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(57)  Anotace:
Vyndlez se tyka zavéseni kol terénniho vozidla na
alespoii dvou ndpravach se zavé€Senim kol kolem
dvou os, z nichZ jedna je osou rotace kola a druha
osa je kyvna osa nosice kola, ke kterému je osa
rotace kola pfipevnéna. Kyvné osy jsou uchyceny k
ramu (4) a prusecik rota¢ni osy (1) kola (3) predni
napravy s rovinou pohybu zavéseni kola lezi pod
pruseCikem kyvné osy (2) nosice kola pfedni
napravy (PN) s rovinou pohybu zavéseni kola.
Prusecik rotacni osy (1) kola (3) zadni napravy s
rovinou pohybu zavéseni kola lezi nad prisecikem
kyvné osy (2) nosice kola zadni napravy (ZN) s
rovinou pohybu zavéseni kola.
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Zavéseni kol terénniho vozidla

Oblast techniky
Vynalez se tyka zavéSeni kol terénniho vozidla na alespon dvou pohanénych napravach, se

zavéSenim kol kolem dvou os, z nichZ jedna je osou rotace kola a druha osa je kyvna osa nosice
kola, ke kterému je osa rotace kola pfipevnéna.

Dosavadni stav techniky

U znamych zavéSeni kol terénniho vozidla se zavéSenim kol kolem dvou os bylo dosazeno
pfekonavani relativné vysSich prekazek ve srovnani s ostatnimi druhy zavésSeni kol, pficemz je
potfeba nizsi kroutici moment vynalozeny na pfekonani prekazky. U téchto zavéSeni je mozné
vyuzit 1 profilu vnéjsi plochy kola, napf. s riznym polomérem odvalovani, které b&hem
prekonavani piekazky méni svoji polohu vzhledem k ramu vozidla a dochazi tak k odvaleni kola
na priznivéjS§im vnéjSim poloméru. VSechna tato znama zavéseni kol byla navrzena stejné pro
vSechna kola u jedné nebo vice naprav.

Cilem tohoto vynalezu je usporadani zavéseni kol terénniho vozidla zvysujici prichodivost vozidla
rozdilnym zavéSenim kol na dvou a vice napravach.

Podstata vynalezu

Podstata zavéseni kol terénniho vozidla na alespon dvou napravach se zavésenim kol kolem dvou
os, z nichZ jedna je osou rotace kola a druha osa je kyvna osa nosice kola, ke kterému je osa rotace
kola pfipevnéna, spociva v tom, ze kyvn¢ osy jsou uchyceny k ramu, pfi¢emz prasecik rotacni osy
kola pfedni napravy s rovinou pohybu zavéseni kola lezi pod priusecikem kyvné osy nosice kola
predni napravy s rovinou pohybu zavéseni kola a priusecik rotacni osy kola zadni napravy s rovinou
pohybu zav€seni kola lezi nad priasecikem kyvné osy nosice kola zadni napravy s rovinou pohybu
zavéSeni kola.

Rotacni osy kol sviraji s kyvnymi osami zavéSeni spojovaciho nosniku uhel 0 - 45° nebo jsou
mimobézné.

Objasnéni vvkresu

Na prilozenych obrazcich je schematicky znazoméno zavéSeni kol terénniho vozidla podle
vynalezu, kde znazomiuje:

obr. 1 pohled v ose vozidla na pfedni napravu

obr. 2 pohled v ose vozidla na zadni napravu

obr. 3 pohled na pfedni napravu ve smeru kyvné osy vozidla

obr. 4 pohled na zadni napravu ve sméru kyvné osy vozidla

obr. 5 mozna altemativni vychozi poloha osy zavéseni kola pfedni napravy

obr. 6 mozna altemativni vychozi poloha osy zavéseni kola zadni napravy

obr.7 a -c prubéh pfekonavani prekazky predni napravou v pohledu shora a v bo¢nim pohledu na
vozidlo

vozidla

obr.7 d -¢ prub¢h prekonavani prekazky zadni napravou v pohledu shora a v bo¢nim pohledu na
vozidlo
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Priklady uskuteénéni vynalezu

Na obr. 1 je schematicky znazornéna jedna strana predni napravy (PN), kde kyvna osa 2 zavéseni
spojovaciho nosniku 8 spojena s ramem 4 sméfuje od ramu 4 smérem vné vozidla nahoru. S kyvnou
osou 2 je spojen spojovaci nosnik 8, na jehoz spodnim konci je usporadana rotacni osa 1 kola 3.
Kolo 3 je napf. bézného valcového tvaru, s vyhodou je mozné jej vytvorit v podob¢ rotacniho
pojezdového elementu, jak je patrmé na prilozenych obrazcich, tedy pojezdového elementu s
proménlivym valivym primérem.

Na obr. 2 je schematicky znazomeéna jedna strana zadni napravy (ZN), kde kyvna osa 2 sméfuje od
ramu 4 smérem vn¢ vozidla dolu. S kyvnou osou 2 je spojen spojovaci nosnik 8, na jehoz vrchnim
konci je usporadana rotacni osa i kola 3.

Rotacni osa 1 kola 3 predni napravy (PN) protina rovinu pohybu zavéseni kola 3 pod prisecikem
kyvné osy 2 pfedni napravy (PN) s rovinou pohybu zavésSeni kola 3 a prusecik osy rotace kola 3
zadni napravy (ZN) s rovinou pohybu zavéseni kola lezi nad priseéikem kyvné osy 2 zadni napravy
(ZN) s rovinou pohybu zavéseni kola 2.

