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Reteni se tyké pojizdného zafizeni obsahujiciho prostfedky
pro pohon prostfednictvim sily svald, zejména tazné nebo
tlaéné sily, elektricky pohon a podvozkovou éast s koly. Dale
je podle feSeni uspofadano pro pohon pojezdu primamé
prostfednictvim sily svald, pri¢emz elektricky pohon je jednak
uspofadan jako podplimé G¢inny pomocny pohon pro
vytvafeni pohanéctho momentu, pfekroéi-li poZzadovana hnaci
sila pfedem uréenou hodnotu potfebné primami hnaci sily
svali, a jednak jako generétor pro vytvareni brzdiciho
momentu, nedosahuje-li potfebna hnaci sila pfedem uréenou
hodnotu primémi hnacf sily svaltl, a Ze obsahuje méfici
zafizeni (9) pro méfeni vynaklidané primami hnaci sily svali
a ovlédaci pfistroj (7) pro nastaveni méfené hodnoty na
piedem uréenou hodnotu zménou hnaciho nebo brzdiciho
momentu.
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Pojizdné zafizeni
Oblast techniky
Vynalez se tyka elektrického pojizdného zafizeni, primarné pohanéného, zejména tazeného nebo

tlageného, lidskou nebo zviteci silou.

Dosavadni stav techniky

Oblasti vyuziti vynalezu jsou napfiklad golfové voziky a pozemni dopravni prostfedky, ale také
mnohé jiné.

Pro dvoukolové nebo tiikolové golfové voziky s pfipnutym golfovym pytlem nebo podobné,
normalné tladené nebo taZené uzivatelem, jsou zndmy také elektrické pohony kol. Ridi se
zpravidla podle potieby Ffidici pakou usporadanou v blizkosti rukojeti golfového voziku.
Potfebna baterie je zvolena tak, aby v kazdém ptipadé statila na primémou hru na 18 jamek.
Proto ma viak znatnou hmotnost, kterd ztézuje a &4ste¢né znemoZiluje zachézeni s ni, popf.
s golfovym vozikem, zejména v nerovném terénu.

Z patentu US 3 967 151 znamy golfovy vozik je pohybovan vyluéné svym vlastnim motorovym
pohonem. Také u ve sloupci 13, . 35 popsané alternativy ru¢niho fizeni tohoto voziku se pfes
¥idici rameno nevyvozuje 2adna pro pohon golfového voziku vyznamna tahova nebo tlagna sila,
naopak pohon golfového voziku je pouze fizen. Ani toto zafizeni tedy nefesi ikol, ktery je dale
stanoven vynalezu jako cil.

Podstata vynalezu

Cilem vynalezu je vytvofit energeticky tisporny pohon se snadnym ovladanim, ktery je pohodlny
pfi pouzivani.

Podle vynalezu je tento tkol feSen pojizdnym zafizenim, obsahujicim prostfedky pro pohon
prostfednictvim sily svali, zejména tazné nebo tlaéné sily, elektricky pohon a podvozkovou &ast
s koly, pfitemz je podle vynalezu uspofadano pro pohon pojezdu primarné prosttednictvim sily
svalii, pri¢emz elektricky pohon je jednak uspofadan jako podpirné aCinny pomocny pohon pro
vytvafeni pohanéciho momentu, prekrogi-li pozadovana hnaci sila predem urCenou hodnotu
potfebné primarni hnaci sily svali, a jednak jako generator pro vytvafeni brzdiciho momentu,
nedosahuje-li potéebna hnaci sila pfedem uréenou hodnotu primarni hnaci sily svali, a pricemz
dale obsahuje méfici zafizeni pro méfeni vynakladané primarni hnaci sily svali a ovladaci
zafizeni pro nastaveni mé&fené hodnoty na pfedem uréenou hodnotu zménou hnaciho nebo
brzdiciho momentu.

Vynélez tedy vychazi ze zdkladniho zatiZeni zavedeného samotnym uzivatelem, které mize byt
uréeno pohodiné, a usetfi uZivateli vét3i namahu. Postatuje lehka baterie, ¢imZ se na druhé strané
ve srovnani s plné motorovym pohonem $etfi energie. Baterie miize byt leh¢i tim, Ze nehledé na
ztraty dané Gginnosti, ziskava se zpét pfi jizd® zkopce energie vydand pfi jizdé do kopce,
a kromé& toho se vzdy &aste&né nabiji také na roving, pokud nespotfebuji uréenou primarni hnaci
silu vnitfni ztraty nebo nerovnosti piidy. Ovladani je ostatné automatické a nevyZaduje Zadné
zapinéni.
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Pti vyhodnych provoznich podminkich se mohou vznikajici ztraty plné vyrovnat a odpada
nutnost nabijeni baterie. Tim také odpada infrastruktura, ktera je jinak pro bateriova vozidla
vzdy potiebna.

S vyhodou je pfedem urena primami hnaci sila svalti prosttednictvim odpovidajiciho zafizeni
ménitelné libovolné a/nebo pomoci fidiciho programu.

Tak je mozné ji naptiklad u golfového voziku podle préni nastavit na 10 az 15N a pomoci
fidiciho programu miize byt po n&jakém &ase zmendena, aby byla vyrovnana pfibyvajici tinava.
MiiZe byt také zmen3ena pfi jizde do kopce, kdy uzivatel potfebuje vice vykonu pro svoji vlastni
télesnou hmotnost, nebo zvétsena, aby zistala blizsi prirozenym pomérim. MiZe byt také
zvy3ena, kdyZ se jde ptikieji z kopce, tah na golfovy vozik pak zmen3uje narazy pohybu téla pti
kazdém kroku. Kviili omezeni generatorového brzdného Gi¢inku miize byt oviem nezbytné, aby
uZivatel sém také brzdil. V tomto pripad® miZe byt dokonce moznost piepnuti na motorické

brzdéni. Popf. silné zvySena miiZe byt pozadovana primarni hnaci energie také s ohledem na stav
nabiti baterie.

Pro zafizeni podle vynalezu jsou zv1ast€ vhodné t¥ifizové synchronni motory. Daji se dobie Fidit
a mohou obréacené pracovat jako dynamo.

