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ABSTRAKT

Regerakm? §8s k8§ pr §ce, auDmobiaskiytenk \&zovkyst ee r a4
shrnut 2 m z §8kloadn[?scolb 2pcdzcrhatsk T 8ch a f a k-t
dla s povrchem vozowkeys.t iPrz8ckevrjde R igdzs d3
mezen?2m z8kl adn?2ch pojmT a btadbDndmf 2l-n
nost2 vozidla, aspekty podvozku ovlivVvR
VOzoVvKy.

KLeLovC SLOVA
tNgi gthN vozidla, Whalkcrekpafdiheizent htySe re:

ABSTRACT

Bachel or 6s t h e s i-read intBrgcton, nueats witheah sumrhagy of be
knowledge about the acting force and factors that affect interaction of vehicle with s
The work is divided into six parts, which deals with the definitddrbasic cooepts and
characteristics of dynamics, traction vehicle, braking, maneuverability, the chassis .
influencing the traction and argkid road surface properties.
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Vdnegn2 uspRchan® dob0, kdy t®mnRS ksaddli2 mt
d8l t2z2msv&8ceopoavih?2 infrasedoa®Rtdoa8§cboBta
g8dnTm pSekvapen2m. Kagdl chce blTt co mogn
“uroveR cvdstionkSmn? .j sou p o, kdeese vphideampkh 1 D § @omBds t i
muni kac2, vRtgina |id2 obrac?2 na prostSedky
Rozr Tstaj?2c?2 se dopravn? I nfrastruktur a, z
Virobci se sna@g? zaujmout potenci 8ln2akIiel
metryvaidla. St 2 m souvis?2 wugit2 podstatnhD vygg?2ch
t S2dy. 1BSkdt $0se Tkon tRchto ,adned@bda ydkdllD |

v
| asto pSekral ujAby thyldnot Tibe@dO0mkiMp@®rchpd e n ®s

zovky, muisée udkapcohs§tzuept n &m wblasti dynamiky vozide®dv g e m |
zde jsou urlit® fyzik8l ndnligmiPtyechin®h-®gl PcC
hou konstrukt®r T je | imitmu adechbdehuklékst el nT
nickTch bezpelnostn?2ch psS2spta®ni ,p Sketkerro® ejns o uf
c2lenimi z8sahy stabilizovat vozidlo.
C2lem pr8ce je pSeym®micksitcehali clyzp®R&hneadh
kter ® se squvistogtiesvrutj ér avk c 2 kayterh goaovky.iMd n e G n 2 dob

kt Dmt o aspektl pnaetoS2myis | & |t ebldthost agii ¢ K ® nddykist te® rhyc
l i zal n2ch syst,@adjdu j @askanb rA2S A SakuhtBdBmiocBboilol Tz 8 k o n e 1

BRNO 2016 9



DYNAMIKA VOZIDEL -

1 DYNAMIKA VOZIDEL

Obor ,,Dynami ka vylzdm eV diz iscce Iz, amj§ ¥lEa pjodio au b s
l' y, autobogydbadpbhybuj2c? se po povraechu vec
| nami jsou akcelerace, [wz) n 2 , man®vrovatel nost (ovl adat
pSi zat&len2. Tyto aspekty ovlivRuj?2 wSev§
kou, aeodynamika a gravitace. [1]

1.1 VWMEZENE¢ ZCKL®DDM&CH P
1.11 TnGI GTh VOZIDLA

Vozidla se skl §
gen?2 pougz\{§ t :
sepoug?2vs§ pSi v

z cel® Sady kompowoentT
, Co0g je bod, ke kter ®r
ch akceleraln2ch sil, L

\ m
N\ EZis klopeni
Rychlost < p /
klonéni /
q % y //
e /- X

Podélna rychlost

Bocni rychlost

Svisla rychlost

Obr.1.1.110sov I sys[®m vozidl a

1.1.2 SOUF ADNI CRYRTEM
UvnitS vozidla jsou jednot!l i v® Spaodmyebhyo dseyfsiti

kterlT vych8z2 z tRggigthN a pohybuje se s voz

Podle konvence SAE se souSadnice dRlI2 na: [
x-pqhbedopSedu vV pod®I n® rovinhD soumkrk
y-pS2lInl smBr na prav® stranh vozidla
z-svisll smbDr vzhledem k vozidlu

p-rychlostk | open2 pod®l osy X

BRNO 2016 10
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gorychl ost klonhDn2 pod®|l osy vy
rrrychlost st8]len? pod®l osy z

Pohyb vozidla je obvykle pops8n rychlost?2 (
rychlost?2 st8|len2) s ohledem sausbopi&adldmy coa
dan®ho syst®mu. [ 1]

PSi samotn®m pohybu vozidla n8s nezaj?m§8 p
zde tak® zahrnout souSadnl syst®m vztagenl
dpravo¥%hl T . Ve pdltdh a Ns ypsSt2@maw Tv slez t ak, ab
syst ®mem automobil u. [ 1]

RozdRhRlen2 souSadnic:

X-pohyb dopSedu
Y- pohyb doprava N
Z-pohyb svisl/|

!

