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CU AJUTORUL UNUI SISTEM DE ELIMINARE

A MOMENTULUI DE REACTIE

(57) Rezumat:

Inventia se refera la o transmisie amplificatoare de
putere cu ajutorul unui sistem de eliminare a momen-
tului de reactie, aplicabila motoarelor electrice, termice
sau hidraulice, precum si tuturor echipamentelor si
dispozitivelor utilizate pentru producerea de cuplu in
miscare de rotatie. Transmisia conform inventiei este
formata dintr-un motor (1) electric care, prin intermediul
unui cuplaj (2) elastic, transmite migcarea de rotatie
unui reductor (3) cilindric, coaxial, motorul (1) electric
este fixat cu ajutorul unor suruburi (19) la partea
frontala, dreapta a reductorului (3) care, la rAndul s&u,
este fixat cu ajutorul unor suruburi (7) la partea frontala,
dreapta, a unei carcase (6); prin intermediul unui cuplaj
(4) elastic, un arbore de iesire din reductor (3) transmite
migcarea de rotatie uneiroti (8) conice, care antreneaza
niste roti (9/1 si 9/2) conice, care, prin intermediul unor
arbori (10/1 si 10/2) flexibili, transmit mai departe
migcarea de rotatie la niste roti (13/1 si 13/2) cilindrice,
care angreneazd, in interiorul unei carcase (11), o roata
(14) cilindrica, de la care miscarea de rotatie este trans-
misa, prin intermediul unui cuplaj (15) elastic, unui
variator (16) cilindric, coaxial, un traductor (18) de
moment, un cuplaj (21) electromagnetic comandat de
un microcontroler MC, un regulator de turatie RT siun
acumulator AC.
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DESCRIEREA INVENTIEI  _Data depoxit ... 8,200 2019,

Titlul inventiei: “Transmisie mecanicd amplificatoare de putere cu ajutorul unui sistem
de eliminare a momentului de reactie”

Domeniul de aplicare al inventiei: Prezenta inventie se referd, pe de o parte, la un
sistem de eliminare a momentului de reactie generat de masgina de lucru, atunci ciand este
antrenata in miscare de rotatie de cdtre masina motoare, fiind aplicabild motoarelor electrice,
termice sau hidraulice precum g§i tuturor echipamentelor §i dispozitivelor utilizate pentru
producerea de cuplu in miscare de rotatie, iar, pe alta parte, prin addugarea unor elemente,
reuseste sd amplifice puterea de iesire din sistem peste puterea de intrare, fiind aplicabila la
orice instalatie, utilaj, etc., care este alimentati cu energie electrica.

Al treilea principiu al dinamici, numit si principiul actiunii si reactiunii, afirma ca daca
un corp actioneazi cu o fortd asupra altui corp, acesta din urma, actioneaza, la randul siu,
asupra primului corp, cu o fortd egald si de sens opus [3]. Acest principiu, folosit inifial in
contextul fortelor liniare, este valabil si in cazul sistemelor rotative. Pentru acestea din urma,
momentul devine echivalentul fortei din sistemele liniare. Deci, dacd un corp actioneazi
asupra unui alt corp cu un moment de torsiune, atunci acest al doilea corp actioneazd cu
acelagi moment de torsiune, dar de sens opus, asupra primului corp.

Toate motoarele rotative si sistemele de antrenare fabricate vreodatd si utilizate in
industrie, care produc un moment motor, se supun principiului al treilea al dinamicii. In
consecintd, asa cum s-a explicat mai sus, este generat un moment de reactie, de valoare egala
cu momentul motor, dar de sens opus. Acest moment de reactie trebuie sd fie preluat de
magina motoare. Astfel, pentru a functiona fird probleme, motoarele sau sistemele rotative,
trebuie legate la o fundatie sau trebuie fixate prin intermediul unui sistem de prindere, astfel
incat momentul de reactie sa fie transferat la pamant. In caz contrar, puterea si momentul
produse de motor vor fi preluate de carcasa acestuia, care se va roti in sens opus.

