(19) OFICIUL DE STA:l'
PENTRU INVENTII $1 MARCI
Bucuresti

ROMANIA

S RO 125766 B1

1) Int.Cl.
B64C 11/24 %060
B64C 27/473 200600

(12) BREVET DE INVENTIE

(21)  Nr.cerere: A 2010 00495

(22) Data de depozit: 08.06.2010

(45) Data publicarii mentiunii acordarii brevetului: 30.08.2012 BOPI nr. 8/2012

(41) Data publicarii cererii:
29.10.2010 BOPI nr. 10/2010

(73) Titular:
« TUZLARU CLAUDIU, ALEEA MALINULUI
NR.3, BL.B'3, SC.B, ET .4, AP.39,
CONSTANTA, CT, RO;
* STANCIU VIRGIL, DRUMUL TABEREI
NR. 90, BL. C8, SC. D, ET. 6, AP. 143,
SECTOR 6, BUCURESTI, B, RO

(72) Inventatori:
« TUZLARU CLAUDIU, ALEEA MALINULUI
NR.3, BL.B'3, SC.B, ET .4, AP.39,
CONSTANTA, CT, RO;
* STANCIU VIRGIL, DRUMUL TABEREI
NR.90, BL.C8, SC.D, ET.6, AP.143,
SECTOR 6, BUCURESTI, B, RO

(56) Documente din stadiul tehnicii:
WO 2004011801 A1; DE 10016513 A1

¢4 SISTEM DE ANTRENARE iN SITUATII DE URGEN'!'A A UNUI
ROTOR PORTANT DE ELICOPTER

Examinator. ing. PATRICHE CORNEL

Orice persoand are dreptul sd formuleze in scris si
motivat, la OSIM, o cerere de revocare a brevetului de
inventie, in termen de 6 luni de la publicarea mentiunii
hotéréarii de acordare a acesteia

RO 125766 B1



11

13

15

17

19

21

23

25

27

29

31

33

35

37

39

41

43

45

47

RO 125766 B1

Inventia se refera la un sistem de antrenare, in situatii de urgenta, a unuirotor portant,
care se ataseaza unui aparat de zbor, de tip elicopter si care este utilizat pentru asigurarea
sustentatiei, continuitatii zborului si aterizarii aeronavei, in cazul defectarii motorului.

Este cunoscut faptul ¢, in cazul unei pene de motor, pentru un elicopter aflat in zbor,
singura optiune de a evita prabusirea acestuia este executarea unei manevre specifice,
numita autorotatie. Pentru executarea manevrei, trebuie indepliniti anumiti parametri de zbor.
Daca elicopterul se afla in afara acestor parametri, manevra este aproape imposibila.

Se mai cunoste o elice de eoliana, care are nigte pale cu moment de inertie variabil
(WO 2004011801 A1) si care utilizeazad metoda variatiei momentului cinetic, prin variatia
momentului de inertie. Pala este solidarizata de un rotor si este prevazuta, la interior, cu un
locas cilindric, longitudinal, prin care poate culisa o piesa cilindrica de masa foarte mare, fiind
prinsa de un cablu. Rotorul constituit cu mai multe pale gazduieste in butuc, un dispozitiv de
deplasare a maselor, concomitent, in toate palele, pentru a varia momentul de inertie fata
de axa de rotatie a rotorului.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia este ca indiferent de parametrii de zbor
ai elicopterului, sistemul trebuie sa asigure cuplul necesar mentinerii turatiei nominale a
rotorului portant al elicopterului, pana la o proxima aterizare, in situatia in care motorul se
defecteaza in timpul zborului.

Utilizarea inventiei ofera urmatoarele avantaje:

- sistemul poate fi adaptat usor, pe actualele structuri ale elicopterelor, nefiind
necesara decat o redimensionare a rotorului portant, pentru a rezista la fortele suplimentare,
aparute la functionarea sistemului;

- intierea functionarii sistemului nu necesitd elemente constructive specifice, fiind
realizata pe seama cresterii fortei centrifuge pe pala, la cresterea turatiei rotorului.

Seda, in continuare, un exemplu de realizare practica, in legatura si cu fig. 1...3, care
reprezinta:

- fig. 1, sistemul de sigurantd, montat pe elicopter;

- fig. 2, schema fortelor si vitezelor la deplasarea greutatilor dinspre extremitatile
libere ale palelor spre butucul rotorului portant;

- fig. 3, detaliu din fig. 1.