-Y%4hel st8§len2 (¥%hel mezi souSadnic?
-smNRrovl %hel (Y%hel vmoezid | cak aamdsiotucSwa drny
b- ¥ah e | smDrov® Ychyl ky ( %hel me zhi sou
losti vozidla)

Prumet okamzité

X . . rychlosti vozidla
A Uhel staceni [

Smeérovy tlihel t—vy

~ _ Draha vozidla

~ > _ Uhel sméroveé
uchyvlky

Uhel rejdu

Y

Obr.1.1220sovl syst @mvivehl[@]geamnDk
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1.2 ZATE GENEé NCPRAV

Kestanoven2? zat2gend bo§ptaVch podmdhkE§pki sl
pohybovl z8kon. Zat2gen2? n§prav je pron2m |
nu vozidla. 2t 2 gen2? wurluje tagn® s2|ly z2skan® na
schopnost st oruypdmlzgs tmad itmne8d mdu s2 1 u.

Obr.1.21PSehl ed zafjRguj2c2ch sil
T2 ha vpTEd di2achzo ®AIN.[1]gt i
"0 & 0Q 1)
A mi hmotnostvozidla[kg]

A gigravital dmsYzrychl en?

Doch-Bké zrychlen?2 vozidl a, je vhodn® zahrn
vt Dgi gti opal nymhs mPB?2 emTa ey esmblear fNpE] an asz2T1vag

08 4 Od OOl & 'IO&,)
00 WA w umtb @)

Pneumati ky jsou zaG a@[d|napovkch Vorolkgkit esri® apntie d st
dynamick® zat2gen?l]]pSedn2ch a zadn2ch kol.

Hnac?2 Fy@sAJNynebo vav ® odporRRea®/JN3 pTyob?2 v rovinh
vkontaktn2z obJllasti pneumati ky.

Qje aerodynamick8 odporov8 s2la pTsob2c? n
kterl j e reprézreembovgakol ghd®l m&v isn2ldl av opzTos

spS2slugnim momentem (aerldjdynami ckT kloni vl
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RxaRAN]j sou veapadd®IEh ®@2s 2tlayg npEns ozba® $22 zvewnz?i , @ | puo kpus
pojenl[llpS2vDiDs.

Vipol et dynami c kn&hpor [Akvayt:2 §en2 pSedn?2

BO T (3

o \
0B 6D 60 LW YR Y D CCODOE ®

OAT O 1

P ()

- o
0 O 600 LI YR Y XD OIOE
"OaAT O b

Vipolet dynami ck®ho[l]zat2 gen2 zadn2 n8pravy:

BO m (6)
O
0B b B b5 LAWY I Y 2D 0 0
"OOQ0 Eedl  "OQ0AT O 1
. P o O o . : N o PP (8)
@] EOU 2Q @:L) JQ Y JQ Y 20 Q OJQX E-l
"OQ0AT O 6
Statick® zat2gf@h?2 a pSesun zat?2§en?:
@ Q0 Q o JQ (9)
O "00; "03:3—= 000 ~ 0
U v Q U U
Q. Q 0o JQ
3 0 (10)

BRNO 2016 13
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2 TRAKCE VOZIDLA

Pochopen? chovg8n2 pneumatik je klz2]|] em-ke s

vrch vozovky. Jednot!l i v® charakteristpky p
nosttas 2m souvisej2c?2 sz2|y, kter® pTsob? mezi
pouze pneumati ky, kter® ovlivRuj?2 schopnost

pod2| 2 RBronegtSead?2 je definovg&no wtoatiiddlaowm a 2
je tato hmotnost posunutadva n ® m o K3 mgi k u .

Trakce je schopnosptovpncehwmavtoizkow kpyS i | Trr cakt!] nké
dopad na jednotliv® charakteristiky p&i oVl
|l eb? g@Nn2) a schozpanto8s|fy 8dcrhgen2 st opy v

2.1 KAMMOVA KRUGNINAEOSPIF | L

Kammovak r ugni cevysivddu ¢ 2 nk jednotlivTch siI, k t
pneumati ka m8 wurl|lit® trakl|lnn2erhbhcmity,regdDat
n2r. KgmpiSdd nalvosdgi jako dlagnostlckT N8§stroj
schopnost?2, nebo mTge objasnit pS2|iny ztr§
Kammova adhezn?2 kr whiy.RiltZobjr& zkaz vylpéed ai§na ge
sledn&,skter8&8 mTge pTsobit na pneumati ku, :
tak nestal o, dojde ke ztrg8tnD adheze a tud?
jak8 bude vislednice sil, pokud buHllmie zat
trakce (okraj krugnice) a mineanvtePruak®bdme ¢
brzdov®ho pwldr§d zn &y dre§rkTstu vIisledn® s21y,
pole a tud2g dojde ke ztr8&8tD ddfeest Pokud

svozovkou pS zachovgn? vel i kost. zatol en2 |
kter8 je zobrapepna zelenou gipkou.

