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Olejodynamické ovlddaci dstroji je
opat¥eno automatickym stabiliz&torem g
piimého sméru dréhy pojezdu a olejodyna- _
mickym ¥i{dicim regulé&torem, sestdvajfcim §
z vélcovitého t&lesa v rlznych provedenich,

v némZ je ulofen vratnd posuvny pist, jehoZ
pohyby jsou z&vislé na zm&ndch sméru
pojezdu vozidla. Ve vdlcovitych t&lesech

je vytvofena obtokov4 mezera spojend obto-
kovym potrubim se z4sobni nddr3f. Obtokova
mezera je vytvofena rozif¥enim primdru
vdlcovitého t&lesa nebo mezi deskami
dvojitého pistu. Vdlcovité t&leso posilova-
&e s pistem je napojeno na vadlcovité

t&leso s pistem. Oba pisty jsou pfipevné- R
ny na spole&né pistnf ty&i. Ostrojf «
vyluduje ne%ddouct vychylky od p¥imého
sméru fiditelnych kol vozidla.
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Vyndlez se tykd olejodynamického ovlddactfho Ustrojif pro ¥fzenf natd¥ivgch pojezdovych
kol motorového vozidla, opat¥eného automatickym stabiliz&torem p¥fmého smEru drdhy pojezdu
a olejodynamickym ¥fdicim regqulétorem, spojenym hydraulickym rozvodem s ovlAdacim ustrojim,
sestdvajlcim z vdlcovitého t&lesa, v ndm% je ulo¥en vratn& posuvny pist, jeho¥ pohyby jsou
z4vislé na zm&ndch smé&ru pojezdu vozdila.

Jsou zndmy systémy Pizeni zadnich kol vozidel, zajména primyslovfch, na jejich% natddiva
kola pisobi stabiliz4tor pfimé drédhy pojezdu a hydraulicky ovl&dac{ vélec, vyvozujici sfly
potfebné pro zménu p¥imého sm&ru drdhy pojezdu, &im# se dosahuje ¥f{zenf pojezdovych kol.

Je zndm nap¥iklad systém ¥fzenf s hydraulickym vélcem, kter?iovladé pfes dvojity hydrau-
licky rozvod &inny vdlec ¥fzeni. Je-1li drdha pojezdu p¥imé&, je pist ovlddactfho vélce ¥{zeni
pfesné& uprostfed vdlce a je se systémem ¥fzenf vozidla spojen tak, %e ka¥dé vychyleni z pfimé'
drédhy pojezdu m4 za ndsledek p¥esunutf pistu ze st¥edové polohy, &im# je vyvoladna &innost
védlce a ¥fzenf kol. JelikoZ v takovém systému Pizeni je hydraulicky obvod spojujfci ovlddaci
védlec a ¢inny vdlec, vidy pod tlakem hydraulického média a jeliko¥ jsou v ndm za&len&ny
akumula&ni prost¥edky pro udrfovdni ur&ité hodnoty tohoto hydraulického tlaku, mi¥e i nejmen=-
81 vychylen{ hlavnfho systému ¥fzenf z p¥imé polohy #izeni vyvolat ¥fzenf zadnfch kol. Ke
stejnému G&inku dojde, je-li ve spojeni mezi pistem ovlddacfho vélce a hlavnim systémem
¥fzenf vile nebo kdy% opotfebenf pfstu m4 za nisledek prosakovdnf hydraulického média v uvede-
ném vdlci nebo kdyZ mechanické spojovaci %dsti pFevodu pohybu pfstu jsou nepfesnd sestaveny.

Ve v3ech t&chto pfipadech, jimZ nelze prakticky zabrénit, vykazuje systém ¥fzenf vé¥nou
nevyhodu v tom, %¥e vyvoldv4 nefédouci ¥izen! zadnIch pojezdovych kol vozidla, jeho¥ dusledkem
je bo&nf smyk a riziko vyboleni z dr&hy pojezdu. Tento nedostatek je tim v4#n&j¥f, ¥e p¥i
pojezdu vozidla relativn& vysokou rychlost{ dochdz{ v hlavnim systému ¥izenf k malym oscilacim
a je proto neZ&douci ¥izenf zadnich pojezdovych kol v tomto p¥ipadé také nebezpe&n¥j¥i.

Je zném je¥t& systém natdfivych kol se stabiliz&torem p¥Ifmé dréhy pojezdu a s hydraulickfm
ovlddacim zaffzenim, ktery neobsahuje akumuldtor pro udrfovdni vysokKého tlaku v hydraulickém
obvod& ffzeni. Jeho nevyhody jsou stejné jako u p¥edchdzejiciho systému ¥fzenf, a to v tom,

Ze v uvedenych situacich vyvoldvd rovnd% nei&doucf ¥fzeni kol.

