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Utelom vodiaceho systému, pouZitePného pre Stvorkole-
sovy podvozok s menitelnou vzdialenostou medzi kole-
sami, je viest dva podvozky nezavislych a premiestni-
telnych kolies, ktorymi je vybaveny Zelezniény osobny
alebo nékladny vozeii, pri€om nie je nevyhnutné prepo-
jit uvedeny osobny alebo nékladny vozefi s inymi voz-
fiami alebo s lokomotivou, ked'?e vodiaci systém pdsobi
na zdklade relativneho natotenia medzi prednym pod-
vozkom z hl'adiska smeru jazdy a telesom voziia, ked’
vozidlo zatina opisovat’ oblik, a v ddsledku jeho sy-
metrie vzhladom na stredovi prietnu rovinu telesa voz-
fia je jeho funkény charakter nezavisly od smeru jazdy,
pri€om ho moZno pouZit’ aj na vedenie nezéavislych ko-
lies s fixnou vzdialenostou.
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Vodiaci systém pouZitelny pre Stvorkolesovy podvozok s meni-
telnou vzdialenostou medzi kolesami

Sthrn vyndlezu
Tento popis sa tyka patentu na vyndlez vodiaceho systé-

mu, pouZitelného pre Stvorkolesovy podvozok s menitelnou
vzdialenostou medzi kolesami, a jeho zrejmym Géelom je eli-
minovat dynamické a&inky, inherentné pre tento typ podvoz-
kov, vybavenych nezévislymi kolesami, ¢im sa zniZi opotrebe-
nie behiania, najmd obruby kolesa, riadenie a d{prava bfzd,
spoloéné pre oba rozchody, bez poZiadaviek na dalSie opera-
cie na prispdsobenie na jeden alebo druhy rozchod.

Oblast technik
Tento vyndlez sa tyka Zelezni&ného priemyslu.

Doteraj8i stav techniky

Problémy, ktoré vyvoldvajl existujlce rozdiely v roz-
chodoch medzi Zelezniénymi sietami v preprave osdb a tovaru,
si dobre zndme. Vyvolali viaceré vyskumy a rieSenia s cielom
vyhnit sa taZkostiam pri premiestiiovani o0s8b a prekladani
tovaru na iné dopravné prostriedky.

AvSak doteraz neboli navrhnuté Ziadne rieSenia, ktoré
by rie$ili tieto problémy uspokojivo, najmad pri prispdsobeni
osobnych vozihov alebo nédkladnych vagénov s podvozkami beZné-
ho typu.

Jedno zo stlasnych rieSeni spofiva v Uplnej vymene pod-
vozkov, na ¢o je nevyhnutné zdvihnit telesd vozilov po odpo-
jeni tlmiacich alebo mechanickych prvkov medzi telesom
a podvozkom, ako aj brzdového systému, elektrickej kabeldZe
atd’., &o predstavuje rad namdhavych oper&cii.

Prijali sa aj iné rieSenia, aby sa ziskala os so vzdia-
lenostou medzi kolesami menitelnou posunom po telese osi
tak, aby sa ziskala rovnakd bezpe&nost, tuhost a dalfie za-
bezpelenie, ako u kolies nalisovanych na os podla typického
systému.

Ak je naviac potrebné vykonat tidto zmenu automaticky
v krdtkom dasovom intervale a jazdit na dostatoéne dlhé
vzdialenosti za perfektnych prevadzkovych podmienock bez za-
stavovania v UdrZbdrskych dielflach, je v praxi taZké ziskat
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mechanizmus, vyhovujici vSetkym tymto poZiadavkam.

Zrejmym rieSenim sG&asnych problémov tohto druhu by bo-
lo predovSetkym spolahnit sa na podvozok, ktory je vybaveny
nielen premiestnitelnymi a nezédvislymi kolesami, ktoré by
umoZnili jazdu na rdznych rozchodoch, ale aj jeho ram, vyba-
veny uvedenymi kolesami, by mal byt navrhnuty tak, aby vie-
dol a smeroval kolesd, ked dopravny prostriedok s tymto ty-
pom podvozka jazdi po trati v obluiku. _

Podobne by sa pri tomto zamySlanom riefeni malo poé&itat
s tym, Ze vodiaci systém by mal byt pouZitelny aj na podvo-
zok vybaveny nezavislymi kolesami s kongtantnou
vzdialenostou, ale nepremiestnitelnymi, aby mohol jazdit na
réznych rozchodoch.

Zvlast uvedme, Ze firma prihlasujlca tento patent je
majitelom Spanielskeho patentu &. 9201934, tykajdceho sa
podvozkov pre Zelezni&né vozidld s menitelnou vzdialenostou
medzi kolesami, Ciastolne vyuZitého v tomto vyndleze, ktory
preSiel rdznymi Upravami s ohladom na vodiace systémy, aby
sa dosiahli poZadované vysledky doteraz nezndme, prinajmen-
gom nie prihlasovatelovi.

Podstata vyndlezu

Vodiaci systém pouZitelny pre 3tvorkolesovy podvozok
s menitelnou vzdialenostou medzi kolesami, navrhnuty tymto
vyndlezom, predstavuje s&m osebe zrejmé rieSenie st&asného
problému, pretoZe pojazdovd skupina je toho istého typu, aky
sa mnoho rokov testoval pri dopravnych sluZbdch s pojazdami,
vyuZivanymi u Talgo dvojkolesi, denne jazdiacich po eurép-
skych Zelezni&nych sietach a na dvoch rozchodoch $panielskej
siete, a treba zvlast spomenit, Ze prechod z jedného rozcho-
du na druhy sa uskutodriuje na pevnom zariadeni, zndmom ako
meni&, analogickom tym, ktoré sa v silasnosti pouZivajl na
zmenu rozchodu u vy$Sie uvedenych pojazdov.

TieZ treba uviest, Ze ovladanie riadenia a bfzd je spo-
loéné pre oba rozchody bez toho, aby vyZadovalo akukolvek
dodato&ni operdciu na jeho prispdsobenie jednému alebo dru-
hému rozchodu, a spoliva na skutoénosti, Ze ktorykolvek
z oboch vodiacich systémov zlepSuje trajektdriu oblika pre
prisludny typ podvozka a tak prispieva k elimindcii dynami-
ckych efektov, ktoré sG inherentné pre tento typ podvozkov
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vybavengch nezdvislymi kolesami, a zmenSuje opotrebenie od-
valujiceho sa kolesa, najmé jeho obruby.

Konkrétnej$ie sa vodiaci systém pouZitelny pre &tvorko-
lesovy podvozok s menitelnou vzdialenostou medzi kolesami
skladd z podvozka, ktory v zasade obsahuje stredovy ram,
s ktorym sG spojené dva identické ramy pomocou kibu a gumo-
vych sendvidov, pri&om uvedené dva ramy nesi pojazdové sku-
piny. .

Tento druhy ram dovoluje, ako bude popisané dalej, ota-
ganim okolo kibového zvislého hriadela viest obidve spomenu-
té pojazdové skupiny vzhladom na kaZdy 2z oboch identickych
rémov, s ktorymi je spojeny pomocou kibov, pri&om oba pary
ramien a kaZdy péar, spolu s kibovym puzdrom, tvori
vidlicovitd tuhid zostavu.

Na koncoch kaZdej z tychto vidlic sG umiestnené telesa
lofisk kaZdého kolesa a prvky, ktoré umoziiuja, aby pojazdové
skupiny boli umiestené na ka%dy z uvedenych dvoch tratovych
rozchodov, a aby ich blokovali, aby sa zabezpefilo ich Gplné
uzamknutie podas jazdy.

