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Opis wynalazku

Dziedzina wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest sposdb oraz system pomiaru predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczy-
wistego oddziatujacego na poruszajacy sie obiekt, w szczegdlnosci pojazd, co ma na celu okreslenie
warunkow podrézy, przyktadowo do wyboru trasy dla ktérej wiatr jest sprzyjajacy lub tez do optymalizaciji
ksztattu pojazdu przy uwzglednieniu wartosci predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego na kierunek
ruchu pojazdu.

Niniejszy wynalazek dotyczy ogdlnie dziedziny aerodynamiki a zatem dotyczy zjawisk zwigza-
nych z ruchem gazéw, a takze ruchu ciat statych w o$rodku gazowym i sit dziatajacych na te ciata.
Ponadto wynalazek ujmuje takze w swoim zakresie uktady elektroniczne i pomiarowe biorgce udziat
w okreslaniu elementéw sktadowych odpowiednich systemdw pomiarowych.

Tio wynalazku

W Swietle niniejszego wynalazku istotng kwestia, majaca wptyw na poruszajacy sie obiekt
w szczegolnosci pojazd jest opdr aerodynamiczny. Dzieki, zmnigjszeniu oporu aerodynamicznego
mozna uzyskac¢ wieksza predkos¢. Stad tez bardzo duzo wysitku i pieniedzy wkiada sie w badania fi-
zycznych cech oporu aerodynamicznego, po to aby produkowac bardziej aerodynamiczny sprzet.

Sita aerodynamiczna powstaje podczas ruchu ciata, gdy ruch ciata ustaje, sita oporu zanika. Opor
aerodynamiczny traktowa¢ mozna jako rodzaj sity biernej, przytozonej do poruszajacego sie ciata.
Kazdy obiekt poruszajacy sie w ptynie napotyka site dziatajaca przeciwnie do kierunku jego ruchu. Sita
ta wynika z oddziatywania czastek cieczy lub gazu na bryte obiektu. W przypadku poruszania sie
w powietrzu sita ta nosi nazwe oporu aerodynamicznego. Wartosc¢ tej sity dla indywidualnego obiektu
zalezy od szeregu czynnikéw, gtéwnie od ksztattu obiektu, predkosci poruszania sie oraz wtasciwosci
fizycznych osrodka, wsrdd ktorych niezwykle istotna jest warto$¢ predkosci, kierunek i zwrot ruchu po-
wietrza wzgledem obiektu.

Oddziatywanie pomiedzy poruszajacym sie obiektem i powietrzem nosi nazwe wiatru pozornego,
ktory jest wypadkowa wiatru rzeczywistego i wiatru wtasnego. Wiatr rzeczywisty jest to ruch powietrza
w terenie, w ktérym porusza sie obiekt. Wartos¢ wektora wiatru rzeczywistego jest zawsze wieksza lub
rowna zeru, natomiast kierunek moze przyjmowac¢ dowolny azymut w zakresie od 0 do 360° w biegu-
nowym uktadzie wspoétrzednych. Wiatr wiasny powstaje w wyniku poruszania sie obiektu. Warto$¢ wek-
tora wiatru wtasnego jest rowna predkosci ruchu obiektu wzgledem ziemi, kierunek jest zgodny nato-
miast ze zwrotem przeciwnie skierowanym do ruchu obiektu. Wiatr pozorny odpowiada za wartos¢ sit
aerodynamicznych oddziatujacych na poruszajacy sie obiekt. Dla poruszajacego sie obiektu w danym
kierunku wartos¢ oporu aerodynamicznego zalezy od wartosci rzutu, wektora wiatru rzeczywistego na
kierunek jazdy, ktory jest zmienny i zalezy od wiatru rzeczywistego.

Opis stanu techniki

Rozwdj technologii w dziedzinie aerodynamiki w Swietle opisanych powyzej zjawisk daje w tym
zakresie coraz wiecej mozliwoéci ograniczania oporu aerodynamicznego. W stanie techniki brak jest
jednak komplementarnego sposobu oraz systemu, ktory na podstawie pomiaru predkosci obiektu wzgle-
dem ziemi oraz wzgledem powietrza wyznacza wartos¢ predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego
na kierunek jazdy w warunkach ruchu obiektu, w tym przypadku pojazdu, w szczegdlnosci pojazdu
dwukotowego.