Cflem vyndlezu je odstran&ni uvedenych nevyhod zndmych systémd ¥fzenf vyvinutim olejodyna-
mického ovlddaciho za¥fzen{ pro ¥izeni natd&ivgch kol vozidla, na kter4 plsobf stabilizédtor
pEimé drdhy pojezdu, ktery by zajistilo stabilizaci p¥imé drahy pojezdu takovych kol i p¥i
malych ¥fdicfch pohybech hlavniho systému ¥izeni{ a p¥f{ vzniku vil{ ve spojen{ mezi ovlidacim
dstrojim a hlavnim systémem ¥f{zen{ vozidla.

Uvedeny cil spliiuje u shora uvedengch tstroj{ vyndlez, jeho% podstata spodivd v tom,
Ze ve vdlcovitém t&lese je vytvo¥ena obtokovd mezera spojend obtokovim potrubim se zdsobni
néddrii.

. Obtokovéd mezera vytvofend ve vdlcovitém t&lese md v jednom provedeni v&t3f primdr ne¥
je prim&r pistu, vratn® posuvného ve vélcovitém t&lese.

Obtokov4 mezera vytvoFend v jiném provedeni je ve vélcovitém tdlese tvofena vyvydenou
&4st{ vdlcovitého télesa, v nEm¥ je na oto¥ném h¥fdeli naklfinovidno oto&né k¥idlo.

Obtokovd mezera v dalSim provedeni je vytvo¥ena v dvojitém pfstu ulofeném ve vAlcovitém
té€lese a je spojena protilehlymi kandly s vndj¥imi. Sely dvojitého pistu, prilem¥ protilehlé
kandly jsou opat¥eny viky se ¥roubovymi prufinami, opat¥enymi vnéjsim koncem o odpovidajici
protilehlé viko, druhym koncem o odpovidajici protilehlou st&nu dvojitého pistu.

Na vAlcovité tdleso s pistem je napojen posiloval ¥fzeni, tvo¥eny dal3fm vdlcovitym t&le-
sem, ob&ma vdlcovitymi t&lesy prochdzi spolednd pistnf ty&, na ni% je pfipevnén pist posilovade
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a pist prvnfho vélcovitého t&lesa, ptilem? pracovni prostory vdlcovitého t&lesa posilovale
jsou spojeny hydralickymi rozvody s ovlddac{ sk¥inf a ob& vilcoviti t&lesa jsou vzdjemné
odd&lena t&snici p¥epdikou.

Refenim podle vynilezu se odstrafiuji nevyhody dosavadniho systému hydraulického ¥fzeni
motorového vozidla s vice nef dv&ma osami tim, Ze zaji¥fuje na vozovce bez ohledu na jeji
stav stabilizaci p¥imé drdhy pojezdu nat&¥ivych kol vozidla i p¥i malych ¥{dicich pohybech

"hlavnfho systému ¥{zeni a p¥i vzniku vili mezi ovl&dacim Ustrojim a hlavnim systémem Efzeni

vozidla.

P¥fklady provedeni vyndlezu jsou znézorndny na vykresech, na nich¥ zna&{ obr. 1 schematic-
k¢ perspektivni pohled na systém ¥izeni, obsahujici dstroji podle vyndlezu pro trojndprovové
vozidlo; obr. 2 osovy Fez &4sti dstrojfl v prvnim provedeni; obr. 3 a 4 schemata 4stelneé
v Yezu ustrojim podle obr. 1 a 2, ve dvou odliZnych funk&nich polohdch; obr. 5 perspektivni
schéma C4ste¥nd v Yezu pFedni &asti vozidla v druhém provedeni dstrojf podle vynélezu;
obr. 6 a 7 osové Yezy tfetim provedenim dstroji ve dvou odli¥nych funk&nich polohédch; obr. 8
osovy Yez &tvrtym provedenim dstroji; obr. 9 a 10 pidorysné schemata dvou poloh ¥fzeni
trojnépravového vozidla s Ustrojim podle vyndlezu; obr. 11 a 12 osové Fezy dvéma odliZnymi
uspof4danimi obtokového ventilu, jehoZ miZe byt poufito v ustroji; obr. 13 schematicky
perspektivni pohled na systém ¥izeni, obsahujfci tstrojf podle vyndlezu, p¥i jeho pouZiti
pro navés s ¥izenim p¥es pdté kolo.