Sistemul de antrenare, in situatii de urgentd, a unui rotor portant de elicopter,
conform inventiei, are in alcatuire niste greutati 1, in numar egal cu palele p, ale rotorului
portant al elicopterului, in interiorul carora sunt dispuse un motor electric 4, un reductor 5,
un receptor radio r si un element de comanda e. Fiecare greutate 1 executa o migcare longi-
tudinala pe directia unei pale p a elicei, puténd fi actionata, in doua moduri: prin intermediul
unei roti 10 dintate, antrenate de motorul electric 8 si reductorul 9, situate, in greutate, prin
intermediul unei roti dintate 10, in contact cu o cremaliera c, situata de-a lungul palei ( fig.
3), si prin intermediul unui cablu 2 si al unor role 3, actionate de un motor electric 4, care
transmite miscarea prin intermediul unui reductor 5, caz in care, motorul electric 4 si
reductorul 5 sunt solidare cu butucul b, al rotorului portant (fig. 1). Greutatile 1 sunt realizate
dintr-un material dens, care le confera o masa mare la volum mic, astfel incat sa fie usor
adaptate interiorului palelor si profilului aerodinamic al acestora. Cand elicopterul este la sol,
in stare de repaus, greutatile 1 sunt pozitionate in imediata vecinatate a butucului b, al
rotorului portant, astfel incat solicitarea suplimentara a palelor, cauzata de greutétile 1, s&
fie cat mai redusa. Motoarele 4 electrice sunt comandate de un calculator 6, pe care ruleaza
o aplicatie software specifica, datele de intrare pentru aceasta aplicatie fiind furnizate de un
senzor 7, ce sesizeaza continuu variatiile de turatie ale rotorului portant al elicopterului.
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Functionarea sistemului se bazeaza pe variatia momentului cinetic al centrului de
masa al greutatilor 1, prin deplasarea acestora in lungul palelor p, catre butucul b. Aceasta
deplasare a greutatilor 1 induce aparitia unui cuplu care antreneaza palele p. Efectul este
similar cu efectul observat in cazul unui patinator care executa o pirueta cu mainile intinse,
iar in mometul apropierii bratelor de corp, isi mareste viteza de rotatie.

Initierea functionarii sistemului, care consta in deplasarea greutatilor 1, dinspre
butucul b, spre extremitdtile libere ale palelor p, se realizeaza odata cu antrenarea in
migcare a rotorului portant al elicopterului si cresterea turatiei acestuia, sub efectul fortei
centrifuge aparute in pale, ceea ce va asigura si mentinerea palei intr-o pozitie normala.

in cazul in care motorul elicopterului se defecteaza, defectiune care se manifesta prin
scaderea turatiei rotorului portant sub o valoare prestabilitd, senzorul 7 transmite informatia
calculatorului 6, care, prin intermediul aplicatiei software specifica, calculeaza cuplul
suplimentar, necesar pentru functionarea rotorului portant in parametrii prestabiliti si
transmite comanda de intrare in functiune, catre motoarele electrice 4. in functie de cuplul
suplimentar, necesar, calculatorul 6 transmite si comenzi de reglare a turatiei motoarelor 4
si 10, electrice, iar acestea, prin intermediul reductoarelor 5 si 9, determind miscarea
greutatilor 1, dinspre extremitatile libere ale palelor p, spre butucul b, cu viteza w, care va
fi mai mare sau mai mica, in functie de cuplul suplimentar necesar, calculat (fig. 2).

Inacestcaz, cuplul rezultant, datorat variatiei momentului cinetic al centrului de masa
al greutatilor 1, antreneaza rotorul portant al elicopterului, realizand astfel continuitatea
sustentatiei si zborului elicopterului, pentru un timp suficient, pana la o aterizare in conditii
de siguranta.

Incazulinvers, al supraturarii rotorului portant, calculatorul 6 transmite comenzi, care
au drept rezultat miscarea greutatilor 1 in sens invers, dinspre butucul b, spre extremitétile
libere ale palelor p, caz in care, cuplul rezultant, datorat variatiei momentului cinetic al
centrului de masa al greutétilor, franeaza rotorul portant al elicopterului.

Relatii fundamentale pentru calculul momentelor si fortelor, conform fig. 2:

M. =Ro2mowom,
M _ Pmot © 77m
rot1 now
Mextl - rotl MFcorl N Mxpl
Mext - Mextl on
aw
Fy=mo dr

Pentru calculul vitezei unghiulare, w:
d(I,cm)= M, odt.

in cazul: P, = 0; w=ct., ecuatia de migcare acceleratd a greutatii in pala este:

Klod—erK2 ow + K;= 0.
dt

unde K, K,, K; sunt constante geometrice si masice ale sistemului.
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Revendicari

1. Sistem de antrenare, in situatii de urgentd, a unui rotor portant de elicopter,
compus din pale (p) solidarizate de un butuc (b), constituind un rotor portant, la care fiecare
pala (p) este prevazuta, la interior, cu cate o greutate (1) ce poate culisa in lungul ei,
actionata cu mijloace mecanice, caracterizat prin aceea ca un senzor (7) pozitionat in butuc
(b) furnizeaza informatii unui calculator (6), ce comanda mijloacele mecanice, constituite din
niste motoare electrice (4) care, prin intermediul unor reductoare (5), al unor cabluri (2) si al
unor role (3), actioneaza greutatile (1) de-a lungul palei.

2. Sistem conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca miscarea redundanta
a greutatilor (1) de-a lungul palelor (p) este telecomandatd, prin unde radio, de calculator (6),
in interiorul greutatilor (1) fiind dispuse un receptor radio (r) si un element de comanda (e),
care guverneaza un motor electric (8), un reductor (9), ce roteste o roata (10) dintata in
contact cu o cremaliera (¢) montata de-a lungul palei, la interior.

3. Sistem conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca, in starea de repaus
a elicopterului, greutétile (1) sunt pozitionate in imediata apropiere a butucului (b) rotorului
portant, iar la initierea pornirii rotorului, greutétile (1) se deplaseaza dinspre butuc (b) spre
extremitatile libere ale palelor (p), deplasare realizata sub actiunea fortei centrifuge.
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