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(57) Anotace:

Zpusob pohanéni plavidla se tyka osobniho
motorové pohanéného plavidla, jehoZ soucasti je
homi vodni pohonna jednotka (5) umisténa v
plovaku (1), kyl (2) svym hornim koncem
propojeny s plovakem (1), ktery ma ve své dolni
¢asti dolni vodni pohonnou jednotkou (4), a dale je
plovak (1) ptes kyl (2) propojen s vodnim kfidlem
(3), systém fizeni a komunikace a ovladaci zafizeni,

piicemz

Pti provadéni zpusobu pohanéni tohoto plavidla je
v rezimu letu, kdy je plovak (1) udrzovan nad vodni
hladinou, plavidlo pohdnéno pouze stale ponoienou
dolni vodni pohonnou jednotkou (4), a v
pfechodovém rezimu jizdy, zejména pfi rozjezdu,
dojezdu ¢i naklopeni plavidla, kdy je alesponi ¢ast
plovaku (1) v kontaktu s vodni hladinou a zaroven
voda alespori ¢aste¢né zaplavuje horni vodni
pohonnou jednotku (5), je plavidlo pohan¢no
soucasné obéma uvedenymi pohonnymi jednotkami

4.5).
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Zpusob pohanéni plavidla a osobni motorové pohanéné plavidlo

Oblast techniky

Vynalez se tyka motorové pohanéného plavidla pro vodni pfepravu alespon jedné osoby, zejména
vodniho surfovaciho prkna, propojené¢ho kylem s vodnim kridlem, uzptisobeného pro jizdu ¢i let
jezdce balancujiciho no tomto prkn¢ nad vodni hladinou, 1 dale se tyka zpusobu pohanéni takového
plavidla

Dosavadni stav techniky

Hydrodynamické vodni kfidlo umoziujici funkci vodniho vznasedla pomoci vztlaku, ktery vznika
pii pohybu vznasedla ve vod¢ ve sméru jizdy, Cesky Castéji oznaované jako hydrofoil, jak bylo
prevzato z anglic¢tiny pro vodni kfidlo, pfipadné plavidlo s vodnim kfidlem, se v prvopocatcich
pouzivalo u motorovych lodi, pozdéji se rozsifilo jeho pouziti 1 na vodni sporty, napriklad vodni
skutry, plachetnice, surfing, paddleboarding, vodni lyze, windsurfing ¢i vodni prkna neboli
surfboardy pohanéné riznymi zpusoby, napfiklad motorovym ¢lunem, lanovou drahou, vétrmou
silou s pouzitim , draka™, u tzv. kiteboardingu pro lety nad vodou.

U posledné zminéného tvori zaklad vodni prkno propojené prostfednictvim kylu s vodnim kfidlem,
kdy je za pohanéni vétmou dopiednou silou a zaroveni pomoci vodniho kridla vyuzito vztlakové
sily, takze po uvodnim rozjezdu zistava za bézné jizdy pod vodou ponofené pouze kfidlo a ¢ast
kylu, jehoz zbyvajici ¢ast nesouci vodni prkno vycniva nad vodni hladinu. Kyl je orientovan kolmo
nebo v podstaté kolmo k vodnimu prknu i ke ose vodniho kfidla. Na prkné balancuje jezdec a drzi
v ruce rukojet’ pfipojenou na draka do jehoz plachty se opira vitr a tahne prkno ve sméru jizdy.
Tvar vodniho kfidla u vétrem pohanénych prken ma plochy pfipominajici letadlo bez jakychkoli
pfidavnych pohoni, k jehoZz trupu vodniho kfidla je pfipevnén kyl. NejvétSim problémem pro
jezdce je v tomto pripad¢ rozjezd a vyneseni prkna nad vodni hladinu za pouziti padla, coz je
komplikované a v zacatcich fadu jezdci odradi. Vyhodou oproti jizdé klasického vodniho prkna
bez vodniho kfidla pfimo po hladiné, je vyrazn€ nizsi odpor kiidla pohybujiciho se pod vodni
hladinou, protoze zaujima mnohem mensi plochu a hydrodynamictéjsi tvar ve srovnani s velkou
spodni plochou vodniho prkna. Jizda s plovakem ve vzduchu také poskytuje jezdci jedinecny pocit
lehkosti z letu, ktery nelze zazit pii jizd€ s plovakem po hlading.

Vodni kfidlo se pozdé¢ji rozsifilo 1 na motorem pohanéna vodni prkna. Motorovy pohon je typicky
u takovych prken pripevnén k dolni ¢asti ke kylu v podobné vysce jako vodni kfidlo a spravné
nasmérovan konzistentné se smérem kfidla, jak je napfiklad uvedeno v prihlasce uzitného
vzoru DE 202017103703 Ul, tj. ve sméru normalni dopfedné jizdy. Motorovy pohon pak jezdec
ovlada ru¢né ovladanym, napfiklad dratovym nebo dalkovym ovladacem pres ridici jednotku. U
motorizovanych prken s vodnimi kfidly je vSak rozjezd jesté mnohem narocnéjsi a nebezpecné)si
a nastupem jezdce na vodni prkno pfi rozjezdech nad vodni hladinu dochazi v ur¢itém okamziku k
prudkému nartstu klopného momentu a vzpficeni prkna. I zkusSeny jezdec v mnohych piipadech
ztraci stabilitu a prepadava. NebezpeCny je pak pad jezdce na nékteré pevné Casti plavidla,
predevsim na ¢asti kfidla ¢i vrtule vodniho pohonu. Popsany problém je zptisoben zejména tim, Ze
dokud je prkno na hladin€, musi pfekonavat velky odpor proti vodé€, av§ak jakmile se prkno dostane
nad hladinu, dojde k prudkému sniZeni odporu a k prudkému narustu klopného momentu.

Problémem motorové pohanénych plavidel, napfiklad vodnich surfovacich prken s vodnim
kfidlem, znamych ze stavu techniky, pracujicich pouze se spodni pohonnou jednotkou, je, Ze
generji pii rozjezdu velky klopivy moment, ktery zveda predni ¢ast plavidla a pfepravovana osoba

Vvt

v vt

Dole umisténa pohonna jednotka, tedy v nebo na dolni ¢asti kylu ve stale ponofené Casti plavidla,
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musi vydat znacny vykon pro piekonani odporu vody a prekonani naristu klopného momentu.
Rozjezd je diky tomu nekomfortni a pro zacatecniky je narocné se na vodni surfovaci prkno
postavit a zazit pocit lehkosti z letu. Rozjezd musi byt také zna¢n€ pomaly, tedy pii niz§Sim vykonu
a velmi opatmy, vyZaduje naro¢nou pripravu a zkusenosti. TaktéZ dosednuti na hladinu u takového
surfovaciho prkna je obtizné. Dotekem velké plochy plovaku vodni hladiny vznikne skokové velka
odporova sila, ktera ma Casto za nasledek prevrhnuti jezdce pies prkno do vody. Elektronika je
umisténa u téchto plavidel v plovaku a voda musi byt tedy pumpovana pres kyl do homi ¢asti a
vedena tak, aby ji ochladila. Kyl je ve standartni poloze obvykle orientovan svisle nebo v podstaté
svisle k vodni hladin¢ a kolmo nebo v podstaté kolmo na plovak, pfipadné¢ s mimym naklonem.
Vodorovn¢ a s ohledem na dopfedny smér jizdy jsou ke kylu pfipevnény nebo implementovany:
plovak, vodni kfidlo a dolni pohonna jednotka, kdy kolmou nebo v podstaté kolmou orientaci
k podélné ose kylu zaujimaji podélné osy téchto soucasti.