Utilizarea primei parti a inventiei (capacitatea de eliminare a momentului de reactie)
este posibild in orice aplicatie care implici miscare de rotatie, cum ar fi, spre exemplu,
gaurirea sau frezarea anumitor piese, frezarea tunelurilor, forarea puturilor, etc. Cel mai

indicat domeniu de aplicare ar fi in astronautica, unde, datoritd lipsei gravitatiei, preluarea

o

—



a 2019 00023 18/012019 9§

momentului de reactie, de citre operator (astronaut) sau dispozitivele de fixare, este practic
imposibild in cazul operatilor ce implicd migciri mecanizate de rotatie (ingurubdri, gauriri,
freziri, foraje, etc.). Utilizarea celei de-a doua pirti a inventiei (proprietatea de a amplifica
puterea introdusd in sistem) este posibild ca si sursd de energie electricd pentru orice aparat,
utilaj, etc. care consuma pentru functionare energie electrica.

Precizarea stadiului cunoscut al tehnicii in domeniul obiectului inventiei, cu
mentionarea dezavantajelor solutiilor tehnice cunoscute;

In scopul diminuirii momentului de reactie, este cunoscut mecanismul denumit “Non-
Reaction Torque Drive” [1] , format dintr-un rotor, un stator, 2 giroscoape, 2 electromotoare
de turatie ridicatd , care rotesc giroscoapele si 4 electromagneti de 24 Vcc, utilizafi ca
elemente de actionare. Pe langa faptul ca sistemul transmite cuplul motor la arborele de iesire,
se diminueaza cu pani la 95% momentul de reactie.

In raport cu inventia prezenti, pentru care se soliciti acordarea unui brevet,
mecanismul mai sus prezentat are 3 dezavantaje majore. in primul rind, puterea motoare
transmisd este limitati de randamentul giroscoapelor. In al doilea rdnd, pentru rotirea
giroscoapelor, se necesita cele doud electromotoare de turafie ridicata, deci un consum
suplimentar de energie. Si in ultimul rdnd, momentul de reactie este eliminat cu ajutorul
mecanismului Intr-un procent de 95%.

In acelasi scop, este cunoscut si dispozitivul pentru contracararea momentului de
reactie intr-un sistem portant de actionare reversibild [2]. Ansamblul, denumit , Mechanism
for Counteracting Reaction Torque in a Powered, Reversible Hand- Held Rotary Driver”
contine un mecanism intern de reducere a momentului de reactie, care altfel ar actiona direct
asupra carcasei ansamblului si, prin urmare, asupra maginii operatorului. Dispozitivul este
bidirectional, reducand momentul de reactie, in aceiagi masura In care sistemul este operat
intr-un sens sau in sens invers. Ansamblul include un mecanism planetar diferential, avand o
intrare actionatd de la un rotor, o iesire care actioneazi arborele conducidtor §i o iesire
suplimentard, cuplatd la un arbore de compensare, care este decalat lateral fati de axa

rotorului de antrenare. Un sistem de parghii este utilizat pentru a impiedica rotirea arborelui

.
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de compensare In orice directie, in raport cu carcasa, reducind astfel momentul de reactie care
ar actiona asupra carcasei.

in comparatie cu inventia pentru care se solicita brevetul, dispozitivul mai sus descris
are si el 2 dezavantaje legate, pe deoparte , de procentul mai redus de diminuare a momentului
de reactie si, pe de alta parte, de puterea ce poate fi transmisd de acest sistem purtat de mana
unui operator uman.

Tot 1n acelasi scop, este cunoscut si a fost inaintat spre brevetare, mecanismul cu titlul
“Transmisic mecanicd pentru eliminarea momentului de reactie” [4]. Acest sistem este o
combinatie de rotii dintate, 2 transmisii cu lang si 4 arbori flexibili. Comparativ cu sistemul de
eliminare a momentului de reactie pentru care se solicita brevetul, sistemul mai sus amintit are
dezavantajul cd este mult mai complicat din punct de vedere constructiv (contine foarte multe
componente, deci si costul de realizare este mult mai mare). Sistemul pentru eliminarea
momentului de reactie, pentru care se solicitd actualmente brevetul, rezolva aceleasi probleme
ca sl cel amintit mai sus, putdndu-se afirma ci este o variantd mai performantd, deoarece in
cazul real, momentul de iesire din sistem este variabil. Sistemul precedent nu rezolva
problema elimindrii momentului de reactie la un moment de iesire variabil in timpul
functionarii, problema care, in cazul sistemului pentru care se solicitd actualmente brevetarea,
este rezolvatd. De asemenea, solutia propusd are, comparativ cu solutia anterioard, un
randament mai ridicat datorita numéarului mai redus de componente.

