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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un procedeu balanta excentrica
avand pas variabil, pentru Tmbunatatirea performantei
la mecanisme de ridicare. Procedeul conform inventiei
produce imbunatétirea lucrului mecanic prin intermediul
unei modalitati noi de constructie a unei balante clasice,
in adaugarea uneitije (AO) scurte sub tija lunga, numita
si balansierul (AH) balantei, astfel ca tija scurtd se
sprijina pe suportul din centrul balantei la un capéat (O),
iar la celalalt capat va fi incastratd cu unul dintre
capetele balansierului (AH), initial credndu-se o balanta
excentrica al carei balansier, sprijinit Tn centru pe
punctul de sprijin al balantei initiale, se sprijind cu un
capat pe tija scurtd care, la randul ei, se sprijina cu
celalalt capat pe punctul de sprijin central al balantei
(O), ce devine o proiectie a punctului de sprijin (O')
pentru balansier, balanta devine excentrica; la pasul
urmator balansierul (AH) este sectionat in doug,
pastrand incastrate cele doua tije (AB si AC) in tija
scurta printr-un ax, astfel incat capetele libere ale tijelor
(AB si AC) se pot apropia si departa simultan una fata
de cealaltd, intr-un unghi (o) fata de axa principala a
mecanismului, reprezentata de tija (AO), iar greutatea
initiald de la capatul balansierului se imparte in doua si
se atageaza la capetele celor doua tije, avand in vedere
mentinerea la nivel egal a greutatilor ce actioneaza in
balanta la capetele opuse ale mecanismului (A=B+C),
se creeaza o balanta excentrica cu pas variabil unde,
prin deschiderea lor, tijele formeaza inaltimea (AH)
triunghiului (ABC) teoretic format asa cum poate fi
vazut de sus, fatd de proiectia suportului pe axa

balantei, iar prin inchiderea tijelor manual sau printr-un
motor bidirectional, se va adauga Tnaltimii (AH) triun-
ghiului (ABC) un segment (HH') ce genereaza in
balanta excentrica o debalansare n beneficiul punctului
(A) unde ia nastere o forta ascendenta, cu rolul de ridi-
care a unei greutati egale cu distanta (HH') aditionala.
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PROCEDEUL BALANTA EXCENTRICA CU PAS VARIABIL PENTRU
IMBUNATATIREA PERFORMANTEI LA MECANISME DE RIDICARE

1.1 Descriere

Inventia se referd la un procedeu pentru imbunatatirea lucrului mecanic prin BALANTA
EXCENTRICA cu PAS VARIABIL, aplicabild la un mechanism, ca element de ridicare cu
energie minima pentru macarale sau ca balansier la unitatea de pompare a unei sonde de
extractie a petrolului si consta intr-un dispozitiv care produce imbunatatirea lucrului
mecanic prin intermediul unei modalitati noi de constructie a unei balante clasice si anume
in adaugarea unei tije scurte (AO) sub tija lungd numita si balansierul balantei (AH), astfel
ca tija scurtd se va sprijini pe suportul din centrul balantei la un capat (O) iar la celalalt
capat va fi incastratd cu unul din capetele balansierului initial (AH). Se creeaza astfel o
balantd EXCENTRICA a carei balansier initial sprijinit in centru pe punctul de sprijin al
balantei initiale, acum se sprijind cu un capat pe tija scurta care la randul ei se sprijina cu
celalalt capat pe punctul de sprijin central al balantei (O) care devine o proiectie a punctului
de sprijin (O’) pentru balansier, balanta devenind astfel excentrica. Consideram greutati
egale la capetele balansierului (AH) care este incastrat in tija scurta astfel incat balanta sa
se afle in echilibru mecanic. in continuare sectiondm longitudinal, in doua balansierul asa
cum am numit tija mai lunga, deschizand cele doua tije lungi nou formate (AB) si (AC) cu
un unghi (a), de preferat un unghi drept, astfel incat balanta excentrica s& ramana in
echilibru mecanic (AOH), ca in Figura 3 si unde (AO) este proiectia bratului fortei
rezistente, iar (OH) este proiectia bratului fortei active, tijele lungi rAméanand incastrate in
tija scurta la unul din capetele lor, dar printr-un ax care sa permita rotirea lor pe orizontala.
Greutatea intiald de la capatul neincastrat al balansierului o impartim de asemenea in
doua si o atasam la capetele libere ale celor doua tije lungi nou formate avand in vedere
sa mentinem la un nivel egal greutdtile care actioneaza in balanta la capetele opuse ale
mecanismului (A=B+C). In acest mod se creeazi o balantd excentricd cu pas variabil
unde, capetele libere purtatoare de greutati ale tijelor lungi se pot apropia si departa
sincron unul fatad de celalalt in oglinda, pe orizontald fata de planul de referinta care este
suprafata pamantului, intr-un unghi (a) precum si fatd de axa principald a mecanismului
reprezentata de tija scurta, la care s-au referit toate proiectiile fortelor. Prin rotatia lor, tijele
lungi formeaza inaltimea (AH) a triunghiului teoretic format (ABC) asa cum poate fi vazut
de sus in jos in Figura 3, fata de proiectia suportului pe axa balantei, acest unghi fiind in
pozitia initiala deschis convenabil incat inaltimea (AH) sa aiba proiectia suportului (O) in
centru pentru ca balanta excentrica sa fie in echilibru. Atunci cand tijele lungi se apropie
una de cealaltd sincron in oglinda, inaltfimea (AH) creste cu o distanta aditionala (HH’) si

