CZ 2009 - 501 A3

PRIHLASKA VYNALEZU

Zverejnéna podle § 31 zakona €. 527/1990 Sb.

(19

(22) Phihlaseno: 28.07,2009

CESKA (40) Datum zvefejneni pfihlasky vynalezu: 09.02.2011
REPUBLIKA {Véstnik ¢, 6/2011)

URAD '
PRUMYSLOVEHO
VLASTNICTVI

(21) Cislo dokumentu:

2009-501

(13) Druh dokumentu: A3

(51) Int. CI.:

F21V /16 (2006.01)
F218 8/10 (2006.01)
B60Q 1/06 (2006.01)

7n

(72)

Ptihlagovatel:

Visteon Global Technologies, Inc., Van Buren
Township, MI, US

Plivodee:

Smajser Petr Ing., Novy Jigin, CZ

(74) Zastupce:

Cermak Hofej& Matgjka a spol., JUDr, Karel Cermak,
advokat, Narodni 32, Praha 1, 11000

4) Nazev ptihladky vynalezu;
(54) p Yy vy

(57)

Adaptivni projektorovy systém pro
svétlomety motorovych vozidel
Anotace:

Adaptivni projcktorovy systém pro svétlomety motorovych
vozidel sestava z reflektoru {6) se svételnym zdrojem (11),
¢odky (10) a clonového systému s peviiou stinici clonou tvaru
kolébky as pohyblivou optickou clonkou (1) variabilniho
tvaru ptiblizné hyperbeloidni, kuZelové nebo vilcové vysete,
ktera se ota&i soutasné s h¥idelkou motorku (3}, na které je
pevné piipevnén pomoci stojek (2) na obou strandch, a svym
fizenym zastavovanim v uréenych polohach vytvari
poZadované svételné svazky.
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Adaptivni projektorovy systém pro svétlomety motorovych

vozidel

Oblast techniky

Vynalez se tykd adaptivniho projektorového systému
pro svétlomety motorovych vozidel, provadéjiciho  zmé&nou
polohy a profilu clony uvnit¥ projektorového svételného
systému zmény prostorového rozloZeni svétla pred Ffidicem

na vozovce.

Dosavadni stav techniky

Pro zlep3eni bezpednosti silni&niho provozu se zavadi
vylep3eni osvétleni, realizovaného své&tlomety motorového
vozidla. Novy pfedpis Evropské hospodd¥ské komise ECE RI123
umcZfiuje za definovanych podminek aplikovat zcela nové typy
osvétleni, Jjako nap¥. dalniéni svétlo, svétlo do mesta,

do de3té atd.

Ve wvyvoji, ptipravé do vyroby a ve vyrobé& Jsou
multifunk&ni mechanismy pro projektorové jednotky, umoZfiujici
dosahnout téchto ruznych typd osvétleni =z jednoho zdroje.
Tyto zmé&ny typu osvé&tleni jsou vét3inou dosaZeny pootalenim,

posunem nebo vym&nou ofezové clonky svételného svazku.
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P¥ikladem takovéhoto Ffe3eni je patent Hella ,Varilis™
(DE 102 16 678, DE 199 09 413 nebo EP 1 052 446 AZ), Valeo
(FR 2 815 310 A2, US 6,623,149 B2), Koito (Us 5,339,226,
UsS 5,343,371), pfipadné Automotive Lightning.

Pfevazujicimi nedostatky téchto =zafizeni Je Jjejich

pFilidnd sloZitost, nakladnost a jejich pomala funkce.

Pcdstata vynalezu

Vyse zmin&né nedostatky byly eliminovany konstrukci
jednoduchého adaptivniho projektorového systému pro
svétlomety motorovych vozidel s pfimym nahonem od krokového

motoru, nebo DC stejnosmérného motorku s pfevodovkou.

