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(57) Rezumat:

Inventia se referd la un mecanism activ de inclinare,
pentru vehicule electrice cu trei sau patru rofi, prevazut
cu subansambluri de suspensie individuald pe fiecare
roatd. Mecanismul conform inventiei este alcituit din
doud ansambluri (B si C) brat longitudinal, simetrice,
montate pe un boghiu (A) central, iar pentru realizarea
inclindrii, permite rotirea, prin actiunea unui sistem de
actionare electric sau hidraulic, a celor doud suban-
sambluri (B si C) brat longitudinal Tn sensuri opuse, Tn
jurul unor articulatii (2) radial axiale, avand axa per-
pendiculard pe planul central al boghiului (A), cele doud
subansambluri (B si C) braf longitudinal, ce realizeaza
inclinarea, incluzand, fiecare, un sistem de suspensie
format dintr-un braf (3) longitudinal propriu-zis, de sus-
pensie, si un brat (7) intermediar de suspensie, 18ga-
ruite pe boghiul (A) central, intr-o aceeagi articulatie (2)
dubld, cu axa perpendiculard pe planul median al
vehiculului, si intre care existd un sistem de suspensie
pasiva, format dintr-un arc (8) si un amortizor (9), cele
doud subansambluri (B si C) brat longitudinal fiind
conectate intre ele printr-un sistem de egalizare a
sarcinii, format din nigte articulatii (12 si 15), niste tije
(13) impingétoare, si o parghie (14) de egalizare, arti-
culatd pe boghiu (A) intr-o articulatie (16) radial-axiald
i care asigurd transmiterea fortelor statice preluate de
roti direct in sasiul boghiului (A), si nu prin intermediul
servomecanismelor electrice de actionare a inclindrii.
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b) domeniul tehnic

Inventia se refera la un mecanism activ de inclinare in viraje a sasiului pentru vehicule
electrice cu trei sau patru roti, prevazut cu subansamble de suspensie individuala pe
fiecare roata.

c) stadiul tehnicii

Se cunosc mecanisme de suspensie independenta pe fiecare roata prevazute cu
dispozitive de inclinare in viraje (US4088199, US7665749, US20070151780,
US20070262549) cu actionare mecanica sau hidraulica.

Dezavantajele acestor sisteme constau in aceea ca actiunea de inclinare a vehiculului
in viraj se realizeaza preponderent prin deplasarea centrului de greutate a
conducatorului, fiind astfel pretabile doar la vehicule foarte usoare, unghiurile de
inclinare sunt reduse si sunt complicate constructiv.

d) problema tehnica pe care solicitantul si-a propus sa o rezolve inventia

Problema tehnica pe care si-a propus sa o rezolve mecanismul conform inventiei este
imbunatatirea stabilitatii autovehicolului in viraje.

e) expunerea inventiei, asa cum este revendicata

Mecanismul activ de inclinare pentru vehicule cu 3 sau 4 roti este alcédtuit din doua

ansamble brat longitudinal (B) si (C) simetrice montate pe un boghiu central (A), iar
pentru realizarea inclindrii permite rotirea prin actiunea unui sistem de actionare electric
sau hidraulic a celor doud subansamble brat longitudinal in sensuri opuse in jurul unor
articulatii radial axiale (2) avand axa perpendiculara pe planul central al boghiului, cele
doud subansamble brat iongitudinal (B) si (C) care realizeaza inclinarea includ fiecare
un sistem de suspensie format dintr-un brat longitudinal propriu-zis de suspensie (3) si
un brat intermediar de suspensie (7) lagdruite pe boghiul central (A) intr-o aceeasi
articulatie dubla (2) cu axa perpendiculara pe planul median al vehiculului si intre care
existd un sistem de suspensie pasivd format dintr-un arc (8) si un amortizor (9), cele
doud subansamble brat longitudinal (B) si (C) fiind conectate intre ele printr-un sistem
de egalizare a sarcinii, format din articulatii (12 si 15), tijele impingatoare (13), si o
parghie de egalizare (14) articulatd pe boghiu in articulatia radial-axiald (16) si care
asigurd transmiterea fortelor statice preluate de roti direct in sasiul boghiului si nu prin
intermediul servomecanismelor electrice de actionare a inclinarii.

