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Nizev vynalezu:

Systém adaptivniho predniho osvétleni
motorovych vozidel

Anotace:

Systém adaptivniho predniho osvétleni motorovych vozidel je
tvoFen na kazdé strané pfedni casti vozidla svétlometovym
komplexem, sloZenym ze 1ii jednotek s variabilnim ovladanim
celého systému jejich spinanim. Systém obsahuje zakladni
hlavni svételnou jednotku (1) pro setkavaci a dalkové svétlo,
kontribucni svételnou jednatku (2) alespon pro setkavaci
svétlo a statickou stranavou svételnou jednotku (3) pro
statické stranové svitlo. Pro nizsi rychlosti (v,,) jizdy vozidla
jsou v rezimu zakladniho setkdvaciho svétla (LB 1) a
sakladnibo dalkového svétla (HB 1) zapojeny zikladni hlavni
svitelng jednotky {1). Pro vy33i rychlosti (v,) jizdy vozidla v
dalnicnim rezimu sctkavaciho svétla je spoleéné aktivovano
ik ladni setkdvaci svétio (LB 1) zdkladnich hlavnich
svételnych jednotek (1) s kontribuénim setkavacim svétlem
(LB 2) kentribucnich svételnych jednotek (2). nebo, pro vy3si
rychlosti (v} jizdy vozidla v ddlniénim reZimu dalkového
svétla. je spole¢né aktivovino zikladni dilkové svétle (HB 1)
zakladnich htavnich svételnych jednotek (1) s kontribu¢nim
dalkovym svetlem (HB 2) nebo kontribuénim setkavacim
svétlem (LB 2) kontribuénich svételmvch jednotek (2). V
rezimu setkavaciho svetla pro mokrou vozovku je spoleéné
aktivovano kontribucni setkavaci svétlo (LB 2} kantribucnich
svételnych jednotek (2) a obou stranovych sviétel (FS 1, Fs r)
statickych stranovych svételnvch jednotek (3). Setkavaci
svitlo do mihy je realizovino integraci zdkladniho setkavaciho
svétla (LB 1) zikiadnich hlavnich svételnych jednotek (1)
spoletné s ob&ma stranovymi svétly (FS | FSr) statickych
stranovvych svételnych jednotek (3). Kontribuéni setkavaci
svétlo (LB 2) kontribuénich svételnych jednotek (2) ma

limitované osvétleni predpoli na hraniéni kKfivee (22) na
spodni ¢asti svételndho svazku.
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Systém adaptivniho pFedniho osvétleni motorovych vozidel

Oblast techniky

Vynilez se tyka systému adaptivniho pfedniho osvétleni u svétlometd piedev$im motorovich
vozidel, obsahujiciho tfi svételné jednotky na kazdé strané vozu.

Dosavadni stav techniky

V soucasné dobé je pro realizaci setkavaciho osvétleni povoleno pouZit pouze jeden svéteiny
zdroj, s vijimkou stranového osvétleni. Pro dalkové osvétleni je moZno vyuzft az Etyfi svételné
jednotky dohromady na viiz.

Diky tomuto omezeni neni moZné zvy$ovat hodnotu svételné intenzity, ménit horizontalni strano-
vy rozptyl jak setkavacich, tak ani dalkovych svétel v zavislosti na rychlosti, i kdyZ to bezpeénost
v souvislosti s dosahem osvétleni vozovky a zuZeni zomého pole fidi¢e v zavislosti na rychlosti
jizdy vyZaduje. Také realizace osvétleni mokré vozovky neni moZn4,

Podstata vvnalezu

Podle tohoto vynalezu byl vyvinut systém adaptivniho pfedniho osvétleni motorovych vozidel,
tvofeny na kaZzdé strané pfedni Casti vozidla svétlometovym komplexem, sloZenym ze tii jedno-
tek s variabilnim ovladanim celého systému jejich spinanim a zahrnujicim

zakladni hladni svételnou jednotku pro setkavaci a dalkové svétlo,

kontribuéni svételnou jednotku alespoti pro setkavaci svétlo, a

statickou stranovou svételnou jednotku pro statické stranové svétlo,

pii¢emz

zakladnf hlavni svételna jednotka ma vEt3i stranovy rozptyl a mensi centrilni koncentraci svétla,

kontribu¢ni svételna jednotka mé mensi stranovy rozptyl a vy3si stfedovou koncentraci svétla,

pricemZ pro niZ§i rychlosti jizdy vozidla jsou v reZimu zékladniho setkdvaciho svétla a zakladni-
ho dalkového svétla zapojeny zakladni hlavni svételné jednotky,

