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9 METODA DE PROPULSIE SI DISPOZITIVE CENTRIFUGALE

DE TRACTIUNE

(57) Rezumat:

Inventia se referd la un dispozitiv centrifugal de trac-
tiune, destinat pentru propulsia oricarui tip de vehicul,
indiferent de mediul si domeniul Tn care se foloseste,
inclusiv pentru sustentatia si propulsia aeronavelor si
navelor cosmice. Dispozitivul conform inventiei este
constituit dintr-o virold (1) Tnchisa la capete cu doua
capace (2) care au cate sapte lagare (3) cu rulmenti, in
care sunt montati tot atatia arbori cotiti formati fiecare
din doua paliere (4) la capete, si un maneton (5) la
centru, unite prin cate doua brate (6) identice, care asi-
gura aceeasi distanta intre axele de simetrie a palierelor
(4) si a manetoanelor (5) la toti cei sapte arbori cotiti,
din care unul este central si Tncastrat Tn structura de
rezistenta a unui vehicul, iar ceilalti sase sunt dispusi
concentric si echidistant fata de arborele central, si au
pe fiecare palier (4) cate o masa (9) activa amplasata
excentric, si fixata prin intermediul unei pene (10), lega-
tura mecanica intre cei sapte arbori cotiti fiind asigurata
de cele doua capace (2) ale virolei (1), care unesc
palierele (4), si de un disc (11) central de antrenare,
care uneste toate manetoanele (5), prin intermediul
unor lagare (12) cu rulmenti, functionarea fiind asi-
gurata cu un motor, prin intermediul unor curele (13)
trapezoidale si al unei fulii (14) fixatéd de unul dintre
capacele (2) laterale.
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METODA DE PROPULSIE S$i
DISPOZITIVE CENTRIFUGALE DE TRACTIUNE

Obiectul inventiei il constituie 0 noua metoda de propulsie a vehiculelor si mai muite
variante constructive ale unui agregat mecanic capabil si dezvolte o fortd de tractiune fard si
interactioneze, direct sau indirect, cu mediul material inconjurdtor, atunci cénd este pus in
functiune cu ajutorul unui motor.

Este bine cunoscut faptul c3, in general, miscarea corpurilor este un proces fizic de
schimbare a locului si/sau pozitiei acestora, proces care necesiti consum de energie §i se supune
principiului actiune - reactiune.

Interactiunea poate fi directs, atunci cand exista un mediu (suport) material de contact,
sau poate fi indirects, cand se manifesti la distantd prin intermediul campurilor (gravitational,
magnetic, electric), prin radiatie (a se vedea presiunea luminii), prin simpatie si rezonant# (in
cazul pendulelor si a unor explozibili), etc.

' Cele mai cunoscute, rdspandite si intrebuintate moduri de deplasare, atdt pentru vietati cat
si pentru obiectele neinsufletite, sunt cele care implicd interactiunea cu un suport material, cum
ar fi scoarta paméantului pentru cele terestre, apa pentru cele plutitoare ori subacvatice si aerul
pentru cele zburitoare. Asfel, omul pentru a se deplasa pageste sprijinindu-se cu picioarele in
pamant, automobilele de toate felurile actioneazd tot asupra pamdéntului, de reguld prin
intermediul rotilor motoare, navele si fiinfele acvatice interactionezi cu apa folosind elice sau
zbaturi, respectiv inotatoare. Pentru propulsie unele nave mai mici folosesc interactia cu aerul
prin intermediul velelor ori a aeroturbinelor. Avioanele, elicopterele si dronele au drept suport
aerul, folosind reactia directi sau indirectd (cu elice).

Preocuparea pentru a gisi si intrebuinta o metod4 si un mijloc tehnic de propulsie, care s
aiba efecte asemanitoare cu cele ale atractiei gravitationale, nu este noui. S-au §i conceput
diverse mijloace tehnice in acest scop fard a se reusi depagirea barierei comerciale (care in mare
masurd tine de o anumitd obisnuintd, de mentalitate) si n-au indeplinit, cel mai adesea, unele

cerinte ce tin de fiabilitate, securitate, randament si/sau mentenanta in exploatare.
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Mijloacele cunoscute si utilizate in mod curent au fost perfectionate §i dau satisfactie
corespunzitoare, dar toate au un dezavantaj comun, acela ci necesitd un suport material in care
s# se sprijine ori cu care s interactioneze indirect pentru a asigura deplasarea unui vehicul, din
care cauzi posibilitatea de accelerare scade o dati cu cresterea vitezei. Mai concret forfa de
tractiune livrati de un anumit tip de motor nu mai este capabild si trag# ori s4 imping4 un obiect
peste o anumit3 vitez4, consideratd maxima dar i neeconomic (viteza la care accelerafia devine
nuls). De exemplu, la un automobil accelerarea nu este posibild in doua situatii: cAnd nu are
aderen;a la sol si se produce alunecarea ro;ilor, chiar daci motorul este puternic, sau atunci cand
motorizarea a ajuns la limita superioard de turaie a rotilor motoare. Dac4 punctul de aplicatie al
fortei de tractiune ar fi in insdsi structura de rezistenjd a automobilului $i nu in scoarta terestra,
atunci accelerarea ar fi posibila pand la un nivel mult mai inalt al vitezei de deplasare, si anume
pani cénd rezistentele la inaintare cumulate egaleazi valoarea fortei de tractiune.

