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Inventia se refera la un dispozitiv de inot ih concept natural, cu actionare manuala,
destinat deplasarii in imersie sau semiimersie a omului.

Documentul US 3349746 A (“ Craft for swimmers”, Sydoriak) dezvaluie un dispo-
zitiv pentru Tnot care adapteaza miscarea picioarelor intr-o rotire continua a unei elice, cu
ajutorul unor cabluri ce actioneaza un mecanism de transformare a migcarii de translatie in
miscare de rotatie. O roata conducatoare mare este conectata prin intermediul unui lant la
o roata mica, astfel incét viteza acesteia din urma este mai mare decat cea a rotii mari, iar
axul rotii mici este conectat la un angrenaj ce transmite rotatia la un con atagat la axul elicei.

Este cunoscut un dispozitiv de propulsie nautica umana (* Swimming apparatus”,
US 1565606 A - Verbsky) alcatuit dintr-un corp deschis la capete, care se ataseaza de
pieptul Tnotatorului cu ajutorul unui harnasament, in interior fiind dispuse niste traverse care
sustin un ax longitudinal, la extremitatile caruia sunt montate doua capete tronconice, in
partea frontala fiind fixata o elice clasica unisens, actionata continuu unisens cu ajutorul unor
cabluri ce trec peste niste scripeti din interior, si se infagsoara in sensuri inverse, in bucle
simple, pe niste tamburi fixati prin cuplaje unisens, ce actioneaza in acelasi sens, pe ax, iar
la partea opusa a cablurilor sunt fixate niste suporturi in care intra picioarele utilizatorului, in
scopul actionarii liniare, alternative, care prezinta dezavantajele vitezei mici a elicei propul-
soare, lipsei posibilitatii ungerii, ineficientei propulsiei si pozitiei neergonomice de fixare.

Este cunoscut, de asemenea, un dispozitiv de propulsie nautica umana (“ Swimmer's
aid”, US 3505970 A - Sydoriak), alcatuit dintr-un corp deschis la capete, care se ataseaza
cu un suport ventral in fata Tnotatorului, cu ajutorul unui harnasament, fiind tinut si in maini,
ininterior fiind dispuse nigte traverse profilate care sustin un ax longitudinal cu o elice clasica
unisens, montata central, pe care sunt doi tamburi, cu cate un cuplaj unisens ce actioneaza
in acelasi sens, pe care sunt infasurate in sens invers, in bucla multipla, cate un cablu de
actionare, fiecare pereche de cabluri reunindu-se in partea posterioara in niste suporturi de
picior cu care inotatorul actioneaza alternativ dispozitivul de propulsie, care prezinta dez-
avantajele vitezei mici a elicei propulsoare, lipsei posibilitatii ungerii, lipsei rolelor de ghidare
a cablurilor, ineficientei propulsiei si pozitiei neergonomice de fixare.

Este cunoscut un dispozitiv de propulsie nautica umana (“ Submerged propulsion
device”, US 3918388 A - Bernard), alcatuit dintr-un corp ovalizat, cu doua sectiuni diferite,
cu sectiunea mare spre inainte, prevazut cu site la capete, care se atageaza de pieptul inota-
torului cu ajutorul unui harnasament, in interior fiind dispuse nigte traverse care sustin un ax
longitudinal, in partea posterioara fiind fixata o elice clasica, iar in partea anterioara un
tambur cu bolturi, actionat alternativ cu ajutorul a doua roti coaxiale - prevazute la partea
laterala periferica interioara cu dinti de tipul dinte de ferastrau, orientati in sensuri opuse,
fixate pe un tambur ce poate culisa axial, culisare determinata de actionarea alternativa a
unui cablu ce este fixat pe portiunea centrala a tamburului rotilor coaxiale, i trece prin nigte
orificii din corp, astfel incat, la actionarea alternativa cu piciorul a unei parti a cablului, cate
una dintre rotile coaxiale intra in angrenare cu tamburul cu bolturi, determinénd actionarea
continua unisens a elicei, care prezinta dezavantajele vitezei mici a elicei propulsoare,
ineficientei propulsiei, intrarea greoaie in angrenare a rotilor, rezistentei mari hidrodinamice
si pozitiei neergonomice de fixare.

De asemenea, este cunoscut un dispozitiv de propulsie nauticda umana (“Life
preserver”, US 1307752 A - Primm), alcatuit dintr-o placa pe care, la partea inferioara, se
monteaza un corp in care se monteaza angrenajele de actionare constituite din doua roti cu
dantura conica, axiale simetrice, solidare in parte cu cate o roata de clichet, montate pe un
ax vertical, ce sunt puse in migcare alternativa de o bara cu clicheti ce actioneaza alternativ
cele doua roti cu clichet, fiind actionata cu ajutorul picioarelor inotatorului, prin doua cabluri
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prinse la capetele barei. Cele doua roti coaxiale sunt inh angrenare cu un pinion conic pe un
ax orizontal, ce are la partea cealalta un alt pinion conic, ce transmite miscarea la un alt
pinion conic, solidar cu o roata conica mare, pe un ax vertical, iar aceasta o transmite multi-
plicata la un alt pinion conic solidar pe axul orizontal al unei elice clasice, determinand actio-
narea continua unisens a elicei, care prezinta dezavantajele constructiei complicate, rezis-
tentei mari hidrodinamice, vitezei medii a elicei propulsoare si ineficientei propulsiei.

Este cunoscut un dispozitiv de propulsie nautica umana (“Swimming propulsion
device”, WO 2009021013 A2 - Langenfeld) cu element activ oscilant de forma unei aripi
orizontale posterioare, prinsa intr-o articulatie pe membrele inferioare ale inotatorului, ce
foloseste migcarea oscilatorie in plan vertical, iar stabilizarea si directia se asigura prin doua
semiaripi orizontale anterioare, care prezinta dezavantajul folosirii ineficiente a puterii
inotatorului.

Este cunoscut un dispozitiv de inot (RO 129223 A2 - Laculiceanu) cu cel putin un
organ propulsiv, de tipul cu dimensiunea principala paralela cu axa de prindere, cu suprafete
profilate hidrodinamic, flexibile, fixate pe niste axe, cu migcare de rotatie alternativa, prinse
pe un corp, de forma tubulara sau de tip cheson, cu o dimensiune predominanta, cu actio-
nare manuala prin cabluri, destinat deplasarii in imersie sau semiimersie a omului, care se
limiteaza numai la propulsoare rotative.

