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TRANSMISIJE VOZIL – Ravnotežje sil na vozilu



Statično ravnotežje sil na strmini
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Statično ravnotežje sil na strmini

� Določitev višine težišča:
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Dinamično ravnotežje sil na strmini pri 

pospeševanju
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Dinamično ravnotežje sil na strmini pri 

pospeševanju
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Maksimalne pogonske sile

� Pogon na sprednja kolesa:
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Maksimalne pogonske sile

� Pogon na zadnja kolesa:

� Pogon na vsa štiri kolesa:
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Dinamično ravnotežje sil na strmini pri zaviranju
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Dinamično ravnotežje sil na strmini pri zaviranju
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Maksimalne zavorne sile
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Maksimalne zavorne sile
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Ravnotežje sil na premo vozila pri vožnji v ovinek

� Nevzmetena nadgradnja:
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Ravnotežje sil na premo vozila pri vožnji v ovinek

� Vzmetena nadgradnja:
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Center prečnega nagiba 

(ang. „roll centre“)



Prečni stabilizator na premi

� Proti-zvrtnitvena togost na sprednji premi naj bi bila višja kot 

proti-zvrnitvena togost na zadnji premi zato, da se v mejnih 

pogojih vožnje ohrani pod-krmarjenost vozila.

� Iz tega razloga se prečne stabilizatorje vedno dodaja na 

sprednjo premo vozila, na zadnjo premo pa le po potrebi.



Prečna rotacija vozila pri bočnem pospešku

� Pri bočnem pospešku (vožnja v ovinek, sunek vetra) se 

vzmetena nadgradnja vozila nagiba v prečni smeri vzdolž osi 

vozila v smeri delovanja bočnega pospeška.

� Os, okoli katere se nagiba vozilo je premica, ki povezuje centra 

vzdolžnih nagibov vozila na posameznih premah vozila:



Prečna rotacija vozila pri bočnem pospešku

� Center prečnega nagiba (ang. „roll centre“) na premi vozila je 

točka, okoli katere se vrti vzmetena nadgradnja vozila pri 

bočnem pospešku.

� Center prečnega preme nagiba je dinamična točka, ker se 

spreminja s hodom obešenja.

� Višina centra prečne rotacije h
r
predstavlja točko na vzmeteni 

masi vozila, v kateri deluje reakcija na prečno silo.

� Pri posamičnih obesah pride pri premiku nadgradnje do 

prečnega zdrsavanja pnevmatik po vožnji površini ob bočnem 

pospešku, če je center prečne rotacije nad vozno površino.

� Zato se pri posamičnih obesah sledi cilju, da je center prečne 

rotacije čim bližje vozni površini.



Tipi obešenja na vozilu in center prečne rotacije

� Posamično obešenje koles z dvema prečnima vodiloma:

� Posamično obešenje z McPhersonovo vzmetno nogo:

P

hr

PRC

RC



Tipi obešenja na vozilu in center prečne rotacije

� Posamično obešenje z “multi-link” vodilom:

� Posamično obešenje z enojnimi vzdolžnimi vodili:



Tipi obešenja na vozilu in center prečne rotacije

� Posamično obešenje s poševnimi (prostorskimi) vodili:

� Toga prema z listnatimi vzmetmi:
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hr

P
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Tipi obešenja na vozilu in center prečne rotacije

� Toga prema s štiri-paličnim vodilom:



Tipi obešenja na vozilu in center prečne rotacije

� Toga prema s štiri-paličnim vodilom in dvema vzporednima 

vodiloma (podobno velja tudi za togo premo z dvema 

vzporednima vodiloma in trikotnim vodilom v obliki črke A –

slika desno spodaj):

RC

RC



Tipi obešenja na vozilu in center prečne rotacije

� Toga prema s Panhardovim drogom (ki prevzame praktično 

celotno prečno silo):



Tipi obešenja na vozilu in center prečne rotacije

� Toga prema z Wattovim mehanizmom :

� Poltoga prema z vijačnimi vzmetmi:

RC RC



Tipi vzmetenja na vozilu – elementi vzmetenja

� Dvocevni oljni blažilnik:

� Jeklene kovinske vzmeti:

� Paket listnatih upogibnih vzmeti (vozila za gradbeništvo);

� Torzijska palična vzmet (Renault 4, 5-I);

� Torzijska vijačna vzmet (prevladujoči tip vzmetenja na modernih 

vozilih).

� Kompozitna upogibna vzmet (epoxy smola + steklena 

vlakna) – Chevrolete Corvette.



Tipi vzmetenja na vozilu – elementi vzmetenja

� Kompozitna upogibna vzmet vozila Chevrolete Corvette:

Vir: en.wikipedia.org/wiki/Corvette_leaf_spring



Tipi vzmetenja na vozilu – elementi vzmetenja

� Pnevmatsko in hidro-pnevmatsko vzmetenje – togostna 

karakteristika pnevmatske vzmeti:
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Tipi vzmetenja na vozilu – elementi vzmetenja

� Pnevmatsko in hidro-pnevmatsko vzmetenje – togostna 

karakteristika pnevmatske vzmeti:
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Tipi vzmetenja na vozilu – elementi vzmetenja

� Pnevmatska vzmet z odvaljnim batom:



Tipi vzmetenja na vozilu – elementi vzmetenja

� Citröenov hidro-pnevmatski sistem vzmetenja (ena prema):


