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Zatf{zeni % ovléddni mechanismu par-
kovaci zdpadky je urdeno pro automatické
pfevbdovky. Vyndlez fe8i spolehlivost a
silové pomdry p¥l zapindni a vypindni par-
kovac{ zdpadky. Podle vyndlezu Je volicl
pdka opatfena depem s kladkou, ktersd zapa-
ds do vyrezu kulisy, jejiZ prodlou¥ené ra-
meno je spojeno 8 kloubem spojenym tdhlem
s mechanigmem parkovaci zdpadky. Vynélez
mi¥e byt pousit pro viechny automatické
phevodovky, opati'ené volici pdkou a me=-
chanickym ovliddnim parkovac{ zdpadky, zeJ
ména p¥i pou¥itf elektronického ovlsdéni
automatické prevodovky.
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Vynélez se tykd zarizeni k ovldddni mechanismu parkovaci zdpadky sutomatickych pirevo-
dovek, opétfenjch volict pédkou a mechenickym ovlddénim parkovact zdpadky, zejména pi'i poufi-
t{ elektronického ovldddnf automatické prevodovky.

U dosud znémych zaPfzeni k ovldddni mechsnismu parkovaci_zépadky automatické pFevodovky
Jje volici pdka pevn& spojena s kloubem, ovlddajfcim pomoct tdhel mechanismus parkovac{ zdpad-
ky. v

Hlavn{ nevyhodou‘tohoto zndmého fegeni Jje, Ze mechanismus parkovac{ zdpadky se pohyBuJe
soudasnd s celym zdvihem volic{ pdky od parkovaecf polohy "PF", a% do polohy prvni rychlosti
"I". To zplsobuje p¥{li¥ dlouhy mrtvy krok mechsnismu parkovact zdpadky a v krajnich polohédch
nep¥iznivé silové poméry pfi zapindni a vypindni parkovacf zdpadky. V disledku toho mnohdy
dojde i k selhdnf funkce mechanismu parkovac{ zépadky. Z tohoto divodu znémé releni nezarulu-
Je bezporuchovou aretaci vystupntho hifdele automatické prevodovky v poloze "P" volici péky
a tim automatickd prevodovka nesplﬁu;e Jeden ze zdkladnfch poZadavkd.

Uvedené nebyhcdy odetranuje za¥fzenf k ov14dénf mechanismu parkovac{ zdpadky automatic-
ké'pfevodoﬁky podle vyndlezu, jeho? podstata spodivd v tom, %e volict pdka je opatiena &epem
8 kladkou, které zapadd do vyPezu kulisy, jeji% prodlou¥ené rameno je spoJeno s kloubem spo-
Jjenym téhlem s mechanismem parkovacl zdpadky.

Vyznak vynédlezu spodivd rovnéz v tom, %e volic{ pdka je upravena oto¥n& kolem osy ulo-
Yené ve vidlici t¥lesa volide a kulisa je upravena oto&n¥ kolem druhé o8y uloZené v td&lese
volide,

Dals{ vyznak‘vynélezu spoéivd v tom, Ze vyrez kulisy md vi&i ose volici pdky v interva-
lu mezi perkovaci polohow "P" a polohou zpétné iychlosti "R* astoupéni odpovidajfc{ zdvihu
parkovaci zépadky a v intervalu mezi polohami "R" a% koncovou polohou prvé rychlostd "I" m4

nulové stoupéni.‘

Dalid vjznak vynélezu spoéivé v tom, Ze vyfez kulisy md v celé své délce stejnou Sf{rku
Jako kladka,

Vyznak vyndlezu mi%e spodivat i v tom, %e prodloufené rameno kulisy mé na druhé strand
t8lesa vodife pomocné rameno, se kterym je pevn¥ spojeno p¥idnikem, na kterém se nachdz{

kloub spojeny téhlem 8 mecharnismem parkovaci zépadky.

Dalsf vyznak vynélezu mi%e spofivat v tom, Ze 6ep kladky, vedené vytezem kulisy, mé zé-
pich pro ulomenf &epu v pripadd pretfZeni ovlddactho zarizeni. ‘

Dal¥{ v¥znak vyndlezu miZe spodfvat i v tom, %e &ep kladky, vedené vytezem kulisy, Ja

‘pevné spojen s destiékou, kterd je rozebirateln& spojena s volici pékuu.

Za¥{zeni k ovlédddn{ mechanismu parkovac{ zipadky automatické prevodovky podle vyndlezu
Je vyhodné tim, Ze&mechanismus parkovaci zdpadky se poh&bujeupbuze v &dsti zdvihu volici pé4-
ky a to mezi parkovacf polohov “P" a polohbu zpétné rychlosti "R"T Pfi pohybu volict péky
mezi polohou zp&tné rychlosti "R" a polohou prvé rychlosti "I" se mechanismus parkovaci zé~-

padky nepohybuje, krok mechanismu parkovaci zdpadky je tedy krdatky a silové poméry pii zap{-
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nén{ a vypindn{ parkovac{ ‘z4padky Jjsou priznivé i v krajnich polohdch. Teprve zafizeni k ovld-
d4nf parkovaci zdépadky podle vyndlezu umo?nuje pii daném systému ovldddni parkovaci zépadky
bezporuchovou aretaci vystupnfho hif{dele automatické prevodovky v parkovac{ poloze "P" volict

péky a tim vlastn& splnénf viech poZadavkd na vlastnosti eutomatické pievodovky beze zbytku.