De asemenea, este cunoscut un dispozitiv de propulsie pentru un inotator (DOL-FIN-
-MONOFINS, http://www.facebook.com/pages/Smith-Aerospace-Corp-DOL-
Fin-Monofins/180603155290344), cu element activ oscilant de forma unei aripi orizontale
posterioare, cu un locas central in care intra membrele inferioare ale inotatorului, ce
foloseste migcarea oscilatorie in plan vertical, iar stabilizarea si directia se asigura prin
membrele anterioare, care prezinta dezavantajul folosirii ineficiente a puterii Tnotatorului.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia consta in conceperea unui dispozitiv de
inot ce imita conceptele naturale, cu actionare manuala, destinat deplasarii in imersie sau
semiimersie a omului, care sa imbunatateasca eficienta propulsiei prin folosirea migcarii de
impingere a grupei de musgchi umani cu cea mai mare forta, si a unor organe propulsoare
biomimetice gen aripa, coada de peste.

Obiectivul principal al inventiei este cresterea eficientei propulsiei nautice si fiabilitatii
mecanismului de actionare prin folosirea a doua organe propulsoare P biomimetice, cu
dimensiunea principala perpendiculara pe axa de oscilatie, flexibile, de tip aripa profilata
hidrodinamic, prinse pe un corp de tip dubla aripa subacvatica, ce sunt actionate prin
miscarea de impingere a membrelorinferioare, transformata, prin intermediul unui mecanism
cu cabluri, al unor excentrice si culise, Tn migcari de oscilatie frontale, in plan vertical,
multiple.

Un alt obiectiv al acestei inventii este cresterea eficientei propulsiei nautice si fiabili-
tatii mecanismului de actionare, prin folosirea a doua organe propulsoare P biomimetice, cu
dimensiunea principala perpendiculara pe axa de oscilatie, de tip coada, prinse pe un corp
de tip dubla aripa subacvatica, ce sunt actionate prin migscarea de impingere a membrelor
inferioare, transformata, prin intermediul unui mecanism cu cabluri, al unor excentrice i
culise, in migcari de oscilatie frontale, in plan vertical, multiple.

Un alt obiectiv al acestei inventii este cresterea eficientei propulsiei nautice si fiabili-
tatii mecanismului de actionare, prin folosirea a doua organe propulsoare P biomimetice, cu
dimensiunea principala perpendiculara pe axa de oscilatie, flexibile, de tip aripa profilata
hidrodinamic, prinse pe un corp de tip dubla aripa subacvatica, ce sunt actionate prin migca-
rea de impingere a membrelor inferioare, transformata, prin intermediul unui mecanism cu
cabluri, al unor excentrice si biele, in migcari de oscilatie frontale, in plan orizontal, multiple.
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Un alt obiectiv al acestei inventii este cresterea eficientei propulsiei nautice si fiabili-
tatii mecanismului de actionare, prin folosirea a doua organe propulsoare P biomimetice, cu
dimensiunea principala perpendiculara pe axa de oscilatie, flexibile, de tip aripa profilata
hidrodinamic, prinse pe un corp de tip dubla aripa subacvatica, ce sunt actionate prin migca-
rea de impingere a membrelor inferioare, transformata, prin intermediul unui mecanism cu
cabluri, al unor excentrice si al unor biele, in miscari de oscilatie frontale, in plan orizontal,
multiple.

Un alt obiectiv al acestei inventii este cresterea eficientei propulsiei nautice si fiabi-
litatii mecanismului de actionare prin folosirea a doua organe propulsoare P biomimetice, cu
dimensiunea principala perpendiculara pe axa de oscilatie, flexibile, de tip aripa profilata
hidrodinamic, prinse pe un corp de tip dubla aripa subacvatica, ce sunt actionate prin
miscarea de impingere a membrelor inferioare, transformata, prin intermediul unui mecanism
cu cabluri, In migcari de oscilatie frontale, in plan orizontal.

Un alt obiectiv al acestei inventii este cresterea eficientei propulsiei nautice si fiabili-
tatii mecanismului de actionare prin folosirea a doua organe propulsoare P biomimetice, cu
dimensiunea principala perpendiculara pe axa de oscilatie, flexibile axial, de tip aripa profilata
hidrodinamic, prinse pe un corp de tip dubla aripa subacvatica, ce sunt actionate prin migca-
rea de Timpingere a membrelor inferioare, transformata, prin intermediul unor cabluri si
mecanisme paralelograme, in migcari de oscilatie frontale, plan paralele, in plan orizontal.

Un alt obiectiv al acestei inventii este cresterea eficientei propulsiei nautice si fiabi-
litatii mecanismului de actionare prin folosirea a doua organe propulsoare P biomimetice, cu
dimensiunea principala paralela cu axa de oscilatie, flexibile, de tip aripa profilata hidro-
dinamic, prinse pe un corp de tip dubla aripa subacvatica, ce sunt actionate prin migcarea
de Tmpingere a membrelor inferioare, transformata, prin intermediul unui mecanism cu
cabluri, in migcari de oscilatie axiale.

Un alt obiectiv al acestei inventii este cresterea eficientei propulsiei nautice si fiabili-
tatii mecanismului de actionare prin folosirea a cel putin doua organe propulsoare P biomi-
metice, cu dimensiunea principala perpendiculara pe axa de prindere, flexibile, de tip aripa
transversala, prinse pe un corp de tip dubla aripa subacvatica, ce sunt actionate prin misca-
rea de impingere a membrelor inferioare, transformata, prin intermediul unui mecanism cu
cabluri, in migcari de oscilatie frontale.

Un alt obiectiv al acestei inventii este cregterea eficientei propulsiei nautice si fiabili-
tatii mecanismului de actionare prin folosirea a doua organe propulsoare P biomimetice, cu
dimensiunea principala paralela cu axa de oscilatie, flexibile, de tip aripa profilata hidro-
dinamic, prinse pe un corp de tip dubla aripa subacvatica, ce sunt actionate prin migcarea
de Tmpingere a membrelor inferioare, transformata, prin intermediul unui mecanism cu
cabluri gi al unor mecanisme cremaliera-pinion, in migcari de oscilatie axiale, multiple.

Un alt obiectiv al acestei inventii este cresterea eficientei propulsiei nautice si fiabi-
litatii mecanismului de actionare prin folosirea a cel putin doua organe propulsoare P biomi-
metice, cu dimensiunea principala paralela cu axa de oscilatie, flexibile, de tip aripa profilata
hidrodinamic, prinse pe un corp de tip dubla aripa subacvatica, ce sunt actionate prin
miscarea de impingere a membrelorinferioare, transformata, prin intermediul unui mecanism
cu cabluri, in migcari de oscilatie axiala, montat pe spatele utilizatorului.

Un alt obiectiv al acestei inventii este reducerea greutatii, cresterea eficientei propul-
siei nautice si a portantei dispozitivului, prin folosirea unui corp de tip dubla aripa
subacvatica, avand minima rezistenta hidrodinamica.

