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Pohybovy mechanizmus simulatoru vozidel

Oblast techniky

Technické Felenf se tyka pohybového mechanizmu simulatoru vozidel pro vyuku ovladani vozi-
del.

5 Dosavadni stav techniky

TrenaZéry (simulatory) pro nacvik Fizeni vozidel dosahujf rlizné stupn& simulace reality. K dosa-
Zeni nejvyssiho stupné simulace reality je nutné vyvozovat silové i¢inky na osoby uvnitf simula-
toru, které nahrazujf plisobeni sil, vznikajicich pfi redlném pohybu dopravniho prostiedku. Vyvo-
zovéni silovych u¢inkd u trena2éri se provadi nakl4nénim kabiny simulatoru ve dvou rovinach,

10 kdy naklonéni v jedné roviné nahrazuje icinky podélnych sil a v druhé roving winky pii¢nych
sil,

K naklanéni kabiny simulatoru se pouZivaji hydraulické valce, Hydraulické vélce ke své &innosti

potfebuji hydraulicky obvod, ktery je tvofen minimalng Cerpadlem s pohonem, regulaénim zafi-

zenim rozvadétem, propojovacim potrubim s hadicemi a zisobnikem s hydraulickou kapalinou.
t5 Polet hydraulickych valca se li&i podle provedeni, od dvou do esti valcq.

Regent dle spisu CZ 272359 plni stejné funkce jako ndmi navrzené feeni, aviak s vyuZitim jiné-

ho mechanizmu z hlediska jeho konstrukce. Nevyhodou tohoto Fedeni je, Ze je nutné pouzit nej-

méné dva hydraulické valce s hydraulickym obvodem. Je nutné tyto vélce Fidit pomoci rozvadé-

Ce, je nutné jako zdroj tlaku pouzit éerpadlo s pohonem, je nutné pouZit zasobnik s hydraulickou
20 kapalinou,

Re3eni dle spisu GB 2378687 pouZiva k simulaci sil 4 ks linedrnich pohond, které se pohybuji po
vodicich kolejnicich. Plni stejnou nebo podobnou funkci Jako predkladané feSeni, ale jinym zpi-
sobem,

Redeni dle spisu DE 19901570 (Al) pouzivé k simulaci sil 3 ks linearnfch pohoni, kde kazdy

25 linedmi pohon je umistén v samostatném stojanu. Pohony pohybuji kabinou, upevnénou ve tiech
bodech, t.j. vzdy jeden bod je spojen s jednim linedrnim motorem. Plni stejnou nebo podobnou
funkci jako predkladané feleni, ale jinym zpusobem.

Regeni dle jiného spisu pouZiva k simulaci sil 3 ks rotaénich pohoni, kde kaZdy pohon je pfes
pakovy mechanizmus spojen kabinou simulatoru. Plni stejnou nebo podobnou funkci jako pred-
30  kladané fedeni, ale jinym zptisobem.

Reseni dle spisu US 2007218427 (A1) pouiv4 k simulaci sil vice rotaénich a lineirnich pohond.
Plnf stejnou nebo podobnou funkei jako pfedkladané feSeni, ale jinym zphsobem.

Reseni dle spisu CA 2416997 (A1) pouziva k simulaci sil 3 dvojice lineamich pohoni, které se
pohybuji na vodicich kolejnicich. Plnf stejnou nebo podobnou funkei jako pfedkladané fefeni,
35 ale jinym zpisobem.

Reseni dle spisu EP 0738995 (A1) pouZiva k simulaci sil 4 linearn{ pohony, kaZdy pohon je pii-
pojen k jednomu rohu kabiny. Plni stejnou nebo podobnou funkei jako predkladané fe3eni, ale
Jinym zpisobem.

Reseni dle spisu DE 10009615 (A1) pouziva k simulaci sil pohybu dvou rami spojenych pako-

40 vym mechanizmem. Plni stejnou nebo podobnou funkei jako predkladané fedeni, ale jinym zpi-
sobem.

