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Ostony aerodynamiczne o zmiennej geometrii, zwtaszcza do pojazdéw ciezarowych

Przedmiotem wynalazku jest urzgdzenie i sposéb ograniczania oporu aerodynamicznego,
zwlaszcza pojazddw ciezarowych.

Z opisu patentowego nr US8801078B2 znany jest system osfon bocznych dedykowany do
naczep. System skfada sie z bocznej ostony montowanej wzdiuz jej dtugosci. Ostony montowane sg do
podwozia przyczepy za pomocg uchwytéw, ktére umozliwiajg odchylanie sie oston do wewnatrz i na
zewnatrz podwozia.

Z opisu patentowego nr US8199676B2 znany jest system oston bocznych do przyczep majgcy
na celu zmniejszenie oporu aerodynamicznego. Skfada sie z bocznych oston rozciggnietych wzdiuz
bocznej Sciany przyczepy.

Z opisu patentowego nr LJS9688320B2 znane sg ostony boczne do przyczep. Aerodynamiczne
ostony sktadajg sie z dwoch segmentdw, przedniego i tylnego. Druga ostona jest usytuowana
zasadniczo z tylu pierwszej ostony, a jej potozenie wzgledem kierunku ruchu pojazdu moze by¢
regulowane.

Z opisu patentowego nr UJS11027784B2 znane sg regulowane ostony boczne o zmiennej
geometrii. Elastyczne ostony sktadajg sie z systemu naprezajgcego materiat nawijany na rolke, dzieki
ktérej mozliwe jest regulowanie wysoko$ci oston.

Ze zgtoszenia patentowego nr US4611847A znany jest system elastycznych bocznych oston
0 zmiennej geometrii. Ostony sg zwijane przez mechanizm rolkowy i moze byé rozwijany automatycznie
po przekroczeniu okreslonej predkosci lub przez operatora.

Ze zgtoszenia patentowego US20030057736A1 znane sg osfony boczne wyposazone we

wspomik montazowy, umozliwiajgcy podnoszenie oston do géry na czas serwisowania przyczepu, bez
koniecznosci ich demontazu.

Ze zgtoszenia patentowego nr US20180276096A1 znane sg ostony boczne dedykowane do

naczep, wyposazone we wsporniki montazowe umozliwiajgce zmiane potozenia oston. W tym

uniesienia ich do goéry na czas serwisowania.

Jednym z gtéwnych czynnikbw majgcych wsptyw na zuzycie energii niezbednej do napedu
pojazdu jest op6r aerodynamiczny, ktérego wptyw rosnie w funkcji wyktadniczej wraz ze wzrostem
predkosci pojazdu i przy maksymalnych predkos$ciach pojazdu stanowi czynnik dominujgcy sposréd
pozostatych oporéw. Catkowity op6r aerodynamiczny jest sumg oporu ci$nieniowego wynikajgcego z
réznic w rozktadach cisSnienia na poszczeg6inych powierzchniach optywanego pojazdu oraz oporu
lepkoSciowego, wynikajgcego z dziatania sit lepkosci pomiedzy pojazdem, a otaczajgcym go
powietrzem. W przypadku optywu rozbudowanych i skomplikowanych ksztattéw, takich jak np.
samochody ciezarowe, jedng z gtdwnych stref oporu jest opér w strefie podwoziowej. Sktadowa ta jest
skutkiem obecnosci wielu nieoptywowych i nieostonietych elementéw podwozia pojazdu.

W wielu pracach naukowych wykazano, ze stosowanie oston bocznych, uniemozliwiajgcych

dostawanie sie do strefy podwoziowej dodatkowego powietrza z bocznych stref pojazdu ogranicza
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catkowity opér aerodynamiczny. Istniejg na rynku konstrukcje bocznych oston aerodynamicznych, sg to
jednak w wiekszosci rozwigzania pasywne polegajgce na montowaniu statych piyt. Skuteczno$¢ oston
bocznych w ograniczaniu oporu aerodynamicznego jest tym wieksza, im blizej powierzchni drogi
siegajg. Tak diugie ostony s3 jednak niepraktyczne i narazone na uszkodzenie, szczegdlnie w trakcie
wykonywania manewréw, w trakcie zatadunki czy jazdy po drogach gorszej jakosci. W zwigzku
z powyzszym wspdiczesne konstrukcje stanowig pewien kompromis pomiedzy skutecznoscig
w ograniczaniu oporu, a praktycznosciag.

