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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest sposéb automatycznego sterowania szerokoscig pojazdu, umozli-
wiajgcy dopasowanie szerokosci pojazdu do szerokosci przejazdu oraz poprawe witasciwosci jezdnych
i bezpieczenstwa pasazerow poprzez zmiane szerokosci nadwozia lub rozstawu koét.

Znany jest z amerykanskiego opisu wynalazku nr US 2007164583 A1 pojazd o zmiennej dtugosci
i szerokosci, ktory na czas jazdy wydiuza sie i poszerza w celu zwiekszenia bezpieczenstwa podrézu-
jacych nim pasazeréw, a w czasie parkowania i postoju, nastepuje zwezenie i skrécenie pojazdu, tak
by zajmowat jak najmniej miejsca.

Znany jest z amerykanskiego opisu zgtoszenia wynalazku US2014008897A1 pojazd o zmiennych
wymiarach zewnetrznych. Nadwozie pojazdu zbudowane jest z wielu piyt potgczonych ze sobg ru-
chomo. Zmiana wzajemnego potozenia katowego ptyt powoduje zmiane wymiaréw nadwozia od po-
jazdu standardowego, przez wielkos¢ posrednig, do pojazdu matego. Zmiana wielkosci nadwozia moze
odbywac sie w trakcie poruszania sie pojazdu i sterowana jest przez komputer poktadowy.

Znany jest z opisu patentowego nr PL 188793 Blzestaw kotowy z przesuwnymi kotami, stoso-
wany w kolejnictwie do przejazdu pojazdéw szynowych z toru o jednej szerokosci na tor o innej szero-
kosci. Zastosowana konstrukcja umozliwia automatyczne odblokowanie mechanizmu przesuwu kot, do-
pasowanie rozstawu koét do rozstawu szyn oraz zablokowanie mechanizmu przesuwu w trakcie jazdy
pociggu. Zmiana rozstawu két nie ma wptywu na szerokos¢ catego zestawu kotowego.

Niedogodnoscig znanych rozwigzan jest brak kontroli wptywu zmiany wymiaréw nadwozia lub
rozstawu két na stan pasazerow i tadunkéw znajdujgcych sie w pojezdzie. Powyzsze rozwigzania, nie
umozliwiajg automatycznej zmiany szerokosci nadwozia lub rozstawu két w zaleznosci od warunkéw
drogowych, m.in. wystepowanie przeszkod czy zwezen drog.

Sposob automatycznego sterowania szerokoscig pojazdu w ktérym sterownik na podstawie sy-
gnatow z czujnikéw pomiarowych generuje sygnat sterujgcy urzadzeniami wykonawczymi mechanizmu
sterowania szerokoscig pojazdu wedtug wynalazku polega na tym, ze pojazd ma sterownik jazdy, ktéry
poprzez modut napedowy potgczony jest z mechanizmem zmiany rozstawu két lub mechanizmem
zmiany szerokos$ci nadwozia, oraz przytgczone do sterownika jazdy czujniki odlegtosci, czujnik predko-
$ci, czujniki potozenia pasazeréw, czujniki przestrzeni bagazowej oraz czujniki szerokosci pojazdu. Ste-
rownik jazdy na podstawie sygnatéw z czujnikéw odlegtosci okresla odlegtos¢ od przeszkéd wokét po-
jazdu oraz szerokos¢ przejazdu, na podstawie sygnatu z czujnika predkosci okresla predkos¢ pojazdu,
na podstawie sygnatdw z czujnikéw potozenia pasazerdéw okresla liczbe i potozenie pasazeréw w po-
jezdzie, na podstawie sygnatéw z czujnikoéw szerokos$ci pojazdu okresla aktualng szerokos¢ pojazdu
oraz na podstawie sygnatow z czujnikdw przestrzeni bagazowej okresla potozenie przewozonego ta-
dunku, nastepnie poréwnywana jest szerokos$¢ przejazdu z szeroko$cig pojazdu. Jezeli szeroko$¢ prze-
jazdu jest mniejsza od szeroko$ci pojazdu, sterownik jazdy ocenia czy zmniejszenie szerokosci pojazdu
nie spowoduje uszkodzenia pasazerow i bagazu, w przypadku oceny negatywnej wyswietlana jest in-
formacja na panelu kontrolno-sterowniczym, a sterownik jazdy za posrednictwem modutu napedowego
i silnikéw napedowych ogranicza predkos¢ pojazdu w celu unikniecia niebezpieczehstwa kolizji, nato-
miast w przypadku oceny pozytywnej sterownik jazdy sprawdza czy predkosé pojazdu jest mniejsza od
predkosci granicznej umozliwiajgcej bezpieczng zmiane szerokosci pojazdu, jezeli nie, predkos¢ po-
jazdu zostaje ograniczona, jezeli tak, to sterownik jazdy za posrednictwem modutu napedowego prze-
kazuje sygnat do sitownikdw mechanizmu zmiany szerokosci nadwozia lub mechanizmu zmiany roz-
stawu két w celu zmiany szerokosci pojazdu.