Resent dle spisu FR 2722318 (Al) pouZivé k simulaci sil dva paralelogramy, kde k naklépéni
kabiny jsou pouzity linearni pohony. Plaf stejnou nebo podobnou funkei jako pfedkladané cseni,
ale jinym zplsobem.
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Reseni dle spisu US 2004014011 (A1) pouziva k simulaci sil 3 dvojice lineamich pohond, které
se pohybuji na vodicich kolejnicich. Plni stejnou nebo podobnou funkci jako predkladané fefeni,
ale jinym zpisobem.

Nevyhodou feseni s hydraulickymi valci je, Ze vyZaduje velkou stavebni vy¥ku mistnosti, aby
bylo moZné do ni umistit kabinu simulétoru s mechanizmem s hydraulickymi valci.

Disledkem vyie uvedenych nevyhod je sloZitost zafizeni pro naklanéni kabiny simulatoru a vy-
sokd cena feeni.

Podstata technického feSeni

Uvedené nevyhody odstrafiuje pochybovy mechanizmus simuldtoru vozidel podle technického fe-
$eni, jehoZ podstatou je mechanizmus, ktery nevyZaduje pouZiti dvou nebo vice hydraulick{ch
valed s hydraulickym obvodem, PfedloZené technické fefeni je zaloZeno na principu, kdy jeden
pohybovy ¢len vykonava piimocary pohyb vratny a druhy pohybovy ¢len vykonava pohyb rotaé-
ni.

Vyhodou pouzitého fedeni je, Ze obsahuje jednoduché pohony a tim se zjednodu$uje konstrukce
pohybového mechanizmu. ReSeni nevyZaduje pouiti hydraulickych valcd, neni proto nutné
pouZit hydraulicky obvod. Dale se zjednoduguje fizeni pohybového mechanizmu, protoZe je nut-
né fidit pouze dva pohony, kdy jeden pohon vykonava piimodary pohyb vratny a druhy pohon
pohyb rotalni. Technick4 realizace a fizeni rotatniho pohybu je jednodui$i, levnéj$i a spolehli-
v&jii ne? realizace dvou nebo vice pohoni, vykondvajicich primoéary pohyb vratny. Zjednoduge-
ni pohybového mechanizmu a systému Fizeni pfinadi zlevnéni konstrukce systému. Vyhodou
navrhovaného fe$eni je také sniZenf stavebni vysky pohybového mechanizmu. To pfinasi uspory
pii budovani prostori k umisténi kabiny simuldtoru, protoZe se sniZuje potfebna svétiost mist-
nosti.

Motor pohani pastorek, se kterym spoluzabird ozubené kolo, uloZené na hlavnim axislnéradial-
nim loZisku, které umoZiuje otaceni ozubeného kola okolo &epu, ktery je pevné spojen s ramem -
podlahou mistnosti. Cep je dale pevné spojen s homokinetickym kloubem, ktery umozfiuje kyva-
ni ramene a soulasné zabraiiuje rotaci ramena viéi Cepu. 8 ramenem je pevné spojen nosnik,
ktery slouZi jako zékladna pro kabinu simulatoru. Ozubené kolo je pevné spojeno s kloubem, kte-
ry umoziiuje kyvani dolniho ramene, linearniho pohonu a horniho ramene. Horni rameno je klou-
bem véz4no na pomocné axidlnéradialni lozisko. Ulinkem pisobeni linedrniho pohonu dochazi
pfes pomocné axidlnéradialni loZisko k naklapéni nosniku vzhledem k ose z, a to kolem homoki-
netického kloubu. Rotaci ozubeného kola kolem osy z dochazi k natodeni roviny naklapéni v po-
Zadovaném sméru, daném vyslednici soufasné plisobicich sil pii jizd& vozidla.

Pti simulaci podélnych sil, pfi¢nych sil nebo soutasng pisobicich podéinych a pFi¢nych sil, vzni-
kajicich pfi jizd€ vozidla, je nakldp&ci mechanizmus v poZadované poloze, dané vystednici sou-
¢asné pisobicich sil.

