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Podvozkovy systém kolového vozidla uréeného do nesjizdnych teréni

Oblast technik

Technické feSeni se tyka podvozkového systému kolového vozidla ureného zvlasté do nesjizd-
nych terént, tento systém obsahuje ram podvozku a alespori ¢tyfi pojezdova kola uspofadana na
samostatnych polonapravach, pfi¢emz kazdé pojezdové kolo ma samostatné hnaci dstroji obsa-
hujici pohon pojezdu.

Dosavadni stav techniky

Podvozkové systémy vozidel urenych pro pohyb v nerovném terénu jsou obvykle tvofeny ra-
mem podvozku a pfipojenymi népravami, pfipadné délenymi na polonéapravy, které nesou pojez-
dové kola. Népravy ¢i polonapravy umoziiuji nékolik souéasnych pohybt kol vzhledem k ramu
podvozku. Je to pojezd, odvozeny od valeni kola po pojezdové plose, aktivni v pfipadé hnacich
(polo)néprav a pasivni v pfipad€ nehnanych (polo)naprav. Dale je to rejd, zajistujici udrZzovani
nebo zménu sméru jizdy vozidla pomoci natdfeni rotaénich rovin pojezdovych kol vzhledem
k vertikalni podélné roviné vozidla. Tteti pohyb je zdvih, umozZiujici vertikalni pohyb pojezdo-
vych kol, zejména pii piejizdéni terénnich nerovnosti, pficemZ okam?Zity zdvih je vysledkem
dynamické rovnovahy (polo)napravy pii aktudlnim nastaveni silovych prvki (polo)napravy, kte-
rymi jsou pruZiny a tlumice. Pojezdové kola byvaji jednoducha nebo jsou kombinovana do vice-
nasobnych montaZi ¢i do skupin, pfipadné opatfenych pasy. Nastavba vozidla je zpravidla pti-
pojena k ramu podvozku pevné, ptipadné je piimo soulasti rAmu podvozku (tzv. samonosna ka-
roserie).

V piipad¢ potieby stabilizace nastavby za jizdy se nastavba umistuje na samostatny rdm na-
stavby, ktery je stabilizovan fizenymi silovymi prvky zafazenymi mezi ram podvozku a ram na-
coz jsou faktory, které zhor$uji manévrovaci schopnosti vozidla a zvy$uji naroky na stabiliza¢ni
systém.

Z hlediska zpisobu jizdy a manévrovani vozidla na ptiblizné rovném terénu existuje naptiklad
feSeni podle US 2007035109 Al, jehoz osmikolovy podvozek napfiklad na ¢tyfech vnitfnich
pojezdovych kolech pozvedne rdm podvozku tak, Ze vnéjsi kola ztrati kontakt s podloZkou a na-
stavenim smért vnitfnich kol miize vozidlo pokradovat v jizd€é bokem kolmo k piivodnimu
sméru, nebo Sikmo (,,chiize kraba“), nebo se miiZe na misté otacet kolem svislé osy podvozku.

EP 119144 Al popisuje Ctyikolovy podvozek uzitkového automobilu umoZiiujici nastavovat
smér viech kol napiiklad pro jizdu v zatacce, nebo pro $ikmou jizdu (,,chiize kraba®).

Pro jizdu ve velmi nerovném terénu, napiiklad pro zdolavani schodl, navrhuje US 4564080 A
Stytkolovy invalidni vozik, ktery je pro jizdu do schodl a ze schodii doplnén pasovym podvoz-
kem, ktery se vysune tak, Ze kola ztrati kontakt s podloZkou a pohyb je realizovan pasy, pfi¢emz
nelze ve vech pfipadech zcela zajistit stabilizovanou polohu ramu podvozku nebo sedadla ces-
tujiciho.

Jsou rovné€Zz znadmy studie prostfedkli umoZziujicich zdolavani schodisté, jejichZ podvozek se
stabilizaci je napiiklad vybaven Sesti kloubovymi nohami (,,hexapod*).

