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Inventia se referd la un motor care este antrenat in
miscare de forta gravitationala care actioneaza asupra
lui, si care poate actiona un dinam care produce
energie electrica. Motorul conform inventiei are in
componenta un ax (6), in legatura cu care este montata
o manivela (5) profilata, de care, prin intermediul unei
articulatii (7), sunt montate niste parghii (4) suport,
plasate in lungul unor glisiere (3), de care sunt solidari-
zate, glisierele (3) fiind montate in legaturd cu niste
tiroliene (1) si ruldnd pe niste reazeme (8) de rosto-
golire, fixe, ca urmare a actionarii fortei gravitationale
asupratirolienelor (1), de capatul manivelei (5) fiind fixat
un pinten (9) opritor, avand un moment cand indexeaza
parghia (4) suport, fatd de manivela (5), care matura
cadranele 4 si 1. Fig. 1
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* Aceastd inventie se referd la un motor care fuctioneaza ca urmare a unui dezechi-
libru mecanic creeat de forfele conservative(gravitationale) ce actioneazi asupra lui. Prin
cuplarea unui dinam la acest motor , se rezolva una din marile probleme tehnologice a
modului in care s-a obtinut pina in acest moment energia electricd.Scopul urmarit , este acela
de a diminua consumul de resurse energetice naturale , al marilor societati industriale din
intreaga lume. Tehnologia de executie a acestui motor este oarecum destul de complexa . In
fig 1 , axul(6) , se va executa impreuna cu manivelele(5) din otel sudabil(care vor avea o
dispunere unghiulari echidistanta de 30°), astfel incit , forma acestuia si fie asemandtoare cu
cea a unui arbore cotit(vilbroken). Principiul de functionare al motorului , consti in rotirea
fata de articulatia(7) a pirghiilor suport(4) ( solidare si in prelungire cu glisierele (3) a tirolia-
nelor (1) ), care ruleaza pe reazemele de rostogolire fixe(8)(corespunzitor fiecarei parghii
in parte ) ca urmare a actiunii fortei gravitationale asupra tirolianelor(1) ce ruleaza pe glisie-
rele(3).Pintenul(opritorul) (9) , sudat la capatul manivelei (5), are un moment c¢ind indexea-
za pirghia suport (4) fata de manivela (5) care méaturd cadranele 4 si 1(in ordinea asta) , la un
unghi de 90°. Ansamblul echilibrat pirghie rulanta + glisiera tiroliana se executa din otel aliat
sudabil si se fixeazd de manivela(5) cu articulatiile (7) prin intermediul unor bucsi din bronz
grafitat.Pentru intelegerea functionarii , vom explica 1n continuare , dinamica dezechilibru-
lui (in cazul nostru) a momentelor fortelor gravitationale , ce actioneazi asupra acestui mo -
tor. In fig 2 s-a reprezentat schema de ansamblu generala a mecanismului cinematic. Pirghiile
suport (4) se vor asambla simetric(in oglindd) doua cate doua , prima si ultima , fiind si ele
simetrice , exact asa cum s-a reprezentat in vederea de sus a mecanismului din fig 3. Pentru
usurarea calculului , considerdm greutatea fiecéreia dintre cele doisprezece tirolia- ne ( pro -
dusul dintre aceleratia gravitationald(g) si masa unei tiroliane(m) ) ca fiind egald cu unu(G
=1).In cazul acesta momentul M = 1* B (unde B este bratul fortei gravitationale care gene-
reaza momentul fatd de axul vilbroken al motorului).