Modemi systémy se snazi fesit problémy rovnovahy jezdce aktivnim motorizovanym naklapénim
plovaku pod ruznym uhly vuci kylu, coz je prili§ komplikované feseni, které zahmuje slozity méfici
systém, na n¢jz navazuje sofistikovany algoritmus naklapéni, ktery vSak 1 tak dava opozdéné
reakce. Naklapénim plovaku vuci kylu neni eliminovan ani snizen prudky narist klopného
momentu plavidla, pouze je snizen dopad na rovnovahu samotného jezdce generovanim
protismémeé pusobicich sil otocného momentu plovaku pii naklapéni vici kylu, pusobiciho proti
padu jezdce z plavidla. Jde tedy pouze o vyrovnavani sil pusobicich na jezdce, nikoliv na plavidlo
samotné, tj. nefesi se zde plynulé prekonavani rizné velkého odporu vody v zavislosti na ménici
se¢ velikosti smacenych ploch plavidla prostfednictvim regulace otacek vhodné umisténych
pohonnych motori. Nevyhodou je, Ze naklapéni pravidla je reakci na aktualni stav plavidla, jehoz
meéfeni, vyhodnoceni a nasledna akce vyzaduje urcity reakéni ¢as a dokonaly odhad sméru a
velikosti thlu naklapéni plovaku a rychlosti naklapéni. Bezchybna, dokonala a vcasna realizace je
téméf nemozna nebo velice draha. Sekundamim duisledkem je, Ze po této akci se musi plavidlo
op¢t dorovnavat do stabilni polohy pro nasledny rezim jizdy, coz mize byt problém pii rychlych
mang¢vrech, zataceni apod.

Podstata vynalezu

Vyse uvedené nedostatky a nevyhody fesi zptisob pohanéni plavidla, jehoZz soucasti je horni vodni
pohonna jednotka s homim elektromotorem umisténa v plovaku, kyl svym homim koncem
propojeny s plovakem, kde kyl ma ve své dolni ¢asti pfipojenou nebo integrovanou dolni vodni
pohonnou jednotkou s dolnim elektromotorem, a dale je plovak pfes kyl propojen s vodnim
kridlem, kde ob& pohonné jednotky jsou funkéné a komunikacéné propojeny se systémem fizeni a
komunikace dale napojenym na ovladaci zafizeni, pficemz

-v rezimu letu, kdy je plovak udrZzovan nad vodni hladinou, je plavidlo pohanéno pouze stale
ponofenou dolni vodni pohonnou jednotkou, a

- v pfechodovém rezimu jizdy, zejména pfi rozjezdu, dojezdu ¢i naklopeni plavidla napfiklad pfi
ostrych zatackach, kdy je alespon ¢ast plovaku v kontaktu s vodni hladinou a zaroven voda alespon
CasteCné zaplavuje homi vodni pohonnou jednotku, je plavidlo pohanéno soucasné obéma
uvedenymi pohonnymi jednotkami.

Kylem je myslen propojovaci prostfedek, ktery nese vodni pohonnou jednotku a/nebo vodni kfidlo
a propojuje je s plovakem. Muze mit rizné tvary, napriklad tvar svisl¢ desky, tyce, sloupu, pismene
V, U, Y, A, H, obracenych téchto pismen apod. Muze také zaroven plnit nosnou funkci pro dalsi
komponenty. Kyl s vodnim kfidlem muiZe byt jedna celistva vhodné tvarovana integralni ¢ast nebo
muze jit o odd€lené soucasti, které se k sobé pripojuji. Kyl maze byt také integralné tvarovan
napfiklad s pouzdrem nebo nékterymi dal§imi ¢astmi dolni vodni pohonné jednotky pro vloZeni a
upevnéni zbyvajicich komponent dolni vodni pohonné jednotky. Kylem mize prochazet
elektronika, chladici kanal apod.
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Dolni vodni pohonna jednotka a vodni kfidlo jsou vzdy bé¢hem rozjezdu 1 jizdy ponofeny pod
hladinou vody, zatimco spodni ¢ast plovaku, do které¢ho vstupuje voda a zaplavuje také homni vodni
pohonnou jednotku, a kyl jsou pfed zahajenim jizdy nebo po dojezdu alesponi ¢astecné ponofeny
pod hladinou vody, ale pfi rozjezdu vystoupa plovak a ¢ast kylu nad vodni hladinu, a horni vodni
pohonna jednotka tak pfichazi o prisun vody a uz nepiispiva k pohanéni plavidla, takze muze jet
naprazdno nebo vyhodnéji, z divodu Setfeni energii, pro snizeni hluku a snizeni ekologické zatéze,
muze byt pfechodné deaktivovana.

Rezim letu je dosazen prevazng pri rychlé jizd¢. Pfechodnym rezimem jizdy je takovy rezim jizdy,
pii kterém dochazi alespon ¢astecné k zaplaveni homi vodni pohonné jednotky, tedy zejména
rozjizdéni, dojezd pred zastavenim, prudké zataceni, pomala jizda apod.

Homi vodni pohonna jednotka je nejlépe umisténa v ose plovaku v jeho zadni spodni ¢asti.

Podstatny znakem vynalezu je, ze v pfechodovém rezimu jizdy jsou provozovany ob¢ vodni
pohonné jednotky soucasné, kazda ma svuj vlastni elektromotor. Je provozovana jednak klasicky
dolni vodni pohonna jednotka jako u zafizeni ve stavu techniky, a navic dle tohoto vynalezu pfidana
homi vodni pohonna jednotka, ktera vyrazné¢ zjednodusuje rozjezd i zastaveni plavidla ¢i jeho
ovladani pfi prudkém zataCeni. Vyznamné vylepSeni spociva v tom, Zze horni vodni pohonna
jednotka snizuje ¢i eliminuje klopny moment plovaku a soucasné s tim 1jezdce, zajistuje plynulejsi
rozjezd plavidla a plynulejsi zmény rychlosti pii ostatnich pfechodovych rezimech jizdy, usnadiuje
ovladani plavidla, poskytuje jezdci vétsi stabilitu a umoziuje bezpecnéjsi jizdu 1 komfortni
zakonceni této jizdy s minimalizaci padu jezdce pfipadné vice osob pritomnych na plovaku a stava
se tak atraktivnim vétSimu okruhu uzivateld, a to 1 téch méné zdatnych. Zafizeni dle tohoto
vynalezu jednoduchym zplisobem reaguje na skokovou zménu velikosti odporu smaéenych ploch
pii jizd€, a to 1 bez slozitého systému vyhodnoceni vychyleni plavidla z klidové/vyvazené polohy,
vysky, souradnic apod. a bez kompilované elektroniky pro naklapéni plovaku vaci kylu. V tomto
zakladnim jednoduchém provedeni jde o vyrovnavani sil bez dalSiho aktivniho zasahu, tj jen
pouhym vynofenim horni vodni pohonn¢ jednotky nad uroven hladiny pomoci vztlakové sily dojde
k dorovnani sil tim, ze horni vodni pohonna jednotka neni zaplavena vodou, tj. v podstaté pasivné
pfestane pusobit proti snizenému odporu vody vystoupani plovaku nad hladinu.

Soucasti systému fizeni a komunikace je fidici jednotka, ktera muze stat bud’ samostatné nebo byt
zabudovana v jednom z regulatorii motoru, a dratové nebo bezdratové propojeni ke komponentam,
které fidici jednotka ovlada a/nebo z nich sbira nebo jim zasila data. Ridici jednotka muaze byt
napiiklad umisténa v plovaku, v kylu ¢i v trupu vodniho kfidla, vyhodné je umisténa v plovaku,
jako soucast horniho regulatoru, muze byt, ale umisténa i1 v dolni ¢asti plavidla jako soucast dolniho
regulatoru. Umisténi v plovaku je vyhodnéjsi z toho divodu, ze plovak muze byt pak pouZzivan i
samostatn¢ po odpojeni kylu pouze pro jizdu po vodg€, nikoliv pro let nad vodni hladinou.

