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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest elektryczny pojazd samochodowy, szczegdlnie do udzielania pierw-
szej pomocy przez ekipy ratunkowe w czasie wystepowania zdarzen losowych przy utrudnionym dojez-
dzie do miejsca zdarzenia.

Znane sg liczne rozwigzania pojazdéw samochodowych do udzielania pierwszej pomocy przez
ekipy ratunkowe w czasie zdarzen losowych np. karetki, samochody osobowe lub osobowo towarowe.
Pojazdy te cechujg duze wymiary zewnetrzne, duza masa. ograniczone zdolno$ci manewrowania i wi-
docznosé, co bardzo utrudnia i opdznia akcje ratunkowg szczegdlnie w obszarach, gdzie brak jest drog
dojazdowych.

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

Znane jest z opisu patentowego nr EP 2058154 B1 podwozie pojazdu specjalizowanego o zmien-
nym rozstawie kot i przeswicie, zaopatrzone w sterowane zdalnie przez kierowce nastawniki poziome
i podnosniki, ktérych role petnig cylindry hydrauliczne. Dodatkowo zastosowano blokade szerokosci roz-
stawu kot, blokade zmiany szerokosci rozstawu két w potozeniu spoczynkowym oraz ogranicznik pred-
kosci, ktéry ogranicza maksymalng predkos¢ jazdy w zaleznosci od wysokosci przeswitu. Kazde z kot
napedowych zaopatrzone jest w silnik hydrauliczny. Podwozie tego typu przeznaczone jest do pojazdéw
specjalizowanych np. rolniczych czy budowlanych, nie nadaje sie jednak do zastosowania w pojazdach
pierwszej pomocy, ze wzgledu na wykorzystywanie jako zrédta napedu i sterowania elementéw hydrau-
liki sitowej. Instalacja obejmujgca pompe hydrauliczng wraz z napedzajagcym jg silnikiem, przewody,
rozdzielacze, cylindry i silniki hydrauliczne charakteryzuje sie duzg masg oraz wysokim stopniem skom-
plikowania konstrukciji.

Znany jest z opisu patentowego nr EP 2388153 B1 pojazd o zmiennym rozstawie két, zawierajgcy
0$ przednig z parg przednich kot o szerokosci rozstawu nastawnej pomiedzy szerokim rozstawem a wa-
skim rozstawem, zespét mechanizméw przeznaczonych do regulowania szerokosci rozstawu i skretu
két przednich, napedowg os tylng z jednym kotem oraz zesp6t mechanizméw przeznaczony do stero-
wania skretem kota tylnej osi. Zmiana rozstawu két przednich wywotuje zmiane rozstawu osi pojazdu,
w taki sposéb, ze dla szerokiego rozstawu kot przednich, rozstaw osi jest wiekszy niz dla waskiego
rozstawu két przednich. Wyrdznia sie dwa tryby uzytkowania pojazdu tj. tryb jazdy oraz tryb parkowania
wybierane recznie przez uzytkownika lub sterowane potozeniem dzwigni zmiany biegéw. W trybie jazdy
ustawiany jest szeroki rozstaw két przednich, ktére wéwczas sg rowniez kierowane, a w trybie parko-
wania nastawiany jest waski rozstaw kot, a sterowanie skretem pojazdu odbywa sie za posrednictwem
kota tylnego. Niedogodnos$cig tego rozwigzania jest ograniczenie mozliwosci poruszania sie pojazdem
z nastawionym waskim rozstawem kot jedynie do parkowania.

Znane sg osie skretne stosowane w uktadach zawieszenia przyczep wykonane w postaci rury
zewnetrznej o przekroju kwadratowym lub szesSciokatnym, wewnatrz ktérej znajduje sie rura we-
wnetrzna o przekroju jak rura zewnetrzna, a pomiedzy nimi wktadki gumowe. Rura zewnetrzna pota-
czona jest z ramg pojazdu, a rura wewnetrzna z wahaczem. Ugiecie wahacza powoduje obroét rury
wewnetrznej i $ciskanie gumowych wktadek.