AKcelerace

Zatoceni
vlevo

Zatoceni
vpravo

Brzdéni

Obr.211Kammova krugnice pSilnavosti

BRNO 2016 14
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Mat emati ck® vyj§8§dSen2 pTsob2cqd&h sil l ze vy

Y 6 Y (11)

- Bk= brzdn8 s2l]l a kol a
b

- &= oln2 vod?2c?2 s2la kol a

- Zxk= radi 81 n2 reakce kol a

- ey= soulinitelod®$inl®masondtriuywal en?2 pneumat
- Rk= krugnice opsang§ zeldsxtSedu stop@2pol or
- Bkmax= maxi m8l n2 brzdn8 s2| a kol a

- Skmax=maxi m8l n2z boln2 vod2c2 s2]a kol a

Obr.2.12Si |l ov® iKdIsmmmbeaz2kjugnice [ 6

Pokud tedy nechceme ztrétiintaktsv o zovkou, je nutn® po&g2t v
jezdem do zat 8|l ky a posl|l ®ze se zvyguj?2c?2m s
D2ky tomu budou vI sljeeddhn & eo ssd | ( polkswod i tku doeonuez
pS2pad brebdd tjejich soulet nepSekrol|l?2 okra
w“ul i nkait ¥l ce) . Stej n® pdriprmdilp v ryBlhd gindt Rwjzad d

BRNO 2016 15
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2.2 KONTROLA TRAKCE
Vzhledemkneust 8§l e se zvyguj2c2m vikonTrochBizde

kprobl PonmdolwyD pSen§gen2 tRNchto sil na povrcl
neust §8le kupSedu, st§le existuj2 limity, s
poug2t syst®my, kter® n8&m poamshow z@rmoejedf ¢
bezpel ppaxi ¥e nejl astDji mTgeme set kat se
renci 8lu) a ASR (protiprokluzovl syst®m).
2.2.1 ASR

Protiprokluzovl syst®m ASR zajigSuje pSenoc
prim8rn2 funkc?2 je zabr 8nit protol en? poh §
V moment, kdy dojdebr ot ol en2 poh&nRDnlch kol, syst®m
na hodnot u, kterou jsou za danlch adaeiz@g?2 c'l
by dgglja ckh pljrotol enz2. [ 7

ASR pracuje spml €DBSNDas&S2s¢yse®mednot kou mot
na rozd2l od EbD®l®mgeopgpsabovatcwl ostii-vozi
l itu a bezpelnostlgamkpbS2kh@®@memosysh®muDae
nedot §lziat c8dtciemasdsu ¥ i 3ej gen2 Jj2zdn2 stabilit

2v8 sn2male ot8lek kol, kteér ® ne
ky hnanvilcchh kkodI. jOstog8u krye 4 setd&loet | c
j e dn o ttkfac hzt aoz nhaondenno8t 8rcohz, d 2jleyu-wy d 8 n
zuj2c?2 Kk o (kola) pSibrzdhRno. Pokud se vo
vydsgn pnkazam@nguen? tvikosiawuwi sej2c2mu nsn2ge
tu. Tento proces pnedojdetkhEmame n2® rpdkyl, u dw kkudl

5
o
(@]
c
N
(@)
o0 —~+<

x

ASR

o Rozdil poitu otéZek kola a;

cca 40 km/h Rychlost vozidla

Obr.2.211Roz s ah f un kdmbimasi $EDS[TASR Vv

BRNO 2016 16
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2.2.2 EDS

El ekt ruozn8ivctkr&k a di ferenci 8l u EDS se vywg?2vs
zovce se gpatnou adhez?. Tento syst®m2fungl
ho se kola a t2zm umogRu¢pgpP®Ben®dhehBhmie p8ét

VpS2padhN stejnich adhezn2ch podm2nek mezi

di ferenci 8l em stejnm,kvteelrkiT jker omé 2 ic 2 | end me tn It
vpomBDru 50: 50.s iPtoukaucdi ,d okjddye jkedno kol o naj e
sni g2 adhez2), urluje velikandtggp e sdHeEdn @hd
nz2. TudpPemejsém2k meng2ho kroutic2ho mMoment
pravovIim dipem@muejsB0 em0 v

Jest | i gpeSedkorjodaevndes tpiSijlednoho kol a a toose za&
vat syst®m el ektronick® uz§vDrky dpi¥iebrrezndcn
prot8lej2c2ho se kol a,Msl 2krige rviy vvoyl r§o vbnr§z dmmd m
Prim8rn2mh%kol emst ®mu je vyrovnat momenty
stoupit mechanickol8 uz8vDrku diferenci 8l u.

il K
e A
s T

Obr.2221RozI|l ogen? hnaoMDo umdmde ®t0u be z[8]pot Seby =z

IFEDS
F

] . r
Ee=0: ===/

Obr.22.2Princip funkpsSidbyztd®md mEPFSpKk | uzuj 2 c2? |

BRNO 2016 17
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3 BRZDnNE

BrzdhDn2 | ze definovat jako z8mRDrn® sn
hybn®m stavu. Ve vDtginhD pS2padT se b
odl eh|[6lvac?2) .

