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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest system amortyzacji, ktéry znajduje zastosowanie np. w przemysle
motoryzacyjnym, w szczego6lnosci w monocyklu np. zasilanym elektrycznie. System ten sktada sie
z uktadu ruchomych czionéw sztywnych sprzezonych z nieruchomg rama. W ujawnionym tu przyktadzie
wykonania uktad ruchomych elementéw sztywnych jest symetryczny wzgledem ptaszczyzny pionowe;,
ktéra to ptaszczyzna jest jednocze$nie ptaszczyzng symetrii napedzanego kota monocykla np. zasila-
nego elektrycznie.

Znane sg systemy amortyzacji monocykli elektrycznych, w ktérych amortyzator stuzacy do amor-
tyzowania przewozonego obcigzenia znajduje sie w osi pionowej a tym samym obcigzony jest przewo-
zonym ciezarem. Wptywa to negatywnie na zywotno$¢ samego amortyzatora jak i na pogarszajacy sie
jego parametr tumienno$ci.

Znane sg rowniez systemy amortyzowania, w ktérych skok amortyzacji czyli przesuw w kierunku
pionowym realizowany jest przy pomocy elementéw tworzgcych postepowe pary kinematyczne czyli
Slizgi (suwnice). Systemy te podatne sg na zwiekszong awaryjno$é oraz szybsze zuzywanie sie ze
wzgledu na zjawisko tarcia wystepujace w takich slizgach (suwnicach).

Istota systemu amortyzacji monocykla elektrycznego zbudowanego z uktadu ruchomych czionéw
sztywnych (1), (2), (3) i (4) potaczonych, ze sobg obrotowo i tworzgcych zamkniety, tancuch kinema-
tyczny charakteryzuje sie tym, ze tancuch ten jest czworokatem o ksztaicie zblizonym do trapezu, ele-
menty, (1) i (2) zorientowane sg rownolegle wzgledem siebie w kazdym potozeniu zamknietego fancu-
cha kinematycznego, ztozonego z elementéw (1), (2), (3) i (4), przy czym uktad ruchomych cztonéw
sztywnych (1), (2), (3) i (4) potgczony jest obrotowo ze sztywng ramg (5) w dwdch punktach, element
amortyzujacy (4) bedacy czescig zamknietego tancucha kinematycznego, ztozonego z elementéw (1),
(2), (3) i (4) zorientowany jest pod katem réznym od zera stopni od kierunku dziatania sit, ktére sg
amortyzowane.

Zaletg system amortyzacji bedacy przedmiotem wynalazku jest to, ze nie zawiera par kinema-
tycznych postepowych w postaci przesuwajgcych sie wzgledem siebie $lizgéw (suwnic), prowadzacych
mase amortyzowang wzdtuz pozadanego kierunku amortyzacji, czyli osi pionowej.

Przedmiot rozwigzania przedstawiony zostat na Fig. 1, gdzie system amortyzacji ukazano w wi-
doku z boku oraz na Fig. 2 w widoku izometrycznym. Sztywne cztony uktadu tworzg dwa elementy (1),
tu nazwane wahaczami gérnymi, symetryczny element (2) tu nazwany wahaczem dolnym, dwa ele-
menty (3) tu nazwane ramionami, amortyzator (4) oraz element (5) tu nazwany ramg. Kolejne elementy
tego uktadu tworzg ze sobg obrotowe pary kinematyczne to znaczy jeden element przemieszcza sie
wzgledem kolejnego poprzez obrét w pewnym zakresie kgtowym wzgledem $rodka wzajemnego tozy-
skowania tych elementéw. Ukfad kolejnych sztywnych cztondéw potgczonych obrotowo wzgledem siebie
tworzy zamkniety tancuch kinematyczny, charakteryzuje sie tym, ze tancuch ten jest czworokgtem
o ksztafcie zblizonym do trapezu. Czworokat ten tworzg po kolei element (1), amortyzator (4), element
(2) oraz element (3). Zalezno$¢ geometryczng tych elementédw pokazano na Fig. 3.

Element (5) nazywany tu ramg, potgczony jest z uktadem elementéw (1), (2), (3) i (4) poprzez
potgczenia obrotowe bezposrednio z elementami (1) oraz (2) jak to przedstawiono na Fig. 4.