prin prelungirea brafului fortei active (OH) cu o lungime aditionald, dintr-un unghi initial
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deschis, se creazd o debalansare in balanta excentricd cu un moment al fortei active
descendent la punctul (H’) si un moment ascendent al fortei rezistente la capatul opus (A)
direct proportional cu surplusul de distanta de la inéltimea totald a tnunghiului dinamic nou
creat, comparata cu inalfimea triunghiului initial, cand capetele purtatoare de greutati ale
tijelor lungi se aflau in pozitia de unghi larg deschis si cand balanfa excentrica se afla in
echilibru, cu o lungime maxima, cand tijele lungi sunt apropiate, de pana la 0°, atunci forta
activa va creste cu lungimea care a fost adaugata bratului fortei active, iar aceasta
pierdere intentionatd de echilibru mecanic, devine ascendentd in favoarea fortei de
rezistenta si va fi capabild sa ridice o astfel de greutate egald cu forta addugata de
lungimea bratului fortei active. Aceastd mbunéatatire in performanta lucrului mecanic
rezultat, se manifesta si datoritd minimizarii frecarii in plan orizontal |a translatia greutatilor
pe axa balansierului, prin rotatia in jurul axului, din cunoscuta teorie a rotatiei de tip surub,
in care capatul incastrat al tjjelor lungi cu tija scurtd, se roteste in jurulul unui ax si unde
unghiul (a) al tijelor lungi este ajustabil prin acfiunea unui motor electric sincron
bidirectional, care manevreaza o cremaliera atasata fiecaruia din tijele lungi. Din moment
ce fortele aplicate acestei balanfe excentrice sunt generate de marimea scalard a unor
greutati aplicate balansierului, iar aceasta implica atractia gravitationald, aceastd noua
modalitate de realizare este cuprinsd in domeniul mecanicii clasice. Problema tehnica
pe care acest procedeu isi propune sa o rezolve este aceea a ridicarii de greutati sau
manevrarii pompelor de exctractie a petrolului la sonde, datorita folosirii unui cost mai mic
de operare pentru echipamentele situate departe de retelele utilitare, capabile sa furnizeze

permanent putere mare de operare a balansierului sondei petroliere, la pompa extractoare.

1.1 Se stie in principiu, ca péarghiile sunt mecanisme simple formate dintr-un corp rigid,
de obicei sub forma de tjja, asupra céreia actioneaza trei forte (Suportul, Forta activa si
Forta rezistentd) si care pot crea un echilibru de forte, perpendicular pe sistemul de
referintd, respectiv suprafata pamantului. Parghiile pot fi ordonate pe genuri, in functie
de pozitia suportului pe tija parghiei. Genul 1, supranumit si Balanta, are tija parghiei
pe care o humim balansier pozitionat pe support, la jumatatea distantei intre punctul de
aplicatie al Fortei active pe balansier si cel al Fortei rezistente, pe balansier.

1.2 Se stie, de asemenea, ca o parghie de grad 1 definita ca balantad, se afla in
echilibru mecanic, atunci cand Forta activa (F) respective echivalentul ei in greutate si
forfa rezistenta (R), respective echivalentul ei in greutate, sunt egale, iar distantele
dintre punctele de aplicatie ale acestor forte fata de suportul tijei din balanta respectiv
bratul fortei active (bF) si bratul fortei rezistente (bR), sunt de asemenea egale.

Consideram sistemul de referinta ca fiind suprafata pamantului, iar conditia de echilibru
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de rotatie verticala pe sistemul de referinta (echilibru mecanic), pentru o parghie de tip
balanta, este exprimata prin aceea cd, momentul fortei active (MF) fatd de suport, este
egal cu momentul fortei rezistente (MR). Deci exprimat in formula MF = MR unde MF =
F - bF si MR = R - bR, si folosind aceasta relatie, se poate infelege legea foarte
cunoscuta a parghiilor de tip Balanta sub forma: F / R = bR / bF.