Prenos zvislej zataZe telesa vozidla, ako aj valivych,
brzdnych a prie&nych sil na stredovy ram podvozka sa usku-
todtiuje cez padr pneumatickych pruZin a vysledné riadenie
(sekunddrny zaves) .

D4 sa tieZ predstavit pouZitie S8pirédlovych pruZin na-
miesto pneumatickych.

Prenos zataZe a sil zo stredového rdamu na pojazdové
skupiny sa uskuto&fiuje cez Spirdlové pruZiny (primdrny za-
ves) .

Oba vodiace systémy, ktoré budd podrobne popisané da-
lej, umoZiiuji viest uvedené dva podvozky nezavislych a pre-
stavitelnych kolies, ktorymi je vybavené teleso osobného
alebo nédkladného vozina bezZného typu.

Tieto vodiace systémy nemusia prepdajat uvedeny osobny
alebo ndkladny vozell s inymi vozilami alebo s lokomotivou,
pretoZe pdsobia podla relativneho natodenia medzi podvozkom,
ubiehajicim vpredu v smere jazdy, a telesom voziia, ked vo-
zidlo zadina sledovat tratovy oblik.

Vdaka ich tvaru, symetrickému vzhladom na strednud
prie&nu rovinu telesa vozila, je ich funkény charakter nezé-

visly od smeru jazdy.
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Ako uZ bolo uvedené, tieto vodiace systémy sa uplatnia
aj pri vedeni podvozkov, vybavenych nezavislymi kolesami
s pevnym rozchodom.

Kazdy podvozok je vybaveny Styrmi pojazdovymi skupinami
a kazda z nich sa sklada z polosi, kolesa, brzdovych diskov,
tvoriacich jeden celok a z loZiskovych telies, namontovanych
na jednom konci polosi.

LoZiskové telesd maji vo svojej hornej &asti valcovi
plochu, o ktori sa opiera, v normilnej polohe pre jazdu,
prisludny koniec jedného z vidlicovych ramien.

Aby sa zA&taZ rozloZila o najrovnomernej$ie na oporni
plochu, moZno medzi loZiskové teleso a dosadaciu plochu vid-
lice vloZit pruZnd vloZku. Uvedend vloZka md byt pevne pri-
lepenéd k jednej z tychto pldch.

Zvisla poloha medzi loZiskovymi telesami a kaZdym
z kyvnych ramien vidlice je takto urdend a kv8li sprdvnemu
pochopeniu tohto popisu treba mat na mysli, %e pozdiZne osi,
sily a posuny s tie, ktoré si rovnobeZné s tratou a prieéne
sG tie, ktoré sG kolmé na trat v horizontdlnej rovine.

V pozdi¥nom smere, pri&om uvedend plocha je valcova, sa
os loZiskového telesa automaticky centruje v jej teoretickej
polohe.

Zvislé rovinné plochy, jedna prednd a druhd zadna, pri-
liehaji k prisluSnym zvislym rovinnym plochdm vloZiek.

Do vonkajSej skrine loZiskového telesa je zasunutd
pruZnd vlozka, takZe loZiskd maji maly stupedl volnosti na
to, aby absorbovali mald chybu v axidlnom nastaveni,
nevyhnutnd na prenos priefnych sil, spbsobenych poéas jazdy,
na kyvné rameno podvozka oboma loZiskovymi telesami kaZdej
polosi.

Vynalez spoliva vo vystupkoch, umiestnenych na prednej
a zadnej zvislej ploche kaZdého loZiskového telesa a tvoria-
cich s nim jeden celok, vytvarajic tak priedne pripeviiovacie
prvky loziskovych telies.

Pripevnené medzi dorazom skrine vidlicového ramena
a driekmi zapadky brédnia akémukolvek prie&nemu posunu loZis-
kovych telies.

Dve zvislé plochy kaZzdého z tychto vystupkov, kde
dochadza k styku, si od seba oddelené o vzdialenost, rovna-
jicu sa polovici rozdielu rozchodov, zmenSeni o hribku drie-



ka zéapadky.

Drieky zapadky, v jednom celku s mostikom, sd v pozdii-
nom smere nastavené prostrednictvom ich vonkajSich prie&nych
ploch medzi oboma zvislymi plochami skrine a prieéne sd dr-
Zané v spravnej polohe, pretoZe s umiestnené medzi pozdiz-
nymi zvislymi plochami dvoch vloZiek, ktoré si v jednom cel-
ku so skrifiou kyvného ramena.

Takto sa zapadky mdéZu pohybovat len vo zvislom smere,
priéom ich posunu v akomkolvek dalSom smere brania tuhé do-
razy.

Zvisle si fixované v ich polohe pre jazdu pomocou pru-
Z2in, ktorych predpdtie, ktoré je vy%8ie nez vadha z&padkového
mechanizmu plus moZné dynamické sily, brani ich poklesu.

Pruzinovy mechanizmus je pripadne doplneny pridavnjym,
bezpe&nost poistujlicim mechanizmom.

Mostik zapadkového zariadenia je navrhnuty tak, Ze do
jeho spodnej ¢asti moZno vsunit d&ast tvaru "T", ktord patri
k pevnému zariadeniu, t.j. menifu, ktory ho niti k zvislému
posunu s poklesom zdpadiek, prekonajlc silu pruZin, poist-
nych mechanizmov a trenia.

Mostik je navrhnuty tak, Ze jeho vnitornd &ast sa pri-
spdsobuje zoS8ikmenym rovindm na vypinacich vodidlach pevného
zariadenia, takZe tieto pdsobia na stredovi &ast mostika.

Vlozky, ktoré sG v jednom celku so zvislymi plochami
skrine kyvnych ramien, naviac k funkcii prieénych dorazov
pre zdpadky poskytuji zvislé prieéne plochy, ktorymi si
plochy loziskovych telies pozdiZne adjustované.

Jedna z vloZiek poskytuje prieéne vodidlo s hornou zo-
Sikmenou plochou, ktord tvori klznd plochu pre loZiskové te-
leso podas priedneho presunu pojazdovej skupiny.

Spodné plochy vystupkov majd to isté =zo$ikmenie a pri
normalnej <&innosti si oddelené od hornych pldch vodidiel
a si s nimi rovnobezZné.

Ked' je podvozok zaveseny, loZiskové telesd poklesnid, aZ
spodné plochy vystupkov spo¢ivaji na vodidldch, a cez tento
kontakt sa vykonava prie&ny presun.

Sklon klznych pldch vodidiel zabrafiuje tomu, aby sa na
nich po¢as jazdy ukladali cudzie telesd, ktoré by mohli bra-
nit boénym presunom kolesa pri zmene rozchodu.

Spekany kovovy materidl s nizkym koeficientom klzného
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trenia a vysoka pevnost v tlaku klzadiel, umiestnenych na
zo§ikmenych plochdch vystupkov, ulah&ujd posun pojazdovej
skupiny pri presune tychto skupin, aby sa umiestnili na kto-
rykolvek z dvoch uvedenych rozchodov.

Podpera, nesica brzdovy valec a riadiace zariadenie,
prendSajice pohyb k brzdy spdjajlcim tyd&iam, nestGcim obloje-
nie, sa pripevni na zvisld prieénu plochu vystupkov.

Tuhost kyvnych vidlic, nesicich pojazdové skupiny, ako
aj ich spojovacieho kibu k rému, zabezpeduji rovnobeZnost
a zbiehavost kolies, ked si umiestnené na ktoromkolvek
z oboch rozchodov a s vystavené zvislému alebo prieénemu
namdhaniu, inherentnému pri ich ubiehani po trati.