Referitor la posibilitatea ca o transmisie mecanicd si amplifice puterea de intrare,
astfel incat puterea la iesire si fie mai mare decat aceasta, nu avem cunostinti de existenta
unor transmisii asemanatoare.

Problema tehnicd pe care o rezolvd inventia este, in primul rind, aceea de a reduce la
minim sistemul de prindere (fixare) a motorului sau ansamblului de antrenare in migcare de
rotatie care trebuie si contracareze efectul momentului de reactie.

Elementul de originalitate al solutiei tehnice ce face obiectul inventiei este acela ca
elimind complect momentul de reactie la un moment de iesire variabil, utilizind un singur
motor electric, 0 combinatie de roti dintate, doi arbori flexibili, un traductor de moment, un

variator de turatie, un acumulator, un cuplaj electromagnetic §i un microcontroler. in plus,
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addugind ansamblului un alternator §i un motor electric suplimentar, sistemul poate sa
produci un surplus de energie electrica.

Prezentarea modului concret de realizare a inventiei:

Asa cum se prezintd schematic in figura 1, sistemul este format dintr-un motor electric
1 care, prin intermediul cuplajului elastic 2, transmite migcarea de rotatie reductorului
cilindric coaxial 3. Motorul electric 1 este fixat cu ajutorul suruburilor 19 la partea frontala-
dreapta a reductorului 3, care, la rdndul sdu, este fixat cu ajutorul suruburilor 7 la partea
frontala-dreapta a carcasei 6. Schema de principiu a reductorului 3 este prezentati in figura 4,
unde 39, 40, 41, 42, 43 si 44 sunt roti dintate cilindrice.

Prin intermediul cuplajului elastic 4, arborele de iegire din reductorul 3 transmite
migcarea de rotatie rofii conice 8, care antreneazd rotile conice 9/1 si 9/2, care, prin
intermediul arborilor flexibili 10/1 gi 10/2 transmit mai departe migcarea de rotatie la rotile
dintate cilindrice 13/1 si 13/2j“Aceste doui roti angreneazi, in interiorul carcasei 11, cu roata
dintata cilindricd 14. Carcasa 11 este fixatd pe partea frontald-stdnga a carcasei 6 cu ajutorul

suruburilor 12. In continuare, de la roata dintatd 14, miscarea de rotafie este transmisa, prin

/

cum se poate vedea in figura 2, la un moment de torsiune 4FR transmis de roata conicéd 8, de
la motorului electric 1, prin intermediul reductorului 3, se produce cidte un moment de
torsiune FR in fiecare din arborii rotfilor conice 9/1 respectiv 9/2, deoarece raza medie a rotii
conice 8 este 2R, in timp ce raza medie a rotilor conice 9/1 si 9/2 este R (raza medie a
conurilor de divizare). Ca urmare a contactul dintre dintii rofii conice 8 cu dintii rotilor conice
9/1, respectiv 9/2, rezulti cite o for{d perifericd perpendiculard pe planul desenului, egald cu
F. Aceste forfe / transmit la lagérele rotilor conice 9/1, respectiv 9/2, céte o fortd de aceeasi
marime F. Momentele de torsiune FR de la rofile conice 9/1 respectiv 9/2 sunt transmise mai
departe, prin intermediul arborilor flexibili 10/1, respectiv 10/2, 1a rotile dintate 13/1 i 13/2,
care angreneazd cu roata dinfatd cilindricd 14. Astfel, la axa rotii dintate cilindrice 14 se
transmite un moment de torsiune:

Max = FR + FR = 2FR, q))

deoarece razele rotilor dintate cilindrice 13/1, 13/2 si 14 sunt egale i au mirimea R/2.