1.3 Atunci cand, in cazul unei Balante clasice, este marita lungimea bratului Fortei
active (bF), care este lungimea dintre suport si punctul de aplicatie al Fortei active, fara
a schimba marimea greutatii echivalente, iar lungimea punctului de aplicatie al Fortei
rezistente (bR) si greutatea echivalenta Fortei rezistente raméan constante, atunci Foria
activd va creste in mod proportional cu segmentul de lungime cu care a fost marit
bratul For{ei active, care, la randul sau devine descendenta fata de planul de referinta,
generand astfel o pierdere intentionatda de echilibru mecanic in favoarea Fortei
rezistente care va fi capabild sa ridice o astfel de greutate, egala cu forta ascendenta
adaugata Fortei rezistente (R) prin descendenta Fortei active (F), vezi Figura 1.

1.4 Fara a intentiona sa demonstram c& avantajul mecanic este egal cu 0, in cadrul
unui sistem care necesita translatia Greutatii pe lungimea tijei, care necesita tot atata
energie castigata aditional prin lungimea adaugata bratului Forlei active, deoarece
datorita frecarilor din sistem, si stiind ca intr-un sistem inchis energia nu se pierde ci se
transforma in conformitate cu legile fizicii, demonstratia nu ar avea nicio calitate
practica, dar daca cosideram acest sistem de forte ca fiind unul deschis, cu aport de
energie din exteriorul sistemului, si daca reusim sa imbunatatim unul din factori, si
anume frecarea la translatia greutatii pe orizontald, ar fi un castig in operarea intregului
mecanism, transformand energia castigata in acest proces, in lucru mecanic util in
cadrul aceluiasi sistem. De aceea, vom folosi 0 metoda cu totul noua pentru a muta
punctul de aplicatie al Fortei active pe lungimea bratului acestei Forte, respectiv o
greutate echivalenta in termeni fizici, adaugand o lungime aditionald a bratului Fortei
active si mimimizand frecarea pe suprafete plane, prin mutarea greutatii aproape fara
frecare, datoritd binecunoscutei teorii a surubului la rotirea in jurul unui ax, generand in
mod intentionat pierdere de echilibru mechanic in balanta excentrica, cu intentia de a
folosi aportul de For{a rezistenta creata astfel asupra capatului ascendent si care este
generata prin prelungirea distantei punctului de aplicatie a Fortei active fata de suportul
parghiei, si pentru a crea prin aceasta actiune de extindere a brafului Fortei active, un
lucru mecanic care se misca descendent, la capatul ascendent opus, in scopuri
practice, fara a folosi adaugare de greutati la Forta activa ca sursa, care este aplicabila

intr-un model nou de Macara sau Brat de Piston pentru a ridica si manipula greutati
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folosind numai greutafile aplicate initial Balantei, farda a modifica marimea fizica a
acestora. In acest moment, in stadiul actual al tehnicii, acest procedeu a mai fost
propus de acelasi autor in Cererea de Brevet de Inventie nr. A2015 / 00060 si prin
Certificatul de Prioritate numarul PCT/R02015/000020, fiind prezentata din pacate ca
si sistem inchis, si respectiv nu poate fi brevetat in acea forma, fiind retrase ulterior,
deci solutia tehnica din acest script fiind cu totul noua si nu a mai fost propusa anterior.
1.5 Obiectul prezentei inventii il constituie un procedeu de creare a unui mecanism
care imbunatateste lucru mecanic, si consta intr-o balanta clasica la a carei balansier
adaugdm o alta tija de doua ori mai scurtd decat balansierul, situatd sub balansier si
care are un capat incastrat cu unul din capetele balansierului si se sprijina pe suportul
balantei la celalalt capat, astfel incat balansierul rdmane suspendat numai in punctul
de incastrare si nu mai atinge suportul balantei.

In principiu, in acest mecanism actioneaza exact aceleasi forte descrise initial, la
balanta clasica initiala, si unde greutatea proprie a balansierului se adauga sistemului
balantei atunci cand este in echilibru, cu diferenta ca punctul de sprijin al balansierului
devine excentric si acesta nu se mai sprijind direct pe suportul lui initial (O) ci pe
proiectia acestuia (O’) intr-un plan vertical fata de sistemul de referinta, ca in Figura 2.
1.6 in continuare, printr-o modalitate nousd de realizare, sectionam longitudinal
balansierul din acest mecanism, transformandu-| in doua tije rigide de lungime identica
pastrandu-le incastrate in fiecare din punctele inifiale de incastrare cu un ax, care este
si punctul de actiune al fortei de rezistentd in cadrul mecanismului si impartim, de
asemenea, valoarea Fortei active din mecanism, respectiv greutatea care actioneaza
in aceasta parghie, in doua greutati de marime egala, pe care le atasam la capetele
libere ale acestor tije. Ambele tije mai lungi se vor putea roti angular si paralel cu
sistemul de referinta, care este suprafata pamantului. Capetele libere ale tijelor care
poarta fiecare jumatate din greutatea fortei active initiale trebuie sa se distanteze si
respectiv sd se apropie sincron, in oglinda, una fata de cealaltd, de axa principala a
mecanismului, care este reprezentatd partial de tija scurta generand un unghi care
variaza in functie de distanta dintre capetele libere purtdtoare de greutati ale tijelor
lungi. Forta Activa si Forta Rezistenta initiale, respectiv greutatea lor echivalenta
atasata la capetele tijelor, ramane constanta in acest mecanism.