Ked” uZ bol podvozok so Styrmi kolesami s menitelnou
vzdialenostou medzi nimi, do ktorého je vé&leneny vodiaci
systém, v jeho dvoch verzidch, dostato&ne popisany, moZno
povedat, Ze prvad je zostavend z vyvaZovada, ktorého otoé&na
os je Vv jednom celku so stredovym ramom kaZdého podvozka,
pridom s hornym koncom tohto vyvaZovada je spojend ty&,
ktorej koniec je spojeny s podperou, ktord je v jednom celku
s telesom osobného alebo ndkladného voziia.

K spodnému koncu vyvaZovala je pripojend ty&, ktorej
opa¢ny koniec je v jednom celku s vonkajSou skrifiou kyvnej
vidlice, ktora zasa je integrdlnou stGlastou ramu, nesiceho
pojazdové skupiny.

Vyvazovaé md dalsi kib, umiestneny nad jeho otoénou
osou v rovnakej vzdialenosti od oto¢nej osi vyvaZova¢a ako
spodny kib, a k tomuto kibu s pripevnené dve tyce.

Druhy koniec jednej z tychto tyéi je v jednom celku
s vonkaj8ou kostrou druhej kyvnej vidlice na tejto strane
podvozka, ktord zasa je v jednom celku s druhym r&mom.

Druhy koniec tejto tyfe je spojeny so spodnym alebo
hornym koncom stredového vyvaZovala, ktorého oto&nd os je
v jednom celku s ramom telesa osobného alebo ndkladného voz-
na.

V druhej verzii sa predpokladd, Ze systém obsahuje vy-
vazovac, ktorého oto¢néd os je v jednom celku so stredovym
ramom a Kk hornému koncu tohto vyvaZovafa je pripojend ty¢,
ktorej zadny koniec je pripojeny k podpere, ktord je v jed-
nom celku s ramom telesa osobného alebo ndkladného voziia.

K hornému koncu uvedeného vyvazovala je tieZ pripojena
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ty&, ktorej opa&ny koniec je pripevneny k hornému koncu toh-
to vyvaZovada.

Otonéd os tohto vyvazovafa je Vv jednom celku s vonkaj-
gou skrifiou kyvnej vidlice zadnej osi podvozka, ktori zasa
je v jednom celku s ramom, nesicim pojazdové skupiny.

Spodny koniec tohto vyvaZovala je spojeny s ty&ou, kto-
rej zadny koniec je v jednom celku so stredovym rimom pod-
vozka. _

K spodnému koncu stredového vyvaZovaca je pripojena
ty&, ktorej opa&ny koniec je spojeny so spodnym koncom tohto
vyvazovacda.

Oto¢nd os tohto vyvaZovala je v jednom celku s vonkaj-
Sou skrifiou kyvnej vidlice prednej osi podvozka, ktora zasa
je v jednom celku s ramom, nesicim pojazdové skupiny.

K hornému koncu tohto vyvazZovada je pripojend tyé&, kto-
rej opaény koniec je v jednom celku so stredovym ramom pod-

vozka.

Popis pripojenych obrézkov

Aby sa doplnil tento popis a aby sa napomohlo lep$ie
pochopenie znakov tohto vynalezu, pripojené obrazky, ktoré
si silastou popisu, zndzoriuji v ilustrativnom, ale nie ob-

medzujicom zmysle, nasledujice:

Obrézok 1 znazorifiuje boény kolmy pohlad na Etvorkoleso-
vy podvozok s menitelnou vzdialenostou medzi kolesami, na
ktory sa aplikoval vodiaci systém, ktory je predmetom tohto
vynélezu.

Obrédzok 2 zndzorifiuje pddorysny pohlad na objekt, zné-
zorneny na obr.1l.

Obrazok 3 znédzorifluje detail pohladu cez A-B na 3pirdlo-
vé pruZiny, zabudované do podvozka, zndzorneného na obr.l1l
a 2.

Obrazok 4 zndzorfiuje detail pohladu cez C na objekt,
znazorneny na obr.1 a 2.

Obrézok 5 znazorfuje perspektivny pohlad na jedno z ko-
lies, zabudovanych do podvozka.

Obrazok 6 zndzorifiuje kolmy pohlad na pripevnenie pojaz-
dovych skupin na kyvné rameno.
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Obrdzok 7 zndzoriluje pddorysny pohlad na objekt, zna-
zorneny na obr.6.

Obrédzok 8 znAzoriuje perspektivny pohlad na loZiskové
teleso.

Obrdzok 9 zndzoriiuje rez polohovacimi a blokovacimi
prvkami loZiskového telesa v skrini kyvného ramena z&vesu.

Obrdzok 10 zn&zorfiuje detail pohladu cez D-E na objekt,
zndzorneny na obr.9, Specidlne detail pripevnenia pridrZia-
vaca.

Obrdzok 11 zndzoriiuje predny kolmy pohlad, diastodne
v reze, na pojazdovi skupinu a skrine, zapuzdrujice jej lo-
Zisko.

Obrdzok 12 zodpovedd perspektivnemu pohladu na zostavu
uzamykacej zapadky.

Obrdzok 13 je predny kolmy pohlad na objekt, zobrazeny
na obr.12.

Obrédzok 14 je diagram pevného zariadenia na zmenu roz-
chodu, t.j. menica.

Obrazok 15 zodpovedd pohladu v reze na klzné a centrac-
né listy, spolivajice na klznej kolajnici.

Obrdzok 16 je schematicky pohlad na predmet vyndlezu,
aplikovany na beZny vozen, prilom je vyznaleny smer jazdy.

Obrazok 17 zodpovedd schematickému pohladu na zostavu
vodiaceho systému podvozkov.

Obrézok 18 zndzoriiuje schematicky bo¢ny kolmy pohlad na
nezavislé vodiace systémy pre kaZdy podvozok.

Obrazok 19 zndzoriiuje napokon detail vpisania skutod-
nych oblikov, prebiehajicich v smere jazdy, naznalenom Zip-
kou, zodpovedajlcich nezdvislym vodiacim systémom pre kazdy
z oboch podvozkov.

Podrobny popis vyhodného vyhotovenia

Z uvedenych obrdzkov moZno vidiet, ako je vodiaci sys-
tém - aplikovatelny na podvozok so Styrmi kolesami s meni-
telnou vzdialenostou medzi nimi - zostaveny, poc¢nic podvoz-
kom, znadzornenym na obr.l a 2, ktory sa skladd zo stredového
ramu 1, s ktorym s spojené dva identické ramy 4, nesice po-
jazdové skupiny, pomocou kibu 2 a gumovych sendvi&ov 3.
Tento druhy ré&m 4, vytvoreny, ako bolo uvedené vys$Sie,

z dvoch identickych ramov, ot&dajlcich sa okolo zvislej osi
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kibu 2, umoZiiuje, ako bude uvedené dalej, viest uvedené dve
pojazdové skupiny. )

Dva pdry kyvnych ramien si spojené s rdmom 4 pomocou
xibov 5.

Kazdy pdr kyvnych ramien, spolu s puzdrom kibu, tvori
tuhii zostavu tvaru vidlice 6.

Konce kazdej z tychto wvidlic nesl loZiskové telesa pre
kazdé koleso, ako aj prvky, ktoré umoZiiuji umiestnit pojaz-
dové skupiny na kaZdom z oboch rozchodov, a blokovat ich,
aby sa zabezpefilo ich Gplné uzamknutie pocas jazdy.

Prenos zvislej zataZe telesa vozidla, ako aj oté&&avych,
brzdnych a prieénych sil na stredovy ram podvozka sa usku-
todfiuje cez par pneumatickych pruzin 7 a prisludné riadenie,
t.j. sekunddrny zaves.