Adaptivni projektorovy systém pro své&tlomety motorovych
vozidel obsahuje reflektor, svételny zdroj, coCku a clonovy
systém, sestavajici z pevné a pohyblivé &asti a mechanismu
pro zajisténi zm&ny polochy pohyblivé Casti clonového systému
jejim pootadenim pro dosaZeni ruznych typl svételnych svazka.
Pohyblivou <&asti clonového systému Je tenkosténna opticka
clonka obecné& ve tvaru hyperboleidu, coZ zahrnuje i konkrétni
konstruk&ni provedeni ve tvaru valce nebo kuZele, ktera IJe
pevné uchycend na h¥idelce motorku, pfi¢emZz totoc wuchyceni
optické clonky Jje provedeno pevné pomoci stojek na obou
strandch motorku. Opticka clonka pak p¥i svém pohybu motorek

cbtaci.




K zastin&ni prichodu neZadouciho svétla pod clonovym
vrchlikem je pouZita pevnd &&st clonového systému, Jmenovité
pfedni a zadni stinici «clonka, které G&inné zastinujl
parazitni své&tlo, pronikajicl pod optickou clonku ze vsech

sméri.

Pfedmé&tem tohoto vynalezu je vytvofit komplexni, piitom

jednoduchy a co nejspolehlivéjsi mechanismus tohoto druhu.

P¥edmé&tem tohoto vynadlezu tedy je adaptivni projektorovy
systém pro svétlomety motorovych vozidel, sestavajici
z reflektoru se zdrojem svétla, clonového systému, CocCky
a mechanismu pro zaji3téni zmény polohy optické clonky
pro réizné typy osvétleni a elektromotorku pro pohanéni tohoto
mechanismu. Optickd clonka - tenkosténna duta skofepina tvaru
hyperboloidu, v&etnd moZnosti valcové nebo kuZelové vysele,
je pomoci stojek pevné a oboustranng uchycena na vystupnim
hiideli elektromotorku, ktery je umisté&n v centrdlni pozici
vidi mechanismu a kolem n&hoZ se pootadi, priCemi osa otéaceni
je v zakladnim provedeni obecné prostorové odklonéna
od pfiéné osy projektoru a optickd clona Jje fixovana
v rtznych definovanych polchdch své rotace, pfiCemZ hridelka
motorku spoledn® s ob&ma stojkami a optickou clonkou tvofl
tuhostni rém, zvy3ujicil robustnost konstrukce, a Jje takto
moZné poufit standardni motorek s b&Znym (malym) prumérem

vystupniho htidele bez jakychkoli uprav.

Motorek, ktery Jje v centr&lni poloze diky uchyceni
optické clonky stojkami po obou stranach motorku, mbZe byt
oproti symetrickému provedeni modifikcevéan pro lep3i
zastavitelnost posunem motorku mimo cosu symetrie na okraji

clonového vrchliku mimo zobrazovaci &ast (podle obr. 3) a Je




pootoen, takie se osa otaceni odkloni od horizontédly, tvar
optické clonky se pak mé&nil =z valcového na kuzelovy nebo
na hyperboloini, pokud Jje osa otaceni vytoCena i v druhé

roving.

Optickad clonka ma s vyhodou v pEiéném fezu tvar vysele
o 0hlu mendim ne? 180° a maximdlni zdvih pfi pootaceni clonky
je taktéZ men$i nez 180° a proto =zistava volny uhel
pro uchyceni motorku vu¢i reflektoru projektoru pomoci

stopky.

Pro pohon zékladni symetrické varianty mechanismu podle
obr. 2 s horizontadlni osou otadeni je z hlediska prostorové
zastavby vyhodné pouZit motorek s integrovanou pfevodovkou,
pfidem? osa otaeni vystupniho hfidele neni totoZnad s osou

otaEeni samotného motorku.

Provedeni jednotlivych optickych ofezl na optické clonce
je s vyhodou uzplsobeno omezenému vyuZitelnému zdvihu
a poloha pro da&lkové svétlo Jje umisténa v jedne ze dvou

koncovych polch.