-4-
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Astfel, se poate observa ci datoritd angrendrii rotilor dintate 13/1 si 13/2 cu roata 14
actioneaza cate o fora perifericd 2F perpendiculard pe planul desenului, avind sensurile
(opuse) marcate in figura 2. Aceste forfe periferice genereazd in lagirele rotilor dintate
cilindrice 13/1 respectiv 13/2 fortele de marime 2F si de sensuri (opuse) marcate in figura 2.
Mai trebuie mentionat si faptul cd arborii flexibili 10/1 respectiv 10/2 produc in lagérele
rotilor 9/1 , 9/2 , 13/1 respectiv 13/2 reactiunile de accesasi valoare F' cu sensurile marcate in
figura 2.

Trebuie retinut si faptul cd prin angrenarea rofilor conice 9/1, respectiv 9/2, cu roata
conicd 8, se produc cate o for{a radiald, respectiv axiald la fiecare roatd dintatd , forje care
actioneaza in planul desenului, deci nu produc momente de torsiune la carcasa 6, anulandu-se
reciproc.

Astfel, dacd notim cu Mc momentul total de torsiune ce actioneazi asupra carcasei 6,
valoarea acestui moment se calculeazi cu relatia:

Mc=-2-2R-(F+F')+ 2 (2F+F')-R + 4FR, (2)
unde ultimul termen din formuld este momentul de reactie al carcasei reductorului 3 asupra
carcasei 6 . Ca atare, desfacand parantezele si grupand favorabil termenii, relatia (2) devine:

Mc =4FR-2FR. 3)

Daca se noteazi cu Me momentul de iesire din sistem si cu Mc' momentul de reactie
al carcasei variatorului 16 atunci:

Mc' = Me + Max. 4

Prin urmare, conditia de eliminare a momentului de reactie se scrie ca:

Mc' = Mec, (5)
de unde, folosind relatiile (3), (4) si (5), se poate scrie ci:
Me = Mc'- Max = Mc - Max = 4FR - 2F'R- 2FR = 2FR - 2F'R=2R- (F - F')  (6)

Prin urmare, conditia de a avea un moment de iesire diferit de zero (Me # 0) este ca
fortele F si F~ sa fie de valori diferite (F # F”).

Din incercarn experimentale efectuate pe arbori flexibili, se poate afirma cd F'<F. Ca

atare, din relatia (6) rezulta cd Me > 0 , adica sistemul produce un moment de iegire pozitiv.
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Deoarece, de obicei, momentul M. este variabil in timpul functioniri, pentru
eliminarea totaldi a momentului de reactie se foloseste variatorul 16, a carui schemd de
principiu se prezinti in figura 3 si traductorul de moment 18, montat la partea stingi a
variatorului 16, cu ajutorul suruburilor 23. In figura 3, elementele care compun variatorul sunt
urmitoarele: 45- 52 roti dintate cilindrice, 53- 56 fulii variator si 57, 58 curele late.
Asigurarea unei turatii variabile la iesirea din variatorul 16 se face prin modificarea pozitiei
curelelor 57 si 58 pe fuliile variator (marcate in figura 3 cu ,,(a)”). Acest lucru se comandi
electric cu ajutorul microcontrolerului MC.

Traductorul de moment misoard momentul de torsiune Mc la diferite valon ale
momentului Max i inregistreazd aceste valori in memoria microcontrolerului programabil
MC conectat electric la traductorul de moment. Astfel, la un anumit raport de transmitere al
variatorului de turatie 16, rezulti o crestere sau micsorare a momentului Max. Notind 1n acest
caz cu Me' momentul de iesire (Me'# Me), cu Max'+ Max , momentul de intrare in variatorul
16 si cu Mc" momentul la ‘carcasa variatorului 16, conditia de eliminare a momentului de
reactie se poate scrie:

Me' = Mc" - Max'. (7)

Microcontrolerul programabil MC, primind semnal de la traductorul de momente 18,
comandd variatorul 16 pentru obtinerea momentului Mc" corespunzitor §i ajustarea puterii
motorului 1 pentru obfinerea momentului Max' corespunzitor pentru ca relatia (7) sd fie
satisfacutd, unde Mc"= Mc, care, la rdndul siu, este variabil.