Elektryczny pojazd samochodowy szczegdlnie do pierwszej pomocy w zdarzeniach losowych za-
wierajgcy silniki elektryczne, czujniki radarowe, czujnik predkosci, czujniki potozenia, sygnalizator tele-
skopowy, zasobniki energii, sterownik, modut napedowy, panel kontrolno-sterujgcy charakteryzuje sie
tym, ze ma uktad zawieszenia o zmiennym rozstawie két tylnych sktadajgcy sie z dwdch niezaleznych
belek zawieszenia wyposazonych w mechanizm przesuwu obejmujacy obudowe, wewnatrz ktérej suw-
liwie umieszczona jest 0$ skretna wielokgtna obejmujgca rure zewnetrzng, wktadki z tworzyw sztucz-
nych oraz rure wewnetrzng, wewnatrz ktérej wykonano gwint wewnetrzny, potgczong z jednej strony
w sposéb trwaty z wahaczem, a z drugiej strony wspotpracujgca ze srubg napedzang przez silnik elek-
tryczny, przy czym silniki elektryczne sterowane sg z modutu napedowego potgczonego z zasobnikiem
energii elektrycznej oraz ze sterownikiem jazdy, ktéry potgczony jest z panelem kontrolno-sterujgcym,
czujnikiem radarowym lewym, czujnikiem radarowym prawym, czujnikiem predkosci, czujnikiem poto-
zenia kota tylnego lewego, czujnikiem potozenia kota tylnego prawego, sygnalizatorem teleskopowym
oraz zasobnikiem energii elektrycznej.
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Pojazd moze by¢ wyposazony w jedno lub dwa przednie kota, przy czym sg to kota napedzane
i kierowane. Pojazd ma elektroniczny ogranicznik rozstawu két tylnych, ktérego role petni sterownik
jazdy wraz czujnikami potozenia kot tylnych.

Proponowany pojazd wedtug wynalazku ma szereg zalet w poréwnaniu do dotychczas stosowa-
nych pojazdéw ratunkowych w tym mate wymiary zewnetrzne. Dzigki zastosowaniu kot tylnych o regu-
lowanym rozstawie, mozliwe jest uzyskanie wysokiej stabilnosci ruchu przy nastawionym szerokim roz-
stawie kot oraz niewielkich wymiaréw przy zwezonym rozstawie. W wersji zwezonej pojazd jest niewiele
szerszy od motocykla. Jest to szczegdlnie cenne w warunkach przejazdu do miejsca zdarzenia przy
pokonywaniu korkéw ulicznych. Latwosc¢ i szybkos¢ dojazdu ekipy pierwszej pomocy bardzo blisko miej-
sca zdarzenia, ma ogromne znaczenie dla bezpieczenstwa, a przede wszystkim moze umozliwi¢ ratu-
nek zdrowia i zycia ofiar zdarzenia losowego. Pojazd odznacza sie matg masg, tatwoscig manewrowa-
nia, doskonatg widocznoscig i duzg funkcjonalnoscig, dzieki zastosowaniu nadwozia typu pick-up. Za-
stosowany naped elektryczny jest przyjazny dla srodowiska. Powyzsze cechy umozliwiajg wykorzysta-
nie pojazdu réwniez tam, gdzie nie ma drég, a sg tylko np. alejki chodnikowe lub $ciezki a takze w obiek-
tach sportowych, handlowych, przemystowych, kopalniach.

Przedmiot wynalazku zostat przedstawiony w przykiadzie wykonania na rysunku, na ktérym
Fig. 1 przedstawia widok ogdlny pojazdu wraz z zespotami napedow, sterownikami i sygnalizatorem,
Fig. 2 przedstawia w widoku od dotu rozmieszczenie urzadzen i czujnikdw w pojezdzie, Fig. 3 przed-
stawia pojazd w widoku z przodu z nastawionym wagskim rozstawem koét, Fig. 4 przedstawia pojazd
w widoku z tytu z nastawionym szerokim rozstawem két, Fig. 5 przedstawia widok belki zawieszenia,
a Fig. 6 przedstawia przekréj belki zawieszenia.