W stanie techniki znane jest wprawdzie amerykanskie zgtoszenie o numerze US20170361890A1
pod tytutem ,Sports-related measurement systems”, w ktérym opisany jest system pomiarowy zwigzany
ze sportem, ktéry moze zawiera¢ kamere skierowang do przodu, odbiornik satelitarny do globalnego
pozycjonowania oraz niezbedne funkcje gromadzenia i przetwarzania danych w celu obliczenia oporu
aerodynamicznego poruszajacego sie obiektu. Zgromadzone dane moga obejmowac wysokos$¢, cidnie-
nie powietrza, wilgotno$¢ powietrza, temperature i tym podobne. Sam system moze zawiera¢ wyswie-
tlacz do prezentacji danych dla uzytkownika, a takze moze zawiera¢ pamie¢ do przechowywania da-
nych, zdje¢, wideo i tym podobnych. W niektérych przyktadach wykonania system moze by¢ skonfigu-
rowany jako komputer rowerowy przystosowany do zamontowania na rowerze.

Znane jest takze zgtoszenie amerykanskie US20130054143A1 pod tytutem ,Real-Time Calcula-
tion of Total Longitudinal Force and Aerodynamic Drag Acting on a Rider on a Vehicle”, w ktorym opi-
sany zostat system i metoda obliczania w zmiennych warunkach oporu aerodynamicznego w czasie
rzeczywistym oddziatujacego na rowerzyste na rowerze. Komputer odbiera sygnat wskazujacy na site
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dziatajaca na rowerzyste na rowerze z co najmniej jednego czujnika sity umieszczonego w co najmniej
jednym punkcie kontaktu miedzy rowerzysta a rowerem. Na podstawie odebranego sygnatu komputer
okresla opdr aerodynamiczny oddziatujgacy na rowerzyste na rowerze. Etapy te powtarza sie w zmienia-
jacych sie warunkach.

W stanie techniki znane jest rowniez zgtoszenie miedzynarodowe W02019200465 pod tytutem
LAerodynamic drag monitoring system and method’, w ktérym opisano rézne przyktady wykonania sys-
temu oraz sposobu monitorowania oporu aerodynamicznego. W jednym z tych przyktadéw wykonania
opisany jest system obejmujacy czujnik ruchu i czujnik aerodynamiczny dziatajgce w celu uzyskania
odpowiednich wartosci czujnikowych, z ktérych kazda zwigzana jest z odpowiednia wariancja szumu
czujnika, przy czym cyfrowy nosnik danych ma zapisany model dynamiki ruchu cyfrowego i ustawione
parametry inicjalizacji, oraz cyfrowy procesor danych zdolny do iteracyjnego przetwarzania zmierzonych
wartosci czujnikowych wzgledem modelu, w celu wygenerowania. przewidywanej wartosci dla przewi-
dywanej zmiennej predkosci aerodynamicznej w czasie, z uwzglednieniem kazdej wariancji szumu czuj-
nika.

Niemniej te rozwigzania w stosunku do zastrzeganego rozwigzania wedtug wynalazku dotycza
okreslenia sity oporu aerodynamicznego poprzez pomiar posrednich wielkosci mierzonych za pomoca
czujnikow wielkosci fizycznych innych niz pomiar predkosci ruchu osrodka w ktorym porusza sie pojazd.
W rozwigzaniu wedtug wynalazku prowadzony jest pomiar predkosci pozornej wiatru oddziatujacego na
pojazd, ktéra to predkos¢ bezposrednio zwiazana jest z wartoscia oporu aerodynamicznego.

WyzZej opisane rozwigzania ze stanu techniki oraz szerzej rozwiazania dotyczace ograniczenia
oporu aerodynamicznego bazujg na zasadzie pomiarow wielkosci fizycznych ktére sg wynikiem wyste-
powania oporu aerodynamicznego a nie przyczyna (tj. wartosci rzutu wiatru rzeczywistego na kierunek
jazdy) w stosunku do zastrzeganego rozwigzania, ktére jest rozwigzaniem komplementarnym. W rezul-
tacie, takie podejscie znaczaco usprawnia doktadnos¢ pomiardw skraca caty proces wyznaczania war-
tosci predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego na kierunek ruchu obiektu, co prowadzi do genero-
wania nizszych kosztow w stosunku do rozwiazan ze stanu techniki.