Ve vyhodném provedeni plavidlo obsahuje alesponl jeden senzor smaceni funkéné propojeny se
systémem fizeni a komunikace, jenz deaktivuje elektromotor homi vodni pohonné jednotky, pfi
vynoreni v§ech té¢chto senzori smaceni nad vodni hladinu, a naopak, pfi zaplaveni alespoii jednoho
tohoto senzoru smaceni vodou systém fizeni a komunikace aktivuje homi vodni pohonnou
jednotku. Je ekonomicky neefektivni, aby homi vodni pohonna jednotka byla v provozu i v rezimu
letu a jela naprazdno. Senzor smaceni propojeny s uvedenym systémem fizeni a komunikace je
vyhodny v tom, ze umoziuje spolehlivé a automatizovan¢ ve vhodném okamziku realizovat
deaktivaci a aktivaci elektromotoru homi vodni pohonn¢ jednotky, tim omezit hluk, Setfit energii
a zivotni prostfedi. Takovy vhodny okamzik nastava zejména pii rychlé pfimé jizd¢, tedy v rezimu
letu plovaku. Uvedené senzory smaceni se umistuji na plavidle tak, aby nebyly smaceny vodou
v rezimu letu, ale alesponi jeden ze senzoru smaceni byl smaéen v pfechodovém rezimu jizdy.
Vhodn¢ je senzor smaceni umistén na plavidlo v takovém misté, kterého dosahuje vodni hladina
v okamziku, ve kterém dochazi k nejprudsi zméné ve velikosti povrchu smacenych ploch pii
stoupani plovaku nad vodni hladinu, pfipadné na misto, kdy prestane byt motor homi vodni



20

25

30

35

40

45

50

CZ 2022 - 458 A3

pohonné jednotky zaplavovan vodou v dusledku vystoupani tohoto motoru nebo vstupu vody do
homi vodni pohonné jednotky nad uroveri vodni hladiny. Nejcastéji jsou senzory smaceni
umistovany na spodni ¢asti plovaku nebo v urovni 0 az 20 cm pod plovakem, napriklad jsou
pfipevnéné na horni ¢ast kylu. Jeden senzor smaceni je postacujici pro dosazeni efektu, avsak pro
dokonalej$i manévrovani maze byt zejména ve stejné vysSkové trovni umisténo vice senzoru
smaceni, napfiklad na protilehlych stranach kylu, coz je vyhodné napriklad pro zataceni, takze pii
smoceni alesponi jednoho z téchto senzori je aktivovana homi vodni pohonna jednotka a pfi
vytazeni vSech senzori smaceni z vody je deaktivovana horni vodni pohonna jednotka. Prostfedky
pro realizaci vypinani/zapinani elektromotoru, které jsou napojeny na systém fizeni a komunikace
jsou b&znou souéasti plavidel s elektromotorem. Napiiklad maze jit o spinade. Ridici jednotka pak
pfijima signaly nejen z ovladace, ale i1 a ze senzoru/senzoru smaceni. Dle téchto, pfipadné dalSich
signali posila signaly do regulatori, které pak fidi motory, otackove, vykonove, napétove, atd.

Spodni ¢asti plovaku pro umisténi ¢idla smaceni je myslena ta ¢ast plovaku, ktera je ponorena ve
vod¢, pokud je plavidlo v klidu ve své normalni poloze, napfiklad pred rozjezdem, kdyz jesté
plovak neni zatiZzen osobou — jezdcem.

Odbomikovi v oboru je zfejmé, ze kazdy elektromotor je funkéné napojen na samostatny regulator
pro zvyseni nebo sniZzeni otacek elektromotoru. Dolni regulator funkéné napojeny na dolni
elektromotor 1 homi regulator funkéné napojeny na horni elektromotor jsou ovladany systémem
fizeni a komunikace. S vyhodou je systém fizeni a komunikace proveden tak, ze kazdy regulator
s elektromotorem je funkéné a komunikacné napojen na ridici jednotku, nejlépe je ridici jednotka
implementovana jako soucast horniho regulatoru, pfi¢emz oba regulatory jsou s fidici jednotkou
propojeny oboustrannou funkéni komunikaci, a to bud’ dratovou nebo bezdratovou. Homni regulator
je pak umistén vyhodn¢ v blizkosti horniho elektromotoru a dolni regulator v blizkosti dolniho
elektromotoru. Ve vyhodném provedeni je v pfechodovém rezimu jizdy systémem fizeni a
komunikace pomoci specidlniho implementovaného algoritmu regulovan vzajemny pomér vykonu
homiho elektromotoru a dolniho elektromotoru prostfednictvim alespon jednoho z uvedenych
regulatoru s cilem dosahnout stabilni jizdy tj, aby po odecteni protismérné pusobicich odporovych
sil parcialni tazna sila pusobici na plovak s jezdcem byla stejn¢ velka jako parcialni tazna sila
pusobici na vodni kfidlo. Jinymi slovy, aby horni ¢ast plavidla nepfedbihala spodni ¢ast, nebo
naopak, tedy aby byly ob¢ vysledné pusobici sily generované dolni i horni vodni pohonnou
jednotkou priblizn¢ stejn¢ velké a klopny moment byl minimalni, tedy blizil se nule. Udrzeni
spravného poméru otacek a vykonu jejich regulaci na jednom nebo obou elektromotorech zvysuje
efekt dosazeni plynulych zmén rychlosti pohybu plavidla v prechodovych rezimech jizdy a
umoziuje komfortn¢ provadét rmizné manévry s plavidlem.

V nejvyhodnéjSim provedeni aktivaci a deaktivaci homi vodni pohonné jednotky a/nebo regulaci
otacek ovlada systém fizeni a komunikace napojeny mimo jiné i na ovladaci zafizeni uzivatele,
dale na senzor smacéeni vodou, na prostfedky pro aktivaci/deaktivaci dolniho 1 homiho
elektromotoru a na dolni 1 homi regulator. Pokyn systému fizeni a komunikace k
aktivaci/deaktivaci elektromotoru horni vodni pohonn¢ jednotky na zaklad¢ stavu smaceni senzoru
smaceni maji prioritu pred regulaci otacek elektromotori. UZivatel pfes ovladaci zafizeni napriklad
zadava pokyny ke zvySené/sniZeni rychlosti ¢i zastaveni, tedy zadava pozadavky na zménu
vykonu. V fidici jednotce je predem nastaveno a naprogramovano, jak ma byt pfi danych
rychlostech nastavovan pomér vykoni jednotlivych elektromotoria. Ridici jednotku lze
pfeprogramovat.

Data zadana uzivatelem do ovladaciho zarizeni a data z elektromotort, a senzoru smaceni, predané
systému Fizeni a komunikace umoziuji systému rizeni tyto data vyhodnotit a reagovat na prudke
snizeni odporu po zdviZzeni plovaku nad vodni hladinu a aktivovat ¢i deaktivovat horni
elektromotor ¢i regulovat vykon v pfechodovém rezimu jizdy tak, aby nevznikl velky klopny
moment. V porovnani se surfovacim prknem s vodnim kfidlem pohanénym pouze elektromotorem
umisténym v dolni ¢asti vodniho kfidla, ktery byl pro porovnavaci testy pouZit, aby reprezentoval
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plavidla znama ze stavu techniky, je pfi rozjezdu za stejnych podminek a ostatnich parametrech
plavidla snizen klopny moment v pfechodovém rezimu jizdy pfiblizn€ o 50 %.

Predmétem vynalezu jsou 1 program implementovany do nosi¢e dat prfipojené¢ho integrovaného
v systému fizeni a komunikace, napfiklad do paméti fidici jednotky nebo externiho pamétového
disku, dale tento nosi¢ dat nebo fidici jednotka s integrovanym nosi¢em dat nesouciho tento
program, kde program je uzpusobeny pro vykonani vyse uvedenych zpusobt pohanéni uveden¢ho
plavidla ovladan¢ho systémem fizeni a komunikace, ktery dokaze zpracovat 1 pokyny zadané
uzivatelem prostfednictvim ovladaciho zafizeni.