Podle dalSiho vyhodného vytvofeni vynilezu jsou dvé stejnoosa kola opatfena vzdy jednim
motorem a jsou f{zena zvIa3t, pfi¢emz podily primarni hnaci sily svalt, pripadajici na jednotliva
kola se zjiSt'uji z m&feni pti¢né sily nebo ohybového momentu vznikajiciho v podvozkové, tazné
nebo rukojetové &asti pojizdného zafizeni. Togivy moment vyvijeny koly na podvozek, popF.
podvozkem na kola, vede k odpovidajicimu ohybovému momentu a pti¢nym sildm v podvozku.
Rizenim kol se zvl43t usnadni také pohyb v zatatkach, zv1aité otadeni na misté. Tato vyhoda se
uplatni pln€ napfiklad u pozemnich dopravnich zafizeni, kterd jsou pouzivana tieba ve
skladovych halach jen na rovné plose. OvSem i pfi tomto zpiisobu pouZiti pomocného pohonu
podle vynélezu je vZdy G¢innd podpora a generatorové brzdéni pti rozjezdu a zastaveni.

Meéfeni ohybového momentu vznikajiciho v podvozku je napi. velmi jednoduché s vétiim

poctem tenzometri, které jsou uloZeny na riiznych vhodnych mistech tazné ty&e, kterou zpravidla
podvozek v néjaké form& ma.

Také pouha taZna nebo tlatna sila se mé&fi velmi jednoduse pomoci alespoii jednoho tenzometru,
umisténého v ohybu tazné ty€e, s vyhodou v rukojeti, tvofici ohyb tazné tyde. Siln&jii tazna sila
rozSifuje vice ohyb, sice velmi nepatrng, ale pro tenzometr zachytitelné.

Konstrukéné zvlasté vyhodné vytvoreni, které vynalez dovoluje diky zmen3ené velikosti baterii,
spotiva vtom, Ze dvé kola s bezpfevodové integrovanymi motory jsou uspofidéna na jedné
napravé ve tvaru podlouhlé skiing, ve které jsou umistény baterie, popf. i ovladaé. Baterie
nevyzaduji dal$iho vysvétleni. '

Dalsi krok vtomto sméru spoivd vtom, Ze kola jsou vybavena integrovanymi motory,
s vyhodou bez pfevodovky, a vzdy vlastnimi, integrovanymi bateriemi, s vyhodou i s ptislunym
ovladatem. Integrovani baterii do kol spolu s motory vede, oproti pouhému integrovani motort,
k odpadnuti pfivodi energie do kol. Kola jsou, s vyjimkou pfipojeni ovladae, popf. propojeni
s meficim zafizenim, absolutné samostatnymi jednotkami. To je vynalezem umozn&no sniZenim
nezbytné kapacity baterie a jejim udrZzovanim v zasadé v dostatedn& nabitém stavu.

Kola s integrovanymi motory je tieba jiZ jen nasadit na osové &epy, uspofadané pro upevnéni
pomoci prvnich zistrékovych spojeni zajistenych proti otaeni, ktera jsou kombinovéna
s druhymi zastrékovymi spojenimi pro do kola vedoucich fidicich vedeni, popf. kromé& toho
napajecich vedeni.
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Zasadné mozna méfici zafizeni byla jiz zmin&na vySe. Vyhodné viak pro méfeni vynakladané
primarni hnaci sily svalt, popf. dale ohybového momentu nebo pricné sily, je v podvozkove,
tazné nebo rukojetové &asti uspofddano meéfici zatizeni v bodé, vyhodné vuzlovém bodé
podvozkové &asti, pres n&jz probiha veskery silovy tok vyvozované primarni hnaci sily svald,
vyhodn& mezi rukojeti a taznou ty&i nebo na druhém konci tazné tyce. Tato koncentrace méfeni
do zvlastni, do konstrukce podvozku vestavéné jednotky, je technologicky icelnd a umoziuje
vytvorit zv1a3té pfiznivé podminky pro méfeni.

V tomto ohledu se jako dalsi vyhodné vytvofeni vynilezu navrhuje méFici zafizeni sestavajici
z jednoho tvarového téliska, vyhodn& vloZeného do plastické hmoty, na kterém jsou vytvofeny
mistky, jejichz namahani ohybem je zv&tSeno vybranimi, a na kterych jsou uloZeny tenzometry.
Navrhuji se pary tenzometrii, které jsou uspofadany vzijemné tak, Ze se jeden tenzometr
natahuje, kdyZ se druhy stlatuje, a jsou usporadany v mistkovém zapojeni. Tim se ve velkém
rozsahu vyrovnavaji nesymetrie. Zapouzdteni méfici jednotky mize byt vyhodné jako pfenasejici
silu rovn&z zabudovano ptimo do konstrukce podvozku. Tim je moZné uvedené tvarové t€lisko
chranit proti pietizeni, zvla§té s ohledem na pfenos sily v jiném sméru neZ v predpokladaném

wrv

sméru ohybu, pfedevsim pfi¢né k nému.

Vyhodné provedeni podle vynalezu spodivd vtom, Ze pojizdné zafizeni je golfovy vozik,
pii¢emz jeho naprava je uspofadana jako centralni téleso drzéku pro golfovy pytel, se dvéma
z napravy vybihajicimi tuhymi, smé&em nahoru se sbihajicimi a na homnich koncich od sebe
odehnutymi postrannimi ty&emi, na které se napojuje tazna ty¢ opatfend rukojeti, a s ve dvou
kloubech na napravé upevnénym nosi¢em, sklopnym z opémé polohy na obé€ postranni tyCe,
piidemz méfici zatizeni je uspofadano v.pfechodu mezi postrannimi ty¢emi a taznou tyCi nebo
mezi ni a rukojeti. Pohon podle vynalezu pfi stale &asteéné pohanéném golfovém voziku podle
vynélezu umoziluje zvlasté snadné provedeni.

Dalsi vyhodné provedeni podle vynalezu spo&ivéa v tom, Ze mistkové zapojeni je tvofeno dvéma
pary tenzometrii, pfi¢emZ tenzometry, které jsou uspofadané v mistkovém zapojeni vzajemné
k sobé& diagonalné, jsou bud'to oba natazeny nebo stlateny.