1.7 Aceasta modalitate de realizare prezintd avantajul cd putem regla punctul de
echilibru mecanic in mecanismul descris mai sus, deschizand cele doua tije lungi cu
capete purtatoare de greutati, sub un unghi fix convenabil, care poate fi unghi drept, si

cu capetele ftijelor purtatoare de greutati departate la distante egale fata de axa
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principald a mecanismului, in asa fel incat mecanismul sa fie in echilibru mecanic fata
de sistemul de referintd, care este suprafata paméntului, astfel incat Forfa rezistenta,
respectiv echivalentul greutatii sale este egal celor douad jumatati reprezentand Forta
Activa, chiar daca tijele lungi sunt mentinute intr-un unghi deschis, iar Forfa Activa este
reprezentata de doua jumatati ale capetelor tijelor lungi, proiectia celor doud jumatati
de forte reprezentand Forta Activa si proiectia Fortei Rezistente, trebuie sa se anuleze
reciproc crednd Echilibru Mecanic in acest mecanism. Vazut de sus mecanismul va
semana cu un triunghi isoscel, in care indlfimea triunghiului este jumdtate reprezentata
de proiectia Forlei Active si a brafului sau, iar cealaltd jumatate este reprezentata de
Forta rezistenta si de bratul sau si cu Suportul (O) in mijloc. Rolul proiectiei initiale a
balansierului sectionat longitudinal in doud tije lungi, proiectie consideratd axa
principald a mecanismului, este de a arata diferenta de distanta, atunci cand capetele
libere purtatoare de greutati ale celor doua tije lungi nou formate se vor apropia in mod
sincron rotindu-se una spre cealaltd, ele formand un unghi variabil prin apropiere
sincrona de axa principald, care de asemenea reprezinta si indltimea din acest triunghi
prezentat mai sus, inallime care va creste proportional cu micsorarea unghiului, dar
lungimea aleasa a tijelor lungi ramanand constanta, deoarece numai rotindu-se una
spre cealaltd se poate adauga o distanta aditionald, iar lungimea aditionala a inaltimii
respective se va adauga la lungimea initiala a bratului fortei active, formand astfel o
BALANTA EXCENTRICA CU PAS VARIABIL, ca in Figura 3.

1.8 Rezulta ca pe de o parte, atunci cand masura unghiului descris mai sus este zero,
respectiv cand cele doua tije sunt cel mai aproape de axa principalda a mecanismului,
sau unite intre ele, este creata distanta aditionald maxima a bratului Fortei active,
respectiv a surplusului maxim de Forta rezistentd de la capatul opus al BALANTEI
EXCENTRICE CU PAS VARIABIL, iar pe de alta parte atunci cand unghiul este
deschis pana la o distanta suficientd, inaltimea formata in triunghi, care este proiectia
celor doua tije lungi, impartita in doua parii de lungime egala, se formeaza o balanta in
echilibru mecanic. Totusi, pentru a fi in echilibru mecanic, mecanismul descris mai sus
trebuie sa aiba cele doua tije lungi deschise la un unghi suficient de mare, iar un unghi
drept este recomandat ca fiind ideal pentru aceastd modalitate de realizare, iar
lungimea stabilitd a tijelor lungi trebuie aleasd practic de la inceputul construirii
dispozitivului, in asa fel incat Inaltimea triunghiului teoretic descris, trebuie sa aiba
lungimi egale faté de suport pentru proiectia Fortei Active a acestora cand tijele lungi
sunt deschise la unghiul potrivit precum si, pentru proiectia Fortei rezistente fatd de

