveho vrchliku za hiidelku rmotorku je
s vyhodou provedeno na obou stranach motorku, ale na okraji

clonovéhe vrehliku mimo zobrazovaci East.

Adaptivni projektorovy systém pro sveétlomety motorovych

ocku
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vozidel ‘tedy obsahuje reflektor, svételny zdroj,
a clonovy systém, sestavajici z pevné & pohyblive Césti

Mo

sti

[&1]

a mechanismu pro zajisténi zmény polchy pohyblive

clonového systému jejim poot&lenim pro dosazZenl riznych typud
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sveételnych svazkl. Pohyblivou ¢&asti clonového systému je
odleheny clonovy vrchiik, ofibliiné wv= <tvaru £ésti
hyperboleidu, uspofadény otoéné s hiidelkou motorku v ose
odklonéné od pfiéné osy projektoru Jjak v priéné, tak 1
v podélné roviné. Clonovy vrchlik je letmo (ra svém okrajl)
uchycen za htridelku motorku, pfidemZz totc uchycenl mbie byt

provedeno na jedné nebo obou stranach motorku.

K zastinéni prlichodu neZidouciho svétla pod clonovym
vrchlikem je pouZita pevna <ast clonového systému, Jmenoviteé
pfedni a zadni stinici clona, které dohromady G¢inné
zastifiujl parazitni svétlo, pronikajicl pod clonovy vrchlik

ze viech smért.
Pfedmézem tohoto vynalezu je vytvoiit komplexni, pFitom

jednoduchy a c¢c moZna nejspolenlivéj3i mechanismus tohotc

druhu.

Pfehled obrazkl na vykresech

Vynédlez bude v dalfim podrobnéi: objasnén na piilkladsch
jeno  konkrétniho provedeni, Jejichz popls Doude pocgan
s p¥ihlédnutim k pfioZenym obrazkim vykresu, kde
pro prehlednost jsou ¢ésti c¢lonovéhe mechanismu na obr. 2 aZ
obr. 5 nakresleny zjednodusené v kolmeém primétu do piicné
roviny svétlometu. Osa clcnového mechanismu je ve skuteZnosti
skionéna pod dhlem beta oproti pfiéné roviné v pripadé

hyperboloidni clonky.
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Obr. 1 znézornuje mozné provedeni projektorove jednotky,

opatfené popisovanym mechanismem v prostorovém pohledu.

Obr. 2 zni2zornuje mechanismus v ¢elnim pohledu, clonka
je natocena {rovnym) ofezem svétla do mlhy do ohniskové
roviny, thei sklonu osy oté&ceni clonového. vrchliku

od horizontaly je cznalen alfa.

Obr. 3 znazornuje v Celnim pohledu variantu s polohovym
senzorem, clonka je natoCena svym vyrezem do ohniskové roviny

a propousti téméf nestinéné (dalkové) svétlo.

Obr. 4 zndzornuje v Celnim pohledu variantu
s dorazem pro provedeni resetu motorku, c¢lonka je natolena

ofezem potkédvaciho své&tla do ohniskové roviny.

Obr. 5 znazornuje v Celnim pohledu variantu s uchycenim
ckraje clonového vrchliku na obou stranach motorku, clonka je

natoCena ofezem potkdvaciho svétla do ohniskové roviny.

Obr. 6 znazoriuje zakladni usporédani mechanismu
hyperbeloidnim c.onovym vrchlikem, JjehoZ osa otadeni Je

sklonéna vQCl pricng roving.

Obr.7 znazornuje usporadani mechanismu v projektorove
Jednotce  ve zvlaStnim  uspofadani s kuZelovym  clonovym

vrchlikem v pohledu shora.

Obr.8 znazorfiuje uspeoradani clonového systému - otodny
clonovy vrchlik a ,kolébka™ 1z pevnych clcnek v fezu kolmém

na osu otéceni clonového vrechliku.