Inventia prezinta urmatoarele avantaje:

- constructie simpla, ce imita conceptele naturale;

- asigura o eficienta ridicata a propulsiei, prin utilizarea celor mai puternice grupe de
muschi si a unor propulsoare biomimetice;
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- asigura un raport supraunitar de transformare a miscarii de impingere a picioarelor
in miscare oscilatorie a propulsoarelor (mai multe miscari oscilatorii la o singura cursa de
impingere);

- permite deplasarea in mediu acvatic in regim de semiimersie sau de submersie;

- se pot posta Tn fata sau pe spatele inotatorului;

- greutate redusa.

Se dau in continuare mai multe exemple de realizare a inventiei, in legatura si cu
fig. 1...14, ce reprezinta:

- fig. 1, constructia propulsorului oscilant frontal, cu aripa flexibila in V;

- fig. 2, constructia propulsorului oscilant frontal, cu coada in V;

- fig. 3, constructia propulsorului oscilant axial, cu aripa flexibila in V;

- fig. 4, constructia propulsorului oscilant frontal, cu aripa flexibila transversala;

- fig. 5, dispozitiv de Tnot cu aripi in V, oscilante frontal, vertical, multiplicator, cu
excentrice si culise (fara placa superioara);

- fig. 6, dispozitiv de Tnot cu cozi in V, oscilante frontal, vertical, multiplicator, cu
excentrice si culise (fara placa superioara);

- fig. 7, dispozitiv de not cu aripi in V, oscilante frontal, orizontal, multiplicator, cu
excentrice si biele (fara placa superioara);

- fig. 8, dispozitiv de Tnot cu aripi in V, oscilante frontal, orizontal, multiplicator, cu
excentrice si biele (fara placa superioara);

-fig. 9, dispozitiv de Tnot cu aripi in V, oscilante frontal, orizontal, nemultiplicator (fara
placa superioara);

- fig. 10, dispozitiv de Tnhot cu aripi in V, oscilante frontal, orizontal, nemultiplicator, cu
miscare plan paralela (fara placa superioara);

- fig. 11, dispozitiv de inot cu aripi in V, oscilante axial, nemultiplicator (fara placa
superioara);

- fig. 12, dispozitiv de inot oscilant frontal, nemultiplicator, cu aripi transversale (fara
placa superioara);

- fig. 13, dispozitiv de Tnot cu aripi in V, oscilante axial, multiplicator, cu cremaliere
(fara placa superioara);

- fig. 14, dispozitiv de Thot cu aripi oscilante, montat in spate.

Dispozitivul de inot, conform prezentei inventii, utilizeaza mai multe tipuri de organe
propulsoare in genul: cu dimensiunea principala perpendiculara pe axa de oscilatie, cu
suprafete profilate hidrodinamic, rigide cu prindere flexibila, flexibile axial sau elastice (aripa
flexibila in V, coada in V); cu dimensiunea principala paralela cu axa de oscilatie (aripa flexi-
bila axiala in V, aripa transversald), cu migcare de oscilatie frontala sau axiala, montate pe
un corp de tip placa, tinut in maini de Tnotator sau montat la spatele utilizatorului, fiind actio-
nate manual prin cabluri.

Propulsorul oscilant frontal P1, cu aripa flexibila in V, intr-un prim exemplu de reali-
zare, conform fig. 1, este de tipul cu dimensiunea principala perpendiculara pe axa de oscila-
tie, cu suprafata profilatd hidrodinamic, flexibila, fiind constituit dintr-o suprafata activa
flexibila a, de forma triunghiulara sau trapezoidala, fixata cu ajutorul a doua bucse b pe
spitele ¢, ce intra in canalele profilate d - cu axele inclinate cu un unghi de 15...30° fata de
axa principala a propulsorului, ale placutelor e, si acestea, cu ajutorul unor guruburi f gi
piulite g, montate pe axele de prindere ale unor oscilatoare O, ce genereaza propulsie prin
miscari de oscilatie cu deformarea alternativa, perpendicular pe planul suprafetei, in functie
de sensul fortelor de actionare, si crearea unui canal de dirijare a fluxului de apa, unidirec-
tional, cu efect amplificator asupra eficientei propulsiei.
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Propulsorul oscilant frontal P2, cu coada in V, intr-un al doilea exemplu de realizare,
conform fig. 2, este de tipul cu dimensiunea principalé perpendiculara pe axa de oscilatie,
cu suprafata activa rigida, fiind constituit dintr-o suprafata activa rigida a, de forma triunghiu-
lara sau trapezoidala, fixata cu ajutorul unui corp flexibil din cauciuc sau masa plastica b pe
miezul de tip cablu flexibil de torsiune ¢, ce intra in canalul profilat d al placutelor e, si
acestea, cu ajutorul unor suruburi f si piulite g, montate pe axele de prindere ale unor oscila-
toare O, ce genereaza propulsie prin migcari de oscilatie cu inclinare alternativa, perpen-
dicular pe planul suprafetei, in functie de sensul fortelor de actionare, si crearea unui plan
de dirijare a fluxului de apa, unidirectional, cu efect amplificator asupra eficientei propulsiei.

Propulsorul oscilant axial P3, cu aripa flexibila in V, intr-un al treilea exemplu de reali-
zare, conform fig. 3, este de tipul cu dimensiunea principala paralela cu axa de oscilatie, cu
suprafata profilata hidrodinamic, flexibila, fiind constituit dintr-o suprafata activa flexibila a,
de forma triunghiulara sau trapezoidala, fixata cu ajutorul a doua bucse b pe spita ¢, in forma
de V - cu axele inclinate cu un unghi de 15...30° fatd de axa principala a propulsorului, ce
intra in canalele profilate d ale placutelor e, h si acestea, cu ajutorul unor suruburi f gi piulite
g, montate pe axele de prindere ale unor oscilatoare O, prin gaurile i, ce genereaza propulsie
prin miscari de oscilatie cu deformarea alternativa, perpendicular pe planul suprafetei, in
functie de sensul fortelor de actionare, gi crearea unui canal de dirijare a fluxului de apa,
unidirectional, cu efect amplificator asupra eficientei propulsiei.

Propulsorul oscilant axial P4, cu aripa flexibila transversal, intr-un al patrulea exemplu
de realizare, conform fig. 4, este de tipul cu dimensiunea principala perpendicular pe axa de
oscilatie, flexibila, fiind constituit dintr-o suprafata activa flexibila a asimetrica, de forma trape-
zoidala sau dreptunghiulara, fixata pe spita c flexibila, de tip lamelar, ce intra in canalul pro-
filat d al placutei e, si aceasta, cu ajutorul unor suruburi f gi piulite g, montate pe axele de
prindere ale unor oscilatoare O, prin gaura i ce genereaza propulsie prin migcari de oscilatie
cu inclinare alternativa, perpendicular pe planul suprafetei, in functie de sensul fortelor de
actionare, si crearea unui plan de dirijare a fluxului de apa, unidirectional, cu efect amplifi-
cator asupra eficientei propulsiei.