Rovina pohybu zavéseni kola je svisla rovina dana smérem pohybu vozidla a prochazejici bodem
dotyku kola 3 s vozovkou 7.

Predni naprava je prvni naprava ve sméru jizdy, resp. pusobeni trakéni sily 6 vozidla a zadni
naprava je druha naprava ve sméru jizdy, resp. pusobeni trakéni sily 6 vozidla.

Obr. 3 a 4 odpovidaji usporadani zavéseni kol obou naprav podle obr. 1 a 2 avSak pfi pohledu z
boku vozidla.

Naobr. 5 a 6 jsou znazornéna dals§i mozna vychozi postaveni predni - obr.5 a zadni - obr.6 napravy.

Na obr. 7a az 7¢ je znazomén schematicky prejezd predni napravy PN pres prekazku 5 ve sméru 6
trakéni sily, kde na obr. 7a je vozidlo pred prekazkou, na obr. 7b je vozidlo pfi najezdu na prekazku
5 anaobr. 7c je vozidlo v okamzZiku prekonani pfekazky 5, resp. na prekazce 5.

Na obr. 7d az 7e je znazomén schematicky prejezd zadni napravy ZN pres prekazku 3, kde na obr.
7d je vozidlo pfi najezdu na prekazku 5 a na obr. 7e je vozidlo v okamziku piekonani prekazky 3,
resp. na prekazce 3.

Kyvna osa 2 zavéSeni umoznuje valivy pohyb nezavisle na rota¢ni ose 1 kola 1.

Odlis$na kombinace umisténi kyvnych os 2, kdy na kolech 3 pfedni napravy jsou tyto kyvné osy 2
nad rotacnimi osami 1 kol 3 a kyvné osy 2 zadni napravy jsou pod rota¢nimi osami 1 kol 3, vytvari
synergicky efekt, kdy na prekonavani schopnosti pfekonat pfekazku pisobi soucasné ob¢ pohanéné
napravy.

Dan¢ zavéseni kol podle vynalezu, umoziuje zvysenou prichodivost terénem, a je vhodny rovnéz
pro roboty a jina vozidla.

Kyvné osy 2 zavéSeni umoziiuji v kombinaci s rotacnimi osami 1 kol 3 valivy pohyb kol 3, kdy
dochazi pfi prekonavani prekazky 5 vozidlem k rotaénimu pohybu kola 3 soucasné s jeho
natocenim. Pfi pfekonavani prekazky 5 dochazi ulozenim kola 3 prostfednictvim rotacni osy 1 a
kyvné osy 2 k harmonizaci sil pii prostorovém pohybu bodu styku kola 3 s prekazkou 5 - tedy
odvalovaciho bodu na kole 3.

Pohyb odvalovaciho bodu sleduje odvalovaci kfivku, kterd ma vyrazné vétSi parametr, nez
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odpovida pruméru kola. Rotace kola 3 a jeho natoceni je sfazovano plynule vlivem vnéjsich sil.

Odlisna kombinace umisténi téchto os 1 a 2 na predni a zadni napravé vytvari synergicky efekt
optimalizaci valeni kol 3 a sklonem puisobeni trakéni sily 6. Na kolech predni napravy jsou kyvné
osy 2 nad rotacnimi osami 1 kol 3 a na kolech 3 zadni napravy jsou kyvné osy 2 pod rota¢nimi
osami 1 kol 3.

Pokud narazi predni kolo predni napravy na piekazku - obr. 7¢, posune se spojovaci nosnik 8 vici
rotacni ose 1 kola 2 z homiho postaveni dolii proti sméru jizdy. Spojovaci nosnik 8 u zadni napravy
pak z dolniho postaveni nahoru po sméru jizdy. Po dosazeni vrcholu pfekazky se spojovaci nosniky
8 predni i zadni napravy vrati do puvodniho postaveni.

Kyvné osy 2 a rotacni osy 1 sviraji uhel 0 - 45° podle tvaru kol a mohou se protinat vn¢ kola 3
nebo mohou byt mimobé&zné.

Pri béZzném pohybu vozidla na rovné vozovcee je odvalovani kol stejné jako u kol ulozenych pouze
na rotacni ose.



PATENTOVE NAROKY

1. Zavé€Seni kol terénniho vozidla na alespori dvou napravach se zavésenim kol kolem dvou os,
z nichz jedna je osou rotace kola a druha osa je kyvna osa nosice kola, ke kterému je osa rotace
kola pfipevnéna, vyzna€ené tim, Ze kyvné osy jsou uchyceny k ramu (4), pficemz prusecik rotacni
osy (1) kola (3) predni napravy s rovinou pohybu zavéseni kola lezi pod prisecikem kyvné osy (2)
nosice kola predni napravy (PN) s rovinou pohybu zavéseni kola a prusecik rotacni osy (1) kola
(3) zadni napravy s rovinou pohybu zavéseni kola lezi nad prusecikem kyvné osy (2) nosice kola
zadni napravy (ZN) s rovinou pohybu zavéseni kola.

2. ZavéSeni kol terénniho vozidla podle naroku 1, vyznacené tim, Ze rotacni osy (1) kol (3)
sviraji s kyvnymi osami (2) zavésSeni spojovaciho nosniku (8) uhel 0 - 45°.

3. Zavé€Seni kol terénniho vozidla podle naroku 1, vyznafené tim, Ze rotacni osy (1) kol (3) jsou
mimobézné s kyvnymi osami (2) zavéSeni spojovaciho nosniku (8).

2 vykresy
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