CZ 310316 B6

PATENTOVY SPIS

(21) Cislo prihlasky: 2023-512
(19 (22) Piihlageno: 21.12.2023
e A (40) Zveiejnéno: 12.02.2025
(Véstnik €. 7/2025)
(47) Udéleno: 02.01.2025

URAD

PRUMYSLOVEHO
VLASTNICTVI

(Véstnik ¢. 7/2025)

(24) Oznameni o udéleni ve véstniku: 12.02.2025

(11) Cislo dokumentu:

310 316

(13) Druh dokumentu: B6

(51) Int. CL:

B62D 5/04
B62D 5/24
B62D 5/12
F16H 57/039

(2006.01)
(2006.01)
(2006.01)
(2012.01)

(56)

Relevantni dokumenty:
US 5893427 A; CN 112498473 A; US 5803202 A.

(73)  Majitel patentu:
TATRA TRUCKS a.s., Kopfivnice, CZ
(72)  Pavodce:
Ing. Radomir Smolka, Piibor, CZ
Ing. Lukas Gelnar, Studénka, CZ
(74)  Zastupce:
Ing. Dusan Kendereski, patentovy zastupce,
Tufanka 1583/115g, 627 00 Brno, Slatina
(54) Nazev vynalezu:
Usporadani servomotoru pro dalkové Fizeni
nakladniho vozu
(57) Anotace:

Uspotadani servomotoru (3) obsahuje: hiidel (10),
Snekovy ptevod (24) uspotadany na hiideli (10) a
obsahujici Snekové kolo (11) v zabéru se snekem (17),
elektromotor (4), ktery je mechanicky propojen se
Snekem (17); a spojku (9) mechanicky propojenou s
hiidelem (10). Spojka (9) je mechanicky propojena s
pistem (8). Pist (8) je uspofadan v tekutinovém
ovladacim vélci (5) posuvné mezi prvni a druhou polohou
pistu (8) tak, Ze prvni poloha pistu (8) odpovida prvni
poloze spojky (9) a druha poloha pistu (8) odpovida
druhé poloze spojky (9). V prvni poloze spojky (9) je
spojka (9) mechanicky propojena se $nekovym kolem
(11) a v druhé poloze spojky (9) je spojka (9) mechanicky
odpojena od $nekového kola (11). V prvni poloze pistu
(8) je vzduchovy ovladaci valec (5) naplnén vzduchem.
Pist (8) je po svém vnéjsim obvodu opatien pruzinou (21)
pro jeho ptevedeni do druhé polohy, ve které je ze
vzduchového ovladaciho valce (5) vzduch alespori
CasteCné vypustén.
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Uspofadani servomotoru pro dalkové Fizeni nakladniho vozu

Oblast techniky

Tento vynalez se tyka usporadani servomotoru pro dalkové fizeni nakladniho vozu.

Dosavadni stav techniky

V soucasném stavu techniky jsou znamé systémy fizeni s posilovaéem, které¢ jsou soucasti
vétsSiny motorovych vozidel a generuji béhem fizeni pomocny kroutici moment, ¢imz snizuji
kroutici moment fizeni, kterym fidi¢ pusobi na sloupek fizeni. Znamé systémy fizeni s
posilovaéem jsou zaloZeny na prevodovce fizeni, ktera prfenasi hnaci silu hydraulick¢ho nebo
elektrického pohonu a prenasi ji na sloupek fizeni. Takové prevody fizeni jsou obecné
konstruovany ve form¢ Sroubového valivého kola a zejména jako Sroubové nebo Snekové kolo, to
znamena, ze obsahuji ozubené kolo, které je pfimo nebo nepfimo spojeno s hfidelem fizeni, a
pastorek, ktery s nim zabira a je pohanén pohonem pres hridel.