Suprafetele active a flexibile se pot inlocui cu suprafete din materiale elastice, iar
suprafetele active a rigide, cu suprafete din materiale flexibile, cu aceeasi eficienta a
propulsiei.

Suprafetele active a pot fi din material plastic, textil, material plastic cu textil, cauciuc,
fiind formate prin injectie, coasere, lipire sau vulcanizare.

Dispozitivul de inot, intr-un prim exemplu de realizare, conform fig. 5, utilizeaza un
corp C de tip dubla aripa subacvatica, prevazut la partea superioara cu doua manere M,
pentru prindere si orientare, doua propulsoare P1, cu migcari de oscilatie in plan vertical, un
mecanism de actionare cu cabluri A1 - ce foloseste migcarea de impingere a membrelor
inferioare, transformand-o in migcare de rotatie alternativa, si un mecanism de transformare
T1 a miscarii de rotatie alternativa in migcare de oscilatie multipla, prin intermediul unor
excentrice si culise.

Corpul C este constituit din doua placi 1 consolidate prin niste distantiere 2, niste
suporturi si corpul lagarelor cu ajutorul unor suruburi cu cap crestat inecat 3.

Mecanismul de actionare cu cabluri A1 cuprinde doua suporturi de picior 4 - prinse
cu cate un triunghi 5 pe cablurile 6, 7, ce se infasoara in sensuri inverse pe rola 8, fixata, la
fel ca si cablurile 6, 7, prin cate doua splinturi 9 pe axul 10, care se roteste in lagarele 11,
transformand migcarea de translatie rectilinie alternativa a picioarelor inotatorului in migcare
de rotatie alternativa a rolei 8, axului 10 si excentricelor 12.
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Lagarele 11 sunt din material antifrictiune - masa plastica, fiind prevazute cu sistem
de lubrifiere si de etansare cu inele de cauciuc, in sine cunoscute si de aceea neprezentate,
iar fixarea pe placile 1 ale corpului C se realizeaza prin cate un surub cu cap crestat inecat 3.

Mecanismul de transformare T1 cuprinde doua corpuri excentrice 12, montate pe
capetele axului 10 cu ajutorul cate unui bolt 13 si unui inel de siguranta de retinere 14, pre-
cum si al unui bolt 15 montat excentric faté de centrul axului 10 cu circa 5...10 mm, ce actio-
neaza cate un culisor 16 de pe cate o culisa a oscilatoarelor O - constituite din cate doua
placi 17 consolidate prin capetele propulsoarelor P1 si lagarele de spate 18 prin cate doua
suruburi gi piulite 19, 20, find montate prin cate un bolt 21 (axa de oscilatie), in niste
suporturi 22, iar acestea fixate pe placile 1 ale corpului C cu cate un surub cu cap crestat
inecat 3, transformand migcarea de rotatie alternativa a rolei 8, axului 10 si excentricelor 12,
prin intermediul culisoarelor 16 si culiselor de pe oscilatoare, in migcari de oscilatie multipla,
in plan vertical, ale oscilatoarelor O, respectiv, propulsoarelor P1, ce se deformeaza alter-
nativ, perpendicular pe planul suprafetei, in functie de sensul fortelor de actionare, creand
un canal de dirijare a fluxului de apa, unidirectional, cu generare de propulsie.

Variatia unghiului de oscilatie verticala a oscilatoarelor O se realizeaza prin
schimbarea pozitiei suporturilor 22 pe gaurile de fixare de pe placile 1.

Excentricele 12 pot fi montate in faza sau defazate, rezultdnd migcari de oscilatie
corespunzatoare. Migcarea de oscilatie este multiplicata.

Dispozitivul de Tnot, intr-un al doilea exemplu de realizare, conform fig. 6, utilizeaza
un corp C de tip dubla aripa subacvatica, prevazut la partea superioara cu doua méanere M,
pentru prindere gi orientare, doua propulsoare P2, cu migcari de oscilatie in plan vertical, un
mecanism de actionare cu cabluri A1 - ce foloseste miscarea de impingere a membrelor
inferioare, transformand-o in migcare de rotatie alternativa, si un mecanism de transformare
T1 a migcarii de rotatie alternativa in migcare de oscilatie multipla, prin intermediul unor
excentrice si culise. Mecanismul A1 transforma migcarea de translatie rectilinie alternativa
a picioarelor inotatorului in migcare de rotatie alternativa a rolei 8, axului 10 si excentricelor
12, iar mecanismul de transformare T1 transforma migcarea de rotatie alternativa a rolei 8,
axului 10 si excentricelor 12, prin intermediul culisoarelor 16 si culiselor de pe oscilatoarele
O, in migcari de oscilatie multipla, in plan vertical, pe cate un bolt 21 (axele de oscilatie ale
oscilatoarelor O), respectiv, ale propulsoarelor P2, ce se inclina alternativ, perpendicular pe
planul suprafetei, in functie de sensul fortelor de actionare, creand un plan de dirijare a fluxu-
lui de apa, unidirectional, cu generare de propulsie. Migscarea de oscilatie este multiplicata.

Dispozitivul de Tnot, intr-un al treilea exemplu de realizare, conform fig. 7, utilizeaza
un corp C de tip dubla aripa subacvatica, prevazut la partea superioara cu doua méanere M,
pentru prindere gi orientare, doua propulsoare P1, cu migcari de oscilatie in plan orizontal,
un mecanism de actionare cu cabluri A2, ce folosegte migcarea de impingere a membrelor
inferioare, transformand-o in migcare de rotatie alternativa, si un mecanism de transformare
T2 a miscarii de rotatie alternativa in migcare de oscilatie multipla, prin intermediul unor
excentrice si biele.

Mecanismul de actionare cu cabluri A2 cuprinde doua suporturi de picior 4, prinse
cu cate un triunghi 5 pe cablurile 6, 7, infasurate fiecare in mai multe randuri, in sens invers,
pe cate unul dintre cele doua canale ale rolei 23, fiind fixate cu ajutorul unui ochi pe un bolt
x amplasat spre fundul canalului rolei, rola prevazuta cu doua excentrice, montata pe axul
24, fixat pe placile 1 ale corpului C cu suruburi cu cap crestat ihecat 3, ce transforma
migcarea de translatie rectilinie alternativa a picioarelor inotatorului in migcare de rotatie
alternativa a rolei 23.
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Mecanismul de transformare T2 cuprinde doua excentrice diametrale 25 ale rolei 23,
amplasate la partea inferioara si superioara, doua biele 26 ce evolueaza pe aceste excen-
trice si transmit migcarea prin cate un bolt 27 la corpul 28 ale cate unui oscilator O, fiind
montate prin corpurile 28 pe cate un ax 29 (axa de oscilatie), fixat pe placile 1 ale corpului
C cu cate un surub cu cap crestat inecat 3, transforméand migcarea de rotatie alternativa a
rolei 23 in migcari de oscilatie multipla, in plan orizontal, ale oscilatoarelor O, respectiv, ale
propulsoarelor P1, ce se deformeaza alternativ, perpendicular pe planul suprafetei, in functie
de sensul fortelor de actionare, crednd un canal de dirijare a fluxului de apa, unidirectional,
cu generare de propulsie.