Dalii vyhodné provedeni spociva v tom, Ze pomocnému pohonu je piifazen startovni spinaC pro
uvedeni pomocného pohonu do pracovni pohotovosti v zavislosti na generdtorovém napéti
motoru.

Jiné vyhodné provedeni podle vyndlezu spogiva v tom, Ze ovladaci zafizeni obsahuje mikro-
procesorovou jednotku uspofddanou pro pfijiméni signalu méficiho zafizeni, pfepinal chodu
motoru s koncovym stupném pro dodavani napéjeciho napéti, spojeny s mikroprocesorovou
jednotkou, a zafizeni pro zjisfovani Ghlové polohy rotoru v motoru, pfi¢emz mikroprocesorova
jednotka je dale usporadana pro prepogitavani Fidicich signali pfivadénych od prepinace chodu
motoru s ohledem na zji§t€énou Ghlovou polohu rotoru.

Posledni vyhodné provedeni podle vynalezu spoivé v tom, Ze ovladaci zafizeni je pro pfestaveni
ptedem uréené primarni hnaci sily svalii uspofadano pro vyvozeni konstantniho hnaciho vykonu
uZivatelem pojizdného zafizeni, a to nezavisle na rychlosti pojizdného zafizeni.

Jako oblast pouZiti vynalezu byly jmenovany golfové voziky a pozemni dopravni prostfedky.
Jako dotyéné pozemni dopravni prostfedky Ize zde vyslovné uvést prostiedky pro doru€ovéni
posty, nakupni voziky, déle koleckové Zidle, jizdni kola, riksi, bicyklové riksi.
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Prehled obrazku na vykresech

Vynalez bude blize vysvétlen prostfednictvim konkrétnich ptikladii provedeni znazornénych na
vykresech, na kterych predstavuje

obr.1  golfovy vozik v pidorysu,

obr.2  ve vét3im méfitku taznou ty¢ golfového voziku v piidorysu,
obr.3  dalsi golfovy vozik v izometrickém zobrazeni,

obr.4  lehce pozménény detail z obr. 3,

obr. 5 a 6 spolu dohromady kolo golfového voziku podle obr. 3.
obr.7  rukojet jiného golfového voziku v pohledu,

obr. 8 | vnitini sou€ast rukojeti podle obr. 7 ve vétdim metitku,
obr.9  mistkova zapojeni vytvofena z tenzometrd,

obr. 10 funkéni schéma pomocného pohonu,

obr. 11 kolo v osovém fezu a

obr.12 fezX-X zobr. 11.

Priklady provedeni vynilezu

Podvozek 3 zafizeni, sestdvajici v podstaté ztazné tyce 1 a pfiéniku 2, vykazuje dvé kola 5
opatfena vZdy jednim tfifazzovym synchronnim motorem 4. Ve stfedu pfiéniku 2 je uspofadina
baterie 6 a ovladaci pfistroj 7. V rukojeti 8 taZné ty¢e 1 se nachazi métici zafizeni 9.

Obecné pak podvozkovou, taznou nebo rukojetovou &ast pojizdného zatizeni, tak jak je uvadéna,
dale tvofi podvozek 3 zafizeni, postranni ty& 23, tazné ty& 1, méfici zafizeni 9 a rukojet’ 8.

Golfovy pytel 10 je znizornén &erchovand. Mefici zafizeni 9 obsahuje prvni tenzometr 11
a druhy tenzometr 12, pfipevnéné napravo a nalevo v ohybu rukojeti 8. Treti a &tvrty tenzometr
13, 14 jsou pfipevnény napravo a nalevo na zadnim konci tazné tyce 1.

Prvni adruhy tenzometr 11, 12 jsou uspofddany vzdy v mistkovém zapojeni. Napéti obou
milstki se porovnévaji vovladacim pfistroji 7. Z toho vyplyva zakladni pfipojeni obou
trifazovych synchronnich motort 4.

Treti a &tvrty tenzometr 13, 14 jsou rovnéZ usporadany vzdy v mistkovém zapojeni, a napéti se
porovnavaji v ovladacim pfistroji 7. Podle ztoho vyplyvajici hodnoty se déli zakladni piitok
energie v potfebném poméru mezi oba tiifazové synchronni motory 4.

Pfi tahu rovné se nasledkem pakového piisobeni rukojeti 8 a tim vznikajiciho naméhani v ohybu
v oblasti méficiho zafizeni 9 druhy tenzometr 12 natahuje a prvni tenzometr 11 se stladuje. P¥i
prekroeni jisté hranice se zapne tfifaizovy synchronni motor 4 napajeny baterii 6. To miize byt
zapnuti vypnuti, s vyhodou se vSak vyviji togivy moment zavisly na velikosti taZné sily. Totéz
plati obricené pro tladeni, kdy se prvni tenzometr 11 natahuje a druhy tenzometr 12 se stladuje.
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Pristupuje-i k taZeni také zata&eni, vznika v podvozku 3 zafizeni to¢ivy moment. TaZné ty€ 1 se
uvadi do namahani v ohybu proti pfi¢niku 2. VZdy podle sméru zataeni se tieti tenzometr 13
natahuje a &tvrty tenzometr 14 stlatuje a naopak. Podle dosaZené hodnoty napéti se déli zakladni
pripojeni pfedb&zn& dané méficim zatizenim 9 rozdilné mezi oba tfifazové synchronni motory 4
ve smyslu vyrovnani. Také toto rozdéleni se s vyhodou stanovuje kvantitativné v zavislosti na
zjisténém toivém momentu.

Pod hranici hodnoty, pii které se zapind pomocny pohon, jsou tfifizové synchronni motory 4
zapojeny jako generatory pro nabijeni baterie 6. Pfitom se s vyhodou nastavuje vzdy stejna tazna
sila, nezavisla na spadu cesty, pomoci odpovidajici nabijeci prace a tim brzdiciho G¢inku na kola
5. Pomocny pohon je, jak je ziejmé z tohoto popisu piikladii provedeni a pfipojenych obrazkd,
tvofen z motori 4, kol 5, baterie 6 a napravy 21.

