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SISTEM ~I PROCEDEU DE PROPULSIE SlTBACVATICA PRIN TRANSFORMARE 

INERTIAL-ELASTICA 


Inventia se refera la un sistem ~i un procedeu de propulsie subacvatica ce asigura locomotia 
unui vehicol sub apa sau la suprafata ei. 

Domeniul in care se utilizeaza inventia este cel al vehiculelor acvatice. 

Se cunosc sistemele de propulsie subacvatice care folosesc motoare cu elice. Dezavantajul 
acestora consta in faptul ca genereaza turbulente ~i un nivel ridicat de zgomot afectand in mod 
negativ mediul acvatic. 

Problema tehnica pe care inventia i~i propune sa 0 rezolve consta in realizarea unui sistem de 
propulsie subacvatica, ce asigura deplasarea in apa lara a crea un impact negativ asupra 
mediului. 

Sistemul de propulsie rezolva problema tehnica prin utilizarea unui procedeu ce are la baza 
transformarea inertiei unui ansmblu longitudinal oscilant in energie elastica ~i apoi in propulsie, 
rezultfuld inaintarea prin apa lara a crea turbulente semnificative. 

Avantajele sistemului de propulsie sunt urmatoarele: 

Consuma 0 cantitate mica de energie pentru functionare 

Este un sistem simplu, u~or de construit ~i de intretinut 

Este silentios 


Se prezinta un exemplu de realizare practica a sistemului de propulsie subacvatic, in legatura ~i 
cu figurile 1, 2 ~i 3: 

Fig. 1 - Vedere izometrica de ansamblu a sistemului de propulsie 

Fig. 2 - Vedere laterala a sistemului de propulsie 

Fig. 3 - Vedere de sus a sistemului de propulsie 

Sistemul de propulsie este alcatuit dintr-un motor 1 de actionare, un ansamblu 2 longitudinal 
oscilant ~i 0 unitate 3 de comanda ~i control. 

Motorul 1 este fixat in pozitie verticala de corpul unui vehicol ce se deplaseaza prin apa ~i 
genereaza 0 mi~care de rotatie oscilatorie intermitenta la un anumit unghi. Este conectat de tija 
2a telescopica a ansamblului 2 longitudinal prin intermediul unui ax 1b, sub unghi de 90 grade. 
Axullb este fixat de vehicolul acvatic prin intermediul unui rulment la care asigura preluarea 
~i distributia catre vehicol a fortei de propulsie. 

Ansamblul2 oscilant este alcatuit dintr-o tija 2a telescopica, un element 2b elastic longitudinal 
~i 0 paleta 2c cu membrana deformabila.Tija 2a telescopica este fixata rigid intr-o parte de axul 
la motorului ~i in partea opusa de elementul 2b elastic longitudinal, are lungimea ajustabila 
pentru a putea transmite mi~carea de rotatie oscilatorie intermitenta, pe 0 anumita distanta, de 
la motorul 1 la elementul 2b elastic. Elementul 2b elastic longitudinal are 0 structura care 
trebuie sa faca fata la arcuiri consecutive stfulga-dreapta ~i este format din componente 
deformabile prin incovoiere care pot fi: bare elastice, lamele longitudinale sau arcuri metalice. 
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Paleta 2c cu membrana deformabila este fixata de elementul 2b elastic ~i are rol dublu, pe de 0 

parte contribuie la incovoierea elementului 2b elastic ~i pe de alta parte la oprirea mi~carii 
inapoi in momentul de detensionare a elementului 2b elastic, ceea ce duce implicit la propulsia 
vehicolului. Paleta 2c are 0 geometrie simetrica fata de axa longitudinala determinata de tija 28 
~i elementul2b elastic ~i este realizata dintr-o membrana 2e deformabila fixata de un cadru 2d 
extensibil . 

Unitatea 3 de comanda ~i control este alcatuita din mai multe module de comunicatie ~i 

comanda, care asigura functionarea in parametri optimi, raportat la scenariile de deplasare 
stabilite de operator, precum ~i comunicarea extema in situatia nevoii de control de la distanta 
a sistemului. Unitatea 3 controleaza in principal turatia ~i unghiul de rotatie a motorului 1, 
precum ~i lungimea tijei 2a telescopice. 

