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Zatizeni pro ovldddni fizeni vozidla

Zafizen{ pro ovladéni fizeni vozidla obsahuje Elen (9) pro
ovlddani Fizenf, ovladatelny Fiditem, a podtizené fstrojf
(DA) obsahujicf dv& ¢idla (8, 11), poskytujici kazdé de-
tekeni signdl (SR, SM), reprezentativnf v prvnfm pfipadé
pro thlovou polohu Fiditelnych kol (1, 2) vozdila a polohu
ovladactho &lenu (9), a ddle motor (7) pro otdZenf fiditelny-
mi koly (1, 2) na zéklad® tidictho signélu (SC) a podfizeny
obvod (12) vytvéfejici ¥idici signél na zéklad® detek&nich
signald (SR, SM). Zatizeni pro oviddani fizenf vozidla déle
obsahuje spojovaci &len (13) uzpfisobeny pro spojovénf
tlenu (9) pro ovlddani Fizen{ se fiditelngmi koly (1, 2), kdyZ
podfizené Gstroji (DA) néleZit€ nepracuje, pro zachovéni
kontroly fiditem ¥izeného vozidla.
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Oblast techniky
Vyndlez se tyka zatfzeni pro ovliddni Fizeni vozidla,
majiciho nejméné jedno Fiditelné kolo, uhlové pohyblivé

vzhledem k ose otd&eni pro urdovani sméru jizdy vozidla, a

zejména zafizeni tohoto druhu vyznbaujici se vysokou
pracovni spolehlivosti.

JelikoZ vé&t&ina vozidel tohoto druhu maji dvé Fiditelnd kola
a nékdy i vice, bude v nasledujicim popisu hovoteno o
"Fiditelnych kolech", aby nedochdzelo k pF{ili%nému ti{&téni
popisu. Rozumi se v&ak, %e se vyndlez vztahuje beze zmény

! také na vozidla majici pouze jedno ¥iditelné kolo.

Dosavadni stav techniky

Je obecné& zndmo, %e #idi& vozidla vySe uvedeného typu je
samozfejmé& vybaven &lenem pro ovladani Fizeni vozidla, ktery
mbZe ovlddat za u&elem vyvoldvdni ot&d&eni Fiditelnych kol
vzhledem k jejich osam otd&eni, a tedy i vozidlo Fidit. Ve
vét§iné pfipadf tento &len sestivd z volantu, ktery Fidié&
miZe otdlet okolo osy. V jinych p¥ipadech tento &len sestiva

nikoliv z volantu, ale napfiklad rué&né ovladané tyé&e, kterou
Fidi¢ vozidla mfise pohybovat rovnob&%n& okolo ni nebo
otdCenim okolo osy, ktera Je napfiklad kolmd na podélnou osu
vozidla.

Ve vé&t&iné vozidel vy8e uvedeniho druhu je podfizenti
uhlové polohy fiditelnych kol poloze &lenu pro ovladani FPi-
zeni vykonavdno &istd mechanickym ustrojim.

Bylo ji% navrZeno realizovat takové podiizeni pomoci
ustroji majiciho elektricky nebo elektronicky podFizeny
obvod, ktery ov1lid4 motor mechanicky spojeny se Fiditelnymi
koly na zakladg elektrickych signdlfi, ktere jsou repre-
zentativni jednak pro udhel oto&eni téchto kol a jednak pro
polohu &lenu pro ovlidani Fizeni, pficem? tyto signaly Jjsou
vedeny do obvodu polohovymi &idly, ktera Jsou mechanicky

pripojena jednak k uvedenym kolféim a k uvedenému &lenu.



-2-

Ve zbyvajici &asti popisu bude takové ustroji nazy-
vano "elektrické podfizené ustroji" a elektricky nebo elek-
tronicky obvod, ktery obsahuje, bude nazyvdn "podifizeny ob-
vod".

Je tfeba poznamenat, 2e pojmu "mechanicka spojka”
mezi prvnim a druhym prvkem, zde na jedné strané Fiditelnymi
koly a <¢&¢lenem pro ovlddani ¥fzeni na druhé strané, je v
celém popisu t¥eba rozum&t jako funk®ni spojka zcela vytvo-
Ffenda z mechanickych souddstek u niZ2 jakykoli pohyb jednoho z
prvk@i ma za nadsledek odpovidajici pohyb druhého prvku, a
nikoliv jako spojeni, které pouze vyplyvda ze skutedénosti, Ze
tyto dva prvky tvoki &4st téhoZ vozidla.

ZafFizeni pro ovldddni F¥izeni vozidla s elektrickym
podfizenym ustrojim md hlavni nevyhodu v tom, %2e zbavuje
¥idide vozidla ve8keré kontroly nad Fizenim vozidla v pEi-
padé chybné &innosti, kterd se samozfejmé& vztahuje také na
jeho uplné poru8eni. Takovdto vadnd &innost pruZného podfi-
zeného ustroji by nap¥fiklad mohla byt vyvoldna podstatnym
poklesem nebo uUplnym vypadkem napdjeciho napéti nebo po-
ruchou jedné ze soulastek pod¥izeného obvodu nebo jednoho z

polohovych ¢&idel.

Podstata vyndlezu

Vyndlez si klade 2za ukol navrhnout za¥izeni pro Fizeni
ovldaddni vozidla, Kkteré se nevyznafuje nedostatkem vySe
uvedeného znamého za¥izeni, t.j. zaFizeni, které umoZihuje
1di¢i vozidla podrZet si kontrolu nad ¥Fizenim vozidla i v
pFkipadé chybné &innosti elektrického pod¥izeného ustroji.
Uvedeného cile je dosaZeno zafizenim pro ovladani
Fizeni vozidla majiciho alespoll jedno Fiditelné kolo, které
je dhlové pohyblivé vzhledem k ose ota&eni, pro urcovani
sméru drdhy uvedeného vozidla, p¥ic¢emZ toto =zakizeni pro
ovladani{ Fizeni vozidla obsahuje ¢&len pro ovladdani fizeni,
ovladatelny Fidi&em vozidla, pro Fizeni avozidla, a ustroji
pro elektrické pod¥izeni uhlové polohy uvedeného kola poloze
uvedeného ¢lenu pro ovladani Fizeni, obsahujici prvni de-
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tektor polohy, mechanicky spojeny s uvedenym Fiditelnym ko-
lem pro vytvd¥eni prvniho deteké&niho signélu reprezen-
tativniho pro uhlovou polohu uvedeného kola vzhledem k
uvedené ose otaleni, druhy detektor polohy, mechanicky spo-
jeny s uvedenym ¢lenem pro ovladani #izeni, pro vytvafeni
druhého detekéniho signdlu reprezentativniho pro polohu
uvedeného ¢lenu pro ovldddni Pizeni, motorové prostfedky
mechanicky spojené s uvedenym #iditelnym kolem, pro jeho
otdc¢eni okolo uvedené osy otd¢eni na zakladé& Fidiciho sig-
nalu, a podifizeny obvod vytvadafejici uvedeny uvedeny #idici
signal na zakladé uvedeného prvniho detekéniho signdlu a
uvedeného druhého detekéniho signdlu, které se podle vy-
ndalezu vyznaduje tim, Z2e ddle obsahuje prvni prostfedky
mechanicky spojené s uvedenym ¢lenem pro ovldddni #izeni,
druhé prostfedky mechanicky spojené s uvedenym kolem a spo-
jovaci prostiedky pro mechanické spojeni uvedenych prvnich
prostfedkdl a uvedenych druhych prostiedkdl v ptipadé chybné
¢innosti ustroji pro elektrické podfizeni dhlové polohy
Fiditelného kola udhlové poloze &lenu pro ovladani Fizeni.

V dfisledku takového fe$eni zafizeni pro ovlddani
Fizeni vozidla si Fidi&¢ vozidla podrZuje kontrolu nad #ize-
nim 1 v pfFipadé chybné &innosti elektrického podEizeného
ustroji.

S vyhodou obsahuji uvedené prvni prostfedky prvni
mechanicky ¢len, pevné spojeny s uvedenym &lenem pro ovla-
ddni Fizeni vozidla, uvedené druhé prostfedky obsahuji druhy
mechanicky &len uspofadany u uvedeného prvniho mechanického
¢lenu a mechanicky spojeny s uvedenym kolem a prost¥edky pro
vedeni uvedeného druhého mechanického &lenu tak, 2e Jjeho
pohyby na zdkladé ota&ivych pohybfi uvedeného kola jsou rov-
nobéZné s pohyby uvedeného prvniho mechanického ¢&lenu, a
uvedené spojovaci prosttedky obsahuji pouzdro uloZené v
jednom z uvedenych prvnim a druhém mechanickém &lenu a pro-
stfedky pevné spojené s druhym z uvedeného prvniho a druhého
mechanického &lenu a uspofddané pro spolupfisobeni s uvedenym

pouzdrem pro mechanické spojovdni uvedenych prvnich pro-
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sttedkfi a uvedenych druhych prostfedkd v pEfipadé chybné
&innosti uvedeného podfizeného ustroji.

Uvedené prost¥edky, které jsou pevné spojeny s druhym
z uvedenych prvniho a druhého mechanického &lenu sestdvaji
podle dal&iho znaku vyndlezu z d¥iku zabihajictiho alespoi
z&4isti do uvedendho pouzdra. Uvedené pouzdro a uvedeny dEik
mohou byt vdlcovité a souosé. Podle jiného provedeni je
uvedené pouzdro podlouhlé ve smé&ru pohybu uvedeného prvniho
a druhého mechanického &lenu.

Podle dal%iho znaku vyndlezu obsahuji uvedene
prostfedky, které jsou pevn& spojeny s druhynm 2 uvedeneho
prvniho a druhého mechanického <&lenu, pohyblivy spojovaci
prvek a zajistovaci &len spolupfisobici s uvedenym spojovacim
prvkem pro jeho udrZovdni v prvni poloze, v ni%2 nezabihd do
uvedeného pouzdra, kdy%Z uvedené podFizené uUstroji pracuje
tadn&, a pro jeho uvoliiovdni, kdy% uvedené podfizené ustroji
nepracuje F4ddné, pfi&emZ uvedené spojovaci prost¥edky dale
obsahuji pru%né prostfedky phsobici na uvedeny spojovaci
prvek pro pohybovani tinto prvkem, kdy%? je uvolnén uvedenym
zajistovacim &lenem, do druhé polohy, v niZ &dste&né& zabiha
do uvedeného pouzdra.