Piehled obrazkii na vykresech

Na obr. 1 je znazornén bokorys pohybového mechanizmu simulatoru vozidel v pozici bez naklo-
peni, tj. v pozici, kdy nejsou simulovany 2adné sitové G¢inky. Na obr. 2 je zndzornén bokorys po-
hybového mechanizmu simulatoru vozidel v pozic pfi nakiopeni, tj. v pozici, kdy jsou simulova-
ny silové i¢inky. Obr. 3 znazorfiuje ptidorys pohybového mechanizmu simulétoru vozidel v pozi-
¢i pfi simulaci podélnych sil pfi pohybu vozidla ve sméru osy x. Obr. 4 znézoriuje pidorys po-
hybového mechanizmu simulatoru vozidel v pozici pii simulaci pfidnych sil, plisobicich ve smé-
ru osy y. Na obr. 5 je zndzornén plidorys pohybového mechanizmu simulatoru vozidel v pozici
pii simulaci soutasné pisobicich podéinych a pfi¢nych sil.
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Piiklady provedeni technického Feseni

Pohybovy mechanizmus simuldtoru vozidel je sestaven tak, e motor 1 pohani pastorek 2, se kte-
rym spoluzabira ozubené kolo 3, uloZené na hlavnim axidlnéradialnim loZisku 4, které umoZiuje
otaCeni ozubeného kola 3 okolo &epu 13, ktery je pevné spojen s ramem - podlahou mistnost.
Cep 13 je dale pevn€ spojen s homokinetickym kloubem 12, ktery umoZituje kyvani ramene 11
a souCasné zabraiuje rotaci ramena 11 vi¢i &epu 13. S ramenem 11 je pevné spojen nosnik 14,
ktery slouzi jako zikladna pro kabinu simulatoru. Ozubené kolo 3 je pevné spojeno s kloubem 5,
ktery umozZinje kyvani dolniho ramene 6, pevn& spojeného s lineArnim pohonem 7, ktery je dale
pevne spojen s hornim ramenem 8. Homni rameno 8 je kloubem 9 spojeno s pomocnym axidlnéra-
didlnim loZiskem 10. Uinkem pisobeni linearniho pohonu 7 dochazi pies pomocné axialngra-
diélni loZisko 10 k naklép&ni nosniku 14 vzhledem k ose z, a to kolem homokinetického kloubu
12.

Rotaci ozubeného kola 3 kolem osy z dochazi k natogeni roviny naklapéni v poZadovaném smé-
ru, daném vyslednici soutasné piisobicich sil pfi jizdé vozidla,

NAROKY NA OCHRANU

1. Pohybovy mechanizmus simulitoru vozidel, vyznadujici se tim, Ze je sestaven
z motoru (1), pohanéjiciho pastorek (2), se kterym spoluzabird ozubené kolo (3), uloZené na
hlavnim axidinéradialnim loZisku (4), kterym prochazi &ep (13), pevné spojeny s rémem - podla-
hou mistnosti simulatoru, &ep (13) je prostfednictvim homokinetického kioubu (12) spojen s na-
klapécim ramenem (11), které je pevné spojeno s nosnikem (14), ozubené kolo (3) je déle pevné
spojeno s kloubem (5), ke kterému je kyvn€ pfipojeno dolnf rameno (6), které je pevné spojené
s linedmim pohonem (7) a hornim ramenem (8), pfi¢em# dolni rameno (6), linearn{ pohon (7)
a horni rameno (8) tvofi jednu pfimku a homi rameno (8) je kyvné spojeno s kloubem (9) a kloub
(9) je pevné spojen s pomocnym axialndradidlnim loZiskem (10), kterym prochazi naklapéc{ ra-
meno {11),

4 vykresy
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Obr. 1

Obr. 2
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Obr.3
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Obr. 4
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Obr. 5

Konec dokumentu
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