Vpr axi se nejl@masaVNeginsmtkBzyzEre? mp, kter® n§
automobil u. Tento druh Dbr zrdydnt?| @ihuos 2z absitta vsea
mognlch zat2gen2ch a r¥%vcahhluospg RichbhRN&n@m ®p @\
Brzdn®ho % inku se ve vRtginhD pS2padT dosa
jednotlivg kola vozid]akieripSenggledvdrzdad
koly a vozovkou. Tyto reakce pTsob2 proti
[6]

Nouzov®, par kovac? a odleh] ovac? brzdbDn2z |
provozn?2. Funkc?2 jemouapv®hot bszthidphost bez

vpS2padhN poruchy provozn2ho brzdRnAehyPhn®Rmv
stavu. Jako pS2klad |l ze uv®st zajigtnDn2 pr
formou | sox tordd ke, otvaatco forma se vyug2vsg pS
je nutn® zajistit bezpeplSAPakhNRDepgmadkPaos ki m
sobjemnTm n8kl adem,SehyS8§mé hlpos odolgé & £ w2 parrzd |
Y| nosti. [

3.1 BRzDNC DRCHA

Jedn2zm ze z8kladn2ch parametr T, kterl YWzce
me z i pneumati kou a vozovkou je brzdn8 dr 8h
jako jsou napS2klad readkVly, sikclhiomatoisda k ® Sp al
brzdn® soustavy, schopnost dan® pneumeti ky
ze a hlavnhD na rychlosti, kterou se vozidlo

PSi zvyguj2c? seex proyncemica s8tlin 2dnauc te§fzs?t ok k8 neti
dek, ge i pSi nepatrvin® azm@®mlu rpy cohdll cofdjie nk o cbh

3.1.1 DELKA BRZDNE£ DRCHY

D®l ka brzdn®hdr §apynst fdnltyks ke §kedsob2 iprot.i
t SecAN]s2tato s2la pTsob2 mezi pneumati kou ¢
na soulinittedd[A&s rkyoKion@®rtowg§! ov®ho zat2gen2 pn
vozovky GN]. [11]

Pro vIslfdnill?2 :s2 1 u

"o ' 00 (13
VpS2padh, kdy je vozovka, nmkdz2omdndgo pwaHoruad i
novou sl od@NKJill]zat 2 §gen?

"O ‘D01 |0 (14)
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v® plochy pneumati ky a vozovky nejsou
sl ogky adh[glfn2 a hysterezn?2.

"0 (15)
zlndgka tSec? s2|ly je zpTsobena vIyvem m

dhe
ovich naphDt2 pTsob?2c?cHysnespapkkaht 8etyks¥l
ef ormaci gumy pSi pohijlbju po nerovnostech p

VLT

Hystereze

Obr.3.1.11Mechani smy t Sen? mez[i] pneumati kou

Pro suchl povrch plat?2, ge se zvhagheum@n2 m r

ku) nad url|litou Y%roveR, kdy je soulinotel t

buj e kl es 8§n? cel kov®ho soulinitele sm¥ykovd

kvirazn®mu p mkalbes 8 andah evziez,n a mu DhrySsjtkeyr edzenz2® nsul
od

umati ky wur|l en® pro odvod v y zvyguj ? nor n
knavigen2 cel kov®ho sou!init ele tSen2. Naoy
nevihodou, protoge zvigen? mneum&iiokPhsni §ak
soulinitel t SAhavnTohodjfeodE€depr al se naps$s
zasucha poug2vaj?2 zcela hladk® pneumati ky a

VeS8l n®mmpedwmezuozl|l i gpy ab r(ZodriZz@hding dirkdieembsymy k e
tick® tSent?staatbhiezk Gitudydkdynddjde.lz awb | okov §n2 kol ,
pneumatiky pohybovat vzhledempko vr chu vozovky stejnou ryc
vozidlo. Vopal n®m pS2 padix,zdkeg? ztoc®htSg 2p ki |l navost
ke smyku, je bod dotyku pneumatiky a povrchu vozovkya § d ® m mo me rklidid p o hy
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Ztoho |l ze p8%pdidt, kgg medoch8§8z2 ke smygku, :
xi m§l n2 hodnothD eeéfiycisenti kkPamatiSekh®ho Kt Se
cient statick®ho tSen2. D2ky tomu je tSec?
negpS®padhD brzdia]2 bez prokluzu.