suport. Tjjele lungi rdimanand aproximativ paralele cu suprafata pamantului considerata
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sistem de referin{d. Distanta adifionald la inalfimea triunghiului, descrisd mai sus,
castigatd prin inchiderea/deschiderea sincrona a capetelor libere ale tijelor lungi, se
calculeaza matematic, pentru fiecare marime a unghiului de deschidere a tijelor lungi.
1.9 Proiectia celor doua tije lungi pe axa centrald, cand sunt deschise este si inaltimea
in triunghiul descris precum si proiectie a balansierului, iar punctul central este egal cu
jumatate din inaltimea triughiului initial, si reprezinta proiectia suportului balansierului.
Pentru demonstratia teoretica si ideald a solutiei, vom considera triunghiul descris
anterior ca fiind triunghi dreptunghic si isoscel, deoarece laturile, respectiv tijele lungi
din mecanism, sunt deschise la aceeasi distantd de axa centrald a mecanismului, si
trebuie sd gdsim lungimea tijelor lungi pentru echilibrul mecanic atunci cand sunt
deschise la unghiul potrivit, proiecfia brafului fortei rezistente inseamna de la (A) la
proiectia suportului balantei (O) sau (O’) trebuie sa fie egala cu proiectia bratului fortei
active, respectiv cu proiectia capetelor libere ale tijelor lungi (H) care poarta jumatate
din greutatea de rebalansare fiecare in punctele (B) si (C). inaitimea din acest triunghi
initial se calculeaza din punct de vedere trigonometric ca fiind egald cu valoarea
numerica exacta din cosinusul jumatatii unghiului format de tije si descris anterior,
inmultitd cu lungimea uneia din cele doua tije lungi considerate ca si catete, deoarece
Inaltimea intr-un triunghi isoscel este si bisectoare si imparte triunghiul in doua
triunghiuri dreptunghice echivalente AHB si AHC, ca in Figura 3.

In acest fel putem afla valoarea scalara a Inaltimii triunghilui initial, considerand numai
unul din triunghiurile echivalente de mai sus, prin bine cunoscuta formula matematica:
AH = cos 0,5a x AB

unde cele doua tije lungi considerate laturile triunghiului respectiv AB = AC sunt
lungimea laturilor triunghiului, iar a este masura unghiului BAC, si AH este inaltimea.
Formula de mai sus este obtinutd, deoarece triunghiul este isoscel, laturile fiind cele
doua tije lungi, iar inaltimea din triunghi este si bisectoare, imparte acest triunghi in
doua triughiuri dreptunghice echivalente, in care cateta comuna o reprezinta inaltimea
din triunghiul initial, respectiv unghiul de la varf al triunghiului initial se imparte in doua
unghiuri de masuri egale. De aceea este suficient sd calculdm numai unul din
triunghiurile dreptunghice astfel formate, pentru a afla valoarea INALTIMII in triunghiul
initial, si jumatate din valoarea carteziana a unghiului alfa initial. Pe masura ce unghiul
se inchide prin apropierea sincrond a capetelor libere ale celor doua tije lungi, valoarea
unghiului alfa se micsoreaza, de unde rezultd ca valoarea carteziana a cosinusului se

méreste proportional, si in consecintd INALTIMEA trunghiului initial creste.
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Aceasta se obtine prin formula de mai sus pentru triunghiul luat in calcul, pana cand
masura unghiului alfa devine zero, respectiv cand valoarea va fi cos 0° egal cu 1. Din
valoarea rezultata a inaltimii din care se scade valoarea initiala a inaltimii triunghiului,
rezultd un surplus de lungime a brafului Fortei active fatd de indltimea initjiala. Astfel, la
fiecare masurd mai micd a unghiului rezultd o masurd scalard mai mare a lungimii
INALTIMII in triunghi, si implicit o lungime aditionald a proiectiei Fortei Active pe axa
adaugata proiectiei bratului sau in mecanism.