Systém ¥izenf trojndpravového, typicky primyslového vozidla, zndzornény na obr. 1, obsahuje
olejohydraulické ovladaci tstrojf podle vyndlezu v prvnim provedeni. Na pfedni népravé 17
jsou oto¥nd ulofena Fiditelné pojezdova kola 21, 217, spojend vzédjemnd pIi&nym tédhlem 22 a
kloubovymi rameny 23, 23~ a ovladané volantem 25 ¥fzeni pfes sk¥{n 26 ¥fzeni, ovlddaci rame-
no 27 a podélné tdhlo 28. K ovladdacimu ramenu 27 je pFipojeno druhé ovlddaci rameno 29, které
je oto&n& spojeno s pistni ty&{ 30 pistu 38, ulo¥eného kluzn& ve vdlcovitém t&lesu 20, jimZ
je v tomto provedeni dvoj&inny vélec vytvarejici olejodynamické ovladaci idstroji podle vyné-
lezu. Na vAlcovité t&leso 20 jsou napojeny dva hydraulické rozvody 31, 32, p¥ivad&jfc{ tlako-
vé hydraulické médium z vélcovitého tdlesa 20 do stabiliza&niho za¥{zeni 33, detailn& zndzor-
n&ného na obr. 3, 4. . '

Stabiliza&ni za¥fzenf 33 obsahuje stabilizétor 39 p¥i{mého sm&ru drdhy pojezdu pro pojezdo-
v& kola 34, 347, ulofend oto¥n& na zadnf ndpravé 19, jako# i p¥esouvaci ovlada& 40 pro ¥izeni
pojezdovych kol 34, 34 zadni népravy 19. Stabiliza&n{ za¥fzenf 33 je upevnéno na konzole
35, ptipevn&né ke sk¥ini zadni ndpravy 19. Ze stabilizdtoru 39 vy&nivé téhlo 36, spojené
kloubové s oto¥nym ramenem 37, pusobicim na pojezdova kola 34, 34" zadni népravy 19. fojezdova
kola st¥edni hnacf{ ndpravy 18 nejsou ¥iditeln& nat&&iv4, nybri sleduji{ stdle pfimy sm&r dréhy
pojezdu vozidla. U takto fe¥eného systému ¥{zenf vozidla je ¥izeni pojezdovych kol 34, 34~
zadn{ népravy 19 ovlad4no vdlcovitym t&lesem 20 reagujic{ na zmdny pohybu ¥iditelnych pojezdo-
vych kol 21, 21~ p¥ednf népravy 17.

Na obr. 3 a 4 je schematicky zndzorn&no spojeni vélcovitého té&lesa 20 ve tvaru dvoj&i-
nného vilce zndzorndného Y4stedn& v detailu na obr. 2, se stabiliza®nim za¥izenfm 33. Z té&chto
vyobrazen{ je z¥ejmé, %e p¥i p¥imém sméru dréhy pojezdu vozidla je pist 38 ve vdlcovitém té&le~
se 20 (obr. 2) v st¥edové poloze. ' '

Kdy? hlavni systém ¥fzeni vozidla udriuje ptimy smdr drdhy pojezdu vozidla, zlstavd pist
38 ve valcovitém t¥lese 20 ve zndzorné&né stfed;i poloze (obr. 2 a 3), takZe v hydraulickych
rozvodech 31, 32 nenf vyvozovén tlak hydraulického média. Stabiliza®ni za¥izenf 33 nen{ soulds-
t{ pfedm&tu vyndlezu, jelikoZ je jako takové ji¥ zn&mo, pro lep3fi pochopeni podstaty vyndlezu
vBak bude schematicky popsdno. Toto stabiliza®ni za¥izeni 33 obsahuje stabilizdtor 39, ktery
zavdd{ jako permanentni vyvijeci systém elastické energie na pojezdovd kola 34, 34  zadni
ndpravy 19 stabilizadni sily v&t3{ nei jsou vn&js{ sily pisobici nha tato kola, kterd proto
udrfuji svij p¥im¢ smdr drdhy pojezdu potud, pokud nenf{ uveden v &innost dalsf &len stabilizaé&-
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niho za¥fzeni 33, a to ovlada& 40 nastaveni, ktery je utvdfen jako dvoj&inny hydraulicky
vélec spojeny hydraulickymi rozvody 31, 32 s vAlcovitym t&lesem 20. P¥i uvedeni vélcovitého
télesa 20 v &innost, to jest, v popisovaném prvnim provedeni p¥i zaveden{ hydraulického
tlakového média z dvoj&inného vdlce do hydraulického rozvodu 31 nebo 32, jsou ovladalem

40 nastaven{ vyvozovény na pojezdové kola 34, 34  zadnf ndpravy 19 sily v&t3{ ne% jsou sily,
kKteré jsou na n& vyvozovény stabilizdtorem 39, takZfe pojezdovd kola 34, 34" zadni nédpravy

19 mohou byt ¥iditeln& natdlena. P¥i poloze pistu 38 ve vdlcovitém t&lese 20, podle obr. 2 a
3, a tedy ve tvaru dvoj&inného vélce, neni do ovlada¥e 40 nastaveni zavddéno hydraulické
tlakové médium, takZe nedoch&zi k ¥fzenému nat&Senf pojezdovych kol 34, 34~ zadni ndpravy 19.