Dalsim prfedmétem vynalezu je osobni motorové pohanéné plavidlo pro provadéni vyse uvedenych
zpusobu jeho pohanéni, kde toto plavidlo zahmuje, kyl, k hornimu konci kylu pfipevnény plovak,
v dolni ¢asti kylu integrované nebo kylem pripojené vodni kfidlo, v dolni ¢asti kylu integrovanou
nebo k dolni ¢€asti kylu pfipevnénou dolni vodni pohonnou jednotku s dolnim elektromotorem
funkéné napojenym pres dolni regulator na systém fizeni a komunikace, ke kterému jsou funkéné
a komunikaén¢ pfipojeny ovladaci zafizeni a prostfedek pro aktivaci a deaktivaci dolni vodni
pohonné jednotky, kde podstata vynalezu spociva v tom, Ze toto plavidlo dale zahrnuje v plovaku
umisténou homi vodni pohonnou jednotku s homim elektromotorem, ktery je pfes horni regulator
funkéné a komunikacné napojeny na systém fizeni a komunikace, a ten je funkéné propojeny
s prostfedkem pro aktivaci a deaktivaci homi vodni pohonné jednotky.

Kyl slouzi jako pevné spojeni dolni vodni pohonné jednotky s plovakem a pfipadné i pripojeni
nosnych ploch vodniho kfidla. Prioritou je dostatecna tuhost hlavné v misté pfipojeni kylu k
plovaku. Kyl je vhodné hydrodynamicky tvarovan tak, aby zpusoboval co nejmensi odpor a
zaroven aby jeho vnitini ¢asti prochazela kabelaz pro dolni vodni pohonnou jednotku.

Vodni kfidlo muze byt takové, jaké je bézn¢ znamé ze stavu techniky, obsahuje nosné plochy
propojené vaznici nebo trupem vodniho kfidla neboli obdobnym télesem, nejcastéji ma tvar letadla,
tj. pfedni nosné plochy jsou vétsi nez zadni, a je umisténo v dolni €asti kylu, nejlépe je pfipevnéno
k dolni ¢asti kylu nebo je pfipojeno na dolni konec kylu, kde kyl vystupuje svisle kolmo z vaznice
¢1 trupu vodniho kridla a osa vaznice je rovnobézna se smérem jizdy plavidla, pfipadné vodni kiidlo
muze byt integrovanou soucasti dolni ¢asti kylu s vystupujicimi nosnymi plochami. Nosné plochy
kfidla umoziuji pfi rozjezdu diky vztlakové sile vyzdvihnout horni ¢ast plavidla nad hladinu. Pfi
dopfedném pohybu vyviji vztlakovou silu, ktera pri dostatecné rychlosti udrzuje jezdce plovakem
nad hladinou, tedy v rezimu , letu®. Nosné plochy se obvykle skladaji z pfedniho a zadniho kfidla,
mohou vSak byt doplnény i o dalsi pfidavna kiidla nebo elementy ¢i plochy upravujici proudéni.
Jejich vhodné vzajemné usporadani je nezbytné, aby nastala silova a momentova rovnovaha,
nicmén¢ takové usporadani je odbornikovi v oboru znamé¢ ze stavu techniky.

Dolni vodni pohonna jednotka muaze byt pfipevnéna k nebo integrovana do dolni ¢asti kylu a
nejlépe je integrovana primo do vodniho kfidla propojeného kylem s plovakem. Napfiklad dolni
elektromotor a hfidel muzou byt umistény v trupu vodniho kfidla a zab&rny prostfedek navazuje
na hfidel a je v pouzdre pfipevnéném na trup vodniho kfidla v zadni ¢asti vodniho kfidla. Nosné
plochy pak mohou byt napojeny na trup vodniho kfidla a/nebo na pouzdro vodniho zabémého
prostiedku.

Zabémym prostfedkem homi 1 dolni vodni pohonné jednotky je nejvyhodnéji vrtule, jejiz lopatky
umoznuji pii zabéru silou do vody dopredny pohyb plovaku s jezdcem. Dolni vodni pohonna
jednotka dokaze zajistovat dopfedny pohyb plavidla i tehdy, pokud se plovak zvedne nad vodni
hladinu.

Dolni vodni pohonna jednotka a pfipadné v ni umistény dolni regulator nebo oba regulatory jsou
nejlépe alespon Casteéné zapouzdieny, aby se predeslo urazam i vniknuti nezadoucich predmétu ¢i
necistot, narazum vody a korozi ve vodnim prostfedi. Trup vodniho kfidla muze tedy castecné
poslouzit 1 jako pouzdro dolniho elektromotoru a na n¢j napojeného hfidele. Alternativné muze byt
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dolni vodni pohonna jednotka pfipevnéna ke ¢i integrovana do kylu nad vodnim kfidlem, a to
v ¢asti, ktera pii rozjezdu 1 béhem jizdy je stale ponorfena pod vodni hladinou. Napriklad je dolni
vodni pohonna jednotka ve vzdalenosti pfiblizné 60 cm pod nejniz§im bodem plovaku.

Orientace a piipevnéni kylu k plovaku a spravna orientace vodniho kfidla a pohonnych jednotek
jednot je odbornikovi v oboru znama ze stavu techniky.

Plovakem muze byt vodni surfovaci prkno, skofepina malé¢ho clunu, lodi, motorizovaného
paddleboardu ¢i jinych mensich vodnich plavidel.

Homi vodni pohonna jednotka je nejlépe umisténa v zadni ¢asti plovaku brano ve sméru jizdy a
zajistuje dopfedny pohyb plovaku, pokud plovak lezi na vodni hlading.

Homi vodni pohonna jednotka zahmuje horni elektromotor napojeny na hfidel a zabémy
prostfedek, napfiklad vrtuli. Urychluje proud vody ve sméru dozadu a diky tomu vytvari dopfedou
silu pasobici na surf s jezdcem.

Doprednou silu plavidla ovliviiuje mnozstvi vody v homi a dolni vodni pohonn¢ jednotce. Zatimco
dolni vodni pohonna jednotka je stale ponofena, homni vodni pohonna jednotka se béhem rozjezdu
postupn¢ vynofi nad hladinu a nema pfisun vody pro zab¢r, horni elektromotor tedy preferované
vypina anebo po urcitou dobu jede naprazdno.

Plavidlo s vyhodou obsahuje alespori jeden senzor smaceni, umistény na plavidle tak, aby nebyl
smacen v rezimu letu, ale alespon jeden ze senzori smaceni byl smacen v pfechodovém rezimu
jizdy, kde tyto senzory smaceni jsou funkéné propojené se systémem fizeni a komunikace
uzpusobenym pro deaktivaci horniho elektromotoru pii vynofeni v§ech senzori smaceni nad vodni
hladinu, a naopak, pro aktivaci homiho elektromotoru pii zaplaveni alespori jednoho tohoto
senzoru smaceni vodou.

Homi ¢ast kylu maze byt rozvétvena, v této Casti nejlépe v misté pripojeni tohoto horniho konce
kylu k plovaku je umistén jeden nebo vice senzoru smaceni. Mohou jim byt optoelektronicka
odrazova ¢idla nebo elektrody méfici vodivost/odpor prostfedi apod. nebo na jiném znamém
principu zaloZené senzory, které rozpoznaji, zda jsou tyto senzory plné smaceny vodou nebo zda
se dostaly nad hladinu a jsou v kontaktu se vzduchem. Tyto senzory mohou byt u rozdvojené¢ho
kylu v hodni ¢asti umistény jeden na kazdé z vétvi, tak aby mohly detekovat alespon casteéné
zanofeni nebo uplné vynoreni plovaku z vody.

Systém fizeni a komunikace je vyhodné uzpisoben pro regulaci vzajemného poméru vykonu
dolniho elektromotoru s pomoci dolniho regulatoru a homiho elektromotoru s pomoci horniho
regulatoru nastavovanim velikosti otacek kazdého z téchto elektromotorti.

V preferovaném uspofadani systém fizeni a komunikace zahrmuje vzajemné komunikacné
propojenou fidici jednotku s hornim a dolnim regulatorem, pficemz vodni kfidlo zahmuje nosné
plochy propojené trupem vodniho kfidla, kde v tomto trupu jsou umistény dolni vodni pohanéci
jednotka s dolnim elektromotorem a dolni regulator, kde fidici jednotka je umisténa jako soucast
homiho regulatoru, a dale horni regulator a komunika¢ni modul jsou umistény v plovaku.

