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(57) Rezumat:

Inventia se referd la un mecanism simulator pentru
crearea conditiilor simuldrii intrarii Tn derapaj a unui
conducator auto. Simulatorul conform inventiei este
alcatuit dintr-un corp ce are Tn componenta nigte punti
(1) fatd si spate si niste traverse (2) de legdturd, un
subansamblu de deplasare pe o directie paraleld si in
acelasi sens cu nigte roti (3), prevazut cu niste rulmenti
(10 si 11) axiali, montati intre o furca (4) excentricd sio
tijd (18) a unui piston, de furca (4) fiind fixate niste roti
(3), prin intermediul unor rulmenti (19) radial-axiali, Si,
respectiv, un sistem de ridicare-coborare hidraulic,
pentru deplasarea pe verticald, care este fixat de corp
Si cuprinde nigte cilindri (18) hidraulici amortizati de
nigte bucse (5) elastice.
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Mecanismul simulator de derapaje controlate are ca scop scaderea aderentei rotilor
unui autoturism in contactul cu solul, pentru a creea impresia intrarii in derapaj.Acesta se
adreseaza scolilor de pilotaj pentru initierea viitorilor piloti de raliu, pentru a verifica reflexele
acestora si nu numai ci se poate adresa si scolilor de soferi pentru perfectionarea tehnicii de
conducere a unui autovehicul.

Inventia prezinta urmatoarele avantaje:

e posibilitatea scaderii aderentei pe fiecare punte a masinii in parte (fata si spate), atat
independent cat si amandoua deodata comparativ cu altele destinate in acest scop care
se monteaza doar pe puntea din spate, permitand o singura varianta de testare si
antrenare .

e posibilitatea modificarii aderentei rotilor masinii cu solul, prin ridicarea si coborarea
cu ajutorul sistemului hidraulic, comparativ cu alte dispozitive care se monteaza direct
pe punte sau pe roti.

e manevrabilitate usoara putand fi comandata si automat odata cu adaptarea unor
elemente tehnice de comanda la distanta existente deja pe piata.

e costuri relative scazute, comparativ cu alte metode de simulare in laboratoare
specializate in acest domeniu (simulari pe calculator, etc);

e posibilitatea cuplarii usoare a mecanismului la un agregat hidraulic existent pe piata.
Dezavantajul inventiei este ca el poate fi utilizat doar pe piste cu o planeitate buna, de
genul parcarilor de supermarketuri, piste de aeroport, etc.

Mecanismul simulator de derapaje controlate este propriu-zis un carucior metalic
simetric executat din teava rectangular, care se fixeaza rigid prin asamblari demontabile
surub-piulita de puntea unui autoturism, prin intermediul bridelor de fixare (8) si cuplarea lui
la un agregat hidraulic compus dintr-o motopompa hidraulica, bazin de ulei si un distribuitor
hidraulic comandate de o instalatie electrica simpla alimentata de un accumulator (al masinii
sau altul independent)..

Principalele parti componente ale mecanismului sunt: corpul mecanismului, ansamblu
de deplasare, sistem de ridicare-coborare hidraulic.

Corpul mecanismului (scheletul metalic), este compus din puntile fata, spate (1) si
traversele de legatura (2). Traversele au prevazute la capete flanse de forma dreptunghiulara
(24) pentru fixarea pe punti, prin intermediul suruburilor (25).

Ansamblu de deplasare se misca pe o directie paralela si in acelasi sens cu rotile
masinii. Datorita celor doi rulmenti axiali (10,11), montati intre furca excentrica (4)
(mat.OL37) si tija pistonului (18), intreg ansamblul se roteste in jurul axei pistonului.
Excentricitatea gaurilor furcii fata de axa de simetrie ofera usurinta acestui grad de mobilitate.
Fixarea rotilor (3) de furca este realizata prin intermediul ansamblului: ax (12) (mat.OLC 45),
piulite (14), saibe (15), bucsi distantiere (13,26) (mat.OL 60) si rulmenti radiali-axiali (19).

Sistem de ridicare-coborare hidraulic, permite deplasarea intregului mecanism pe
verticala si este fixat de corpul mecanismului, cu flansele dreptunghiulare (20) (mat.OL37)
printr-o asamblare filetata, surub (21), piulita (22), saiba Grower (23). Sistemul hidraulic este
compus din cilindrii hidraulici (6), sustinuti de bucsile elastice (5) (mat.OL 60) care permit
strangerea reglabila datorita suruburilor (16) si a piulitelor (17). Uleiul hidraulic este transmis
de la agregatul hidraulic (care se alege in functie de masa si configuratia autoturismului), prin
furtunurile flexibile (7), racordate de cilindru prin racorduri.

Deplasarea mecanismului pe verticala, se realizeaza odata cu patrunderea uleiului
hidraulic sub presiune in partea inferioara a cilindrilor pentru ridicare sau patrunderea uleiului
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hidraulic sub presiune in partea superioara a cilindrilor pentru coborare.In functie de timpul
de actionare si cantitate de lichid ce patrunde in cilindrii, aderenta rotilor masinii cu solul
creste sau scade, caracteristica principala pentru care a fost creat mecanismul.
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REVENDICARI

Mecanismul simulator de derapaje controlate cu actionare hidraulica, se
caracterizeaza prin aceea ca, ofera posibilitatea modificarii aderentei rotilor masinii (pe care
se monteaza) cu solul, prin ridicare sau coborare, cu ajutorul sistemului hidraulic, in timpul
deplasarii acesteia, fara a face modificari structurale, doar prin functionalitate, modificare
care nu se poate realiza la alte mecanisme si dispozitive actuale destinate pentru acest scop.

Mecanismul simulator de derapaje controlate se caracterizeaza si prin faptul ca se
poate obtine scaderea aderentei, independent pe fiecare punte a masinii in parte, sau scadera
aderentei pe amandoua punti deodata, ceea ce nu se poate cu alte mecanisme similare ca
destinatie.
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