Uvedené pouzdro a &4st uvedeného' spojovaciho prvku,
kterd zabihia do uvedeného pouzdra, kdy% 'je uvedeny spojovaci
prvek ve své druhé poloze, mohou byt vdlcové a souosé. Podle
alternativniho znaku Jje uvedené pouzdro Jje podlouhlé ve
sméru pohybu uvedeného prvniho a druhého mechanického &lenu.
Dile mf%e mit uvedené pouzdro md& obecny tvar obdélnika ma-
jiciho dvé strany kolmé ke sméru pohybu uvedeného prvniho a
druhého mechanického &lenu, pFi&éem%? jédna z ostatnich dvou
stran uvedeného pouzdra obsahuje Fadu pravidelné roz-
mist&nych zubfi, které maji obecny tvar obdélnika, majiciho
dvé strany kolmé na smér pohybu uvedeného’ prvniho a druhého
mechanického &lenu, a které jsou oddé&leny jeden od druhého
mezerami, a uvedené spojovaci-&leny obsahuji trn, osazeny v
&asti uvedeného spojovaciho prvku, kterd zabihd do uvedeného

pouzdra, kdy? je uvedeny spojovaci prvek ve své druhe po-
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loze, pti¢em? tento trn je uspofdddn takovym zpfiosbem, Ze
zabihd do jedné z uvedenych mezer.

S vyhodou druhd strana uvedeného pouzdra obsahuje
druhou radu uvedenych zubd, piidemz kaZdy 2z2ub jedné z uve-
denych tad zub@i je uloZen proti jednomu zubu druhé Fady 2zu-
b, a pfi¢em? uvedené spojovaci prostfedky obsahuji druhy
trn, taktéZ osazeny do uvedené &asti uvedeného spojovaciho
prvku a uspofddany tak, Ze zabfiha do jedné z mezer oddélu-
jicich uvedené zuby uvedené druhé Fady zubf.

Podle dal$iho znaku vyndlezu uvedeny zajiStovacit
&len obsahuje pfesouvaci &len majici prvni d¥ik zabihajici
do otvoru vytvofeném v uvedeném spojovacim <&lenu pro udr-
Yovdni uvedeného spojovaciho ¢&lenu v jeho prvni poloze,
druhy dfik vyrobeny z mékkého magnetického materidlu a ktery
je pevné& spojeny s uvedenym prvnim dfikem, ddle pruZny pro-
stfedek vyvijejici prvni silu na uvedeny pfesouvaci ¢&len pro
vyvoldvdni posunu uvedeného d¥iku z uvedeného otvoru, a
civku, kterda obklopuje alespofi &dst uvedeného druhého dfiku
a kterda vytvd¥{ magnetické pole na zdkladé proudu, a ddle
obsahuje monitorovaci obvod uzplsobeny pro vedeni uvedeného
proudu do uvedené civky, pokud podfizené ustroji ndleZité
pracuje a pro odpojovdni uvedeného proudu, pokud podiizene
ustroji ndle2ité nepracuje, piiéemZ uvedend civka, uvedeny
d¥ik a uvedeny monitorovaci obvod jsou ddle uspofadany tak,
e magnetické pole bude vyvijet na uvedeny druhy diik druhou
silu opa&nou uvedené prvni sile nebo vét$i neZ tato prvni
sila.

Podle 3jiného provedeni vyndlezu Jjsou uvedené
motorové prostfedky pfFipojeny k uvedenému Fiditelnému kolu
mechanickymi spojovacimi prost¥edky obsahujicimi prvni ozu-
bené kolo mechanicky p¥ipojené k uvedenému motorovému pro-
stfedku a prvni ozubenou ty¢ majici zuby vzajemné zapadajici
se zuby uvedeného prvniho ozubeného kola“ tak, Ze Jjakykoli
podélny pohyb uvedené prvni ozubené tyle’ vytvari odpovi-
dajici otalivy pohyb uvedeného ¥Fiditelného ozubeného kola, a

pri¢emZ obsahuje prosttedky pro mechanické pfripojeni uve-
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denych druhych prostfedk@l k uvedené prvni ozubeneé tydi.
Uvedené prostifedky pro mechanické spojovani
uvedenych druhych prostfedk@& k uvedené prvni ozubené tydi
mohou obsahovat nejméné jeden poddajny spojovaci ¢len, ma-
jici dva konce, z nichZ jeden je pfipevnén k uvedenym druhym
prostfedkfim a druhy je pFipevnén k uvedené prvni ozubené
ty&i. Alternativné& mohou uvedené prostfedky pro mechanické
pfipojovdni uvedenych druhych prostfedki k uvedené prvni
ozubené tyd&i obsahovat druhé ozubené kolo mechanicky spojené
s uvedenymi motorovymi prostfedky, druhou ozubenou ty¢ ma-
jici zuby ve vzdjemném zdbéru se zuby uvedeného druhého
ozubeného kola, a nejméné& jeden poddajny spojovaci ¢&len,
majici odpovidajici dva konce pfipojené Jjednak k uvedenym
druhym prostifedkféim a jednak k uvedené druhé ozubené tyé&i.

S vyhodou jsou uvedené prvni a druhé ozubené kolo,
jejich odpovidajici spojky s uvedenymi motorovymi prostiedky
a uvedend prvni a druhd ozubend ty&¢ uzpfisobeny tak, %Ze ja-
kykoli podélny pohyb uvedené prvni ozubené ty&e odpovida
uvedené druhé ozubené tyé&i.

Podle dal%iho provedeni vyndlezu jsou uvedené mo-
torové prostfedky pFipojeny k uvedenému Fiditelnému kolu
mechanickymi spojovacimi prostfedky obsahujicimi prvni ozu-
bené kolo mechanicky pFipojené k uvedenym motorovym pro-
sttedkfim a prvni ozubenou ty&, kterd md& zuby vzajemné
zapadajici se zuby uvedeného prvniho ozubeného kola a ktera
je mechanicky spojena s uvedenym Fiditelnym kolem takovym
zplsobem, Ze jakykoli podélny pohyb uvedené prvni ozubené
ty&e vyvolavd odpovidajici ota¢ivy pohyb wuvedeného Fidi-
telného kola, pfiéemZ uvedené prvni prost¥edky obsahuji me-
chanicky &len mechanicky spojeny s uvedenému ¢&lenu pro
ovladani fFizeni, a prostfedky obsahujici uvedené spojovaci
prosttfedky pro spojovdni uvedeného mechanického <&lenu s
uvedenou prvni ozubenou ty&i.

Uvedeny mechanicky &len ‘ mfize byt mechanicky
ptipojen k uvedenému d&lenu pro ovladani ¥izeni prostiedky

obsahujicimi nejméné jednu poddajnou $pojku. Rovné&Z mohou
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uvedené prostiedky pro pfipojovdni uvedeného mechanickeho
&lenu k uvedené ozubené ty&i sestdvat 2z uvedenych spo-
jovacich prostfedkfi. Ddle mohou uvedené prostiedky pro
pfipojeni uvedeného mechanického &¢lenu k uvedené prvni ozu-
bené ty&i obsahovat druhé ozubené kolo, mechanicky pfipojené
k uvedenému motorovému prostfedku a druhou ozubenou ty¢ ma-
jici zuby ve vzdjemném zdbéru se zuby uvedeného druhého
ozubeného kola a ptid¢emZ uvedené spojovaci prostiedky Jsou
uzpisobeny pro ptipojovdani uvedeného mechanického &lenu k
uvedené druhé ozubené tyd&i.

Uvedené prvni a druhé ozubené kolo, Jjejich od-
povidajici spojky s uvedenymi motorovymi prostiedky a uve-
dend prvni a druhd ozubend ty¢ Jjsou podle dal%iho znaku
vyndlezu kone&né uspofaddany tak, Ze jakykoli podélny pohyb
uvedené prvni ozubené tyde odpovidd podélnému pohybu druhé

ozubené ty&e o véts$i velikosti.

Pfehled obrdzkth na vykresech
Vyndlez je bliZe vysvétlen v ndsledujicim popisu na

pitikladech provedeni s odvoldnim na pFipojené vykresy, ve
kterych znazorhuje obr.l schematicky a z&dsti vozidlo majici
zatizeni pro ovladdni fizeni{ podle vyndlezu, obr.2 schema-
ticky ptidorysny pohled na &dst prvké prvniho provedeni za-
¥fizeni z obr.l, obr.3 a 4 schematické tezy zatizenim 2z
obr.2, vedené v prvnimn p¥ipadé& rovinou III-III a ve druhém
pfipadé rovinou IV-IV na obr.2, obr.5 &4steény schematicky
ptdorysny pohled na &dst prvk@ Jjiného provedeni zafizeni z
obr.l, obr.6 schematicky fez rovinou VI-VI 2z obr.5, v némZ
jsou jednotlivé prvky zndzornény v poloze, kterou zaujimaji,
kdy% podfizené ustroji ndleZité pracuje, obr.7 schematicky
pohled ve sméru VI-VI z obr.5, v némZ jsou jednotlivé prvky
zndzornény v poloze, kterou zaujimaji v p¥ipadé chybné <&in-
nosti podfizeného ustroji, obr.8 schematicky pfidorysny po-
hled na &4&st prvké podle jiného provedeni zaf¥izeni z obr.l,
obr.9 a 10 schematické fezy v prvnim p¥ipadé rovinou IX-IX a

ve druhém pripadé X-X z obr.8, v nichZ jsou jednotlivé prvky
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zndzornény v poloze, kterou zaujimaji, kdyZ podfizené za-
Fizeni ndleZit& pracuje, obr.1l a 12 schematické Fezy vedené
v prvnim pfipadé& rovinou IX-IX a ve druhém pripadé rovinou
X=X z obr.8, ve kterych vSak jsou jednotlivé prvky zni-
zornény v poloze, kterou zaujimaji v piipadé chybné &innosti
podfizeného ustroji, obr.13,14 a 15 schematickd &&4ste&ni
zobrazeni vozidel majicich 3jind provedeni zaFizeni pro
ovladdni vozidla podle vyndlezu, obr.16 schematicky &dsted&ny
pohled ze strany na &4st prvkd provedeni za¥fzeni z obr.15 a
obr.17 koncovy pohled na prvky zndzorné&né na obr.l1l6.

Pfiklady provedeni vyndlezu

Vozidlo zndzorn&né schematicky a &4steén& na obr.l ma dvé
Fiditelnd kola 1 a 2 upevn&nd k nezndzorn&né ose tak, %e se
kaZdé kolo mflZe poota&et okolo pFisluiného Cepu 1la, 2a
majiciho v podstaté& svislou osu, t.j. v podstatd kolmého k
roviné obr.l1. Kola 1 a 2 ' jsou obé& mechanicky pfipojena k
ozubené ty&i 3 pomoci kloubové’/pfipojenych Fidicich tyéi 4 a
3, které jsou zndzornény !pouze schematicky a nebudou
podrobn& popisovdny, protoZé takové prvky jsou dobte zndmy
odbornikéim v oboru.