Nedostatkem feSeni je na jedné strané jejich jednotcelnost, na druhé strané komplikovana kon-
strukce.

Cilem technického feSeni je odstranit nebo alespoii zmirnit nedostatky dosavadniho stavu tech-
niky integraci stabilizanich prostfedkii pfimo do systému (polo)naprav a to takovym zpiisobem,
ktery vyuZije (polo)naprav nejen k plnohodnotné jizdé na obvyklé vozovce a v lehkém terénu, ale
1 k nestandardnim manévrim, jakymi jsou napiiklad chiize vozidla, pfekonani prekazky ptekro-
¢enim nebo zdolavani schodisté.
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Podstata technického feSeni

Podvozkovy systém kolového vozidla uréeného zvlasté do nesjizdnych teréni, obsahujici ram
podvozku a alespoti &tyfi pojezdova kola usporadana na samostatnych polonéapravach, jehoZ pod-
statou je to, Ze ka?d4 polondprava obsahuje samostatné ustroji pro nastaveni plidorysné polohy
kazdé polonapravy, samostatné ustroji pro aktivni zdvih kazdé polonapravy a samostatné Ustroji
rejdu kazdého pojezdového kola, pFiGem? tato ustroji obsahuji vZdy samostatny pohon. Zvyse-
nym podtem stupfili volnosti je takto uspofadané vozidlo schopno piekondvat i velmi obtiZné
terénni a jiné prekazky.

Ustroji pro aktivni zdvih polonapravy je uspofadéno na horizontdlnim rameni Ustroji pro nasta-
veni pdorysné polohy polondpravy, pfi¢emz obsahuje pohon a k jeho vystupu pfipojenou pfe-
vodovku zdvihu polondpravy, pfiemz pro pruZeni je opatieno vlozenou valivou kinematickou
dvojici tvofenou Fidicim ¢lenem spfaZenym s vystupem pfevodovky a spoluzabirajicim fizenym
¢lenem plisobicim na Sroubovitou pruZinu uspotradanou paralelné s fizenym Clenem, a déle teku-
tinovym tlumi¢em. Takto uspofadana valiva kinematicka dvojice zvySuje podstatné mozny pru-
Zici zdvih kola bez zvlastnich prostorovych narokd na jeji usporadani.

Ridicim &lenem valivé kinematické dvojice je ozubené kolo nebo segment pevné spojeny s vy-
stupnim hfidelem $nekové pfevodovky, pfiGemZ Ffizenym &lenem valivé kinematické dvojice je
ozubeny hieben, pfi¢emz Sroubovitd pruZina a tekutinovy tlumi¢ jsou jednémi svymi konci spfa-
Zeny s télesem vertikalniho ramena a druhymi svymi konci s opérkou upevné€nou na konci ozu-
beného hiebene. Takové feseni je kompaktni, pfiéemz umoziiuje plnohodnotnou jizdu i ve velmi
nerovném terénu.

Uhel rejdu pojezdového kola méa rozsah 360°, coz vozidlu dava predpoklad velmi dobré mané-
vrovatelnosti.

Ustroji pro aktivni zdvih polonaprav jsou spfaZena se stabilizaénim systémem, ktery na zékladé
méfené odchylky okamzité polohy zékladni roviny ramu od pfedepsané, zpravidla horizontalni,
polohy automaticky nastavuje takové okamzité polohy vertikdlnich ramen, které méfenou od-
chylku anuluji. Vozidlo je tak vhodné pro jizdu i ve velmi té€Zkém terénu, pfiCemZ umoZiiuje
$etrnou prepravu napiiklad zranénych nebo nemocnych osob, nebo jiného choulostivého na-
kladu.

Ustroji pro nastaveni piidorysné polohy polonaprav, tstroji pro zdvih polonaprav, ustroji rejdu
a pohonil pojezdu jsou spfaZena se systémem pro Fizeni nestandardnich manévri, ktery na za-
kladé pozadavkl operatora méni vzajemnou horizontélni i vertikdlni polohu pojezdovych kol.
Takové nestandardni manévry piedstavuji napfiklad pohyby vozidla po schodisti.

