ROMANIA

(19) OFICIUL DE STAT -

PENTRU INVENTII SI MARCI
Bucuresti

a1y RO 133462 A0
51) Int.Cl.
HO2K 17/12 %060

(12) CERERE DE BREVET DE INVENTIE

(21)  Nr.cerere: A 2019 00123
(22)  Data de depozit: 26/02/2019

(41) Data publicarii cererii: (72) Inventatori:
28/06/2019 BOPI nr. 6/2019 * LOGHIN VASILE-FLORIN,
STR. STEFAN CEL MARE NR. 26, GALATI,
(71) Solicitant: GL, RO

+ LOGHIN VASILE-FLORIN,
STR. STEFAN CEL MARE NR. 26, GALATI,
GL, RO

49 MOTOR FéRA REACTIUNE PENTRU UN ANGRENAJ
CU ROATA SATELIT

(57) Rezumat:

Inventia se refera la un motor fara reactiune pentru un
angrenaj cu roata satelit, care este utilizat in orice
domeniu al energiei. Motorul, conform inventiei, poate
fi electric, pneumatic, hidraulic sau termic; in cazul
motorului electric, acesta prezinta un sir de bobine pe
diametrul exterior, un inel (2) magnetic, si, in centru, o
roata (3) dintatd satelit si o roatd (4) dintata centrala
fixa, iar in cazul motorului hidraulic sau pneumatic,
acesta contine angrenajul de roti (4) dintate, niste
lamele (2) mobile, niste diuze (3) si niste arcuri (5)
intr-un inel central.

Revendicari: 4
Figuri: 3

Cu incepere de la data publicérii cererii de brevet, cererea asigura, in mod provizoriu, solicitantului, protectia conferitd potrivit dispozitiilor
art.32 din Legea nr.64/1991, cu exceptia cazurilor in care cererea de brevet de inventie a fost respinsd, retrasd sau considerata ca fiind retrasa.
Intinderea protectiei conferite de cererea de brevet de inventie este determinata de revendicarile continute in cererea publicatd in conformitate
cu art.23 alin.(1) - (3).

RO 133462 A0



OFICIUL DE STAT PENTRU INVENTH § M.ARC.
Cerere de brevet de |nvent|e

Nr. 29!32 Ry .m.fg....

Data depOzZit «essesessancsassenenes

Descriere

Inventia se refera la un motor fara reactiune pentru un angrenaj cu o roata
satelit, cu functionare optima doar pentru un interval de dimensiuni ale
angrenajului fata de dimensiunile motorului si este aplicabila in orice domeniu
al energiei.

Inventia se aseamand cu alte mecanisme cu angrenaj cu o roata satelit pe care
este montat un motor electric, pneumatic, hidraulic, termic, etc..

Dezavantajul acestor mecanisme cunoscute este reprezentat de prezenta
reactiunii Tn momentul aplicdrii fortei motorului, acest motor normal fiind pe
bratul rotii satelit tinde sd formeze in mod normal o forta de respingere in sens
invers fortei initiale micsorand forta finala a mecanismului.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia se refera la optimizarea fortei
motorului aplicatd unui angrenaj simplu reducand pierderile datorate reactiunii
si obtinand astfel randamente superioare.

Motorul fara reactiune, conform inventiei, inldtura dezavantajele celorlalte
motoare cunoscute, prin aceea ca are ca noutate lipsa reactiunii fortei initiale
sau chiar modificarea directiei reactiunii din sistemul inertial al mecanismului
prin aplicarea fortei initiale doar pe partea opusd angrenajului cu doua roti
dintate.

Printre avantajele inventiei se numara:

- existenta unui anumit interval al dimensiunilor care rezulta din cele doua
conditii simultane si care permite marirea fortei finale sau marirea
turatiei finale:

-1.conditia de existenta a fortei:
X=F(z+r)(R+r)/Rz > F

-2. conditia de existenta a turatiei:
r(R+r) < z(R-r),

unde X - forta finald, r -raza rotii dintate solare, R -raza rotii dintate
satelit, R+r+z -raza/bratul motorului

- posibilitatea modificdrii directiei reactiunii fortei initiale sau lipsa
reactiunii motorului in sistemul inertial al mecanismului cu o roata
satelit.
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aplicarea mai multor tipuri de motoare folosind acelasi interval si aceeasi
lipsa a reactiunii fortei initiale.

Se face cunoscut n continuare un exemplu de motor fara reactiune in
legatura cu figura 1:

Motor electric 1

Generator 5

Baterie 6

Angrenaj cu o roata dintata satelit 3 si o roata dintata centrala fixa 4.
Inel magnetic 2.