Ozubena ty& 3 je vedena v nezndzorn&nych kluznych
vedenich, umoZfiujicich jeji posun pouze v podélném sméru, a
tyCe 4 a 5 jsou usporddany tak, %e se kola 1 a 2 budou
otdlet ve stejném smé&ru okolo os la a 2a na zdklad® tohoto
pohybu ozubené ty&e 3. Zuby ozubené tyde 3 zapadaji do za-
béru s ozubenym kolem 6, které samo je mechanicky p¥Fipojeno
k rotoru elektrického motoru 7. Tento rotor neni samostatné
znazornén. Ve zndzornéném piFiklad® je ozubené kolo 6 pEi-
pojenoc k rotoru motoru soupravou ozubenych kol symbolicky
vyznacenych &erchovanou &arou, ale mohlo by také byt upev-
néno p¥imo ke h¥ideli rotoru motoru 7.

V pfikladé zndzornéném na obr.l je mechanicky piri-
pojeno k ozubenému kolu 6 polohové &idlo 8, poskytujicit
elektricky signdl SR teprezentativni pro uhlovou polohu kol
1 a 2. Je tfeba poznamenat, 3%e &idlo 8 mfile byt samozfejmé
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pfipojeno mechanicky k jakémukoli bodu kinematického Fetézu
spojujiciho motor 7 s Fiditelnymi koly 1 a 2, pokud je
spojeni takové, Ze poskytuje poZadovany signdl.

U vozidla 2z obr.l sestava élen'pro ovladani Fizeni
vozidla, ktery méZe t¥idié¢ ovlddat, z ruéné ovlddané tycée 9,
kterd napfiklad probiha v podstaté svisle od horniho povrchu
jedné z opér pro lokty sedadla Fidide v takové poloze, 2e ji
¥idi¢ méZe snadno pohybovat doleva nebo doprava pro Ffizeni
vozidla.

Tyé 9 je upevnéna k nosi¢i 10, ktery se mfiZe posouvat
v kluzném vedeni, nezndzorn&ném na obr.l, takZe ty& 9 se
miiZe pohybovat rovnobé&Zné& viiéi sob& mezi dvéma krajnimi
polohami v roviné v podstaté svislé a kolmé k podélné ose A
vozidla. Nosi& 10 je pFipojen mechanicky k polohovému ¢&idlu
11, které poskytuje elektricky signdl SM reprezentativni pro
polohu nosige 10 a tedy tyée 9.

Tento elektricky signdl SM, ktery je reprezentativni
pro polohu ty&e 9 a elektricky signdl SR, ktery Jje re-
prezentativni pro uWhlovou polohu kol 1 a 2, poskytovany
&idlem 8, jsou vedeny do elektrického nebo elektronického
podfizeného obvodu 12. Pod¥izeny obvod 12 zde nebude popi-
sovdn, jeliko? se jednd o obvod dob¥e znamy odbornikém v
oboru, ktery krom& toho mfiZe byt vytvofen mnoha rfznymi
zplisoby. Postadi uvést, 2e tento pod¥izeny obvod je uzp-
soben pro reagovdni na signdly SM a SR a pro poskytovani
Fidiciho signdlu SC do motoru 7, takZe kola 1 a 2 maji
trvale uhlovou polohu, kterd odpovida poloze tyc&e 9.

Sestava zahrnujici polohova &idla 8 a 11, obvod 12
a motor 7 tak tvo¥i elektrické podiizené ustroji popsané
vySe, oznacené jako elektrické podfFizené ustroji DA.

ZaFizeni pro ovladdni Fizeni 2z obr.l ddle obsahuje
spojovaci &¢len 13, jehoZ p¥iklad bude popsan niZe, ktery se
posouvd v kluzném vedeni, nezndzornéném na obr.l, uloZeném v
blizkosti kluzného vedeni, v némZz se posouvd nosi¢ 10 tyce
9, a rovnobéZné& s nim. Spojovaci ¢&len 13 Jje pfipojen me-

chanicky k ozubené ty&i 3 dvojici lanek 1l6a a 1l6b vedenych
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pfes vodici kladky 17. Uspof¥addni a podet kladek 17 na obr.l
je zcela symbolické a libovolné, pficéemZ jejich konkrétni
uspofdddni a po¢et budou zdviset samozfejmé& na konkrétnim
uspof¥addni ozubené tyle 3 a spojovaciho &¢lenu 13 ve vozidle.

Lanka 16a a 16b mohou byt také umisténa v pouzdrech,
kterda 3Jjsou deformovatelnda, 3jsou-li ohybana, le tuha v
podélném sméru. V takovém piipadé nejsou samoziejmé& pouZity
vodici kladky 17. Lanka 16a a 16b mohou byt také nahraZena
jakymikoli jinymi spojovacimi &leny, jako jsou Femeny. Kromé
toho miiZe byt jedno z lanek 1l6a a 16b vypu¥té&no a mbiZe byt
nahrazeno pruZfnym prostfedkem pro opé&tovné nastaveni, jako
jsou pruziny vhodné upevné&né jednak ke spojovacimu &lenu 13
a Jjednak k ozubené ty&i 3.

Jak je podrobné&ji popsdano niZe, nosi&¢ 10 ty¢e 9 a
spojovaci &len 13 jsou uspoFdddny tak, Ze mezi nimi nebude
24dné mechanické spojeni, dokud bude pod¥izené ustroji DA
ndleZité pracovat, a tak, %Ze se mechanické spojeni mezi no-
si¢em 10 a &lenem 13 vytvoFi, kdyZ podffzené ustroji DA ne-
pracuje ndleZit&. Toto mechanické spojeni LM je symbo-
lizovdno &erchované vyznadenou &arou na obr.l.

V n&kterych provedenich mfiZe za¥izeni z obr.l dale
obsahovat monitorovaci obvod schopny zjistovdni, zda pod-
Fizené ustroji DA pracuje naleZit& nebo nikoliv, a pro
vykonavani jinych funkci, které se mohou odliSovat od jed-
noho provedeni ke druhému v zdvislosti na tomto zjisténi.
Jeden takovy monitorovaci obvod 3je vyzna¢en &arkované Jjako
obvod 18 na obr.l.

Bude z¥Fejmé, Z2e dokud podfizené ustroji DA ¥adné pra-
cuje, reaguje pod¥izeny obvod 12 na signaly SM a SR, které
pfijima jednak z polohového &idla 11 a jednak z polohového
¢idla 8 tim, Ze poskytuje signdl SC do motoru 7. Na zdkladé
tohoto signalu SC se rotor motoru 7 ota&i, aby vyvolal ota-
¢eni kol 1 a 2 ‘prostfednictvim ozubeného kola 6, ozubené
tyte 3 a Fidicich ty¢i 4 a 5, aZ kola 1 a 2 zaujmou uhlovou
polohu odpovidajici poloze tyfe 9. Soulasné rotor motoru 7

pohani spojovaci &len 13 prostfednictvim ozubené tyle 3 a
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lanek 16a a 16b.

7 dfivodf, které budou cobjasnény pozd&ji v tomto popisu
je spojovaci &len 13 pFipojen k rotoru motoru 7 prostied-
nictvim ozubené ty&e 3 a lanek 16a a 16b tak, 2e kdyz Fidic
pohybuje ty&{ 9 jednim sm&rem nebo druhym smérem pro tizeni
vozidla, pohybuje se spojovaci &len 13 stejnym smérem jako
ty& 9, ani? by existovalo mechanické spojeni mezi touto tyéi
9 a spojovacim &lenem 13.

Kdy? podfFizené ustroji nepracuje ndleZité, vytvoii se
mezi spojovacim &lenem 13 a nosilem 10 ty&e 9 mechanicke
spojeni LM a jakykoli pohyb ty&e 9 se potom pfend$i na kola
1 a 2 prostfednictvim spojovaciho &lenu 13, lanek 16a a 16b,
ozubené ty&e 3 a Fidicich ty&i 4 a 5. Ridi& vozidla tak
udr3uje kontrolu Fizeni vozidla i kdy% podfizené ustroji DA
ndle%ité nepracuje.

V provedeni zafizeni z obr.l, které je Cdstelné a
schematicky zndzorn&no na obr.2 a% 4, Jje ty& 9, ktera je
ovldddna ridi%em vozidla pro Fizeni vozidla tuze upevnéna
neznizorn&nym zpfiosbem k hornimu povrchu kluzatka 31, které
tvoFi nosi& 10 zobrazeny na obr.l. Kluzdtko 31 je uloZeno Vv
kluzném vedeni, které se mfife pohybovat po délce kluzného
vedeni 32, které je upevnéno k neznidzornénému nosi&i, ulo-
enému napfiklad v jednom z opéradel pro lokty sedadla Fi-
di&e. Prostfedky pro udrZovdni a vedeni kluzatka 31 ve ve-
deni 32 nejsou zndzorné&ny, protoZie mohou sestdvat z jJa-
kychkoli prostfedkfi dobfe znadmych pro odborniky v oboru.

Polohové &idlo ty&e 9, oznafené jako &idlo 11 na
obr.l, sestdvd v tomto pfikladé z valcovitého potenciometru
33, jeho% b&houn je pevn& spojen s hiidelem 34a kladky 34.
Hf¥idel 34a se ota&i v loZiscich 35, kterd Jjsou upevnéna
zpisobem podrobn& nezndzornénym k jednomu konci kluzného
vedeni 32. Mechanické spojeni mezi potenciometrem 33 a klu-
zdtkem 31 Jje vytvoFeno Femenem 36, JjehoZ dva konce jsou
p¥ipevnény ke kluzdtku 31 nezndzornénym zpliosbem a ktery
probihd pites kladku 34 a dal$i rovnéZ nezndzornénou kladku,

podobnou kladce 34 a upevnénou ke druhému konci kluzného



-12-

vedeni 32.

Kluzdtko 31 je roz8ifeno do strany deskou 37 majici v
sob& pouzdro 38 vytvofené v tomto pfipadé valcovitym otvorem
prochdzejicim deskou 37. Deska 37 je zndzornéna vcelku s
kluzdtkem 31, ale nemusi byt samozfejmé vytvorena vcelku s
kluzdtkem 31 a miZe byt k né&mu byt tuze pfipevnéna. Pod
deskou 37 je uloZeno kluzné vedeni 41, umisténé s urcitym
odstupem od desky 37, s podélnou osou rovnobéZnou s kluznym
vedenim 32. Kluzné vedeni 41 miZe byt upevnéno napifiklad ke
stejnému nosidi jako kluzné vedeni 32.