Usporadani tenzometrd 11, 12, 13, 14, porovnavaji, po dvojicich, dalekosahle odstrariuje
nerovnomérnosti a zvysuje vystupni signal.

Golfovy vozik podle obr.3 vykazuje dvé kola 5 na skfifiovité népravé 21. Kola 5 jsou
integrovana s motorem, napajenym z baterie 6 umisténé ve skiifiovité napravé 21. Dv€ postranni
tyée 23 neohebné pripevnéné k napravé 21 jsou na svych volnych koncich 24 zahnuty nahoru
a ven a jsou spojeny méFicim zafizenim 9, na které navazuje tazna ty¢ 1, opatiena rukojeti 8. Na
napravé 21 je dale ve dvou kloubech 28 umisténo nosné drzadlo 29. Ve znazornéném postaveni
je svymi konci presahujicimi kloub 28 podepfeno na napravé 21 a miize byt pfiklopeno blize
k postrannim ty&im 23. Golfovy-pytel 10 se miZze svym dnem opfit o smérem nahoru zahnuty
koncovy tisek 30 nosného drzadla 29, o femen 31 upevnény kratce nad nim a poloZit, popf. vloZit
mezi volné konce 24 postrannich ty¢i 23.

Obr. 4 znazorfiuje skfifiovitou napravu 21 stou odchylkou, Ze konce skiiné se pfiblizné
pyramidovité zuZuji. To poskytuje ptiznivy prenos sily pomoci ulozeni 32, vytvofeného v ziZeni,
na osovy &ep 33 kazdého zobou kol 5. Vedle prithybu 35 dovnitf je upraven osazeni 34
postrannich ty¢i 23.

Jak je moZno seznat z obr. 5, ma osovy &ep 33 zasunovaci do uloZeni 32, na konci zapadkové
pfipojeni 36 do uloZeni 32 ave zbytku pojistku tofivého momentu ve formé spojeni pero -
drazka, jejiz drazka 37 je na obrazku zndzorn&na. Zde je tieba dale uvést, ze zapadkové pfipojeni
36 a drazka 37 tvoii déle uvedené prvni zastrékové spojeni.

Tim ma kolo 5 mechanické zastrékové spojeni. S nim kombinované zastrckové spojeni pro
potiebné elektrické pfipojeni neni znazornéno.

Kolo 5 se &leni na jadro 38 kola 5 zndzornéné na obr. 5 a vn&jsi &ast 39 znazornénou na obr. 6.
Jadro 38 kola 5 sestava z pouzdra, pomoci loZisek 40 otoén& uloZeného na osovém &epu 33,
v némz je na statorovém kotou&i 41, vytvoreném jako jeden kus s osovym &epem 33, usporadana
obvodova fada magnetickych poli 42 a proti nim je na oto&ném pouzdru uspofadana fada 43
magnetit s prstencovym jhem 44 uzavirajicim magneticky obvod. Ze zde uvedeného je jinymi
slovy ziejmé, e konstrukni skupina tvofena statorovym kotou¢em 41, fadou magnetickych poli
42, fadou 43 magneti a prstencovym jhem 44 predstavuje motor 4.

Vn&jsi &ast 39 je uchycena centrovanym uloZenim na jadru 38 kola 5 a ma v radidlnim pfesazeni
45 vice $roubovych spoji, zfejmych z prisluinych otvord 46, jimiz je upevnéno rovnéz viko 47
pouzdra jadra 38 kola 5. Vné&j3i ¢ast 39 nese elastickou obru¢ 48.

Funkce pohonu golfového voziku podle obr. 3 aZ 6 je stejna jako u golfového voziku podie obr. 1
a 2. Pouze tenzometry 11 aZ 14 jsou v mé&ficim zafizeni 9 a ovlada¢ je ve skfini népravy 21.




20

25

30

35

40

50

CZ 291354 B6

Meéfici zafizeni 9 je podobné tomu zobr.7 a8. Z obr. 7 Ize seznat taznou ty& 1 a kruhovou
rukojet’ 8, které jsou spolu spojeny prostfednictvim prvniho &epu 51 a druhého &epu 52 pres
tvarové t€lisko 53, jakoZ i pies zapouzdieni 54 z plastické hmoty, uzavirajici toto usporadani.

Tvarové télisko 53 samotné je znazornéno na obr. 8 ve v&tsim métitku.

Jako celek sestava z plochého kvadru z hliniku, v ném2 jsou vytvoreny &tyfi prvni mistky 57
a &tyfi druhé mistky 58 v prvnim vybréni 55, resp. ve druhém vybrani 56. V prvnim mistku 57
jsou uloZeny &tyfi tenzometry DMS 1L az DMS 4L, ve druhém mastku 58 jsou uloZeny &tyki
tenzometry oznacené DMS 1Q az DMS 40.

Ze zde uvedeného je jinymi slovy ziejmé, ze konstrukéni skupina tvofena z prvniho &epu 51,
drubého Cepu 52, tvarového t&liska 53, zapouzdieni 54, vybrani 55, 56 amustkd 57, 58
pfedstavuje méfici zafizeni 9.

Vzniké-li tah mezi prvnim Eepem 51 a druhym &epem 52, tenzometry DMS 1L, DMS 4L se
natahuji a tenzometry DMS 2L, DMS 3L se stladuji. PFi tlaku se tenzometry DMS 2L, DMS 3L
natahuji a naopak tenzometry DMS 1L, DMS 4L se stlatuji. P¥i¢na sila druhého &epu 52 proti
prvnimu €epu 51 doprava protahuje tenzometry DMS 10, DMS 4Q a stladuje tenzometry DMS
2Q, DMS 3Q. Pri¢na sila doleva natahuje tenzometry DMS 20, DMS 30 a stladuje tenzometry
DMS 1Q, DMS 4Q. Pomoci mistkového zapojeni tenzometra DMS 1L, DMS 4L lze mé&fit
podélnou silu, pomoci mistkového zapojeni tenzometri DMS 1Q az DMS 4Q piicnou silu.
Mgéfenim podélné sily se stanovuji taZné nebo tlatné sily puisobici na tazné ty&i 1. Mé&fenim
piicné sily mezi Cepy 51, 52, to znamené mezi rukojeti § a taznou ty&i 1, se zachycuje také to&ivy
moment pfenaSeny na podvozek 3 zafizeni.