Uchyceni elektromotorku na ramu Jje s vyhodou provedeno
pomoci relativné uzké, ale pevné a tuhé patky, kterd omezuje
vychylku pootadeni clonového vrchliku a zabranuje otoceni

clonového vrchliku o celou otocku.
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Prehled cbrazkl na vykresech

Vynélez bude v dal3im podrobné&ji objasnén na pfikladech
jeho  konkrétniho provedeni, jejichZ popis bude podan

s pfihlédnutim k ptiloZenym obréazkum vykresul.

Obr. 1 znézorhuje moZné provedeni projektorove jednotky,

opatfené popisovanym mechanismem v prostorovém pohledu.

Obr. 2 znazornuje variantu mechanismu s valcovou
optickou clonkou v &elnim pohledu, opticka clonka je natolena

(rovnym) ofezem svétla do mlhy do ohniskové roviny.

Obr. 3 zndzorfiuje v Celnim pohledu variantu s kuZelovou
optickou clonkou, optickd clonka je natocena  oFfezem

anglického potkavaciho svétla do ochniskové roviny.

Obr. 4 znazorfiuje v Celnim pohledu variantu s kuZelovou
optickou clonkou a polohovym senzorem, opticka clonka Jje
natodena svym vyfezem do ohniskové roviny a propousti témér

nestinéné (dalkové) svétlo.

Obr. 5 znazorfiuje v Celnim pohledu variantu s kuZelovou
optickou clonkou, optickd clonka Je natocena ofezem

evropského potkévaciho svétla do ohniskové roviny.

Obr. 6 znazornuje zakladni uspofadani mechanismu
s hyperboloidni optickou clonkou, JejiZ osa otaceni Je

sklonéna vacli pficné roviné, pohled shora.




Obr. 7 znazorfuje usporddéni mechanismu v projektorové
jednotce ve zvlaitnim uspofédani s kuZelovou optickou clonkou

v pohledu shora.

Opbr. 8 znazorfiuje uspofaddéni clonového systému - otolna
optickd clonka a pevné stinici clony proti podsvécovani

v Ffezu kolmém na osu otaceni optické clonky.
Obr. 9 znazorhuje uspofddéni clonového systému - otocna

Optickd clonka zalehnutd mezi pevnymi stinicimi clonami

v poloze pro dalkové svétlo.

P¥iklady provedenl vynalezu

Adaptivni projektorovy systém pro své&tlomety motorovych
vozidel, zabudovany v projektorové jednotce svétlometu (podle
obr.1), u n&ho? =z hlediska funkénosti a spolehlivosti je
nejvyhodnéidi variantou opticka clonka 1, ktera je v kontaktu
pouze s h¥idelkou motoru 3 (je pevné uchycend na obou
stranadch motorku) pomoci stejek 2. Totc provedeni je vyhodné
z hlediska men3i komplikovanosti a definovanych tfeni, ktera
mohou nastavat pouze v loZiskdch motoru 3. Podminkou je
kvalitni provedeni loZisek motoru 3 a nizkd hmotnost optické

clonky 1.

Optickéd clonka 1 je opat¥ena riznymi vyfezy a vystupky
(prolisy) uspotadanymi tak, aby jejim pootacenim vznikaly

ofezy p¥isludnych svételnych svazkd (viz obr.2,3,4,5,6,7).
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Optickéd clonka 1 se tedy otaci kolem osy 9, v zakladnim
provedeni s vyhodou &ikmo sklonéné osy pro lep$i zastavbové

podminky pro motorek 3.

V pfipadé vodorovné osy 9 (viz obr.2) se p¥ibliZny tvar
optické clonky 1 méni z hyperboloidni, ptipadné kuZelové

vysee {(viz. obr.3 a dale) na valcovou vysel (viz obr.2).

Motorek 3 Jje =z hlediska =zastavby vyhodné pifesunout
asymetricky na stranu, na kterou se prostor, vyuZitelny pro
zastavbu motorku 3, rozevira - zvétduje (viz obr.3 a déale,

varianta s hyperboloidni ¢i kuZelovou clonkou).