V kluzném vedeni 41 je uloZeno kluzdtko 42 a to tak,
aby bylo schopné se pohybovat pouze po délce kluzného vedeni
41. Prostfedky pro udrZovani a vedeni kluzatka 42 v kluzném
vedeni 41 nejsou zndzornény, jelikoZ mohou sestavat z jaké-
hokoli z mnohych prostfedkéi, dobfe zndmych odbornikim v
oboru. K hornimu povrchu kluzdtka 42 Jje upevnén valcovity
d¥ik 43 majici{ prmér men$i, neZ je primér pouzdra 38, a to
kolmo k tomuto povrchu, pti&em? prochdzi alespon 2z&dsti
pouzdrem 38.

Je t¥eba poznamenat, %Ze jak bude patrné niZe z tohoto
popisu, nemusi byt pouzdro 38 a df¥ik 43 nutné vdlcovité a
mohou mit jednotlivé nebo oba.jakykoli jiny tvar. Pouzdro 38
méite sestdvat z vrubu pFim&feného tvaru, vytvofeného v ok-
raji desky 37, kterd md potom $iFku men¥i, neZ jaka je zZna-
zornéna na obr.2.

Kluzdtko 42, které tvoki spojovaci &len oznaleny jako
spojovaci &len 13 na obr.l, je pFipojeno k ozubené ty&i 3
lanky l6a a 16b, také znazornénymi na obr.2, majici kazdé
jeden konec pfipojeny ke kluzdtku 42 nezndzornénym zpflisobem.

V tomto provedeni jsou podfizené ustroji DA a souprava
ozubenych kol, kterd spojuje motor 7 s ozubenou ty¢i 3, us-
pofaddny tak, %é kdy? podfizené ustroji DA pracuje naleZzité,
jakykoli pohyb ' ty&e 9 vyvola pohyb kluzatka 42 nejen ve
stejném smé&ru, 'jako ty& 9, ale také ve stejné mife jako tyc.
To md& za ndsledek, %e kdy%? pod¥izené ustroji DA pracuje

nalezité, d¥ik 43 z@stavd soustfedny s pouzdrem 38 a
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nedotykd se okrajfi pouzdra 38, avsak ty¢ 9 se pohybuje. Ja-
kykoli pohyb ty&e 9 tak pfiosbi, %e se kola 1l a 2 otdéeji
prostfednictvim podfizeného ustroji DA, aniZ by existovalo
mechanické spojeni mezi ty&f{ 9 a koly 1l a 2.

JestliZe pod¥izené ustroji DA nepracuije ndle%ité,
pohyby tyc¢e 9 jiZ nep@isobi otd&eni kol 1l a 2 a kluzdtko 42
se jiZ nepohybuje ve stejném smé&ru a/nebo ve stejné mite
jako ty& 9. D¥ik 43 tak dosedne k jedné nebo druhé strané
pouzdra 38, &imZ mechanicky spojuje desku 37 a tedy kluzitko
31 a ty¢ 9 s kluzdtkem 42 a s koly 1 a 2 prostfednictvim
lanek 16a a 16b, ozubené ty&e 3 a tidicich ty¢f 4 a 5. Ji-
nymi slovy je mechanické spojeni LM na obr.l zde vytvofeno z
dffku 43 a pouzdra 38. Ridi& wvozidla tak udrzuje kontrolu
Fizenf{ vozidla i kdy% pod¥izend ustroji DA ndle%ité ne-
pracuje.

Je moZné, Ze v ptipadé chybné &innosti pod¥izeného
ustroji DA je motor 7 trvale nabuzen a vyviji silu, plsobicit
na ty¢ 9, kterd md smér opa&ny va&i sile, ji% pfisobf na ty&
9 Fidi& pro tizeni vozidla. Aby se vylou&ila tato nevyhoda,
je Zddouci doplnit za¥izeni z obr.1l monitorovacim obvodem 18
uvedenym vy$e a prizpfisobit tento obvod 18 takovym zpfisobem,
2e pferusuje elektrické spojeni mezi podfizenym obvodem 12 a
motorem 7 p¥i zji%téni chybné &innosti podfizeného ustroji
DA, v dfisledku ¢&eho? motor 7 ur&itd jiZ neni nabuzovdn a
nevzdoruje sile, kterd potom musi byt vyvijena fidid¢em na
ty¢ 9 pro tizeni vozidla. Spojeni mezi monitorovacim obvodem
18 a pod¥izenym obvodem 12, potfebné pro vykondvdni této
funkce, je symbolicky vyzna&eno na obr.l jako spojeni 18a.

Monitorovaci obvod 18 nebude podrobnéji popisovan,
nebot jeho Fefeni z4vis{i na povaze rf@iznych prvktéi pod¥izeného
ustroji DA. Krom& toho je takovy monitorovaci obvod dobfe
zndm pro odborniky. Ze stejného dfivodu nebudou ani popi-
sovany jiné monitorovaci obvody, o nich% bude zminka nije.

MGZe byt obtiiné sefidit rfizné slozky podfizeného
ustroji DA, zejména podfizeny obvod 12, takovym zpfiosben,
aby se kluzatko 42 vidy pohybovalo ptesné stejnou rychlosti,
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jako ty¢ 9, kdyZ ¥idi& vozidla pohybuje tyéi 9 a podiizené
ustroji DA ndleZité pracuje. MZe se proto stat, Ze kdyZ se
pohybuje ty¢ 9, dosedne df¥ik 43 proti sténé pouzdra 38 i
kdy2 pod¥fizené ustroji pracuje ndleZité, coZ miéiZe obtéZovat
Fidide vozidla. V takovém pripadé miZe dostat pouzdro 38
podlouhly tvar ve sméru pohybu tyde 9 a kluzatka 42, jak je
zndzornéno &arkované na obr.2 a 4. V tomto pi¥ipadé musi byt
délka pouzdra 38 jasné urdena tak, %e d¥ik nikdy nevejde ve
styk se sténou pouzdra 38, pokud podiizené ustroji DA pra-
cuje ndleZité.

V takovém pFipadé& dojde k tomu, Ze kdyZ podiizené
ustroji jiZ ndleZité& ‘' nepracuje, musi ¥Fidi¢ z¥ejmé& pohnout
tyéi 9 o wurcitou vzdalendst, neZ d¥ik 43 =zabere do stény
pouzdra 38 a neZ znovu ziska kontrolu ¥izeni vozidla. Ale
jestliZe je tato vzddlenost krdtka, d4 se wurazit velmi
rychle, takZe toto prodlouZeni pouzdra 38 v zdsad& neni
zdrojem Zadného nedostatku.

V provedeni za¥fizeni z obr.l, znazornéného z¢asti a
schematicky na obr.5 aZ 7, jsou prvky oznafené jako ty&¢ 9,
lanko 16a, 16b, prvky 31 aZ 38 a 41 a% 43 analogické tém,
které jsou stejné oznaleny na obr.2 a%2 4 a nebudou proto
znovu popisovany. Kromé d¥fiku 43 zde mechanicky spojovaci
prostfedek LM 'z obr.l obsahuje spojovaci prvek 44 schopny
klouzat podél dfiku' 43 v dfisledku p¥Fitomnosti valcového
otvoru, ktery jim prochdzi a md pr@imér o néco vét&i, neZ je
prémér d¥iku 43. ’

Spojovaci prvek 44 ma dvé& valcovité &asti 44a a 44b,
které jsou obé& souosé s dfikem 43. C4st 44a le2i u kluzitka
42 a jeji vnéjsi pr@mér ptesahuje prfmér pouzdra 38. Cast
44b lezi u desky 37 a Jjeji vnéjsi prfimér Jje men8i, neZ Jje
primér pouzdra 38. Je'tfeba poznamenat, Ze v tomto piipadé
pouzdro 38 a &4&st 44b’'spojovaciho prvku 44 také nemusi byt
nutné valcovité, ale jedna z té&chto souddsti nebo obé mohou
mit rozdilny tvar, pfPi¢emZ jedinou podminkou je, aby &ast
44b spojovaciho prvku 44 byla schopna vstoupit do pouzdra 38
za okolnosti, které budou popsdny nife. DFik 43 také nemusi
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byt vadlcovy, pkilemZ stfedni otvor spojovaciho prvku 44 ma
potom samoziejmé odpovidajici tvar.

7 dfivodfi, které budou objasnény ddle v tomto popisu
je celkovd vyska prvku 44 men$i, neZ je vzddlenost mezi
hornim povrchem kluzdtka 42 a spodnim povrchem desky 37.
Okolo dfiku 43 Jje umisténa spirdlova pruZina 48 a Je
stla&ena mezi hornim povrchem kluzdtka 42 a dolni stranou
pouzdra 44c vytvofeného v <&asti 44a prvku 44. Prvek 44 Je
udrfovdn v poloze zndzorn&né na obr.6 zajistovacim ¢&lenem,
ktery bude popsdn nile, a je posouvan pruZinou 48 do polohy
zndzorn&né na obr.7 za okolnosti, které budou rovnéz popsany
niZe.

Mechanicky spojovaci prostfedek LM z obr.l ddle
obsahuje elektromechanicky zajistovaci &len 31, ktery ob-
sahuje valcové pouzdro 52 upevnéné ke kluzdtku 42 pro-
stfednictvim nosi&e 53 tak, %e osa pouzdra 52 protina osu
df¥iku 43 v pravém uhlu. Prostfedky pro upevnéni pouzdra 52 k
nosi&i 53 a pro upevnéni nosile ke kluzatku 42, které mohou
byt tvofeny pouhymi Srouby, nejsou zndzorn&ny, aby zbytedné
neznepfehledfovaly vykresy. Zajistovaci &len 51 dale ob-
sahuje prfesouvaci &len 54, &aiste&né& ulofeny vV pouzdfe 52.
Presouvaci &len 54 md dvojici vadlcovych dEiké 55 a 36, které
jsou souosé s pouzdrem 52 a jsou spojeny osazenim 57, které
je také vdlcové a souosé s pouzdrem 52. Z dfivodu, ktery bude
patrny ddle v popisu je alespoh d¥ik 56 vyroben z nemag-
netického materidlu.

Dfik 56 je prodlouZen dal%im dfikem 58, ktery je také
vdlcovy a souosy s pouzdrem 52 . DFik 58 ma stejny prémér
jako d¥ik 56, ale na rozdil o ndjy je vyroben z mé&kkého mag-
netického materidlu z dfivodu, ktery bude rovn&Z patrny nize.