Je tieZ moZné pouzit Spirdlové pruZiny, zndzornené na
obr.3 a 4, namiesto pneumatickych pruzin 7.

Prenos z&AtaZe a sil zo stredového réamu k pojazdovym
skupindm sa uskutofiiuje cez Spirdlové pruZiny 8, zndzornené
na obr.1 a 2, t.j. primarny zaves.

Oba vodiace systémy, ktoré budd dalej podrobne popisa-
né, dovoluji viest oba podvozky s nezdvislymi a premiestni-
telnymi kolesami, ktorymi je vybaveny beZny osobny alebo
nakladny vozeril.

Tento vodiaci systém nemusi prepdjat uvedeny osobny
alebo nékladny vozen s inymi voziiami alebo s lokomotivou,
pretoZe pdsobi podla relativneho natoenia medzi prednym
podvozkom v smere jazdy a telesom vozila, ked sa tento zaéina
pohybovat v obliku.

V ddsledku symetrie tvaru s ohladom na stredovi prieénu
rovinu telesa jeho funkény charakter nezavisi od smeru
jazdy.

Ako uZ bolo uvedené, tento vodiaci systém, v oboch jeho
verzidch, je pouZitelny aj na vedenie podvozkov, vybavenych
nezdvislymi kolesami s fixnou vzdialenostou.

Co sa tyka pojazdovych skupin a uzamykacieho systému,
treba uviest, Ze kazdy podvozok je vybaveny Styrmi pojazdo-
vymi skupinami, takymi, ako je =zobrazend na obr.5, pricom
kaZzdd z nich sa skladd z polosi 2, kolesa 10, brzdovych dis-
kov 11, ktoré sG v jednom celku, a z loZiskovych telies 12,
ktoré si pripevnené na konci polosi.
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LoZiskové telesd 12, ako s zn&zornené na obr. 5 a 8§,
maji vo svojej hornej &asti valcovid plochu 13, o ktord sa v
normidlnej polohe za jazdy opiera prislusny koniec jedného 2z
ramien vidlice, ako je zndzornené v rezovej fasti obr.7.

Aby sa zdtaZz rozloZila eSte rovnomernejSie na opornd
plochu, moZno medzi loZiskové teleso a klznicu vidlice vlo-
?it pruZnd vloZku. Tato pruZznd vloZka musi byt pevne prile-
pend k jednej z tychto pldch. .

Zvisld poloha medzi loZiskovymi telesami a kaZdym
z kyvnych ramien je takto urcena.

Kvdli 1lepSiemu pochopeniu tohto popisu treba mat na
mysli, %e pozdiZne osi, sily a posuny si tie, ktoré si rov-
nobezZzné s tratou a priefne si tie, ktoré si kolmé na trat
v horizontdlnej rovine.

V pozdiZnom smere, priom uvedend plocha je valcovd, sa
os loZiskového telesa automaticky centruje v jej teoretickej
polohe.

Zvislé rovinné plochy 14, zndzornené na obr.8, jedna
prednd a druhd zadnd, licuji s prisluSnymi zvislymi rovinng-
mi plochami vloZiek 15 a 16, ako je znazornené na obr.9.

Do vonkajS$ej skrine loZiskového telesa je zasunutd
pruZnd vlozka, takZe loZiskd& maji maly stupefi volnosti na
to, aby absorbovali mald chybu v axidlnom nastaveni,
nevyhnutny na prenos prieénych namdhani, spdsobenych podas
jazdy, na kyvné rameno podvozka oboma loZiskovymi telesami
kaZdej polosi.

Vystupky 17, zobrazené na obr.8, umiestnené na prednej
a zadnej zvislej ploche kaZdého loZiskového telesa a tvoria-
cich jeho integrdlnu sGfast, vytvdraji tak priedne pripeviio-
vacie prvky loZiskovych telies.

Osadené medzi zardZkami 18 a 18' skrine vidlicového ra-
mena, zobrazenymi na obr.1ll, drieky zapadiek 19 bréania aké-
mukolvek prie¢nemu posunu loZiskovych telies.

Dve zvislé plochy kazZdého z tychto vystupkov 17, kde
dochddza ku kontaktu, sG od seba oddelené o vzdialenost,
rovnajlicu sa pribliZne polovici rozdielu rozchodov, zmen$eni
o hribku drieka 19.

Drieky 19 z&padiek, v jednom celku s mostikom 20, zob-
razené na obr.12, licujd v pozdi¥nom smere svojimi vonkajsi-
mi priedénymi plochami s oboma zvislymi plochami skrine, zob-
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razenej na obr.ll, a siG drZané v spravnej polohe, pretofe si
umiestnené medzi pozdi¥nymi zvislymi plochami vloZiek 15
a 16, zobrazenych na obr.9, ktoré si v jednom celku so skri-
fiou kyvného ramena.

Takto sa zdpadky mdéZu pohybovat len vo zvislom smere,
pri¢om ich posunu v akomkolvek dalSom smere brinia tuhé za-
razky.

Zvisle sG fixované vo svojej polohe pre jazdu pomocou
pevnych pruZin, zobrazenych na obr.9, ktorych predpitie,
ktoré je vy38ie neZ vaha zapadkového mechanizmu plus moZné
dynamické sily, bradni ich poklesu.

PruZinovy mechanizmus 21 je pripadne doplneny pridav-
nym bezpelnostnym pridrZiavacimm mechanizmom 22, zobrazenym
na obr.9.

Mostik 20 zdpadkového mechanizmu je navrhnuty tak, Ze
do jeho spodnej &asti moZno vsunit diel tvaru "T", ktory
patri k pevnému zariadeniu, t.j. k menidu, ktory ho nati
k zvislému posunu, prifom zapadky poklesni a prekond sa si-
la, vyvoland pruZinami, pridrZiavacimi zariadeniami a tre-
nim.

Tento mostik je navrhnuty tak, Ze sa prispdsobuje zo-
gikmenym plocham na vypinacich vodidlach pevného zariadenia,
takZe pbsobia na stredovi &ast mostika.

Obrdzky 12 a 13 zndzormnuji tvar typu, popisaného
v predchddzajicich odstavcoch, v  perspektivnom pohlade
a v reze.

VloZky 15 a 16, znazornené na obr.9, ktoré si integral-
nou silastou zvislych pléch skrine kyvného ramena, okrem pl-
nenia funkcie prieénych dorazov pre zapadky poskytujd zvislé
priene plochy, ktorymi sd k nim priliehajice plochy 14 lo-
¥iskovych telies nastavené pozdiZne.

Cast 16, zobrazend na obr.9, poskytuje naviac prieéne
vodidlo 23 s hornou zoSikmenou plochou, ktord tvori klzna
plochu pre loZziskové teleso pofas prie&neho presunu pojazdo-
vej skupiny.

Spodné plochy 24 vystupkov 17 maji to isté zoSikmenie
a pri normdlnej d&innosti si oddelené od hornych pldch vodi-
diel 23 a si s nimi rovnobeZné.

Ked je podvozok zaveseny, loziskové telesd klesnid, aZz
spodné plochy 24 vystupkov 17 spo¢ivaji na vodidléach 23,
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a cez tento kontakt sa vykondva prieény presun.

Sklon klznych pldch vodidiel 23 zabrafluje tomu, aby sa
na nich poéas jazdy ukladali cudzie telesd, ktoré by mohli
prekdzat bo&nym presunom kolesa pri zmene rozchodu.