Pokud chceme dos8hnout co mogn8 nejefektiyv
podkl adem beton nebo suchl hrubozrnnl asf a
fpohybujeckolo 0,80, 9. PSi smyku doch§z2 ke zmBnhD k.
nematickl, d2ky tomuiQeho Daldipdmia khlksgr yna
statick®ho koeficientu tSen2, je nam®nkl ad

Jedennej ni gg2ch koeficientTb 1 gSne@ 2p, r asxei kst eetrkl am
kt omu doch8z2 p[Bl] brgdhbDn2 na | edu.

Tab.3.111Z8vi sl ost brzdn® dr 8hy naf[lp§ol §tel nz r

Rychlostvozidla Reakd m& Br zdn8 Dr 8ha ze¢

Suchg8 Vi

50 km/h 14m 14m 28m

60 km/h 17m 20m 37m

80 km/h 22m 35m 57m
Mokr 8 v

50 km/h 14m 19m 33m

60 km/h 17m 28m 45m

80 km/h 22m 49m 71m
N&I ed?2

50 km/h 14m 64m 78m

60 km/h 17m 93m 110m

80km/h 22m 165m 187m

PS zjigSovsgn2 visledn® brzdn® dr §hy nasm2m
draticky zvyguje se stoupaj2c? rychlost?2.
vozidlo pSi dvojn8§sobn® ry[tlhl ost i na | tySns§g

PSi wikev&dn® dr §fhak tvy,c hiBe 2wies Ize Al# ozidaise e t i ¢
rovn8Wfvgcmial ogen® pSflllbrzdNn2 vozidla.

0 ® (16)
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Pro vipod®@tbrvddsd®&ddr §djll]l ze poug2t vzor

o Pma an
C

& '0d "0d di O (18)

0 o (19)

g:n 2o O (20)

, v (21)

! ¢ IO

3.1.2 PROKLUZ PNEUMATIKY

Adhezn?2 a hyster ezzngvits3eors?t is enat alka® g¢ Bt jomfe n
prokluzTm doch§8z?2 nwz awkdu.anPalpinze upnaad k kyz ys
visledek jednotlivich deformac?2 | §st2 bhDhou
brzdn®esatbymechani srmus j3e 1p®2psl8n Ded oad mace
nar Tst 8 od zal 8tktunz2a gpldooc hkyo nac es 2kloantvay vi nu't
YomDr nND zvyguje od zal 8tku do konce. [ 1]

PSi prudk®m bheaddRPni §doj d&pookluza kezinpheunptikaucah y  k
povrchem vozovky a brzdn8 s2l a pSen8§gen8 po

Pneumatika
N Vv
 ——
I Kontaktni |
plocha
Svislé zatizeni
Tieci sila

Relativni skluz

Obr.3.1.21Pr TbNh defor mkoetmhke mmatpillyev pSi br z
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Prokluzpneumati k j e def i nokva8mt apkotmrmPrne mm2rsytcih | (osht
pneumatikyJ) a visl edn® rychl ost.i

. 0
r‘]‘lé‘Q(‘xé—éll)— (22)
3.2 ABS
Zkr at ka AB®n ploichk8&Ito zk OCK | BRAKENTSTY SpTSEeM, | acdoug
znamer8oti bl okovac?2 brzdnl syst ®m. Z8 k-l adn?

kovsg§n?2 okadldlrera Wodern2 syst®my ABS jsou sch
dojdekz abl okovg&n2 kola a z8roveR udrgovat Yro
hranic2, pSiprktkdru@ uhy DRkl ¢ okmu z2 sk §&§mg vyg
nD pS2padT dojde Kk[B6lzkr §cen?2 brzdn® dr §hy.

Protiblokovac2 syst®m mus?2 spleRovat url]it®

- BNDhem brzdnNn2 mus?2 blt zachovg&na Siditel
- Regul ace mucsel ®m arcyocvhaltosvt n2 m rozsahu voz
- Regul aln?2 soustava mus?2 voopztoivneSel, n Ip Sviyl uegnigv
m§ pSednost pSed zkr&cen2m brzdn® dr §hy.
- Regulace brzdhDn2 se mus?2 velmi rychle p¢
- Regulace brzdRDn2z mus?2 nazeDpateaqoapltani

- Jel i Zzaznamen8na z8vada ABS, syst®m mus?
o z8vadhD informov§8n.

- PSi poruge ABS mus2? blt zachovs&na plns§
ABS.