Presouvaci ¢&len 54 se miiZe pohybovat axidlné v
pouzdfe 52, protoZe prtmér osazeni 57 je o néco men$i nez Jje
vnit¥ni prfim&r pouzdra 52 a protoZe v koncich pouzdra 52
jsou vyvrtany otvory pro prostr&eni d¥ikt 55 a 58. V poloze
zndzorn&né na obr.5 a 6 konec d¥iku 55 vybihd do slepé diry

444 vyvrtané do vnéjs§i stény spojovaciho prvku 44, ¢imz se



-16-

zabrafuje prvku 44 pohybovat se ve sméru k desce 37 pfi pt-
sobeni pruZiny 48.

Zajistovaci &len 51 kromé& toho obsahuje spiralovou
pruZzinu 59 uloZenou v pouzdte 52 okolo d¥iku 55 a stlaédenou
mezi osazenim 57 a dnem pouzdra 52 u spojovaciho prvku 44, a
civku 60 uloZenou na druhém konci pouzdra 52 a obklopujici
alespoit ¢dst df¥iku 58. Vnitfni prémér civky 60 Jje o néco
vétsi, ne? je promér dtiké 56 a 38 tak, Ze se tyto dFiky
mohou pohybovat axidln& za okolnostf, které budou popsdny
niZe.

V tomto provedeni zafizeni z obr.l také obsahuje
monitorovaci obvod 18, ktery je zde upraven pro nabuzovani
civky 60, pokud je &innost podfizeného ustroji DA sprdvnd, a
pro pferuSovdni tohoto nabuzovini, jakmile ze zjisti, %2e je
tato €innost vadnd. Pro vykondvdni této funkce je moni-
torovaci obvod 18 pfipojen k civce 60 vodi&i symbolicky
vyznaenymi na obr.l &irkovanou &arou 18b. Tyto vodi&e
nejsou zndzorné&ny na obr.5 a% 7.

Monitorovaci obvod 18, pru%ina 59 a civka 60 Jjsou
dimenzovany tak, Z2e kdy% je pfesouvaci &len 54 v poloze
znazornéné na obr.6, kde je konec d¥iku 55 zasunut do diry
444 spojovaciho prvku 44, a pokud podfizené ustroji DA pra-
cuje nalezit& a civka 60 je tedy nabuzovdna monitorovacim
obvodem 18, je magnetické pole vytvaFené civkou 60 takové,
Ze sila, kterou vyviji na d¥ik 38 je dostate&nd pro udr-
Z2ovani pfesouvaciho &lenu 54 v této poloze proti sile vy-
vijené pruZinou 59 na osazeni 57. V tomto pfipadé nedochdzi
samozfejmé k Z4ddnému mechanickému spojeni mezi ty¢i 9 a koly
1l a 2 vozidla.

Kdy? monitorovaci obvod 18 zji%tuje chybnou &innost
podiizeného ustroji DA a pferuSuje nabuzovani civky 60,
zmizi magnetické pole vytvaFené civkou 60 a sila vyvijena
timto polem na d¥ik 58, a presouvaci &len 54 se pohybuije
plsobenim pruZiny 59 do polohy zndzornéné na obr.7. DFik 55
se tak pohybuje ven z diry 444, &im% umoZfuje, %e pruzina 48
tla¢i spojovaci spojovaci prvek 44 do polohy zndzornéné na
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obr.7, v niZ mechanicky spojuje desku 37 a tedy ty¢ 9 s koly
1l a 2 prostfednictvim d¥iku 43, kluzdtka 42, lanek l6a a
16b, ozubené tyce 3 a PFidicich ty¢i 4 a 5.

Také v tomto provedeni je samozfejmé& poti¥ebné, aby
jednotlivé prvky zatfizeni =z obr.l byly uspofddany tak, 32e
kluzdtko 42 se bude vidy pohybovat ve stejné mife jako ty&
9, jestliZe podifzené ustroji DA pracuje ndleZité, takie
Ctdst 44b spojovaciho prvku 44 miZe vstoupit do pouzdra 38,
kdyZz monitorovaci obvod 18 2zjisti chybnou &innost podii-
zeného ustroji DA.

Jak bylo uvedeno vy8e, kdyZ naopak pod¥izené ustroji
nepracuje ndlezité&, Fidi¢ vozidla musi pohybovat ty&fi 9, a%
dfFik 43 nebo spojovaci prvek 44 zabere do stény pouzdra 38
pro opétovné obnoveni kontroly Fizeni vozidla. Vzddlenost,
kterou urazi ty¢ 9, je v nejhor$im pfipadé rovna délce
pouzdra 38 minus prfimér dfiku 43 nebo &4dsti 44b spojovaciho
prvku 44.

Neni v8ak vidy moZné a/nebo %4adouci uspotrdadat riéizné
prvky ze zafizeni z obr.l tak, Ze se spojovaci &len 13 po-
hybuje alespofli vice nebo ménéd ve stejném rozsahu jako ty& 9,
kdyZ podfizené ustroji ndleZité pracuje. Je potom zapotfebi,
aby pouzdro 38 bylo dostate&né dlouhé pro to, aby d¥ik 43
nebo spojovaci &len 44 nikdy neveSel ve styk s jednim nebo
druhym koncem pouzdra 38, kdyZ podf¥izené ustroji DA ndleZité
pracuje. To ma za ndsledek, Ze v takovych pFipadech vzd4-
lenost, o kterou musi ¥idi& posunout ty¢ 9 pro opétovné
ziskdani kontroly nad Fizenim svého vozidla, kdyZ podrizené
ustroji DA jiZ ndleZité nepracuje, mfiZe byt dosti velkd na
to, aby vozidlo jiZ nebylo zcela bezpe&né Fizeno.

Obr.8 aZ 12 zndzorhuji schematicky a z&asti provedeni
zafFizeni z obr.l, které umoZfiuje odstranit tento nedostatek.
Na obr.8 a% 12 jsou prvky ozna&ené 9, 1l6a, 16b, 31 a%Z 37, 41
az 44, 48 a 51 az 60 jsou podobné té&m, které jsou oznadéeny
stejnymi vztahovymi znac¢kami na obr.5 a2 7 a nebudou znovu
popisovany. Ddle v tomto provedeni obsahuije za¥izeni z obr.1l

monitorovaci obvod 18 vyplhujici stejné funkce, jako funkce
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uvedené ve spojeni s ‘provedenim popsanym s odvoldnim na
obr.5 a% 7.

V tomto provedeni je deska 37 vytvofena s pouzdrem 71
vSeobecné obdélnikového tvaru, majicim dvé strany kolmé k
podélné ose kluzného vedeni 41. Druhé dv& strany pouzdra 71
Jsou tvofeny pravidelné uspofadanymi zuby 72 oddélovanymi
mezerami 73. Zuby 72 jsou obdélnikové a maji vEechny stejnou
velikost, takZe v&echny zuby uloZené na jedné strané pouzdra
71 maji své konce uspofdddny v zdkrytu. Ddle je kaZdy zub 72
na jedné strané& pouzdra 71 ulofen proti druhému zubu 72 na
druhé strané pouzdra 71.

Ddle je uspoFdddn radidlné& ¢&4sti 44a spojovaciho
prvku 44 trn 74 a jeho vnitPni konec zabird do drdsky 43a
vytvofené ve d¥iku 43 rovnob&%n& s jeho " osou, v dfisledku
&ehoZ se dFfik 44 nemfife otd%et okolo dfiku 43, ale milZe
pouze klouzat po jeho délce. Ke stejnému u&elu by  také bylo
mozné pouZit dfik 43 a otvor prochdzejici spojovacim prvkem
44 s nevalcovym tvarem, co% potom dovoluje zru$it drd%ku 43a
a trn 74.

Na opafné strané &4asti 44b prvku 44 jsou osazeny dva
dalsf trny 75 a 76, a to ve vzdjemném zdkrytu a na ' prfimé&ru
¢dsti 44b, kterd je kolmd na podélnou osu kluzného vedeni
41. Primér trné 75 a 76 je o né&co men$i, ne? je §i¥ka mezer
73 mezi zuby 72 a jejich délka je takovad, %e vzddlenost mezi
jejich vné&jsimi konci leZi mezi vzddlenosti d mezi konci
dvojice protilehlych zub@ 72 na opaénych stranich pouzdra 71
a vzdalenosti D mezi dny dvojice protilehlych mezer 73 na
opa¢nych strandch pouzdra 71.

Jako v provedeni popsaném s odvolanim na obr.4 a 5 je
spojovaci prvek 44 udrZovan v poloze 2znazorndné na‘obr.9 a
10 dfikem 55, ktery zabihd do diry 44d, dokud pod¥izené
ustroji DA pracuje ndle?it&, a neni zde proto mechanické
spojeni mezi ty€&i 9 a koly 11 a 12. Kdy% spojovaci prvek 44
zaujima tuto polohu, vstoupi ka%dy z trnfi 75 a 76 do mezery
73, pravdépodobné po té, co Fidi& vozidla lehce pohnul tyé&i
9, bez ohledu na vzdjemnou polohu desky 37 a kluzatka 42.
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Jakmile trny 75 a 76 vstoupily kaZdy do mezery 73, je ty& 9
mechanicky pfipojena ke koléim 1 a 2 a Fidi¢ opétovné ziska
kontrolu ¥izeni vozidla 3jako u jinych vy$e uvedenych pro-
vedenich. Pro usnadnéni zavddéni trnd 75 a 76 do mezer 73
mfiZe byt povrch@m zub@i 72, které leZi proti kluzatku 42,
vhodny tvar, napfiklad tvar pismene V nebo tvar valcové
¢dsti.

Bude zfejmé, %e v tomto provedeni bude rozsah, v némiz
musi Fidi& pohnout ty&i 9 pro obnoveni kontroly Fizeni vo-
zidla, kdy% podfizené ustroji DA pFestane naleZité pracovat,
je nanejvy$e rovny soultu 5ifFky jednoho =zubu 72 a poloviny
mezery 73. Tento pohyb Jje tak zjevné men$i, neZ v piipadé
provedeni popsanych s odvoldnim na obr.2 a%2 4 a 5 aZ2 7, kdyZ
ma pouzdro 38 podlouhly tvar.

V jiném provedeni, Kkteré neni zndzornéno a které
nebude podrobné popisovdno, protoZe Je velmi podobné pravé
popsanému provedeni, md pouzdro v desce 37 stejny obecné
obdélnikovy tvar jako pouzdro 71 na obr.8, ale ma pouze
jednu Fadu zubfi podobnych zubblm 72, p¥Fi&emZ vS8echny zuby
jsou na stejné strané pouzdra. Ddle je do spojovaciho prvku
44 uloZen jediny trn podobny trntm 75 a 76, a to v takové
poloze, %2e mfiZe byt vloZen mezi dvojici zub@ vySe uvedené
fady zubfi, kdyZ spojovaci prvek 44 zaujimd polohu, kterou ma
na obr.l1l1l a 12.