Oproti tomu ma varianta s valcovou optickou c¢lonkou

konstrukéni vyhodu v symetrii mechanismu.

Je vyhodné provést optickou clonku 1 pouze jako tenkou
slupku - skofepinu (viz obr. 8, obr. 9), kterad plni optickou
funkci a pFfitom md minimdlni hmotnost a moment setrvadnosti.
Tuto optickou <clonku 1 Jje moiné s vyhodou  provést
z lisovaného plechu nebo ze speciilniho plastu. <Clonovy
systém je optimalizovédn tak, aby diky konstrukci optické
clonky 1 a pfedni a zadni stinici clony 12 & 13 nedochazelo
k ptimému  podsvécovani parazitniho svétla v kterékoliv

pracovni poloze.

PFi pouZiti témé&f rovné ofezové hrany optické clonky 1
(viz obr.2) wvzniké rovné& zafezany svételny svazek, vhodny

napfiklad pro své&tlo do mlhy, turistické nebo mé&stské svétlo.

Maximadln& sniZend <C&st optické <clonky 1 umcznuje

vyza¥ovat dalkové svétleo (viz obr.4).
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Provedené Z-ofezy (viz obr.3 a obr.5) umoiZfiujil vyzafovat
podle své orientace budto evropské , nebo anglické potkavaci
svétlo, tedy odlidné svazky pro pravostranny nebo levostranny

smér dopravy.

7 hlediska jednoduchosti a rychlesti Jje vyhodné otacet
optickou clonkou 1 napfimo krokovym elektromotorkem 3. Pro
zvét3eni presnosti a sily elektromotorku mhZe byt pouZit
krokovy elektromotorek nebo DC stejnosmérny elektromotorek

s prevodovkou.

Pro pohon krokovym elektromotorkem 3, bude adaptivni
projektorovy systém opatfen alespoii Jjednim senzorem 7 na
konci rczsahu pracovnich poloh k provedeni resetu
elektromotorku 3. Reset elektromotorku 3 dojetim na senzor 7

je nutny ke zji%té&ni presné polohy.

Pokud bude pouZit DC elektromotorek 3 s integrovanou
pfevodovkou, bude vybaven potenciometrem (komparatorem) 8,
snimajicim polohu optické clonky 1. Tim bude zarucena pfesna
polcha optické clonky 1 a Jjeji svételna funkce v kazdém

ckamZiku provozu.

Pfinosem FreZeni de jeho znaCna Jednoduchost (opticka
clonka 1, pevn& uchycena pres stojky 2 a prosté se
pootacejici kolem elektromotorku 3) pf#i naprosté komplexnosti
te3eni (po povrchu optické clonky 1 je moZné umistit velké

mnofstvi tak¥fka libovolnych ofezd svételného svazku).
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Mechanismus je opticky a funké&né optimalizovan

z hlediska provedeni zastavby, optickd clonka 1 se otaci
kolem osy 9 ota&eni, varianty ruznych odklond osy 9 otaceni
umo?fiuji dosaZeni optimdlnich optickych a konstruklnich
charakteristik, napfiklad vyhnuti se kolizi mezi

elektromotorkem 3 a reflektorem 6 (viz obr.o}.

Vzhledem k tomu, Ze optickd clonka 1 ,obiha&™ pfi svém
pohybu motorek a protcoZe se snaiime osadit optickou clonku 1
co nejvétsim poltem korektnich optickych funkci, v&etné co
nejkvalitn&jdiho dalkového svétla, zbyva pro uchyceni motorku

3 v projektorové jednotce jen maly vyuZitelny uhel.