V p¥1&né ose vystupuje z vAlcovitého t&lesa 20 hydraulické potrubf 41, zaji¥tujfci obtok
hydraulického tlakového média do schematicky zndzorn&né zésobnf nddrie 42. Vélcovité téleso
20 je po obou strandch své p¥i¢né osy provedeno s obtokovou mezerou 43, jeji¥ prim&r je vétS{
ne? primdr pistu 38, &Im¥ je umo¥n&n vytok hydraulického média z vélcovitého t&lesa 20 do
obtokového hydraulického potrubf 41 a timto potrubim do z&sobni nédrZe 42. %Z toho vyplyvé,
¥e malé zm&ny Yfdic{ polohy hlavnfho systému ¥fzeni, které maji za ndsledek posunuti pistu
38 v rozmezi d kolem p¥iZné osy vdlcovitého t&lesa 20 nevyvolaji £4dné ¥{1dici natodeni
pojezdovych kol 34, 34° zadni ndpravy 19.

Na obr. 4 je zndzorndn stav, odpovidajfcf skutednému ¥idicimu natoeni ¥iditelnych pojez-
dovych kol 21, 21~ p¥edni nédpravy 17, jehoZ vfsiedkem je nato&eni druhého ovlddaciho rame-
na 29 a tim vyvozeni zdvihu pfstu 38 ve vdlcovitém t¥lese 20 tak, Ze se tento pist dostane
mimo obtokovou mezeru 43. Tim vznik& v hydraulickém rozvodu 32 podle obx. 4 hydraulicky
tlak, ktery uvede v &innost ovlada® 40 nastaveni, jehoZ tdhlo 36, spojené kloubov& s oto&nym
ramenem 31, prestavl pojezdovAd kola 34, 34~ zadni népravy 19 na zak¥ivenou dréhu pojezdu tim,
%e prekond elastickou reakci stabilizdtoru 39.

U popisovaného systému ¥fzen{ mife byt do vdlcovitého t&lesa 20 zapojen obtokovy ventil
44, napojeny hydraulickym vedenfm 45 na zésobni nddr% 42. Tento zndmy obtokovy ventil 44 je
zndzornén v ¥ezu na obr. 11 a 12.

V pracovni poloze podle obr. 11 pist 46 obtokového ventilu 44, na ktery pisobi pruZina
7, uzavir4 hydraulické vedeni 45, takfe hydraulické médium miZe v hydraulickych rozvodech
1, 32 proudit tak, aby pisobilo na ovlada¥ 40 nastaveni jako funkni disledek polohy pistu
8 ve vdlcovitém t¥lese 20. Na obr. 12 je znézornn stav p¥i zasunutém pistu 46 obtokového
ventilu 44, jehof je mo¥no doséhnout pfestavenim ru¥ni ovlddaci pdky 48, kterd miZe byt
umfsténa v kabin& ¥idi&e, jak je zndzorndno na obr. 1. V tomto stavu podle obr. 12 protékd
hydraulické médium obtokovou komorou 49 do z&sobnf nddrfe 42 takfe je uvoln&n tlak v ovlada&i
40 nastaveni a pojezdov4 kola 34, 34° zadn{ ndpravy 19 jsou udrZovédna pevné v p¥imé poloze

S

W

W

dr&hy pojezdu, nezdvisle na poloze pistu 38 ve vdlcovitém t8lesu 20. OZel tohoto uspo¥ddani
bude ddle popsén.

Na obr. 5 je zndzorn&na prednf &4st vozidla v druhém provedeni olejodynamického dstrojfl
podle vynilezu. V tomto provedeni je ovlddaci Gstrojf Fe¥eno jako vdlcovité t&leso 50, jimZ
je polovdlec, v ndm¥f je uloZen otong prvek ve tvaru kffdla 58. R¥{dlo 58 je naklfnovéno na otoiném
h¥fdeli 51, uvdd¥ném do otd¥ivého pohybu zm&nami p¥{mého sm&ru dréhy pojezdu od hlavniho
systému ¥izeni. Soud4sti tohoto hlavniho systému ¥{zen{ jsou totoZné s provedenim na obr. 1.

K¥idlo 58 je ve vdlcovitém t&lese 50 uloZeno tak, aby t&sn& klouzalo po jeho vnit¥nich
st¥n&ch. VAlcovité tdleso 50 je v oblasti své svislé osy opat¥ené nahofe vyvySenou sastl
53, kterd umoffiuje vytok hydraulického média valcovitého t&lesa 50 do obtokového potrub{ 417,
zatst&ného do z&sobni nddrie 42. P¥i p¥imém sm&ru drdhy pojezdu ¥iditelngch pojezdovych kol
pfedni ndpravy je k¥fdlo 58 v p¥esné poloze, ¥imi umoZfhuje obtok hydraulického média do z&sobni
nédr¥e 42. K takovému obtoku mife dochdzet v celém rozsahu poloh k¥fdla 58 ve vyvyfené ¥dsti
53 kolem svislé osy vélcovitého t&lesa 50, analogicky k tomu, co bylo popsino v souvislosti
s obtokovou mezerou 43 védlcovitého télesa 20.
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Na obr. 6 a 7 je zndzorn&no t¥reti provedeni olejodynamického ovlidaciho dstroji podle
vynélezu, a to v jeho dvou rizngch pracovnich polohdch. V tomto p¥ipadé m& ovlddaci Ustroji
opét tvar vdlcovitého t&lesa 60, a to dvoj&inného vélce, v n&mZ je kluzn& ulofen dvojity
pist 68. V ose vdlcovitého t&lesa 60 je proveden vytokovy otvor 64, na ktery je napojeno
obtokové potrubf 61, Gstfci do zésobn{ nddr¥e 62. Mezi dv&ma deskami pistu 68 je vytvoFfena
prstencovitd mezera 63 tak, Ze vytvA¥{ prstencovitou komoru, do nf# mife hydraulické médium
protékat otvofy 65, 657, spojujicimi prstencovitou mezeru 63 s vndjisSimi &ely 66, 66  dvojitého
pistu 68. Souose s pistni ty&{ 67, nesoucf dvojity pist 68, jsou vloZeny dv& Eroubové pruZiny
15, 157, oﬁirajici se o odpovidajici protilehld vika 69, 69, druhym koncem o protilehlou
sténu dvojitého pistu 68.

