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(57) Anotace:
Ptevod pro pohon kmitavym pohybem obsahuje
ergonomické kyvadlo (D), stiedovy kotou¢ (C) a
setrvaénik (A), majici spole¢nou osu (S) otaceni. V ose
(S) otateni je umisténa hiidel (H) pevné spojena
s kyvadlem (D). Vzijemna soustfedna poloha stiedového
kotoute (C) a setrvatniku (A) je vymezena nejméné
jednim planetovym kotoutem (B), ktery je v kontaktu
s vn&j§im obvodem sttedového kotoude (C) a vnitfnim
obvodem setrva¢niku (A) a je oto¢né pfipevnén k nosné
konstrukci (T). Nosna konstrukce (T) je fixovana
k navazujici konstrukci, ktera nosnou konstrukei (T),
spole¢né s planetovym kotoucem (B), fixuje proti
pooto&eni viigi ose (S) otadeni. Mezi hfideli (H) a
setrvainikem (A) je situovana prvni volnobézka (V1) a
mezi hfideli (H) a stiedovym kotoutem (C) je situovana
druhd volnob&zka (V2). Smysl ota¢eni volnobézek (V1 a
V2) je nesouhlasny. Vozidlo obsahujici tento pfevod ma
navazujici konstrukci, ke které je nosna konstrukce (T)
pfipevnéna, ve formé rdmu (U). K n&mu je pfipevnéno
kolo (K) nebo soukoli kol (K).
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Ptevod pro pohon kmitavym pohybem a vozidlo s timto

prevodem

Oblast techniky

Navrhovany vynélez spada do oblasti pfevodii pro ptenos sily nebo kroutictho momentu,
zejména ve vozidlech pohanénych lidskou silou. Dale spada do oblasti pohonu kolovych

vozidel jezdcem pfimym pohonem zapadkovym ustrojim na hnané naprave.

Dosavadni stav techniky

Nejrozsifenéj$imi vozidly pohanénymi {ipln& nebo ¢astecn& lidskou silou jsou lapaci jizdni
kola, Slapaci trikolky, resp. elektrokola. Tento typ vozidla je pohanén $lapanim pedalt
umisténych na klikach, které rozta¢i stedovy hfidel stéle ve stejném smyslu otaceni. Stredovy
hiidel pohani pomoci fetézu hnany hiidel hnaného kola nebo v ptipadé tiikolky hnaného
soukoli. Rizeni vozidla je realizovano naptiklad pomoci vidlice, ktera je rotaéné upevnéna
v ramu jizdniho kola. V této vidlici je uloZeno predni kolo, které se nataéi spolu s otadejici se
vidlici. Tim, Ze se vidlice s pfednim kolem nataéi vzhledem k rdamu se zadnim kolem nebo
soukolim, je vozidlo fiditelné a je moZné s nim zatacet na levou nebo pravou stranu.

U elektrokola nebo elektrottikolky je ptedni kolo (soukoli) nebo zadni kolo (soukol) piidavné
hnané elektromotorem napdjenym z baterie. Baterie musi byt v tom pfipadé umisténa na
ramu jizdniho kola nebo tiikolky. Charakteristické je, Ze elektrokolo nebo elektrotiikolka
obvykle pro jizdu potfebuji soucinnost ovladajici osoby. Aby se vozidlo pohybovalo po
roviné nebo do kopce, musi ovladajici osoba $lapat, elektromotor sam vozidlo s osobou
neutahne.

Slapaci jizdni kolo m4 mnoho konstrukénich variant. Nejvyznamngjsi odlisnosti jednotlivych
variant je zfejmé umisténi sttedového hiidele pohanéného klikami s pedaly a prevod pohybu
tohoto hfidele na ota¢eni hnaného kola.

Dal$im podobnym vozidlem je kolobézka. U ni je fizeni provedeno také pomoci oto&né
vidlice pfedniho kola, obdobné jako u $lapaciho jizdniho kola nebo u $lapaci tikolky. Pohon

kolobézky je zajistovan odraZenim zjedné nohy, zatimco druhd noha ovladajici osoby



spociva na ramu kolobézky. RovnéZz kolobézky mohou vyuzZivat asistenci elektromotoru pii
svém pohonu.