pro vy3§i rychlosti jizdy vozidla v dalniénim reZimu setkdvactho svétla je spoleéné aktivovéno
zékladni setkavaci sv€tlo zdkladnich hlavnich svételnych jednotek s kontribuénim setkdvacim
svétlem kontribucnich svételnych jednotek,

nebo pro vy3$i rychlosti jizdy vozidla v dalniénim rezimu déilkového svétla je spoleéné aktivova-
no zakladni dalkové svétlo zdkladnich hlavnich svételnych jednotek s kontribuénim dalkovym
svétlem nebo kontribu¢nim setkdvacim svétlem kontribu¢nich svételnych jednotek,

pri¢emzZ v reZimu setkavaciho svétla pro mokrou vozovku je spoleéné aktivovano kontribuéni set-
kavaci svétlo kontribuénich svételnych jednotek a obou stranovych svétel statickych stranovych
svételnych jednotek,




“h

I

20

ta
o

35

40

50

55

CZ 302547 B6

pricemz setkavaci svétlo do mlhy je realizovano integraci zakladniho setkavaciho svétla zaklad-
nich hlavnich svételnych jednotek spoledng s ob&ma stranovymi svétly statickych stranovych
svételnych jednotek,

pricemz kontribuéni setkavaci svétlo kontribuénich svételnych jednotek ma limitované osvétleni
pfedpoli na hranicni kfivce na spodni &asti svételného svazku.

U vyhodného provedeni je zakladni setkavaci svétlo zakladnich hlavnich svételnych jednotek
v piipadé projizdéni zatackami pti nizsich rychlostech jizdy vozidla doplnéno o aktivaci ptislus-
ncho stranového svétla statickych stranovych svételnych jednotek, spinanych podle zm&ny sméru
Jizdy.

Zakladni hlavni svételné jednotky jsou s vyhodou bifunk&niho typu pro vyzafovani zakladniho
setkavaciho svétla a zdkladniho dalkového svétla, pFiéemz kontribudni svételné jednotky jsou
uspofadany pro vyzafovani alespon kontribuéniho setkivaciho svétla.

Zikladni hlavni svételné jednotky a kontribugni svételné jednotky mohou byt s vyhodou projek-
torového typu.

Zakladni hlavni svételné jednotky, kontribulni svételné jednotky a statické stranové svételné
Jjednotky mohou mit s vyhodou svételné zdroje halogenového typu.

Navrhované provedeni pfedniho adaptivniho osvétleni u motorovych vozidel v zavislosti na rych-
losti definuje na kazdé stran& vozidla jednu zakladni svételnou jednotku, umoziujici jak setkava-
ci, tak i dalkové osvétleni, jednu kontribudni jednotku, splitujici alespoii setkavaci nebo i dalkové
osvétleni, a stranovou jednotku, umoziujici statické stranové osvétleni.

Pfi nizkych jizdnich rychlostech je zakladni setkdvaci i dalkové osvétleni realizovano zakladnimi
svételnymi jednotkami.

V pripadé jizdy pii vysokych rychlostech je dalni¢ni osvétleni dosazeno sioudenim zikladnich
setkavacich svételnych svazki a kontribuénich svételnych svazki, dalnitni dalkové osvétleni je
uskute¢néno integraci zakladnich dalkovych svételnych svazki a kontribuénich dalkovych nebo
setkavacich svételnych svazkil, dale osvétleni mokré vozovky je realizovino kombinaci kontri-
buéniho sctkavaciho osvétleni a obéma statickymi stranovymi osvétlenimi.

Kvuli redukci osinéni protijedouci dopravy ma kontribuéni jednotka, realizujici kontribuéni set-
kavaci a/nebo i kontribu¢ni dalkové osvétleni, limitované osvétleni pfedpoli ve spodni ¢asti své-
telného svazku.

Mlhové osvétleni je dosazeno kombinaci zakladniho setkavaciho osvétleni a ob&ma statickymi
stranovymi osvétlenimi.

Zakladni hlavni svételna jednotka je vybavena natadecim mechanismem, umoziiujicim vytodeni
této jednotky do zatacek, coz je uskute€néno v zavislosti na natoceni volantu a/nebo dle signdlu
navigatniho systému, pfi¢emz je soucasné aktivovano i piisluiné statické stranové osvétleni.

V piipadé pouziti tak zvaného ,corner” svétla se jedna o jizdu pHi nizkych rychlostech (do
40 km/h), pokud je pouzit pro statické stranové osvétleni tak zvany .staticky bending®, je jeho
aktivace podminéna polomérem projizdéné zatatky (polomér vozovky musi byt mensi nez
500 metri}.