Podvozkovy systém kolového vozidla podle technického feseni miZe také obsahovat inteligentni
systém pro rozpoznavéni piekazek a hodnoceni jejich vysky a rozmisténi. To podstatné zvySuje
komfort Fizeni vozidla, které se tak miZe pohybovat jen s malymi zésahy fidiCe.

Objasnéni vykrest

Ptikladné provedeni podvozkového systému vozidla uréeného do nesjizdnych teréni je schema-
ticky znazornéno na vykresech, kde zna&i obr. 1 celkové usporadani podvozku, obr. 2 schéma
Gistroji pro zménu konfigurace podvozku, obr. 3 schéma uspofadani vertikdlniho ramena polona-
pravy, obr. 4 schéma ustroji rejdu a pohonu pojezdu. Obr. 5 aZz 6b manévry provadéné pojezdem
a systémem fizeni rejdu beze zmény pudorysné konfigurace podvozku, obr. 7a az 8¢ manévry, na
kterych se podili pojezd, systém fizeni rejdu a zmény pidorysné konfigurace podvozku a obr. 9a
az 9¢g jednotlivé faze vystupu vozidla po schodech.
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Piiklad uskuteénéni technického feSeni

Celkové schéma ptikladného provedeni technického feSeni je znazornéno na obr. 1 az 4. Pod-
vozkovy systém je zde tvofen rdmem 1 podvozku a Etyfmi stejnymi polonapravami 2, z nichZ
kazda je opatiena pojezdovym kolem 3. Kazd4 polondprava 2 obsahuje horizont4lni rameno 21,
které je jednim svym koncem uloZeno na rdmu 1 podvozku otoéné v horizontalnim sméru kolem
svislé osy otaCeni. K druhému konci horizontalniho ramena 21 je oto¢né podle horizontélni osy
pfipojeno jednim svym koncem vertikalni rameno 22, které je vykyvné ve vertikalni roviné.
K druhému konci vertikalniho ramena 22 je otoéné pfipojen nosi¢ 23 pojezdového kola 3 otoény
v roviné kolmé k rovin€ kyvani vertikdlniho ramena 22, ¢imz je realizovan rejd. Otoéna vza-
jemné spojeni Casti polondpravy 2 jsou opatfena samostatnymi hnacimi strojimi pro fizeni je-
jich vzajemné dhlové polohy.

Uhlova poloha horizontalniho ramena 21 vzhledem k rému 1 podvozku je ovladéna ustrojim 11
pro nastaveni ptidorysné polohy polonapravy 2, které obsahuje $nekovou ptevodovkou 111, jejiz
skiifi je upevnéna k rdmu 1 podvozku, a pohon 112, pfipojeny svym statorem ke skfini pfevo-
dovky 111. Rotor pohonu 112 pohani pfes vstupni h¥idel pfevodovky 111 $nek 113. Vystupni
hiidel 114 pfevodovky 111 spojeny se $nekovym kolem 115 prevodovky 111 je pevné spojen
s horizontalnim ramenem 21 polonapravy 2.

Ustroji 12 aktivniho zdvihu vertikilniho ramena 22 je instalovano na horizontalnim rameni 21.
Je tvofeno $nekovou prevodovkou 121 s pohonem 122 a systémem 123 ¥izeni zdvihu pfi pruZeni
a tlumeni polonapravy 2. Sktiti $nekové pfevodovky 121 je pevné spojena s horizontalnim rame-
nem 21. Pohon 122 je svym statorem pfipojen ke skiini pfevodovky 121. Rotor pohonu 122 po-
hani pres vstupni htidel prevodovky 121 $nek 124. Snekové kolo 125 prevodovky 121 je spojeno
s vystupnim hiidelem 126. Vertikalni rameno 22 je rotacn€ uloZeno na vystupnim hiideli 126
pfevodovky 121, ale neni s nim spojeno.

