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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest automatyczna manetka biegéow do roweru zwtaszcza turystycznych.

Z opisu wzoru uzytkowego nr TWM454372 (U) znana jest automatyczna skrzynia biegéw roweru
posiadajgca przektadnie slimakows i silnik prgdu statego oraz czujnik predkosci. System ten zapewnia
samobiezng automatyczng strukture transmisyjng, ktéra automatycznie ocenia i reaguje na rézne seg-
menty wzniesien i spadkow. Mozliwe jest automatyczne przesuniecie wézka zmiany biegéw w zalezno-
Sci od trybu segmentowania, dla osiggniecia jak najmniejszego wysitku i zaoszczedzenie czasu podczas
jazdy po drodze. Skrzynia automatyczna dobiera odpowiednie przetozenie zaleznie od predkosci ro-
weru. Wyzej opisany wzér uzytkowy zapewnia przyspieszenie i zaoszczedzenie czasu bez koniecznosci
recznej aktualizacji potozenia wézka przerzutki.

Celem wynalazku jest automatyczna zmiana biegéw w rowerze podczas jazdy zmniejszajgca wy-
sitek rowerzysty oraz zuzycie napedu.

Istotg automatycznej manetki biegéw do roweru i wedtug wynalazku jest to, ze silnik elektryczny
krokowy potgczony jest z watem slimaka z osadzonym na nim slimakiem, ktéry to osadzony jest za
pomocy pierwszego kompletu fozysk w czesci obudowy. Slimak zazebiony jest ze $limacznica, ktdra
osadzona jest na wale $limacznicy. Wat slimacznicy zamocowany jest za pomocg drugiego zestawu
tozysk do obudowy oraz na wale slimacznicy zamocowane jest na state koto nawojowe, do ktdrego
pierwszym koncem zamocowana jest linka przerzutki, ktéra drugim korncem zamocowana jest do prze-
rzutki. Silnik elektryczny krokowy potgczony jest z modutem sterujgcym, ktéry potgczony jest z czujni-
kiem predkosci kota, czujnikiem obrotu korby oraz potencjometrem.

Istotg uktadu do sterowania automatyczng manetkg biegéw do roweru, wedtug wynalazku, jest
to, ze zrédto napiecia potgczone jest pierwszg linig zasilania z ptytkg mikroprocesorowg, drugg linig
zasilania ze sterownikiem silnika krokowego i z silnikiem elektrycznym krokowym, oraz zrodfo napiecia
pofgczone linig z czujnikiem predkosci kofa, czujnikiem obrotu korby oraz potencjometrem. Ptytka mi-
kroprocesorowa potgczona jest pierwszg linig sygnatowg czujnikiem predkosci kota, drugg linig sygna-
towg z czujnikiem obrotu korby, trzecig linig sygnatowa z potencjometrem, czwartg i pigtg linig sygna-
towg z sterownikiem silnika krokowego, ktory potgczony jest linig sygnatowg z silnikiem elektrycznym
krokowym.

Korzystnie pomiedzy Zrédtem napiecia, a elementami zasilanymi znajduje sie wytgcznik gtéwny
potgczony szeregowo z bezpiecznikiem prgdowym.

Wskazane jest aby zrédto napiecia potaczone byto linig zasilania z czujnikiem pomiaru potencjatu,
ktory potgczony jest linig sygnatowg z ptytkg mikroprocesorows.

Korzystnym skutkiem zastosowania wynalazku jest usprawnienie przetgczania biegéw podczas
jazdy rowerem. Dzieki zastosowaniu wynalazku rowerzysta nie jest angazowany w zmiane biegdw.
W celu przyspieszenia jazdy zwieksza predkosc¢ obrotu korby. Zastosowanie wynalazku ogranicza me-
chaniczne zuzycie mechanizmu napedowego.

Przedmiot wynalazku w przyktadzie wykonania jest uwidoczniony na rysunku, na ktérym fig. 1
przedstawia rame roweru z zamocowang automatyczng manetkg biegéw do roweru, fig. 2 — widok per-
spektywiczny automatycznej manetki biegéw do roweru, bez prawej podpory gniazda tozyska fig. 3 —
widok z dotu automatycznej manetki biegéw do roweru, fig. 4 — przekréj wzdtuz linii A-A automatycznej
manetki biegéw do roweru, fig. 5 — przekrdj wzdtuz linii B-B automatycznej manetki biegéw do roweru,
fig. 6 — schemat blokowy uktadu do sterowania automatyczng manetkg biegéw do roweru.