Ve v8ech popsanych provedenich je ty& 9 mechanicky
pfipojena k ozubené ty&i 3, kdyZ pod¥izené ustroji nalezité
nepracuje. Sila, kterou potom ¥idi¢ musi vyvijet na ty&¢ 9
pro Fizeni vozidla musi tak byt pom&rn& velkd, obzvlasté
kdy% je vozidlo relativné té&Zké.

Obr.13 zndzorhuje schematicky a 2z&asti vozidlo
opatfené provedenim za¥izeni pro ovldddni ¥izeni, u néhol
tato sila miZe byt redukovana. Rfizné prvky oznalené 1 az 13,
1l6a, 16b, 17 a 18 na obr.13 jsou podobné té&m, které Jjsou
oznadené stejnou vztahovou znalkou na obr.l a nebudou proto
znovu popisovany. Je tFeba poznamenat, %e na obr.1l3 nebylo

podfizené ustroji DA sestdvajici z motoru 7, &idel 8 a 11 a
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podfizeného obvodu 12 ordmovdno ¢drkovanymi &arami jako na
obr.l, aby se prilis nekomplikoval obr.13.

V ovladacim zafizeni z obr.13 nenf spojovaci &len 13
ptipojen lanky 1l6a a 16b k ozubené ty¢f 3, le je p¥ipojen k
pomocné ozubené tyd&i 81 s vyhodou wulofené v blizkosti ozu-
bené tyde 3. Zuby ozubené tyCte 81 zapadaji do sebe se zuby
ozubeného kola 82, které samo je mechanicky piFipojeno k
rotoru motoru 7, a tedy k ozubenému kolu 6 a ozubené ty&i 3
soupravou ozubenych kol symbolicky vyzna¢enych &erchovanou
Carou. V nékterych pfipadech miZe tato posledné jmenovana
souprava ozubenych kol sestdvat 2z &isti soupravy ozubenych
kol, kterd spojuje rotor motoru 7 s kolem 6. V jinych pgi-
padech miZze kolo 82 vz4djemné zabirat piimo s kolem 6, nebo
miZe s nim byt dokonce souosé a pevné spojené.

Ve véech ptripadech 3jsou mechanicki spojeni mezi
rotorem motoru 7, kolem 6 a kolem 82 upravena tak, e ka%dy
pohyb ozubené ty&e 3 odpovidi pohybu ozubené ty&e 81 o vétsi
velikosti. Sila, kterou Fidi& musi vyvijet na ty¢ 9 pro Fi-
zeni svého vozidla, kdy% podfizené ustroji DA ndleZité
nepracuje, je tak men$i, ne% u provedeni v nich? je spo-
jovaci &len 13 ptipojen lanky 16a a 16b p¥imo k ty¢i 3, a to
v mife rovné poméru mezi pohyby ozubenych ty&i 3 a 81.

V tomto provedeni je také moZné pfizplosbit jed-
notlivé souldstky takovym zptiosbem, Ze kdy2 pod¥izené
ustroji DA pracuje Fadné, vyvolavd kaZdy pohyb tyé&e 9 pohyb
spojovaciho &lenu 13 stejné velikosti. V takovém pEipada
miZe byt spojovaci &len 13 podobny ¢&lenfim popsanym s odvo-
lanim na obr.2 a% 7. Pokud neni mo%né nebo 2adouci uspokojit
tuto podminku, mfiZe byt spojovaci &len 13 samoz¥ejmé podobny
tomu, jaky byl popsdn s odvolanim na obr.8 a3 12.

Obr.14 znazorhuje schematicky a z&4isti vozidlo
opatfené jinym provedenim zatizeni pro ovladdni Fizeni podle
vyndlezu. Jednotlivé prvky zndzorn&né na obr.14 a oznacené 1
az 9, 11, 12, 16a, 16b, 17 a 18 jsou podobné t&m, které ne-
sou stejné vztahové zna&ky na obr.13 a nebudou proto pod-

robnéji popisovany. Jako na obr.13 a ze stejného dfivodu neni
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pod¥izené ustroji DA sestdvajici z motoru 7, ¢idel 8 a 11 a
podFizeny obvod 12 oramovano &arkovanymi Carami jako na
obr.14.

V provedeni zndzornéném na obr.l4 se nosicl 10' pro tyé
9 posouvad v neznazornéném kluzném vedeni podobné& jako nosié
10 ve vy$e uvedenych provedenich, av3ak nosié& 10' je pEi-
pojen pFimo k jednomu konci kaZdého =z lanek 1l6a a 16b. No-
si¢e 10' nemd dale 2adny prvek podobny desce 37 ve vySe po-
psanych provedenich.

Jako v provedeni 2z obr.l13 obsahuje zafkizeni pro
ovladani Fizeni z obr.l14 pomocnou ozubenou ty&¢ 81', zapa-
dajici svymi zuby do zub& ozubeného kola 82' mechanicky
pFipojeného k motoru 7 a k ozubené ty&i 3. Konce lanek 1l6a a
16b, opa&né k tém, Kkteré jsou ﬁpevnény k nosi&i 10', Jsou
pfipojeny ke spojovacimu &lenu 13', ktery se posouvda v ne-
zndzornéném kluzném vedeni, uloZeném v blizkosti ozubeneé
ty&e 81' tak, %Ze sméry pohybu spojovaciho &lenu 13' a ozu-
bené ty&e 81' jsou rovnobéiné.

Spojovaci &len 13' miZe byt podobny jednomu z téch,
jaké byly popsany vy$e s odvolanim na obr.2 a% 12. Dale je
ozubenad ty& 81' pevné spojena s prvkem, ktery je podobny
desce 37 také popsané s odvolanim na obr.2 az 12 a ktery ma
jako deska 37 pouzdro, do n&ho% je zasnuta &4dst spojovaciho
prvku 13', nebo se =zasouvd v pfipadé nespravné <Cinnosti
podfizeného ustroji DA, &imZ se mechanicky spojuje ty¢ 9 s
ozubenou ty&i 81' v takovém p¥ipadé.

Je zFejmé, %e podobné uspofaddni mtiZe byt pouZito,
kdy% zarizeni pro ovladani Fizeni nemd pomocnou ozubenou
ty&, jako zafFizeni zndzornéné na obr.l. V takovém pripadé je
spojovaci &len, ktery je podobny &lenu 13' z obr.14, uspo-
fadan tésné u jediné ozubené tyle a je to prdavé tato tyé,
ktera je pevné spojena s prvkem podobnym desce 37 z obr.2 aZz
12. Takové provedeni neni zndzornéno na vykresech.

V provedenich popsanych vyS%e s odvolanim na obr.l1 az
13 je spojovaci &len 13 p¥ipojen k lankfim 16a a 16b a deska

37 opatfena pouzdrem 38 nebo 71 Jje pevné spojena s nosicen
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10 tyce 9. V jinych provedenich je toto uspoifiddni obracené,
t.j. spojovaci &len, podobny spojovacimu &lenu 13, je pevné
spojen s nosi¢em 10 tyée 9, a prvek podobny desce 37 je
upevnén k lank@im 16a a 16b. Takovd provedeni, kterda Jjsou
zjevné ekvivalentni pfedchozim provedenim, nejsou zndzornéna
a nebudou popisovdna podrobné&ji, JjelikoZ p¥i jejich kon-
struovani nevznikaji ozvlastni problémy.

V pfipadé provedeni zndzornéného na obr.14 mfiZe byt
pouzito podobného obrdceného uspofaddni, t.j. spojovaci &len
podobny &lenu 13' mbZe byt pevné spojen s ozubenou ty&fi 81°'
nebo s ozubenou ty&i 3, pokud ozubenda ty& 81' neexistuje, a
prvek podobny desce 37 je potom upevnén k lankfim 16a a 16b.
Ani toto wuspofddani neni zndzornéno a nebude podrobnéji
popisovdno.

Obr.15 zndzorfiuje schematicky vozidlo obsahujici jiné
provedeni zafFfzeni pro ovladdni Fizeni podle vyndlezu. Jed-
notlivé prvky ozna&ené 1 a2 8 a 11 na obr.15 jsou podobné
prvkiim oznafenym' stejnymi vztahovymi zna&kami na obr.l a
nebudou zde proto znovu popisovdny. Jako na obr.13 a 14 a ze
stejného dfivodu neni podfizené ustroji DA, sestdvajici =z
motoru 7, €idel 8 a 11 a pod¥izeného obvodu 12 oramovino
¢drkovanymi &arami na obr.15.

V tomto provedeni obsahuje zaFizeni podle vyndlezu
také ty& 9 a ‘spojovaci &len 13, které jsou uspo¥iadany té&sné
vedle sebe a jejichZ funkce jsou podobné funkcim ty&e 9 a
spojovaciho &lenu 11 ve vy$%e! uvedenych provedenich. Na roz-
dil od téchto ptedchozich provedeni jsou v&ak tyé¢ 9 a
spojovaci &len 13 uspofdddny a uzphisobeny tak, aby se otd-
Cely okolo dvou os %9a a 13a. Jak bude zFejmé pozdé&ji pri
popisu jedné formy konstrukce ‘prvkfti 9 a 13, jsou osy 9a a
13a uspofaddany vzajemné uloZeny v pFimce.

Spojovaci ¢len 13 je pFipojen mechanicky k ozubenému
kolu 6 a tedy k ozubené ty&i 3 Fadou ozubenych kol, kteri
neni znazornéna, ale kterd Jje symbilicky vyzna&ena &ercho-
vanymi Carami, takZe se otd¢i okolo své osy 13a na zakladé

kazdého otdafivého pohybu kol 1 a 2 okolo jejich os la a 2a.
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Cidlo 11 pro zjistovdni polohy tyce 9 a které je samozFejmé
mechanicky pfipojeno k ty&i 9, podiizeny obvod 12, motor 7,
tada ozubenych kol, kterd spojuje motor 7 s kolem 6 a Fada
ozubenych kol, kterd spojuje kolo 6 se spojovacim &lenem 13,
jsou uspofadany tak, Ze kdyz vSechny tyto prvky naleZité
pracuji, ma kazdy uhlovy pohyb tyle 9 okolo osy 9a udhlovy
pohyb spojovaciho ¢&¢lenu 13 okolo osy 13a, majici stejny smér
a stejnou velikost. Bude zfejmé, Ze k témto uhlovym pohybtim
dochdzi, ani? by existovalo n&jaké pfimé mechanické spojeni
mezi ty&i 9 a spojovacim &lenem 13.