Variatia unghiului de oscilatie orizontala a oscilatorului O se realizeaza prin schimba-
rea pozitiei axului 27 pe gaurile de fixare de pe corpul 28 al oscilatorului O. Migcarea de
oscilatie este multiplicata.

Dispozitivul de Tnot, intr-un al patrulea exemplu de realizare, conform fig. 8, utilizeaza
un corp C de tip dubla aripa subacvatica, prevazut la partea superioara cu doua manere M,
pentru prindere gi orientare, doua propulsoare P1, cu migcari de oscilatie in plan orizontal,
un mecanism de actionare cu cabluri A1, ce folosegte migcarea de impingere a membrelor
inferioare, transformand-o in migcare de rotatie alternativa, si un mecanism de transformare
T3 a misgcarii de rotatie alternativa in migscare de oscilatie multipla, prin intermediul unor
excentrice si biele.

Mecanismul de actionare cu cabluri A1 transforma migcarea de translatie rectilinie
alternativa a picioarelor inotatorului in migcare de rotatie alternativa a rolei 8, axului 10 si
excentricelor 12, iar mecanismul de transformare T3 cuprinde doua corpuri excentrice 12,
montate pe capetele axului 10 cu ajutorul cate unui bolt 13 si unui inel elastic de retinere 14,
precum si doua bolturi 15, montate excentric, ce actioneaza fiecare bielele 30, articulate cu
cate o culisa 31, simetrizate cu tija 32, care, prin intermediul culisoarelor 33 si al pieselor
triunghiulare 34, montate pe placa 17 a oscilatorului O prin intermediul a doua suruburi si
piulita 19, 20, transmite migcarea oscilatorului O, constituit din doua placi 17 consolidate prin
capatul propulsorului P1 si lagarul de spate 18, fixat prin doua suruburi si piulite 19, 20,
montat pe axul 35 (axa de oscilatie), fixat pe placile 1 ale corpului C prin cate un surub cu
cap crestat inecat 3, transforma&nd miscarea de rotatie alternativa a rolei 8 in migcari de
oscilatie multipld, in plan orizontal ale oscilatoarelor O, respectiv, ale propulsoarelor P1, ce
se deformeaza alternativ, perpendicular pe planul suprafetei, in functie de sensul fortelor de
actionare, crednd un canal de dirijare a fluxului de apa, unidirectional, cu generare de
propulsie. Migcarea de oscilatie este multiplicata.

Dispozitivul de Tnot, intr-un al cincilea exemplu de realizare, conform fig. 9, utilizeaza
un corp C de tip dubla aripa subacvatica, prevazut la partea superioara cu doua méanere M,
pentru prindere si orientare, doua propulsoare P1, cu miscari de oscilatie in plan orizontal,
un mecanism de actionare cu cabluri A3, ce foloseste miscarea de impingere a membrelor
inferioare, transformand-o in migcare de rotatie alternativa, si un mecanism de transformare
T4 a miscarii de rotatie alternativa in migcare de oscilatie, prin intermediul unor cabluri.

Mecanismul de actionare cu cabluri A3 cuprinde doua suporturi de picior 4, prinse
cu cate un triunghi 5 pe perechile de cabluri 6, 7, ce se divid in sensuri inverse 6a,b si 7a,b
pe cele doua perechi de role 36 pe cate o axa 37, fixate pe placile 1 ale corpului C cu suru-
buri cu cap crestat inecat 3, ce transforma migcarea de translatie rectilinie alternativa a
picioarelor inotatorului in migcare de rotatie alternativa a rolelor 36.

Mecanismul de transformare T4 este constituit din perechile de cabluri 6a,b si 7a,b
ce se fixeaza prin bucla de capat a fiecarui cablu pe bolturile 38, in dreptul unei frezari pe
cate un oscilator O, constituit din corpul 39, oscilant pe axul 35 (axa de oscilatie), fixat pe
placile 1 ale corpului C prin cate un surub cu cap crestat inecat 3, transformand miscarea
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de rotatie alternativa a rolelor 36 in migcari de oscilatie in plan orizontal ale oscilatoarelor O,
respectiv, ale propulsoarelor P1, ce se deformeaza alternativ, perpendicular pe planul
suprafetei, in functie de sensul fortelor de actionare, crednd un canal de dirijare a fluxului de
apa, unidirectional, cu generare de propulsie. Migcarea de oscilatie nu este multiplicata.

Dispozitivul de Tnot, intr-un al saselea exemplu de realizare, conform fig. 10, utili-
zeaza un corp C de tip dubla aripa subacvatica, prevazut la partea superioara cu doua
manere M, pentru prindere gi orientare, doua propulsoare P1, cu miscari de oscilatie, plan
paralele, in plan orizontal, un mecanism de actionare cu cabluri A3, ce foloseste migcarea
de impingere a membrelor inferioare, transforméand-o in migcare de rotatie alternativa, si un
mecanism de transformare T5 a migcarii de rotatie alternativa in miscare de oscilatie, plan
paralela, prin intermediul unor cabluri si mecanisme paralelograme.

Mecanismul de actionare cu cabluri A3 transforma migcarea de translatie rectilinie
alternativa a picioarelor inotatorului in migcare de rotatie alternativa a rolelor 36.

Mecanismul de transformare T5 este constituit din perechile de cabluri 6a,b si 7a,b
ce se fixeaza prin bucla de capat a fiecarui cablu pe bolturile 38, in dreptul unei frezari pe
cate un oscilator O, constituit din corpul 39, oscilant pe un ax 35 (axa de oscilatie), fixat pe
placile 1 ale corpului C prin cate un surub cu cap crestat inecat 3, iar miscarea plan paralela,
cu mentinerea inclinarii propulsoarelor fata de corpul C, se realizeaza prin cate un mecanism
paralelogram, constituit din doua oscilatoare O paralele, montate prin axele 40 si suruburile
41 pe piesele de legatura 42, 43, care fixeaza propulsoarele P1, transformand miscarea de
rotatie alternativa a rolelor 36 in miscari de oscilatie in plan orizontal ale oscilatoarelor O,
respectiv, miscare oscilatorie plan paralela a propulsoarelor P1, ce se deformeaza alternativ,
perpendicular pe planul suprafetei, in functie de sensul fortelor de actionare, creand un canal
de dirijare a fluxului de apa, unidirectional, cu generare de propulsie. Migcarea de oscilatie
nu este multiplicata.