Dalsim rozsifenym feSenim je tiikolka spohonem na principu elipticalu, kde je klikovy
mechanismus roztiCen soustavou pak ovladanych a pohdnénych soutasné nohama i rukama
ovladajici osoby. Tato tfikolka ma dva pakové mechanismy, jeden pakovy mechanismus je
ovladany pravou rukou a pravou nohou, druhy pakovy mechanismus je ovladany levou rukou
a levou nohou. Oba konaji periodicky pohyb ptenaseny na kotou¢ s dvéma klikami. Kliky
Jsou navzajem pootoCeny o 180° a pohyb levého mechanismu je vzhledem k pohybu pravého
mechanismu posunut o polovinu periody.

DalSim vozidlem pohdnénym clovékem je odrazedlo. Odrazedlo je obvykle jednostopé
dvoukolové vozidlo, jehoZ ram je uzplisoben, aby na ném ¢lovek sedél jako na jizdnim kole,
anebo aby byl na ném zavéSen. Ovladajici osoba vozidlo pohani tak, Ze se odraZi obéma
nohama od zemé.

Uvedené prevody lze zpravidla pouzit i na cvitebni zatizeni, jako jsou rotopedy nebo

steppery.

Podstata vynalezu

Podstatou vynalezu je konstrukéni vytvofeni pfevodu pro pohon kmitavym pohybem. Pfevod
obsahuje ergonomické kyvadlo, stiedovy kotoug a setrvaénik. Tyto soudasti maji spolecnou
osu otaceni. Kyvadlo je uzptisobené k pohonu nejméné jednou osobou. Zpravidla tak, ze je
uzplsobené k neseni nejméné jedné osoby, ktera se na kyvadle houpe a tim vytvati kyvny,
resp. kmitavy, pohyb. Ve spole¢né ose otadeni kyvadla, sttedového kotoude a setrvagniku je
umisténa hiidel, kterd je pevné spojena s kyvadlem.

Vzajemna soustfednd poloha stfedového kotouge a setrvaéniku je vymezena nejméné jednim,
ale obvykle tfemi, planetovymi kotouéi, které jsou v kontaktu s vn&j§im obvodem stfedového
kotouce a vnitfnim obvodem setrvaéniku ajsou ptipevnény k nosné konstrukci. Z toho
vyplyva, Ze smysl otd&eni sttedového kotoude a setrvadniku je nesouhlasny.

Nosna konstrukee je fixovana k navazujici konstrukci, jiz je prevod soudésti. Poloha nosné
konstrukce je tedy, spole¢né s planetovymi kotougi, vii¢i ose otateni fixovana proti pootoceni.
Mezi hiideli a setrvatnikem je situovana prvni volnob&zka. Mezi htideli a sttedovym

kotou¢em je situovana druha volnob&Zka. Smysl otateni volnob&zek je nesouhlasny. To



znamena, Ze pokud hiidel stoji, umoziuji volnobézky pohyb setrvac¢niku v opacném sméru
otaceni, nez sttedovému kotouci. |

Kmitavym, resp. kyvnym, pohybem kyvadla se setrvacnik rozta¢i jednim konstantnim
smérem. To je provedeno tak, Ze pii pohybu kyvadla prvnim smérem je kyvadlo svazano pies
hiidel a uzam¢enou prvni volnob&éZku se setrvaénikem. Pohyb kyvadla prvnim smérem tedy
pootoéi setrvacnik prvnim smérem.

Pfi pohybu kyvadla druhym smérem je prvni volnobézka odemcena a druha volnobézka
uzamcena. Tim je htidel kyvadla svdzana se stfedovym kotoucem. Ten pfi svém otaceni
druhym smérem roztaci planetova kola. Planetova kola pak roztaceji setrva¢nik prvnim
smérem. Je vhodné, pokud je mezi ergonomickym kyvadlem a nosnou, resp. navazujici
konstrukci umistén pruzny element. Ten definuje limitni polohy ergonomického kyvadla
a stabilizyje frekvenci kmitl. Pruzny element je s vyhodou proveden ve formé vinuté pruZiny.
V zavislosti na konkrétnim praktickém vyuziti prevodu je upraven vnéjs$i obvod setrva¢niku
pro zajisténi dal$iho ptenosu krouticiho momentu. Pokud je pfevod soutasti jednoduchého
vozidla nebo napiiklad cvicebniho zatizeni, pak je vyhodné, pokud je vnéjsi obvod
setrva¢niku béhounem kola.