Observam ca, atunci cand unghiul este inchis in totalitate, respectiv cand are valoare
zero, avem distanta aditionald maxima a bratului Fortei active si practic, datorita
translatiei pe orizontala a greutatilor din capetele libere ale tijelor care se apropie pana
se contopesc, precum si a frecarii neglijabile din axul incastrat al BALANTEI
EXCENTRICE CU PAS VARIABIL, prin principiul surubului la rotirea in plan orizontal a
tijelor purtdtoare de greutate, putem crea in mecanismul descris, o valoare aditionala
de-a lungul bratului Fortei Active fara a schimba greutdtile care actioneaza in acest
mecanism si genera o Forta de rezistenta ascendenta in punctul de intainire dintre cele
douad tije lungi echivalentd cu lungimea aditionala castigatd la celalalt capat al
mecanismului, iar lungimea aditionald depinde matematic de marimea unghiului format
prin rotirea in oglinda a tijelor lungi si prin aplicarea lungimii aditionale fata de punctul
de aplicatie initial pentru a face translatia punctului de aplicatie a Fortei active la o
distanta aditionala fata de punctul de proiectie initial (H), folosind mai putind energie
mecanicad pentru rotatie-translatie in acest caz, si mod substantial mai putind decéat
pentru impingerea unor greutdti pe un plan orizontal, prin frecare directd in plan
orizontal, fiindca prin pricipiul surubului, la rotirea in jurul unui ax frecarea este mult mai
mica decat impingerea unor greutati de-a lungul bratului Fortei in plan orizontal:
Vedem in continuare Momentul fortei (L) = (moment de inertie) (acceleratia cinetica):
Pentru a incerca sd intelegem aceasta relatie mult mai precis, sa ne imaginam ca
lovim una din greutatile fixate la capetele libere ale tijelor lungi cu un Impuls initial.
Aceasta se poate face manual sau printr-un motor sincron bidirectional, care
manevreazd o cremalierd atasata fiecdruia din tijele lungi, pentru a inchide unghiul
acestora. Cunoastem ca momentul de inertie initial al tijelor purtdtoare de greutati, este
zero, respective tijele sunt in repaos, atunci cand balanta excentrica este in echilibru.
Cunoastem si cd momentul cinetic orbital (L) pentru o particuld a punctului, este un
pseudo-vector rxp, un produs direct al vectorului de pozitie r al particulei (fatd de o
anumita origine), si impulsul sdu mecanic p = m*v. Astfel, pentru a transfera momentul
kinetic generat prin inchiderea unghiului alfa la o vitezé datd, avem: mvr = tL.
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unde semnul plus sau minus, in logica principiului surubului la rotirea in plan orizontal,
indicd daca momentul cinetic tinde sa creeze o migcare de rotatie in sensul acelor de
ceasornic sau in sens invers a capetelor libere purtadtoare de greutati a tijelor lungi fata
de axa, si putem defini (r) ca fiind un punct pozitionat pe arcul de cerc descris de
capetele libere ale tijelor lungi care se apropie sincron una fatd de cealaltd. Aceasta
ecuatie poate fi aplicatd si mai general, cu mentiunea ca (L) ar trebui sa includa doar
acele parti din fortd perpendiculare pe raza liniei, in concordantd cu regula mainii
drepte, iar valoarea netd a Impulsului este M = dL/dt. Daca ludm in considerare si
binecunoscuta formula a mecanicii, in care momentul cinetic este L=rFsin a, aplicata
pentru o perioada de timp, impulsul net va fi M = r F sina / t. Unde (F) este marimea
scalara a forfei care actioneaza asupra proiectiei capetelor libere ale tijelor, calculand
greutatea constantd la capatul sdu, unde (r) este lungimea scalard a unei tije, iar
(sina) calculat din unghiul dintre tijele lungi, pentru fiecare din marimile unghiului alfa.
1.10 Concluzionam cu aceea ca am demonstrat procedeul din punct de vedere teoretic
respectiv. ca rotatia orizontald a tijelor lungi produce Lucrul mecanic al Fortei
descendente la un capat si al Fortei ascendente la celalalt capat aplicat fata de planul
de referinta, care este suprafata pamantului, iar Lucrul mecanic al Fortelor activa si de
rezistentd in aceasta balanta este Forta inmultitd cu lungimea bratului fortei, respectiv
proiectiile acestora ca excedent de lungime iar la aceasta este nevoie de un impuls din
exterior pentru a misca aceste tije lungi in plan orizontal, deci este un sistem deschis.
1.11 Cu aceasta concluzie, putem trece la crearea unui mecanism practic de tip
macara care poate ridica greutdti prin aplicarea modalitatii de constructie si formulei
folosite anterior pentru calculele teoretice, utilizatd pentru deschiderea sau inchiderea
capetelor libere ale tijelor lungi manual sau printr-un motor sincron bi-directional, care
manevreaza o cremaliera atasata fiecaruia din tijele lungi. Forta necesara pentru acest
moment al forfei, este calculatd matematic si este egald cu lucrul mecanic necesar
pentru translatia celor doua capete libere purtdtoare de greutdti ale tijelor lungi,
considerand in continuare ca efectele de frecare pe ax sunt foarte mici, datorita
principiului surubului, din fizica clasica, pentru rotatia in jurul unui ax, pe orizontala.
Dam in continuare un exemplu de realizare; aplicatia practica din punct de vedere fizic
cu marimi scalare, al inventiei vezi Figura 4.

1.12 Folosind in continuare notatjile de la Figura 3 ca fiind cele mai reprezentative,
intr-un mecanism cu tija scurta de 0,5 m si cu o Forta activa si o For{a de rezistenta ale
caror marimi initiale sunt de 90 N fiecare, trebuie sa calculdam lungimea tijelor lungi

inainte de instalarea lor in mecanism, care trebuie sa se afle in echilibru mecanic intr-o
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stare deschisd la un unghi dreptunghic, considerand ca tijele sunt rigide si
confectionate din materiale compozite usoare, dar addugand la Forta Activa initiala
precum si la Forta rezistentd greutatea echivalenta distribuitd uniform pe lungime de
10Nm ca echivalent al greutatii tijelor pe lungimea lor, si de fiecare parte a bratelor
fortelor. Stim ca momentul Fortei active este echivalent cu momentul Fortei de
rezistenta calculand 100 N*0,5m = 50Nm la fiecare si ca Forta activa este impartita in
doua greutati fixate la capetele libere ale tijelor lungi si ca initial capetele libere
purtdtoare de greutdii ale tijelor lungi sunt pozifionate la un unghi de 90° situat la
punctul de incastrare al axului cu tija scurta, punct notat cu (A), si dorim sa calculam,
de asemenea, lungimea aditionala a proiectiei bratului fortei active care rezulta din
diverse masuri ale deschideriifinchiderii unghiului tijelor lungi:

