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(57) Rezumat:

Inventia se referd la un dispozitiv mecano-electric cu
compensare gravitationald si sistem automat pentru
generarea energiei electrice, prin intermediul carora se
genereaza in mod autonom energie electrica, aplicabila
la sistemele de generare a energiei electrice, atat sta-
tice cit si dinamice, care transforma in energie electrica
alte tipuri de energie. Dispozitivul, conform inventjei,
este constituit dintr-un ansamblu (1) de roti format din
doua roti (1a) identice conectate intre ele prin inter-
mediul unui arbore (1b) central in mijlocul caruia se
gaseste fixatd o roatd (3a) dintatéd motoare si doua
amortizoare (1c¢) verticale, un brat (2) central conectat
la arborele (1b) central prin intermediul a doua brate
(2a) laterale, bratul (2) central continudndu-se cu un
generator (2b) amplasat intr-o carcasa (2e) cilindrica,
un amortizor (2¢) longitudinal si un cap (2d) de prindere
la un ansamblu (4) culisant, antrenarea generatorului
(2b) realizédndu-se prin intermediul unui angrenaj (3) de
transmisie format dintr-o roata (3a) dintatd motoare si
o roaté (3b) dintata antrenatad de pe axul generatorului
(2b). Sistemul autonom de generare a energiei elec-
trice, conform inventiei, are in componenta un dispozitiv
mecano-electric, care este pus in miscare de un
ansamblu (6) rulant care contine o banda (6a) rulanta,
o rola (6b) motoare actionata de un motor (6¢) electric,
o rola (6d) simpla cu rol de intindere, o rola (6e) de pre-
luare a greutatii dispozitivului, niste senzori (7), un

modul (6) de comanda si control, o baterie (8) cu
acumulatori, sistem care mai are o carcasa (9) cu o
pozitie fixa, care gadzduieste si protejeaza toate elemen-
tele sistemului.
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Cu incepere de la data publicdrii cererii de brevet, cererea asigurd, in mod provizoriu, solicitantului, protectia conferitd potrivit dispozitiilor
art.32 din Legea nr.64/1991, cu exceptia cazurilor in care cererea de brevet de inventje a fost respinsa, retrasd sau consideratd ca fiind retrasa.
Intinderea protectiei conferite de cererea de brevet de inventie este determinatd de revendicarile continute in cererea publicatd in conformitate

cu art.23 alin.(1) - (3).
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DISPOZITIV MECANO-ELECTRIC CU COMPENSARE GRAVITATIONALA SI
SISTEM AUTONOM PENTRU GENERAREA ENERGIEI ELECTRICE

Inventia se refera la un dispozitiv i un sistem, prin intermediul cérora se genereazi in
mod autonom energie electrica.

Domeniul Tehnic al inventiei se referd la sistemele de generare a energiei electrice,
atét statice cat gi dinamice, care transforma in energia electrica alte tipuri de energie.

Se cunosc mai multe inventii prin care se doreste obtinerea energiei electrice utilizand
energia cinetica a unui corp in miscare.

Astfel in documentul US 212152634 A1 este prezentat un ansamblu in care o a cincea
roatd montatd sub vehicul este in contact cu un generator pentru a produce energie electrica.

Dezavantajul acestei inventii, precum i a altor solutii existente, este datorat faptului
cd producerea energiei electrice prin aceste metode implicd un consum sporit de energie
mecanicd, respectiv un consum suplimentar al motorului, aceste solutii fiind ineficiente din
punct de vedere al balantei energetice.

Problema Tehnica pe care i§i propune sa o rezolve inventia, constd in realizarea unui
dispozitiv i a unui sistem care si genereze energie electricd cu un consum minim de energie
mecanica.

Solutia rezolvd problema tehnicd prin dispozitivul mecano-electric cu compensare
gravitagionald si sistemul autonom de generare a energiei electrice. Dispozitivul mecano-
electric este constituit dintr-un ansamblu de doud roti, un angrenaj de transmisie, un brat
central care gézduieste un generator fixat intr-o carcasi cilindricd, un amortizor §i un cap de
prindere la un ansamblu culisant fixat pe carcasa gazda. Sistemul foloseste diverse variante de
ansamblare statice sau mobile a dispozitivului mecano-electric i pe ldnga acesta cuprinde un
modul de comanda si control, nigte senzori gi o baterie cu acumulatori, cu scopul de a genera
energie electricd in mod autonom.