Pr{klad provedeni vyndlezu je na vykresech, kxde obr. 1 ukazuje bodni pohled na zaiizeni
k ovl&ddni mechanismu parkovaci zépadky automatické prevedovky, obr. 2 ukazuje toté? zatizeni

v pPi¥ném Fezu.

Na obr. 1 je zarfzen{ podle vyndlezu, kde volici péka 1, otoZné uloZend na ose J ve
vidlici 10 t&lesa volife 11, Jje opatfena Zepem 2 s kladkou 3, kterd zapadd do vyfezu 4 kullsy
2; kterd je otodné ulofena na ose 12 a jejdi prodiouZené rameno 6 je prostrednictvim pFiéniku
14 spojeno s kloubem T, spojenym tdhlem 8 s nenaznadenym mechanismem parkovaci zépadky. Vy~-
¥ez 4 kulisy 5 mé vi&i ose 9 volic{ péky.l v intervalu mezi polohami "P" a "R" stoupdni a v
intervalu mezi polohami "R" a "I" m4 nulové stoupdni. To md za ndsledek, %e p¥i pohybu volic{
pdky 1 mezi polohami WPJba "R" ge prodloufené rameno 6 kulisy 5 ot4&f kolem své osy ;g a pfi
pohybu volic{ pdky 1 mezi polohami "R" aZ "I" se prodlouZené rameno 6 kulisy 5 neotddf. Sou-
dasné vyfez é.kulisy 5 p¥i viech polchdch pdky 1 blokuje zp&tny pohyb prodlouZeného ramena 6
kulisy 5, protoZe vyFez 4 kulisy 5 mé v célé gvé délce stejnou 3ifku jako kladka 3.

Na obr. 2 je ppiény Pez za¥izenim podle vyndlezu, kde volict pdka 1 obkroduje téleso
voli¥e 11 s vidlicf 10, v ni% je osa 9, kolem které se pdka 1 otddf. S levou &éstf volict
pdky 1 je rézebiratelné spojena desti¥ka 16, k ni% je privalfen &ep 2 se zdpichem 15 pro ulo-
’meni'éepuvg,v pripadd pretifeni ovlddaciho za¥{zeni. Na Eepu g‘je.kladka 3, ktera pohybuje
kulisou 5 kolem osy 12, prilemZ kulisa 5 wé prodlouZené rameno 6, ﬁevné propojené s pomocnym
ramenem 13 pomoci p¥f&niku 14, na kterém se nachdzi{ kloub 7, spojeny tdhlem 8 s nenaznadenym

mechanismem parkovaci zépadky.

- Je zfejmé, ¥e gzadizenf k ovlidédni mechanismu parkovac{ zdpadky podle vyndlezu miZe byt
provedeno 1 s kulisou 5 na protilehlé strané télesa volige 11, pfipadn& s dvéma kulisami na
‘obou strandch t&lesa volie 1l. Déle je ziejmé, Ze tvar priéniku 14 mZe byt libovolny a ku-
lovy kloub 7 mi¥e byt nahraZen jinym otodnym spojenim.

PEEDMET VYINALEZU

1. zatizen{ k ovlddén{ mechanismu parkovaci zépadky automatické pFevodovky opatfené
volief pdkou, vyznadené tim, Ze voiici péka (1) je opatrena Zepem (2) 8 kladkou (3), kters
zapadd do vyrezu (4) kulisy (5), jejf# prodlouZené rameno (6) je spojeno s kloubem (7) spo-
jenym téhlem (8) s mechanismem parkovaci zdpadky.

2. Za¥{zen{ podle bodu 1, vyznalené tim, %e volici pdka (1) je upravena otoln& kolem
osy (9), ulo¥ené ve vidlici (10) t&lesa volile (11) a xulisa (5) je upravena oto&né& kolem
druhé osy (12) uloZené v télese volite (11).

3, Zar{zeni podle bodd 1 a 2, vyznalené tim, Ze vylez (4) kulisy (5) mé vi&i ose (9)



216130 3

volici péky (1) v intervalu mezi parkovaci polohou "P" & polohou zp&tné rychlosti "R" stoupé-
ni odpovidajic{ zdvihu parkovacf zdpadky a v intervalu mezi polohami "R" a% koncovou polohou

prvé rychlosti "I" mé nulové stoupéni.

4. Za¥fzeni podle bodd 1 a¥ 3, vyznagené tim, Ze vydez (4) kulisy (5) mé v celé své
délce stejnou ¥{i¥ku jako kladka (3).

5. Zetizenf podle bodd 1 a¥ 4, vyznalené tim, e prodlou¥ené rameno (6) kulisy (5) md
na druhé stran¥ t&lesa volide (11) pomocné rameno (13), se kterym je pevné spojeno pii¥nfkem
(14), na kterém se nachézf kloub (7) spojeny téhlem (8) s mechanismem parkovaci zdpadky.

6. Zarizen{ podle bodd 1 a 5, vyznadené tim, %e Zep (2) kladky (3), vedend vytezem (4)
kulisy (5), mé zdpich (15) pro ulomeni Zepu (2) v p¥fpadd pretifeni ovlddacfho za¥izeni.

7. Za¥fzen{ podle bodd 1 a¥ 6, vyznaené tim, Ze &ep (2) kladky (3), vedsné vy¥ezem (4)
kulisy (5), je pevné spojen s destiZkou (16), kterd je rozebiratelnd spojena s volici pékou
(1. '

2 vykresy
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