Systém Fizeni a komunikace je adaptovany pro fizeni vySe uvedenych zpusobu, je napojen na
ovladaci zafizeni uZivatele, na prostfedek umoziujici aktivovat/deaktivovat homi 1 dolni vodni
pohonnou jednotku resp. hodni a dolni elektromotor, dale je napojena na dolni a horni regulator,
pripadné ve vyhodném provedeni i1 na senzor smaceni, je-li soucasti plavidla, a to tak, aby mohla
ziskavat, zpracovavat data z té€chto soucasti zarizeni, vyhodnotit zda a v jakém potadi provést dilci
akce dle predem stanovenych priorit a ovladat pohanéni plavidla. Systém fizeni a komunikace
obsahuje program pro ovladani obou pohonnych jednotek na zaklad¢ vstupu z méficich zafizeni,
napiiklad ze senzoru/t smaceni, teploty obou regulatori apod. a vstupu zadanych uzivatelem, tedy
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jezdcem ovladaci jednotce, tak aby byl vykon vhodn¢ davkovany mezi hormni a dolni elektromotor.
V pfipadg, Ze je fidici jednotka napojena na senzor/y smaceni, pii vynoreni vSech takovych senzort
smaceni vypne fidici jednotka homi elektromotor homi vodni pohonné jednotky, u které zabémy
prostfedek uz bez pritomnosti vody pracuje naprazdno a nedodava jiz zadny tah pro dopredny
pohyb plovaku. Tim dojde ke snizeni hluénosti a spotfeby energie. V pripad¢ zanofeni alespon
jednoho senzoru smaceni pod uroven vodni hladiny dojde k opétovnému zapnuti horniho
elektromotoru. Pokud jsou v zabéru, tedy maji pfisun vody ob¢ pohonné jednotky, systém fizeni a
komunikace napojeny na dolni a homi regulator otacek elektromotoru upravuje jejich vzajemny
pomér dle predem zadanych pravidel zménou otacek na jednom ¢i obou elektromotorech
pohonnych jednotek. Oba regulatory maji softwarové limitovany maximalni vykon a maximalni
otacky, kterych lze dosahnout v pripadé, Ze jezdec na runim ovladani pfida pozadavek 100 %
vykonu, tj. stiskne na maximum pedal ¢i tlacitko s obdobnou funkci pro akceleraci plavidla. Od
téchto maximalnich hodnot se poté nastavenou zavislosti v systému fizeni a komunikace odviji
hodnoty pro Castecné pridany vykon. Systém fizeni a komunikace ovlada jak regulaci otacek, tak
aktivaci a deaktivaci homi vodni pohonn¢ jednoty pfi prestupech mezi rezimy jizdy, a preferované
obou pohonnych jednotek pri startu a dokonceni jizdy ¢i neCekaného preruseni jizdy napriklad
v dusledku padu apod.

Nejlépe je homni a/nebo dolni vodni pohonnou jednotkou vodomet obsahujici elektromotor a vodni
zabémy prostiedek, napriklad vrtule, které jsou propojeny hiidelem.

Pod¢lna osa elektromotorii vodnich pohanécich jednotek je nejvhodnéji rovnobézna s podélnou
osou plovaku, tj. za normalni bézn¢ polohy plavidla v klidu pred startem, kdy neni napfiklad
pfeklopeno v dusledku havarie, jsou tedy elektromotory polohovany v podstaté horizontalng.

Kyl a vodni kfidlo mohou byt odnimatelné od plovaku. Kyl a na ném pfipevnéné ¢i v ném
integrovan¢ vodni kridlo nebo pripadné kfidlo pfipojené jinym propojovacim prostiedkem lze od
plovaku jednoduse odmontovat a zase zpét pripevnit, coz umoziuje jednak skladny transport a
jednak umoziuje vyuziti plovaku s horni vodni pohonnou jednotkou pro klasickou jizdu motorove
pohanéného plovaku po hlading vody bez kfidla a kylu, jezdec tedy muze vyuzit ob¢ varianty, jizdu
na motorové pohanéném plovaku bez vodniho kfidla, které je i s kylem odmontované 1 let na
plovaku za pouziti vodniho kfidla pfipevnéného na kylu.

Plovakem muze byt motorové pohanéné surfovaci prkno, napriklad jeho zaklad tvofi laminatové
Sasi ut¢snéné proti vniknuti vody do vnitinich prostor, ve kterych se nachazi homi vodni pohonna
jednotka a dal$i komponenty nezbytné pro chod vodniho surfovaciho prkna. Plovak je vhodné
hydrodynamicky tvarovan tak, aby umoziioval pohodlnou jizdu v pfimém sméru, zaroven aby byl
také obratny pfi zataceni. Na hormi plose plovaku lezi, kleci nebo stoji jezdec, ktery vodni surfovaci
prkno ovlada. Surfovaci prkno zataci prenasenim jezdcovy vahy a dopfednou silu jezdec reguluje
pomoci ru¢niho ovladace, napfiklad s dalkovym nebo dratovym prenosem.

Resenim dle vynalezu je podstatné snizen nebo eliminovan problém se zahajenim a ukonéovanim
Jizdy u motorové pohanénych plavidel s vodnim kfidlem znamych ze stavu techniky pracujicich
pouze se spodni vodni pohonnou jednotkou, nebot’ aktivovanim homi vodni pohonné jednotky
v kombinaci s provozovanou dolni vodni pohonnou jednotkou nevznika zména odporové sily
skokové, ale plynuleji dochazi k postupné zméné odporové sily. Homni vodni pohonna jednotka
takto kompenzuje klopivy moment pfi rozjezdu a skokovou odporovou silu, ¢imz eliminuje vétSinu
padu jezdce, hlavné v pripad¢ zacateCniku, a vyznamné tak zvysSuje bezpecnost jizdy. Jedna se
pfevazné o pady na bok, pfi kterych hrozi kontakt jezdce s ostrymi konci nosnych ploch. Zabémy
prostfedek, nejcastéji vrtule spodni vodni pohonné jednotky je kompletn¢ kryta, aby nedoslo ke
kontaktu s rotujicimi listy vrtule.

Elektromotorem pohanéna plavidla mohou obsahovat dal§i dulezit¢ nebo implicitné obsahuji
standartni komponenty pro celkové fungovani plavidla, které¢ vSak nepfispivaji k feseni vytycené¢ho
problému a jejich vycet neni nezbytny pro ochranu vynalezu a odbornik v oboru vi, Ze jsou
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automaticky v takovém plavidle zahmuty. Napfiklad, implicitn¢ zahmutou soucasti
elektromotorové pohanénych plavidel je akumulator jako zdroj energie elektromotoru a pro
napajeni komunikaéniho zafizeni a elektroniky. Akumulator je umistény v plovaku pomoci
rychloupinacich mechanismu tak, aby jej §lo rychle a pohodIn¢ vytahnout a pfipojit na nabijecku
bez nutnosti rozebirat dalsi ¢asti plovaku. Akumulator je pii jizd¢ chlazeny okolni vodou, ktera
okoli baterie obtéka pomoci specialnich privodnich kanala vhodnym tvarovanim plovaku.

Rozjezd a dokonceni jizdy jsou tzv. pfechodové rezimy pii kterych se vyuziva horni vodni pohonné
jednotky.

P1i rozjezdu nebo pomalych rychlostech, kdy plovak lezi a nasledné se pohybuje na vodni hlading
obdobng jako u jizdy bézného vodniho motorové pohanéného prkna bez kfidla, jsou v rezimu
provozu zapojeny obé pohonné vodni jednotky a ob¢ pohonné jednotky poskytuji optimalni
mnozstvi tahu pro stabilni jizdu. Homi vodni pohonna jednotka eliminuje velky klopivy moment
zpusobeny dolni vodni pohonnou jednotkou. Rozjezd je komfortni a stejny jako na standartnim
vodnim motorovém prkné v klece se zadni nohou ve vazani. Pro zacatecniky je také mozno se
rozjet vleze a vlozit nohy do vazani poté co ma plovak urcitou rychlost.