In acest fel, la orice valoare a momentului Max' rezultd o valoare determinati a lui Mec.
La randul siu, valoarea momentului Max’ este dati de puterea motorului 1, putere ce se
controleazd prin intermediul regulatorului de turatie RT, care si el este comandat de
microcontrolerul MC.

in felul acesta, avem functiile:

Me = f, (Max') si Max' = f, (P ), (8)
unde P este puterea motorului electric 1. Ca atare:
Mc=Mc" = f (f, (P )). ©)

In consecinta, relatia (7) devine:

92,
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Me'= fi(f2(P ))— (P ). (10)
adici la valori determinate ale lui Me’ calculatorul comandi variatorul 16 §i puterea motorului
electric 1, pentru obtinerea unor valori corespunzitoare, ale lui Mc"” si Max', astfel incat
momentul de reactie si fie complect eliminat, chiar si in cazul momentului de iegire variabil.

La axa de iesire din traductorul de momente 18 este montat cuplajul electromagnetic
21 comandat de microcontrolerul MC, cuplaj care serveste la evitarea variatiilor brugte a
momentului de iesire Me, ce pot apare la axa de iegire 24 a cuplajului electromagnetic 21, axa
la care se poate conecta magina de lucru.

Talpile 22 fixate pe carcasa 6 servesc numai la susfinerea greutitii intregului sistem, in
cazul elimindrii momentului de reactie (prima parte a inventiei).

Descrierea pand in acest punct s-a referit la prima parte a inventiei (la sistemul de
eliminare a momentului de reactie), iar, in continuare, prin eliminarea tilpilor 22 gi cu
adaugirea unor elemente mai jos descrise, se ajunge la partea a doua a inventiei care se referd
la transmisia mecanici amplificatoare de putere.

Pentru aceastd a doua parte a inventiei, a cérei schemd de principiu este prezentatd in
figura 5, arborele de iesire 24 este lagaruit intr-un cadru fix 31, prin intermediu unui rulment
25. Cadrul fix, la randul sdu, este fixat de fundatie cu ajutorul suruburilor 32, iar carcasa
reductorului 3 (care, de data aceasta include si motorul de antrenare 1) este 1agéruitd in cadrul
fix 33 prin intermediul rulmentului 30. Cadrul 33 este fixat de fundatie cu ajutorul suruburilor
34. Astfel, intreg sistemul poate fi rotit de motorul electric M, (alimentat de la acumulatorul
AC), prin intermediul transmisiei cu roti dintate cilindrice 28-29, sau orice alt tip de
transmisie. Este de mentfionat faptul ca, in cazul acesta, pentru alimentarea electrica, se
impune folosirea unor contacte mobile cu perii §i inele la traductorul de momente 18, la
variatorul comandabil electric 16, si la reductorul 3 (detaliul tip lupd din figura 5, unde
elementele componente au urmitoarea semnificatie: 59- inel de contact, 60- perie, 61- suport
perie, 62- arc, 63- fir electric §i 64- element fixare suport perie).

Arborele de iegire 24 este conectat, prin intermediul unei transmisii cu roti dinfate

cilindrice 26-27, sau orice alt tip de transmisie, la alternatorul A, care serveste la incircarea

7 "
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acumulatorului AC. Contactele mobile mai sus descrise sunt fixate de fundatie, respectiv de
cadrul fix 33 prin intermediul elementelor 35 si 36, respectiv a suruburilor 37 i 38.

Pentru a demonstra ci sistemul din figura 5 este capabil sd produca un surplus de
energie electricd care se poate folosi la alimentara, oricirui utilaj, masind sau aparat care
functioneazi cu curent electric, s consideram ci la iegirea din reductorul 3 turatia este n; §i
momentul de torsiune este M= 4FR.

Pe baza notatiilor din figurilor 1 si 2, la intrarea in variatorul 16, turatia are valoarea
Nna= 2n; iar momentul de torsiune Max= 2FR. Totodatd, tindnd seama de relafia (6),
momentul de torsiune la iegirea din variatorul 16 are valoarea Me = 2FR — 2F'R, unde F’ este
forta de reactie generatd de arborii flexibili mirime ce se poate determina doar experimental.