Systém fizeni zdvihu pfi pruZeni a tlumeni polonapravy 2 se sklada z valivé kinematické dvojice
tvofené fidicim Clenem a fizenym clenem, Sroubovité pruZziny 221 a tekutinového tlumice 222.
Ve zndzormé&ném provedeni je fidici Clen realizovan ozubenym kolem ¢&i segmentem 223 pevné
spojenym s vystupnim hfidelem 126 a fizeny ¢len ozubenym hiebenem 224. ktery je s ozubenym
kolem ¢i segmentem 223 v zab&ru, pii€emz jejich vzajemné te¢na poloha je fixovana posuvnym
vedenim 225 upravenym na télese vertikalniho ramena 22. Sroubovita pruzina 221 a tekutinovy
tlumi€ 222 v paralelnim usporadani jsou jedn€émi svymi konci spfaZeny s télesem vertikdlniho
ramena 22 a druhymi svymi konci s opérkou 226 upevnénou na konci ozubeného hiebene 224.

V neznézornéném alternativnim provedeni miZe byt fizeny ¢len realizovan jako ohebny, napf.
lanem, femenem Ci fetézem, a fidici ¢len jako alespori segment korespondujici konvexni valivé
plochy.

Uhlové poloha nosite 23 pojezdového kola 3 vzhledem k vertikdlnimu ramenu 22 je ovladana
ustrojim 13 rejdu, které obsahuje $nekovou pfevodovkou, jejiz skiiin 131 je upevnéna k vertikal-
nimu ramenu 22 polondpravy 2 a pohon 132, pfipojeny svym statorem ke skiini 131. Rotor po-
honu 132 pohéni pfes vstupni hridel pfevodovky $nek 133. Vystupni hiidel 134 pfevodovky
spojeny se $nekovym kolem 135 ptevodovky je pevné spojen s nosi¢em 23 pojezdového kola 3.

Na nosi€i 23 je upevnén kolovy Eep 31 pojezdového kola 3 a stator pohonu 14 pojezdu. Rotor
pohonu 14 pojezdu je pres spojku 32 spojen s pojezdovym kolem 3. Neznazornénd mechanicka
brzda je instalovana mezi kolovy ¢ep 31 a tfeci plochu upravenou na vnitini strané pojezdového
kola 3.

Ve znézoméném provedeni mé pojezdové kolo 3 maly primeér, alespoii ptiblizn€ kulovy tvar a je
podvéSeno pod ustrojim 13 rejdu. To mé vyhodu dobrého kontaktu s pojezdovou plochou i pfi
velkém odklonu jeho rota¢ni osy a schopnosti rejdovat v rozsahu 360°.
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V dal$ich neznidzornénych provedenich napfiklad nemusi byt polonapravy zcela stejné, mohou se
li§it naptiklad délkou ramen, typem motoru nebo pievodovky apod. podle specifickych poza-
davkii danych pracovnim rezimem vozidla.

Popsany podvozkovy systém obsahuje dale nezndzornény elektronicky fidici systém, ktery reali-
zuje dve funkce.

Prvni funkeci elektronického tidiciho systému je stabilizace nastavby vozidla s uZite¢nym zatiZe-
nim pfi jizd€ v nerovném terénu. Elektronicky fidici systém pfitom pouZiva jako vstupni data
odchylky zakladni roviny ramu 1 podvozku od piedepsané, zpravidla vodorovné, polohy, ktera je
snimana neznazornénymi vhodnymi ¢idly. Na zéklad€ zjistovanych odchylek fidici systém
ovlada chod pohonti 122 tstroji 12 zdvihu polonaprav 2 tak, Ze pojezdova kola 3 kopiruji terén
a zékladni rovina rdmu 1 podvozku zlstava ve stabilizované poloze. Pohony 122 pfitom nasta-
vuji polohy vertikalnich ramen 22 nepiimo pies $nekové pfevodovky 121 a vloZené valivé kine-
matické dvojice tvofené fidicimi ¢leny (ozubena kola ¢&i segmenty 223) a fizenymi ¢leny (ozu-
bené hiebeny 224) tak, Ze ustavuji dynamickou silovou rovnovahu vertikalnich ramen 22 za
udasti sil vyvozenych Sroubovitymi pruzinami 221 a tekutinovymi tlumiéi 222. Timto usporada-
nim se eliminuje vliv drobnych nerovnosti pojezdové plochy a neodstranitelnych zpoZzdéni fidi-
ciho systému na stabilizovanou polohu zékladni roviny ramu 1 podvozku.