Podkreslenia wymaga takze fakt, ze zastrzegane rozwigzanie wedtug wynalazku w stosunku do
stanu techniki wykorzystuje ponadto inne $rodki techniczne w celu realizacji zatozen stawianych niniej-
szemu wynalazkowi.

Istota wynalazku

Przedmiotem niniejszego wynalazku jest opracowanie nowego rozwigzania w postaci sposobu
oraz systemu pomiaru predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego oddziatujacego na poruszajacy sie
obiekt w oparciu 0 wyznaczanie wartosci predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego na kierunek
ruchu obiektu, w tym przypadku pojazdu, w szczegdlnosci pojazdu dwukotowego z wykorzystaniem
zaprojektowanych elementéw elektronicznych oraz uktadéw wedtug wynalazku.

Celem niniejszego wynalazku jest zatem opracowanie catkowicie nowego rozwigzania wedtug
wynalazku polegajacego na pomiarze predkosci ruchu osrodka w ktérym porusza sie obiekt, co ma
przyczyni¢ sie do obnizenia oporu aerodynamicznego poruszajacego sie obiektu, w tym przypadku po-
jazdu, w szczegolnosci pojazdu dwukotowego. Co wiecej rozwiazanie wedtug wynalazku ma na celu
okreslenie wartosci predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego na kierunek ruchu obiektu, w tym
przypadku pojazdu, w szczegolnosci pojazdu dwukotowego. Informacja ta moze by¢ wykorzystana do
okreslenia warunkow podrézy, przyktadowo do wyboru odpowiedniej trasy dla danego kierunku wiatru
dla ktorej wiatr jest sprzyjajacy lub do optymalizacji ksztattu poruszajacego sie obiektu, w tym przypadku
pojazdu, w szczegdlnosci pojazdu dwukotowego wedtug wynalazku.

W celu osiagniecia powyzszych celdw, zgodnie z jednym z aspektéw niniejszego wynalazku, ni-
niejszy wynalazek zapewnia sposob pomiaru predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego oddziatuja-
cego na poruszajacy sie obiekt, w szczegdlnosci pojazd, polegajacy na tym, ze poprzez modut transmi-
tujacy oraz potaczony z nim interfejs wyjsciowy wyswietla sie kierujgcemu pcjazdem dane teleinforma-
tyczne dotyczace wartosci predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego na kierunek jazdy w warunkach
ruchu pojazdu, charakteryzujacy sie tym, ze za pomoca co najmniej jednego uktadu elektronicznego
z wbudowanym w swoja strukture blokiem przetwarzania analogowego oraz potaczonym z nim blokiem
analogowo-cyfrowym wyznacza sie na podstawie roznicy sygnatow elektrycznych warto$¢ predkosci
i zwrotu rzutu wektora wiatru rzeczywistego na kierunek poruszania sie pojazdu z co najmniej jednego
anemometru mierzacego wartos¢ rzutu predkosci wiatru pozornego na kierunek ruchu pojazdu oraz
miernika predkosci ruchu pojazdu wzgledem ziemi, przy czym wartos¢ rzutu predkosci ruchu pojazdu
wzgledem ziemi wyznacza sie jako odjemna a wskazanie co najmniej jednego anemometru mierzacego
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wartos¢ rzutu predkosci wiatru pozornego na kierunek ruchu pojazdu odjemnikiem, natomiast wartos¢
zwrotu rzutu wektora wiatru rzeczywistego w stosunku do wartosci zwrotu wektora ruchu pojazdu wy-
znacza sie poprzez znak réznicy wskazan z miernika predkosci ruchu pojazdu oraz anemometru mie-
rzacego wartosc¢ rzutu predkosci wiatru pozornego na kKierunek ruchu pojazdu, przy czym w przypadku
ujemnej wartosci réznicy, wartos¢ zwrotu wiatru rzeczywistego na kierunku ruchu pojazdu jest prze-
ciwna do wartosci zwrotu ruchu pojazdu, a dla dodatniej wartosci oba zwroty sg zgodne.