Pfi zvySeni rychlosti jizdy nad uréitou mez se vztlakova sila od nosnych ploch zvysi natolik, Ze se
plovak zvedne z vodni hladiny a plavidlo se dostava do rezim letu na nosnych plochach. V takovém
pfipad€ je vvhodné senzorem smaceni detekovano jeho vynoreni nad vodni hladinu a systém fizeni
a komunikace vypne horni vodni pohonnou jednotku. Plavidlo je tak pohanéno pouze dolni vodni
pohonnou jednotkou, ktera zustava ponofena pod vodni hladinou a plovak je v reZimu letu nad
vodni hladinou.

P1i zpomaleni z téchto vysSich rychlosti pod urcitou mez, nebo ve vétsich vinach dojde ke smoceni
senzoru smaceni, kdy se aktivuje homi vodni pohonna jednotka a dojde k ¢astecnému nebo
uplnému zatopeni horni vodni pohonné jednotky vodou, plavidlo se dostava tak do rezimu pristani
anasati vody, tj. do pfechodového rezimu jizdy.

Alternativné muze byt plovakem vodni skitr ¢i mala lod” pro vice osob. U velkych lodi, které
nemaji takovy klopny moment a které si ¢asto mohou dovolit obsahovat vicero pohonii ve stejné
vyskové urovni tyto problémy se nizkou stabilitou a preklapénim nenastavaji, a proto pro n¢
vynalez nema takovy vyznam.

Objasnéni vvkresu

Podstata vynalezu je dale objasnéna na prikladech jeho uskutecnéni, kter€ jsou popsany s vyuZitim
pfipojenych vykresu, kde na:

obr. 1 je schematicky znazoméno plavidlo dle vynalezu s plovakem, kylem a dolni vodni pohanéci
jednotkou integrovanou do trupu vodniho kridla,

obr. 2 je znazornéno plavidlo dle vynalezu plovouci po vodni hladin€ 2A a v rezimu letu 2B,
obr. 3 je znazornén Celni pohled na plavidlo dle vynalezu,
obr. 4 je schematické znazoméni funkéni a komunikaéni zapojeni komponent k systému fizeni a

komunikace zahmujiciho fidici jednotku umisténou jako souéast homniho regulatoru u ¢tvrtého
prikladného provedeni.
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Priklady uskuteénéni vynalezu

Vynalez bude dale objasnén na prikladech uskutecnéni s odkazem na prislusné vykresy.

Jednim prikladem uskute¢néni je osobni motorové pohanéné vodni surfovaci prkno, znazoméné
na obr. 1, které ma kyl 2 rozvétveny ve své homi ¢asti, k homimu konci kylu 2 je pfipevnény
plovak 1, v dolni ¢asti kylu 2 60 cm pod plovakem 1 je pfipevnény trup 10 vodniho kfidla 3 v némz
je zapouzdiena dolni vodni pohonna jednotka 4 s dolnim elektromotorem 14 spojenym hrideli a
vrtuli, coz je tzv. vodomet, v rozsifen¢ valcovité ¢asti trupu 10 vodniho kfidla 3 je usazena vrtule
dolni vodni pohonn¢ jednotky 4. Z trupu 10 vodniho kfidla 3 vystupuji nosn¢ plochy 9. V plovaku
1 je vjcho zadni ¢asti zabudovana horni vodni pohonna jednotka 5 s vlastnim hornim
elektromotorem 15, hrideli a vrtuli, ktera je tedy také vodometem, do které vstupuje voda otvorem,
pokud je tento otvor alespon ¢astecné pod trovni vodni hladiny 7. Dale ma toto vodni surfovaci
prkno dratové pripojené ovladaci zafizeni uzivatele, které slouzi napfiklad ke startovani,
zastavovani €1 ovladani rychlosti plavidla, které je propojené pres systém rizeni a komunikace,
ktery zahmuje fidici jednotku 13 propojenou s dolni 1 homi vodni pohonnou jednotkou 4, 5, resp.
s prostfedky pro aktivaci a deaktivaci zminénych elektromotoru 14, 15, tj. napf. spinaem. Dolni
elektromotor 14 je pres dolni regulator 12 propojen funkéné a komunikaéné s fidici jednotkou 13
a homi elektromotor 15 je prfes homi regulator 16 funkéné a komunikacné propojen s fidici
jednotkou 13. Horni a dolni elektromotor 14, 15 byly orientovany svou osou v podstaté rovnob&zné
s osou plovaku 1. Podélna osa dolniho 1 homiho elektromotoru 14, 15 je rovnobézna s podélnou
osou 8 plovaku, tj. za normalni bézné polohy plavidla v klidu pfed startem, kdy neni napfiklad
pfeklopeno v dusledku havarie, jsou tedy elektromotory polohovany v podstaté horizontalné¢ 14,
15. Toto prikladné provedeni dale zahmuje nasledujici volitelné a preferované znaky: Kyl 2
pfipojeny odnimatelng, tj. zde napriklad prostfednictvim Sroubovych spoju, které umoziuji jej
v pripadé potfeby nebo transportu odejmout od plovaku 1 ¢i pripevnit k plovaku 1.

Vodni surfovaci prkno dle tohoto prvniho prikladného provedeni je pohanéno tim zpusobem, ze

- v rezimu letu, kdy je plovak 1 udrzovan nad vodni hladinou 7, je plavidlo pohanéno pouze stale
ponofenou dolni vodni pohonnou jednotkou 4, a

- v pfechodovém rezimu jizdy, zejména pri rozjezdu, dojezdu ¢i naklopeni plavidla, kdy je alespon
cast plovaku 1 v kontaktu s vodni hladinou 7 a zaroven voda alesponi ¢astecné zaplavuje homi
vodni pohonnou jednotku 3, je plavidlo pohanéno soucasn¢ obéma uvedenymi pohonnymi

jednotkami 4, 5. Uvedeny zpusob je vyuzit 1 v nasledujicich prikladnych provedenich.

Osoby, které testovaly zafizeni dle tohoto piikladného provedeni obstojné a snadnéji zvladly
rozjezdy, dojezd 1 prudké zatacky ve srovnani se shodnym zarizenim pohanénym pouze dolni vodni
pohonnou jednotkou 4 v pfechodovych rezimech jizdy. Ovladacim zafizenim béhem jizdy zadavali
pozadavky na zm¢nu rychlosti plavidla, pri¢emz fidici jednotka 13 dale vyhodnocovala a fidila
zvySovani ¢i snizovani vykonu obou elektromotoru 14, 15.

V alternativé tohoto prikladného provedeni je trup 10 vodniho kfidla 3, ve kterém je umisténa dolni
vodni pohonna jednotka 4, pfimo necodnimatelné integrovana do kylu 2, anebo je do kylu 2
integrovano pouze pouzdro nesouci dolni vodni pohonnou jednotku 4, a vodni kfidlo 3 je pfipojeno
k spodni plose plovaku 2 prostfednictvim samostatného teleskopického drzaku.

Ve druhém prikladném provedeni se vodni surfovaci prkno od prvniho prikladného provedeni lisi
tim, Ze obsahuje navic senzor smaceni 6, umistény na rozhrani kylu 2 a plovaku 1, vizobr. 2a 3, a
je funkéné propojeny s fidici jednotkou 13 deaktivujici nebo snizujici otacky horniho
elektromotoru 15 pfi vynofeni senzoru smaceni 6 nad vodni hladinu 7, a naopak, aktivujicim horni
elektromotor 15 pfi zaplaveni senzoru smaceni 6 vodou.
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Alternativné mohou byt naptiklad 5 cm nebo 20 cm pod nejniz§im bodem plovaku 1 na kylu 2
nebo na spodni strané plovaku 1 umistény dva nebo vice senzora smaceni 6, pricemz k aktivaci
homi vodni pohonné jednotky 5 dojde, kdyZz alespon jeden z nich je smaceny vodou a k jeji
deaktivaci, kdyz se vSechny pritomné senzory smaceni 6 vynofi nad vodni hladinu 7.