Problema tehnici pe care o rezolva inventia de fatd este crearea unei forte de tractiune
care nu presupune nici un fel de interactie cu mediul material inconjurdtor, forti care se
manifestd rectiliniu In orice directie, inainte sau fnapoi, dupd cum este necesar (comandat),
printr-o metod4 noui cu ajutorul unor sisteme tehnice de propulsie diferite de cele cunoscute,
care valorific4 in mod original forta centrifug3.

Inventia inlaturd dezavantajul major al actualelor sisteme folosite pentru propulsie care
au, in general, un randament relativ scazut din cauza faptului ci presupun interactia cu un suport
material §i rezolvd problema propus# de a asigura deplasarea unui vehicul pe uscat, pe apd si in
api, in aer si In cosmos cu ajutorul unei forfe care are punctul de aplicatie in structura fizicd a
vehiculului si care este creatd de un agregat rotitor, numit DISPOZITIV CENTRIFUGAL DE
TRACIfUNE, atunci cand este antrenat de un motor.

Pentru acest dispozitiv se pot folosi diverse solufii constructive care asigurd un
dezechilibru intre forfele centrifuge care apar in aparat pe timpul functionarii acestuia.

Este cunoscut ca un corp care se invdrteste este supus unor forte centrifuge care se
manifestd radial, multidirectional, uniform, ciclic (la fiecare rotafie complets) si simetric. De
aceea, in mod normal aceste forte nu dau nici un fel de tractiune. Totusi, fortele centrifuge
aferente unor mase supuse rotatiei, numite mase active, pot fi dezechilibrate prin intermediul
unor mecanisme originale, care pe parcursul fiecarei rotatii, modificd, intre anumite limite,

distanta dintre centrele de greutate a maselor active si axa principald de rotire a dispozitivului.
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Cum fortele centrifuge dezvoltate sunt direct proportionale cu aceste distante rezulta ci si
marimea acestor forte este variabild intre dou limite: una inferioary si alta superioar3d. Aceste
forte actioneazi direct fie in arborele (arborii) dispozitivului, fie in carcasa acestuia, fie in arbore
si carcasd simultan. Abia acum se extrage forfa de tractiune (tot radiala dar intr-un singur sens)
din totalitatea fortelor centrifuge existente in fiecare moment. Componentele care nu au aceeasi
directie cu fora de tractiune rezultanti se anuleazi reciproc ori sunt preluate de arborii si/sau
carcasa dispozitivului fard a produce niciun efect util. Forta de tractiune dath de fiecare mas4
activd variazi, ca §i cea centrifugd, intre o limitd inferioar3 si una superioard, cu precizarea ci
limitele superioare, in ambele cazuri, sunt pozitive, iar limitele inferioare sunt pozitive la forta
centrifuga i negative sau zero la forfa de tractiune. Diferenta intre cele doud limite ale fortelor
de tractiune aferente unei rotatii complete reprezinti forta de tractiune datd de fiecare masa
activi. In toate cazurile, insi, forta de tractiune dati de o singurd mas4 activi este pulsatorie cu o
frecventd egala cu turafia dispozitivului. Pentru atenuarea acestui fenomen se vor folosi mai
multe mase active in acelasi dispozitiv, eventual si cu sensuri contrare de rotire, sau mai multe
dispozitive centrifugale de tractiune pe acelasi vehicul, avind masele active defazate
corespunzitor numrului de dispozitive.

Traiectoria de deplasare a vehiculului poate fi controlatd de citre conducitorul acestuia
prin comenzi care asigurd modificarea, fie a pozitiei unghiulare a arborelui (rotorului) central, fie
a pozitiei intregului dispozitiv.

Avantajul major al acestei metode de propulsie este acela ci se foloseste cu maxima
eficientd capacitatea motorului,deoarece intre anumite niveluri ale vitezei de deplasare se poate
produce fenomenul de accelerare fird a modifica turafia motorului. Abia cand suma tuturor
rezistentelor la inaintare a atins valoarea fortei totale de tractiune a dispozitivului,
corespunzitoare unei anumite turatii a motorului, se impune schimbarea regimului de functionare
a acestuia. Este un proces relativ echivalent cu schimbarea treptelor in cutia de viteze, cu
deosebirea ci modificarea vitezei vehiculului in aceeasi treaptd de vitezi se face obligatoriu prin
modificarea turatiei motorului. Lipsa forfelor de tractiune (de frecare) la contactul cu pamantul,
cu apa sau cu aerul si orientarea permanentd a fortei de tractiune data de dispozitiv pe directia de
deplasare a vehiculului, adaugd la avantajul mentionat mai sus si faptul ci se elimind aproape
complet uzurile cdii de rulare, a anvelopelor, rulmentilor, elicelor si altor componente, uzuri

cauzate de solicitdrile ce apar in viraje si la accelerare.
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Valoarea fortei de tractiune a unui dispozitiv se poate determina cu formula:

a b a b
Ft =ZFtp——ZFm =ZmRaw2 -‘Z mwaz =mw2(z Ra—sz)
1 1 1 1

in care:

F = forta totald de tractiune a unui dispozitiv;

Fyp = fortele de tractiune pozitive (folositoare, care trag sau imping inainte);

Fu = fortele de tractiune negative (care trag sau imping inapoi, nedorite dar inevitabile);
m = mirimea unei mase active;

Ra = distantele (razele) de la axa principald de rotatie pand la centrele de greutate ale

maselor active care dau componente pozitive ale fortei de tractiune; |

Ry = distantele (razele) de la axa principald de rotatie pand la centrele de greutate ale

maselor active care dau componente negative ale fortei de tractiune;
o = viteza unghiulara de rotatie a maselor active;

a + b = numirul de mase active.

Performanta unui dispozitiv centrifugal de tractiune depinde de: numarul (a+b), marimea
(m) si excentricitatea maselor active (r); razele de revolutie (Ra si Ry) pe care centrele de greutate 1
ale acestora evolueazi si de viteza lor unghiulari (®=27n), respectiv de turatia imprimat3 (n). |
Mirimea si turatia dispozitivului sunt limitate din motive de rezistenta materialelor, iar
numirul maselor active din motive spatiale (geometrice).
Astfel de dispozitive se pot utiliza pentru a asigura propulsia oric#rui tip de vehicul,
indiferent de mediul si domeniul in care se foloseste, inclusiv pentru sustentatia si propulsia

aeronavelor si navelor cosmice. In ultimul caz este nevoie de un motor special pentru antrenare.
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Noua metodi de propulsie si dispozitivele centrifugale de tractiune, conform inventiei, au

urmétoarele avantaje:

- fac posibila folosirea mai eficientd a performantelor motorului de antrenare si, prin
urmare, reducerea consumului de combustibil;

- elimin¥ actualele sisteme de transmitere a migchrii la partile active de interactiune cu
mediul inconjurdtor ale maginilor de transport (cutii de vitez3, reductoare, diferentiale,
planetare, cuplaje si articulatii diverse, etc.);

- au un randament superior pentru ci, de reguld, nu au baie de ulei, respectiv frani
hidraulic4 si nici miscari rectilinii-alternative;

- asiguri o uniformitate buni a fortei de tracfiune, aspect care devine total neglijabil dact
se utilizeazA mai multe mase active la un dispozitiv sau mai multe dispozitive cu mase
active defazate corespunziitor;

- nu necesit4 materiale si tehnologii speciale §i excesiv de scumpe;

- reduc cheltuielile de fabricatie si de exploatare;

- scade riscul de defectare datorita simplitatii constructive si scurtérii lanfului cinematic de
transmitere a miscirii, precum si lipsei socurilor cauzate de manevrele mecanice de
schimbare a regimului de functionare;

- asiguri tractiunea numai pe directia traiectoriei de deplasare a vehiculului (in viraje),
reducand astfel riscul de derapaj, uzura caii de rulare, a anvelopelor, a rulmentilor si a

altor componente din sistemele de rulare, suspensie, directie, etc.;

Se dau in continuare sase exemple de realizare a inventiei, privitoare la dispozitive
centrifugale de tracfciune, in legiturd cu figurile 1 - 19, care reprezintd, pentru fiecare exemplu,
vedere axiald, prima figurd, sectiune central-axiald (totald ori partiald), a doua figurd si
dispunerea, respectiv orientarea, fortelor centrifuge (F.) si a celor de tractiune (Fy), pe durata unei
rotatii complete, a treia figura.

In primul exemplu, fig. 1 reprezintd vederea axiald, din planul B-B (cu capacul
demontat), iar fig. 2 sectiunea central-axiali totald a dispozitivului cu planul A-A.

Din ambele figuri se vede ca la exterior dispozitivul are aspectul unei tobe rotitoare in
jurul unui arbore fixat rigid pe doi suporti. Toba propriu-zisd este formata dintr-o virold (1)
inchisd la capete cu doud capace (2), in care existd cite sapte lagare cu rulmenti (3) ce sustin tot

atatia arbori cotiti, alcatuiti fiecare din doud paliere (4) la extremititi si un maneton (5) in centru,

5
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unite prin dou# brate identice (6), care asigurd att transmiterea migcarii intre acestea, cét si
pozitionarea axei manetoanelor la aceeasi distanti fati de axa de simetrie a palierelor, la toti cei
sapte arbori cotiti, din care unul este central, fix §i mai solid pentru ci sustine intregul agregat si
preia integral forta de tractiune a dispozitivului. Ceilalti arbori cotiti sunt dispusi echidistant pe
un contur circular in jurul arborelui central. Toate manetoanele sunt demontabile, avand forma
unor buloane (5) asigurate cu saibe (7) si piulite (8), pentru a permite asamblarea si dezasamblafa
dispozitivului. Pe fiecare palier a celor sase arbori cotiti periferici este montati descentrat céte o
mas4i metalicd (mas4 activ) (9), prin intermediul unor pene (10), in total doulisprezece piese, ce
sunt rigidizate si fati de bratele manetoanelor, forméind practic cate un bloc comun: mas¥
metalicy, pana, palier si brat maneton.