Korzystnie wartos¢ rzutu predkosci ruchu pojazdu wzgledem ziemi wyznacza sie na podstawie
zliczania obrotow kota pojazdu poprzez rejestracje momentu sygnatu przejscia magnesu lub elementu
wykonanego z materiatu ferromagnetycznego umieszczonego na kole pojazdu za pomoca uktadu zli-
czajacego w ktérym wzbudza sie sygnat elektryczny na zasadzie indukcji, przy czym nastepnie na pod-
stawie sygnatu przej$cia wyznacza sie czestotliwo$¢ obrotéw kota pojazdu oraz za pomoca uktadu prze-
liczajacego na podstawie informacji o $rednicy kota pojazdu przelicza sie predkos¢ ruchu pojazdu.

Korzystnie warto$¢ rzutu predkosci, wiatru pozornego na kierunek ruchu pojazdu wyznacza sie
z predkosci obrotowej wirnika na podstawie pomiaru cisnienia wiatru pozornego oddziatujacego na tfo-
patki sondy wiatraczkowej wbudowanej w co najmniej jeden anemometr lub warto$¢ rzutu predkosci
wiatru pozornego na kierunek ruchu pojazdu wyznacza sie z cisnienia dynamicznego na podstawie
sondy opartej na piezoelektrycznym pomiarze cisnienia wbudowanej w co najmniej jeden anemometr
polegajacy na tym, ze na otworze czotowym rurki Pitota mierzy sie rdznice cidnienia catkowitego oraz
cisnienia statycznego mierzonego na otworze znajdujacym sie na rurce Pitota o $rednicy wynoszace;j
od 4 mm do 10 mm w odlegtosci wynoszacej od 5 do 18 $rednic rurki Pitota od otworu czotowego.

Zgodnie z kolejnym aspektem niniejszego wynalazku, niniejszy wynalazek zapewnia system po-
miaru predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego oddziatujacego na poruszajacy sie obiekt, w szcze-
golnosci pojazd, ktory posiada modut transmitujacy oraz potaczony z nim interfejs wyjsciowy do wyswie-
tlania danych teleinformatycznych kierujgcemu pojazdem, charakteryzujacy sie tym, ze zawiera co naj-
mniej jeden uktad elektroniczny z wbudowanym w swoja strukture blokiem przetwarzania analogowego
oraz potgczonym z nim blokiem przetwarzania analogowo-cyfrowego przystosowanymi do dokonywania
operacji algebraicznych na sygnatach elektrycznych, z ktéorym to uktadem elektronicznym potaczony
jest co najmniej jeden miernik predkosci ruchu pojazdu wzgledem ziemi oraz co najmniej jeden anemo-
metr mierzacy wartos¢ rzutu predkosci wiatru pozornego na kierunek ruchu pojazdu, przy czym co naj-
mniej jeden miernik predkosci ruchu pojazdu wzgledem ziemi ma wbudowany w swoja strukture co
najmniej jeden uktad zliczajacy obroty kota pojazdu oraz uktad przeliczajacy obroty kota pojazdu na
predkos¢ postepowa, a co najmniej jeden anemometr mierzacy wartos¢ rzutu predkosci wiatru pozor-
nego na kierunek ruchu pojazdu ma wbudowana w swojg strukture jednokierunkowa sonde.

Korzystnie jednokierunkowa sonda anemometryczna wbudowana w anemometr jest sonda ter-
moanemometryczng lub sonda opartg na piezoelektrycznym pomiarze cisnienia lub sonda wiatracz-
kowg oparta na zastosowaniu otunelowanego wirnika, ktory obracany jest przez site generowana przez
cisnienie wiatru pozornego oddziatujgcego na topatki.

Korzystnie wszystkie elementy sktadowe systemu sg usytuowane na pojezdzie.

Przewidziane rozwigzanie wedtug zaproponowanych powyzej aspektéw zapewnia odpowiedni
sposob oraz system pomiaru predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego oddziatujacego na porusza-
jacy sie obiekt, w tym przypadku pojazd, w szczegdlnosci pojazd dwukotowy z wykorzystaniem zapro-
jektowanych elementdw elektronicznych oraz uktadéw wedtug wynalazku.

Niewatpliwa zaleta jest to, Ze rozwiazanie wedlug wynalazku uwzglednia warto$¢ predkosci
i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego w otoczeniu obiektu, w tym przypadku pojazdu, w szczegdlnosci
pojazdu dwukotowego, co przektada sie na okreslenie optymalnych warunkéw podrézy, przyktadowo
do wyboru trasy dla ktdrej wiatr jest sprzyjajacy.