in triunghiul isoscel ABC, avem AO = 0,5m ca proiectie a bratului fortei de rezistent3 si
OH = 0,5m ca proiectie a bratului fortei active, rezulta ca avem inaltimea triunghiului
AH = 1,00m ca fiind masura scalara initiald, cu mecanismul in echilibru. Pentru a avea
echilibru mecanic trebuie sa existe un moment al fortei de AO=0OH=0,5m*100N=50Nm.
Deci, in triunghiul dreptunghic ABC unde AH este indltimea care este si bisectoare,
care genereaza doua triunghiuri identice. Ludam triunghiul dreptunghic ABH ca
jumatate din triunghiul ABC si prin urmare in triunghiul AHB unghiul BAH = 45° si
latura comund AH = 1 m, iar AH este comuna in doua triunghiuri echivalente AHB si
AHC, dar AH este si Inaltime a triunghiului ABC si este egald cu 1 (un) metru:
Asadar, la unghiul initial BAC = 90°, pentru jumatate din acest unghi (cos 0,5a):
avem cos BAH = AH/AB => cos 4§°=1m /AB => AB = 14142 m

Rezulta ca lungimea tijelor lungi, pentru ca Balanta Excentrica sa fie in echilibru la un
unghi de 90° este de 1,4142 m.

Pentru a gasi o noua lungime a inaltimii AH’, la unghiul B'AC’ = 60°, pentru jumatate
din acest unghi:

avem cos BAH’ = AH’ / AB => cos 30° = AH’ / 1,4142m => AH’ = 1,2232m

Pentru unghiul BAC = 0° distanta aditionald adaugati ca av.antaj mecanic sistemului
va fi de 0,4142m in beneficiul fortei active, atunci cand tijele sunt inchise total si cand
unghiul BAC este zero, pentru ca cos 0° = 1 si forta activa este inmultitéa cu lungimea
bratului fortei active OH’, respectiv distanta maxima AH’ este agala cu AB initiala.
Inaltimea aditionald maximéa cAstigaté la OH prin HH’ este 0.4142m, respectiv 82.84%
Rezultd ca momentul maxim al fortei active adaugat este 0,4142 x 100N = 41,42Nm
sau cand capetele libere purtitoare de greutati ale tijelor lungi sunt apropiate complet

in timp ce initial momentul fortei la unghiul deschis la 90° era de 50Nm pe fiecare parte
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a mecanismului balantei catre suportul proiectat O, respectiv OH care este bratul foriei
active si AO care este bratul fortei rezistente, care moment se mentine si la care se
adauga 41,42Nm in beneficiul Foriei Active. Reusim astfel sd dezechiliboram in mod
intentionat balanta excentrica in beneficiul fortei active, care devine forfa descendenta
prin distanta aditionala la braful foriei active de la OH la OH’ cu 82.42%, transformand
forta rezistenta intr-o fortd ascendenta cu aceeasi cantitate de lucru mecanic castigat
care este de 82,84% fata de cel initial, atunci cand mecanismul era in echilibru.
Trebuie sd mai calculam si impulsul necesar pentru inchiderea sau deschiderea
capetelor libere ale tijelor prin formuld, pntru a evalua consumurile dupa cum urmeaza:
Pentru BAC = 90° inseamnd ca mecanismul se afla la deschiderea unghiului alfa
maxima si este in echilibru mecanic stationar, si cunoastem ca distanfa maxima este
AH’ = AB. Impulsul maxim necesar pentru a misca sincron tijele lungi in jurul axului
incastrat pana la inchiderea maxima a unghiului BAC = 0°, considerand frecarile axului
incastrat in suport ca fiind tehnic foarte mici la rotatia orizontalda (prin principiul
surubului din fizica clasica, acesta este de aproximativ 0,0001 considerand o rotire in
jurul axului printr-un surub pe bile, care nu freaca ci se rostogolesc), calculul este:
Avem constanta masei, de aceea forta necesara pentru rotirea tijelor lungi, conform cu
formula prezentatd mai sus M =r F sina / t, unde a = 90° sir = AB si F = 100 N, si
consideram timpul de minim 4 secunde (prin experiment), pentru a inchide la maxim
capetele libere purtdtoare de greutati ale tijelor lungi, pentru cazul de mai sus avem:
M=rF sina/t=1,4142m * 100N * 1 / 4s prin urmare mdarimea scalara a Impulsului
este 35,35Nm/s. Deoarece avem frecari foarte mici, daca tijele lungi sunt incastrate in
tijla mica prin rulmenti radial-axiali care se rotesc in jurul axului, nu este nevoie decat
de impulsul initial pentru o secunda, si de un opritor in capatul opus al cursei
cremalierelor. Deci la momentul initial al fortei de 50Nm, iar cantitatea maxima de
surplus al momentului fortei 41,42Nm din care scadem 35,35Nm utilizati de impulsul
necesar pentru inchiderea tijelor si ramanem cu 6,07Nm in sistem, adica 14,7% aport
la lucru mechanic la sistem, precizand ca orice marime scalard sau de greutate
aditionala, mareste aceasta valoare procentuald, precum si orice alt tip de inchidere a
capetelor purtidtoare de greutati ale tijelor lungi. Avantajul mecanic ar putea fi
imbunatatit si mai mult cand se deschide unghiul dintre tije inapoi la 90°, prin faptul ca
greutatea care este ridicatd de la planul de referinta, poate fi coborata inapoi prin
propria ei greutate, folositd ca contragreutate de echilibrare rotativa la miscarea de
translatie pe verticala sau printr-o greutate egala de rebalansare, atasaté asincron unei