Usporadani tenzometri DMS 1L a? DMS 4L a DMS 1Q a? DMS 4Q v kazdém mistkovém
zapojeni je zfejmé zobr. 9. V kazdém zde znizornéném miistkovém zapojeni jsou vyznadena
pfipojeni X2, X3 pro snima¢ méficiho signalu. Dale jsou zde znazornéna v obou miistkovych
zapojenich pfipojeni X1, X4 ke zdroji napéti (Ucc), resp. ke kostfe (GNO). Jak vyplyva z obr. 9,
jsou jednotlivé tenzometry DMS 1L a7 DMS 4L, resp. DMS 1Q az DMS 40 spojeny do mistku
vzdy takovym zplisobem, Ze tenzometry DMS 1L a? DMS 4L, resp. DMS 1Q az DMS 4Q
usporadané ve vzajemné si odpovidajicich vétvich mistku se pfi pohybu tazné tyge 1 deformuji
v opatném smyslu. Nastiva tomu odpovidajici opaéna zména odporii tenzometri DMS 1L az
DMS 4L, resp. DMS 1Q az DMS 4Q vobou vétvich mistku' coz vede k vysokému stupni
rozlad€ni méficiho mistku, a tedy k vy33i citlivosti ve srovnani s méFicim mistkem s pouhymi
dvé&ma, v jedné veétvi mistku uspofadanymi tenzometry DMS 1L az DMS 4L, resp. DMS 1Q az
DMS 4Q.

Dalsi, zejména ovladace motoru 4 se tykajici podrobnosti budou nyni objasnény pomoci obr. 10.
Ve zde znazorn€ném schématu je vyznacen hnaci motor 4, pficemz vyhodné se jedna o tfifazovy
synchronni motor 4, jak bylo jiz zminéno v pfedchazejicim popisu. Hnaci motor 4 je pro
bezprostiedni fizeni motoru 4 ve spojeni s pfepinacem 81 chodu motoru 4. Pfes piepinat8l
chodu motoru 4 se motor 4 napéji vhodn& fizenym provoznim napétim. Kromé toho se pomoci
pfepinace 81 chodu motoru 4 fidi zpiisob provozu motoru 4, ktery miiZe byt pouzivan jak jako
motor, tak i jako generator.

Motor 4 je dale ve spojeni se zafizenim 82 zjistovani polohy rotoru, které stile vysild méfici
signly, z nichZ lze stanovit kazdou Ghlovou polohu rotoru. Zafizeni 82 zji§fovani polohy rotoru
je spojeno s mikroprocesorovou jednotkou 83, ktera vysilané métici signaly pfijima. Mikro-
procesorovd jednotka 83 je dale spojena s piepinatem 81 chodu motoru 4, pfidemz
mikroprocesorové jednotka 83 nevysild pouze signaly pro fizeni piepinani chodu motoru 4, ale
také, jak bude déle jesté objasnéno, pfijimé signaly od prepinade 81 chodu motoru 4. Na tuto
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oboustrannou vyménu signali méa poukazovat dvojita Sipka vyznaCend mezi pfepinalem 81
chodu motoru 4 a mikroprocesorovou jednotkou 83.

Dile je na obr. 10 vyznageno ¢idlo 84 méfeni sily, pfitemz vyhodng jde o vpfedu popsané meéfici
usporadani na bazi tenzometrii DMS 1L a7 DMS 4L, resp. DMS 1Q az DMS 4Q a obzv1asté jde
o méfici t&lisko s alespofi jednou sadou &tyf tenzometrd DMS 1L az DMS 4L, resp. DMS 10Q az
DMS 4Q spojenych dohromady do méficiho mistku podie obrazka 8 a 9. Vystupni signaly ¢idla
84 méfeni sily se piivad&ji pies zesilovag, resp. zesilovaci zapojeni 85 do mikroprocesorové
jednotky 83.

Na obr. 10 dale zndzornény zdroj 86 napéti obsahuje ve zde popsaném piikladu provedeni
akumuldtor a akumuldtorem napajeny spinaci regulator napéti pro vyrobu konstantniho
napajeciho napéti. Jak vyplyva zobr. 10, dodava zdroj 86 napéti provozni napéti do vSech
funkénich jednotek, tvofenych v tomto pfipadé prepinatem 81 chodu motoru 4, zafizenim 82
zji§fovani polohy rotoru, mikroprocesorovou jednotkou 83, ¢idlem 84 méfeni sily a zesilovacim
zapojenim 85, pfi¢emZ naopak v pripadech, kdy motor 4 pracuje jako generator, se do zdroje 86
napéti piivadi pres prepinag 81 chodu motoru 4 napéti, které dobiji akumulator.

V popsaném piikladu provedeni obsahuje zdroj 86 napéti pfidavné zapojeni, které reaguje na
polatedni generatorové napé&ti motoru 4 auvadi do provozu, popi. do provozni pohotovosti,
spinaci regulator napéti, ktery spousti vyrobu provozniho napéti pro funkéni skupiny, tvofené
vtomto piipadé prepinatem 81 chodu motoru 4, zafizenim 82 zjiStovani polohy rotoru,
mikroprocesorovou jednotkou 83, €idlem 84 méfeni sily a zesilovacim zapojenim 85. Takové
polateéni napéti vznika, kdyz se pojizdné zafizeni s popsanym pomocnym pohonem, napf.
golfovy vozik, uvede do pohybu. V tomto pfipadé nepotiebuje uzivatel zafizeni pro jeho uvedeni
do provozni pohotovosti zapinat Zzadny spinaC. Vzhledem k automatickému zapinani tedy

_pomocny pohon nevyZaduje Zddnou zvlastni pozornost.

Z vyse uvedeného je ziejmé, Ze konstruk&ni skupinu tvofenou piepinacem 81 chodu motoru,
zatizenim 82 zjifovani polohy rotoru a mikroprocesorovou jednotkou 83 je mozno oznatit jako
ovladaci pfistroj 7. Podobné je z vySe uvedeného ziejmé, Ze konstrukéni skupinu tvofenou
gidlem 84 méfeni sily a zesilovacim zapojenim 85 je mozno oznadit jako méfici zafizeni 9.