Jednoczesdnie dzieki uwzglednieniu wartosci predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego w oto-
czeniu poruszajacego sie obiektu uzyskuje sie mozliwos¢ przyjecia optymalnego dla danego kierunku
wiatru ksztattu pojazdu przyktadowo poprzez zmiane pozycji kierujacego. Zmiana konfiguracji pojazdu
na optymalng dla danych warunkéw wiatru przyczyni sie do obnizenia oporu aerodynamicznego co
wptynie bezposrednio na zmniejszenie wydatku energetycznego potrzebnego do poruszania sie z dang
predkoscia. W efekcie w przypadku pojazdow z napedem miesniowym nastapi poprawa wynikéw spor-
towych, natomiast w przypadku pojazdéw z napedem spalinowym nastapi zmniejszenie zuzycia paliwa.

Rozwiazanie wedtug wynalazku prowadzi do ograniczenia oporu aerodynamicznego, ktore wy-
stepuja w dotychczasowym stanie techniki. Ponadto rozwigzanie wedtug wynalazku jest uniwersalne
w stosunku do znanych rozwigzan, a ponadto jest tatwe w implementacji.
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Krotki opis rysunkow

Przedmiot wynalazku uwidoczniony jest w przyktadzie wykonania, w odniesieniu do zatgczonych
rysunkow, na ktoérych:

FIG.1 przedstawia schemat blokowy systemu pomiaru predkosci i zwrotu rzutu wiatru rze-
czywistego oddziatujacego na poruszajacy sie obiekt, w tym przypadku pojazd,
w szczegoblnosci pojazd dwukotowy z wykorzystaniem zaprojektowanych elementéw
elektronicznych oraz uktadéw, wedtug wynalazku.

Opis szczego6towy wynalazku

Ponizej, opisano szczegdtowo przedmiot niniejszego wynalazku w odniesieniu do zatgczonych
Figur i przyktadow wykonania. Niniejszy wynalazek nie ogranicza sie jedynie do szczegétowych przy-
ktadoéw wykonania tutaj opisanych.

W przedstawionym przyktadzie wykonania na FIG. 1 zilustrowano system 100 pomiaru predkosci
i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego oddziatujgcego na poruszajacy sie obiekt w szczegdlnosci pojazd
170. Pojazd 170 w przyktadzie wykonania jest pojazdem dwukotowym w postaci roweru, ktory przy
uwzglednieniu warto$ci predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego na kierunek jego ruchu umozliwia
w tym przypadku rowerzyscie wybranie trasy dla ktorej wiatr jest sprzyjajacy.

W przyktadzie wykonania wedtug wynalazku system 100 pomiaru predkos$ci i zwrotu rzutu wiatru
rzeczywistego wyposazony jest w uktad elektroniczny 150 z wbudowanym w swojg strukture blokiem
przetwarzania analogowego 152 oraz potaczonym z nim blokiem przetwarzania analogowo-cyfrowego
151, przy czym bloki te przystosowane sg do dokonywania operacji algebraicznych na sygnatach elek-
trycznych. Z uktadem elektronicznym 150 potgczony jest element elektroniczny w postaci miernika 130
predkosci ruchu pojazdu 170 wzgledem ziemi oraz element elektroniczny w postaci anemometru 140
mierzgcego warto$¢ rzutu predkosci wiatru pozornego na kierunek ruchu pojazdu 170.

Wspomniany blok przetwarzania analogowego 152 w przyktadzie wykonania wedtug wynalazku
dokonuje operacji odejmowania napieciowych sygnatdéw analogowych otrzymywanych z wyzej wymie-
nionych elementow elektronicznych. Realizacja tej operacji w przyktadzie wykonania wedtug wynalazku
odbywa sie poprzez uktad odejmujacy z wykorzystaniem dodawania ze wzmacniaczem realizujacym
operacje zamiany znaku w jednym z przyktadow wykonania wynalazku lub poprzez uktad odejmujacy
ze wzmacniaczem operacyjnym w innym przyktadzie wykonania wynalazku. Warto$¢ réznicy sygnatéw
z obu elementdw elektronicznych, gdzie wskazanie miernika 130 predkosci ruchu wzgledem ziemi jest
odjemnag, a wskazanie anemometru 140 odjemnikiem, bedzie wartoscig rzutu predko$ci wiatru rzeczy-
wistego na kierunek ruchu, natomiast znak tej réznicy bedzie wskazywat jego zwrot w stosunku do
zwrotu wektora ruchu pojazdu 170. W przypadku ujemnej wartosci réznicy zwrot wiatru rzeczywistego
na Kierunku ruchu jest przeciwny do zwrotu ruchu pojazdu 170, a dla dodatniej oba zwroty sg zgodne.