W przyktadzie wykonania systemu amortyzacji, zamkniety taficuch kinematyczny elementéw
amortyzaciji zespolony jest z ramg (5) pojazdu w nastepujgcy sposédb (w kolejnosci zgodnej z kierunkiem
ruchu wskazéwek zegara dla strony prawej): element (1) zwany tu wahaczem gdérnym, swoim lewym
koncem potaczony jest obrotowo z gérnym koncem elementu (3) zwanym tu ramieniem. Element (1)
w odlegtosci okoto 2/3 swojej dtugosci od lewego konca potgczony jest obrotowo z ramg (5) natomiast
swoim prawym koncem potgczony jest obrotowo z gérnym koncem amortyzatora (4). Dalej doiny koniec
amortyzatora (4) potaczony jest obrotowo ze sztywnymi elementami ramy (5), nastepnie kolejny obro-
towy wezet ramy faczy sie z prawym koncem wahacza dolnego (2). Z kolei lewy koniec wahacza (2)
potgczony jest z doinym koncem ramienia (3), ktéry zamyka fancuch kinematyczny tgczac sie obrotowo
z lewym koncem wahacza (1), jak opisano powyzej. Wszystkie kolejne elementy opisanego tu zamknie-
tego tancucha tworzg ze sobg obrotowe pary kinematyczne.

Wahacz gérny (1) tworzy dzwignie pomiedzy gérnym konncem amortyzatora (4) a wahaczem gér-
nym (1) i z punktem podparcia, ktérym jest punkt potaczenia z ramg (5). Stosunki ramion tej dzwigni to
odpowiednio okoto 2/3 dla odcinka wahacz gorny (1) — punkt podparcia i okoto 1/3 dla odcinka punkt
podparcia — koniec amortyzatora (4).
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Potgczenie uktadu elementéw, bedgce przedmiotem zgtoszenia, zapewnia réwnolegte prze-
mieszczanie sie wahacza gérnego (1) wzgledem wahacza dolnego (2), a tym samym zapewnia amor-
tyzowanie masy w kierunku pionowym za pomocg amortyzatora (4), ktéry nie jest umieszczony pionowo
ani tez w osi amortyzowanej masy. Trzy rézne potozenia systemu amortyzacji a tym samym rézne wza-
jemne potozenia katowe poszczegdbinych elementdéw (sztywnych cztonéw) zobrazowano w Fig. 5. Ko-
rzystnie system ten zapewnia amortyzacje ciezaru w pozgdanym kierunku pionowym z minimalnym
odchyleniem od niego.

W systemie amortyzacji, bedgcym przedmiotem zgtoszenia, amortyzator (4) jednym swoim kon-
cem potgczony jest obrotowo z krétszym ramieniem wahacza (1) natomiast drugim koncem z ramg (5).

W systemie amortyzaciji amortyzator (4) moze by¢ standardowym elementem stosowanym np.
w rowerach, w ktérym proces amortyzowania moze by¢ zrealizowany poprzez $ciskanie sprezyny, spre-
zanie powietrza, ttoczenie oleju lub dowolng kombinacje tych procesow.

Zastrzezenie patentowe

1. System amortyzacji monocykla elektrycznego zbudowany z uktadu ruchomych cztonéw sztyw-
nych (1), (2), (3) i (4) potgczonych ze sobg obrotowo i tworzgcych zamkniety taricuch kinema-
tyczny znamienny tym, ze fancuch ten jest czworokatem o ksztatcie zblizonym do trapezu,
elementy (1) i (2) zorientowane sg rownolegle wzgledem siebie w kazdym pofozeniu zamknie-
tego tafncucha kinematycznego ztozonego z elementéw (1), (2), (3) i (4), przy czym uktad ru-
chomych cztonéw sztywnych (1), (2), (3) i (4) potgczony jest obrotowo ze sztywng ramg (5)
w dwéch punktach, element amortyzujgcy (4) bedgcy czescig zamknietego tancucha kinema-
tycznego ztozonego z elementdéw (1), (2), (3) i (4) zorientowany jest pod katem réznym od
zera stopni od kierunku dziatania sit, ktére sg amortyzowane.
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fig. 3