V provoznim stavu podle obr..6 je viko 69 p¥itladovdno prufinou 75 k dorazu 70, vytvore-
nému na vn&jsim &ele 66 dvojitého pistu 68, a druhé viko 69  je pfitladovdno pru¥inou 15"
k nékrufku 71, nasazenému pevnd na pistni ty¥i 67. P¥i tomté provoznim stavu se dvojity
pist 68 nachdz{ v osové poloze vdlcovitého télesa 60, co? odpovid4 nastaveni hlavniho systému
¥{zenf na p¥im§ smér dridhy pojezdu. V této poloze mi%e hydraulické médium protékat otvory
65, 65° v dvojitém pistu 68 do prstencové mezery 63 a odtud p¥es vytokovy otvor 64 do obtoko-
vého potrubf 61, &imZ je zaji¥t&n obtok do z&sobni nddr¥e 62. Obtok do z4sobn{ nddrie-62
je rovn&% zachovén v rozmez{i pohybu dvojitého pistu 68 kolem p¥i&né osy valcovitého t&lesa
60, protofe pred pritlafenim vik 69, 69~ k p¥fsludnym Zeltm 66, 66  dvojitého pistu 68 tlakem
hydraulického média ve vdlcovitém t&lese 60 musf{ dvojity pist 68 vykonat ur&ity zdvih, aby
byly uzav¥eny otvory 65, 657, umoZfiujic{ obtok hydraulického média do z4sobni nddrie 62.

Na obr. 7 je zndzorn&na pracovni poloha vdlcovitého t&lesa 60 ve tvaru dvojdinného vélce
pfi ¥idicim pohybu ¥iditelnych pojezdovych kol vozidla. V tomto p¥ipad® je p¥i zdvihu pistu
68 doprava viko 69 tlakem hydraulického média v pravé komo¥e dvoj&inného vAlce pfitla&eno
k &elu 66 dvojitého pistu 68, &im¥ jsou uzavieny p¥ftokové otvory 65. V této poloze ji%
prstencovitd mezera 63 nenavazuje na vytokovy otvor 64 a na obtokové hydraulické potrubi
61, takZ¥e nedochdzi k obtoku hydraulického média do zésobnf nddrie 62. Tlakové hydraulické
médium z pravé komory dvojinného védlce vdlcového tdlesa 60 je pak hydraulickym rozvodem
32 odvédé&no do ovladale 40 nastavenf, ktery tim, vyvold ¥izent pojezdovych kol 34, 34~ zadni
ndpravy 19.

Na obr. 8 je zndzorn&no &tvrté provedeni olejodynamického ovlddaciho tstroji podle vyna-
lezu. Toto provedenfi je tvofeno prvnim vdlcovym t&lesem 80 v provedeni podle obr. 1, jako
dbojéinny védlec s obvodovou mezerou 43, obsahujfcim vSak krom& toho posilova& ¥fzenf 85, tvo-
-feny druhym vdlcovym t&lesem 80" s pistem 86, nesenym pistni tyd{ 88, spolednou s pistem
84 prvniho vdlcového t&lesa 80. Tlakové hydraulické médium, zav&d&né do posilovade ¥{zenf
85 ze sk¥in& 83 ¥{zeni pfes hydraulické rozvody 87, 89 zaji3tuje silu pot¥ebnou pro posouvéni
pistu 86 a tim i pfstu 84 v prvnim vdlcovém t&lese 80 za G¥elem zvyfeni dfinku ¥idici sfly,
kterou plsobi #idi¢ vozidla ru&n& pfes volant 25 ¥fzen{ na systém ¥#{zeni.

Posilovale f{zen{ 85 je moZno pouZit u kteréhokoliv z popsanych provedeni olejodynamické-
ho ovlé&daciho Gstroji v p¥isluiné odpovidajicim uspo¥ddéni.