Legdtura intre cei sapte arbori cotiti si controlul miscarii de rotatie a acestora se asiguri
prin intermediul celor dou3 capace in care intrd palierele si a unui disc central de antrenare (11),
care uneste manetoanele tuturor arborilor prin intermediul unor lagare cu rulmenti (12).
Invartirea dispozitivului se asigurd cu un motor, prin curele trapezoidale (13) si o fulie (14),
prinsi de unul din capacele dispozitivului. Din motive de securitate, Intregul dispozitiv va fi
inchis intr-o carcas4.

Forta de tractiune apare cind dispozitivul este rotit, deoarece acesta asigurd modificarea
permanenti a distantei centrelor de greutate a maselor active fatd de axa de rotafie a intregului
ansamblu, care coincide cu axa palierelor arborelui cotit central. Acest lucru este posibil pentru
c¥ cei sase arbori cotiti periferici sunt fortati si facd simultan douA miscdri : una de revolutie
intr-un sens, in jurul arborelui central, migcare la care sunt obligati de capacele dispozitivului, si
una de rotatie, in sens invers celei de revolutie, in jurul propriilor axe de simetrie a palierelor,
impus de discul central de antrenare, in conditiile in care cele dou# capace si discul de antrenare
se invart, la rndul lor, in jurul palierelor, respectiv manetonului arborelui cotit central, care este
fix.

Din expresia matematica a fortei centrifuge F. = mRw” rezulti ci aceasta este direct
proportionald cu mirimea masei supuse centrifugirii, cu raza pe care evolueaza centrul de
greutate al masei respective fata de axa de rotatie §i cu pitratul vitezei unghiulare. Dispozitivul
asigurd un dezechilibru intre fortele centrifuge aferente fiecirei mase active doar prin
modificarea continud a razei de rotatie a acestora in jurul arborelui central. Proiectia acestor forte

centrifuge, diferite ca marime, pe planul sectiunii central-axiale A-A a acestui dispozitiv, plan
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care confine obligatoriu axele de simetrie ale manetonului si palierelor arborelui cotit central,
constituie tot atitea forte de tractiune, care trag, in acelasi timp, unele inainte si altele inapoi cu
intensititi diferite, In functie de mirimea momentand a razei de revolutie. Diferentele dintre
componentele care trag fnainte (pozitive) si cele care trag Tnapoi (negative) cumulate dau forta
totald de tractiune radiald (F;) a dispozitivului, in sensul dinspre manetoane spre palierele
arborilor cotiti. Faptul ci existd si componente de tractiune negative nu este neaparat un
dezavantaj, deoarece neexistand niciun fel de misciri rectilinii-alternative, cosumul energetic nu
este amplificat.

Al doilea exemplu este prezentat in fig. 3 vedere axiala (din B) cu capacele demontate si
in fig.4 sectiune central-axial4 partiala (A-A) a unui dispozitiv, format din doua unitati identice,
fiecare avind patru mase active sub formi de role (1) cu glisiere (2), care culiseazi pe nigte
ghidaje radiale (3), in doua trepte, existente in rotorul dublu (4), care este invartit de un motor
prin intermediul unui arbore (5) si a unui grup diferential (6) in interiorul unei carcase duble, din
care una (7), cea care vine in contact cu rolele, se poate roti in carcasa fix3 exterioars (8), pe
niste role (9) asemanitoare unui rulment. La punerea in functiune, rolele impreuna cu glisierele,
care constituie masele active, sunt impinse de fortele centrifuge pe peretele interior al carcasei
rotitoare cu o intensitate proportionald cu distanta la care se afld centrul lor de greutate fatd de
axa de simetrie (I) a rotorului dublu. Deoarece fortele centrifuge sunt orientate radial, pentru
tractiune prezint interes doar proiectiile acestora pe planul de sectionare (A-A), care, la rAndul
lor, pot fi pozitive (care trag inainte) sau negative (care trag inapoi). Cum intotdeauna
componentele pozitive sunt mai mari sub aspect valoric decat cele negative, pentru ¢i razele de
revolutie a maselor active aferente componentelor pozitive sunt mai mari, rezulté o diferents care
insumati de la toate masele active di forta de tractiune radiald totald (Fy) a dispozitivului.
Carcasa rotitoare, pe care se sprijina si se rostogolesc rolele active, s-a introdus pentru a diminua
suprasolicitarea motorului si a dispozitivului in faza in care rolele si glisierele sunt impinse catre
axa de rotatie (impotriva fortei centrifuge), fard ca prin aceasti solutie si fie afectat directia si
sensul fortei totale de tractiune (Fy) a dispozitivului.

Dispunerea si orientarea fortelor centrifuge (Fc) si a celor de tractiune (F¢) pentru o
singuri masi activd, pe durata unei rotatii complete, in cazul primelor dous exemple, sunt
prezentate schematic in fig 5, unde “I” este axa principald de rotatie si “G” centrul de greutate al

masei active.