V jiném piipadé mizZe byt vné€jsi obvod setrvacniku uzptsoben k montazi femenu nebo fetézu
nebo k navaznosti na dalsi pfevod. To muze byt provedeno bud’ obvodovou drazkou, nebo
¢elnim nebo bo¢nim ozubenim. Podélna drazka mize byt vyuZitelnd pro instalaci hnaci‘ho‘
femenu pro pohon navazujicich pfevodl, nebo naopak pro instalaci tfeciho femenu nebo
jiného tieciho segmentu v pfipadé vyuziti v cvi¢ebnim zafizeni. Celni ozubeni miiZe byt
osazeno napiiklad ozubenym femenem, fetézem nebo ozubenym kolem. U bo¢niho ozubeni
lze predpokladat pfevod na dal3i ozubené kolo s pfimymi nebo Sikmymi nebo kuzZelovymi
zuby.

Popsany pievod je s vyhodou vyuzitelny pro konstrukci vozidla. V takovém pfipadé je
navazujici konstrukce, ke které je nosna konstrukce pfipevnéna, ve formé ramu. K ramu je
pFipevnéno fiditelné kolo nebo soukoli. Rizeni vozidla ve smyslu jeho zati¢eni na pravou
nebo levou stranu je provadéno naklonem ovlddajici osoby véetné ergonomického kyvadla
a celé soustavy setrvacniku s planetovym pievodem. Geometricky tvar béhounu setrva¢niku
pii jizd€ zajist'uje pii néklonu setrvac¢niku nataCeni osy htidele do sméru néklonu. Dale na
ramu spojujicim tuto soustavu s ptidavnym kolem je specialni kloub. Tento kloub zajistuje
pii ndklonu soustavy setrvacniku zménu thlu osy htidele vzhledem k ose zadniho kola nebo

soukoli. Zména thlu napomiZe bezproblémovému otoceni celé¢ho vozidla.



Piikladné provedeni vozidla s prevodem podle vynalezu muze byt koncipovano jako t¥ikolka
s jednim kolem vpfedu a soukolim se dvéma koly vzadu. Pfedni kolo miZe mit vétsi primer,
nez kola zadniho soukoli, je to hnané kolo a zarovei kolo, které je smérové Fizené.

Ovladajici osoba stoji na spodni ¢asti ergonomického kyvadla a rukama ovlada jeho horni
¢ast. Pfenasenim teZiSt¢ ve sméru jizdy a vyuzivanim vlastni sily ovladajici osoba rozkmitava
ergonomické kyvadlo, toto kmitdni pohdni setrvaénik ve formé predniho kola, které ma osu
totoZznou s osou kyvadla. Nosnd konstrukce spojujici osy planetovych kol je propojena
s napravou dvojkoli. Propojeni predniho kola a dvojkoli obsahuje kloub, ktery umoziuje
smérové fizeni vozidla. Pokud ma vozidlo zatocit, ovladajici osoba pienese t€Zisté€ na
potfebnou stranu a tim se pfedni kolo i s kyvadlem nakloni. P¥i naklonu pfedniho kola
dochazi diky funkei kloubu k zatoceni celého vozidla, protoze osy pfedniho kola a zadniho
soukoli prestanou byt rovnobézné. Kloub je znamé konstrukce a obvykle je vyuzivan jako
soucast fiditelné napravy skateboardu. Brzdy jsou béZné &elistové nebo kotoudové, které se

uzivaji na jizdnich kolech.

Objasnéni vykresu

Piikladné provedeni navrhovaného feSeni je popsano s odkazem na vykresy, na kterych je na
obr. I — schematické znazornéni principu konstrukce pfevodu;

obr. 2 — pohled na pfevod s kyvadlem uzptsobenym k neseni jedné osoby, s nezobrazenou
konstrukei nesouci planetové kotouce;

obr. 3 — schematické zobrazeni jednostopého vozidla s pievodem, s nesenou osobou;

obr. 4 — schematické zobrazeni vicestopého vozidla s ptevodem;

obr. 5 - schematické zobrazeni vicestopého vozidla s pfevodem, s nesenou osobou.

Priklad provedeni vynalezu

Pfevod pro pohon kmitavym pohybem obsahuje ergonomické kyvadlo D, stiedovy kotou¢ C
asetrvatnik A, majici spolenou osu S otaceni. Kyvadlo D je uzplsobené k neseni jedné
osoby. V ose S otdCeni je umisténa hiidel H pevné spojena s kyvadlem D. Vzijemna
soustfedna poloha stfedového kotouce C a setrvatniku A je vymezena tfemi planetovymi

kotouc¢i B, které jsou v kontaktu s vné&j§im obvodem stfedového kotou¢e C a vnitfnim



obvodem setrvac¢niku A a jsou otoéné pfipevnény k nosné konstrukci T. Nosna konstrukce T
je fixovana k navazujici konstrukei, jiZ je prevod soucasti. Poloha nosné konstrukce T je,
spole¢né s planetovymi kotouci B, vici ose S ota€eni fixovéana proti pootoceni.