Generatorul 5 si bateria 6 pot fi folosite pentru verificarea duratei de
functionare a motorului electric 1 fara angrenaj fata de acelasi motor 1
plus angrenajul 3 si 4, pentru stabilirea randamentului celui din urma.

Motorul 1 poate fi construit pe diametrul exterior dintr-un sir de bobine
care primesc curent pe rand, in functie de cea care e mai apropiata de
exteriorul inelului magnetic 2 din centrul sistemului inertial, miscarea
motorului continuand cu atractia care se formeaza intre magnet si
bobina care primeste curent.

Schimbarea curentului de la o bobina la alta se face, fie cu colectori in
centrul mecanismului si centrul rotii satelit, fie cu senzori Hall ( fara
perii). Dimensiunile rotilor dintate ale angrenajului se calculeaza dupa
formulele conditiilor de existenta de mai sus, dimensiuni care trebuie
alese in functie de forta finala sau de turatia doritd, cand forta creste
turatia se micsoreaza si invers.

Se pot descoperi si alte forte care trebuie sa fie cat mai tangente pe
diametrul exterior al motorului si a caror energie poate sa fie de natura
pneumatica, hidraulica, termica, laser, sau de alta natura inca
necunoscuta in prezent.

Astfel in figura 2 se observa un motor pneumatic sau hidraulic, fara
reactiune conform inventiei, care functioneaza cu aer, vapori sau lichid.

Motorul din figura 2 are urmatoarele parti componente:

-1. Rotorul motorului

-2. Lamele mobile cu arcuri 5 in inelul central

-3.diuze cu varfurile fixate cat mai perpendicular pe inelul central

-4. Rotile dintate ale mecanismului.

Aerul,vaporii sau lichidul trece prin centrul mecanismului apoi prin roata
satelit unde bratul satelit ghideaza degajarea doar prin diuzele apropiate
de inelul central al mecanismului impingand rotorul motorului.

AN
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In figura 3. sunt reprezentate unghiurile alfa (£)si beta (&)necesare

pentru calculul turatiei in legatura si cu figura 1:
£(R+r+2)<&z
fR=&r ) E(R+r+z)<€Rz/r ) r(R+r)<z(R-r).
unde &z= arcul BD, £R=arcul TS, £(R+r+z)=arculAB si &r= arcul CU.
Calculul conditiei de existenta a fortei la care nu s-a mai addugat
forta de frecare, deoarece aceasta ajunge pana la 15% maxim care
e neglijabild in calculele urmatoare in legatura cu figura 1:
F(z+r)=F1R
F1(R+r)=Xz ) F1=Xz/(R+r) }F(z+r)=XzR/(R+r) )
X=F(R+r)(z+r)/Rz >F,
unde X= forta finald, F1=forta intermediara, F= forta initiala.
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Revendicari

1. Motor fara reactiune pentru un angrenaj cu o roata satelit, cu
functionare optima doar pentru un interval de dimensiuni ale angrenajului fata
de dimensiunile motorului, caracterizat prin aceea cd, exista un anumit interval
al dimensiunilor care rezultad din cele doud conditii simultane: X=F(z+r)(R+r)/Rz
> F si r(R+r) < z{R-r) si care permite marirea fortei finale sau marirea turatiei
finale.

2. Lipsa reactiunii, conform revendicarii 1., caracterizata prin aceea c4, forta
initiald se aplica doar pe partea opusa angrenajului cu doua roti dintate,
iar mecanismul inertial astfel format nu mai are o reactiune de sens opus
fortei initiale a motorului.

3. Motor electric fara reactiune, conform revendicarii 1. si 2., caracterizat
prin aceea ca, prezinta un sir de bobine pe diametrul exterior, un inel
magnetic(2} o roatd dintata satelit{3)si o roata dintat3 central fix(4)
bobinele primesc curent pe rand, in functie de cea care e mai apropiata
de exteriorul inelului magnetic[Z)din centrul sistemului inertial, miscarea
motorului continuand cu atractia care se formeaza intre magnet si
bobina care primeste curent.

4. Motor hidraulic sau pneumatic fara reactiune, conform revendicarii 1. si
2., caracterizat prin aceea ca, functioneaza cu aer, vapori sau lichid,
dirijate doar de bratul rotii satelit si
prezint3 lamele mobile cu arcuri(5)in inelul central, diuzef3}cu varfurile
fixate cat mai tangent la inelul central si rotile dintate(4}a|e mecanismului
cu o roata satelit.

Forl
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