Svételné jednotky zékladni a kontribuéni jsou projektorového typu a alespoi zakladni je bifunké-
ni a vytvifi jak setkavaci, tak dalkové osvétleni. Viechny pouzité svételné zdroje jsou halogeno-
vého typu.
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Setkavaci a dalkové osvétleni se automaticky pfizplisobuje aktualnim jizdnim podminkam, pe-
dev3im v zavislosti na rychlosti jizdy, kde zakladni setkdvaci a zikladni dalkové osvétleni je
generovano pro pomalou jizdu a jizdu v méstském provozu a/nebo na silnicich vedlejsi tiidy.

Pro jizdu na dalnici a rychlejsich komunikacich je pouzito dalni¢ni setkavaci a dalni¢ni dalkové
osvétlent.

Setkavaci svétlo mize byt také pfizpiisobeno pro jizdu za zhorienych povétrnostnich podminek,
kde destové setkavaci svétlo ma redukovanou oblast predpoli, jehoz paprsky se odraZeji pfimo
od mokrého povrchu vozovky, ¢imz je dosaZeno sniZeni oslnéni protijedoucich fidi¢i.

Zakladni setkavaci svétlo miize byt vybaveno nataecim mechanismem a pro kvalitn€j3i stranové
osvétleni pii prijezdu zatddkami mize byt systém doplnén také o statickou svételnou jednotku
nebo rohové osvétleni.

Svétlometovy komplex miize mit integrované svételné jednotky, nebo tyto jednotky mohou byt

integrovany jen Caste¢né. Napfiklad staticka stranova svételna jednotka miize byt umisténa sepa-
ratné v narazniku.

Piehled obrazki na vykresech

Podstata vynalezu, jakoZ i jednotlivé svételné reZimy, budou v dal§im podrobnéji objasnény na
piikladech ptisludnych provedeni, jejichZ popis bude podan s pfihlédnutim k ptilozenym obréz-
kiim vvkrest, kde:

obr. 1 pfedstavuje pohled na predni &ast vozu, kde se nachazi dvojice svétlometit a jejich sve-
telnych jednotek, umoZitujicich adaptivni osvétieni podle tohoto vynalezu;

obr. 2 znazoriuje zakladni setkavaci a dalkovy svételny svazek;
obr. 3 ukazuje kontribuéni setkavaci a dalkovy svételny svazek;
obr. 4 ukazuje statické stranové osvétleni pro levou a pravou stranu vozu;

obr. 5 zobrazuje dalniéni setkavaci osvétleni, které je sloZeno ze zakladniho setkavaciho a kontri-
bu¢niho setkavaciho svételného svazku;

obr. 6 znazoriiuje dalniéni dalkové osvétieni, obsahujici zakladni dalkovy a koatribuéni dalkovy
nebo setkdavaci svéteiny svazek;

obr. 7 znazoriiuje osvétleni mokré vozovky pro ptipad desté, obsahujici kontribuéni setkavaci
svételny svazek a oba stranové svételné svazky statickych stranovych jednotek;

obr. 8 pfedstavuje mlhové osvétleni, sestavajici ze zakladniho setkdvaciho svételného svazku
a obou stranovych svéteinych svazki statickych stranovych jednotek;

obr. 9 ukazuje situaci v levoto¢ivych zatackach pfi nizkych rychlostech jizdy, kdy je aktivovan
jak zakladni setkdvaci osvétleni, které miZe byt vybaveno nataéecim mechanismem, umoziuji-

cim horizontalni rotaci jak zakladni jednotky, tak i levé statické stranové osvétleni; a

obr. 10 pfedstavuje situaci pro pravotodivou zataku.




14}

20

KLY

44

45

30

CZ 302547 B6

Priklady provedeni vynalezu

Pfiklad provedeni adaptivniho pfedniho osvétleni motorovych vozidel podle vynalezu je popsan
nasledovné:

Motorové vozidlo, umoziiujici adaptivni osvétleni, je zobrazeno na obr. 1 a na kazdé strané vozu
je vybaveno svételnym systémem, obsahujicim jednu z&kladni hlavni svételnou jednotku 1, jednu
kontribuéni svételnou jednotku 2 a jednu statickou stranovou svételnou jednotku 3, pfitemz
viechny tyto svételné jednotky 1, 2, 3 jsou vybaveny halogenovymi svételnymi zdroji.