3.21 PRI NCIP LIABDSTI

ABS se skékd&omitalo®n?2 jednotky (ECU), regu
opRNDtovn® natl akovs8§n?2 Dbrzd a |idla (snémale
l uje rychlost vozidla p®2nmoadN sme wuipil te2 okt r§4 ck
rychlost, se kteru vozi dl o zpomaluje. AktuS8ln2yrychl
pol tenou rychlost 2. D2 kgr dlolmuzd zlkolua, ineba
zpomal en?2 kol a sl ougit kz ashtlaonkoovVd§6?2 okkoalneg.i k u

Rozd? I@n® sABS poug2vaj?2 kambiema&c ioktalngtatkar , v &
bl okovg8n2pSReplad pot Seby zajmoseht j &jdiychm8§u
kzabl okovg8§n?2 vigsll 8ndocshnBlk do regul aln?2ho
cog gmmio protol en2 kol a, ojpddk miviné®® maue ntagd H asktoarrg

Obr . 3.2.1 1 ukazujpa ThmMhuNk arsy aivB® Ltnkod ywgplzd
ch8axvk2mu brzdBhDn?2, rychl osycblt &éehnastvligpi dlk
Pokuddojdekw Tr aznhRj g2 mu brzdPRn2 nebo je kluzk§g
se zal2n§ viraznhD |igitpobobbast PpHjl havashi
kou a vozovkou, tud2g hrowmhio zabdomgiok@nzas &t
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BRZDnNE
a povoluje brzdy na kolech, kterTm hroz?2 z
zvig?2,opdlBfaden®mu[ll]pSi brzdnDn?2.

P

LZ.

PZ

LP. Rychlost vozidla

= [pp

=

o

=

=

—|

S

~

| | | ] ! |
o 1 2 3 4 5 6 7

Cas [s]

Obr.3.211Rychl ost ot &8l en2 jediotlivich kol
i te2 pSi

Z8&dn2 AB®kjcé zarulit opt ug
0 by se br.

[
nT tlak mus2 Dblt regul ovs
vobl asti magf] ma kSivky

m8l n2 vy
n tak, a
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4 MANEVROVCNE VOZI DLA

Chov8wmozziadtl8| cve j e jedn2m ze z8kladn2a@h par
telnost je term2snaguvkitselrolstiji e spmpo usgczhvoSpmn o t 2
vstupT od Sidile. Fidil a vozidl o jsledojg t z
smlDr vozidla nebo jeho polohu a pomoc? vs
2 samotnlch charakteristik vozidla je
8§ reakc? wvozidla na speecermPaok@ev¥snwo
ou o dNejV wodAgirévna2n.T m mNS2tkem pra ur |
Siditelnost voz[6la (nedot§livost, p¢

v
t
v
e

REJD VOZI DLAELPRIVYCNLDISTI

|l adn2m zpT8§obeme maa®dhlesi.PSip St omeé a k@®Nj i r
tika vyv?pétz pm3Ml, n & dya tir§d.ceav h &za2d nk € h  k o |
2 ]l eget na prTmNRtnN zadn? n§pravy. St Sed
em®edn2ch kalVpWsizp aar,. k4dl.yl nebudou upr och
dou mezi sebou jednotliv® pneumati ky ,, boj
vztahy:[1]

0 (23)

0 (24)

St Sedn? Yhel natolen2? pSedn2cfht] kol je nazTyv

v
Y

|-¢— l—l-| Stied poloméru
otaceni

Obr.411Geometrie natol[gn? kol pSi zat §|
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4.2 REJD VOZI| DLYAG GRYOHLOSBTI

Ve vygg2ch rychlostech nelze poug?2t pa-o VT,p
dND nigg2ch rychlost?2, protoge zvdyer onvuns§®nmie pt<
ho zrychlen2 mus?2 pneumati ky vyvinout bol n?2

421 SELY P3SOBECEMANTA KANEPUH | ZATCLENGE

PSi zat§len2, kdy na pneumap$klyn®msodR| psa |
BDhel me z i teoreticklm smbDrem @ahwl8u Y es$ k st
Yochyl kyy[llk ol a

800 ﬁkuteén}'r smer
I jizdy ,
Uhel smérove
600 .
— uchylky kola
E, | J J
W, 400F
K 5
g v
< L
SR
0 2 4 6 8 10 12
Uhel smérové achylky kola o [°]
Obr.4211Zn8g8zornNn2 sil pTsob2c[Alch na pneuma

poofemAas BPSi dan®m zat?2 Jen?
| emPDoev® Xchyl ky. Pokud se Y
st s2ly [l]le Iline8rn2 a | ze |i

Bol n2([N§,§ eas?2 1| az
zatolen2 n&hbkeéem
hranic2 5A n8§rT
O 69 (26)

SmBDr ovouwltzehoosetf i novat | azk8ov izsnhibnsut i b mhdd 2 s®nl I
Yac hyd Xiy dan®m nor m§l ov®m zat2gen?z. Nej |l astI
r Tznl ch dr uphS[i pzn@BUSM aet ni 2k.

