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(57) 1 М'язовий привід, що містить раму, встанов-
лений на рамі привідний вал, встановлений на
валу принаймні один привідний барабан,

з'єднаний з валом обгінною муфтою, і педалі,
з'єднані з барабаном жорсткими або гнучкими тя-
гами, який відрізняється тим, що привідний ба-
рабан виконаний зі змінним радіусом обертання
2 Привід за п 1, який відрізняється тим, що при-
відний барабан виконаний у вигляді шестірні або
зірочки, з'єднаної з обгінною муфтою так, що
центр привідного барабана зміщений відносно осі
привідного вала
3 Привід за п 1, який відрізняється тим, що
привідний барабан має спіралеподібний контур

Винахід відноситься до машинобудування,
може бути використаний у м'язових приводах на-
польного транспорту, електрогенераторів та інших
механізмів, що мають м'язовий привод, який при-
водится в дію силою ніг або рук (далі - ніг)

Відомий велосипед з двома ланцюговими при-
водами на валу каретки -патент RU № 2025388
кл В62М 1/04, 3012 94 БІ № 24 Кожен привод
включає приймальну зірочку, що зв'язана з ним
через обгінну муфту, та замкнену ланцюгову пе-
редачу з закріпленими на ній педалями, яка взає-
модіє з зірочкою

Недоліками цього приводу є
знижена ергономічність приводу внаслідок пе-

ретворення нормального зусилля від поступально-
го руху ніг в момент крутіння через постійний раді-
ус приймальної зірочки,

наявність нижнього обвідного ролику зумов-
лює більш високу посадку їздока-велосипедиста
на величину діаметру цього ролику і створює не-
бажаний постійно низько розташований габарит
між колесами велосипеду

Найбільш близькими аналогами є
1 Для варианту винаходу з жорсткими тягами

за прототип прийнято педальний привод велоси-
педу патент RU№ 2041114, кл В62М 1/04,
10 08 95 БІ № 22 - закріплений на рамі, з'єднаний
з заднім колесом гнучкою передачею з педальним
приводом, педалі приводу мають можливість зво-
ротньо-поступового руху вздовж порожніх спрямо-
вуючих, що мають всередині повзуни, з'єднані з

педалями через прорізи у спрямовуючих об'єднані
між собою гнучкою передачею через верхній та
нижній блоки в зв'язку, встановлені на кронштейні,
блоки, по яким проходить гнучка передача, що
зв'язує педалі з ведучими блоками колес

Недоліками цього педального приводу є
знижена ергономічність приводу внаслідок пе-

ретворення нормального зусилля від поступового
руху ніг у момент крутіння через постійний радіус
ведучих блоків колес,

наявність нижнього обвідного ролику зумов-
лює більш високу посадку їздока-велосипедиста
на величину діаметру цього ролику і створює не-
бажаний постійно низько розташований габарит
між колесами велосипеду

2 При варіанті винаходу із гнучкою тягою від
педалі за прототип прийнятий привод велосипеду
-а с SU №1776604, кл В62М 1/00, 23 1192 БІ
№43 - який має ось колеса зі ступицею, закріплені
на рамі, шківи, закріплені на осі по обидва боки
ступ и ці, які мають гнучкі елементи, взаємо-
пов'язані з роликами, що вмонтовані у верхній ча-
стині рами, шестернями, розташованими на осі та
зв'язаними зі шкивами, при цьому один кінець гну-
чкого елементу закріплений на ШКІВІ, а другій має
сережку

Недоліком цього прототипу є знижена ергоно-
мічність приводу внаслідок перетворення зусилля
від гнучкої тяги в момент крутіння через постійний
радіус шківу

В основу винаходу поставлена задача удоско-
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налити м'язовий привод шляхом забезпечення
перемінності величини плеча перетворення нор-
мальної сили від тяги з педаллю в момент крутіння
на приводному валу під час кожного циклу педа-
лювання синхронно фізіологічній закономірності
виявлення та зміни скорочувальних сил м'язів, що
педалюють, тобто забезпечити максимальну ве-
личину плеча на початку циклу педалювання та по
спадаючий мінімальну - в КІНЦІ Таке рішення за-
безпечить підвищення ККД м'язового приводу

Суттєвою та ВІДМІННОЮ ознакою винаходу у
всіх випадках є виконання привідних барабанів з
змінними радіусами обертання Максимальний
радіус обертання привідного барабана (плече пе-
ретворення нормальної сили від тяги з педаллю в
момент крутіння на приводному валу) на початку
циклу педалювання та мінімальний - в КІНЦІ

Знімається перевантаження на початку циклу
педалювання і більш повно використовується зу-
силля, що зростає, на педаль у КІНЦІ циклу педа-
лювання Це дозволить зменшити інтенсивність
педалювання для досягнення однакових фізичних
показників порівняно із м'язовим приводом з по-
стійним плечем передачі зусилля від тяг на приві-
дні барабани