§
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Exemplul al treilea este in legiturd cu fig.6 vedere axiali (din B) cu capacul demontat si
fig.7 sectiune central-axiald partiald pentru un dispozitiv centrifugal de tractiune, format din doux
unitéti identice in care masele active sunt niste role (1) pe glisiere (2), care culiseaza in opt
ghidaje radiale (3) cu doua trepte, practicate pe un rotor (4), care poate fi invartitt de un motor
prin intermediul unui arbore (5) si a unui grup diferential (6). Al doilea punct de sprijin pentru
masele active este in cimaga interioard a unui rulment special (7) montat in capacul (8) carcasei
fixe exterioare (9), in care se sprijin4 o carcasi rotitoare interioar# (10) prin intermediul unor role
(11). Deosebirea esentiala fatd de versiunea anterioard este cd centrele de greutate a maselor
active (role + glisiere), atunci cidnd culiseazi, trec. prin axa de rotatie (I) si din aceastd cauzi
existd numai componente pozitive de tractiune derivate din fortele centrifuge, componentele care
trag inapoi (negative) dispirdnd. Carcasa interioard este rotitoare in carcasa exterioari fixa
pentru a asigura o solicitare cdt mai uniformd atit a motorului cat i a dispozitivului de tractiune.
Cele patru mase active sunt obligate s4 isi pdstreze poziliile corecte de lucru de citre ghidaje,
carcasa rotitoare, rulmentul special si fortele centrifuge care dau numai componente pozitive de
tractiune in planul de sectionare (A-A), componente care insumate dau forta totali radiald de
tractiune (Fy) a dispozitivului.

Pentru prevenirea accidentelor intregul dispozitiv va fi inchis fintr-o carcasi
corespunzitoare.

Dispunerea si orientarea fortelor centrifuge (Fc) §i a celor de tractiune (F;) pentru o
singurd mas¥ activd la aceast?l variant¥ sunt prezentate in fig. 8.

In fig. 9 vedere axiala din planul B-B i in fig. 10 sectiune central-axiala totald (A-A) este
prezentat un alt dispozitiv centrifugal de tractiune alcituit din dou unititi identice, dispuse
simetric fati de un grup diferential (1) antrenat de un motor prin intermediul unui arbore (2).
Fiecare unitate contine un arbore (3) care se sprijini in carcasa (4) si pe care este montat pe pani
(5) un disc special (6), echilibrat static i dinamic cu contragreutatea (7),care sustine o masi
activd (8) printr-un ax (9) pe care este montat un pinion (10), printr-o pan (11), ce angreneazi
cu un pinion liber (12) de pe un ax (13) apartindnd discului special. Acest din urm# pinion
angreneaz4 cu o coroand dintat4 (14) care face corp comun cu carcasa. Sistemul de angrenaje
descris asigurd rotirea discului special intr-un anumit sens, concomitent cu rotirea in sens opus a
masei active, care are tot forma unui disc cu acelasi diametru ca si discul special. Ca urmare,

departarea centrului de greutate (G) a maselor active fatd de axa principald de rotatie (I) variaza
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alternativ, la fiecare rotatie completa,de la zero in axaT la un maxim in axa’Il’ Consecinta este
aparitia unei forte centrifuge variabild de la zero la o valoare maximi. Proiectiile celor dous forte
centrifuge aferente celor dou unititi pe planul central-axial (A-A) de sectionare, insumate dau
forta totala radialy de tractiune (F) a dispozitivului. Pentru ameliorarea uniformititii tractiunii se
pot folosi mai multe dispozitive cu masele active dispuse defazat cu un unghi corespunzitor
numdrului de dispozitive utilizate. Protectia fata de piesele in miscare este asiguratd cu douz
capace (15).

Dispunerea si orientarea fortelor centrifuge (F.) si a celor de tractiune (F,), pentru fiecare
masi activi in acest caz, sunt prezentate in fig.11 in care “I” este axa principald de rotatie si “G”
centrul de greutate a maselor active. |

Al cincilea exemplu se prezinta 1n fig.12 vedere axial4 (din B) cu capacul demontat si in
fig.13 sectiune central-axiald partiald a unui dispozitiv centrifugal de tractiune cu doui unititi
identice, care are numai migcdri de rotatie, la care masele active sunt niste role (1) cu arbori
drepti (2) si eclise (3), legate articulat de un rotor special cu trei brafe (4) fixat printr-o pani (5)
pe un arbore principal drept (6) montat in carcasa dispozitivului (7) si capacul acesteia (8). Acest
arbore principal si rotorul de pe el sunt invartite cu 0 anumiti turafie de un motor prin inter-
mediul unui arbore (9) si a unui grup diferential (10). Intrucat arborele principal si rotorul special
sunt montate descentrat fati de carcasi, centrele de greutate a maselor active, obligate de fortele
centrifuge si se sprijine pe carcasy, se deplaseazi circular la distante variabile n jurul axei’I'de
rotatic a intregului ansamblu. Consecinta acestei misciri este aparitia fortelor centrifuge
variabile, a caror proiectie pe planul sectiunii centrale A-A devin forte de tractiune, tot variabile,
care se exercit2 atat in carcasa pe al carei interior se rostogolesc rolele, cat §i in rotorul special de
care sunt legate eclisele. Aceste forte de tractiune sunt fie pozitive (cele mai mari), fie negative
(cele mai mici). Diferentele intre acestea, cumulate, dau forta totald radiald de tractiune (Fy) a
dispozitivului.