0 @)
X
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4.2.2 DHEL REJDU VOZIDLA

Rovnice pro ust&8lenl sthewtpoSio vzaatdsr|uehn®h oj szo§
t2m rovnic popisupzcdth. gPomezn8zornhNDn2 j e

nahradit vozidlo modelem j2zdn2ho kola viz
ot 8l en2 mnohem vDtg2? nedg rozvor kol vozidla
redunavidj g2 a vnitSn2 stranhD pSedn?2ch kai l z e

dit dvhD pSedn? ko¥%hl @mprzenaj enddj2gm pkTesloebm se k v

U vozidla pohybruyjcthc/fobsst?sé¢ edugSesdmapSi |l n®Ms
smDru na pneumati ky odpovHdat s2l e dost Sedi

a (28)

BO O O 7

- B~ pS21ng s2]alNod pSedn?2 n§pravy
- Fz=pS2 | m& sz2aldnfN] n§pravy

- m=hmotnost vozidlgkg]

- v= dopSedn§& dnysfhl ost vozidla

- R= polomim ot 8|l en?2

Obr.4221Zn8zornPNn?2 rejdu flp model u j2zdn?
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Jednotliv® momenty pTvob¥%¥odvgaeuvddgh tje d e mylken
Vislednice momentT od pSedn?2 a zadn?2 mS2]| n@
tovich rovnic |l ze vyjFRdfill velikost jednot|l

'O Q0 0 db T (29)
@
o o (30)
W
G &) © & D0 (31)
Y () ()
QO (32)

Pol omRNDr zat8l en2 R nez8vis2 jen na roygEvoru
l ek nmnygpr aNa z8kl adhD tDchto rozd?2 | T | ze defi
zat 8l i vo[§]ft vozidl a.

- nedot 8jx00 st :
- pSet §)fpi/x0st
- neutz &t §Pjp,-yoGt :

Rozd2l smRDrovich YcMhlyl ek |l ze urlit ze vztah
a a0 a 3D (32)
ST T Ze Yo
neboli:
6 a6 MW (33)
| | a3 oS-

6 B I Y

Pro %hel [l}ejdu plat?2:

0 (34)
1 v | |
neboli:

60 6 AW 6 abau_ (35)
Ty 9% 3 3 Oy
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4.3 ESP

El ektronickI stabilizaln?2 syst®m ESP {(EI ect
kem krizovpoHobDtp&8et§Vi vRho nebo ned®t §] i\
t ®mu cPd@m® z8§sahy pdSo? pSadzie nz2j ivgotzlind®l an evs-t abi |
nost?2 vozidla. PSiIzeklimviacidEISR 1295 akedhk a z
ru i pSevbdolv&mug se vozidlo st adbaillglekmij e. S
nicklmi syst®my podvozku j[Mko ABS a proti sk

431 PRI NCIP LIESPOSTI

KvTli zajigtnn?2 ksrpirzgovwni@ hf usnikicuea cBSFh Vi e nut n
vyhodnotit dva z8kladn? par ametadygopravdydede. Si d i
Proto se sygyset®mSsakMEdE2mal T:

- sn2mal nat ol en?2 olantu

- sn2mal ot8lek vgec k ol

- sn2mal pod®l n®ho a pSZ!n®ho zrychl en?2
- sn2malaln?2 rychl osti

- sn2mal tlaku brzdov® kapaliny

- sn2mal polohy plynov®ho ped8Il u

D2 ky t Dmtmo msfrgy2emad2Td2c2 jednot ka pordwvwB8hou pc
skut elm®upadm, kazxd-?adloy dme i jednot!l i vI mi h c
jako kriti¢ldjlou a zas8&8hne.

43.2 KRl ZOVE SI TUACE
NEDOTCLI VOST

Nedot §l i vost | e s myak,p Skeed nkkt enr§&mua vddo cah Bvzy?z n a
dla zap$3eadD ned0t§llv®ho smyku sn2g2 syst
procesy u automatick® pSevodovky. Potyw c2 1
t voS? opal nT (Bt§||pv]'lsorb0°-mepnrtot|ktmomentu, j el
VKkrizov® situaci dojde nejdS2veSikker zschi3nj2e n2
kola na vni't

u
$142 stranhD zat 8§l ky.

Obr.4321Zn8zornNn2 nedMt 8l ivosti vozidl
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PFr ETCLI VOST

PSet §8§livost je smyk, ke kter®mu doch8z2 na
vozidla.Vp S2 padhD pSet §| ipS@®tba zsdmynku kddjad en ak vnNDj g
tento z8sabhj@eesodoabdlo, S2d2c2? jednotka vygl
(pl at?2 pouzpeSeprn® nmv onz8ihdolnae ns) .

Obr.4322Zng§zornNn2 pSKE4 Sl ivosti vozidla

VYHhRBACE MANEVR

VpS2padh kdy doj dmokeb IXrgrzwdkd®hsd tWhayxhin ®ho
vybaveno syst®mem ESP. Zadn? | 8st wvozu se
do smyku. [14]

Obr.43.23Vyhl bac2 ma[@dpvr bez ESP
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Pokud je vozidlo vybavengyss t ®mem ESP a dojde ke stejn® s
jdekc?2l enlm z8sapgdohld BPSizemZNwvE&n2 jednot |l i
dl o po celou dobu Yshybn®ho man®yru ovl adat e

.