Jizda na tomto zafizeni byla mnohem pfijemnéjsi z divodu nizs§iho hluku v reZimech jizdy za
vypnutého horniho elektromotoru 15 ve srovnani s jizdou, pfi které byl homi elektromotor 15
v chodu po celou dobu jizdy. Navic se zvysila dojezdova vzdalenost z duvodu Setfeni baterie pri
vypnutém hornim elektromotoru 15 a celkova spotfeba energie byla nizsi.

Ve tretim prikladném provedeni je systém fizeni a komunikace zahmuje fidici jednotku 13
umisténou jako soucast homiho regulatoru 16, a s touto fidici jednotkou 13 propojeny dolni
regulator 12, pficemz tento systém fizeni a komunikace je dale uzpusoben pro regulaci vzajemného
poméru vykonu horniho elektromotoru 15 a dolniho elektromotoru 14 nastavovanim velikosti
otacek kazdého z téchto elektromotoru 14, 15. Bezdratové pfipojenym ovladacim zafizenim 17
béhem jizdy zadava jezdec pozadavky na zménu rychlosti plavidla, pficemz systém fizeni a
komunikace dale vyhodnocuje a fidi zvySovani ¢i snizovani vykonu samostatné na kazdém
z elektromotort 14, 15 dle predem stanoveného algoritmu, tak aby bylo dosazeno optimalniho
poméru vykonu elektromotorti 14, 15 pro minimalizaci klopného momentu a stabilni jizdy plavidla.

Vyhoda tohoto feseni spociva v tom, Ze v pfipad¢ vynofeni horniho elektromotoru 15 nad vodni
hladinu 7, horni elektromotor 15 nezvySuje otaCky na maximum, ale udrzuje se na stale stejnych
otackach, tedy tocCi se ,naprazdno® a ma jen minimalni spotfebu energie. Pfi zanofeni horniho
elektromotoru 15 pod vodni hladinu 7 se snazi horni elektromotor 15 udrzet stale stejné otacky a
diky tomu okamzit¢ generuje potfebny tah. Dolni regulator 12 funkcéné propojeny s dolnim
elektromotorem 14 je umistén v téle dolniho elektromotoru 14. Alternativné muze byt umistén u
dolniho elektromotoru 14 v pouzdfe dolni vodni pohonné jednotky 4 nebo kdekoliv v/na dolni Casti
kylu 2, ktera je v rezimu letu stale ponofena pod vodni hladinou 7. Homi regulator 16 je umistén
v plovaku 1.

Osoby, které testovaly zafizeni dle tohoto prikladného provedeni zaznamenaly pokrok vzhledem
k prvnimu prikladnému provedenti, a jesté snadnéji zvladly rozjezdy, dojezd i prudké zatacky.

Homi regulator 16 nebo 1 oba regulatory 12, 16 mohou byt umistény v plovaku 1 u horniho
elektromotoru 15 homi vodni pohonné jednotky 5, ale v tom pfipadé je také vhodné privadét
k regulatorum 12, 16 otacek chladici vodu.

Ctvrté piikladné provedeni je kombinaci znaki druhého a tietiho piikladného provedeni a poziva
vSechny jejich vyhod a kroku zplisobu pohanéni plavidla, viz obr. 4.

Ve vsech prikladnych provedeni je systém fizeni a komunikace dratové nebo bezdratové funkéné
napojen na ovladaci zafizeni 17 uzivatele, na horni a dolni vodni pohonnou jednotku 4, 3, resp. na
spinace prislusnych elektromotora 14, 15 jakozto prostredku pro jejich aktivaci/deaktivaci, na dolni
regulator 12 a horni regulator 16. Navic je funkéné€ napojen na:

- na senzor/y smaceni 6 ve druhém prikladném provedeni, nebo

- na dolni a homni regulatory 12, 16 otacek ve tfetim prikladném provedeni, nebo

- na vSechny tyto zminéné komponenty, jak vychazi ze ¢tvrtého prikladného provedeni, viz obr. 4.
Systém fizeni a komunikace pak ovlada aktivaci a deaktivaci homni vodni pohonné jednotky 35,
regulaci vykonu elektromotoru 14, 15, a pfipadn¢ 1 vzajemného poméru vykonu elektromotora 14,

15, a to s pomoci programu implementovan¢ho do nosice dat pfipojené¢ho nebo integrovaného do
systému fizeni a komunikace, ve kterém jsou predem definovany algoritmy pro prioritizaci i
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poradi ukonu. Napriiklad ve ¢tvrtém prikladném provedeni: Systém rfizeni a komunikace pfijima
signaly ze senzoru smaceni 6 a zaroven z bezdratové pripojeného dalkového ovladaciho zafizeni
17 ovladaného jezdcem. Signal z dalkového ovladaciho zafizeni 17 je vyhodnocovan a dle néj je
davkovan vykon do dolniho a homiho elektromotoru 15. V pfipad€ vynofeni senzoru smaceni 6
z vody posle tento senzor 6 do systému fizeni a komunikace signal s vyssi prioritou a ridici jednotka
13 homi elektromotor 15 zpomali nebo vypne. Dolni elektromotor 14 v této fazi fizeni muze byt
ridici jednotkou 13 nastaven tak, aby podaval stale stejny vykon bez ohledu na vypnuti nebo
zapnuti homiho elektromotoru 15.

Ctvrté prikladné provedeni vyuziva viechny vyhody vynalezu a piineslo tedy nejlepsi vysledky,
nebot’ jezdec absolvoval vyrazné jednodussi rozjezd a nastup na plavidlo, m¢l podstatné mensi
problém s udrzenim stability pfi jizd¢€ a zataCeni provadéném prenasenim rovnovahy. V ruce mél
pouze dalkové ovladaci zafizeni 17 pro zvySovani ¢1 sniZzovani rychlosti, startovani ¢i zastaveni
plavidla.

K optimalnimu poméru vykonu dolniho a horniho regulatoru 12, 16 se pii pocatecnim testovani
dospélo pii riznych provozech pokusnym nastavovanim tohoto poméru na rizné hodnoty a dle
vysledki se pak pomér nastavil na optimalni hodnotu, pfi které byly zaznamenany nejlepsi
vysledky zlepseni stability v pfechodovém rezimu jizdy. Témto testum zaroven predchazel odhad
s¢ zjednodusenymi simulovanymi vypocty. Pro priblizny vypocet klopného momentu za idealnich
podminek, kdy se pfi rozjezdu pocita s jezdcem lezicim na plovaku 1 pfiblizné uprostfed, a s tim,
vertikalnim sméru, lze zjednodusené pribliznou hodnotu klopného momentu M v newtonmetrech
pii pouziti pouze dolniho elektromotoru 14 pro jednotlivé rychlosti vypocitat dle vzorce:

P
M=Fxr=—xvy

kde

- F je klopna sila v Newtonech,

- P je vykon ve Wattech,

- v je rychlost v metrech za sekundu.

Nejvetsi problémy se stabilitou nastavaji pii rozjezdu z 0 km/h na 10 km/h. Na rozjezd je potfeba

minimalné celkovy vykon priblizné 4 kW. Napfiklad pfi vzdalenosti t€Zi§t¢ dolniho elektromotoru

v

hodnota klopného momentu 847,4 Nm. Jde pouze o priblizny, zjednoduseny vypocet.

P 4000 W
M=Fxr=—xr=——2-+0572m = 8474 Nm
v 2,78?

Pro jednotlivé rychlosti 1ze vynést zavislosti do grafu a odhadnout velikosti klopného momentu —
kde tato simulace predpoklada pouziti pouze dolniho elektromotoru 14.