f) avantajele inventiei

Mecanismul activ de inclinare pentru vehicole cu trei sau patru roti, conform inventiei,
prezinta urmatoarele avantaje:
- Simplitate constructiva,
- Actionare electrica sau hidraulica;
- Decuplarea actiunii de inclinare de actiunea de virare (bracare) a rotilor;
- Descarcarea elementelor de actionare electrice sau hidraulice de sarcina
corespunatoare greutatii statice a vehiculului;
- Permite inclinarea la unghiuri mari de inclinare, pretandu-se la utilizarea ca
sistem de stabilizare in viraje pentru vehicule inguste;
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- Avantajul sistemului cu actionare hidraulica este posibilitatea eliminarii sistemului
de egalizare a sarcinii;

g) prezentarea pe scurt a figurilor din desene

fig. 1 - vedere in elevatie a mecanismului activ de inclinare a unei punti;

fig. 2 — vedere laterala a unui subansamblu brat suspensie longitudinala;

fig. 3 — vedere generala in perspectiva a mecanismului activ de inclinare aplicat la un
vehicul cu 4 roti;

fig. 4 — schema hidraulica de actionare a subansamblelor brat suspensie;

h) prezentarea in detaliu a cel putin unui mod de realizare a inventiei revendicate

Mecanismul activ de inclinare conform inventiei se compune, in cazul vehicolelor cu 4
roti, din doua punti A, fiecare dotate cu doua subansamble brat suspensie longitudinale
B si C articulate pe un sasiu 1 in doua articulatii radial-axiale 2.

In cazul vehiculelor cu 3 roti, subansamlele brat suspensie (B) si (C) vor fi montate doar
pe puntea cu 2 roti, cealaltd punte fiind dotata cu o singura roata centrala.
Subansamblele brat (B) si (C), cu simetrie in oglinda, se compun fiecare dintr-un brat de
suspensie longitudinal (3), care are prevazut la capatul exterior un sistem de lagaruire
pentru o roatd (4) si un sistem de prindere pentru un motor electric de tractiune (5), care
poate antrena roata (4) in mod direct sau prin intermediul unui reductor, in sine
cunoscut. Fiecare brat (3) este lagaruit pe sasiul (1) in lagarul radial axial (2).

Pentru realizarea inclinarii in viraje, bratele (3) sunt actionate de catre un sistem de
actionare electric (6) prin intermediul unei piese intermediare (7), care poate fi solidara
cu bratul (3) sau poate fi montatd articulat in aceeasi articulatie (2) care lagaruieste
bratul 3 pe sasiul 1. In acest caz, intre piesa intermediarad (7) si bratul (3) poate fi
montat un sistem de suspensie pasiv format dintr-un arc (8) si un amortizor (9).
Sistemul de actionare (6), in sine cunoscut este articulat pe sasiul (1) intr-o articulatie
sfericd sau cilindricd (10) si pe piesa intermediard (7) intr-o articulatie sfericd sau
cilindricd (11). Prin actiunea sistemului de actionare (6), piesa intermediara (7),
impreund cu bratul de suspensie (3) sunt antrenate in miscare de rotatie in jurul
articulatiei (2). Astfel, in cazul bratului stanga fata (fig. 2), prin actiunea sistemului (6) in
sensul micsorarii distantei dintre articulatiile (10) si (11), bratul (3) se va roti in jurul
articulatiei (2) Tn sens antiorar, lucru ce conduce la coborarea rofii (4) fatd de sasiu.
Daca in acelasi timp se actioneaza in sens contrar sistemul de actionare corespunzator
bratului din dreapta de pe aceeasi punte, roata din dreapta va urca, conducand la
inclinarea vehiculului pe partea dreapta (figura 3).

in conditii statice sarcina corespunzatoare fiecarei rofi este preluats de bratul principal
(3), care prin intermediul arcului de suspensie (8), o transmite catre piesa intermediara
(7). La partea superioara a fiecarui piese intermediare (7) este montata printr-o
articulatie sfericd (12) o tijd impingatoare (13), care transmite sarcina preluata de la
roata catre o parghie de egalizare (14), unica pe fiecare punte, prin intermediul unei
articulatii sferice (15). Parghia de egalizare (14), care este ldgaruitd pe structura
centrald a sasiului (1) intr-un un lagar radial-axial (16), preia astfel sarcinile egale
corespunzatoare ambelor rofi ale fiecarui boghiu si le transmite catre sasiul (1),
descarcand in acest mod servomotoarele de actionare (6), care nu trebuie sa sustina
intreaga greutate a vehiculului ci doar sa furnizeze foriele necesare vehiculului pentru
migcarea de nclinare.
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Sistemul de actionare electric (6) poate fi inlocuit $i de un servomecanism hidraulic (17)
ca n figura 4. In acest caz, sistemul de actionare este un cilindru hidraulic (18) in care
se deplaseaza un piston (19) sub actiunea presiunii create de un sistem hidraulic
actionat de o electropompa in sine cunoscuta (20) si comandat de o unitate electronica
de control.