Spekany kovovy materidl s nizkym koeficientom klzného
trenia a vysok& pevnost v tlaku kizadiel, pouzivanych na zo-
Sikmenych plochdch 24 vystupkov, ulah&ujd presun pojazdovej
skupiny pri presune tychto skupin, aby sa umiestnili na kto-
rykolvek z dvoch uvedenych rozchodov. '

Hoci na obr.8 nie je =zobrazen&d, podpera 27 z obr.1
a 2, nesica brzdovy valec a riadiace zariadenie, preni$ajice
pohyb k brzdy spajajicim ty¢iam, neslcim obloZenia, sa pri-
pevni na zvisld prieénu plochu 25 vystupkov 17.

Tuhost kyvnych vidlic 6, neslGcich pojazdové skupiny,
ako aj ich spojovacieho kibu 5 k ramu 4, zabezpe&ujd rovno-
beZnost a zbiehavost kolies, ked sl tieto umiestnené na kto-
romkolvek z oboch rozchodov, a si vystavené zvislému alebo
prieénemu namdhaniu, inherentnému pri ich obiehani na trati.

Co sa tyka zmeny vzdialenosti wmedzi kolesami, aby sa
prispdsobili kazdému z oboch rozchodov, tdto operdcia sa vy-
kondva pomocou pevného zariadenia, umiestneného v prechodo-
vej Zeleznic¢nej stanici.

KvOli lepSiemu pochopeniu tohto procesu obr.l1l4 znézor-
fAuje schematicky niekolko prvkov, ktoré tvoria také zariade-
nie, a sl to nasledujice prvky:

- koniec kolajnic va&¢$ieho rozchodu, odkazova znadka 27,
- koniec kolajnic men$ieho rozchodu, odkazova znadka 28,
- sklzové a centraéné vodiace kolajnice, odkazova znadka

29,

- vodidla na odomykanie a uzamykanie zdpadiek, odkazova

znac¢ka 30,

- vodidld na presun pojazdovovych skupin, skladajice sa

z pruZnych &asti 31 a tuhych ¢asti 32.

Ak predpokladéme, Ze podvozok prichadza k pevnému za-
riadeniu zo strany vdlSieho rozchodu, t.j. z lavej strany na
obr.14, proces zmeny rozchodu sa uskutoliiuje podas jazdy
vozidla nasledovne:

Aby sa uskutoénila operdcia presunu pojazdovovych sku-
pin, je nevyhnutné, aby kolesd neniesli Ziadnu z&taz.

To sa uskuto€ni podopretim podvozka na vodiacich kolaj-



- 13 -

niciach, t.j. odtaZenim kolies.

Toto odtaZenie sa jemne dosiahne poklesom kolajnic 27
pred ich preruSenim a potom, v urlenom &asovom okamihu podla
priemeru kolies, klznymi a centraénymi liStami, ktorjymi kyv-
né ramend a ram 33 podvozka na obr.l, pridu do styku s pris-
lugnymi klznymi a centraénymi kolajnicami.

Aby sa zabezpe&il velky podporny povrch medzi klznymi
listami 33, obr.15, a klznou kolajnicou 29, najmd v poéiatod-
nom bode styku, liSta 33B spo€iva na svojej podpere 33A po-
mocou gulového kibu.

Obe podporné klzné listy a centracné liSty s vyrobené
z plastického materidlu a s mazané vodou, aby sa ziskal vy-
razne maly koeficient trenia pri kizani po klznej kolajnici.

Mazanie vodou poskytuje vyhodu oproti inym mastivam,
pretoZe nespdsobuje prilnavost ani kontamin&dciu.

Akondhle sa pojazdové skupiny odtaZia, je nevyhnutné
odblokovat ich 1loZiskové telesd 2z dvojitého uzamknutia
driekmi zapadiek.

Na to ma pevné zariadenie 8tyri odomykacie-uzamykacie
vodidla 30, zndzornené na obr.l4, vhodne umiestnené vzhladom
na pozdiZnu os konstrukcie.

Rez hornou ¢&astou tychto vodidiel mé& tvar "T", ktory
dovoluje, aby sa na ne zdpadkové mostiky nasunuli,
a v dbsledku tvaru ich zvislého profilu, odkazovd znadka 34
na obr.7, zapadky poklesni a sG drZané nezamknuté na stred-
nej &asti vodidiel, kde je profil horizontdlny.

PretoZe trecie &asti zdpadkovych mostikov 35 na obr.13
si tieZ vyrobené z plastického materidlu, s tieZ mazané vo-
dou.

PoCas procesu odomykania z&padiek elasticka &ast vodi-
diel na presun pojazdovych skupin, zodpovedajici danému roz-
chodu, odkazovi znac¢ka 31 na obr.14, pride do styku s vni-
tornou plochou kolies. Tlak, vyvolany na tieto kolesd, napo-
mdha odomykaciu operdciu.

Pred odomykacou operaciou, akondhle boli kolesd odtale-
né, pojazdové skupiny mierne poklesni a prestani opierat
horni €ast 13 loZiskovych telies o dosadaciu plochu skrifi
kyvnych ramien, a opieraja zoSikmené plochy 24 vystupkov 17
o zoSikmend plochu vodidla 23.

Neskdr, ked sa pojazdové skupiny podvozka pohybujid
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vpred cez pevné zariadenie, kolesd sa nedotykajl elastickej
gasti presuvnych vodidiel, a pridu do styku s tuhou &astou
presuvnych vodidiel na opadnej strane malého rozchodu.

Podas kontaktu kolies s touto tuhou &astou 32 si zipad-
ky odomknuté a kolesd sa presuni k malému rozchodu.

V daldom si kolesd stdle v kontakte s elastickou &astou
presuvnych vodidiel a vodidlad zdpadiek dontitia z&padky k po-
hybu nahor a uzamkna ich.

Tlak, vyvijany na elastickd &ast presuvnych vodidiél,
napomdha uzamknutie z&padiek.

Akondhle sa proces presunu pojazdovych skupin skonéil,
skupiny sa uzamkni v polohe, zodpovedajicej menSiemu rozcho-
du.

Napokon, ked pojazdové skupiny pokradujd v pohybe
vpred, kolesd pridu do styku so stipajlcimi kolajnicami men-
gieho rozchodu a klzné a centrané listy stratia kontakt
s klznou kolajnicou a podvozok zostane pripraveny na jazdu
s tymto rozchodom.

Obrateny proces prechodu z menSieho rozchodu na vacsi
rozchod sa uskutoéni podobnym spdsobom.

Vodiaci systém, ktory je predmetom tohto vyndlezu, ma
v sGéinnosti s vysS8ie uvedenym podvozkom a, samozrejme,
s menidom, dve moZné konfigurdcie a vyhotovenia na uvedenie
do &innosti, ktoré plnia nasledujlice tri funkcie:

- Zlep$it jazdu na trati sledovanim oblika oboma osami
kazZdého z podvozkov, prifom vyraz os tu znamend zostavu péru
kolies, ktorych loZiskové telesd si v jednom celku s nosnym
rdmom 4, zndzornenym na obr. 1, a toto zlep3enie vo faze
sledovania oblika sa ziska pomocou spravneho vedenia pre
akykolvek polomer zakrivenia.

- Prispiet k eliminovaniu dynamickych efektov, ktoré si
inherentné pre tento typ podvozkov, vybaveny nezavislymi ko-
lesami, v ddsledku skutocnosti, Ze dynamické efekty nevyuZi-
vaji samostrediace spriahadlo beZnych pevnych osi.

- ZniZit opotrebenie behiila kolies, pretoZe nie je vy-
staveny pseudosklzu, podporovanému pevnou osou ako vysledok
samostredenia, a najma zniZit opotrebenie obrib kolies
v dbsledku vedenia kolesa.