Druhou funkci elektronického fidiciho systému je realizace nestandardnich manévrti a/nebo jizd-
nich rezimi, pfi kterych se do funkce zapojuji dalsi ¢asti polonaprav 2. V nasledujicich obraz-
cich udava orientace a osy rimu 1 podvozku standardni smér jizdy, tedy napfiklad orientaci ne-
znazornéného pevného sedadla fidice.

Podle obr. 5 1ze pomoci pohontl 14 pojezdi a ustroji 13 rejdi z pfimé jizdy piejit do diagonalni
jizdy oznaCované jako ,,chlize kraba“ pod libovolnym thlem pii zachovéni orientace osy a rAmu
1 podvozku vzhledem k terénu.

Pti jizde do zataCky podle obr. 6a nastavi elektronicky Fidici systém pomoci ustroji 13 rejdi osy
pojezdovych kol 3 tak, aby sméfovaly do stfedu b zatatky, a zaroveii upravi otdcky pohonil 14
pojezdi s ohledem na rozdilné poloméry drah vnitinich a vnéjsich pojezdovych kol 3. Pfi zataCce
o nulovém poloméru podle obr. 6b se vozidlo ot4¢i na misté okolo svislé osy prochéazejici bodem
¢, otaCky vsech pojezdovych kol 3 jsou stejné.

Pfi prijjezdu vozidla zuZenym profilem podle obr. 7a, 7b se do akce zapojuji nejen pohony 14
pojezdt a pohony 131 ustroji 13 rejdu, ale i pohony 112 ustroji 11 pro nastaveni piidorysné po-
lohy polonéaprav 2, ¢imZ se méni pudorysnd konfigurace podvozku. Pfi njezdu do zuzeného
profilu podle obr. 7a pohony 112 zméni polohu horizontélnich ramen 21 pfednich polonaprav 2
tak, Ze nejprve zmensi rozchod pfednich pojezdovych kol 3 na poZadovanou $itku. Po prijezdu
zuZenym mistem podle obr. 7b se piedni polonapravy 2 vrati do polohy odpovidajici pivodnimu
rozchodu pojezdovych kol 3 a nasledné se analogické kroky provedou u zadnich polonéprav 2.
Po prijezdu ziZzenym mistem se cely podvozek vraci do standardni piidorysné konfigurace.

Vozidlo obsahujici podvozkovy systém podle technického feSeni je schopné piekondvat i takové
prekazky, které ¢ini terén pro kolové vozidlo nesjizdny.

JestliZe je pojezdovy terén nerovny do té miry, Ze znemoZiiuje jizdu, pfechazi vozidlo do chiize
v plivodnim jizdnim sméru d. Na obr. 8a aZ 8¢ je jeden krok chiize ve sméru d (zleva doprava)
rozloZeny do dvou fazi (obr. 8a-8b, 8b-8c).