Pentru o echilibrare cit mai bund a fortelor de tractiune care apar, se recomandi folosirea
simultan a dou’ unit#ti identice cu sensurile de rotatie opuse (ca n fig.12 si 13) si chiar a mai
multor dispozitive pe un vehicul, cu un defazaj unghiular a maselor active corespunzitor
numarului de dispozitive utilizate. Dispunerea si orientarea aleatoare a fortelor centrifuge (F.) si
a celor de tractiune (Fy), sunt prezentate in fig. 14,in care “I” este axa principala de rotatie si “G”

centrul de greutate a masei active.

¢
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Ultimul exemplu (al saselea) este redat in fig. 15 vedere axiald (din B) cu semicarcasa
demontat4 si fig.16 sectiune central-axial¥ totald (A-A), . are In compunere un arbore central
drept (1) incastrat in structura de rezisten{l a vehiculului deservit, la mijlocul caruia este montat
rigid un pinion conic (2), care angreneazi perpendicular cu patru pinioane conice (3) dispuse
simetric pe unul din capetele a patru arbori drepti (4) care se termind la celdlalt capit cu alte
patru pinioane conice (5) ce angreneaza, la randul lor, cu cite dousf pinioane conice (6) fixate
fiecare pe un arbore drept (7), de care este legati rigid si excentric cite o mas# activi (8).

‘Se precizeazi ci toate pinioanele conice, inclusiv cel imobil,vor avea diametre care si
asigure aceeasi vitez4 unghiulard migcirii de revolutie si miscdrii de rotafie a maselor active si
sunt fixate rigid pe arborii lor, iar cei doisprezece arbori mobili sunt fixati, prin lagare cu
rulmenti (9), intr-o carcasi rotitoare (10), pe care este montatd o fulie (11) de antrenare prin
curele trapezoidale (12) de citre un motor. Masele active din fiecare pereche au sensuri de rotatie
contrare in jurul propriilor arbori si impreuns au o migcare de revolutie In jurul arborelui central,
care este perpendicular pe toate axele de rotatie a fiecarei mase active, pozitia initiald de montaj
fiind cea reprezentati in figurile 15 si 16.

Dupa cum se poate observa, pe o anumitd directic diametrald depirtarea centrelor de

((I”

greutate a maselor active fath de axa principald de rotatie (“I”) este maxim4, iar in partea opusa
este minimd, in timp ce pe pdrtile laterale, aceste distante sunt egale. Fortele centrifuge date de
fiecare pereche de mase active pe timpul rotirii sunt proportionale cu raza total4 a cercului, pe
care are loc miscarea de revolutie a centrelor de greutate a acestora si se descompun in forte de
tractiune in planul central-axial (A-A) si in forfe inutile in planul central-axial perpendicular pe
planul A-A. Diferentele intre fortele de tractiune aferente perechilor de mase active opuse,
cumulate, constituie forta totala radiald de tractiune (Fy) a dispozitivului, care este preluats
integral de arborele central si transmis# structurii de rezistenf# a vehiculului. Fortele centrifuge
egale si de semn contrar se anuleaz reciproc, iar cele inutile sunt preluate de rezistenta pieselor
componente.

Un proces de compensare a eforturilor are loc si la nivelul tuturor maselor active, in
sensul c¥, in timp ce fortele centrifuge ndscute in perechile de mase active a caror centru de

greutate se apropie de arborele central fac opozitie motorului, fortele centrifuge de pe partea

opusd, unde raza de revolutie creste, ajuta motorul.

10
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Pentru securitate deplini si protectia angrenajelor, intregul ansamblu rotitor va fi inchis
intr-o carcas4 fixat4 pe caroseria vehiculului deservit.

Acest dispozitiv dezvolti o fortd totald de tractiune radiald (F,) uniforma, indiferent de
pozitia maselor active pe traiectoria de revolufie, dupd cum se demonstreazi in continuare,
;inand seama si de figura 17 in care sunt reprezentate simbolic masele active (1) si arborii

acestora (2) precum si fortele de tractiune (Fy) si cele centrifuge (Fc).

a) pentru pozitia din figura 15:

Fr =F¢1—Fe3

Fy; = F,; = mR;0%=mw?(R + 1)

Fi3 = Fis = mR3w?= mw?(R—r)
Rezulta:

F,=F1-Fi3= mw?[(R+1) - (R-1)]=2mrw?

m = masa unei perechi de mase active;
R = raza cercului la care sunt tangente toate axele de simetrie ale arborilor maselor active;
1 = raza de rotatie a centrului de greutate a fiecarei mase active in jurul propriilor arbori;

o = viteza unghiular4 a tuturor miscarilor de rotatie.

b) pentru o pozitie intermediar4, la un unghi oarecare a, este evident ca R rimane
constant, dar se modifica r dupa cum urmeazi:
_ F;y=F,, cosa = mw?R; cos = mw?*(R+ 1 cos o) cosa
F;,=F,, sina=mw?R, sina =mw?(R - r sina) sina
Fi,= F,; cosa = mw?R; cos o= mw?(R -1 cos a) cosa
F;,= F., sina = mw?R, sina = mw?R +r sina) sina
F=F,;-Fi3 +Fy, -Fi, =mw?cosa [(R + rcosa) - (R—rcosa )] + mw?sina [(R +
rsina) - (R - r sina)] = 2mrw?cos? a + 2mrw?sin? a = 2mrw? (cos? a + sin? a ) =

2mrw?