Servomecanismul hidraulic (17) va fi montat similar cu sistemul de actionare electric (6)
intre o articulatie sferica sau cilindrica (10) aflatd pe sasiu si o articulatie sferica sau
cilindrica (11) aflatd pe piesa intermediara (7). Functionarea sistemului in scopul
inclinarii vehiculului va fi identicd cu cea descrisd in cazul actionarii electrice, cu
diferenta ca in acest caz, fortele necesare rotirii bratelor (A) si (B) in jurul articulatiilor
(2) vor fi produse de presiunea hidraulica generata de pompa (20). Avantajul sistemului
cu actionare hidraulica este posibilitatea eliminarii sistemului de egalizare a sarcinii,
format din tijele impingatoare (13) si parghia de egalizare (14). Cei doi cilindri hidraulici
vor fi conectati printr-o conducta de egalizare (21) astfel incat, in conditii statice,
presiunea pe fetele corespunzatoare ale pistoanelor hidraulice sa fie egala in cei doi
cilindri. Preluarea sarcinii statice corespunzatoare celor doua roti ale puntii va fi astfel
realizatd de presiunea hidraulicd din interiorul cilindrilor, care va putea fi reglata prin
intermediul unei supape de reducere (22).

Pentru realizarea inclinarii spre stanga, lichidul hidraulic sub presiunea generatd de
pompa (20), asistatd de un acumulator de presiune (23) si un presostat (24), este
directionat prin intermediul unui distribuitor (25) spre fata inferioara a pistonului hidraulic
(19) corespunzator rotii din dreapta, care se va deplasa spre inainte, transferand lichidul
hidraulic din spatiul de deasupra pistonului (19) din dreapta in spatiul de deasupra
pistonului (19) din stdnga prin intermediul conductei de egalizare (21). In acelasi timp,
presiunea de pe fata interioara a pistonului (19) din stadnga este eliberata prin
intermediul aceluiasi distribuitor (25), lichidul hidraulic fiind trimis catre un rezervor (26).
Presiunea maxima cumulatd n acumulatorul de presiune (23) este reglata prin
intermediul unei supape de descarcare (27).
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Revendicari

1. Mecanism activ de inclinare pentru vehicule cu 3 sau 4 roti alcatuit din doua
ansamble brat longitudinal (B) si (C) simetrice montate pe un boghiu central (A),
caracterizat prin aceea ca pentru realizarea inclinarii permite rotirea prin actiunea unui
sistem de actionare electric sau hidraulic a celor doua subansamble brat longitudinal Tn
sensuri opuse n jurul unor articulatii radial axiale (2) avand axa perpendiculard pe
planul central al boghiului.

2.  Mecanism activ de inclinare pentru vehicule, conform revendicarii 1,
caracterizat prin aceea ca cele doua subansamble brat longitudinatl (B) si (C) care
realizeaza inclinarea includ fiecare un sistem de suspensie format dintr-un brat
longitudinal propriu-zis de suspensie (3) si un brat intermediar de suspensie (7)
lagaruite pe boghiul central (A) intr-o aceeasi articulatie dubla (2) cu axa perpendiculara
pe planul median al vehiculului si intre care exista un sistem de suspensie pasiva format
dintr-un arc (8) si un amortizor (9).

3. Mecanism activ de inclinare pentru vehicule, conform revendicarii 1,
caracterizat prin aceea ca cele doua subansamble brat longitudinal (B) si (C) sunt
conectate intre ele printr-un sistem de egalizare a sarcinii, format din articulatiile (12),
tijele impingatoare (13), articulatiile (15) si parghia de egalizare (14) articulata pe boghiu
in articulatia radial-axiala (16) si care asigura transmiterea fortelor statice preluate de
roti direct Tn sasiul boghiului si nu prin intermediul servomecanismelor electrice de
actionare a inclinarii.

4. Mecanism activ de inclinare pentru vehicule, conform revendicarii 1,
caracterizat prin aceea ca cele doua subansamble brat longitudinal (B) si (C) sunt
actionate de servomecanisme hidraulice (17), conectate intre ele printr-o conducta de
egalizare (21), (conform figurii 4) care asigura egalizarea fortelor statice preluate de roti
prin intermediul presiunii hidraulice din interiorul cilindrilor hidraulici (18), care
actioneaza asupra fetelor corespunzatoare a pistoanelor (19), eliminand necesitatea
unui consum de energie pentru mentinerea vehiculului in pozitie statica [a o anumita
fnaltime fata de sol.
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Figura 2
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