Altfel spus : M =B, iar pentru cd, mecanismul are atitea brate ale fortelor cite manivele
sunt , atunci , vom avea: M =3 B .Unghiul a , se misoara fatd de sensul pozitiv al abscisei
(axa orizontala)

* Calculul momentului motor. In desenele din fig 4 si fig S(scara 1:3) sunt reprezentate
schemele geometrice ale mecanismului , pentru pozitiile unghiulare a = 30° respectiv a = 15°.
(Se poate face o verificare grafica a calculului direct pe aceste desene)

Pentru a = 30° avem:

Unghiului a al bratului manivelei pentru care M activ = M rez , este :

R*cos a + D*cos a/2 = R*cos (a) + D*sina »

» cos (a/2)=sin(a) » a=60";deci, pentru:a=(0;60°) M mot>0

Considerdm pentru usurarea calculului ca punctual de rulare al pirghiei suport rulant rotative
(4) este in B (in realitate este deplasat si tanget la rola reazemului (8) ).Pentru demonstratie ,
vom lua un exemplu concret cel din fig 4 si 5.

Din constructia mecanismului §i a analizei grafice avem urmaétoarele valori geometrice.
R=0,060m;D=0,367m;0e=30".r=0,0l1 m; unde : R =raza manivelei ; D = cursa de
rulare a tirolianelor ; r = raza rolei pirghiei suportului rulant (4) ; ae = echidistanta unghiulara
a manivelelor.

Numadrul manivelelor este par si consideram ca se rotesc in sens trigonometric , maturind pe
rind cadranele :1,2,3 si4.
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Pentru pozitia unghiulard a a manivelelor care sunt in prelungire una fata de alta , avem
urmatoarele situatii in care momentul este generat de fortele gravitationale :

- pentru cadranul 1 : M activ> M rez ; pentru o = (- 90°; 0°)

- pentru cadranul 2 : M activ > M rez ; pentru a = (0; 60°)

- pentru cadranul 3 : M activ>0; pentru o = (90; 150°)
Momentul motor total este suma tuturor momentelor pozitiilor unghiulare scazind din
momentul activ (M activ) pe cel rezistent(Mrez) si pe cel rezistent de frecare (M fr) :
1) Pentru cadranul 1 avem: M activ > M rez , calculul nu este concludent ca sa influenteze
semnificativ momentul gravitational motor total.
2) Pentru cadranul 2 avem: M activ> M rez ; pentru a = (0; 60°)
Mmot2=Mactiv—-Mrez- M fr =R*cos (a) + D*cos (a/2) — R*cos (o) — D*sin (a) —
-M fr = D*[cos (a/2) —sin (a)] —M fr;
M mot tot 2 =) D*[cos (&/2) —sin (a)] -). M fr; unde : @ = ae ; 2ae ; 30e ;.. 60
Nu [uam in considerare deocamdati calculul momentului dat de fortele de frecare la
rostogolire a pirghiilor rulante , acesta urmind sa-1 facem separat.
Un calcul exact din analiza graficd geometrica a mecanismului , se obtine insumind cotele
bratelor fortelor gravitationale active(iactiv) si celor rezistente(irez). Astfel , vom avea:
M mot tot 2 =) B2 iactiv - Y B2 irez=10, 401+ 0,334+ 0,236 —-0,367-0,347-0,235 =
0,022 Kgxm=0,22Nxm
unde : i = numarul perechilor de manivele care sunt una in prelungirea celeilalte
3) Pentru cadranul 3 avem: M activ > 0 ; pentru a = (90; 150°)
M mot tot 3 = M activ— M fr = D*cos (a/2) — R*cos (180 — a). Tot din aceeas analiza
grafica geometricd vom avea : M mot tot 3= ) B3 jactiv=0, 119 Kgxm=1,19Nxm
unde : jactiv = numérul manivelelor din cadranul 3 care genereaza inca , moment activ
Din cadranele 2) si 3) avem:
M mot tot(2+3) = M mot tot 2 + M mot tot 3 = Y B2 iactiv - ). B2 irez - ) B3jactiv = 0,022
+0,119=0,141 Kgxm=141 Nxm

* Calculul momentului rezistent de frecare:

Ecuatia momentului de echilibru al fortei G si al reactiunii N fata de punctual A este:
2*¥N *R*cos (0/2) = G*D*cos (0/2 ) » N =(G*D)/ (2*R)
Din relatia : Ffr = p*N » momentul rezistent de frecare este : Mfr = p*N*R*sin (a/2) »
» Mfr = [p* R*sin (a/2)*G*D]/ (2*R) » =[n *G*D*sin (a/2)] /2 »
M frtot =3 [u *G*D*sin (0/2)] /2 ; pentru. a = (0e ; 2ae; 30e; .....n*ae) ; unde : n =
numarul manivelelor care creeaza momente active sau nule.
ur=1/R ,unde: R =11 mm, raza corpului care se rostgoleste(rulmentul din reazemul
fix(8))
Pentru o situatie defavorabila calculului , vom lua coeficientul f = (0,18 ; 0,4) corespunzitor
frecérilor dintre otelurile obisnuite .Dacd: =04 » pur= 0,4/11=0.036 »
» M frtot = [0.036*0, 367*( sin(30°/2) + sin(60°/2) + sin(90°/2) + sin(120°/2) + sin(150°/2)
)]/2=(0.036%0,367*3,289)/2=0,0217 Kgxm=0,217 Nxm
Din ce am calculat pina acum vom avea:
M mot tot = M mot tot(2+3) - M frtot =0, 141 - 0,0217=0, 119 Kgxm=1, 19N xm
Dacéd vom lua f = 0,012 corespunzator frecarii dintre ofelurile aliate vom avea:
» ur= 0,012/11=0,001 » avind o valoare mica vom considera coeficientul de frecare la
rostogolire ca fiind cel de frecare normal uf = 0,012 » M fr tot = (0,012*0, 367*3,289) /2
=0,00724 Kgxm=0,0724 Nxm »
» M mot tot = M mot tot(2+3) - M frtot =0, 141 - 0, 00724 =0, 133 Kgxm=1,33 Nxm
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Asemandtor se face calculul si pentru pozitia unghiulard a mecanismului a = 15° , rezultatul
fiind acelag: M mot tot >> 0

* Calculul de echilibrare al glisierei tirolianei cu pirghia suportului rulant rotativ
(rezemare)
Pentru ca centrul de greutate comun ( G g + G sr ) sa fie tot timpul miscarii in articulatia
manivelei , este necesar ca centrul de greutate ( G g ) al glisierie tirolianei , sa se afle la aceasi
distanta fata de articulatie cu centrul de greutate ( G sr) al suportului de rulare: »
» LGg=LGsr;1Gg=1Gsr;hGg=hGsr;unde L Gg=Ilungimea glisierei G g ;
L G sr = lungimea suportului de rulare G sr ;1 G g = latimea glisierei G g; I G sr = latimea
suportului de rulare G sr ; h G g = grosimea glisierei G g; h G sr = grosimea suportului de
rulare G rs



A=2011-01195- -
2 2 -1 201

REVENDICARI

* O caracteristicd importanta a Motorului VRV, o constituie modul in care se distri -
buie momentul gravitational pe manivelele (5) de razd R care sutin prin intermediul articula-
tiilor (7) elementele echilibrate solidar(parghiile rulante rotative + glisierele ), functie de
pozitia tirolianelor pe glisiere Momentul activ , se caracterizeaza prin aceea ca se manifes- ta
pe un sector unghiular de 240° , astfel , momentului rezistent , revenindu-i doar un sector de
120°.Ansamblul pirghiilor rulante rotative , se caracterizeaza prin aceea cd , anuleaza brusc
momentul maxim rezistent al manivelei in pozitia superioard a termindrii influentei actiunii
fortelor gravitajonale rezistente , la trecerea acesteia din cadranul 4 in cadranul 1, ca urmare a
ruldrii tirolianei(1) la capatul celalant al glisierei(3) si, genereaza
moment activ in cadranele : 1,2 s1 60 % din 3.
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