Jako u vy%e popsanych provedeni jsou ty¢& 9 a
spojovaci &len 13 zafizeni z obr.l15 uspofadany tak, e mezi
nimi dojde k mechanickému spojeni, kdyZ podfizené ustroji DA
ndle%it® nepracuje. Toto mechanické spojeni LM je take sym-
bolicky vyzna&eno na obr.1l5 &erchovanou ¢arou.

vV pfiklad& zndzornéném schematicky na obr.16 a 17 je
ty® 9 upevn&na k Jjednomu konci vdlcovitého hfidele 91
otd&ivé uloZeného v lofisku 92. Toto loZisko samotné Je
ulo%eno napfiklad v jedné opéfe pro paZe sedadla Fidide tak,
e osa hifdele 91, ktery tvofi osu 9a otdceni tyZe 9, je Vv
posstaté rovnob&ind s podélnou osou A vozidla (obr.15).
Pohybujici se ¢&ast detektoru 11 polohy tyce 3 je
upevn&na ke druhému konci hfidele. Spojovaci &len 13 sestdva
z ozubeného kola 93, které je upevnéno k jednomu konci wval-
cového h¥fdele 94, otd&ivé& uloZeného v loZisku 95. Pro-
sttedky pro upevnéni téchto rf@iznych prvkéi k sobé& navzajem a
pro osazeni do zafFizeni nejsou zndzornény, nebot mohou mit
rfizné povahy a jsou dobfe zndmé pro odborniky v oboru.
Lozisko 95 je samo uloZeno tak, Ze osa hfidele 94,
kterd tvofi osu 1l3a otd%eni spojovaciho &lenu 13 (obr.15),
je uspofdddna souose s osou 9a otdleni ty¢e 9, a kolo 83 Je
ulofeno u ty&e 9, avsak aniZ by s ni bylo v dotyku. Ozubené
kolo 93 zapadd svymi zuby do zubfi neznazornéného prvniho
kola Fady ozubenych kol, kterd ho spojuije’s ozubenym kolem 6
(obr.15). K ty&i 9 je upevnén nezndzornénymi prostfedky
valcovity d¥ik 96, s ur¢itym odstupem od osy B9a, a to
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takovym zpfiosbem, Ze Jjeho osa je kolmd na rovinu otd&eni
ty¢e 9 a vstupuje do otvoru 97 vytvofenédho v kole 93. Otvor
97 je také vdlcovity a jeho prmé&r je o ndco vdt3f, ne? Jje
primér dfiku 96.

Osy dfiku 96 a otvoru 97 se dale shoduji alespoh v
podstaté a neexistuje proto pfFimé mechanické spojeni mezi
tyé¢f 9 a kolem 93, pokud podiizené ustroji DA ndlelitéd
pracuje, jelikoZ v tomto p¥ipadé kaZdy ota&ivy pohyb tyd&e 9
vytvari otd&ivy pohyb majici stejny sm&r a stejnou velikost
Jako spojovaci &len vytvofeny kolem 93.

JestliZe v8ak podfizené ustroji DA nepracuje ndlelité
a Fidi¢ vozidla otd&i ty&{i 9, d¥ik 96 pfichdzi do dotyku se
sté&nou otvoru 97, &im# vytvdfi vySe uvedené mechanické spo-
jeni LM mezi ty&i 9 a spojovacim &lenem 13. Sila vyvijend na
tye 9 se potom pfend$i na ozubenou ty& 3 pfes kolo 93 a Fadu
ozubenych kol, kterd spojuje kolo 93 s kolem 6. Ridi& si tak
podrZuje kontrolu smé&ru pohybu vozidla. Z dfivodu podobného,
jaky byl uveden vy8e p¥i popisu zaFizeni z obr.2, mf%e nit
otvor 96 podlouhly tvar, jak 3je zndzornéno &irkovanymi &a-
rami na obr.l1l7. |

Je zFejmé, Ze v za¥Fizeni, jako je zaFizeni z obr.15,
mdZe byt mechanické spojeni LM mezi ty%i 9 a spojovacim
C¢lenem 13 v pfipadé nesprdvného chodu podfizeného ustroji DA
miiZe byt také zajiSténo prvky podobnymi prvk@im popsanym s
odvoldnim na obr.5 aZz 12. Je také zfejmé, Ze mechanické
spojeni mezi spojovacim &lenem 13 za¥izeni z obr.15 a kolem
6 miZe byt zakisté&no jinymi prostfedky, neZz je Fada ozu-
benych kol, napfiklad Fadou kladek spojenych navzajem Fe-
meny, s vvyhodou vrubovanymi.

Je moZné provést rovnéZ Fadu jinych obmé&n za¥izeni
pro ovladdni Fizeni podle vyndlezu, aniZ by se opustil ué&el
vyndlezu. Zejména mohou byt spojovaci &len a prvek, s nim%
spolupfisobi pro mechanické spojeni tyée 9 s Fiditelnymi koly
vozidla, vytvofeny znalné odli%né od popsanych zpfiosbd,
pritemZ stdle jesté plni stejnou funkci.

Je zrejmé, Z2e se vyndlez také vztahuje na vozidlo
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majici pouze jedno ¥iditelné kolo, nebo podet ¥iditelnych
kol, ktery Jje vét$i neZ dvé, a na vozidlo, u ného% &len pro

ovladani ¥izeni neni tvofen ty&i 9, ale naptfiklad volantem.
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1. Zafizeni pro ovl4ddni ?fzenf vozidla majiciho
alespofi jedno Fiditelné kolo, které je uhlové pohyblivé
vzhledem k ose otd&eni, pro ur&ovdni sméru drahy uvedeného
vozidla, pfidem? toto zaFfzeni pro ovladani ¥izeni vozidla
obsahuje ¢&len pro ovladdni Fizeni, ovladatelny tidi&em
vozidla, pro Fizeni vozidla, a ustroji pro elektrické pod-
Fizeni Wdhlové polohy uvedeného Fiditelného kola poloze
uvedeného &lenu pro ovladani Fizenf, obsahujici prvni de-
tektor polohy, mechanicky spojeny s uvedenym Fiditelnym ko-
lem pro vytvafeni prvniho deteké&niho signdlu reprezentivniho
pPro uhlovou polohu uvedenédho kola vzhledem k uvedené ose
otateni, druhy detektor polohy, mechanicky spojeny S
uvedenym ¢lenem pro ovlidanit Fizeni, pro vytvdfeni druhého
detekéniho signdlu reprezentativniho pro polohu uvedeného
¢lenu pro ovladdni fizeni, motorové prostfedky mechanicky
spojené s uvedenym Fiditelnym kolem, pro jeho otdé&eni okolo
uvedeneé osy otddeni na zdkladé #idiciho signdlu, a podffzeny
obvod vytvdfejici uvedeny fidici signdl na zdkladé& uvedeného
prvniho detek&niho signdlu a uvedeného druhého detek&niho
signdlu, vyznadené tim, 3e ddle obsahuje prvni prost#edky
(10; 10', 13') mechanicky spojené s uvedenym &lenem (9) pro
ovladani ¥izeni, druhé prostfedky (13; 81') mechanicky spo-
jené s uvedenym kolem (1, 2) a spojovaci prostfedky (LM) pro
mechanické spojeni uvedenych prvnich prost¥fedkt (10; 10°',
13') a wuvedenych druhych prosttedkd (13; 81') v pFipadd
chybné &innosti uvedeného podtizeného ustroji (DA).

2. Zatizeni pro ovladdni Pf{zeni vozidla podle ndroku
1 vyznadené tim, Ze uvedené prvni prostfedky obsahuji prvni
mechanicky &len (31, 37), pevné spojeny s uvedenym &lenem
(9) pro ovlddani #izeni vozidla, uvedené druhé prosttedky
obsahuji druhy mechanicky &len (42) uspofddany u uvedeného
prvniho mechanického &lenu (31,37) a mechanicky spojeny s
uvedenym kolem (1,2), a prostfedky (41) pro vedeni uvedeného
druhého mechanického &lenu (42) tak, Ze Jjeho pohyby na

N
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z4dkladé otd&ivych pohybl uvedeneho kola (1, 2) jsou rov-
nob&iné s pohyby uvedeného prvniho mechanického &lenu (31,
37), a uvedené spojovaci prostfedky (LM) obsahuji pouzdro
(38, 71) ulozené v jednom z uvedenych prvniho (31, 37) a
druhého (42) mechanického &lenu a prostifedky (43; 44) pevné
spojené s druhym z uvedeného prvniho a (31; 37) a druhého
(42) mechanického ¢lenu a usporadané pro spolupfisobeni s
uvedenym pouzdrem (38, 71) pro mechanické spojovani uve-
denych prvnich prosttedkéi (10; 10°', 13') a uvedenych druhych
prostfedk@l (13; 81') v ptipadé chybné <&innosti uvedeného
pod¥izeného ustroji (DA) .

3. Zatizeni pro ovladani fFizeni vozidla podle naroku
2 vyzna&ené tim, Ze uvedené prostfedky, které jsou pevné
spojeny s druhym z uvedenych prvniho (31, 37) a druhého (42)
mechanického &lenu sestdvaji z d¥iku (43) zabihajiciho
alespoh z&&sti do uvedeného pouzdra (38).

4. Zarizeni pro ovladani Fizeni vozidla podle naroku
3 vyzna&ené tim, Ze uvedené pouzdro (38) a uvedeny d¥ik (43)
jsou valcovité a souosé.

5. zaFfzeni pro ovladani Pizeni vozidla podle naroku
3 vyznadené tim, 2Ze uvedené pouzdro (38) Jje podlouhlé ve
sméru pohybu uvedeného prvniho (31, 37) a druhého (42)
mechanického &lenu.

6. ZaFizeni pro ovladani Fizeni vozidla podle naroku
2 vyzna&ené tim, Ze uvedené prostfedky (43, 44), které Jjsou
pevné spojeny s druhym z uvedeného prvniho (31, 37) a dru-
hého (42) mechanického &lenu obsahuji pohyblivy spojovaci
prvek (44) a zajistovaci &len (51) spolupfisobici s uvedenym
spojovacim prvkem (44) pro jeho udriovani v prvni poloze, Vv
ni? nezabihia do uvedeného pouzdra (38, 71), kdy% uvedené
pod¥izené ustroji (DA) pracuje Fadné, a pro jeho uvolhovanim
kdy% uvedené podfizene ustroji (DA) Fadn& nepracuje, pricemZ
uvedené spojovaci prostfedky (LM) ddle obsahuji pruiné pro-
stfedky (48) pfisobici na uvedeny spojovaci prvek (44) pro
pohybovdni timto prvkem, kdy% je uvolné&n uvedenym zajis-
fovacim &lenem (51), do druhé polohy, v ni% &4ste&né& zabiha
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do uvedeného pouzdra (38, 71).