Pfi pouziti plavidla dle vynalezu, kdy byl vykon rozdélen rovnomémeé mezi homi elektromotor 15

a dolni elektromotor 14, se klopny moment snizil pfiblizn€ na polovinu oproti stavu, kdy bylo
plavidlo pohanéno pouze dolnim elektromotorem 14 stejnym celkovym vykonem, a to proto, ze
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v vt

Jezdci, kteri toto vylepSeni testovali zaznamenali podstatné zvysSeni komfortu pii rozjezdu, méli
mén¢ problému se stabilitou a zaznamenali vyrazné vyssi ¢etnost uspésnych rozjezda bez padu.
Jezdci dokonce zvladali na takovém plavidle s rovnomémé rozdélenymi vykony se rozjizdét
rychleji s pouzitim vykonu napfiklad 5 kW, tedy o 20 % vyS$S§im nez minimalnim potfebnym
vykonem, coz rovnéz svédéi ve prospéch vyssi stability rozjizdéjiciho se plavidla dle vynalezu.

B&hem dalSiho zvySovani rychlosti nad 10 km/h klopnym moment citelné klesa a jezdec se dokaze
zvednout napriklad do polohy v kleée ¢i do stoje.

Toto ¢tvrté prikladné provedeni bylo také realizovano na malém motorovém ¢lunu s vodnim

kfidlem 3 pro dv€ osoby misto vodniho surfovaciho prkna, kde také vyrazn¢ omezil pocet
pfevrhnuti ¢lunu pfi manipulacich v pfechodovych rezimech jizdy.
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PATENTOVE NAROKY

1. Zpusob pohanéni plavidla, jehoz soucasti je homi vodni pohonna jednotka (5) s homim
elektromotorem (15) umisténa v plovaku (1), kyl (2) svym hornim koncem propojeny s plovakem
(1), kde kyl (2) ma ve své dolni ¢asti pfipojenou nebo integrovanou dolni vodni pohonnou jednotkou
(4) s dolnim elektromotorem (14), a dale je plovak (1) pfes kyl (2) propojen s vodnim kfidlem (3),
kde obé pohonné jednotky (4, 5) jsou funkéné a komunikaéné propojeny se systémem fizeni a

komunikace dale napojenym na ovladaci zafizeni (17), pfi¢emz
- v rezimu letu, kdy je plovak (1) udrzovan nad vodni hladinou (7), je plavidlo pohanéno pouze stale
ponofenou dolni vodni pohonnou jednotkou 4, a

- v pfechodovém rezimu jizdy, zejména pii rozjezdu, dojezdu ¢i naklopeni plavidla, kdy je alespon
¢ast plovaku (1) v kontaktu s vodni hladinou (7) a zaroveri voda alespon ¢asteCné zaplavuje horni
vodni pohonnou jednotku (5), je plavidlo pohanéno soudasné¢ obéma uvedenymi pohonnymi
jednotkami (4, 5).

2. Zpusob pohanéni plavidla podle naroku 1, obsahujiciho alespori jeden senzor smacéeni (6)
umistény na plavidle tak, aby nebyl smacen v rezimu letu, ale alespon jeden ze senzorti smaceni (6)
byl smacen v prechodovém rezimu jizdy, kde tyto senzory smaceni (6) jsou funkéné propojené se
systémem fizeni a komunikace, ktery deaktivuje homi elektromotor (15) homi vodni pohonné
jednotky (5), pfi vynoreni vSech téchto senzoru smaceni (6) nad vodni hladinu (7), a naopak, pfi
zaplaveni alespori jednoho senzoru smaceni (6) vodou systém fizeni a komunikace aktivuje horni
vodni pohonnou jednotku (5).

3. Zpisob pohanéni plavidla podle naroku 1 nebo 2, pfi kterém je v prechodovém rezimu jizdy
systémem fizeni a komunikace regulovan vzajemny pomér vykont elektromotoru (14, 15) obou
uvedenych pohonnych jednotek (4, 5) prostfednictvim dolniho regulatoru (12) napojeného dolni
elektromotor (14) nebo prostfednictvim homiho regulatoru (16) napojeného na horni elektromotor
(15) nebo prostfednictvim obou uvedenych regulatora (12, 16).

4. Program implementovatelny do nosiCe dat pro systém fizeni a komunikace pro provadéni
zpusobu dle které¢hokoliv z naroku 1 az 3.

5. Nosi¢ dat nebo fidici jednotka (13), implementovatelné¢ do systému fizeni a komunikace a
nesouci program dle naroku 4.

6. Osobni motorové pohanéné plavidlo pro provadéni zptsobu dle kteréhokoliv z naroku 1 az 3,
které zahmuje, kyl (2), k hornimu konci kylu (2) pfipevnény plovak (1), v dolni ¢asti kylu (2)
integrované nebo pripojené vodni kridlo (3), v dolni ¢asti kylu (2) integrovanou nebo k dolni ¢asti
kylu (2) pripevnénou dolni vodni pohonnou jednotku (4) s dolnim elektromotorem (14) funkéné
napojenym pfes dolni regulator (12) na systém fizeni a komunikace, ke kterému jsou funkéné a
komunikaéné pfipojeny ovladaci zafizeni (17) a prostfedek pro aktivaci a deaktivaci dolni vodni
pohonné jednotky (4), vyznacujici se tim, Ze dale zahmuje v plovaku (1) umisténou horni vodni
pohonnou jednotku (5) s hornim elektromotorem (15), ktery je pres horni regulator (16) funkéné a
komunikac¢né napojeny na systém rizeni a komunikace, a ten je funkéné propojen s prostredkem pro
aktivaci a deaktivaci homni vodni pohonné jednotky (5).

7. Osobni motorové pohanéné plavidlo podle naroku 6, vyznalujici se tim, ze dale obsahuje
alespon jeden senzor smaceni (6), umistény na plavidle tak, aby nebyl smacen v rezimu letu, ale
alespon jeden ze senzori smaceni (6) byl smacen v pfechodovém rezimu jizdy, kde tyto senzory
smaceni (6) jsou funkéné propojené se systémem fizeni a komunikace uzpusobenym pro deaktivaci
homiho elektromotoru (15) pfi vynofeni v§ech téchto senzoru smaceni (6) nad vodni hladinu (7), a
naopak, pro aktivaci horniho elektromotoru (15) pfi zaplaveni alesponi jednoho tohoto senzoru
smaceni (6) vodou.

8. Osobni motorové pohanéné plavidlo podle naroku 6 nebo 7, vyznacujici se tim, Ze systém fizeni
a komunikace je uzpusoben pro regulaci vzajemného poméru vykonu dolniho elektromotoru (14) s
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pomoci dolniho regulatoru (12) a horniho elektromotoru (15) s pomoci horniho regulatoru (16)
nastavovanim velikosti otacek kazdého z téchto elektromotoru (14, 15).

9. Osobni motorové pohanéné plavidlo podle naroku 8, vyznacujici se tim, Zze systém fizeni a
komunikace zahmuje fidici jednotku (13) , pficemz vodni kfidlo (3) zahmuje nosné plochy (9)
propojené trupem (10) vodniho kridla (3), kde v tomto trupu (10) jsou umistény dolni vodni pohanéci
jednotka (4) s dolnim elektromotorem (14) a dolni regulator (12), kde fidici jednotka (13) je
umisténa jako soucast horniho regulatoru (16) se kterym je funkéné a komunikaéné propojena a dale
je funkéné a komunikaéné propojena s dolnim regulatorem (12), s alespon jednim senzorem smaceni
(6) a s ovladacim zarizenim (17), pficemz horni regulator (16) je umistén v plovaku (1).

10. Osobni motorové pohanéné plavidlo podle kteréhokoliv z predchazejicich naroku 6 az 9

vyznacujici se tim, Ze plovakem (1) je vodni surfovaci prkno.

3 vykresy

Seznam vztahovych znacek:

1 plovak
2 kyl
3 vodni kfidlo
4  dolni vodni pohonna jednotka
5 homi vodni pohonna jednotka
6  senzor smaceni
7  vodni hladina
8 podélna osa plovaku
9 nosné plochy
10 trup vodniho kfidla
12 dolni regulator
13 fidici jednotka
14  dolni elektromotor
15 homi elektromotor
16  homi regulator
17 ovladaci zafizeni
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