Przyktad wykonania

Elektryczny pojazd samochodowy, szczegdlnie do udzielania pierwszej pomocy przez ekipy ra-
tunkowe w czasie wystepowania zdarzen losowych przy utrudnionym dojezdzie do miejsca zdarzenia
ma zmienny rozstaw kot tylnych dzieki zastosowaniu mechanizmu przesuwu. Pojazd posiada dwa silniki
elektryczne napedzajagce przednie kota M1, M2 oraz dwa silniki elektryczne napedzajgce mechanizm
przesuwu M3, M4, potgczone z modutem napedowym. Modut napedowy MN potgczony jest z zasobni-
kiem energii elektrycznej BE oraz sterownikiem jazdy SJ, do ktérego z kolei przytgczone sg czujnik
radarowy lewy CL, czujnik radarowy prawy CP, czujnik predkosci CV, czujnik potozenia kota tylnego
lewego CK1, czujnik potozenia kota tylnego prawego CK2, panel kontrolno-sterowniczy PS, czujnik ob-
rotu kierownicy CO, sygnalizator LS oraz zasobnik energii elektrycznej BE. Sterownik jazdy wraz z czuj-
nikiem potozenia kofa tylnego lewego CK1 i czujnikiem potozenia kofa tylnego prawego CK2 stanowi
elektroniczny ogranicznik szerokosci rozstawu kot tylnych. Dodatkowo sterownik jazdy SJ wraz z mo-
dutem napedowym MN, silnikami elektrycznymi M1, M2, czujnikiem obrotu kierownicy CO i czujnikami
predkosci poszczegdinych kot CV stanowi elektroniczny mechanizm réznicowy. W tylnej czesci podwo-
zia zamontowano dwie niezalezne belki zawieszenia, przy czym umieszczone sg jedna nad druga. Aby
kota tylne znajdowaty sie w jednej osi zastosowano odpowiednio wyprofilowane wahacze 5 przy czym
jeden z nich wygiety jest w dét a drugi w gore. Kazda z belek zawieszenia ma mechanizm przesuwu
i sktada sie z obudowy 1 wewnatrz, ktdrej suwliwie umieszczona jest o$ kwadratowa obejmujgca rure
zewnetrzng 2, wktadki z tworzyw sztucznych 3 oraz rure wewnetrzng 4 wewnatrz ktérej wykonano gwint
wewnetrzny. Rura wewnetrzna 4 potgczona jest z jednej strony w sposéb trwaty z wahaczem 5, a z dru-
giej strony wspotpracuje ze srubg 6 napedzang przez silnik elektryczny M3, M4, w taki sposéb, ze gdy
Sruba 6 obraca sie w jedng strone to rura wewnetrzna 4 wraz z wktadkami z tworzyw sztucznych 3 i rurg
zewnetrzng 2 wysuwa sie z obudowy 1, a gdy $ruba 6 obraca sie w strone przeciwng to rura wewnetrzna
4 wraz z wkfadkami z tworzyw sztucznych 3 i rurg zewnetrzng 2 wsuwa sie w obudowe 1. Sterowanie
szerokoscig rozstawu kot tylnych moze odbywac sie recznie, poprzez nastawienie odpowiedniej warto-
&ci na panelu kontrolno-sterowniczym PS lub automatycznie, na podstawie sygnatéw z czujnikéw rada-
rowych lewego CL i prawego CP oraz czujnika predkosci CV przetwarzanych przez sterownik jazdy SJ,
ktéry po poréwnaniu wartosci zmierzonych z wartosciami zapisanymi, w pamieci wewnetrznej przesyta
odpowiedni sygnat poprzez modut napedowy MN do silnikéw M3, M4 w celu zmiany rozstawu ko,
a w przypadku gdy pojazd porusza sie z predkoscia, ktéra uniemozliwia zmiane rozstawienia kot tylnych,
réwniez do silnikéw M1, M2 w celu zmiany predkosci pojazdu. Dzieki niewielkim wymiarom zewnetrz-
nym, ktére wynoszg: dtugos¢ 3000 mm, szeroko$¢ 1000 m, wysokos¢ 1400 mm, rozstaw osi 1800 mm,
rozstaw kot tylnych dla potozenia zwezonego 800 mm, a dla potozenia rozszerzonego 1400 mm, oraz
zastosowaniu napedu elektrycznego pojazd ten moze poruszaé sie zaréwno po drogach, sciezkach
i chodnikach, jak rowniez wewnatrz budynkéw, centrow handlowych, hal produkcyjnych itp. Powyzsze
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wtasciwosci umozliwiajg stosowanie pojazdu przez wszelkie stuzby ratunkowe jak i stuzby bezpieczen-
stwa. W przypadku zastosowania zabudowy nadwozia, pojazd moze stuzyé réwniez jako bankowdz,
ktérym mozna podjecha¢ bezposrednio pod sejf w banku i tym samym unikngé mozliwosci kradziezy
podczas przenoszenia pieniedzy z banku do pojazdu zaparkowanego przed budynkiem.