7. ZaFizeni pro ovldddni ¥Fizeni vozidla podle ndroku
6 vyznatené tim, 2e uvedené pouzdro (38) a tast (44b) wuve-
deného spojovaciho prvku (44), kterd zabiha do uvedeného
pouzdra (38), kdy? je uvedeny spojovaci prvek ve své druhe
poloze, jsou vdlcové a souosé.

8. Zatizeni pro ovladani Fizeni vozidla podle naroku
6 vyzna&ené tim, %e uvedené pouzdro (38) Jje podlouhle ve
smé&ru pohybu uvedeného prvniho (31, 37) a druhého (42) me-
chanického ¢lenu.

9. Zatizeni pro ovladani Fizeni vozidla podle naroku
6 vyzna&ené tim, %e uvedené pouzdro (71) md obecny tvar ob-
délnika majiciho dvé& strany kolmé ke sm&ru pohybu uvedeného
prvniho (31. 37) a druhého (42, 43) mechanického &lenu,
pfi%em% jedna z ostatnich dvou stran uvedeného pouzdra (71)
obsahuje Fadu pravidelné rozmisté&nych zubf (72), které maji
obecny tvar obdélnika, majiciho dv& strany kolmé na smér
pohybu uvedeného prvniho (31, 37) a druhého (42, 43) me-
chanického &lenu, a které Jjsou oddé&leny Jjeden od druhého
mezerami (73), a uvedené spojovaci ¢&leny (LM) obsahuji trn
(75, 76) osazeny v &4sti (44b) uvedeného spojovaciho prvku
(44), kterd zabihd do uvedeného pouzdra (71), kdyZ je uve-
deny spojovaci prvek (44) ve své druhé poloze, pfilemZ tento
trn (75, 76) je uspofiaddn takovym zplsobem, Ze zabiha do
jedné z uvedenych mezer (73).

10. zZatfizeni pro ovladani Fizeni vozidla podle
ndroku 9 vyznal&ené tim, %e druhda strana uvedeného pouzdra
(71) obsahuje druhou Fadu uvedenych zubfi (72), ptitemZ kazdy
zub (72) jedné z uvedenych Fad zubfi (72) Jje uloZen proti
jednomu zubu (72) druhé Fady zub& (72), a pfitemZ uvedené
spojovaci prosttedky (LM) obsahuji druhy trn (75, 76),
taktés osazeny do uvedené &asti (44b) uvedeného spojovaciho
prvku (44) a uspofadany tak, Ze zabihd do jedné z mezer (73)
oddélujicich uvedené zuby (72) uvedené druhé Fady zub® (72).

11. Zatizeni pro ovladani Fizeni vozidla podle na-

roku 6 vyzna&ené tim, Ze wuvedeny zaji¥tovaci ¢&len (51)
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obsahuje pfesouvaci ¢&len (54) majici prvni d¥ik (55) za-
bihajici do otvoru (44d) vytvofeného v uvedeném spojovacim
&lenu (44) pro udrZovani uvedeného spojovaciho ¢lenu (44) v
jeho prvni poloze, druhy d¥ik (58) vyrobeny 2z mékkého
magnetického materidlu a ktery je pevné spojeny s uvedenym
prvnim d¥ikem (55), ddle pruZny prostfedek (59) vyvijejici
prvni silu na uvedeny pfesouvaci ¢len (54) pro vyvolavani
posunu uvedeného d¥fiku (55) 2z uvedeného otvoru (44d), a
civku (60), kterd obklopuje alespon ¢ast uvedeného druhého
dfiku (58) a kterd vytvd¥i magnetické pole na =zakladé
proudu, a ddale obsahuje monitorovaci obvod (18) uzptsobeny
pro vedeni uvedeného proudu do uvedené civky (60), pokud
pod¥izené ustroji (DA) naleZité pracuje a pro odpojovani
uvedeného proudu, pokud podfizené ustroji (DA) ndleZité
nepracuje, pri¢emZ uvedena civka (60), wuvedeny diik (58) a
uvedeny monitorovaci obvod (18) jsou ddle uspofadany tak, Ze
magnetické pole bude vyvijet na uvedeny druhy d¥ik (58)
druhou silu opaénou uvedené prvni sile nebo vétsi neZ tato
prvni sila.
12, Za¥izeni pro ovladani ¥fizeni vozidla podle
naroku 1 vyznad¢ené tim, 2e uvedené motorové prostfedky (7)
jsou pfipojeny k uvedenému Fiditelnému kolu (1, 2) mecha-
nickymi spojovacimi prostfedky obsahujicimi prvni ozubené
kolo (6) mechanicky pFipojené k uvedenému motorovému pro-
stfedku (7) a prvni ozubenou ty¢é¢ (3) majici zuby vzajemné
zapadajici se zuby uvedeného prvniho ozubeného kola (1, 2)
tak, Ze jakykoli podélny pohyb uvedené prvni ozubené tyé&e
(3) vytvd¥i odpovidajici otd&ivy pohyb uvedeného Fiditelného
ozubeného kola (1, 2), a p¥i¢emZ obsahuje prostifedky (1l6a,
16b; 16a, 16b, 81, 82) pro mechanické pfipojeni uvedenych
druhych prost¥edkét (13) k uvedené prvni ozubené ty&i (3).
13. ZaFizeni pro ovladdani Fizeni vozidla podle na-
roku 12 vyznaclené tim, Z2e uvedehné prostfedky pro mechanické
spojovani uvedenych druhych prost¥fedkfi (13) k uvedené prvni
ozubené ty¢i (3) obsahuji nejméné jeden poddajny spojovaci

¢len (1l6a, 16b), majici dva konce, 2z nich% jeden je ptFi-
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pevnén k uvedenym druhym prostfedkiim (13) a druhy Jje
pfipevnén k uvedené prvni ozubené ty¢i (3).

14. Zarizeni pro ovladdni Fizeni vozidla podle
niaroku 12 vyzna&ené tim, Ze uvedené prostfedky pro me-
chanické p¥ipojovdni uvedenych druhych prostfedkfét (13) Kk
uvedené prvni ozubené ty&i (3) obsahuji druhé ozubené kolo
(82) mechanicky spojené s uvedenymi motorovymi prost¥edky
(7), druhou ozubenou ty¢ (81) majict zuby ve vzdjemném za-
béru se zuby uvedeného druhého ozubeného kola (82), a nej-
méné jeden poddajny spojovaci &len (l6a, 16b), majici od-
povidajici dva konce ptipojené jednak k uvedenym druhym
prostfedkéim (13) a jednak k uvedené druhe ozubené tyéi (81).

15. Zatizeni pro ovladani fizent vozidla podle
niroku 14 vyzna&ené tim, %e uvedené prvni (6) a druhé (82)
ozubené kolo, jejich odpovidajici{ spojky s uvedenymi moto-
rovymi prostiedky (7) a uvedena prvni (3) a druhda (81) ozu-
bend ty& Jjsou uzplisobeny tak, e jakykoli podélny pohyb
uvedené prvni ozubené ty&e (3) odpovidd uvedené druhé ozu-
bené ty&i (81).

16. Zarizeni pro ovldddni Ffizeni vozidla podle
naroku 1 vyznadené tim, Ze uvedené motorové prostfedky (7)
jsou pfipojeny k uvedenému riditelnému kolu (1, 2) mecha-
nickymi spojovacimi prostfedky obsahujicimi prvni ozubene
kolo (6) mechanicky pFipojené k uvedenym motorovym Ppro-
st¥edkfim a prvni ozubenou ty& (3), kterd ma zuby vzdjemné
zapadajici se zuby uvedeného prvniho ozubeného kola (6) a
kterd je mechanicky spojena s uvedenym ¥Fiditelnym kolem (1,
2) takovym zpfisobem, Ze jakykoli podélny pohyb uvedené prvni
ozubené ty&e (3) vyvolava odpovidajici ota¢ivy pohyb uve-
deného Piditelného kola (1, 2), pEifemz uvedené prvni pro-
sttedky obsahuji mechanicky &len (13') mechanicky spojeny s
uvedenym &lenem (9) pro ovladani t{zeni, a prostfedky (LM;
LM, 81', 82') obsahujici uvedené spojovaci prosttedky (LM)
pro spojovani uvedeneho mechanického &lenu (13') s uvedenou
prvni ozubenou ty&i (3).

17. Za¥izeni pro ‘ovladani Fizeni vozidla podle
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ndaroku 16 vyznafené tim, Ze uvedeny mechanicky &len (13') Fe
mechanicky p¥ipojen k uvedenému &lenu (9) pro ovladani ¥i-
zeni prostfedky (10, 16a, 16b) obsahujicimi nejméné& Jjednu
poddajnou spojku (16a, 16b).

18. Zafizeni pro ovladdni Fizeni vozidla podle
ndroku 16 vyznalené tim, Z%e uvedené prostfedky pro pFi-
pojovani uvedeného mechanického &lenu (13') k uvedené ozu-
bené ty&i (3) sestdvaji 2z uvedenych spojovacich prostitedké
(LM) .

19. Zatizeni pro ovladddni F¥izeni vozidla podle
ndroku 16 vyzna&ené tim, 2e uvedené prostfedky pro pFipojenti
uvedeného mechanického &lenu (13') k uvedené prvni ozubené
ty&i (3) obsahuji druhé ozubené kolo (82'), mechanicky p¥i-
pojené k uvedenému motorovému prostfedku (7) a druhou ozu-
benou ty& (81') majici =zuby ve vzdjemném zdbé&ru se zuby
uvedeného druhého ozubeného kola (82') a pFi&em% uvedené
spojovaci prostfedky (LM) jsou uzplisobeny pro pripojovani
uvedeného mechanického &lenu (13') k uvedenéd druhé ozubené
tyc¢i (81').

20. Zatizeni pro ovladdni Fizeni vozidla podle
naroku 19 vyzna&ené tim, Ze uvedené prvni (6) a druhé (82')
ozubené kolo, jejich odpovidajici spojky s uvedenymi moto-
rovymi prostfedky (7), a uvedend prvni (3') a druhd (81'")
ozubend ty& jsou uspofaddny tak, %e jakykoli podélny pohyb
uvedene prvni ozubené tyle (3') odpovidd podélnému pohybu
druhé ozubené ty&e (81') o vétsi velikosti.
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