V americké patentové prihlasce US 2021086818 A1l je popsan elektro-hydraulicky systém fizeni,
znamy rovn€z pod obchodnim nazvem Servotwin od firmy Robert Bosch (dostupné dne
21.12.2023 na https://www.bosch-mobility.com/en/solutions/steering/servotwin/), viz obr. 5, a
schematicky diagram a videoanimace na uvedeném webovém odkazu. Tento systém vyuziva
hydraulicko-mechanicky posilovac (1) s pfedfazenym elektromotorem (4, na diagramu z odkazu
,,H®) pfimo na bloku hydraulicko-mechanického posilovace (1). Elektromotor (4) je pfipojen k
hydraulicko-mechanickému posilovaci (2), konkrétn¢ k hfideli (na diagramu z odkazu v ose ,,D*
a ,,E*) pomoci $nekového prevodu (24, na diagramu z odkazu ,,J*). Tento systém je vhodny pro
Jizdni asistenty typu kompenzace bocnich poryviu vétru (,side wind compensation®), udrzeni
v jizdnim pruhu (,lane keeping assist) nebo autonomni jizda v koloné (,traffic jam assist®).
Tento systém rovnéZ umoziiuje autonomni fizeni nakladnich vozidel po pfepojeni s palubni
elektronikou. Nevyhodou tohoto systému je trvala mechanicka vazba elektromotoru s hiidelem.
Aby fidi¢ tedy nemusel prekonavat odpory v prfevodu a v elektromotoru béhem fizeni (vCetné
fizeni bez nutnosti vyuZzivat tento systém v daném okamziku), elektromotor musi byt trvale fizen,
coz zvySuje spotfebu vozidla. Navic, pfi montazi se musi pocitat s vétsi zastavbovou plochou v
misté hydraulicko-mechanického posilovace.

Obdobné systémy ma také spolecnost KNORR-BREMSE a Volvo Trucks. I tyto systémy maji
elektromotor s pievodem jako soucast hydraulicko-mechanického posilovace s trvalou
mechanickou vazbou.

V ¢inské patentové prihlasce CN 106184352 A je popsan systém fizeni umoziujici pfepnuti mezi
vice rezimy fizeni, zejména manualnim elektronickym fizenim, manualnim mechanickym
fizenim a autonomnim fizenim. Servomotor, ozna¢eny znackou 14 na obr. 2 az 5 uvedeného
spisu, je obecn¢ a schematicky pripojen k sloupku Fizeni, ale bez podrobnosti mechanické vazby.

V americkém patentu US 5893427 A je popsano usporadani servomotoru pro fizeni vozidla s
hydraulickym posilovaem a pro odstranéni mechanick¢ vazby mezi volantem (fidicim
mechanismem) a koly (fizenym prvkem). Toto usporadani obsahuje hridel; Snekovy prevod
usporadany na hrideli a obsahujici Snekové kolo v zabéru se Snckem; a elektromotor, ktery je
mechanicky propojen se Snekem. Uspofadani servomotoru dale obsahuje pist v tekutinovém
ovladacim valci, usporfadany na hfideli posuvné¢ mezi prvni a druhou polohou pistu. Pist je dale
hydraulicky fizen ventilovou jednotkou, ktera je elektronicky fizena axialnim posuvem $neku.
Servomotor je elektronicky fizen fidici jednotkou spojenou s volantem. Navic, komora pfed 1
komora za pistem ve sm¢ru od hfidele je hydraulicky propojena s ventilovou jednotkou, a dale s
tlakovym zasobnikem nebo pretlakovou stranou Cerpadla nebo zasobni nadrzi. Tekutinovy
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ovladaci valec je v prvni 1 druhé poloze pistu naplnén tekutinou, prevedeni mezi polohami je
docileno stfidavym hydraulickym spojenim jedné z komor s tlakovym zasobnikem, resp.
pfetlakovou stranou Cerpadla, a druhé z komor s¢ zasobni nadrzi. Jedna se tedy o dvojéinny
tekutinovy ovladaci valec.