Funkcje czujnikéw odlegtosci, czujnikdw szerokosci pojazdu oraz czujnikbéw przestrzeni bagazo-
wej mogg petni¢ czujniki radarowe, optyczne laserowe lub systemy wizyjne (kamery),

Funkcje czujnika predkosci mogg petni¢ standardowe czujniki montowane w pojazdach, elektro-
niczne systemy wykorzystujgce sygnat GPS itp.

Funkcje sitownikdw mechanizmu zmiany szeroko$ci nadwozia lub mechanizmu zmiany rozstawu
két moga petnic silniki elektryczne, sitowniki elektryczne, hydrauliczne, pneumatyczne itp.

Silniki napedowe mogg by¢ silnikami elektrycznymi, spalinowymi lub pneumatycznymi.

Proponowany sposéb wedtug wynalazku ma szereg zalet w poréwnaniu do znanych rozwigzan,
przede wszystkim umozliwia automatyczng zmiane szerokosci pojazdu poprzez zmiane szerokosci nad-
wozia lub rozstawu két dopasowujgc sie do warunkéw drogowych, nie powodujgc przy tym dekoncen-
tracji kierowcy, ktéry moze w petni skupi¢ sie na obserwaciji sytuacji na drodze. Kierowcg pojazdu w kté-
rym zastosowano sposob wedtug wynalazku, moze by¢ réwniez osoba ograniczonej percepcji lub
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sprawnosci ruchowej np. osoba niepetnosprawna, dla ktorej reczne sterowanie szerokoscig pojazdu
mogtoby by¢ znacznym utrudnieniem. Zastosowanie wynalazku wptywa na poprawe bezpieczenstwa
funkcjonalnosci pojazdow.

Sposoéb automatycznego sterowania szerokoscig pojazdu wedtug wynalazku zostat przedsta-
wiony w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym Fig. 1 przedstawia schemat potgczen miedzy
poszczegblnymi elementami oraz ich przyktadowe rozmieszczenie na pojezdzie, Fig. 2 przedstawia po-
jazd, w ktéorym zmianie ulega szeroko$¢ nadwozia, Fig. 3 przedstawia pojazd, w ktérym zmianie ulega
rozstaw kot, a Fig. 4 przedstawia algorytm postepowania wedtug sposobu automatycznego sterowania
szerokoscig pojazdu.

Przyktad wykonania

Sposo6b automatycznego sterowania szerokoscig pojazdu, umozliwiajgcy dopasowanie szeroko-
Sci pojazdu do szerokosci przejazdu oraz poprawe wtasciwosci jezdnych i bezpieczenstwa pasazeréw
poprzez zmiane rozstawu két lub szerokosci nadwozia znajduje zastosowanie w pojazdach osobowych,
dostawczych, kampingowych itp. W przypadku gdy pojazdem porusza sie jedna osoba lub nie jest prze-
wozony tadunek jego szeroko$¢ moze byé ograniczona, co umozliwia przejazd waskimi uliczkami, uta-
twia parkowanie w zattoczonych miastach oraz poprzez zmniejszenie oporéw powietrza wptywa na po-
prawe bilansu energetycznego pojazdu. W przypadku gdy wymagana jest zwiekszona stabilnos¢ po-
jazdu, powiekszona przestrzen bagazowa lub pasazerska oraz zwiekszony poziom bezpieczehstwa pa-
sazeréw pojazd moze poruszac sie ze zwiekszong szerokoscig nadwozia lub ze zwiekszonym rozsta-
wem kot.