Prin extrapolare, se deduce ca orice dispozitiv centrifugal de tractiune care are patru, sau
multiplu de patru, mase active dispuse simetric in jurul axei principale de rotatie, va produce o

fort# de tractiune perfect uniforma.

11
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Dispunerea si orientarea fortelor centrifuge (Fc) si a fortelor de tractiune (F:) aferente unei
singure perechi de mase active, sunt prezentate in fig.18, in diferite pozitii pe durata unei rotatii,
in care axa principald de rotatie este “I”, centrul de greutate a unei perechi de mase active este
“G”, iar axele 1 'si 2 sunt de rotatie (1) respectiv a centrelor de greutate (2).

Se poate demonstra cid un dispozitiv centrifugal de tractiune, care si aibd numai

componente pozitive ale fortei de tractiune, nu se poate realiza. Scotand exagerat axa principals

de rotatie “I” in afara carcasei (a se vedea si fig. 19), se constatd cu usurint3 c4 punctul “A”, unde
se intersecteazd in unghi drept raza carcasei dispozitivului cu raza vectoare ce pleacd din axa de
rotatie “I” si este tangenti la cercul descris de centrul de greutate al unei mase active, nu poate fi
depdsit, deoarece dincolo de acest punct tendin}a masei active este de a face o miscare de
revolutie in sens contrar sensului pe care l-a avut pin4 in acel punct “A”, datoriti forfei de
opozitie (F,), ceea ce ar conduce la blocarea motorului de antrenare ori la distrugerea unor pérti
componente. Forta de opozifie (Fo) rezulti din descompunerea fortei motoare (Fm) in forta
radiald (F;) si forta tangentiald sau de opozitie (F,) in raport cu raza vectoare IA si nu IG. Evident
ci In punctul A forta de opozitie este zero si Fn=F;.

12
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REVENDICARI

Metoda de propulsie autonom a unui vehicul cu ajutorul unei forte inertiale de naturi
centrifugals, asemanitoare cu forta gravitationald, pentru a cirei nastere nu este necesard
niciun fel de interactiune cu mediul material inconjur#tor, astfel c4, in lipsa rezistentelor
la inaintare, poate asigura accelerarea continui a vehiculului pani la viteze oricat de
mari, mai lent sau mai rapid, in concordants cu regimul de functionare a dispozitivelor
centrifugale de tractiune, special concepute in acest scop, care asigurd dezechilibrarea
fortelor centrifuge aferente unor mase active ce ocupa pozitii cu excentricitdti diferite, pe
parcursul fiecirei rotatii, fati de o ax3 principala de invartire a acestora si transformarea
partiald a acestor forfe centrifuge in forte de tractiune pe o directie radiala.

Dispozitiv centrifugal de tractiune, conform revendicarii 1, si fig. 1 si 2, caracterizat prin
aceea ci este compus dintr-o tob# rotitoare in jurul unui ax Incastrat intr-o carcas3, tob4
fgnnaté dintr-o virola (1) inchisd la capete cu doui capace (2) ce au cate sapte lagire cu
rdiixlen;i (3), in care sunt montati tot atatea arbori cotiti formati fiecare din doui paliere
(4) la capete si un maneton (5) la centru unite prin cite doui brate identice (6) care
asigurd aceeasi distant# intre axele de simetrie a palierelor §i a manetoanelor la toti cei
sapte arbori cotifi, din care unul este central, mai solid si fix, iar ceilalti sunt dispu§i
simetric si echidistant pe un contur circular fati de acesta si in jurul ciruia fac dou#
migcdri cu aceeasi turafie dar cu sensuri contrare: una de revolutie si alta de rotatie fati
de axa proprie impreund cu niste blocuri metalice numite mase active (9) montate fix §i
excentric prin pene (10) numai pe paliere, rigidizate si fata de bratele manetoanelor (6),
controlul pozitiei si migcirilor tuturor pieselor mobile asigurfindu-se de cele dou# capace
cu lagire, care unesc toate palierele si un disc central de antrenare (11) care leagy,tot prin
lagdre cu rulmenti (12), toate manetoanele celor sapte arbori cotiti, functionarea intre-
gului dispozitiv asigurdndu-se cu un motor prin intermediul unor curele trapezoidale (13)
si a unei fulii (14) prinse de unul din capacele laterale.