Tinand seama de notatiile din figurile 1 si 2, se poate scrie urmatoarea relatie stabilitd

experimental:

2F£=[2LR+R]F’ (1)

2 4

de unde rezulti: F'=039-F (12)
Astfel, relatia (6) devine:

M,=2R(F—-F')=2FR(1-0,39)=122FR (13)
in continuare, pentru ci momentul de reactie al sistemului este eliminat, pentru rotirea

intregului ansamblu se necesitd un moment de antrenare Ma, care trebuie sd invingd doar
momentele date de fortele de frecare din rulmentii sistemului. Ca atare:

Ma= Fr rruimed= ' Gsist Fruimed, (14)
s1 puterea de antrenare, care trebuie asigurati de motorul M; este:

_My-ny
4 955

(W] (15)

unde:
F- fota de frecare din rulment;;
Gsist - greutatea sistemului care se rotegte;

u- coeficientul de frecare din rulmenti (conform producatorilor, p = 0,005);

o .
H—
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F'ruimed- Media aritmeticd a razelor medii (intre inelul exterior si inelul interior) ale rulmentilor

255130 [rrulmed = s ‘;rml30 }'
n;- turatia de antrenare a sistemului (prin intermediul motorului My §i a perechii de roti dintate
28/ 29.

Asumand:

- pentru motorul 1 o putere P= 1 kW;

- o turatie a motorului M; de 2.800 rot/ min gi un raport de transmitere i=/ la perechea

de roti dintate 28/ 29, deci n= 2.800 rot/ min;

- masa sistemului rotativ msis— 100 kg, deci Gsiss =981 N;

- pentru rulmentul 25 o razd medie 7r25= 0,015m;

- pentru rulmentul 30 o razi medie rri30—= 0,15 m;

- turatia la iegirea din reductorul 3: n;= 300 rot/ min;

0,0
rezultd, pe rand: Yeulmed = # =0,0825m,

Ma= 0,005-981- 0,0825= 0,4047 Nm

_0,4047- 2800
955
Ca atare, puterea de intrare introdusd in sistem (de motoarele 1 si M>) este:

si A =1187W

PB=P+P,=1000+1187=1.1187 W (16)
Pe de altd parte, momentul de torsiune la roata conici 8 a fost considerat ca fiind

M=4FR. Cunoscand relatia de interdependenti dintre moment si putere:

M[Nm] B 9,55-P[W]

; 17)
n

1 asumand un randament #g = 0,95 al reductorului 3, rezulta:

9,55-ng, - P
M=arr=""""R T (18)
n;
adica:
9,55-n- 5.095-1.0
Fr=225 1P 9350, 9 _7 56 Nm, (19)

4n,; 4-300
deci momentul de iegire, conform relatiei (13) va fi:

a—" ad
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M,=122FR=122-756=9,22 Nm | (20)
Acest moment Me presupune transmiterea unei puteri la iesire P, la turatia n+ n», unde

n este turatia la iesirea din sistem, atunci cand sistemul nu primeste migcare de rotatie de la

motorul M. Deci:

e:Me-(n+n2)=Me-n+Me-n2 ’ @1)
9,55 9,55 9,55
unde primul termen al relatiei (21) este puterea la iesire datoratdi motorului 1 iar al doilea

termen este puterea datoratd motorului Ma.
Atunci cand sistemul este antrenat doar de cétre motorul 1, momentul la iegire se scrie
in functie de puterea P a motorului 1 ca:

_955-P-y,
n >
unde 1 este randamentul mecanic total al transmisiei formatid din toate organele de masini

M, (22)
cuprinse intre arborele motorului 1 si arborele 24.
inlocuind relagia (22) in primul termen al relatiei (21), aceasta devine:

M, -ny
9,55
Asumand pentru randamentul total al transmisiei valoarea n; = 0,75, puterea de iesire

Fo=n P+

, (23)

va avea valoarea:

9,22-2.800

P,=075-1.000+ =3.45325 W. (24)

b4

Deci, in conditiile asumate mai sus, randamentul transmisiei mecanice amplificatoare
de putere cu ajutorul unui sistem de eliminare a momentului de reactie este:

g e jop=3:45325
P 11187

Ca atare, transmisia genereazi un surplus de putere (energie), ce poate folosit pentru

-100= 308,68 %. (25)

alimentarea cu energie electrici a oricarui alt sistem (cazul nostru pentru alimentarea
motorului electric M3).