Zikladni setkavaci svétlo LB 1 a zakladni dalkové svétlo HB_1, uréené pro nizii rychlost v, jizdy
vozidla, je realizovano zakladni hlavni svételnou jednotkou | bifunké&niho typu a je zobrazeno na
obr. 2, kde je znazornéna projekce svazku na perspektivu vozovky pomoci horizontalni linte H—
H, vertikalni linie V-V a stfedového jizdniho pruhu (stfedova &ara) a dale levé a pravé krajnice
vozovky.

VertikdlIni poloha rozhrani zikladniho setkavaciho svétla LB 1 je dana hodnotou Ghlu og, hori-
zontalni rozptyl tohoto svétla LB 1 je v rozmezi 35° = 10° a pro moZnost lepSiho osvétleni zata-
Cek je zakladni svételna jednotka | vybavena nata¢ecim mechanismem, jenZ je natacen v zavis-
losti na poloze/rotaci volantu a rychlosti a/nebo pomoci signalu z navigaéniho systému.

o= 1°+0,25°

Obr. 3 zobrazuje kontribuéni setkavaci svétlo LB 2 kontribuéni svételné jednotky 2 a v pripadég,
Ze tato jednotka je vybavena bifunk&nim mechanismem, i kontribuéni dalkové svétlo HB 2.

Kontribuéni setkavaci svétlo LB 2 a v ptipadé pouziti i kontribuéni dalkové svétlo HB 2 ma redu-
kovano osvétleni predpoli na hraniéni kfivee 22 na spodni &asti svételného svazku, pro eliminaci
oslnéni protijedoucich #idi¢d, a horizontalni rozptyl téchto svazkd by mél byt 24° + 7°,

Poloha rozhrani kontribu¢niho setkdvaciho svétla LB 2 je sefizena o hodnotu g a vyska schodku
rozhrani na pravé strané kontribuéniho setkavaciho svétla LB 2 je dana hodnotou Bc.

oc = 0,5°+ 0,25°
Be=1°40,5°

Obr. 4 znazoriiuje stranové osvétleni levého stranového svétla ES | a pravého stranového svétla
FS r s horizontalnim rozptylem vétdim nez 60° u obou statickych stranovych svételnych jednotek
3.

Pro vy$si rychlosti v, jizdy vozidla je uréeno dalniéni setkavaci osvétleni, zobrazen€é na obr. 5,
které sestava ze zakladniho setkavaciho svétla LB 1 zdkladni svételné jednotky 1 a kontribuéniho
setkavaciho svétla LB 2 kontribu¢ni svételné jednotky 2, kdy rozhrani na pravé strané obou
svétel LB 1 a LB 2 se piekryvi a jeho vertikalni sefizeni je dano hodnotou a.

Pro pripad jizdy pti vy33i rychlosti v, jizdy vozidla a aktivaci dalkového osvétleni je uréeno dal-
nicni dalkové osvétleni, zndzornéné na obr. 6, které je sloZeno ze zikladniho dalkového svétla
HB 1 zikladni svételné jednotky 1 a kontribuéniho dalkového svétla HB 2 nebo setkavaciho svét-
la LB 2 kontribuéni svételné jednotky 2.

Prechod z rychlosti jizdy vozidla mezi pomalou jizdou o niz$i rychlosti v, a rychlou jizdou
o vy858i rychlosti v, by mél byt v rozmezi od 40 do 100 km/h.
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Osvétleni mokré vozovky je zobrazeno na obr. 7. Svételny svazek je sloZen z kontribu¢niho set-
kavaciho svétla LB 2 kontribuéni svételné jednotky 2 spoleéné s ob&éma statickymi stranovymi
svétly FS | a FS r statickych stranovych svételnych jednotek 3, jejichZ rozhrani je vertikalné
sefizeno dle hodnoty ac.

Mlhové osvétleni, znazornéné na obr. 8, sestava ze zakladniho setkavaciho sv&tla LB 1 zakladni
svételné jednotky 1 a obou statickych stranovych svétel ES | a FS r statickych stranovych svétel-
nych jednotek 3, jejichZ rozhrani je vertikdlng sefizeno dle hodnoty deoc.