V Cinsk¢ patentové piihlasce CN 112498473 A je popsano usporadani servomotoru pro dalkove,
resp. autonomni fizeni nakladniho vozu a pro zafazeni na sloupek fizeni, tj. mezi volant a
hydraulicko-mechanicky posilovac fizeni. Toto usporadani servomotoru obsahuje: hfidel (s pevné
upevnénou zab€rovou objimkou); Snekovy prevod usporadany na hfideli a obsahujici $nekové
kolo v zabéru se $nekem; a elektromotor, ktery je mechanicky propojen se Snekem. Usporadani
servomotoru dale obsahuje spojku uspofadanou na hrideli posuvné mezi prvni a druhou polohou
spojky. Spojka je mechanicky propojena s pistem. Pist je uspofadan v tekutinovém ovladacim
valci posuvné mezi prvni a druhou polohou pistu tak, ze prvni poloha pistu odpovida prvni
poloze spojky a druha poloha pistu odpovida druhé poloze spojky. Spojka je dale odnimatelné
propojitelna s hridelem a mechanicky spojena se Snekovym kolem. V prvni, horni poloze spojky
je spojka mechanicky propojena s hfidelem a v druhé, spodni poloze spojky je spojka
mechanicky odpojena od hridele. Tekutinovym ovladacim valcem je vzduchovy ovladaci valec
propojeny se zasobnikem vzduchu, pficemz vzduchovy ovladaci valec je v druh¢€, spodni poloze
pistu naplnén vzduchem. Pist je po svém vn¢jSim obvodu opatfen pruzinou pro prevedeni pistu
do prvni, homi polohy, ve které je ze vzduchového ovladaciho valce vzduch vypustén.
Nevyhodou je nutnost aktivniho vyfazeni mechanické vazby mezi elektromotorem a hfidelem,
coz snizuje bezpecnost autonomniho fizeni.

V americkém patentu US 5803202 A je popsan reakéni simulator pro fidici systém vozidla,
obsahujici vratnou pruzinu vyosujici ovladaci paku do ne¢inné polohy a prostifedek pro pusobeni
sily na ovladaci paku pro simulaci prfimého spojeni ovladaci paky s dal§im fidicim
mechanismem.

Ve stavu techniky tedy vznika potfeba a cilem vynalezu je poskytnout bezpecnéjsi usporadani
servomotoru s odpojitelnou mechanickou vazbou mezi elektromotorem a hiidelem.

Podstata vynalezu

Uvedeného cile je dosazeno usporadanim servomotoru pro dalkové fizeni nakladniho vozu a pro
zafazeni mezi volant a hydraulicko-mechanicky posilovaé fizeni (tj. mezi vietena fizeni pfed
hydraulicko-mechanicky posilovac fizeni), obsahujicim: hridel;, Snekovy pfevod usporadany na
hiideli a obsahujici $nekové kolo v zabéru se Snekem; elektromotor, ktery je mechanicky
propojen se Snekem; a spojku usporadanou na hfideli posuvné mezi prvni a druhou polohou
spojky, pfi¢emz spojka je s hfidelem mechanicky propojena. Spojka je dale mechanicky
propojitelna se Snekovym kolem a mechanicky propojena s pistem. Pist je usporadan v
tekutinovém ovladacim valci posuvné mezi prvni a druhou polohou pistu tak, ze prvni poloha
pistu odpovida prvni poloze spojky a druha poloha pistu odpovida druhé poloze spojky. V prvni
poloze spojky je spojka mechanicky propojena se Snekovym kolem a v druhé poloze spojky je
spojka mechanicky odpojena od Snekového kola.

Tekutinovym ovladacim valcem je vzduchovy ovladaci valec propojeny s kompresorem, pficemz
vzduchovy ovladaci valec je v prvni poloze pistu naplnén vzduchem a v druhé poloze pistu je
vzduch zvalce (alesponi castecn€) vypustén. Vyhodou vyuziti vzduchu oproti jinym
pneumatickym pohonim nebo jinym tekutinam je jeho snadna dostupnost. Pist je po svém
vngj§im obvodu opatfen pruzinou pro prevedeni pistu do druh¢ polohy, s vyvhodou po vypusténi
vzduchu ze vzduchového ovladaciho valce.

vws

servomotoru, kde vyhodou je samovolné mechanické vraceni pistu do druhé polohy po alespon
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CasteCném vypusténi vzduchu (napf. ventilem). Pruzina funguje jako bezpe€nosti prvek, aby
nemohlo nastat samovolné zafazeni elektromotoru prfi prasklé hadici stlaceného vzduchu.