Dispozitivul de inot, intr-un al saptelea exemplu de realizare, conformfig. 11, utilizeaza
un corp C de tip dubla aripa subacvatica, prevazut la partea superioara cu doua manere M,
pentru prindere si orientare, doua propulsoare P3, cu miscari de oscilatie axiale, un mecanism
de actionare cu cabluri A3, ce foloseste miscarea de impingere a membrelor inferioare,
transformand-o in migcare de rotatie alternativa, si un mecanism de transformare T6 a migcarii
de rotatie alternativa in miscare de oscilatie axiala prin intermediul unor cabluri i role.

Mecanismul de actionare cu cabluri A3 transforma migcarea de translatie rectilinie
alternativa a picioarelor inotatorului in migcare de rotatie alternativa a rolelor 36.

Mecanismul de transformare T6 este constituit din perechile de cabluri 6a,b si 7a,b
cu bucla de capat fixata pe circumferinta rolelor 44 ale oscilatoarelor O, fixate prin splinturile
elastice 45, pe axele 46, mobile in lagarele 47, montate pe placile 1 ale corpului C prin cate
un surub cu cap crestat inecat 3, iar fixarea propulsoarelor P3 se realizeaza pe capetele
axelor 46 prin suruburile cu piulite f, g, transformand miscarea de rotatie alternativa a rolelor
36 in migcari de oscilatie axiala ale oscilatoarelor O si propulsoarelor P1, ce se deformeaza
alternativ, perpendicular pe planul suprafetei, in functie de sensul fortelor de actionare,
creand un canal de dirijare a fluxului de apa, unidirectional, cu generare de propulsie.
Migcarea de oscilatie nu este multiplicata.

Dispozitivul de Tnot, intr-un al optulea exemplu de realizare, conformfig. 12, utilizeaza
un corp C de tip dubla aripa subacvatica, prevazut la partea superioara cu doua méanere M,
pentru prindere si orientare, doua sau patru propulsoare P4, cu miscari de oscilatie axiale,
un mecanism de actionare cu cabluri A3, ce foloseste miscarea de impingere a membrelor
inferioare, transformand-o in migcare de rotatie alternativa, si un mecanism de transformare
T6 a migcarii de rotatie alternativa in migcare de oscilatie axiala prin intermediul unor cabluri
si role.

11

13

15

17

19

21

23

25

27

29

31

33

35

37

39

41

43

45

47

49



11

13

15

17

19

21

23

25

27

29

31

33

35

37

39

41

43

45

RO 129285 B1

Mecanismul de actionare cu cabluri A3 transforma migcarea de translatie rectilinie
alternativa a picioarelor inotatorului in migcare de rotatie alternativa a rolelor 36.

Mecanismul de transformare T6 transforma migcarea de rotatie alternativa a rolelor
36 in migcari de oscilatie axiala ale oscilatoarelor O si propulsoarelor P4, ce se inclina (cu
deformare partiala) alternativ, perpendicular pe planul suprafetei, in functie de sensul fortelor
de actionare, creadnd un plan de dirijare a fluxului de apa, unidirectional, cu generare de
propulsie. Migcarea de oscilatie nu este multiplicata.

Dispozitivul de inot, intr-un al noudlea exemplu de realizare, conform fig. 13, utili-
zeaza un corp C de tip dubla aripa subacvatica, prevazut la partea superioara cu doua
manere M, pentru prindere si orientare, doua propulsoare P3, cu migcari de oscilatie axiala,
un mecanism de actionare cu cabluri A2, ce foloseste migcarea de impingere a membrelor
inferioare, transformand-o in migcare de rotatie alternativa, gi un mecanism de transformare
T7 a migcarii de rotatie alternativa in migcare de oscilatie axiala multipla, prin intermediul
unor excentrice, biele, cremaliere si pinioane.

Mecanismul de actionare cu cabluri A2 transforma migcarea de translatie rectilinie
alternativa a picioarelor inotatorului in migcare de rotatie alternativa a rolei 23.

Mecanismul de transformare T7 cuprinde doua excentrice diametrale 25 ale rolei 23,
amplasate la partea inferioara si superioara, doua biele 26 ce evolueaza pe aceste excen-
trice, si transmit migcarea prin cate un bolt 27 la cate o cremaliera 48, ce evolueaza intre
doua ghidaje 49 si este angrenata cu cate un pinion 50, fixate prin splinturile elastice 45, pe
axele 46 ale oscilatoarelor O, mobile in lagarele 47, fixate pe placile 1 ale corpului C prin
cate un surub cu cap crestat inecat 3, iar fixarea propulsoarelor P3 se realizeaza pe capetele
axelor 46, transformand migcarea de rotatie alternativa a rolei 36 in migcari de oscilatie
axiala multiple ale oscilatoarelor O si propulsoarelor P1, care se deformeaza alternativ, per-
pendicular pe planul suprafetei, in functie de sensul fortelor de actionare, crednd un canal
de dirijare a fluxului de apa, unidirectional, cu generare de propulsie. Migcarea de oscilatie
este multiplicata.

Distantierele 2 consolideaza corpul C in punctele critice, dintre care unul se mon-
teaza in imediata apropiere a rolei 23 sau rolelor 36, in scopul neiesirii cablurilor 6, 7 de pe
canalul rolelor in timpul actionarii.

Dispozitivele se orienteaza cu ajutorul unor manere profilate M, avand si rolul de a
mentine distanta necesara intre picioare si corpul C, fixate de placa superioara 1 a corpului
C cu niste suruburi cu cap crestat inecat 3, conform fig. 5...13.

Dispozitivele se utilizeaza in mod curent sub Tnotator, prin tinerea in maini, iar cablu-
rile de actionare 6, 7 sunt reglabile ca lungime, prin mijloace tehnice in sine cunoscute gi, de
aceea, nereprezentate, pentru a se adapta la tipodimensiunile utilizatorilor, conform
fig. 5...13.

Dispozitivul de Tnot, intr-un al zecelea exemplu de realizare, conform fig. 14, utili-
zeaza un corp C de tip dubla aripa subacvatica, prevazut cu un suport lombar si un harna-
sament corespunzator fixarii pe spatele utilizatorului, doua sau mai multe organe propulsoare
P1-4, de tip aripa flexibila in V, coada in V, aripa flexibila axiala in V, aripa flexibila transver-
sald, un mecanism de actionare cu cabluri A4, ce foloseste miscarea de impingere a
membrelor inferioare, transformand-o in migcare de rotatie alternativa, si un mecanism de
transformare T1-7 a migcarii de rotatie alternativa in migcari de oscilatie frontale sau axiale,
montat pe spatele utilizatorului.