Obr.4324Vy hl bac?2 ESRA4 ®vr s
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5 SOULCSTI PODVOEZX@UDVCE | NKRRIEMCI
VOZOVKY

5.1 PNEUMATIKY

Spr&vnl vIibhRr pneumati k a z8roveR vhodn® p
ben?2 me z i stykovou plochou pneumatiky a vc
vz8visl osti na st8S2, vystavovan®mu [1p]Jlo] as? ,

5.1.1 KONSTRUKCE PNEUMATIK
Z8kl adms] | §sti
- 1. VnitbBneswVagk@duyxrtodtDismk® pryge

A VnitSn2 vrstva zastupuj2c?2 funkci
- 2. Vrstva kostry

A SlogeerakZch textiln2ch vl 8ken.
A ZajigthRDn2 odolnosti proti tlaku
A Jedna automobilov8 pneumati ka zhru
A Kagd® vI&8kno odol §8 s2le 15 Kg
- 3. Patka pl g8gtn
A PSeng§g?2 tolivl momentr §mbtomag aabs
plochu pneumatiky sozovkou.
- 4. Patn?2 | ana

A Vyztuguj?2 patku a udrguj2 pneumat .
- 5. Ohebn® prygov® bolnice

A Ochrana proti pogkozen2 pl &§gtn vii
- 6. N azn?

A s2S jemnTch ocelovich |l anek sv2raj

A Tvorba viztugnich troj “%heln2kT.

A Vyugit2 metody tr i peangstikomucye, kt er §

A Zachovg&n2ppzivm®mtiped® n®m a svi sl
- 7. BNhoun

Vzorkovan8 | 8st pneumati ky.

> >

Cong v2ce mus?2 odol §vat opot Seben?,

Obr. 5.11 Konstrukce pneumatiky 6]
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5.1.2 FUNKCE PNEUMATIKY

Pneumati ka mus? splF’Rova,t Sadu funkc?2, aby n
komuni kac2chfuMé&zigl5]pakiSadn?2

o Veden?2iStnddriul ita vozidla z8l eg2 na sc
bez ohledu na stav povrchu nebo kIl i ma
schopna udrget pS2| n® s2ly, ani g by v

o PSenos whkDBdienE&rumati ky pSenggejoz sil
toru, akceleraci, brzdRn?2) na povrch
kvalitou dotykov® plochy.

o Val i viiRmdmomnDrnost odvalovgn2 a vali\
Sidile alivapot Sebu p

o Tl umeZg2k |l adn? vlastnost? pneumati k j e
chrg&nit vozidlo pSed nerovnost mi na v
doc?2l eno elastilnost?2 vzduchu nebo du

513 TLAK V PNEUMATI KCCH

Spr8&vnpnelumiat vk d®wH izRugenPejich pSilnavost
nespr 8vn®m nahugtpbng’k omTegne tpanke® nthd ji2kty ka r §f
zvigen? spotSeby pBaldintah Sprz&dm2 cthl &l |l wech

velikostizda 2 gen?2 a (JWuhu vozidl a.
Tl ak mMEgtvD[@7”dy na:

o GivoiRodhugt Dn8 pneumati ka m8 so2genc
gkozenz.

o0 J2zdn? isliggprlitt@ak zpTsobuje horg?2 |2
tl aku 200 kPa sahlhampmdiosprojlddt0 zZan/ &, k w
rychlost sniguje zhruba na 87 km/ h.

o Aquaplaningi PSi pokl pseumhakk8wvh o 30% ne
hodnota,zdog®@®8®@mu kri zi ku aquapl ani ngu

0 Brzdn® VvIPadthngstDin2 pneumati kynaoveh@dmp

dlougen2 brzdn® dr8hy o 5 metrT.
0 Spot Seb-aPomaluigudn?z pneumati ky o hodno
zvligen2 valiv®ho odporu a d2zky tomu z

Spravné nahusténi Podhusténi Piehusteéni

—illlle~ —lilllle

Obr.5131Vel i kost kontaktn8vipslobcocstfiSlpmaumadgi Ry:
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52 TLUMI LE

Z8kl adn2 Y% ohou tlumilT je udrgovat st&gll
spneumat i kami a brzdami maj 2 z8sadn? wvIiv n
pH:d projevuje na S2zen? [I92W0zdNDn2 a j2zdn?2 ¢

PSi pogkozen? htolr@ymimuT jdacadm&au Komfortau, sn
telnosti, N8r Tstu vzni ku aquaplaninguo- kmi't
zetr pneyldlat i k.

DIle mRSen2 pSi 50% opot Seben2 tlumilT u oso
80 km/ h se brzdn8&8 dr 8ha prodluguje o 2,6 n
osobamiz ychl osti 70 km/h jemebrednPSdr §5bh& dpbiy
se z8roveR zvyguje rizi2lo aquaplaningu zhru

Obr.521D®I1 ka br zSkn#hvad§ Bihgy |l a@st i ng21%| i nnost i t
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