V jednom vyhotoveni tohto vyndlezu je vodiaci systém
zostaveny so stredovym vyvaZovadom, umiestnenym v strednej
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Casti osobného alebo ndkladného vozifia, a je schematicky zn&-
zorneny na obr.16. _

Tento obr&zok zndzoriiuje len systém zodpovedajici jed-
nej strane osobného alebo ndkladného vozila, v skuto&nosti
samozrejme existuje podobny na opadnej strane.

Systém sa menovite skladd z nasledujlcich prvkov:

VyvaZoval 36, ktorého oto&nd os je v jednom celku so
stredovym ramom 1 kaZdého z podvozkov, zndzorneny na obr.1.

Ty& 37, spojend s hornym koncom uvedeného vyvaZovada,
pri¢om jej druhy koniec je spojeny s podperou 38, ktord je
v jednom celku s telesom osobného alebo ndkladného voziia.

Ty¢ 39, spojena s dolnym koncom uvedeného vyvaZovada,
pridom jej druhy koniec je v jednom celku s vonkajou
skrifiou kyvnej vidlice §&, zndzornenej na obr.1l, ktori je
zasa Vv jednom celku s ramom 4, zobrazenym na tom istom
obr.1l, nesicom pojazdové skupiny.

Uvedeny vyvaZovad 36 mi dalsi kib 40, umiestneny nad
jeho oto&nou osou a vzhladom na oto&nd os vyvaZovada v rov-
nakej vzdialenosti ako spodny kib. K tomuto kibu 40 si pri-
pojené ty¢ 41 a ty¢ 42.

Druhy koniec tyée 41 je v jednom celku s vonkajsou
skrifiou druhej kyvnej vidlice na tej istej strane podvozka,
ktord je zasa v jednom celku s druhym rémom 4.

Tieto prvky nie si zndzornené na obr.1l.

Druhy koniec tyfe 42 je spojeny s dolnym alebo hornym
koncom stredového vyvaZovaca, ktorého otofnd os je v jednom
celku s ramom telesa osobného alebo ndkladného voziia.

S odvolanim sa na popis d¢innosti systému, hoci nadért
na obr.l16 znazorifiuje polohu, ktordi =zaujmid prvky, tvoriace
vodiaci systém, ked osobny alebo n&dkladny vozeifi sleduje
pravy oblik, a majic na mysli smer jazdy na uvedenom néaérte,
pre lepSie pochopenie tejto operdcie zndzorifiuje zvadéseny
naért na obr.17 schematicky =zostavy vodiacich prvkov,
umiestnenych na kazdej strane telesa osobného alebo
ndkladného voziia a polohy, ktoré tieto prvky zaujmid, &i uZ
je vozidlo na rovnej trati alebo v tratovom oblaku.

Ked je osobny alebo nakladny vozedl v obldku, vznikne
medzi podvozkom a telesom vozia relativne natodenie.

Geometrickd os tohto natodenia je 2zvislad a prechiddza
bodom P, zn&zornenym na obr.2.
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Ak predpokladdme, #e osobny alebo nédkladny vozeii bude
ubiehat v smere, naznalenom Sipkou na obr.16, a vojde do
pravého oblika, ked predny podvozok vojde do oblika a nato-
genie uvedeného podvozka bude postupne vzrastat pozdiZ kriv-
ky prechodu, kib 38 vyvaZovada, ktory je v jednom celku so
stredovym rdmom 1, zndzornenym na obr.l, sa posunie vzad,
ako vidiet na obr.17.

Tento posun kibu vyvaZova&a, vznikajici, ked sa tento
otad&a okolo jeho spoja s pevnou tylou 37, vedie k podobnému
posunu ty&i 41 a 39, ktory spbsobi natolenie oboch ramov,
nesicich pojazdové skupiny 4 tohto podvozka, ¢&im sa znacdne
zlep8i vedenie kolies.

Novd poloha geometrickej osi kolies je zn&zornenéd na
strednom nddérte, zodpovedajlicom pddorysnému pohladu, na
obr.17.

Natod&enie oboch ramov 4, nesicich pojazdové skupiny, sa
uskutodni ich ot&&anim okolo kibu 2, a ked vznikne, gumové
vloZky, pripevnené na spodnej &asti Spirdlovych pruzin 8,
t.j. primdrny zéves, a gumové sendvice 3 sa deformuji stri-
hovym tG¢inkom.

Tuhost tychto prvkov vzhladom na strihové pdsobenie vy-
vold taZné alebo tladné sily na tyCe 39 a 41, a tieZ na dlhé
tyfe 42. Kvbli symetrii systému a aby sme sa vyhli moZnym
ohybom ty&i 42 pri ich 8Stihlosti, tieto tyée sG navrhnuté
tak, aby pracovali len pri tahu.

Vy&%ie uvedend tuhost gumovych prvkov k strihu a vlast-
nd tlmivd schopnost tohto materidlu pomdZu ako stabilizalny
faktor eliminovat nevhodné pohyby, ktoré mdZu vzniknit
u nosnych ramov 4 a ich pojazdovych skupin.

Posun tyle 42, vyvolany natoenim vyvaZovaca 36, natoci
vyvaZoval 43, ktory zasa posunie druhd ty& 42.

Posun ty&e 42 vyvold na vyvaZovali 36 zadného podvozka
pohyb, ktory je ekvivalentny pohybu jeho partnera, takZe osi
druhého podvozka sa otocia o ten isty uhol ako osi predného
podvozka.

Ako moZno vyvodit z vy%8ie uvedeného, tento systém vy-
tvara vedenie, ktoré je podobné u osi oboch podvozkov a jeho
¢innost je autondémna a nepotrebuje Ziadne prepojenie vozi-
diel, ktoré by mohli byt spriahnuté s tymto voziiom.

V druhom vyhotoveni systému, t.j., ked vodiaci systém
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je nezévisly pre kazZdy podvozok, ako je schematicky zné&zor-
nené na obr.18, treba zdbéraznit, Ze, podobne ako u druhého
systému, tento obrédzok zndzoriiuje len systém, zodpovedajici
jednej strane oboch podvozkov, pri&om samozrejme existuje
podobny na opaénej strane.

Systém v tomto druhom vyhotoveni sa skladi z nasleduja-
cich prvkov na kazZdom z podvozkov:

VyvaZoval 44, ktorého oto¢nd os je v jednom celku so
stredovym ramom 1.

Ty¢ 45 je spojend s hornym koncom uvedeného vyvaZovada
44, jej zadnd &ast je spojend s podperou 46, ktord je v jed-
nom celku s telesom voziia.

Ty& 47 je taktieZ spojend s hornym koncom uvedeného vy-
vadovada 44, Jjej opalény koniec je spojeny s hornym koncom
vyvaZovata 48 a oto¢nd os vyvaZovaCa 48 je v jednom celku
s vonkaj$ou skrillou kyvnej vidlice 6 zadnej osi podvozka,
ktord je zasa v jednom celku s ramom 4, nesicim pojazdové
skupiny.

Spodny koniec tohto vyvaZovada 48 je spojeny s tyéou
49, ktorej druhy koniec je v jednom celku so stredovym ramom
1l podvozka.

Ty¢ 51 je spojend so spodnym koncom stredového vyvaZo-
vada 44, jej opalny koniec je spojeny so spodnym koncom vy-
vaZovada 50.

Oto&nd os tohto vyvazZovada je v jednom celku s vonkaj-
$ou skriiflou kyvnej vidlice 6 prednej osi podvozka, ktord za-
sa je v jednom celku s ramom 4, nesicim pojazdové skupiny.