Do konfigurace znazornéné na obr. 8a se vozidlo z jizdy ve sméru d dostane tak, Ze pohony 112
$nekovych prevodovek 111 tstroji 11 pro nastaveni pidorysné polohy polonaprav 2 piikloni
horizontalni ramena 21 na jedné strané (na obrazku na pravé strang) k sobg, ¢imz se zmen3i roz-
vor polondprav 2 vpravo. Nasledné pohony 132 $nekovych ptevodovek 131 ustroji 13 rejdi po-
oto¢i pomoci nosi¢l 23 kol viechna pojezdova kola 3 do sméru kolmého ke sméru d chize
a hnaci motory 132 se zastavi. Nésledné jsou vzhledem k samosvornosti $nekovych prevodovek
131 rejdy vsech pojezdovych kol 3 zablokované.
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V prvni polovin€ kroku mezi polohami na obr. 8a a 8b zlistdvaji v kontaktu s podlozkou levé
predni a pravé zadni pojezdové kolo 3. Pohony 122 $nekovych pifevodovek 121 ustroji 12 zdvihu
polonéprav 2 zméni polohu vertikalnich ramen 22 pravych polonaprav 2 tak, Ze se nejdiive zveda
pravé piedni pojezdové kolo 3 do urcené vhodné vertikalni polohy vzhledem k ramu 1 podvozku.
kol s terénem. Prakticky soucasn¢ pohony 112 $nekovych pifevodovek 111 tstroji 11 pro nasta-
veni pudorysné polohy polonaprav 2 levého pfedniho a pravého zadniho pojezdového kola 3
prestavuji vici témto stojicim pojezdovym kolim 3 ram vozidla ve sméru chiize, pticemz levé
zadni pojezdové kolo 3 je v kontaktu s terénem a pohybuje se po ném. V okamZiku, kdy se té-
zi§té vozidla pfemisti ve sméru chiize pfes spojnici mist dotyku levého piedniho a pravého zad-
niho pojezdového kola 3 s terénem, spousti pohon 122 3$nekové prevodovky 121 dstroji 12
zdvihu pravé pfedni polonapravy 2 pravé piedni pojezdové kolo 3 do kontaktu s terénem. Pfitom
pohon 122 $nekové prevodovky 121 1stroji 12 zdvihu levé zadni polonapravy 2 zveda levé zadni
pojezdové kolo 3. Pravé pfedni pojezdové kolo 3 se pfemisti do své koncové polohy a levé zadni
pojezdové kolo 3 se bez kontaktu s terénem piesune do své koncové polohy (obr. 8b), ¢imz konéi
prvni polovina kroku.

Analogicky ve druhé polovin€ kroku mezi polohami na obr. 8b a 8c zilistavaji v kontaktu s pod-
lozkou pravé piedni a levé zadni pojezdové kolo 3 a do novych poloh se pfemistuji levé pfedni
a pravé zadni pojezdové kolo 3. Vozidlo miZe timto zptisobem pokracovat v chiizi.

Pokud terén umoziiuje pokraovat ve sméru d jizdou, provede se nastaveni plivodni plidorysné
konfigurace podvozku postupnym piemisténim pravych polonaprav 2 na vzdalenost ptivodniho
rozvoru a pootocenim pojezdovych kol 3 do sméru d dalsi jizdy.

Jinou velmi obtiZnou piekaZzkou pro kolova vozidla je schodi§té. Na obr. 9a az 9¢g je znazornén
vystup kolového vozidla opatfeného podvozkovym systémem podle technického feSeni ve sméru
d o jeden schod schodiste.

Obr. 9a piedstavuje vychozi pozici, kdy zadni pojezdova kola 3 jsou na niZ§im schodu el
a pfedni pojezdova kola 3 na vy$§im schodu €2, pfiCemz jsou pootocena do sméru kolmého ke
sméru d pohybu vozidla. Ram 1 podvozku je v nizké poloze nad urovni schodu e2. Zakladni ro-
vina ramu 1 podvozku je vodorovna. Spoluplisobenim pohonii 122 $nekovych prevodovek 121
ustroji 12 zdvihu polonaprav 2 a pohonil 14 pojezdl se pojezdova kola 3 ve sméru kolmém ke
sméru pohybu d pfibliZuji na obou schodech el, €2 k sob¢, ram 1 podvozku se zveda do vysoké
polohy nad uroveti schodu €3, pfiCemz je stale vodorovny. Ve vysoké poloze ramu 1 podvozku
(obr. 9b) mohou nyni postupné pfedni pojezdova kola 3 podle obr. 9c a 9d ptekroéit pomoci
spolupiisobeni pohoni 122 $nekovych prevodovek 121 ustroji 12 zdvihu polonaprav 2 a pohont
112 $nekovych prevodovek 111 tustroji 11 pro nastaveni pidorysné polohy polondprav 2 na
schod e3. Nasledn€ se rdm 1 podvozku spolupiisobenim vSech pohonti 112, 122, 132 pfesune
doptedu smérem d nad schod e3 podle obr. 9e, coZ umozni postupné ptekroceni zadnich pojez-
dovych kol 3 na schod e2 podle obr. 9f a 9g. Pozice vozidla podle obr. 9g je stejna jako na
obr. 9a, ale o schod vyse, pfiCemz pfedstavuje vychodisko pro vykonani dal§iho kroku. Pohyb
vozidla po schodisti smérem doli je analogii popsaného vystupu vozidla.