Pti jizdé prichazi zesileny signal &idla 84 méfeni sily k mikroprocesorové jednotce 83 stile
a podle programu mikroprocesorové jednotky 83 je dotazovan a zpracovavan. Mikroprocesorova
jednotka 83 porovnava méfeny signal ¢idla 84 méfeni sily spfedem urCenou poZadovanou
hodnotou a vypogitava fidici signal vhodny pro nastaveni signdlu ¢idla 84 méfeni sily na
pozadovanou hodnotu. Tyto Fidici signaly se pfivadéji k prepinaci 81 chodu motoru 4 pro fizeni
dodavaného napéjeciho napéti motoru 4, takze motor 4 podle zvolené regulace méni svilj toCivy
moment. Je-li tazné nebo tlagna sila, skutetn& potfebna k pohybu pojizdného zafizeni, vétSi nez

‘predem dana taZna nebo tlagna sila pouZivana uZivatelem, dojde zvySenim toCivého momentu

hnaciho motoru 4 k odleh&eni a ¢idlo 84 méfeni sily vysila odpovidajici zeslabeny signal. Podle
regulace dochazi k odleh&eni do té doby, dokud neni dosaZeno souladu mezi pfedem uréenou
pozadovanou hodnotou a hodnotou signélu ¢idla 84 méfeni sily pfijimanou mikroprocesorovou
jednotkou 83. Nedosahuje-li naopak potfebna tazna nebo tlaéna sila hodnotu pfedem dané tazné
nebo tlatné sily, takZe pfi porovnani v mikroprocesorové jednotce 83 se zjisti nedosaZeni
pozadované hodnoty, vypo&te mikroprocesorova jednotka 83 Fidici signaly pro provoz motoru 4
jako generatoru, takZe motor 4 vyviji pro vyrovnani odchylky pozadované hodnoty vhodnou
brzdici silu.

Pti pouziti t¥ifazového synchronniho motoru 4 piepotitava mikroprocesorova jednotka 83 fidici
signal pro fizeni fazi napéjeciho napéti motoru 4 ve vhodném &asovém sledu se zahrnutim
méficiho signalu zatizeni 82 zjistovani polohy rotoru, z néhoZ pogita mikroprocesorova jednotka
83 Ghlovou polohu rotoru. Vypoget signalu privadéného prepinadi 81 chodu motoru 4 se provadi
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na zaklad¢ prisludné polohy rotoru, ¢imz je umoZnéno nastavit optimalni polohu togivého
magnetického pole odpovidajici kazdé poloze rotoru a tim zabezpegit maximalni moment zébéru
na rotoru.

Zatizeni 82 zjiStovani polohy rotoru obsahuje s vyhodou dva analogové Hallovy generatory,
které pomoci rotorovych magneti nebo pfidavnych magnetd vytvati dva, navzijem proti sobé
0 90° posunuté signaly. Na zaklad& takto ziskané ortogonality signalu Ize pomoci matematické
funkce ve tvaru

o = arctan (a/b)
vypotitat magneticky Ghel rotoru ve kvazilinearni formg, tzn. s vysokym rozlisenim a vyjime&ng
kratkou dobou jeho ziskani.

Ze signal polohy s vysokym rozliSenim neustale odesilanych ze zafizeni 82 zji3tovani polohy
rotoru lze stanovit viechny dalsi systémové veli€iny rotoru, jako napf. rychlost otaeni. Pro
urceni rychlosti otaceni derivuje mikroprocesorova jednotka 83 zjistény thel rotoru podle &asu.
V popsaném piikladu provedeni se fizeni motoru uskutefiuje vyludné programovym fizenim
pfes mikroprocesorovou jednotku 83, tzn. charakteristika motoru 4 je uréena pomoci softwaru,
s nimZ pracuje mikroprocesorova jednotka 83. Toto softwarové feSeni umoZiiuje vysoce i&innou
regulaci, rychle reagujici také pfi rychlé zméné tahového nebo tlakového zatizeni. UZivatel
pojizdného zatfizeni vybaveného pomocnym pohonem ma dojem, Ze zafizeni klade pohybu stéle
stejny odpor, nezavisle na tom, zda pohyb urychluje nebo brzdi, pfi pohybu nahoru do kopce
nebo dolil s kopce, a Ze se pfitom zatizeni miZe pohybovat velmi hladce.

Zatizeni 82 zjiStovani polohy rotoru obsahuje v popsaném pfikladu provedeni Hallovy
generatory, fizené statorovymi magnety nebo pfidavnym magnetovym uspofadanim, z jejichz
signali mize mikroprocesorova jednotka 83 vzdy stanovit uhlovou polohu rotoru. Pro urdeni
ahlu by ovdem bez dalsiho mohlo byt pouZito &itale integrovaného s tiifizovym motorem 4,
vysilajiciho impulzy, pfi€emz ureni pozice se mize provadét programové fizenym naditanim
nebo odeitanim pomoci mikroprocesorové jednotky 83.

Ve znazornéném ptikladu provedeni pfijima mikroprocesorova jednotka 83 pfipadné poruchové
signaly z koncového stupné prepinace 81 chodu motoru 4, ¢imZ se miZe v pfipadé poruchy
provést bezpe¢nostni odpojeni pomocného pohonu.

Pokud jsou uspofadany vzdy dva hnaci motory 4 integrované v kolech 5, jako je tomu ve vyse
popsanych pfikladech provedeni, vypogitava mikroprocesorova jednotka 83 fidici signaly
pfivadéné do prepinate 81 chodu motoru 4 zvlast’ pro kazdy motor 4, pfi¢emz vedle polohy
rotoru mohou byt do vypoétu fidicich signali zahrnuty i podty oticek motoru 4, vypodtené
z polohy rotorti, jakoZ i signaly Cidel 84 méfeni sily reprezentujici pfi¢né sily. Tim se bere ohled
na rozdilné drahy a rychlosti otaceni kol 5. V pFipadé golfového voziku se dvéma koly 5 lze,
v souladu s popsanou regulaci, dosdhnout navic toho, Ze otoleni voziku, a zvlasté otoceni na
misté, je mozné za vyuZiti pomérné nepatrného tolivého momentu vyvinutého uzivatelem,
jelikoZ také otaceni jako takové je podporovano pomocnym pohonem. Pii otageni na misté by
pomocny pohon mohl pohanét kola 5 i v opaéném sméru otadeni.