Podstata usporadani servomotoru podle tohoto vynalezu dale spociva v odpojitelné mechanické
vazb¢ elektromotoru a $Snekového prevodu na jedné stran¢ a spojky a hridele na druhé strang.
B¢hem manualniho fizeni ve vozidle umoziiujicim rovnéz dalkové fizeni uvedenym usporadanim
servomotoru tedy fidi¢ nemusi pfekonavat odpory v pfevodu a v elektromotoru, a zarover nemusi
byt elektromotor béhem manualniho fizeni trvale fizen, coZ snizuje spotfebu vozidla.

Ve vyhodném provedeni je Snckové kolo spojeno s nabojem S$nekového kola (napf. Sroubovym
spojenim), ktery zahrnuje drazkovani pro mechanické spojeni se spojkou. Spojka rovnéz zahmuje
drazkovani pro mechanické spojeni s nabojem $nekového kola. V prvni poloze spojky je spojka
mechanicky spojena s nabojem $nekového kola prostfednictvim drazkovani a v druhé poloze
spojky je spojka mechanicky odpojena od naboje Snekového kola. Vyhodou drazkovaného
spojeni spojky a naboje Snekového kola je bezpeéné propojeni obou komponent, mezi nimiz
nehrozi prokluz. Naboj snekového kola muze byt uspofadan v kluzném pouzdru pro mechanicke
oddéleni povrchu naboje Snekového kola a hridele. V druhé poloze spojky se naboj $nekového
kola volné¢ protaci na hfideli v kluzném pouzdru, které je nalisované do naboje snekového kola.

Ve vyhodném provedeni je spojka mechanicky spojena s hiidelem tvarovym stykem. Vyhodou
tvarového styku spojky a hiidele je bezpecné propojeni obou komponent, mezi nimiZz nehrozi
prokluz.

Ve vyhodném provedeni je spojka mechanicky propojena s pistem prostfednictvim fadici
vidlicky. Radici vidlicka umoziuje volné protaceni v drazce spojky a je relativné jednoducha na
vyrobu.

Ve vyhodném provedeni je elektromotor propojen se spinaéem pro detekci spojky v prvni poloze,
pfipadn¢ pro detekci fadici vidlicky v poloze odpovidajici prvni poloze spojky.

Usporadani servomotoru podle predkladaného vynalezu tedy umoznuje fidit (zejména nakladni)
vozidlo na dalku bez pfitomnosti fidi¢e v kabin€, coZz umozni fidit vozidlo v nebezpecném
prostfedi (napf. pro hasi¢e nebo vojaky). Usporadani servomotoru je pfedfazeno hydraulicko-
mechanickému posilovaci ve vozidle, tudiz s vyhodou lehce aplikovatelné do standardniho
mechanismu fizeni. Usporadani servomotoru lze vriadit do fetézce vieten od volantu k
hydraulicko-mechanickému posilovaci. Zarazeni elektromotoru (tj. pfepnuti do dalkového fizeni)
s¢ provadi naplnénim tekutinového (vzduchového) ovladaciho valce tekutinou (vzduchem),
sepnutim pfipojené spojky do prvni polohy, aktivaci spinace a roztoCenim elektromotoru, ¢imz
dojde k vytvoreni mechanické vazby mezi hridelem a elektromotorem. Vyrazeni elektromotoru
(. pfepnuti do manualniho fizeni) se provadi zastavenim elektromotoru, vypusténim tekutiny
(vzduchu) z tekutinového (vzduchového) ovladaciho valce, rozepnutim piipojené spojky do
druhé polohy a deaktivaci spinace, ¢imz dojde k preruseni mechanické vazby mezi hfidelem a
elektromotorem. To znamena, Ze vozidlo lze fidit manualné v kabing, aniz by se¢ musely
pfekonavat odpory v prevodu servomotoru, ¢imz by se zvySily ovladaci sily manualniho fizeni.