Z kolei blok przetwarzania analogowo-cyfrowego 151 w przyktadzie wykonania wedtug wynalazku
realizuje przetwarzanie sygnatu réznicy wskazan wyzej wymienionych elementéw elektronicznych na
postac cyfrowa, ktora jest przekazana w postaci danych teleinformatycznych poprzez modut transmitu-
jacy 110 oraz potaczony z nim interfejs wyjsciowy 120 do innych systemow na pojezdzie lub poza nim.

W przyktadzie wykonania wedtug wynalazku dane teleinformatyczne dotycza wartosci predkosci
i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego na kierunek jazdy w warunkach ruchu pojazdu 170. W szczegdlno-
$ci, w przyktadzie wykonania wedtug wynalazku dane teleinformatyczne wyswietlane sa kierujacemu
pojazdem 170 w tym przypadku rowerzyscie. W przypadku roweru cato$¢ systemu moze stanowi¢ ele-
ment typowego licznika rowerowego z wyswietlaczem, tak aby rowerzysta miat mozliwo$¢ podgladu
informacji o biezacej wartosci predkosci i zwrocie rzutu wiatru rzeczywistego na kierunek ruchu.

Pierwszy z wyzej wspomnianych elementow elektronicznych w postaci miernika 130 predkosci
ruchu pojazdu 170 wzgledem ziemi ma wbudowany w swoja strukture uktad zliczajacy 131 obroty kota
pojazdu 170 oraz uktad przeliczajacy 132 obroty kota pojazdu 170 na predkos¢ postepowa. Predkos¢
ruchu pojazdu 170 wzgledem ziemi w przyktadzie wykonania wyznacza sie na podstawie zliczania ob-
rotow kota pojazdu 170 poprzez rejestracje momentu sygnatu przej$cia elementu wykonanego z mate-
riatu ferromagnetycznego umieszczonego na kole pojazdu 170 za pomoca uktadu zliczajacego 131,
w ktorym wzbudza sie sygnat elektryczny na zasadzie indukcji. Sygnat przejscia przesyta sie przewo-
dem elektrycznym w jednym przyktadzie wykonania lub droga radiowa w innym przyktadzie wykonania
do ukfadu przeliczajacego (132), ktory na jego podstawie wyznacza czestotliwo$¢ obrotow kota pojazdu
(170) i na podstawie informacji o $rednicy kota pojazdu (170) przelicza predkos¢ ruchu pojazdu (170).
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Drugi z wyzej wspomnianych elementdw elektronicznych w postaci anemometru 140 mierzgcego
warto$¢ rzutu predkosci wiatru pozornego na kierunek ruchu pojazdu 170 z kolei ma wbudowanag
w swojg strukture jednokierunkowa sonde. W jednym z przyktaddw wykonania wedtug wynalazku jed-
nokierunkowa sonda anemometryczna wbudowana w anemometr 140 jest sondg opartg na piezoelek-
trycznym pomiarze cisnienia. W takim przyktadzie wykonania wartos¢ rzutu predkosci wiatru pozornego
na kierunek ruchu pojazdu 170 wyznacza sie z cisnienia dynamicznego polegajacego na tym, ze na
otworze czotowym rurki Pitota mierzy sie réznice cisnienia catkowitego oraz cisnienia statycznego mie-
rzonego na otworze znajdujacym sie na rurce Pitota o srednicy 7 mm w odlegtosci wynoszacej 7 srednic
rurki Pitota od otworu czotowego. W innym przyktadzie wykonania jednokierunkowa sonda anemome-
tryczna wbudowana w anemometr 140 jest sonda wiatraczkowg oparta na zastosowaniu otunelowa-
nego wirnika, ktory obracany jest przez site generowang przez cisnienie wiatru pozornego oddziatuja-
cego na fopatki. Niezaleznie od tego wspomniany anemometr 140 mierzacy wartos¢ rzutu predkosci
wiatru pozornego na kierunek ruchu pojazdu jest umieszczony na gtéwce ramy pojazdu 170, ktory we
wspomnianym przyktadzie wykonania jest rowerem.