Przed rozpoczeciem jazdy szerokos¢ pojazdu moze by¢ w zaleznosci od potrzeb nastawiona
recznie poprzez panel sterujgco-kontrolny PS umieszczony w kabinie pojazdu, po czym w trakcie jazdy
w utrudnionych warunkach ruchu np. przy zwezeniu drogi, gdy sterownik jazdy SJ na podstawie infor-
macji z czujnikow odlegtosci C1, C2, ..., Cn wykryje ze szerokos$¢ przejazdu jest nie wystarczajgca do
przejazdu pojazdu o zwiekszonej szerokosci sprawdzana jest predkos$¢ pojazdu na podstawie informac;ji
z czujnika predkosci pojazdu CV, jezeli predko$¢ pojazdu jest wieksza od granicznej sterownik jazdy SJ
poprzez modut napedowy MN wysyta sygnat do sinikéw M1, ..., Mn w celu ograniczenia predkosci po-
jazdu, réwnoczesnie sprawdzana jest liczba i potozenie pasazeréw na podstawie informacji z czujnikéw
CP1, ..., CPn oraz potozenie bagazu za pomoca czujnikow przestrzeni bagazowej CB1, ..., CBn przy
czym jezeli potozenie pasazerdw i bagazu umozliwia zmiane szerokosci pojazdu, wowczas sterownik
jazdy SJ poprzez modut napedowy MN wysyta sygnat do mechanizmu zmiany szeroko$ci nadwozia
ZP1 lub zmiany rozstawu kot ZP2 w celu zmniejszenia szerokosci pojazdu. Sposéb wedtug wynalazku
moze by wykorzystywany w pojazdach osobowych, dostawczych, kampingowych i innych w ktérych
zastosowano mechanizmy zmiany szerokosci nadwozia lub mechanizmy zmiany rozstawi két. Zastoso-
wanie sposobu automatycznego sterowania szerokoscig pojazdu wptywa na zwiekszenie przepustowo-
&ci drég i ograniczenie powierzchni niezbednej do parkowania z mozliwoscig jednoczesnego zachowa-
nia petnej funkcjonalno$ci i bezpieczenstwa pojazdow.

Zastrzezenia patentowe

1. Sposéb automatycznego sterowania szerokoscig pojazdu, w ktérym sterownik na podstawie
sygnatéw z czujnikdw pomiarowych generuje sygnat sterujgcy urzgdzeniami wykonawczymi
mechanizmu sterowania szeroko$cig pojazdu, znamienny tym, Zze pojazd ma sterownik jazdy
(SJ), ktéry na podstawie sygnatéw z czujnikdw odlegtosci (C1, C2, ..., Cnl) okre$la odlegtos¢
od przeszkdd wokét pojazdu oraz szerokos$¢ przejazdu, na podstawie sygnatu z czujnika pred-
kosci (CV) okresla predkosé pojazdu, na podstawie sygnatéw z czujnikéw potozenia pasaze-
réw (CP1, ..., CPn) okresla liczbe i potozenie pasazeréw w pojezdzie, na podstawie sygnatéw
z czujnikéw szerokosci pojazdu CS1, ..., CSn) okresla aktualng szeroko$¢ pojazdu oraz na
podstawie sygnatdw i czujnikéw przestrzeni bagazowej (CB1, ..., CB) okresla potozenie prze-
wozonego tadunku, nastepnie w sterowniku jazdy (SJ) poréwnywana jest szerokos$¢ przejazdu
z szerokoscig pojazdu, jezeli szerokos¢ przejazdu jest mniejsza od szerokosci pojazdu, ste-
rownik jazdy (SJ) sprawdza czy zmniejszenie szerokosci pojazdu nie spowoduje uszkodzenia
pasazerdw i bagazu, w przypadku oceny negatywnej wyswietlana jest informacja na panelu
kontrolno-sterowniczym (PS), a sterownik jazdy (SJ) generuje sygnat sterujgcy przekazywany
do modutu napedowego (MN), ktéry steruje praca silnikow napedowych (M1, ..., Mn), tak aby
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ograniczy¢ predkos¢ pojazdu w celu unikniecia niebezpieczenstwa kolizji, natomiast w przy-
padku oceny pozytywnej sterownik jazdy (SJ) sprawdza czy predkos$é pojazdu jest mniejsza
od predkosci granicznej umozliwiajgcej bezpieczng zmiane szerokosci pojazdu, jezeli nie, ste-
rownik jazdy (SJ) generuje sygnat do modutu napedowego (MN), ktéry sterujgc pracg silnikow
napedowych (M1, ..., Mn) ogranicza predko$¢ pojazdu, jezeli tak, to sterownik jazdy (SJ) ge-
neruje sygnat do modutu napedowego (MN), ktéry steruje pracg stownikéw (S1, ..., Sn) me-
chanizmu zmiany szerokos$ci nadwozia (ZP1) w celu zmiany szerokos$ci pojazdu.

. Sposo6b wedtug zastrz. 1 znamienny tym, ze sterownik jazdy (SJ) za posrednictwem modutu
napedowego (MN) przekazuje odpowiednie sygnaty do mechanizmu zmiany rozstawu kot
(ZP2), w celu zmiany szerokosci pojazdu.

. Sposoéb wedtug zastrz. 1 albo 2 znamienny tym, ze informacje dotyczgce aktualnego stanu
pojazdu wyswietlane sg na panelu kontrolno-sterujgcym (PS), ktéry umozliwia réwniez reczne
sterowanie szerokos$cig pojazdu.
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