Objasnéni vvkresu

Obrazek 1 znazomuje perspektivni pohled na zastavbu usporadani servomotoru ve vozidle.

Obrazek 2 znazomuje perspektivni pohled na usporadani servomotoru podle prekladaného
vynalezu.

Obrazek 3 znazomuje usporadani servomotoru podle prekladaného vynalezu v fezu pres hfidel a
tekutinovy ovladaci valec.
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Obrazek 4 znazomuje usporadani servomotoru podle prekladan¢ho vynalezu v fezu pres Snek.

Obrazek 5 znazoriuje usporadani servomotoru podle dosavadniho stavu techniky (elektro-
hydraulicky systém fizeni znacky Servotwin od firmy Robert Bosch) v pohledu seshora.

Obrazek 6 znazoriuje zubovou vuli $Snekového prevodu.

Priklady uskuteénéni vynalezu

Na obr. 1 je znazoméno usporadani servomotoru 3 vrazené mezi vietena 2 fizeni pred
hydraulicko-mechanickym posilovaéem 1 fizeni. Zpétna vazba o poloze natoceni kol je
z thlového senzoru 22, ktery snima uhle nato¢eni dvouramenné paky 23 fizeni, ktera je soucasti
mechanismu fizeni.

Na obr. 2 je znazornéno usporadani servomotoru 3 v pohledu zvenku, lze vidét skfin 15 a z ni
vystupujici elektromotor 4, hiidel 10 a tekutinovy (vzduchovy) ovladaci valec 5. Z vnéjsi strany
skrin€ 15 je rovné€z usporadan snimac 6 pro detekci polohy spojky (viz nize). Prepinani do modu
dalkového fizeni probiha tak, ze se pfivede se tekutina (tlakovy vzduch) do tekutinového
(vzduchového) ovladaciho valce 5 a roztoéi se elektromotor 4. Elektromotor 4 detekuje mod
dalkového fizeni sepnutim spinace 6, ktery detekuje spojku 9 v prvni poloze, konkrétn¢ zafazeny
stav na radici vidli¢ce 7 odpovidajici spojce v prvni poloze (viz nize).

Na obr. 3 je znazoméno uspofadani servomotoru 3 vfezu pres hfidel 10 a tekutinovy
(vzduchovy) ovladaci valec 5 a na obr. 4 je znazornéno usporadani servomotoru 3 v fezu pres
$nek 17. Servomotor 3 tedy v skfini 15 obsahuje hridel 10; Snekovy prevod 24 usporadany na
hiideli 10 a obsahujici Snekové kolo 11 v zabéru se Snekem 17; elektromotor 4, ktery je
mechanicky propojen se Snekem 17; spojku 9 usporadanou na hfideli 10 posuvné mezi prvni a
druhou polohou spojky 9; a tekutinovy (vzduchovy) ovladaci valec 5 obsahujici pist 8. Spojka 9
je mechanicky propojitelna se Snekovym kolem 11, mechanicky propojena s pistem 8
prostfednictvim fadici vidlicky 7 a mechanicky spojena s hfidelem 10 tvarovym stykem.

Snekové kolo 11 je spojeno s nabojem 12 $nekového kola 11 (napf. étyfmi srouby 13), pficemz
naboj 12 zahmuje drazkovani pro mechanické spojeni se spojkou 9, a spojka 9 rovné¢z zahmuje
drazkovani pro mechanické spojeni s nabojem 12 $nekového kola 11. V prvni poloze spojky 9 je
spojka 9 mechanicky propojena s nabojem 12 $nekového kola 11 prostfednictvim drazkovani a
v druhé poloze spojky 9 je spojka 9 mechanicky odpojena od naboje 12 Snekového kola 11.
Naboj 12 snekového kola 11 je usporadan v kluzném pouzdru 25.