Je-1i pfi jakékoliv chizi vozidla poZadovana stabilizace vodorovné polohy rdmu 1 vozidla, je tato
omezena jen na tii polondpravy, jejichZ pojezdova kola 3 jsou v kontaktu s terénem. V sofistiko-
vaném provedeni miiZe byt vozidlo vybaveno inteligentnim systémem pro rozpoznavani pfekazek
a hodnoceni jejich vySky a vzajemného rozmisténi. Jeho pouZiti umozZiiuje podstatné sniZit
mnozZstvi zasaht fidi¢e do ovladéni vozidla, coZ zvy$uje komfort pouZiti vozidla a odstraiuje
moZnost negativniho piisobeni fidi¢e na ovladani vozidla.

Podvozkovy systém podle technického feSeni umoZiiuje kolovému vozidlu pohyb i v terénu,
ktery je pro znamé konstrukce kolovych vozidel neprostupny. NavrZen je pfednostn€ pro pouZiti
v invalidnich vozicich. VyuZziti ma v8ak i v oblasti lehkych terénnich vozidel s posadkou nebo
prepravnikii bez posadky, napt. ve vojenskych aplikacich nebo pfi prizkumu neobvyklych pro-
stiedi.
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NAROKY NA OCHRANU

1.  Podvozkovy systém kolového vozidla uréeného zvlasté do nesjizdnych teréni, obsahujici
elektronicky fidici systém, ram (1) podvozku a alespori Etyfi pojezdova kola (3) usporddand na
samostatnych polonapravach (2), pfi¢emz kazdé pojezdové kolo (3) ma samostatné hnaci ustroji
obsahujici pohon (14) pojezdu, vyzmnadujici se tim, Ze kaZda polondprava obsahuje
samostatné ustroji (11) pro nastaveni pidorysné polohy kazdé polonapravy (2), samostatné
ustroji (12) pro aktivni zdvih kaZdé polonapravy (2) a samostatné ustroji (13) rejdu kazdého po-
jezdového kola (3), pfi¢emz tato Ustroji (11, 12, 13) obsahuji vzdy samostatny pohon (112, 122,
132).

2.  Podvozkovy systém kolového vozidla podle ndroku 1, vyznacéujici se tim, Ze
ustroji (12) pro aktivni zdvih polonapravy (2) je uspofadano na horizontalnim rameni (21) Gstroji
(11) pro nastaveni ptdorysné polohy polonapravy, pfi¢emZ obsahuje pohon (122) a k jeho vy-
stupu pfipojenou prevodovku (124) zdvihu polondpravy (2), pfiC¢emZ pro pruZeni je opatfeno
vloZenou valivou kinematickou dvojici tvofenou fidicim ¢lenem spfaZenym s vystupem prevo-
dovky (121) a spoluzabirajicim fizenym ¢lenem ptisobicim na §roubovitou pruZinu (221) uspofa-
danou paralelné s fizenym ¢lenem, a déle tekutinovym tlumicem (222).