Automatyczna manetka biegéw do roweru w przyktadzie wykonania przedstawionym na fig. 1-5
rysunku sktada sie z silnika elektrycznego krokowego o oznaczeniu 42BYGH118-01B 1 potgczonego
przy pomocy $ruby dociskowej z watem $limaka 2, na ktérym osadzony jest $limak 3. Slimak 3 jest
spozycjonowany za pomocg tulei ustalajgcych Slimaka 4. Catos¢ zainstalowana jest w cze$ci obudowy
5a za pomocg pierwszego kompletu tozysk 6. Luz tozyskowy jest regulowany za pomocg podkfadki 7
oraz flanszy 8. Slimak 3 jest zazebiony ze $limacznicg 9, ktéra jest osadzona na wale $limacznicy 10
przy czym wat 10 slimacznicy 9 osadzony jest w obudowie za pomocg drugiego zestawu tozysk 11 do
obudowy 5. Na wale zamocowane jest na state koto nawojowe 12, do ktérego pierwszym korncem za-
mocowana jest linka przerzutki 13, ktéra drugim kornicem zamocowana jest do przerzutki 14. Elementami
pozycjonujgcymi na wale 10 slimacznicy 9 sg tuleje ustalajgce Slimacznicy 15. Obudowa skfada sie
z gtdwnego elementu, w ktérym umieszczony jest pierwszy komplet tozysk 6, flanszy mocujgcej
silnik 16, gniazd drugiego zestawu tozysk 17, lewej podpory gniazda 18, prawej podpory gniazda
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19 oraz gornej pokrywy obudowy 20. Silnik elektryczny krokowy 1 potgczony jest z modutem steru-
jacym 21, ktéry potgczony jest z czujnikiem predkosci kota 22, czujnikiem obrotu korby 23 oraz
Z potencjometrem 24.

Uktad do sterowania automatyczng manetkg biegéw do roweru w przyktadzie wykonania przed-
stawionym na fig. 6 rysunku sktada sie z ptytki mikroprocesorowej Arduino Leonardo 25, do ktérej pota-
czony jest przewodem wejsciowym ,a” czujnik predkosci kota 22 oparty na kontraktorze Satel B-2S,
przewodem wejsciowym ,b” czujnik obrotu korby 23 — PAS oraz przewodem ,c” potencjometr 24 o opor-
nosci 5 kQ. Zrédto napiecia 26 byt akumulator 12 V potgczony z wigcznikiem gtéwnym 28, ktéry pota-
czony byt z bezpiecznikiem pradowym 29 — 5 A. Do bezpiecznika prgdowego 29 potgczone byty:

—  za pomoca linii zasilania ,A” ptytka mikroprocesorowa 25.

—  zapomocag linii zasilania ,B” sterowniki silnika krokowego 27 — Stepstick.

—  RAMPS A4988 RepRap i silnik elektryczny krokowy 1.

—  zapomocag linii zasilania ,,C” czujnik predkosci kota 22, czujnik obrotu korby 23
oraz potencjometrem 24.

Dodatkowo ptytka mikroprocesorowa 25 potgczona byta czwartg linig sygnatowg ,d” oraz piatg
linig sygnatowsg ,e” z sterownikiem silnika krokowego 27 ktéry potgczony byt linig sygnatowa ,f* z silni-
kiem elektrycznym krokowym 1, zrédto napiecia 26 potgczone jest linig zasilania ,C1” z czujnikiem po-
miaru potencjatu 30 oparty na przetworniku ADC, ktéry potaczony jest linig sygnatowg ,g” z ptytkg mi-
kroprocesorowg 25.

Dziatanie automatycznej manetki biegdw do roweru i uktad do sterowania automatyczng manetkg
biegéw do roweru polega na tym, ze z czujnika predkosci kota 22 odczytywana jest predkos¢ kota,
z czujnika obrotu korby 23 pobierana jest informacja o ruchu korby, a z potencjometru 24 pobiera sie
informacje o skrajny potozeniu watu 10 slimacznicy 9, ktore przekazuje sie do ptytki mikroprocesorowej
25. Na podstawie pobranych informacji ptytka mikroprocesorowa 25 wysyta do sterownika silnika kro-
kowego 27 sygnat decydujgcy o kierunku obrotu oraz ilosci krokow silnika elektrycznego krokowego 1.
Czujnik pomiaru potencjatu 30 odpowiada za zabezpieczenie przed gtebokim roztadowaniem zrodia
napiecia 26.