Pist 8 je uspofadan v tekutinovém (vzduchovém) ovladacim valci 5 posuvné mezi prvni a druhou
polohou pistu 8 tak, Ze prvni poloha pistu 8 odpovida prvni poloze spojky 9 a druha poloha pistu
8 odpovida druh¢ poloze spojky 9. Pist 8 je po svém vngjSim obvodu opatfen pruzinou 21 pro
pfevedeni pistu 8 do druhé polohy. Radici vidlicka 7 nasroubovana na pist 8 tekutinového
(vzduchového) ovladaciho valce 5. Konec pistu 8 je vedeny ve skfini 15.

Zarazeni dalkového ovladani probiha pomoci spojky 9, ktera se posouva po hrideli 10 do prvni
polohy. Pfenos to€ivého momentu z elektromotoru 4 na Snek 17 je zajistén t€snym perem 19 na
hrideli elektromotoru 4, a dale zabérem S$neku 17 a Snekového kola 11 na spojku 9 pfenos
tocivého momentu probiha pres drazkovani v naboji 12 $nekového kola 11 a ve spojce 9. Dale se
toCivy moment prenese ze spojky 9 na hridel 10 tvarovym stykem. Vyrazeni dalkového ovladani
se provadi vypusténim tekutiny (vzduchu) z tekutinového (vzduchového) ovladaciho valce 3, kde
nasledn¢ pruzina 21 vysune pist 8 do druhé polohy a spojku 9 ze zabéru s nabojem 12 $nekového
kola rovnéz do druhé polohy. V nezarfazeném stavu, tedy modu klasického fizeni, je spojka 9



20

25

CZ 310316 B6

v druhé poloze, naboj Snekového kola 12 se volng protaci na hrideli 10 v kluzném pouzdru 23,
které je nalisované do naboje 12 Snekového kola 11.

Dle obr. 3 je hridel 10 uloZzen ve dvou loZiscich 14 a vnitini prostor skiin¢ 15 tésnén dvojici gufer
16. Dle obr. 4 je sSnek 17 rovnéz uloZen ve dvou lozZiscich 14, z jedné strany je prostor uzavien
vickem 18 a na stran¢ u elektromotoru 4 guferem 16. Elektromotor 4 je upevnén do skfing 15
servomotoru 3 pies mezidesku 20. Snekovy prevod 24 je mazan olejem, ktery z ndj zaroven
odvadi teplo. Zubova viile Snekového prevodu 24 dle obr. 6 je minimalni, tak aby bylo fizeni co
nejpresngjsi.

Vyhoda tohoto provedeni spoéiva v zastav€ usporadani servomotoru v bézném mechanismu
fizeni bez nutnosti pouziti specidlniho elektro-hydraulicko-mechanického posilovace. Dalsi
vyhoda je v minimalnim odporu v médu standardniho fizeni, coz neomezuje jizdni komfort.

Jak jiz bylo popsano v dosavadnim stavu techniky, na obr. 5 je znazomén elektro-hydraulicky
systém fizeni znacky Servotwin od firmy Robert Bosch. Tento systém vyuziva hydraulicko-
mechanicky posilovac 1 s prfedfazenym elektromotorem 4 (na diagramu z odkazu ,,H*) pfimo na
bloku hydraulicko-mechanického posilovaée 1. Elektromotor 4 je piipojen k hydraulicko-
mechanickému posilovaci 2, konkrétné k hfideli (na diagramu z odkazu v ose ,,D* a , E*) pomoci
Snekového prevodu 24 (na diagramu z odkazu ,J). Nevyhodou tohoto systému je trvala
mechanicka vazba elektromotoru s hridelem.