Oznaczenia:

BE - zasobnik energii elektrycznej

SJ - sterownik jazdy

MN  — moduty napedowe

LS — sygnalizator zewnetrzny

CP  —czujnik radarowy prawy

CL  —czujnik radarowy lewy

CV  —czujnik predkosci

PS - panel kontrolno-sterowniczy

M1 - silnik w kole przednim lewym

M2 - silnik w kole przednim prawym

M3  —silnik przesuwu kofa tylnego lewego
M4  —silnik przesuwu kotfa tylnego prawego

CK1 - czujnik potozenia kota tylnego lewego
CK2 - czujnik potozenia kota tylnego prawego
CO - czujnik obrotu kierownicy

1 — obudowa belki zawieszenia

2 — rura zewnetrzna belki zawieszenia
3 — wktadka z tworzywa sztucznego

4 — rura wewnetrzna

5 — wahacz

6 —Sruba

Zastrzezenia patentowe

1. Elektryczny pojazd samochodowy szczegdlnie do pierwszej pomocy w zdarzeniach losowych
zawierajgcy silniki elektryczne, czujniki radarowe, czujnik predkosci, czujniki potozenia, sy-
gnalizator teleskopowy, zasobniki energii, sterownik, modut napedowy, panel kontrolno-steru-
jacy, znamienny tym, ze ma ukfad zawieszenia o zmiennym rozstawie két tylnych sktadajgcy
sie z dwdch niezaleznych belek zawieszenia wyposazonych w mechanizm przesuwu obejmu-
jacy obudowe (1), wewnatrz ktérej suwliwie umieszczona jest 0$ skreta wielokatna obejmujgca
rure zewnetrzng (2), wktadki z tworzyw sztucznych (3) oraz rure wewnetrzng (4), wewnatrz
ktérej wykonano gwint wewnetrzny, potgczong z jednej strony w sposoéb trwaty z wahaczem
(5), a z drugiej strony wspotpracujgca ze srubg (6) napedzang przez silnik elektryczny (M3,
M4), przy czym silniki elektryczne (M3, M4) sterowane sg z modutu napedowego (MN) pota-
czonego z zasobnikiem energii elektrycznej (BE) oraz ze sterownikiem jazdy (SJ), ktéry pota-
czony jest z panelem kontrolno-sterujgcym (PS), czujnikiem radarowym lewym (CL), czujni-
kiem radarowym prawym (CP), czujnikiem predkosci (CV), czujnikiem potozenia kota tylnego
lewego (CK1), czujnikiem potozenia kota tylnego prawego (CK2) sygnalizatorem teleskopo-
wym (LS) oraz zasobnikiem energii elektrycznej (BE).

2. Elektryczny pojazd samochodowy wedtug zastrz. 1 znamienny tym, Zze ma dwa przednie kota
kierowane i napedzane niezaleznie silnikami elektrycznymi (M1, M2).

3. Elektryczny pojazd samochodowy wedtug zastrz. 1 znamienny tym, ze ma jedno przednie
koto kierowane i napedzane silnikiem elektrycznym (M1).

4. Elektryczny pojazd samochodowy wedtug zastrz. 1 znamienny tym, ze sterownik jazdy (SJ)
wraz z czujnikiem potozenia kota tylnego lewego (CK1) i czujnikiem potozenia kota tylnego
prawego (CK2) stanowi elektroniczny ogranicznik, szerokosci rozstawu két tylnych.
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Rysunki
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