Powyzszy opis przedstawionych przyktadow wykonania jest dostarczony w celu umozliwienia do-
wolnemu znawcy zrealizowanie lub wykorzystanie niniejszego wynalazku. Mozliwe sa takze rézne mo-
dyfikacje przedstawionego przyktadu wykonania obejmujace wszystkie takie zmiany, modyfikacje i od-
miany, ktére wchodza w obszar istoty i zakresu zataczonych zastrzezen patentowych. Podstawowe za-
sady tu okreslone moga by¢ zatem zastosowane w innych przyktadach wykonania bez wykraczania
poza zakres wynalazku. Zatem, zamierzeniem niniejszego wynalazku nie jest ograniczanie go do przy-
ktadoéw wykonania tu przedstawionych, ale aby byt zgodny z najszerszym zakresem odpowiadajacym
przedstawionym tu zasadom i nowym cechom.

Niniejsze rozwigzanie wedtug wynalazku oferuje zatem przy uzyciu wyzej wymienionych srodkow
technicznych jak wskazano na FIG. 1 system pomiaru predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego
oddziatujgcego na poruszajacy sie obiekt, w tym przypadku pojazd, w szczegdlnosci pojazd dwukotowy
z wykorzystaniem zaprojektowanych elementéw elektronicznych oraz uktadéw przeznaczonych do wy-
znaczenia wartosci predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego oddziatujacego bezposrednio na
obiekt, w tym przypadku pojazd, w szczegdlnosci pojazd dwukotowy.

Wynalazek moze znalez¢ zastosowanie, w szczegdlnosci wszedzie tam, gdzie istnieje potrzeba
wyznaczenia wartosci predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego na kierunek poruszajacego sie
obiektu. Informacja ta moze by¢ wykorzystana do okreslenia warunkéow podrozy, przyktadowo do wy-
boru trasy dla ktérej wiatr jest sprzyjajacy lub tez do optymalizacji ksztattu obiektu.

Zastrzezenia patentowe

1. Sposob pomiaru predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego oddziatujgcego na poruszajacy
sie obiekt, w szczegolnosci pojazd (170), polegajacy na tym, ze poprzez modut transmitujacy
(110) oraz potaczony z nim interfejs wyjsciowy (120) wyswietla sie kierujgcemu pojazdem
(170) dane teleinformatyczne dotyczace wartosci predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczywi-
stego na kierunek jazdy w warunkach ruchu pojazdu (170), znamienny tym, ze za pomoca
co najmniej jednego uktadu elektronicznego (150) z wbudowanym w swoja strukture blokiem
przetwarzania analogowego (152) oraz potaczonym z nim blokiem analogowo-cyfrowym (151)
wyznacza sieé na podstawie réznicy sygnatow elektrycznych wartos¢ predkosci i zwrotu rzutu
wektora wiatru rzeczywistego na kierunek poruszania sie pojazdu (170) z co najmniej jednego
anemometru (140) mierzacego wartos¢ rzutu predkosci wiatru pozornego na kierunek ruchu
pojazdu (170) oraz miernika (130) predkosci ruchu pojazdu (170) wzgledem ziemi, przy czym
wartos¢ rzutu predkosci ruchu pojazdu (170) wzgledem ziemi wyznacza sie jako odjemna
a wskazanie co najmniej jednego anemometru (140) mierzacego wartosc¢ rzutu predkosci wia-
tru pozornego na kierunek ruchu pojazdu (170) odjemnikiem, natomiast warto$¢ zwrotu rzutu
wektora wiatru rzeczywistego w stosunku do wartosci zwrotu wektora ruchu pojazdu (170)
wyznacza sie poprzez znak roznicy wskazan z miernika (130) predkosci ruchu pojazdu (170)
oraz anemometru (140) mierzacego wartos¢ rzutu predkosci wiatru pozornego na kierunek
ruchu pojazdu (170), przy czym w przypadku ujemnej wartosci roznicy, wartos¢ zwrotu wiatru
rzeczywistego na kierunku ruchu pojazdu (170) jest przeciwna do wartosci zwrotu ruchu po-
jazdu (170), a dla dodatniej wartosci oba zwroty sa zgodne.
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. Sposob wedtug zastrzezenia 1, znamienny tym, ze wartos¢ rzutu predkosci ruchu pojazdu
(170) wzgledem ziemi wyznacza sie na podstawie zliczania obrotow kota pojazdu (170) po-
przez rejestracje momentu sygnatu przejécia magnesu lub elementu wykonanego z materiatu
ferromagnetycznego umieszczonego na kole pojazdu (170) za pomocg uktadu zliczajacego
(131) w ktorym wzbudza sie sygnat elektryczny na zasadzie indukcji, przy czym nastepnie na
podstawie sygnatu przejscia wyznacza sie czestotliwo$¢ obrotéw kota pojazdu (170) oraz za
pomoca uktadu przeliczajacego (132) na podstawie informacji o $rednicy kola pojazdu (170)
przelicza sie predkos¢ ruchu pojazdu (170).