Toto je FeSeno tim, Ze motorek 3 je uchycen na uzke, ale
co nejpevn&j3i, patce 4 (viz obr.l). Provedeni patky 4 (viz
obr. 1, obr. 2, obr. 3, obr. 4, obr. 5) musi byt dostatelné
pevné a tuhé, aby zabranilo Jjakymkoli neZadoucim, napfiklad

rezonanénim, Jjevuam.
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PATENTOVE NAROKY

1. Adaptivni projektorovy systém pro svétlomety
motorovych vozidel, sestavajici =z reflektoru se zdrojem
svétla, clonového systému, &ocdky a mechanismu pro zajidténi
zmény polohy optické clonky pro ruzné typy osvétleni
a elektromotorku pro pohénéni tohoto mechanismu,
vyznadcuijilci s e t im, Ze optickd clonka -
tenkosténnd dutéd skofepina (1) twvaru hyperboloidu, v&etné
moZnosti valcové nebo kuZelové vysele, je pomocl stojek (2)
pevné a oboustranné uchycena na vystupnim hfideli
elektromotorku (3}, ktery je umistén v centralni pozici wvuci
mechanismu a kolem néhoZ se pootéli, pricemZ osa (9) otéacleni
je v zékladnim ©provedeni obecné prostorové odklonéna
od pficné osy projektoru a optickd clona (1) Jje fixovana
v ruznych definovanych polohach své rotace, pfiCemz hiidelka
motorku (3) spole&né s obéma stojkami (2) a optickou clonkou
{1) tvofi tuhostni ram, zvy3ujici robustnost konstrukce, a je
taktc moZné pouzZit standardni motorek s bé&Zinym (malym)

pramérem vystupniho hridele bez jakychkoli uprav.

2. Adaptivni projektorovy systém pro svétlomety
motorovych vozidel podle naroku 1,
vyznadcuijicli s e t im, Ze motorek (3), ktery
je v centralni pocloze diky uchyceni optické clonky (1)
stojkami (2) po obou stranach motorku {(3), miZe byt oproti
symetrickému provedeni modifikovén pro lep3i zastavitelnost
posunem mctorku {32) mimo osu symetrie na okraji clonového
vrchliku (1) mimo zobrazovaci <&ast (podle obr. 3) a Je
poctocen, takiZie se osa (9) otaceni odkloni od horizontdly,
tvar optické clonky (1) se pak ménil z véalcového na kuZelovy
nebc na hyperboloini, pokud Jje osa (8) otaceni vytodena 1

v druhé roving.
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3. Adaptivni projektorovy systém pro svétlomety
motorovych vozidel podle naroku 1 a 2,
vyznadcujilci s e t im, Ze opticka clonka (1)

mid v pri¢ném Ffezu tvar vysede o uUhlu men3im nez 180° a
maximdlni zdvih p#i pootaceni clonky je taktéZ mendi neZ 180°
a proto zUstavéd volny uwhel pro uchyceni motorku (3) vaci

reflektoru projektoru (6) pomoci stopky (4).

4. BAdaptivni projektorovy systém  pro svétlomety
motorovych vozidel podle naroku 1, 2 a 3,
vyznadcuijici s e tim, Ze pro pohon zdkladni

symetrické varianty mechanismu podle obr. 2 s horizontalni
osou otdfeni je z hlediska prostcorové zastavby vyhodné pouzit
motorek s integrovanou pfrevodovkou (3}, piiCemZ osa otaceni

vystupniho h¥idele neni totoZna s osou otédeni samotného

motorku.

5. Adaptivni projektorovy systém pro svétlomety
motorovych vozidel podle naroku 1, 2, 3 a 4,
vyznac¢cuijilci se tim, Ze provedeni
jednotlivych optickych ofezt na optické clonce (1} Je

uzplsobenc omezenému vyuZitelnému zdvihu a poloha pro dalkoveé

svétlo je umisténa v jedné ze dvou koncovych poloh.

6. Adaptivni projektorovy systém pro svetlomety
motorovych vozidel podle néarokt 1, 2, 3, 4 a 5,
vyznadcuijilcli 5 € tim, Ze uchyceni
elektromotorku (3) na ramu (5) je provedeno pomoci relativné
uzké, ale pevné a tuhé patky (4), ktera omezuje vychylku
pootaceni clonového vrchliku a zabranuje otoceni clonového

vrchliku (1) o celou otocku.
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