Opog =2+ 1°

Zakladni setkdvaci svétlo LB 1 zakladnich svételnych jednotek 1, které mohou byt vybaveny
nati¢ecim mechanismem, umoZilujicim horizontalni presefizeni svételného svazku v zavistosti na
zméné polohy/rotaci volantu a zméné rychlosti jizdy, popfipad€ dle signalu navigaéniho systému,
je uréen pro pomalou jizdu o niZi rychlosti v,, a v pfipadé projizdéni zatacek je dale tento svazek
dopln&n statickym stranovym svétlem, a to na strané zmény sméru jizdy, a to tak, Zze v pravoto-
¢ivé zatafee je automaticky aktivovano pravé statické stranové svétlo ES r, coz zobrazuje obr. 9,

a pro piipad levotodivé zatacky je aktivovano levé statické stranové svétlo FS 1 (viz obr. 10).

PATENTOVE NAROKY

1. Systém adaptivniho pfedniho osvétleni motorovych vozidel, tvofeny na kazdé strané pfedni
Casti vozidla svétlometovym komplexem, slozenym ze tfi jednotek s variabilnim ovladanim
celého systému jejich spininim a zahrmujicim

zikladni hlavni svételnou jednotku (1) pro setkavaci a dalkové svétlo,

kontribuéni svételnou jednotku (2) alespoii pro setkavaci svétlo, a

statickou stranovou svételnou jednotku (3) pro statické stranové svétlo,

vyznacdujici se tim, Ze

zakladni hlavni svételna jednotka (1) ma vétsi stranovy rozptyl a mensi centralni koncentraci
svétla,

kontribu¢ni svételna jednotka (2) ma mensi stranovy rozptyl a vy3si stfedovou koncentraci svétla,

pfi¢emz pro nizdi rychlosti (v,) jizdy vozidla jsou v rezimu zakladniho setkavaciho svétla (LB 1)
a zakladniho dalkového svétla (HB 1) zapojeny zakladni hlavni svételné jednotky (1),

pro vy$3i rychlosti (v,) jizdy vozidla v dalniénim rezimu setkavaciho svétla je spole¢né aktivova-
no zdkladni setkdvaci svétlo (LB 1) zdkladnich hlavnich svételnych jednotek (1) s kontribuénim
setkavacim svétlem (LB 2) kontribuénich svételnych jednotiek (2),

nebo pro vy3si rychlosti (v,) jizdy vozidla v dalni¢nim rezimu datkového svétla je spolené akti-
vovano zikladni dilkové svétlo (HB 1) zakladnich hlavnich svételnych jednotek (1) s kontribug-
nim dalkovym svétlem (HB 2) nebo kontribuénim setkavacim svétlem (LB 2) kontribuénich své-
telnych jednotek (2),
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pfitemz v rezimu setkavaciho svétla pro mokrou vozovku je spolecné aktivovano kontribucni set-
kavaci svétlo (I.B 2) kontribuénich svételnych jednotek (2) a obou stranovych svétel (FS |, FS r)
statickych stranovych svételnych jednotek (3),

pii¢emz setkavaci svétlo do mlhy je realizovano integraci zékladniho setkavaciho svétla (LB 1)
zakladnich hlavnich svételnych jednotek (1) spoleéné s obéma stranovymi svétly (FS1, FSr)
statickych stranovych svételnych jednotek (3),

pricemz kontribu¢ni setkavaci svétio (LB 2) kontribuénich svételnych jednotek (2) ma limitované
osvétleni predpoli na hraniéni k¥ivee (22) na spodni ¢asti svételného svazku.

2. Systém podle niaroku I, vyznadujici se tim,. Ze zdkladni setkdvaci svétlo (LB 1)
zakladnich hlavnich svételnych jednotek (1) je v piipadé projizdéni zatatkami pii niZ3ich rych-
lostech (v,,) jizdy vozidla doplnéno o aktivaci ptislu§ného stranového svétla (FS | nebo FSr) sta-
tickych stranovych svételnych jednotek (3), spinanych podle zmény sméru jizdy.

3. Systém podle ndrokii 1 a2, vvzradujici se tim, Ze zikladni hlavni svételné jed-
notky (1) jsou bifunkéniho typu pro vyzarovani zikladniho setkavaciho svétla (LB 1) a zakladni-
ho dalkového svétla (HB 1), pricemz kontribucni svéteiné jednotky (2) jsou uspofadany pro vyza-
fovani alespor kontribucniho setkavaciho svétla (LB 2).

4. Systém podle ndrokl | az 3, vyzmacujici se tim, Ze zakladni hlavni svételné
jednotky (1) a kontribuéni svételné jednotky (2) jsou projektorového typu.

5.  Systém podle narokii | az4, vyznacujici se tim, Ze zikladni hlavni svételné jed-

notky (1), kontribuéni svételné jednotky (2) a statické stranové svétetné jednotky (3) maji svétel-
neé zdroje halogenového typu.

5 vykresh
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