Na obr. 9 je séhematicky zndzornéno trojndpravové vozidlo s pfedni nédpravou 17, stfedni
ndpravou 17, st¥ednf{ hnac{f ndpravou 18 a zadni népravou 19 v typovém provedeni podle obr. 1.
Pro dosaZeni{ sprdvného otddeni, to jest bez prokluzovdni, se musi prodlouZeni os otddeni
jednotlivych pojezdovych kol protinat ve spoleném st¥edu otd&enf 90 (vyzna&eno &erchovand).

_ Riditelnd pojezdovd kola 34, 34~ zadn{ népravy 19 se tedy musf nato&it o Ghel beta”, ktery
je funkci Ghlu beta, nastavovaného natolenim ¥iditelnych pojezdovych kol 21, 21~ pFedni

ndpravy 17.

KdyZ se vBak podle zndzorné&ni na obr. 10 ¥iditelnd pojezdové kola 21, 21~ p¥edn{ népra-
vy 17 nato&i{ jen o thel alfa, ktery je mnohem men3f ne% dhel beta podle obr. 9, nevyvoléd
systém fizen{ v dlisledku charakteristik ovlddaciho dstrojf podle vyndlezu natoden{ ¥iditelngch
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pojezdovych kol 34, 34~ zadni népravy 19, kterd zistdvd pevnd. V souvislosti s obr. 2 je nyn{
z¥ejmé, %e hodnota Ghlu alfa, p¥i ni{% nedochdzf k ¥iditelnému natolen{ pojezdovych kol 34,
34~ zadni ndpravy 19, je z4vislé na ¥ifce d obtokové mezery 43 ve vdlcovitém t&lese 20, pro-
tofe v celém tomto rozsahu d je tlak v ovlada®i 40 nastaveni pojezdovych kol 34, 34  zadni
népravy 19 nulovy. .

V¢hoda olejodynamického ovladéni tstrojf podle vyndlezu spolivd tedy v tom, %e p¥edchdzi
malym odchylkdm drdhy ¥izenf, ke ktergym dochdzi i p¥i udrZovani ¥{zenf{ v p¥{mém sm&ru drdhy
pojezdu a kopirovdnim malgch posuni ve spojich ovl4dddni ¥fzeni reakci ¥izené ndpravy nebo
¥{zenych ndprav, je¥ m& za nisledek nestabilitu vozidla nebo vyvoldvéd riziko ndhlého vybodeni
ze sledované drdhy pojezdu.

Rozsah, v n&m¥ setivd vozidlo v p¥imém smdru pojezdu ¥izengch pojezdovych kol 34, 34~ zad-
ni népravy 19, je mo¥no zm&fit ve stupnich natoleni ¥f{zenif, p¥ifemZ hodnota dhlu natodeni
je funkci 3f¥ky d obtokové mezery 43 ve vAlcovitém t¥lese 20, to jest v dvoj&inném vélci,
tedy alfa = f(d).

Je z¥ejmé, ¥e obtokem a tim vyYazenfim ovladaciho systému ¥iditelnych pojezdovych kol
34, 34 zadni népravy 19 z funkce je mo%no jak p¥i ruénim tak i p¥i automatickém ¥izenf{ udrZet
p¥imy smdr pojezdu vozidla s ¥iditelnymi pojezdovymi koly 34, 34" zadni ndpravy 19 stabilizova-
nymi na p¥{my sm&r drdhy pojezdu p¥i vBech stavech vozovky, napfiklad na snéhu, ledu a podobné&.

Jak je znizorn&no na obr. 13, miZfe byt olejodynamického ovlddaciho ustrojf podle vyndlezu
pou¥ito také pro ¥izen! népravy nebo ndprav név&su nebo p¥iv&su. K zadni &&sti taZného vozid-
la 100 je p¥ipojeno paté kolo 103. N&v&s 102 md pevnou népravu 101 a zadn{ népravu 105 s otod&-
n& ulofenymi ¥iditelnymi pojezdovymi koly 104, 106, jejich® ¥fzeni je zaji¥fovéno stabiliza&-~
nim za¥fzenim 133 obdobnym stabiliza®nimu za¥izen{ 33 podle obr. 1.

Ovlada® nastavenf, obsafeny ve stabilizadnim za¥fzenf 133, je dvojitym hydraulickym
rozvodem 131, 132 napojen na olejodynamické ovléddaci dstroji 120, které je opé&t zcela analo-
gické s popsanymi vdlcovymi t&lesy 20, 60, 80 a polovdlcem 50. Tdhlo 130 vy&nivajici z olejo-
dynamického ovlddacfho Gstrojf 120, je oto&né& spojeno s Zepem 122, opat¥enym roz$i¥enou
vélcovou &&sti 124, zasahujfci do vybrdni 125 provedeného v p4tém kole 103. Krom& toho je
s Yepem 122 svym jednim koncem oto&n& spojeno rameno 123, jehoZ druhy konec je spojen s Cepem
126, zapadajicim do stfedového otvoru 127 pitého kola 103. St&ny vybrén{ 125, které jsou
v trvalém styku s roz¥f{¥enou v4lcovou &4stf 124 Zepu 122, pfesunuji &ep 122 kolem st¥edu otdfe-
nf, daného &epem 126, jako% i tdhlo 130, spojené oto¥n& s Zepem 122.