Wykaz oznaczenh: 21. Modut sterujacy
1. Silnik elektryczny krokowy 22. Czujnik predkosci kota
2. Wat slimaka 23. Czujnik obrotu korby
3. Slimak 24, Potencjometr
4.  Tuleje ustalajgce slimaka 25. Ptytka mikroprocesorowa
5.  Obudowa 26. Zrédto napiecia
5a. Czes$¢ obudowy 27. Sterownik silnika krokowego
6. Pierwszy komplet tozysk 28. Wylgcznik gtowny
7. Podkfadka 29. Bezpiecznik pradowym
8. Flansza 30. Czujnik pomiaru potencjatu
9. Slimacznica A. Pierwsza linia zasilania
10.  Wat slimacznicy B. Druga linia zasilania
11.  Drugi zestaw tozysk C. Trzecia linia zasilania

12.  Koto nawojowe C1. Czwarta linia zasilania
13.  Linka przerzutki Pierwsza linia sygnatowa
14. Przerzutka Druga linia sygnatowa
15.  Tuleje ustalajagce slimacznicy Trzecia linia sygnatowa
16. Flansza mocujaca silnik Czwarta linia sygnatowa
17.  Gniazda drugiego zestawu tozysk Piata linia sygnatowa

18. Lewa podpora gniazda Szdsta linia sygnatowa
19. Prawa podpora gniazda Siédma linia sygnatowa
20. Goérna pokrywa obudowy
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Zastrzezenia patentowe

. Automatyczna manetka biegéw do roweru, posiadajgca przektadnie slimakowg znamienna
tym, ze silnik elektryczny krokowy (1) potaczony jest z watem $limaka (2) z osadzonym na
nim slimakiem (3), ktéry to osadzony jest za pomocg pierwszego kompletu tozysk (6) w czesci
obudowy (5a), zas slimak (3) zazebiony jest ze slimacznicg (9), ktéra osadzona jest na wale
slimacznicy (10), przy czym wat slimacznicy (10) zamocowany jest za pomoca drugiego ze-
stawu tozysk (11) do obudowy (5) oraz na wale slimacznicy (10) zamocowane jest na state
koto nawojowe (12), do ktérego pierwszym koncem zamocowana jest linka przerzutki (13),
ktéra drugim koncem zamocowana jest do przerzutki (14), zas silnik elektryczny krokowy (1)
potgczony jest z modutem sterujacym (21), ktéry potaczony jest z czujnikiem predkosci kota
(22), czujnikiem obrotu korby (23) oraz potencjometrem (24).

. Ukfad do sterowania automatyczng manetkg biegéw do roweru posiadajacy ptytke mikropro-
cesorowa, sterownik silnika krokowego, zroédto napiecia, czujnik predkosci kota, znamienny
tym, ze, zrodto napiecia (26) potgczone jest pierwszg linig zasilania (A) z ptytkg mikroproce-
sorowg (25), druga linig zasilania (B) ze sterownikiem silnika krokowego (27) i z silnikiem elek-
trycznym krokowym (1), oraz zrédio napiecia (26) potagczone linig (C) z czujnikiem predkosci
kota (22), czujnikiem obrotu korby (23) oraz potencjometrem (24), za$ ptytka mikroproceso-
rowa (25) potaczona jest pierwszg linig sygnatowg (a) czujnikiem predkosci kota (22), druga
linig sygnatowg (b) z czujnikiem obrotu korby (23), trzecig linig sygnatowa (c) z potencjome-
trem (24), czwartg (d) i piatg (e) linig sygnatowg z sterownikiem silnika krokowego (27), ktory
potaczony jest linig sygnatowg (f) z silnikiem elektrycznym krokowym (1).

. Ukfad wedtug zastrz. 2 znamienny tym, ze pomiedzy zrédtem napiecia (26) a elementami
zasilanymi znajduje sie wytgcznik gtéwny (28) potagczony szeregowo z bezpiecznikiem prgdo-
wym (29).

. Ukfad wedtug zastrz. 2 znamienny tym, ze zrédto napiecia (26) potgczone jest linig zasilania
(C1) z czujnikiem pomiaru potencjatu (30), ktéry potgczony jest linig sygnatowa (g) z ptytkg
mikroprocesorowg (25).
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Rysunki

fig.1
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