Ty¢ 52 je spojend s hornym koncom tohto vyvaZovada, jej
opalény koniec je v jednom celku so stredovym ramom 1.

Popis ¢innosti druhého vyhotovenia tohto systému moZno
vidiet na nadrte na obr.19, ktory schematicky zn&zorfiuje
zostavy vodiacich prvkov, nesenych kaZdym z oboch podvozkov
na oboch strandch, a polohy, ktoré tieto prvky zaujmi, ked
je vozidlo na priamej trati alebo v tratovom obliku.

Ked je vozell v obliku, vznikne relativne natofenie me-
dzi podvozkom a telesom vozila a geometrickd os tohto natode-
nia je zvisld a prechddza bodom P tak, ako v prvom systéme
alebo v jeho prvom vyhotoveni.

Ak predpokladame, Ze vozidlo ubieha v smere, naznafenom
Sipkou, obr.l19, a vstupuje do pravého oblika, ked predny
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podvozok vojde do oblika a vznikne postupné natidanie uvede-
ného podvozka s postupom po obliku, vyvaZovad 44 sa nahne,
pretoze jeho klb, ktory je v jednom celku so stredovym r&mom
oblika.

Posun tohto vyvaZovaca je spdsobeny otofenim okolo jeho

1, sa posunie smerom dozadu, t.j. smerom k vnitornej strane

horného kibu, pretoZe ty¢ 45 je v jednom celku s podperou
46, ktord zasa je spojend s ramom telesa vozia. _

Spodny koniec vyvaZovafa 44 pohne tyfou 51, ktora pri-
tiahne spodny koniec vyvaZovafa 50, ktorého horny koniec je
tieZ tahany ty&ou 52, pretoZe jej opalny koniec vykondva po-
sun v dbésledku natodenia podvozka vzhladom na teleso voz-
fia, s ktorym je spojend kibovym uchytenim 53 k hlavnému ramu
L. Tento salasny posun a natdcanie vyvaZovada 50 posiva
dozadu jeho otofni os, ktord je v jednom celku so skrifiou
kyvnej vidlice 6, a preto tento pohyb doniti r&m 4 natodit
prvi os tohto podvozka, &im sa podstatne zlep$i vedenie ko-
lies.

Analogickym spdsobom posun kibu 54, tie% vyvolany rela-
tivnym natoCenim medzi podvozkom a telesom vozha, posunie
dozadu ty¢ 49, ktord posunie spodny koniec vyvaZovaa 48,
a pretoZe tento je spojeny s tydou 47, ktord je zafixovani,
je donliteny oto&it sa okolo svojho horného klbu.

Oto&nd os tohto vyvaZovada, ked je posunutd a je v jed-
nom celku so skrifiou kyvnej vidlice 6 zadnej osi, vyvoléd na-
tofenie ramu 4 tejto druhej osi.

Tymto sa vedenie kolies podstatne zlepSi.

Cinnost vodiaceho systému zadného podvozka je podobna
popisanej a z toho ddvodu je opakovanie popisu vynechané.

V dobsledku geometrickej konfigurdcie systému prvej
a druhej osi kazdého podvozka je vodiaci systém oboch presne
rovnaky, t.j. Jje rovnaky pre zodpovedajice osi kaZdého
z podvozkov.

Stredny nalrt, podany ako pbddorysny pohlad na obr.19,
znazorfiuje geometrickd polohu, v ktorej siG osi kolies oboch
podvozkov vedené.

Tak, ako v predchadzajicom vodiacom systéme, smer ubie-
hania vozila neovplyviiuje vedenie a jeho ¢innost je autondmna
a nepotrebuje Ziadne prepojenie na vozidla, ktoré by mohli
byt pripojené k voziiu.
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PATENTOVE NAROKY

1. Vodiaci systém, pouZitelny pre Stvorkolesovy podvo-
zok s menitelnou vzdialenostou medzi kolesami, ktory pozos-
tdva poénic podvozkami, skladajicimi zo Styroch pojazdovych
skupin, skladajicich sa z polosi (9), kolesa (10), brzdovych
diskov (11), ktoré tvoria jeden celok, a loZiskovych telies
(12), pripevnenych na konci polosi (9), prifom loZiskové te-
lesd (12) maji v hornej &asti valcovi plochu, na ktorej je
v normdlnej polohe pri jazde uloZeny prisluSny koniec jedné-
ho z vidlicovych ramien, a ak je to nevyhnutné, medzi loZis-
kové teleso a klznicu vidlice je vloZend elastickd vloZka
kvdli rovnomernému rozloZeniu z&taZe, pridom tdto elasticka
vlioZka je bezpelne prilepend k jednej z tychto pléch a udr-
Zuje zvisld polohu medzi loZiskovymi telesami a kaZdym
z kyvnych ramien vidlice, a z radu boénych riadiacich prvkov
na podvozkoch, a spodivajlci tieZ v beZnych menicoch, ktory-
mi sa vykondva zmena vzdialenosti medzi kolesami pri precho-
de pevnym zariadenim menida, aby sa tieto prispdsobili kaZ-
dému z uvedenych rozchodov, pricom vodiaci systém je navrh-
nuty na zlepSenie prejazdu oboch osi kazdého podvozka obla-
kom, kde termin os znamend zostavu péru dvoch kolies, kto-
rych loZiskové telesd sl integrované v nosnom rame, pomdha
tieZ eliminovat dynamické efekty, inherentné pre tento typ
podvozkov, vybavenych nezdvislymi kolesami a nevybavenych
samostrediacim spriahadlom pre beZne pripevnené osi, a zmen-
Suje opotrebenie behina, pretoZe ten nie je vystaveny pseu-
dosklzu, ktorému podlieha pevnéd os v dfsledku samostredenia,
zmenSuje tieZ opotrebenie obruby kolesa ako vysledok vedenia
kolesa, vyznadujici sa tym, Ze vodiaci systém moZno realizo-
vat so stredovym vyvaZovadom, umiestnenym v strede telesa
voznia, alebo, v druhom vyhotoveni, ako nezdvisly vodiaci
systém pre kazdy z podvozkov, prifom sa skladd z vyvaZovada
(36), ktorého oto€na os je v jednom celku so stredovym ramom
(1), umiestnenym na kaZdom podvozku, a ty¢& (37) je spojené
s hornym koncom vyvaZovada (36) a jej druhy koniec je spoje-
ny s podperou (38), ktord je v jednom celku s telesom voziia,
pri¢om spodny koniec vyvaZovaca (36) md so sebou spojenid tyd&
(39), ktorej opalny koniec je v jednom celku s vonkajSou
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skrifiou kyvnej vidlice (6), ktord =zasa je v jednom celku
s réamom (4), nestcim pojazdové skupiny, a vyvaZovad (36) ma
dalsi kib (40), umiestneny nad jeho oto&nou osou a umiestne-
ny v rovnakej vzdialenosti od otoénej osi vyvaZovada ako je-
ho spodny kib, priom ty%e (41) a (42) si spojené s tymto
kibom (40).

2. Vodiaci systém, pouZitelny pre Stvorkolesovy podvo-
zok s menitelnou vzdialenostou medzi kolesami, podla ndroku
1, vyznacujici sa tym, Ze druhy koniec tyfe (41) je v jednom
celku s vonkajSou skrifiou druhej kyvnej vidlice na tej istej
strane podvozka, ktord zasa je v jednom celku s druhym ramom
(4), a druhy koniec ty¢e (42) je spojeny so spodnym alebo
hornym koncom stredového vyvazZovacda, ktorého oto&néd os je v
jednom celku s ramom telesa vozia.