I v tomto p¥ipad® zavddi olejodynamické ovlddaci dstroji 130 tlakové hydraulické médium
do ovlada¥e 133 jen p¥i zdvizich pistu olejodynamického ovl&dacfho dstroji 120, vyvozovanych
téhlem 130, pfiZemi je v jeho vélci rovné% provedena obtokovd mezera podle popisu k obr. 2.

V souhrnu je mo¥no analyzovat tyto provozni stavy systému ¥fzenf podle vyndlezu; ¥izeni
v zatd¥ce, ¥izeni na rovné drdze pojezdu, ?{zeni na rovné drize pojezdu s malymi p¥esunutimi,
¥f{zeni s vytazenim ovlddaciho systému a selhdnf hydraulického obvodu olejodynamického ovldda~
cfho systému.

P¥i ¥f{zeni v zatd&ce (obr. 4, 7 a 9) zaji¥tuje ovlddaci systém pohyb na stanovenych a
ovladanych drah4ch. Ridlci &innost je vyvozovdna hlavnim systémem ¥fzeni vozidla nebo sysrémem
patého kola u ndvdsd a p¥ivdsl, a to zavedenim tlakového hydraulického média do pravého nebo
levého ovlddacfho hydraulického obvodu, ktery mi%e navazovat na dvoj&inny ovlédaci vélec.

Podle sméru natoden{ hlavniho ¥fzeni pak p¥{slu3ny ovlddaci hydraulicky obvod pfevede v pomé&ru
vyvozeném hlavnim ¥fzenim olejodynamické pisobeni do ovladaZe 40 nastaveni, ktery po p¥eko-
n&ni pisobeni s{ly permanentni elastické energie stabilizdtoru 39 vyvold postupn& pfedem
stanovené ovladatelné natofeni ¥iditelngch pojezdovych kol 34, 34~ pop¥ipad& 104, 106 zadni

. ndpravy 19, pop¥ipad® 105 o thlové hodnoty dané vlastnim systémem ¥i{zeni jako funkce polom&ru



7 257269

¥izeni nebo st¥edu ot4&enf{ (obr. 9). Po skon&enf G&inku ovlidacich sil, vyvozovanych tlakem
hydraulického média z hydraulického rozvodu a plsobicich na ovladade 40 nastaveni, vr4t{ sily
permanentn& pisobic{ elastické energie ze stabiliz&toru 39 stabiliza&niho za¥izeni 33 soupra-
vu ¥fzen{ do p¥fmé drdhy pojezdu, to jest na konci zatd&ky se obnovi stav riditelnych pojezdo-
vych kol na stabilizovanou p#¥imou dréhu pojezdu.

Kdy% p¥i ¥fzenf na rovné drdze pojezdu (obr. 2, 3, 6 a 8) neni v &innosti funkce hlavnfho
¥idiciho systému, dojde k tomuto stavu: hydraulické rozvody 31, 32 p¥ipadn& 131, 132 vytla-
Cuji hydraulické médium obtokem do z&sobni nidrie 42 nebo 427, tedy do obtoku, p¥idem?
na ovlada& 40 nastaveni pisob{ nulovy olejodynamicky tlak a tladny systém stabilizdtoru 39,
pisobici permanentni elastickou energif, zavid{ na ¥iditeln& pojezdové kola 34, 347, popti-
pad& 104, 106 zadni ndpravy 19, pop¥ipadé 105 stabilizadni sily, které jsou v absolutnich
hodnotdch vy$S{ ne¥ extern& pusobici vlivy a udrZuj{ tudff ¥iditelnd pojezdovd kola ve stavu
pojezdovych kol stabilizovanych pro p¥imou dr&hu pojezdu.

P¥i ¥fzenf na rovné dréze pojezdu s malymi zm&nami p¥esouvéni (obr. 2 a 10), vyvoldvanych
korekci polohy volantu p¥i pojezdu vy3si rychlosti, probih4 ¥izeni jen na ¥iditelnych p¥ednich
pojezdovych kolech 21, 217 a nikoliv na ¥iditelnych pojezdovych kolech 34, 34~ zadni ndpravy
19, &im¥ se p¥edchdzi vzniku neZ&douci nestability vozidla. Praktickym vysledkem ¥fzenf{ je,

Ze p¥i malych hodnotdch stupit natd&eni (alfa) ¥{zenych p¥ednich pojezdovych kol 21, 21°
pfedni n&pravy 17 (obr. 10) nejsou Fiditeln& pojezdovd kola 34, 34~ zadni népravy 19 ¥rizena,
ale udrZuji svij p¥imy smér drdhy pojezdu. Tento popsany stav platf v rozmezi:-alfa <> Q>+
+ alfa.