3.  Podvozkovy systém kolového vozidla podle naroku 2, vyznadujici se tim, Ze
fidicim ¢lenem valivé kinematické dvojice je ozubené kolo nebo segment (223) pevné spojeny
s vystupnim hfidelem (126) $nekové pfevodovky (121), pfi¢emz fizenym €lenem valivé kinema-
tické dvojice je ozubeny hieben (224), pfiCemz Sroubovitd pruZzina (221) a tekutinovy tlumié
(222) jsou jednémi svymi konci spfaZeny s télesem vertikdlniho ramena (22) a druhymi svymi
konci s opérkou (226) upevnénou na konci ozubeného hiebene (224).

4.  Podvozkovy systém kolového vozidla podle kteréhokoliv z pfedchozich narokii, vyzna -
Cujici se tim, Zethel rejdu pojezdového kola (3) ma rozsah 360°.

5. Podvozkovy systém kolového vozidla podle kteréhokoliv z pfedchozich nérokd,
vyznadujici se tim, Ze pohony ustroji (12) pro aktivni zdvih polonaprav, ustroji (11)
pro nastaveni pidorysné polohy polonaprav, ustroji (13) rejdu a pohonti (14) pojezdu jsou sptfa-
Zeny s elektronickym fidicim systémem vozidla.

6. Podvozkovy systém kolového vozidla podle ndroku 5, vyzmnacujici se tim, Ze
elektronicky Fidici systém vozidla obsahuje prostfedky k ovladani polohy vertikalnich ramen
(22) stabilizujicich zékladni rovinu rdmu (1) v pfedepsané, zpravidla horizontalni poloze.

7.  Podvozkovy systém kolového vozidla podle nidroku 5 nebo 6, vyzmnacujici se
tim, Ze elektronicky fidici systém vozidla obsahuje prostiedky k nastaveni piidorysné polohy
polonaprav, zdvihu polonaprav, rejdu a pohoni (14) pojezdu, umoziujici provadéni nestandard-
nich manévri vyZadujicich zménu vzédjemné horizontalni i vertikdlni polohy pojezdovych kol
3).

8. Podvozkovy systém kolového vozidla podle kteréhokoliv z narokti 5 az 7, vyznacu-

jici se tim, Ze elektronicky fidici systém vozidla obsahuje prostfedky pro rozpoznavani
pfekazek a hodnoceni jejich vysky a rozmisténi.

11 vykresi
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Seznam vztahovych znacek:

1

11
111
112
113
114
115
12
121
122
123
124
125
126
13
131
132
133
134
14
2
21
22
23
221
222
223
224
225
23

31
32

ram podvozku

ustroji pro nastaveni plidorysné polohy polonapravy
$nekova pfevodovka (dstroji 11)

pohon ($nekové pfevodovky 111) ustroji pro piidorysnou polohu polonapravy
$nek (8nekové pfevodovky 111)

vystupni hiidel ($nekové pfevodovky 111)

$nekové kolo (§nekové pfevodovky 111)

ustroji pro zdvih polondpravy

§nekova ptevodovka (ustroji 12)

pohon (3nekové prevodovky 121) ustroji pro aktivni zdvih polonapravy
systém Fizeni zdvihu, pruZeni a tlumeni polonépravy (2)
$nek (8nekové pievodovky 121)

§nekové kolo (¥nekové ptevodovky 121)

vystupni hiidel (§nekové prfevodovky 121)

ustroji rejdu

$nekova ptevodovka (ustroji 13)

pohon ($nekové ptevodovky 131) ustroji rejdu

$nek (3nekové pfevodovky 131)

vystupni hiidel (§nekové pfevodovky 131)

pohon pojezdu

polonaprava

horizontalni rameno

vertikalni rameno

nosi¢ pojezdového kola

§roubovitd pruZina

tekutinovy tlumic

ozubené kolo ¢&i segment

ozubeny hfeben

posuvné vedeni (ozubeného hiebene 224)

nosi¢ kola

pojezdové kolo

kolovy &ep (pojezdového kola)

spojka.
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Cbr. 6a

Obr. 6b
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