Priklady provedeni vynalezu

Adaptivnl projektorovy systém pro svétlomety motorovych
vozidel, zabudovany v projektorove Jednotce svétlocmetu poc.e
Cbr.1, u néhoZ =z hlasdiska funk&nosti a spolehlivosti iz
nejvyhodnéj&i  variantou clonovy vrchlik 1, ktery Je
v kontaktu pouze s hfidelkou motorku 3 (e letme uchyceny na

hfidelce wotorku 3).

Toto provedeni Je vynodné z hlediska mensi
komplikovanosti a definovanych treni, kterd mochou nastavat
pouze v loZiskdch motorku 3. Podminkou je kvalitni provedeni

loZzisek metorku 3 a nizkd hmotnost cloncveho vrchliku 1.

Hyperboloidni clonovy wvrchlik 1 Jje opatfen riznymi
vyfezy a vystupky (viz obr. Z, obr. 3, cbr. ¢, obr. 5, obr. 6
¢ obr. 7}, uspofadanymi podcbné, Jjako napiiklad zuby
hyperboloidnich ozubenych kol tak, aby jeho pootaéenim

vznikaly ofezy pfisludnych svételnych svazkl.

Clonovy vwvrchlik 1 se tedy otédci kolem osy 9, odklonéné
od pEicné csy svétlometu, a to vzhledem x vodorovné i pfilne
roviné. Z poZadavkd na co nejlepdi zéastavou a optickou funkci
vyplyva, ze odklon osy 5 otaceni clonového wrchliku 1
od vodorovné roviny 12 je zpravidla vétsi, nei od pficiné

roviny 13.

Je vyhodné provést clonovy vrchlik 1 kromé mista jeho
uchyceni pouze jako tenkou slupku (viz obr.E), ktera plni
optickou funkci a pfitom ma minimalni hmotnost & moment
setrvatnosti. Toto provedeni clonového vrchliku 1 Jje moiné
s vynodou provést z lisovaneého plechu nebo ze specidlniho

plastu.




Zvladtnim ptipadem je nulovy odklon osy od pficné
roviny 13. Tehdy se zdkladni hyperboloidni tvar clonového
vrchlZku 1 méni na kuZelovy (viz obr.7). ZjednoduSenl tvaru
clonového vrchliku 1 vede k nutnosti odstranit pfzlehlou Zést
odraZele reflektoru 2 ve prospéch zastavby motorku 3 a pevné

Eésti clonového systému, tj. clor 4 a 3.

Clonovy systém (viz obr.8) plnl funkci ofezavani
svéte’ného svazku a zastinéni ©parazitniho svatle, aby
nedochizelo k nezaédoucimu oslfiovani, Tomu je uzplusobeno
provedeni, prifemZ plati, Ze wvyska horni hrany pevnych
stinicich clon 4 a 5 je v kaZdém bod& zhruba v ose J otaceni
clonového vrchliku 1 a vzhledem k tomu, Ze ¢ néco vice svetla
do téchto mist pronika smérem seshora =z horni casti
reflektoru 2, tak v idealnim pfipadé je vyska 1l zadni pevne
stinici clony 5 stejné nebo o malo vEt3i, nei vySka 10 pfedni

pevné stinici clony &,

Pfi pouZiti téeméf rovné ofezové hrany clonového
vrchliku 1, wviz obr. 2, vznika rovné zafezany svételny
svazek, vhodny napfiklad pro svétlo do mlhy, turistické nebo

méstské svétlo.

Maximdlné sniZena ¢&ast clonovéhe wvrehliku 1 umoZnuje
vyzafovat dalkeové svetlo, viz obr. 3.

Provedené Z-ofezy, viz obr. 4 & obr. 3, umcziujl
vyzafovat podle své orientace budtc evropské , nebo anglicke
potkavaci sveétlo, tedy odlisné svazky pro pravestranny nebo

levostranny smér dopravy.
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7 hlediska jedncduchosti a rychlosti je vyhodné otécet
clenovym  vrchlikem 1 napfimo krckovym mnohepdlovym
motorkem 3. Pro zvétZeni pfesnosti a sily motorku 3 mluZe byt
pouiit krokovy motor nebo DC stejnosmerny elektromotorek

s pievodovkou.