P¥i ¥fzenf{ s vyfezenim ovlddaciho systému (obr. 12) dochdzf k vyfazeni ovlidaciho systému
z ¢innosti ru¥n& ovlidanym obtokovym ventilem 44. P¥i sestaveni ovlddacfho &lenu 48, ovl&da-
telného ruén& nebo automaticky a vhodn& konstruk&n& feSeného, je hydraulické médium z hydrau-
lickych rozvodd 31, 32 odv4d¥no do zésobnf n&drie 42, v niZ dojde k uvoln&ni jeho tlaku a
je tim obnoven stav pevné zadni ndpravy 19, stabilizované pro p#imy sm&r drédhy pojezdu. Mo¥nost
vyfazeni ovlddacfho systému z &innosti mie byt uZitednd zejména p¥i ur&itych stavech podloZi,
jako nap¥{klad p¥i j{zd& po sndhu, ledu a podobn& nebo pf¥i provdd&ni zvl&dtnfch manévrovacich
pohybd s vozidlem.

P¥i selh&ni hydraulického obvodu - vypadku jednoho ze dvou nebo obou hydraulickych roz-
vodl 31, 32, umoZhiujicich ¥iditelné ovladani pojezdovych kol 34, 347 zadnf ndpravy 19, je
tlak hydraulického média v ovlddacim systému neutralizovédn, takZe permanentni elastické
energie soupravy stabilizdtoru 39 udrifuje stav zadnich pojezdovych kol 34, 34° stabilizovany
pro p¥imy smér drdhy pojezdu.

PREDMET VYNALEGZU

1. Olejodynamické ovlddaci dstrojf pro ¥fzenf natd&ivych kol motorového vozidla, opatte-
ného automatickym stabiliz&torem p¥imého sm&ru drdhy pojezdu a olejodynamickym ¥idicim
reguldtorem, spojenym hydraulickym rozvodem s ovladacim dstrojim, sestdvajicim z valcovitého
télesa, v n&mZ je ulo¥en vratnd posuvny pist, jehof pohyby jsou z4vislé na zmEndch sm&ru
pojezdu vozidla, vyznadujici se tfm, e ve vilcovitém t&lese (20, 50, 60, 80) ‘je vytvoFena
obtokovéd mezera (43, 53, 63, 437), spojend obtokovym potrubim (41, 417, 61, 8l) se z4sobni
nddrii (42, 427, 62, 82).

2. Olejodynamické ovlddaci ustrojf podle bodu 1, vyznadujici se tim, %e obtokov4d mezera
(43, 437) vytvoFend ve vdlcovitém t&lese (20) a ve valcovitém télese (80) mi v&t3{ primér
neZ je prum&r pfsth (38, 84), posuvné uloZengych v odpovidajicich vélcovitych t&lesech (20, 80). .

3. Olejédynamické ovlddaci dstroji podle bodu 1 a 2, vyznadujici se tim, Ze obtokové
mezera (53) vytvo¥end ve vdlcovitém t&lese (50) je tvo¥ena vyvySenou S4sti (537) vAlcovitého
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t&lesa (50), v némZ je na otolném h¥ideli (51) naklinovdno oto&né k¥idlo (58).

4. Olejodynamické ovlddac{ tUstroji podle bodu 1 a% 3, vyznalujici se tim, %e obtokové
mezera (63) je vytvo¥ena v dvojitém pfstu (68) uloZeném ve vdlcovitém t&lese (60) a je spoje~
na protilehlymi kandly (65, 657) s vn&j¥fmi Zely (66, 667) dvojitého pistu (68), p¥idemZ
protilehlé kandly (65, 657) jsou opat¥eny viky (69, 697) se §roﬁbov§mi prufinami (75, 757),
opat¥enymi vn&jsfm koncem o odpovidajici protilehlé viko (69, 697), druhym koncem o odpovida-
jici protilehlou sté&nu dvojitého pfstu (68).

5. Olejodynamické ovlidac{ dUstroji podle bodu 1 a¥ 4, vyznadujici se tim, %e na vdlcovité
t&leso (80) s pistem (84) je napojen posilovad (85) ¥fzeni, tvofeny vdlcovitym t&lesem (807),
ob&ma vdlcovitymi t&lesy (80, 807) prochdzi spole&nd pistni{ ty& (88), na niZ je pF¥ipevnén
pist (86) posilovafe (85) a pist (84) prvniho vdlcovitého t&lesa (80), p¥icemZf pracovni
prostory védlcovitého t&lesa (80") posilovade (85) jsou spojeny hydraulickymi rozvedy (87,

89) s ovlidaci sk¥fni (83) a ob& vAlcovitd t&lesa (80, 807) jsou vzdjemn& oddélena tésnicl
ptepatkou (90). ’
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