Este de mentionat faptul ci valorile marimilor asumate mai sus pot fi adaptate
corespunzitor situatiei concrete de proiectare a sistemului, valorile efective neinfluentand

caracteristica amplificatoare de putere a transmisiei.

/ﬁ/@/ -10-
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Avantajelor rezultate din aplicarea inventiei:

Prin aplicarea inventiei se pot obfine urmétoarele avantaje:

Referitor la prima parte a inventiei (sistemul de eliminare a momentului de reactie):

- se elimind necesitatea folosirii unor dispozitive pentru anularea momentului de
reactie, chiar i la momente de iesire variabile;

- in cazul operdrii manuale a sistemului, se elimind integral contramomentul
(momentul rezistiv) ce trebuie asigurat de operator, chiar si la momente de iesire variabile;

- se elimina costurile de fabricatie aferente dispozitivelor necesare pentru anularea
momentului de reactie i timpul de montare al acestor dispozitive.

Referitor la partea a doua a inventiei (sistemul de amplificare a puterii):

- se produce un surplus de energie electrica care se poate folosi 1a alimentara, oricdrui

utilaj, masind sau aparat care functioneazi cu curent electric.

;?c.,_-—» -11-
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REVENDICARI

Transmisia mecanicd pentru eliminarea momentului de reactie, caracterizata prin aceea
¢t este formatd dintr-un motor electric 1, un reductor cilindric coaxial 3, transmisiile cu
roti dintate 8, 9/1, 9/2, 13/1, 13/2, arborii flexibil 10/1 si 10/2, variatorul de turatie
comandat electric 16, traductorul de momente 18, cuplajul electromagnetic 21 avand un
arbore de iegire 24, microcontrolerul MC, regulatorul de turatie RT §i acumulator AC.
Transmisia conform revendicarii 1, caracterizati prin aceea cii, prin aranjarea favorabila
a elementelor mecanice, electrice si electronice mai sus mentionate, reuseste sa elimine
momentul de reacfie generat de magina de lucru, chiar daca acest moment este variabil in
timpul functiondrii, ficdnd posibild operarea sistemului chiar §i in conditii de
imponderabilitate.

Transmisia conform revendicérii 1, caracterizati prin aceea cii, avdnd in componenta sa
unul sau mai multi arbori flexibili, care printr-o aranjare favorabili §i in combinatie cu alte
organe de masini, respectiv componente electrice §i electronice, reugeste sid elimine
complect momentul de reactie generat de magina de lucru, chiar §i la momente de iegire
variabile.

Transmisia mecanicid amplificatoare de putere cu ajutorul unui sistem de eliminare a
momentului de reactie caracterizati prin aceea ci, prin adiugarea la prima parte a
inventiei a unor componente cum ar fi lagirele de rostogolire 25 si 30, motorul electric
M:, angrenajele formate din rotile dinfate 26 si 27, respectiv 28 si 29, alternatorul A, si
contactele electrice mobile ale traductorului de momente 18, ale variatorului de turatie
comandabil electric 16 si ale carcasei reductorului 3, reuseste sd genereze un surplus de
putere electricd, care poate fi utilizat pentru alimentarea oricirui aparat destinat sd
functioneze cu energie electrica.

Transmisia conform revendicdrilor 1 si 4, caracterizati prin aceea ¢, avind in
componenta sa, unul sau mai mul{i arbori flexibili, pe langi alte organe de masini i

componente electrice, este capabil s multiplice puterea (energia) introdusi in sistem.

-12-
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6. Transmisia conform revendicérilor 1 si 4, caracterizatii prin aceea ci, pentru producerea
unui surplus de energie, utilizeaza un sistem de eliminare totald sau partiald a momentului

de reactie generat de masina de lucru.

;h,—/ 13-
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Figura 4 Schema de principiu a reductorului 3
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