Цей технічний результат є наслідком того, що
привідні барабани виконані з змінним радіусом
обертання

Суттєвими ознаками є форми виконання при-
відних барабанів

А) приводні барабани у вигляді шестірень або
зірочок, з'єднаних з обгінними муфтами так, що
центри приводних барабанів зміщені відносно осі
приводного валу

Б) приводні барабани мають спіралевидний
контур

Вибір тяг - гнучких чи жорстких - робиться за-
лежно від призначення м'язового приводу та зруч-
ності його експлуатації Для гнучких тяг робляться
рівчаки на приводних барабанах, для жорстких тяг
у вигляді рейок —зубчатка, наприклад, типу лан-
цюга Галя

Для даного винаходу застосовуються також
тяги аналогів

На фіг 1 схематично зображений м'язовий
привод з привідними барабанами у вигляді шесті-
рень або зірочок та жорсткими тягами, на фіг 2 -
розріз А - А на фіг 1, на фіг 3 - м'язовий привод з
приводними барабанами спіралевидного контура
та гнучкими тягами, на фіг 4 - розріз Б - Б на фіг З,
на фіг 5 - м'язовий привод з приводними бараба-
нами спіралевидного контура та жорсткими тяга-
ми, на фіг 6 -розріз В - В на фіг 5, на фіг 7 -
м'язовий привод з приводними барабанами у ви-
гляді шестірень або зірочок та гнучкими тягами, на
фіг 8 розріз Г - Г на фіг 7, на фіг 9 - м'язовий при-
вод з одним приводним барабаном у вигляді шес-
тірні або зірочки з жорсткою тягою, на фіг 10- роз-
різ Д - Д на фіг 9, на фіг 11 - м'язовий привод з
одним приводним барабаном спіралевидного кон-
тура та гнучкою тягою, на фіг 12 - розріз Е - Е на
фіг 11

М'язовий привод містить привідний вал 1 з
привідною зірочкою2, привідні барабани у вигляді
шестірень або зірочок 3, 4 або спіралевидного
контура 5, 6 з обгінними муфтами 7, тяги жорсткі 8

або гнучкі 9 з педалями 10, 11 Привідні барабани
З, 4, 5, 6 взаємодіють з однаковими номерами між
собою за допомогою гнучкого зв'язку 12 перекину-
того через зворотний елемент 13 Центри 14 при-
водних барабанів 3, 4 зміщені відносно осі приво-
дного валу 1 З'єднання між жорсткими тягами 8 та
приводними барабанами 3, 4 - зубчате 15-
притискувальні рамки 16- зворотна пружина 17-
гнучкий зв'язок

М'язовий привод з двома приводними бараба-
нами (фіг 1 -ь 8) працює наступним чином

На початку циклу педалювання педаль 10 зна-
ходиться у верхньому положенні, нога їздока мак-
симально зігнута, його мінімальне зусилля пере-
дається на педаль 10 і далі по дотичній до
приводного барабану 3, 4, 5, 6 через максималь-
ний початковий радіус обертання та, перетворюю-
чись в момент крутіння, передається через обгінну
муфту 7 на привідний вал 1, а з нього на прийма-
льну зірочку 2

При русі педалі 10 вниз нога їздока розпрям-
люється, зусилля на педаль 10 збільшується, по-
вертається відносно осі привідного валу 1 привід-
ний барабан 3, 4, 5, 6 (з боку педалі 10 ) і при
цьому зменшується радіус передачі зусилля з тяги
8, 9 на привідний вал 1 Тобто збільшенню зусил-
ля на педаль 10, зумовленому фізіологічним фак-
тором, відповідає збільшення опору м'язового
приводу, зумовлене конструктивним рішенням за
рахунок плавної зміни автоматичної безступінчас-
тої передачі під час цього циклу педалювання

При опусканні педалі 10 вниз гнучкий зв'язок
12 перекинутий через зворотній елемент 13, підні-
має на другому привідному барабані 3, 4, 5, 6 дру-
гу педаль 11, підставляючи її для створення на-
ступного циклу педалювання

М'язовий привод з одним приводним бараба-
ном ( фіг 9 -М2) працює наступним чином

На початку циклу педалювання педаль 10 зна-
ходиться у верхньому положенні і радіус обертан-
ня привідного барабану 3,5 максимальний При
русі педалі 10 вниз радіус обертання барабану 3,5
зменшується і сягає мінімуму у КІНЦІ циклу педа-
лювання Зворотна пружина 16 при цьому знахо-
диться у розтягнутому стані і при знятті зусилля з
педалі 10 вертає безпосередньо або за допомогою
гнучкої тяги 17 привідний барабан 3,5 у початко-
вий стан для здійснення наступного циклу педа-
лювання

Зусилля на тяги 8,9 можуть передаватися ру-
коятками під раніше позначеними позиціями 10,11,
наприклад, у інвалідних колясках обо у випадку
паралельного застосування м'язового приводу
пасажиром у веломобілі
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