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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest aktywny uklad sterowania pochytem pojazdu tréjkotowego, ktory
przeznaczony jest do transportu to jest jazdy zwigzanej z poruszaniem sie przemieszczaniem.

Z polskiego opisu patentowego nr PL 194310 znany jest pojazd odchylny, w sktad ktérego
wchodza co najmniej trzy kota, rama sktadajaca sie z pierwszej czesci i drugiej czesci, ktére to czesci
mogq odchylaé¢ sie wzgledem siebie wokdt osi odchylania biegnacej w kierunku podtuznym, co naj-
mniej jedno przednie koto, ktére jest potaczone z pierwszg czescig i zamocowane odchylnie wzgle-
dem watu kierowniczego przedniego kofa, koto kierownicy, potaczone obrotowo z pierwszg czescig
ramy, zespoly odchylajace do odchylania pierwszej czesci ramy i drugiej czesci ramy wzgledem siebie
oraz nadajnik sygnatéw sprzezony z zespotem odchylajgcym do wytwarzania, podczas jazdy wzdiuz
tuku o okreslonym promieniu skretu, sygnatu sterujgcego do napedzania zespotéw odchylajgcych
w funkcji tego promienia skretu, ktéry charakteryzuje sie tym, ze w sktad zespotu odchylajacego
wchodzi przeciwstawny przenosnik sity, ktéry jest potaczony z przednim kotem oraz z rama, dziatajacy
na przednie koto momentem zwréconym w kierunku przeciwnym od srodka krzywizny skretu.

Aktywny ukfad sterowania wedtug wynalazku sktadajacy sie z czujnika predkosci, czujnika poto-
zenia katowego oraz mikrokontrolera, charakteryzuje sie tym, ze wyposazony jest korzystnie w cztery
silniki elektryczne i do mikrokontrolera podawane sg informacje z czujnika predkosci umieszczonego
na kole napedowym pojazdu oraz z czujnika potozenia katowego umieszczonego na drazku kierowni-
cy, przy czym mikrokontroler analizuje wyniki pomiaréw wysytane z czujnika predkosci i czujnika poto-
zenia katowego i wysyta sygnaly sterujgce do silnikéw sterujgcych skrecaniem i do silnikéw steruja-
cych pochyleniem oraz do urzadzenia nadajgcego op6r kierownicy opornika.

Wynalazek umozliwia realizacje skretu przy jednoczesnym pochylaniu pojazdu poprzez silniki
elektryczne polegajagcym na aktywnym sterowaniu powyzszymi procesami poruszania sie pojazdu za
pomocag mikrokontrolera, a mianowicie przy niewielkiej predkosci pojazdu do okreslonej wartosci ak-
tywny uktad sterowania zawieszenia przedniego umozliwia jedynie skrecanie két, natomiast przy wyz-
szych predkosciach podczas skretu nastepuje skret két w prawg strone oraz pochylenie pojazdu réw-
niez prawa strone. Analogicznie jest realizowany ruch pojazdu w lewa strone. Katy skretu i pochylenia
sg zalezne od predkosci pojazdu oraz od kata skrecenia drgzka kierownicy.

Korzystnym skutkiem wynikajgcym z zastosowania aktywnego uktadu wedtug wynalazku jest
lepsza stabilnos¢ i przyczepnos¢ pojazdu tréjkotowego podczas pokonywania zakretéw, dzieki czemu
mozliwe jest uzyskanie wiekszej predkosci pojazdu w zakretach. Dzieki czemu poprawia sie jakos¢
poruszania sie w miescie poprzez utatwione manewrowanie w waskich, kretych uliczkach miejskich.

Przedmiot wynalazku przedstawiono w przyktadzie wykonania na rysunku, ktéry przedstawia
schemat uktadu sterowania.

Aktywny ukfad sterowania skfada sie z czterech silnikéw, czujnika predkosci 2, czujnika potoze-
nia katowego 3 oraz mikrokontrolera 4. Do mikrokontrolera 4 podawane sg informacje z czujnika
predkosci 2 umieszczonego na kole napedowym pojazdu, ktéry mierzy predkos¢ pojazdu, oraz z czuj-
nika potozenia katowego 3 mierzacego kat skrecenia kierownicy. Mikrokontroler 4 analizuje wyniki
pomiaréw z czujnikbéw 2 i 3 oraz wysyta sygnaly sterujgce do silnikéw elektrycznych 4 i do urzadzenia
nadajgcego opor kierownicy opornika 5. Silnik elektryczny sterujacy skrecaniem la obracajac sie
0 odpowiedni kat w zaleznosci od predkosci pojazdu i kata obrotu kierownicy powoduje przemiesz-
czanie sie drgzkéw sterujacych sie kot, a co za tym idzie steruje katem przechytu pojazdu. Analogicz-
na jest zasada, z jakg silnik elektryczny 1b steruje katem skrecenia kot.

Mikrokontroler jest zaprogramowany w taki sposob, ze do predkosci wynoszacej 15 km/h, nie-
zaleznie od kata skretu kierownicy, pojazd bedzie poruszat sie pionowo, bez pochylania w tukach.
Po przekroczeniu tej predkosci uktad bedzie dokonywat przechytu wedtug zaprogramowanych za-
leznosci oraz nadawat kierownicy odpowiedni op6r. Przy matych predkosciach i przy matym kacie
skrecenia kierownicy katy pochytu pojazdu i skrecenia két bedg niewielkie, podczas gdy predkosé
bedzie mata, ale kat skretu kierownicy bedzie duzy, woéwczas kat przechylu pojazdu bedzie maty,
a kat skrecenia két bedzie duzy. Inaczej wygladajg powyzsze zaleznosci dla duzych predkosci.
Witedy przy duzym skrecie kierownicy przechyt pojazdu i op6r beda duze, a skrecenie kot niewielkie.
Maksymalny kat skretu kierownicg przez kierownice wynosi 45° w kazdg ze stron, natomiast mak-
symalny kat przechytu pojazdu wynosi 30° w lewo i w prawo. Kota mogg zosta¢ skrecone maksy-
malnie o kat 20°w kazda ze stron.
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Zastrzezenie patentowe

Aktywny uktad sterowania pochytem pojazdu tréjkotowego sktadajacy sie z czujnika predkosci,
czujnika potozenia kagtowego oraz mikrokontrolera, znamienny tym, ze wyposazony jest korzystnie
w cztery silniki elektryczne ido mikrokontrolera (4) podawane sg informacje z czujnika predkosci
umieszczonego na kole napedowym pojazdu oraz z czujnika potozenia katowego (3) umieszczonego
na dragzku kierownicy, przy czym mikrokontroler (4) analizuje wyniki pomiaréw wysytane z czujnika
predkosci (2) i czujnika potozenia katowego (3) i wysyta sygnaly sterujace do silnikow (1a) sterujgcych
skrecaniem i do silnikéw (1b) sterujgcych pochyleniem oraz do urzgdzenia nadajgcego opor kierowni-
cy - opornika (5).
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