10
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Mecanismul de actionare A4 este unul dintre mecanismele mai sus amintite la care
suporturile de picior 4, prinse cu cate un triunghi 5 pe cablurile 6, 7 scurtate, sunt inlocuite
cu suporturi de picior cu pinten 51, prinse cu ajutorul unor suruburi cu ochi 52 direct de
cablurile 6, 7, ce transforma migcarea de translatie rectilinie alternativa a picioarelor inota-
torului in migcare de rotatie alternativa a rolei/rolelor 8, 36.

Mecanismul de transformare T1-7 este unul dintre mecanismele de transformare mai
sus amintite, transforma&nd miscarea de rotatie alternativa a rolei/rolelor 8, 36 Tn miscari de
oscilatie multiple ale oscilatoarelor O si propulsoarelor P1, ce se deformeaza alternativ,
perpendicular pe planul suprafetei, in functie de sensul fortelor de actionare, cu generare de
propulsie.

Prinderea dispozitivului pe spatele utilizatorului se realizeaza prin intermediul unui
suport lombar 53, profilat anatomic, fixat pe dispozitiv, si al unui harnasament corespunzator
reglabil H, in sine cunoscut i, de aceea, reprezentat conventional, iar stabilitatea si dirijarea
deplasarii se realizeaza cu ajutorul membrelor anterioare.

Piesele dispozitivelor de Tnot se realizeaza in mare parte din material plastic usor, cu
exceptia axelor de rotatie si oscilatie, care se realizeaza din teava de otel inox sau alama,
sau chiar material plastic de inalta densitate, cu scopul reducerii masei dispozitivului.

Miscarea de oscilatie este multiplicata in sensul cé la o cursa de impingere a picio-
rului rezultd mai multe migcari de oscilatie a oscilatoarelor O.

Reglarea dispozitivelor la diversele tipodimensiuni umane se realizeaza prin ajustarea
lungimii cablurilor de actionare 6, 7 si/sau a harnagamentului H prin mijloace tehnice in sine
cunoscute si, de aceea, nereprezentate.

In scopul asigurarii flotabilitatii dispozitivului, gi pentru asigurarea unui profil hidro-
dinamic corect, in spatiile moarte din interiorul corpului C sau la exterior se pot lipi corpuri
flotoare din material plastic cu densitate scazuta.

intr-un alt exemplu de realizare, lagarele de rotatie cu cuzinet 11 se pot inlocui cu
lagare de rotatie clasice, cu rulmenti, caz in care etangarea se asigura suplimentar, avand
in vedere utilizarea imersa a dispozitivului.

Intr-un alt exemplu de realizare, dispozitivele pot fi actionate pneumatic, caz in care
mecanismele de actionare A1-4 dispar, propulsoarele fiind actionate alternativ direct de
motoare pneumatice liniare, rotative sau oscilante, butelia de aer comprimat se monteaza
in spatele utilizatorului, iar unitatea de comanda se monteaza in interiorul corpului C.

Intr-un alt exemplu de realizare dispozitivele pot fi actionate electric, caz in care
mecanismele de actionare A1-4 dispar, propulsoarele fiind actionate alternativ direct de
motoare electrice cu turatie variabile, motoare liniare sau oscilante, iar unitatea de baterii
electrice si cea de comanda se monteaza in interiorul corpului C sau se poarta de utilizator.

Trebuie inteles ca descrierea de mai sus a fost data cu titlu de exemplu, si ca aceasta
in niciun fel nu restrange sfera de aplicare a inventiei, daca detaliile de constructie prezen-
tate vor fi inlocuite cu altele echivalente. Toate aceste modificari si variatii ale constructiei
pot fi efectuate de catre specialisti, n lumina descrierii de mai sus, si sunt incluse in sfera
de aplicare a revendicarilor solicitate.
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Revendicari

1. Dispozitiv de inot, alcatuit dintr-un corp (C) prevazut la partea superioara cu doua
méanere (M), doua propulsoare (P1), un mecanism (A1) de actionare cu cabluri, care
cuprinde doua suporturi (4) de picior prinse pe niste cabluri (6, 7) ce sunt infasurate in
sensuri inverse pe o rola (8) fixata pe un ax (10) montat in niste lagare (11), si un mecanism
(T1) de transformare a migcarii de rotatie alternativa in miscare de oscilatie multipla in plan
vertical, caracterizat prin aceea ca mecanismul (T1) de transformare cuprinde doua corpuri
(12) excentrice, montate pe capetele axului (10) care se prelungeste cu niste bolturi (15)
montate excentric fata de centrul axului (10), ce actioneaza cate un culisor (16) de pe céate
o culisa a oscilatoarelor (0), constituite din cate doua placi (17) consolidate prin capetele
propulsoarelor (P1), si niste lagare (18) de spate montate in niste suporturi (22) prin cate un
bolt (21) ce reprezinta si axa de oscilatie a propulsoarelor (P1).

2. Dispozitiv de inot, conform revendicarii 1, caracterizat prin aceea ca cele doua
propulsoare (P1) sunt niste propulsoare (P2) oscilante frontal, cu coada in V, de tipul cu
dimensiunea principala perpendiculara pe axa de oscilatie, fiind constituite dintr-o suprafata
(a) activa rigida, fixata cu ajutorul unui corp flexibil din cauciuc sau masa plastica (b), pe
miezul de tip cablu flexibil de torsiune (c), ce intra in canalul profilat (d) al unor placute (e)
montate pe axele de prindere ale oscilatoarelor (O), ce genereaza propulsie prin miscari de
oscilatie, cu efect amplificator.

3. Dispozitiv de Tnot alcatuit dintr-un corp (C) prevazut la partea superioara cu doua
méanere (M), doua propulsoare (P1), un mecanism (A2) de actionare cu cabluri, care cuprinde
doua suporturi (4) de picior prinse pe niste cabluri (6, 7) ce se infasoara in sens invers pe
cate unul dintre cele doua canale ale unei role (23) montate pe un ax (24), si un mecanism
(T2) de transformare a migcarii de rotatie alternativa in migcare de oscilatie multipla in plan
orizontal, caracterizat prin aceea ca mecanismul (T2) de transformare cuprinde doua
excentrice (25) amplasate la partile inferioara si superioara ale rolei (23), doua biele (26) ce
evolueaza pe aceste excentrice gi transmit migcarea prin cate un bolt (27) la corpul (28) unui
oscilator (O) montat pe un ax (29) ce reprezinta gi axa de oscilatie a propulsoarelor (P1).