Sistemul de propuisie subacvatica prin transformare inertial-elastica functioneaza in felul 
urmator: 

Din unitatea 3 de comanda ~i control se initiaza pornirea motorului 1, care incepe sa se roteasca 
oscilatoriu ~i intermitent la un anumit unghi. Acesta mi~care de rotatie este transmisa tijei 2a 
telescopice care are 0 lungime prestabilita. Presupunem ca mi~carea initiala este 0 rotatie in 
sens orar. Mi~carea capatului opus celui fix al tijei 2a, este transmisa elementului 2b elastic 
longitudinal, care, prin opozitia la mi~care a paletei 2c cu membrana, se incovoaie, acumulclnd 
o anumita cantitate de energie elastica. Cclnd actiunea tijei 2a se opre~te, elementul elastic 
declan~eaza instantaneu revenirea la forma initiala, fapt ce determina mi~carea paletei inspre 
inapoi, deformarea membranei 2e ~i stoparea mi~carii acesteia, respectiv generarea unei forte 
de propulsie pentru vehicolul acvatic. Mi~carea se repeta in sens antiorar, continuclndu-se cic1ic. 
Sistemul folose~te astfel inertia ansamblului cinetic in compensare cu generarea energiei 
elastice. Chiar daca unghiul dintre forta de propulsie ~i directia de deplasare este diferit de zero, 
datorita mi~carii oscilatorii cu frecventa ridicata, componentele laterale ale fortei se anuleaza 
rezultclnd propulsia pe directia de deplasare. 

in functie de nevoile de propulsie, turatia, unghiul de oscilatie al motorului1, precum ~i 
lungimea tijei 2a pot fi modificate prin comenzi date prin intermediul unitatii 3 de comanda ~i 
control. 

Procedeul de propulsie subacvatica prin transformare inertial elastica are la baza principiul 
conservarii ~i transformarii energiei, in care 0 energie mecanica corespunzatoare rotatiei unui 
motor se transforma in energie elastica prin incovoierea unui element deformabil, iar aceasta 
energie elastica la rclndul ei, dec1an~ata de revenirea la forma initiala a elementului deformabil, 
se transforma in energie de propulsie pentru vehiculul acvatic. 

in acest caz, in prima faza, motorul1 actioneaza asupra tijei 2a pe care 0 rote~te sub un anumit 
unghi ~i prin compunere cu frclna exercitata de paleta 2c cu membrana deformabila, produce 
incovoierea elementului 2b elastic. in a doua faza la momentul incetarii actiunii tijei 2a , energia 
elastica acumulata, declan~eaza revenirea elementului 2b elastic la forma initial a, fapt ce are ca 
~i consecinta generarea unei mi~cari de propulsie dinspre pal eta 2c, care se blocheaza datorita 
mi~carii bru~te spre inapoi, catre capatul fix al tijei 2a, propulsie transmisa vehicolului prin 
intermediul rulmentului 1a. Mi~carea continua similar in sensul opus ~i procesul se reia ciclic. 
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REVENDICAru 

1. 	 Sistem de propulsie subacvatica, caracterizat prin aceea ci, este alcatuit dintr-un 
motor (1) de actionare, un ansamblu (2) longitudinal ~i 0 unitate (3) de comanda ~i 
control, unde motorul (1) este fixat de vehicol ~i se conecteaza la ansamblul (2) 
longitudinal prin intermediul unui ax (lb) prevazut cu un rulment (la), iar ansamblu (2) 
longitudinal este format dintr-o tija (2a) telescopica oscilanta fixata rigid la 90 de grade, 
intr-un capat de axul (1b) al motorului (1), aceasta continuAndu-se cu un element (2b) 
elastic longitudinal, alcatuit din elemente deformabile prin incovoiere, ce se termina cu 
o paleta (2c) cu membrana (2e) deformabila fixata de un cadru (2d) extensibil, iar 
unitatea (3) de comanda ~i control este formata din mai multe module de comunicatie ~i 
operatiuni logice. 

2. 	 Procedeu de propuisie subacvatica cu transformare inertial-elastica, caracterizat prin 
aceea ci, stabile~te modalitatea prin care energia mecanica oscilatorie aplicata unui 
ansamblu (2) longitudinal, se transforma in energie elastica prin incovoierea unui 
element (2b) deformabil, iar aceasta energie elastica la randul ei se transforma in energie 
de propulsie pentru vehicolulla care este conectat sistemul ~i care cuprinde urmatoarele 
etape: 

in prima etapa un element (2b) elastic longitudinal este incovoiat prin actiunea la un 
capat a unei tije (2a) rotita in sens orar de un motor pana la un anumit unghi, 
concomitent cu franarea celuilalt capat de 0 paleta (2c) cu membrana deformabila 
in a doua etapa la momentul incetarli actiunii tijei (2a), energia elastica acumulata 
declan~eaza revenirea elementului (2b) elastic la forma initiala ceea ce genereaza 0 

mi~care de propulsie dinspre paleta (2c) care se blocheaza datorita mi~carii b~te 
spre inapoi spre capatul fix al tijei (2a), implicit deplasarea vehiculului de care este 
conectat sistemul. 
in a treia etapa elementul (2b) elastic longitudinal este incovoiat prin actiunea la un 
capat a tijei (2a) rotita in sens antiorar de motor pana la un anumit unghi, 
concomitent cu franarea celuilalt capat de paleta (2c) cu membrana 
in a patra etapa energia elastica acumulata declan~eaza revenirea elementului elastic 
la forma initiala fapt ce genereaza 0 noua mi~care de propulsie dinspre pal eta (2c) 
spre capatul fix al tijei (2a) care efectueaza rotatia. 
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