Programové Fizeni mikroprocesorové jednotky 83 by mohlo zajistovat, aby se pozadovana
hodnota ménila v zavislosti na po¢tu ota¢ek motoru 4 a tim v zavislosti na rychlosti pojizdného
zafizeni takovym zplsobem, Ze uZivatel musi, nezavisle na rychlosti, s niZ se zafizeni pohybuje,
plisobit stale stejnym vykonem. P¥i vétsi rychlosti by se tedy musela snizit hnaci sila vyvijena
uzivatelem. Mikroprocesorova jednotka 83 by dale mohla byt spojena se vstupni jednotkou, pfes
kterou se miize nastavovat pozadovana velikost hnaci sily.



10

20

25

30

35

40

45

50

CZ 291354 B6

Obr. 11 a 12 zobrazuji kolo 5 s baterii 6 integrovanou vné nad motorem 4 s integrovanym
ovlada¢em. Motor 4 ma stavbu v principu stejnou jako na obr. 5. Statorovy kotou¢ 41, vytvoreny
jako jeden dil s osovym €epem 33, nese fadu statord 62, jimZ je pfifazen vénec magnetl 64,
opatfeny polovym prstencem 63 uzavirajicim magneticky obvod, vytvofeny jako pouzdro 65,
tvofici oto¢nou &ast kola 5. Pouzdro 65 je uspofadano pomoci loZisek 40 na osovém cepu 33,
jedna jeho sténa je tvofena odnimatelnym vikem 47 pouzdra 65. Obru¢ 48 sedi bezprostfedné na
pouzdru 65. :

Pomoci kolikd 69 je na statorovy kotou¢ 41 s odstupem upevnéna kruhové desticka, kterd nese
nad Carkovanou Carou na obr. 12 fidici elektroniku apod ¢arkovanou carou vykonovou
elektroniku véetné vykonovych tranzistori 71 uloZenych na osovém cepu 33. Baterie 6 jsou
upevnény na nosné desce 74, umisténé na osovém Cepu 33 a spojené se statorovym kotoudem 41
pomoci tietitho mistku 73.

Na tomto osovém Cepu 33 je tieba pamatovat, podobné jako u vy$e uvedeného, na opatieni pro
mechanické pfipojeni kola 5 zasunutim.

Kolo 5 je podle prikladu upraveno pro pozemni dopravni zafizeni.

PATENTOVE NAROKY

1. Pojizdné zafizeni, obsahujici prostfedky pro pohon prostfednictvim sily svall, zejména
tazné nebo tlacné sily, elektricky pohon a podvozkovou &ast skoly, vyznacujici se
tim, Ze je uspofadano pro pohon pojezdu primarné prostiednictvim sily svall, pficemz
elektricky pohon je jednak uspofadan jako podpirné G¢inny pomocny pohon pro vytvafeni
pohanéciho momentu, pfekrodi-li pozadovani hnaci sila pfedem uréenou hodnotu potfebné
priméamni hnaci sily svall, a jednak jako generator pro vytvareni brzdiciho momentu, nedosahuje-
li potfebna hnaci sila pfedem ur&enou hodnotu primarni hnaci sily svalii, a Ze obsahuje méfici
zafizeni (9) pro méfeni vynakladané primarni hnaci sily svalt aovladaci pfistroj (7) pro
nastaveni meéfené hodnoty na predem urenou hodnotu zménou hnaciho nebo brzdiciho
momentu.

2. Pojizdné zafizeni podle naroku 1, vyznadujici se tim, Ze obsahuje zafizeni pro
zménu piedem uréené hodnoty primarni hnaci sily svali, ato libovolné a/nebo pomoci
ovladaciho programu.

3. Pojizdné zafizeni podle naroku 1 nebo 2, vyznadujici se tim,Ze pomocny pohon
ma alespori jeden tfifazovy synchronni motor (4), ktery je uspofadan i pro funkci pomocného
generatoru.

4. Pojizdné zafizeni podle nékterého z narokd 1 az 3, vyznacdujici se tim, Ze dvé
stejnoosa kola (5) jsou opatiena po jednom motoru (4) a jsou ovladatelna zvlast, a to v zavislosti
na podilech vynakladané primarni hnaci sily svald, ptipadajici na jednotliva kola (5), které jsou
odvozeny z méfeni ohybového momentu nebo pfi¢né sily, vznikajici v podvozkové, tazné nebo
rukojetové &asti pojizdného zatizeni.
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5. Pojizdné zafizeni podle nékterého znarokii 1 az 4, vyznadujici se tim, ze dv&
kola (5) s bezptevodové integrovanymi motory (4) jsou uspofadana na jedné napravé (21) ve
tvaru podlouhlé skiing, ve které jsou umistény baterie (6).

6. Pojizdné zatizeni podle nékterého z narokd 1 az4,vyznadujici se tim, e kola (5)
Jsou vybavena integrovanymi motory (4), s vyhodou bezpievodové, a po vlastni integrované
baterii (6), s vyhodou dale svym pfisluinym ovladacim pfistrojem (7).

7. Pojizdné zafizeni podle naroku 5 nebo 6, vyznacdujici se tim, Ze kola (5) jsou
usporadana na osovych &epech (33), uspofadanych pro upevnéni pomoci prvnich zastrékovych
spojeni zajiSténych proti otd&eni, ktera jsou kombinovana se druhymi zastrékovymi spojenimi
(75) pro do kola (5) vedoucich fidicich vedeni, popt. kromé toho napajecich vedeni.

8. Pojizdné zafizeni podle nekterého z narokii 1 az 7, vyznaéujici se tim, Ze pro
méfeni vynakladané primarni hnaci sily svald, popt. dale ohybového momentu nebo piicné sily,
Je v podvozkové, tazné nebo rukojetové &asti uspofadano méfici zatizeni (9) v bodg, vyhodng
v uzlovém bod& podvozkové &asti, pfes n&jZ probiha veskery silovy tok vyvozované primérni
hnaci sily svalii, vyhodné mezi rukojeti (8) a taznou ty&i (1) nebo na druhém konci tazné tyce (1).