Celem wynalazku jest ograniczenie oporu aerodynamicznego pojazdéw, w szczego6lnosci
ciezarowych, poprzez zastosowanie bocznych oston aerodynamicznych o zmiennej geometrii, ktdrych

wysoko$é zmienia sie automatycznie zaleznie od rodzaju wykonywanego przejazdu.

Przedmiotem wynalazku sg ostony aerodynamiczne o zmiennej geometrii, zwtaszcza do
pojazddw ciezarowych, ktére mocowane sg w poblizu bocznych, dolnych krawedzi zabudowy pojazdu,
w sktad ktérych wchodzg panele nieruchome zamocowane do zabudowy pojazdu za pomocg spornikow
montazowych. Istotg wynalazku jest to, ze panele przesuwne zamocowane sg do paneli nieruchomych
za pomocg sitownikdw o osi przesuwu utozonej pionowo. Sitowniki potgczone sg ze sterownikiem
tudziez przy kazdym z sitownikéw zamocowany jest dalmierz do pomiaru odlegto$ci pomiedzy podtozem

a krawedzig dolng zabudowy pojazd. Kazdy z dalmierzy potgczony jest ze sterownikiem.

Korzystnym skutkiem zastosowania wynalazku jest ograniczenie oporu aerodynamicznego,

zwlaszcza pojazddw ciezarowych, a tym samym ograniczenie zuzycia energii do napedu.

Przedmiot wynalazku w przyktadzie wykonania zostat uwidoczniony na rysunku, na ktérych
poszczegdlne figury przedstawiajg:
fig. 1 — widok boczny uruchomionego urzadzenia w przyktadzie wykonania na naczepie,
fig. 2 — widok boczny urzgdzenia ustawionego w trybie serwisowym w przyktadzie wykonania na
naczepie,
fig. 3 — widok boczny urzgdzenia w stanie wytagczonym w przyktadzie wykonania na naczepie,
fig. 4 — widok izometryczny od dotu na urzadzenie ze zdjetymi ostonami przesuwnymi i ostonami
prowadnic w przyktadzie wykonania na naczepie,
fig. 5 — widok izometryczny od dotu na urzadzenie ze zdjetymi ostonami przesuwnymi i ostonami
prowadnic w przyktadzie wykonania na naczepie,
fig. 6 — widok izometryczny od dotu na urzgdzenie w przykifadzie wykonania na naczepie,
fig. 7 — widok urzadzenia w rozstrzale,

fig. 8 — schemat potgczen pomiedzy podzespotami urzgdzenia.
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Urzadzenie w przyktadzie wykonania zostato zamontowane na bocznych dolnych krawedziach
zabudowy pojazdu 1. Za pomocg szesnastu regulowanych wspornikéw montazowych 3, po osiem na
strone, do zabudowy pojazdu 1 zostaly zamontowane dwa panele nieruchome 2 w postaci sztywnych
ptyt, jeden po lewej stronie pojazdu 1, a drugi po stronie prawej. Do kazdego z paneli nieruchomych 2,
za pomocyg dwéch elekirycznych sitownikéw liniowych 5 i 6 zamocowano od wewnetrznej strony
podwozia panel przesuwny 4. O$ przesuwu sitownikdw 5 i 6 zostata ustawiona pionowo wzgledem
powierzchni drogi. Pomiedzy panelami nieruchomymi 2, a panelami przesuwnymi 4 umieszczono po
cztery prowadnice liniowe 11. Do paneli nieruchomych 2, obok miejsca montazu sitownikéw 5 i 6,
zamontowano dalmierze laserowe 8 i 9. Sitowniki 5 i 6 umieszczono w ostonach ruchomych,
a prowadnice 12 w rozsuwanych ostonach prowadnic 12. Sterownik 7 podfgczono do zrédta zasilania 15
w postaci poktadowej instalacji elektrycznej pojazdu 1. Do sterownika podigczono czujnik predkosci 14
pojazdu 1, dalmierze 8 i 9, sitowniki 5 i 6 oraz bezprzewodowe urzadzenie nadawczo — odbiorcze 13
w postaci smartfonu.