Mezi hiideli H a setrvaénikem A je situovdna prvni volnobézka V1. Mezi hiideli H
a sttedovym kotouc¢em C je situovana druhd volnobézka V2. Smysl otdceni volnobéZek V1,
V2 je nesouhlasny.

Vné&jsi obvod setrvacniku A je v tomto pripadé¢ b&hounem kola. Navazujici konstrukce, ke
které je nosna konstrukce T pfipevnéna, je ve formé ramu U, ke kterému je piipevnéno
soukoli kol K. Propojeni ptedniho kola a dvojkoli kol K obsahuje kloub J, ktery umoziiuje
potfebnou stranu a tim se pfedni kolo i s ergonomickym kyvadlem D nakloni. Pii ndklonu
piedniho kola dochazi diky funkci kloubu J k zatoceni celého vozidla, protoze osy piedniho
kola a zadniho soukoli kol K pfestanou byt rovnobéZzné. Kloub J je znamé konstrukce
a obvykle je vyuZivan jako soucast fiditelné napravy skateboardu.

Ptikladné provedeni je patrné z obr. 1, obr. 2, obr. 4 a obr. 5.
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Priimyslova vyuZitelnost

Navrhovany pfevod najde uplatnéni zejména v mensich dopravnich prostedcich, jako jsou
Jizdni kola, sané nebo plavidla. Déle je vyuZitelny napiiklad pro cvitebni zafizeni, které je

obdobou rotopedu nebo stepperu, pfipadné& pro pohon mensich libovolnych stroji a zafizeni.



Seznam vztahovych znadek

A —setrvacnik

B - planetovy kotou¢

C — stfedovy kotou¢

D - ergonomické kyvadlo

H - hfidel pevné spojena s kyvadlem

K - kolo

J —kloub

S — osa otdc¢eni kyvadla, kotouce a setrvaéniku
T — nosna konstrukee, v jejichz vreholech lezi stiedy planetovych kotougi
U —ram

V1 — prvni volnobézka

V2 — druha volnobézka
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Patentové naroky

1. Pfevod pro pohon kmitavym pohybem., vyznacujici se tim, Ze obsahuje ergonomické
kyvadlo (D), sttedovy kotou¢ (C) a setrvaénik (A), majici spolednou osu (S) otadeni, kde
kyvadlo (D) je uzplsobené k pohonu nejméné jednou osobou a v ose (S) otateni je umisténa
hridel (H) pevn¢ spojena s kyvadlem (D),

pfiCemz vzdjemna soustfednd poloha stfedového kotoude (C) a setrvaéniku (A) je vymezena
nejmeén€ jednim planetovym kotoucem (B), ktery je v kontaktu s vn&jsim obvodem
sttedového kotouce (C) a vnitinim obvodem setrvaéniku (A) a je otoéné piipevnén k nosné
konstruket (T),

pfi¢emz nosna konstrukce (T) je fixovana k navazujici konstrukci, kterd nosnou
konstrukei (T), spole¢né s planetovym kotoucem (B), fixuje proti pootodeni vi&i ose (S)
otaceni,

pii¢emz mezi hfideli (H) a setrvatnikem (A) je situovana prvni volnobézka (V1) a mezi
hfideli (H) a sttedovym kotou¢em (C) je situovéna druhd volnob&zka (V2), pfi¢emz smysl

otaCeni volnobéZek (V1 a V2) je nesouhlasny.

2. Pfevod pro pohon kmitavym pohybem podle naroku 1, vyznaéujici se tim, Ze vn&j3i obvod

setrvacniku (A) je béhounem kola.

3. Pfevod pro pohon kmitavym pohybem podle néroku 1, vyznadujici se tim, Ze

setrvaénik (A) je uzplsoben k montazi femenu nebo fetézu nebo ozubeného kola.

4. Vozidlo obsahujici ptevod podle naroku 1 nebo 2, vyznacujici se tim, Ze navazujici
konstrukee, ke kieré je nosné konstrukce (T) pfipevnéna, je ve formé ramu (U), ke kterému je

piipevnéno kolo (K) nebo soukoli kol (K).
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