Dispozitiv centrifugal de tractiune, conform revendicarii 1 si fig. 3 si 4, caracterizat prin
aceea ci este format din patru blocuri metalice (mase active), fiecare avind cite o rola

(1) si o glisier4 (2) care culiseaza pe patru ghidaje radiale (3), dispuse simetric intr-un

13
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rotor dublu (4) care este invértit de un motor prin intermediul unui arbore (5) si a unui
grup diferential (6) in interiorul unei carcase duble din care cea interioar¥ (7) se poate
roti in cea exterioard (8) pe niste role (9), dispozitiv la care specific este faptul c# toate
masele active fac o miscare de revolutie in jurul axei principale de rotatie (I), conco-
mitent cu o migcare rectilinie-alternativd radiald, in timp ce rolele se rotesc in jurul
propriilor axe, rostogolindu-se pe peretele interior al carcasei rotitoare.

. Dispozitiv centrifugal de tractiune, conform revendicdrii 1 si fig. 6 i 7, caracterizat prin

aceea ci are in compunere patru blocuri metalice (mase active) formate din céte o rold -

(1) si o glisierd (2) care pot culisa pe opt ghidaje radiale (3) dispuse simetric intr-un rotor
(4) care este Invartit de un motor prin intermediul unui arbore (5) si a unui grup
diferential (6), forta centrifigd dezvoltatd obligind rolele maselor active s¥ se sprijine si
s4 se rostogoleasc pe peretele circular al unei carcase interioare (10) rotitoare pe niste
role (11) intr-o carcash exterioard fix4 (9) , in al cirei capac se giiseste un rulment special
(7) ce constituie al doilea punct de sprijin pentru axele rolelor, specific acestui dispozitiv
fiind faptul ci masele active fac in acelasi timp o miscare rectilinie-alternativa radiald si
o miscare de revolutie in jurul axei de simetrie(Il)a carcasei astfel incat centrul de
greutate al fiecirei mase active trece prin axa principald de rotatie (I), spre a evita aparitia
fortelor de tractiune negative.

. Dispozitiv centrifugal de tractiune, conform revendicdrii 1 si fig. 9 si 10, caracterizat prin
aceea cd are doud unititi identice dispuse simetric fatd de un grup diferential (1) antrenat
de un motor prin intermediul unui arbore (2), fiecare unitate avand un arbore (3) care se
sprijind intr-o carcasi (4) si antreneazi, printr-o asamblare cu pani (5) un disc special (6)
care sustine un alt disc (8) de acelasi diametru, care constituiec masa activd, ce este
invdrtit cu aceeasi tura}ie dar in sens invers discului special printr-un sistem de angrenaje
care implic dou# pinioane si o coroand din}atﬁ, toate cu diametre egale: un pinion (10)
montat pe un ax (9) al masei active printr-o pani (11),un pinion liber (12) pe un ax (13)
ce apartine discului special, si o coroand dintata (14) fix4 fats de carcasd, intregul
mecanism facand posibild variatia fortei centrifuge aferente masei active, din care derivi
forta de tractiune, de la zero in axa principald de rotatie (I) la o valoare maximi in axa de
simetrie (II) a masei active atunci cand aceasta se afla In pozitia cea mai indepartata fat

de axa principal4 de rotatie.

14
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6. Dispozitiv centrifugal de tractiune conform revendicarii 1 si fig. 12 si 13, caracterizat

prin aceea ¢4, este compus din doud unititi identice care au céte trei mase active, formate
fiecare din cite o rold (1) pe un arbore drept (2) si dou eclise (3), legate articulat de un
rotor (4) cu trei brate echidistante, fixat printr-o pand (5) pe un arbore drept (6) montat
descentrat intr-o carcasi (7) pe care se sprijind si se rostogolesc rolele atunci rotorul
dispozitivului este invértit de un motor prin intermediul unui arbore (9) si a unui grup
diferential (10), ficand astfel posibil ca pe durata unei rotatii complete departarea
centrului de greutate a maselor active fatd de axa principald de rotatie (I) ca i mirimea
fortelor centrifuge dezvoltate, inclusiv a fortelor de tractiune aferente acestora s3 varieze
intre doud limite: una inferioara §i alta superioard, a ciror diferentd dau forta totald de
tractiune radiald a intregului dispozitiv.

. Dispozitiv centrifugal de tractiune conform revendicérii 1 si fig. 15 si 16, caracterizat
prin aceea ci are un arbore central fix (1) la mijlocul c#ruia este rigidizat un pinion conic
(2) care angreneazi perpendicular cu patru pinioane conice (3) dispuse simetric pe
capetele a patru arbori drepti (4) situati in acela§i plan in form4 de cruce care au la
celdlalt capit alte patru pinioane conice (5), ce angreneazi fiecare cu céte doud pinioane
tot conice (6) fixate pe céte un arbore drept (7), de care este legatii rigid si excentric cfte
o mas¥ activd (8); toate pinioanele conice fiind dimensionate astfel incit s¥ asigure
acceasi turatie miscdrii de revolutie si miscérilor de rotatie si fixate rigid pe arborii lor, ce
se sprijind prin lagdre cu rulmenti (9) intr-o carcasi rotitoare (10) prevazuti cu o fulie de
antrenare (11) prin curele trapezoidale (12) de citre un motor, astfel ci miscarea de
rotatie imprimati d4 nagtere unor forte centrifuge dezechilibrate in masele active,din care
o parte se transforma in forte de tractiune pe o anumity directie radiald a dispozitivului,

forte ce se pot folosi in orice scop.

15
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