9. Pojizdné zafizeni podle naroku 8, vyznacdujici se tim, ?¢ méfici zatizeni (9)
sestava z jednoho tvarového téliska (53), vyhodné zapouzdieného v plastické hmotg, na kterém
jsou vytvofeny miustky (57, 58), kterym jsou pro zvétieni jejich namahéani ohybem pfifazena
vybréni (55, 56) a na kterych jsou upevnény tenzometry (DMS 1L az DMS 4L; DMS 1Q az
DMS 4Q).

10. Pojizdné zafizeni podle nékterého z narokii 1 az9, vyzna&ujici se tim, ze méfici
zafizeni (9) mé pary tenzometri (11/12; DMS 1L/DMS 2L; DMS 3L/DMS 4L; DMS 1Q/DMS
2Q; DMS 3Q/DMS 4Q), které jsou uspofadany vedle sebe pro nataZeni jednoho tenzometru
(11/12, DMS 1L/DMS 2L; DMS 3L/DMS 4L; DMS 1Q/DMS 2Q; DMS 3Q/DMS 4Q) pii
stlaeni druhého, a v mustkovém zapojeni se snimacim bodem lezicim mezi nimi.

11. Pojizdné zafizeni podle niroku 9, vyzna&ujici se tim, ze zapouzdieni (54) je do
taZné nebo rukojetové &asti zabudovano jako prenasejici silu.

12. Pojizdné zatizeni podle niroki 5 a8, vyzna&ujici se tim, Ze pojizdné zafizeni je
golfovy vozik, pfi€emZ jeho naprava (21) je uspofadana jako centrélni t&leso drzaku pro golfovy
pytel (10), se dvéma z népravy (21) vybihajicimi tuhymi, smérem nahoru se sbihajicimi a na
hornich koncich od sebe odehnutymi postrannimi ty&emi (23), na které se napojuje tazna ty& (1)
opatiena rukojeti (8), asve dvou kloubech (28) na népravé (21) upevnénym nosiéem (29),
sklopnym z opérné polohy na ob& postranni tye (23), pficemz méfici zafizeni (9) je uspofadano
v pfechodu mezi postrannimi tyéemi (23) a taZnou ty&i (1) nebo mezi ni a rukojeti (8).

13. Pojizdné zafizeni podle naroku 10, vyzna€ujici se tim, ze mistkové zapojeni je
tvofeno dvéma pary tenzometri (DMS 1L/DMS 2L, DMS 3L/DMS 4L, DMS 1Q/DMS 2Q,
DMS 3Q/DMS 4Q), pficemz tenzometry (DMS 1L/DMS 2L, DMS 3L/DMS 4L, DMS 1Q/DMS
2Q, DMS 3Q/DMS 4Q), které jsou uspofadané v mistkovém zapojeni vzijemné k sobé
diagonélné, jsou bud'to oba nataZeny nebo stladeny.

14. Pojizdné zafizeni podle nékterého znédrokd 1 az 13, vyznadujici se tim, Ze

pomocnému pohonu je pfifazen startovni spina pro uvedeni pomocného pohonu do pracovni
pohotovosti v zavislosti na generatorovém napé&ti motoru (4)

-10-
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15. Pojizdné zafizeni podle nékterého z narokd 3 az 14, vyznacdujici se tim, Ze
ovladaci pristroj (7) obsahuje mikroprocesorovou jednotku (83) usporadanou pro pfijimani
signalu méficiho zatizeni (9), pfepinag (81) chodu motoru (4) s koncovym stupném pro dodavani
napéjeciho napéti, spojeny s mikroprocesorovou jednotkou (83), a zatizeni pro zjistovani Ghlové
polohy rotoru v motoru (4), pfi¢emz mikroprocesorova jednotka (83) je dale uspotradana pro
prepotitavani fidicich signald pfivadénych od piepinage (81) chodu motoru (4) s ohledem na
zjisténou Ghlovou polohu rotoru.

16. Pojizdné zafizeni podle né&kterého znarokd 1 az 15, vyznacdujici se tim, Ze
ovladaci piistroj (7) je pro prestaveni predem uréené primami hnaci sily svali uspofadan pro

vyvozeni konstantniho hnaciho vykonu uZivatelem pojizdného zafizeni, ato nezdvisle na
rychlosti pojizdného zafizeni.

8 vykresii

-11-




CZ 291354 B6

6
5
4 2 / 4 °
// 1
| H =%,
/ 7
3 1 |
| \40
| }
AN
|

obr. 1

12 -



CZ 291354 B6

Ak

14
13
\.—-w"\
obr. 2

-13-




CZ 291354 B6

™
S
L0
o

-14 -



CZ 291354 B6

obr. 6
i SSANAAN

% ?ﬁ\ _ W obr. 5
e
46 4gks 4
| 12| =
T .
u : ! TORR s )X\
o

NN ALHAELALEANEA LA RO RO e e
" ~—{p /
4 3 3%

l o _y P

=

(L

T T 777
DO

-15-




CZ 291354 B6

obr. 7

-16 -



CZ 291354 B6

obr. 8

( m
DMSIL HMS2L

DHSMI o PMS He
Dnsml 58 { DMS 34
|
f
I ‘.———5/1
:H'X'I (Uec)
Ll LR
=N ST, (+)
3 R X3 ()
a7« g
— X4 (6Nn0)
X1 (Uec)
—— X2 (+)
»———x3 -
obr. 9 =)

-17 -




- 8%

CZ 291354 B6

/83

obr. 10

/8’!

-18 -

o



CZ 291354 B6

/"x\

nge:ie
BES:E

1 o oo /
0006000 FONDEE e
B000063_EAGAREI0Gs

-~

B

g

e l]

E

®
&z
2

o

poangpug” O

[
0
RevOpEDERs SN

G poqpa

=%
=

QO

(]

Konec dokumentu

-19-

Rdcsaendoeane Ilu




	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