4. Dispozitiv de inot alcatuit dintr-un corp (C) prevazut la partea superioara cu doua
méanere (M), doua propulsoare (P1), un mecanism (A1) de actionare cu cabluri, care
cuprinde doua suporturi (4) de picior prinse pe niste cabluri (6, 7) ce se infagoara in sensuri
inverse pe o rola (8) fixata pe un ax (10) montat in niste lagare (11), si un mecanism (T3) de
transformare a migcarii de rotatie alternativa in migcare de oscilatie multipla in plan orizontal,
caracterizat prin aceea ca mecanismul (T3) de transformare cuprinde doua corpuri (12)
excentrice, montate pe capetele axului (10), si care se prelungeste cu niste bolturi (15)
montate excentric fata de centrul axului (10), ce actioneaza nigte biele (30) articulate cu cate
o culisa (31), si simetrizate cu o tija (32), care, prin intermediul unor culisoare (33) si al unor
piese (34) triunghiulare, transmite migcarea unor oscilatoare (O) constituite din doua placi
(17) si un lagar (18) spate, montat pe un ax (35), ce reprezinta si axa de oscilatie a propul-
soarelor (P1).

5. Dispozitiv de inot, alcatuit dintr-un corp (C) prevazut la partea superioara cu doua
méanere (M), doua propulsoare (P1), un mecanism (A3) de actionare cu cabluri, care
cuprinde doua suporturi (4) de picior prinse pe niste cabluri (6, 7) ce se divid In sensuri
inverse (6a, 6b, 7a, 7b) pe doua perechi de role (36) fixate pe niste axe (37), si un mecanism
(T4) de transformare a migcarii de rotatie alternativa in migcare de oscilatie multipla in plan
orizontal, caracterizat prin aceea ca mecanismul (T4) de transformare cuprinde perechile
de cabluri (6a, 6b, 7a, 7b) ce se fixeaza prin bucla de capat a fiecarui cablu pe niste bolturi
(38), in dreptul unei frezari pe cate un oscilator (O) constituit dintr-un corp (39) oscilant pe
un ax (35), ce reprezinta si axa de oscilatie a propulsoarelor (P1).
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6. Dispozitiv de Tnot alcatuit dintr-un corp (C) prevazut la partea superioara cu doua
méanere (M), doua propulsoare (P1), un mecanism (A3) de actionare cu cabluri, care
cuprinde doua suporturi (4) de picior prinse pe niste cabluri (6, 7) ce se divid Tn sensuri
inverse (6a, 6b, 7a, 7b) pe doua perechi de role (36) fixate pe niste axe (37), si un mecanism
(T5) de transformare a migcarii de rotatie alternativa in migcare de oscilatie multipla in plan
orizontal, caracterizat prin aceea ca mecanismul (T5) de transformare cuprinde perechile
de cabluri (6a, 6b, 7a, 7b) ce se fixeaza prin bucla de capat a fiecarui cablu pe niste bolturi
(38), in dreptul unei frezari pe cate un oscilator (O) constituit dintr-un corp (39), oscilant pe
un ax (35), ce reprezinta si axa de oscilatie a propulsoarelor (P1), iar migcarea plan paralela,
cu mentinerea inclinarii propulsoarelor (P1) fata de corp (C), se realizeaza prin cate un
mecanism paralelogram, constituit din niste piese (42, 43) de legatura intre oscilatoare (O)
prin niste axe (40).

7. Dispozitiv de Tnot, conform revendicarii 1, 3, 4, 5 sau 6, caracterizat prin aceea
ca propulsorul (P1) oscilant frontal cu aripa in V este de tipul cu dimensiunea principala per-
pendiculara pe axa de oscilatie, cu suprafata profilata hidrodinamic, fiind constituit dintr-o
suprafata (a) activa flexibila, fixata cu ajutorul a doua bucse (b) pe niste spite (c) ce intra in
canalele profilate (d) ale unor placute (e) montate pe axele de prindere ale oscilatoarelor (O),
ce genereaza propulsie prin migcari de oscilatie, cu efect amplificator.

8. Dispozitiv de Tnot alcatuit dintr-un corp (C) prevazut la partea superioara cu doua
méanere (M), doua propulsoare (P3), un mecanism (A2) de actionare cu cabluri, care
cuprinde doua suporturi (4) de picior prinse pe niste cabluri (6, 7) ce se infasoara in sens
invers pe cate unul dintre cele doua canale ale unei role (23) montate pe un ax (24), si un
mecanism (T7) de transformare a migcarii de rotatie alternativa in migcare de oscilatie axiala
multipla, caracterizat prin aceea ca mecanismul (T7) de transformare cuprinde doua excen-
trice (25) amplasate la partea inferioara si superioara ale rolei (23), doua biele (26) ce evo-
lueaza pe aceste excentrice, si transmit migcarea prin cate un bolt (27) catre o cremaliera
(48), ce evolueaza intre doua ghidaje (49) si angreneaza cu niste pinioane (50) fixate pe
niste axe (46) ale unor oscilatoare (O) mobile in niste lagare (47), axele (46) reprezentand
si axa de oscilatie a propulsoarelor (P3).

9. Dispozitiv de inot conform revendicarii 8, caracterizat prin aceea ca propulsorul
(P3) este de tipul cu dimensiunea principald paralela cu axa de oscilatie, cu suprafata
profilata hidrodinamic, fiind constituit dintr-o suprafata (a) activa flexibila, fixata cu ajutorul
a doua bucse (b) pe niste spite (c), in forma de V, ce intra in canalele profilate (d) ale unor
placute (e, h) montate pe axele de prindere ale oscilatoarelor (O) prin niste gauri (i).

10. Dispozitiv de inot conform revendicarii 8, caracterizat prin aceea ca cele doua
propulsoare (P3) sunt niste propulsoare (P4) oscilante axial, cu aripa flexibila transversal,
de tipul cu dimensiunea principala perpendiculara pe axa de oscilatie, fiind constituite dintr-o
suprafata (a) activa asimetrica, fixata pe o spita (c) flexibila, de tip lamelar, ce intra in canalul
profilat (d) al unei placute (e) montate pe axele de prindere ale oscilatoarelor (O), printr-o
gaura (i) ce genereaza propulsie prin miscari de oscilatie, cu efect amplificator.

11. Dispozitiv de Tnot conform revendicarii 3, 5, 6 sau 8, caracterizat prin aceea ca
niste distantiere (2) consolideaza corpul (C) in punctele critice, dintre care unul se monteaza
in imediata apropiere a rolelor (23, 36), in scopul neiesirii cablurilor (6, 7) de pe canalul
rolelor Tn timpul actionarii.

12. Dispozitiv de Tnot conform oricarei revendicari de la 1 la 11, caracterizat prin
aceea ca respectivul corp (C) este prevazut cu un suport (53) lombar si un harnasament (H)
corespunzator fixarii pe spatele utilizatorului, iar suporturile (4) de picior sunt cu pinten (51).
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