Pro pohon  krokovym  motorkem 3 bude  adaptivni
projektorovy systém opatfen alespon jednim dorazem 7 na konci
rozsahu pracovnich po-oh k provedeni resetu motorku 3. Reset
motorku 3 dojetim na doraz 7 Jje nutny ke zjisténl prfesné
polohy, kterou 1lze ZFinak zajistit jen ndkladnym senzorem

polohy.

Pokud bude pouiit DC motorek 3 = integrovanou
pisvodovkou, bude vybaven potencliometrem (komparatorem §&j,
snimajicim polchu clonového vrchliku 1. Tim bude zarucena
pfesna poloha clonového vrchliku 1 a Zeho svételna funkce

v kazdém ckamZiku provozu.

Pfinosem tedeni je jeho znalnd Jednoduchost {clonovy
vrchlik 1, prosté se otédfejici na hfidelce motorku 3) pfi
naprosté komplexnosti ZeSeni (po povrchu clonového vrchliku 1
je moiné umistit velké mnoistvi takika libovelnych ofezd
sv&telného svazku). Mechanismus Jje opticky a funkéné
cptimalizeovan z hlediska  provedeni zastavby, cleonovy
vrchlik 1 se otaci kolem obecné oprostorové orientované csy 9

otalenti.,
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PATENTOVE NAROCKY

1. Adaptivni projektorovy  systém  pro  svétlomety
motorovych vezidel, sestavajici z reflektoru se zdrojem
svitla, clonového systému, ¢ofky a mecharnismu pro zajidténi

zmény polohy clonového vrchliku (1) pro ruzné typy osvétleni

a elektromctorku (3) pchéanéiciho  tento  mechanismus,
vyznacujlci se t im, Ze rotainé pohybliva
Cast clonovéeho systému, tedy clonovy vrchlik (1)

hyperboloidnihe tvaru je pevné & letmo/ jednostranné uchycen
na vystupnim hfideli motorku {3) , jehoZ osa (3) Je odklonéna
od pfi&né roviny projektoru, kde pfil¢ny odklon (alfa) osy (9)
otadeni clonového vrchliku (1) je s vvhodou vétsi, neZ odklon
podélny (beta} osy (9) clonového vrchliku (I) od wvodorovnég
roviny (12) a clonovy vrchlik (1) Jje fixovan v rlznych

definovanych pclohadch své rotace.

2. Adaptivni projektcrovy systém pro svétlomety

motorovych vozidel podle naroku Z
vyznac¢ujici se tim, Ze pohon clonového
vrchlixu (1) “e realizovéan elektromotorkem (3), kterym je

krokovy motorek nebe DC steirosmérny motorek s integrovanou

pievodovkou.

3. Adaptivni prcjektercovy systém  pro svétlomety
motorovych vozicel podle naroku 1 a 2,
vyznadtujici se tim, ze pevnou Eést
clonového systému tvofi ,kolébka", sestédvaici z prfedrl pevné
stinicl clonky (4) a zadni pevné stinici clonky ({5), ktere
sakajl  zhruba pco  vysku osy  (9) otdZeni  clonového
vrchliku (1), pfiemZz vy$ka (11} =zadni pevné stinici
clony (3) je stejnd nebo vysi, neZ vydka (10} pfedni pevné

stinici clony {4).
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4. Adaptivni projektorovy systém pro svétlomety
motorovych vozlidel pedle naroku 1, 2 a 3,
vyznacujicl se tim, ze pro piesné
zastavenl «clorevého vrchliku (1) v definovane poloze Jje
vyrzit doraz (7, pro krokovy motor (3) nebo komparator (8)

pro DC motor s integrovanou pfevodovkou.

5. Rdaptivni projektorovy systém pro svetlomety

motorovych vozidel podle naroku 1, 2, 3 a 4,
vyznacujicl se tim, ze letmé uchyceni
clonového vrchiiku (L) za h¥idelku motorku (3) je provedenc

na obou stranadch motorku (3), ale na okraji clonovéhe

vrchliku (1) mimo zobrazovaci &ast,
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