miscari rotative pe verticalad si prin urmare nu este utilizatd energie suplimentara.
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Il REVENDICARI INVENTIE

Prin PROCEDEUL BALANTA EXCENTRICA CU PAS VARIABIL, pentru imbunétatirea
performantei la mecanisme de ridicare, se creazd un mecanism generator de lucru
mecanic, constand intr-o balanta clasica modificatd sub forma unei balante excentrice cu
pas variabil caracterizatd prin aceea ca, la tija lungd si rigida a balantei clasice
considerata ca fiind balansierul, se adauga o alta tija mai scurtd (AO) dedesubt, dar cu
jumatate din lungimea balansierului (AH) al balantei, astfel incat balansierul (AH) sa fie
incastrat cu unul din capete la un capat al tijei scurte (AO), care la randul ei se sprijina la
celalalt capat pe suport (O) al balantei, care desi isi mentine rolul de suport in sistemul de
balanta descris initial, nu mai sprijina direct balansierul pe suportul fizic, ci devine excentric
fata de suportul initial, proiectia suportului (O’) fiind in acest fel considerata ca support al
balansierului la centrul sau. La pasul urmator balansierul (AH) a acestei balante excentrice
este sectionat longitudinal, in doud, pastrand incastrate cele doua tije lungi nou formate
(AB) si (AC) in tija scurta printr-un ax, astfel incat capetele libere ale celor doua tije (AB) si
(AC) sa se poata apropia si departa simultan una fata de cealaltd, in oglinda, pe orizontala,
intr-un unghi (a) fata de axa principald a mecanismului reprezentata de tija scurta (AO), ca
in Figura 3 care este vedere de sus in jos. Greutatea intiala de la capatul neincastrat al
balansierului o impartim de asemenea in doua si o atasam la capetele libere ale celor
doua tije lungi nou formate avand in vedere s& mentinem la un nivel egal greutatile care
actioneaza in balanta la capetele opuse ale mecanismului (A=B+C), pentru a fi in echilibru.
In acest mod se creeaza o balanta excentrica cu pas varabil unde, prin deschiderea lor,
tijele lungi formeaza inallimea (AH) a triunghiului teoretic format (ABC) asa cum poate fi
vazut de sus n jos, fatd de proiectia suportului pe axa balantei in Figura 3, acest unghi
fiind In pozitia initiald deschis convenabil incéat inaltimea (AH) sa aiba proiectia suportului
(O) in centru, si pentru ca balanta excentrica sa fie in echilibru. Atunci cand tijele lungi se
apropie una de cealalta sincron in oglinda, indltimea (AH) creste cu o distanta aditionala
(HH’) si, datorita prelungirii proiectiei bratului fortei active (OH) cu o lungime aditionala,
dintr-un unghi initial deschis, se creazé o debalansare in balanta excentrica cu un moment
al fortei active descendent la punctul (H’) si un moment ascendent al fortei rezistente la
capatul opus (A), direct proportional cu surplusul de distantd de la inaltimea totala a
triunghiului dinamic nou creat prin micsorarea unghiului alfa, comparata cu inaltimea
triunghiului initial, care se adauga la lungimea proiectiei bratului fortei active, precum si
datoritd minimizarii frecarii Tn plan orizontal la translatia greutatilor pe axa balansierului, pe
principiul surubului la roatia pe orizontald, tijele lungi fiind actionate pentru rotatie sincrona
de un motor sincron bidirectional, cu o cremaliera pe fiecare din tijele lungi, si care astfel
consuma mult mai putina energie, fiind incastrate in tija scurta prin rulmenti radial-axiali.
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Il DESENE EXPLICATIVE
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FIGURA 3
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