Na podstawie odczytéw odlegtosci h1 i h2 za pomocg dalmierzy 8 i 9, sterownik okresla kat o
i wysuwa sitowniki 5 i 6 w kierunku powierzchni drogi. Zamocowane do sitownikéw 5 i 6 panele
przesuwne 4 zmniejszajg boczny przedwit podwozia pojazdu, a tam samym mozliwos¢ przeptywu do
strefy podwoziowej powietrza zasysanego z bocznych stref pojazdu 1. Aby zapewnié dodatkowg
sztywnos$¢ paneli nieruchomych 2 i uniemozliwi¢ ich odchylanie sie na boki, pomiedzy panelami
nieruchomymi 2, a panelami przesuwnymi 4 moga by¢ zastosowane dodatkowe prowadnice liniowe.
Panele nieruchome 2 sg zamontowane do zabudowy pojazdu 1 na wspornikach montazowych 3, ktére
zapewniajg sztywnos$¢é i dodatkowo umozliwiajg podnoszenie paneli 2 i 4 do géry utatwiajgc tym samym
prowadzenie prac serwisowych w strefie podwoziowe] pojazdu. W celu ochrony podzespotéw
urzgdzenia przed uszkodzeniem wynikajgcych z trudnych realibw operacyjnych samochodow
ciezarowych, sitowniki 5 i 6 oraz prowadnice 11 moga byé umieszczone w rozsuwanych ostonach 10
i 12, ktére dostosowujg swoj ksztatt do wysuniecia paneli przesuwnych 4. Odlegto$¢, kat ustawienia
paneli przesuwnych 4 wzgledem powierzchni drogi oraz predko$¢ pojazdu 1 odczytang z czujnika
predkosci 14, przy ktérej sterownik 7 uruchamia sie i wytgcza predefiniuje uzytkownik za pomocg
aplikacji na smartfonie 13. Uzytkownik moze ustawi¢ dziatanie tak aby panele przesuwne 4 wysuwaty
sie po przekroczeniu Scisle okreslonej predkosci i chowaty, gdy tylko pojazd zwolni ponizej zadanej
predkosci, tak aby nie przeszkadzaty w trakcie wykonywania manewréw przy niskich predkosciach,
gtownie w trakcie zatadunki i roztadunku. Mozliwe jest rdwniez uruchomienie trybu pracy, w ktérym
sterownik bedzie sterowac pracg sitownikéw 5 i 6 w sposob ciggty i autonomiczny, bez ingerencji
uzytkownika. Dodatkowo mozliwe jest uruchomienie trybu, w ktérym sterownik 7 automatycznie schowa
panele przesuwne 4 w momencie wykrycia gwattownego hamowani. Zrédtem zasilania 15 moze by¢

zaréwno poktadowa instalacja elektryczna jak i dedykowane zasilanie wiasne.
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Wykaz oznaczen:
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Pojazd

Panel nieruchomy
Wspornik montazowy
Panel przesuwny
Sitownik pierwszy
Sitownik drugi
Sterownik

Dalmierz pierwszy
Dalmierz drugi
Ostfona ruchoma
Prowadnica

Ostona prowadnicy
Urzadzenie nadawczo — odbiorcze
Czujnik predkosci
Zrédto zasilania

h1 — odlegto$¢ dalmierza 1 od powierzchni drogi

h2 — odlegto$¢ dalmierza 2 od powierzchni drogi

a - kat ustawienia zabudowy pojazdu 1 wzgledem drogi