Prumyslova vvuzitelnost

Vyse popsané usporadani servomotoru lze vyuzit pro dalkové fizeni nakladniho vozu.
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PATENTOVE NAROKY

1. Usporadani servomotoru (3) pro dalkové fizeni nakladniho vozu a pro zafazeni mezi volant a
hydraulicko-mechanicky posilova¢ fizeni (1), obsahujici: hfidel (10); Snekovy prevod (24)
usporadany na hrideli (10) a obsahujici Snekové kolo (11) v zabéru se Snekem (17); a elektromotor
(4), ktery je mechanicky propojen se Snekem (17); pficemz usporadani servomotoru (3) dale
obsahuje spojku (9) usporadanou na hrideli (10) posuvné mezi prvni a druhou polohou spojky (9),
pii¢emz spojka (9) je mechanicky propojena s pistem (8), pfiCemz pist (8) je uspofadan v
tekutinovém ovladacim valci (5) posuvné mezi prvni a druhou polohou pistu (8) tak, Ze prvni poloha
pistu (8) odpovida prvni poloze spojky (9) a druha poloha pistu (8) odpovida druhé poloze spojky
(9), pficemz tekutinovym ovladacim valcem (5) je vzduchovy ovladaci valec (5), vyznacujici se
tim, Ze spojka (9) je mechanicky propojena s hiidelem (10) a mechanicky propojitelna se $Snekovym
kolem (11), pfi¢emz v prvni poloze spojky (9) je spojka (9) mechanicky propojena se Snekovym
kolem (11) a v druhé poloze spojky (9) je spojka (9) mechanicky odpojena od $nekového kola (11),
pii¢emz vzduchovy ovladaci valec (5) je propojen s kompresorem a v prvni poloze pistu (8) je
naplnén vzduchem, pri¢emz pist (8) je po svém vn¢jSim obvodu opatfen pruzinou (21) pro prevedeni
pistu (8) do druhé polohy, ve které je ze vzduchového ovladaciho valce (5) vzduch alespon Eastecné
vypustén.

2. Usporadani servomotoru (3) podle naroku 1, vyznaé€ujici se tim, ze Snekové kolo (11) je spojeno
s nabojem (12) Snekového kola (11), ktery zahrnuje drazkovani pro mechanické spojeni se spojkou
(9), a tim, Ze spojka (9) zahmuje drazkovani pro mechanické spojeni s nabojem (12) Snekového kola
(11), pficemz v prvni poloze spojky (9) je spojka (9) mechanicky spojena s nabojem (12) Snekového
kola (11) prostrednictvim drazkovani a v druhé¢ poloze spojky (9) je spojka (9) mechanicky odpojena
od naboje (12) Snekového kola (11).

3. Usporadani servomotoru (3) podle naroku 2, vyznaé€ujici se tim, Ze naboj (12) Snekového kola
(11) je usporadan v kluzném pouzdru (25).

4. Usporadani servomotoru (3) podle kteréhokoliv z pfedchozich naroku, vyznacujici se tim, Ze
spojka (9) je mechanicky spojena s hridelem (10) tvarovym stykem.

5. Usportadani servomotoru (3) podle kteréhokoliv z predchozich naroki, vyznacujici se tim, ze
spojka (9) je mechanicky propojena s pistem (8) prostfednictvim fadici vidlicky (7).

6. Usporadani servomotoru (3) podle kteréhokoliv z pfedchozich naroku, vyznacujici se tim, Ze
elektromotor (4) je propojen se spinacem (6) pro detekci spojky (9) v prvni poloze.

5 vykresu

Seznam vztahovych znacek:

hydraulicko-mechanicky posilovac fizeni

vietena fizeni

servomotor

elektromotor

tekutinovy ovladaci valec, vzduchovy ovladaci valec
spinac

fadici vidlicka

pist

spojka

hridel
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Snekové kolo
naboj Snekového kola 11
Sroub

lozisko

skfiri

gufero

Snek

vicko

tésné pero
mezideska

pruzina

uhlovy senzor
dvouramenna paka
Snekovy prevod
kluzné pouzdro
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