. Sposob wediug zastrzezenia 1, znamienny tym, ze wartosc rzutu predkosci wiatru pozornego
na kierunek ruchu pojazdu (170) wyznacza sie z predkosci obrotowe] wirnika na podstawie
pomiaru cisnienia wiatru pozornego oddziatujacego na topatki sondy wiatraczkowej wbudowa-
nej w co najmniej jeden anemometr (140) lub warto$¢ rzutu predkosci wiatru pozornego na
kierunek ruchu pojazdu (170) wyznacza sie z cisnienia dynamicznego na podstawie sondy
opartej na piezoelektrycznym pomiarze cidnienia wbudowanej w co najmniej jeden anemometr
(140) polegajacy na tym, ze na otworze czotowym rurki Pitota mierzy sie réznice cisnienia
catkowitego oraz ci$nienia statycznego mierzonego na otworze znajdujacym sie na rurce Pi-
tota o $rednicy wynoszgcej od 4 mm do 10 mm w odlegtosci wynoszacej od 5 do 18 $rednic
rurki Pitota od otworu czotowego.

. System (100) pomiaru predkosci i zwrotu rzutu wiatru rzeczywistego oddziatujacego na poru-
szajacy sie obiekt, w szczegolnosci pojazd (170), ktory posiada modut transmitujacy (110)
oraz potaczony z nim interfejs wyjsciowy (120) do wyswietlania danych teleinformatycznych
kierujacemu pojazdem (170), znamienny tym, ze zawiera co najmniej jeden ukfad elektro-
niczny (150) z wbudowanym w swoja strukture blokiem przetwarzania analogowego (152)
oraz potaczonym z nim blokiem przetwarzania analogowo-cyfrowego (151) przystosowanymi
do dokonywania operacji algebraicznych na sygnatach elektrycznych, z ktérym to uktadem
elektronicznym (150) potaczony jest co najmniej jeden miernik (130) predkosci ruchu pojazdu
(170) wzgledem ziemi oraz co najmniej jeden anemometr (140) mierzacy wartos¢ rzutu pred-
kosci wiatru pozornego na kierunek ruchu pojazdu (170), przy czym co najmniej jeden miernik
(130) predkosci ruchu pojazdu (170) wzgledem ziemi ma wbudowany w swoja strukture co
najmniej jeden ukfad zliczajacy (131) obroty kota pojazdu (170) oraz uktad przeliczajacy (132)
obroty kota pojazdu (170) ma predkos¢ postepowa, a co najmniej jeden anemometr (140)
mierzacy wartos¢ rzutu predkosci wiatru pozornego na kierunek ruchu pojazdu (170) ma wbu-
dowang w swoja strukture jednokierunkowa sonde.

. System (100) wedtug zastrzezenia 4, znamienny tym, ze jednokierunkowa sonda anemome-
tryczna wbudowana w anemometr (140) jest sonda termoanemometryczna lub sonda oparta
na piezoelektrycznym pomiarze cisnienia lub sondg wiatraczkowa oparta na zastosowaniu
otunelowanego wirnika, ktdry obracany jest przez site generowana przez cisnienie wiatru po-
zornego oddziatujacego na fopatki.

. System (100) wedtug zastrzezenia 4 albo 5, znamienny tym, ze wszystkie elementy sktadowe
systemu (100) sa usytuowane na pojezdzie (170).
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