3. Vodiaci systém, pouZitelny pre &tvorkolesovy podvo-
zok s menitelnou vzdialenostou medzi kolesami, podla narokov
1 a 2, vyznadujlci sa tym, Ze ked vozell vojde do oblika,
vznikne relativne natolenie medzi podvozkom a telesom voziia,
pri¢om geometrickd os tohto natolenia je zvisla, a ked vojde
do oblika predny podvozok a uvedené natodenie podvozka po-
stupne narastd pozdl? prechodovej krivky, kib vyvaZovada
(36), ktory je v jednom celku so stredovym rdmom (1), sa po-
sunie smerom dozadu a tak spdsobi podobny posun medzi ty&ami
(41) a (39), ktory vyvolad natocenie oboch ramov, nestcich
pojazdové skupiny, priom uvedené natolenie je spdsobené na-
tofenim vyvazZovada okolo jeho spoja s pevnou tyfou (37).

4. Vodiaci systém, pouZitelny pre Stvorkolesovy podvo-
zok s menitelnou vzdialenostou medzi kolesami, podla narokov
1, 2 a 3, vyznafujici sa tym, Ze natolenie oboch ramov (4),
neslcich pojazdové skupiny, je spbsobené natofenim tychto
rdmov (4) okolo kibu (2), a v ddsledku tohto natodenia sa
gumové vloZky, pripevnené na spodnej Casti Spirdlovych pru-
Zin (8), ktoré tvoria primarny z&aves, a gumové sendvile (3)
deformuji v strihu, pric¢om tdto tuhost v strihu vyvoléva
tazné a tlacné sily na tyce (39) a (41), ako aj na dlhé tyce
(42) .



- 21 -

5. Vodiaci systém, pouZitelny pre Stvorkolesovy podvo-
zok s menitelnou vzdialenostou medzi kolesami, podla ndrokov
1, 2, 3 a 4, vyznadujici sa tym, Ze posun tyCe (42), spdso-
beny nato&enim vyvaZovafa (36), natodi vyvaZoval (43), ktory
zasa posunie druhd ty& (42) a posun tejto tyce spbsobi na
vyvaZovaci (36) zadného podvozka pohyb, ktory je ekvivalent-
ny jeho homonymu, takZe osi druhé&ho podvozaka sa natodia
o ten isty uhol ako osi predného podvozka.

6. Vodiaci systém, pouZitelny pre Stvorkolesovy podvo-
zok s menitelnou vzdialenostou medzi kolesami, podla naroku
1, vyznafujlci sa tym, Ze nezdvisly vodiaci systém pre kazdy
z oboch podvozkov sa skladd z vyvaZovafa (44), ktorého otoé&-
nd os je v jednom celku so stredovym rédmom (1) a ty¢ (45) je
spojend s hornym koncom uvedeného vyvaZovada (44), jej zadny
koniec je spojeny s podperou (46), ktord zasa je v jednom
celku s ramom telesa vozia, a ty¢ (47) je spojend s hornym
koncom uvedeného vyvazZovafa (44), Jjej opadny koniec je spo-
jeny s hornym koncom vyvazZovala (48), a oto&nd os tohto vy-
vaZovafa je v jednom celku s vonkajsou skrifiou kyvnej vidli-
ce (6) zadnej osi podvozka, ktord zasa je v jednom celku

s ramom (4), nesdcim pojazdové skupiny.

7. Vodiaci systém, pouZitelny pre &tvorkolesovy podvo-
zok s menitelnou vzdialenostou medzi kolesami, podla ndroku
6, vyznafujici sa tym, Ze spodny koniec vyvaZovala (48) je
spojeny s ty&ou (49), ktorej zadny koniec je v jednom celku
so stredovym ramom (1) podvozka a ty¢ (51) je spojend so
spodnym koncom vyvazovada (44), jej opaény koniec je spojeny
so spodnym koncom vyvazovaca (50) a otofnd os tohto vyvaZo-
vata je v jednom celku s vonkajSou skriflou kyvnej vidlice
(6) prednej osi podvozka, ktord zasa je v jednom celku s réa-
mom (4), nesUcim pojazdové skupiny.

8. Vodiaci systém, pouZitelny pre Stvorkolesovy podvo-
zok s menitelnou vzdialenostou medzi kolesami, podla ndrokov
6 a 7, vyznafujici sa tym, Ze ty¢ (52) je spojend s hornym
koncom stredového vyvaZovaca (44), 3jej opaény koniec je
v jednom celku so stredovym radmom (1) a ked vozen vojde do
oblika, vyvold sa relativne natolenie medzi podvozkom a te-
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lesom vozila, geometrickd os tohto natolenia je zvisld, a ked’
vojde do oblika predny podvozok a uvedené natolenie podvozka
postupne narasté pozdiZ prechodovej krivky, vyvaZoval (44)
sa nakloni, pretoZe jeho kib je v jednom celku so stredovym
ramom (1) a posunie sa dozadu alebo smerom k vnitornej stra-
ne oblika, pri&om posun tohto vyvaZovala je spdsobeny nato-
genim jeho horného kibu v désledku skutodnosti, %e ty& (45)
je v jednom celku s podperou (46), ktora zasa je integrdlne
spojend s ramom telesa vozia.

9. Vodiaci systém, pouZitelny pre Stvorkolesovy podvo-
zok s menitelnou vzdialenostou medzi kolesami, podla narokov
6, 7 a 8, vyznafujlici sa tym, Ze spodny koniec vyvaZovacla
(44) posunie ty¢& (51), ktord zasa potiahne spodny koniec vy-
vaZovada (50), ktorého horny koniec je tieZz tahany tycou
(52), pridom zadny koniec podporuje posun ako vysledok nato-
enia podvozka vzhladom na teleso vozila, pretoZe ukotvenie
jej spoja (53) je integrdlne spojené s hlavnym rimom (1), co
spbdsobuje silasny posun a natofenie vyvaZovaca (50) a posun
dozadu jeho oto&nej osi, ktorda je v jednom celku so skrifou
kyvnej vidlice (6), a tym spbsobuje pohyb rému (4) prvej osi
podvozka.

10. Vodiaci systém, pouZitelny pre Stvorkolesovy podvo-
zok s menitelnou vzdialenostou medzi kolesami, podla ndrokov
6, 7, 8 a 9, vyznadujici sa tym, ¥e posun kibu (54), spdso-
benmy relativnym natolenim medzi podvozkom a telesom voziia,
posunie dozadu ty& (49), ktord zasa posunie spodny koniec
vyvaZovada (48), nidtiac pevni ty¢ (47), spojeni s vyvazova-
om (48), aby ho natof¢ila okolo jeho horného kibu, a otoé&na
os tohto vyvaZovada, ked sa posiva a je v jednom celku so
skrifiou kyvnej vidlice (6) zadnej osi, spbsobi natolenie réa-

mu (4) druhej osi.

11. Vodiaci systém, pouZitelny pre Stvorkolesovy podvo-
zok s menitelnou vzdialenostou medzi kolesami, podla naroku
1, vyznalujici sa tym, Ze v dbsledku geometrickej konfigura-
cie systému prvej a druhej osi kaZdého podvozka prvé a druhé
vyhotovenie nie si presne rovnaké vzhladom na vodiace systé-
my, ale sG rovnaké pre homonymné osi kaZdého z podvozkov,
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pridom smer ubiehania voziia nemd Ziadny vplyv na Ziadny
z oboch systémov a nevyZaduje sa Ziadne prepojenie s vozid-
lami, ktoré by mohli byt s tymto voziiom spriahnuté.
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