Principiul de functionare a sistemului folosegte energia gravitationald, respectiv
distributia greutatii pe mai multe axe ale unui ansamblu cinematic. Gravitatia nu este folosita
pentru accelerarea ansamblului cinematic in sens clasic, ci componenta ei pe 0 anumitd axd
creaza un moment de rotatie care se opune decelerdrii atunci cénd apar momentele fortelor de
frAnare, in cazul nostru frecdrile din ansamblul cinematic §i franarea electromagnetica a

generatorului.
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Realizind controlul echilibrului dinamic al dispozitivului mecano-electric cu ajutorul
gravitatiei si prin intermediul deciziilor luate la nivelul modulului de comanda si control,
practic se reugeste anihilarea momentelor fortelor de franare ce se opun migcarii. Scopul
acestui echilibru este migcarea cu turagie constanti a ansamblului de rofi §i implicit a rotorului
generatorului electric.

Astfel procesul de generare de energie electricd la nivelul sistemului afecteazi foarte
pufin consumul de energie mecanici.

Avantajele sistemului autonom pentru generarea energiei electrice prin compensare
gravitationald sunt urmaitoarele:

-  Este un sistem relativ simplu i ugor de construit;

- Nu are un impact negativ asupra mediului;

- Face posibild generarea autonoma i distribuitd a energiei electrice, independent de
prezenta altor surse de energie, amplasarea sistemelor urmirind cu eficienti nevoia
de consum;

- Creste in mod considerabil autonomia vehiculelor cu propulsie electrici, cu

conditia adoptdrii unui regim de circulatie preponderent cu vitezi constanta.

Se di un prim exemplu de realizare practicd a dispozitivului mecano-electric cu
compensare gravitationald si a sistemului autonom pentru generarea energiei electrice in
legétura si cu figurile:

Fig. |1 — dispozitivul mecano-electric cu compensare gravitationala

Fig. 2 — sistem autonom pentru generarea energiei electrice

Dispozitivul mecano-electric cu compensare gravitationald este format dintr-un
ansamblu 1 de roti, un braf 2 central, un angrenaj 3 de transmisie gi un ansamblu 4 culisant.

Ansamblul 1 de roti este format din doud roti 1a identice conectate intre ele prin
intermediul unui arbore 1b central, care este fixat de rotile 1a, rotindu-se o daté cu ele i are
in centru roata 3a dintatd motoare a angrenajului 3 de transmisie. Arborele 1b central se
conecteazi cu cele doud brate 2a laterale ale brafului 2 central §i cu amortizoarele 1¢ verticale
prin intermediul unor rulmenti 1d. Roata 3a dinfatd motoare actioneazi roata 3b dintatd
antrenati conectatii la axul generatorului 2b. Amortizoarele 1¢ verticale au rolul de a amortiza
vibratiile i de a actiona in plan vertical asupra ansamblului 1 de roti la nevoie.

Bratul 2 central este format din doud brate 2a de conectare la arborele 1b central al
ansamblului 1 de rofi, un generator 2b fixat intr-o carcasd 2e cilindricd §i conectat la

ansamblul 1 de rofi prin intermediul angrenajului 3 de transmisie, un amortizor 2c¢

BOGDAN Adrian

~)

M



RO 134769 A0

: /!

longitudinal §i un cap 2d de prindere la un ansamblul 4 culisant. Ansamblul 4 culisant este
fixat pe gazda sistemului, care poate fi o carcasd fixd sau un vehicul mobil, permitand
migcarea bragului 2 central pe un arc de cerc in jurul arborelui 1b central.

Bratele 2a de conectare se fixeazd prin intermediul rulmentilor 1d la arborele 1b
central fiind situate de-o parte si de alta a rotii 3a dintate motoare §i sunt conectate §i sustin
carcasa 2e cilindrica ce fixeaza generatorul 2b. Acestea se intilnesc dupa carcasa 2e cilindrica
intr-un corp comun care se continud cu amortizorul 2¢ longitudinal. in vederea protejarii
angrenajului 3 de transmisie, se poate fixa in partea din fajd a bratelor 2a de conectare o
carcasd de protectie a acestuia.

Generatorul 2b este centrat longitudinal, fixat intr-o carcasd 2e cilindrica i este
conectat de ansamblul 1 de roti prin intermediul unui angrenaj 3 de transmisie cu roti dintate.
Are dublu rol, pe de o parte de a genera energia electricd prin turatia transmisd de la
ansamblul 1 de roti si pe de alta parte greutatea lui este folositd, impreuna cu cea a bratului 2
central pentru generarea in ansamblul 1 de roti a momentului de compensare a franarilor
datorate frecirilor §i functiondrii in sarcina a generatorului 2b.

Amortizorul 2e longitudinal face legitura dintre carcasa 2e a generatorului §i capul 2d
de prindere de ansamblul 4 culisant. Are ca rol principal preluarea vibratiilor care apar in
timpul functionarii, datorate interactiunilor care au loc in ansamblul 1 de roti, precum si
tendinta de alunecare in anumite conditii a ansamblului 1 de roti.

Capul 2d de prindere face legitura intre amortizorul 2e si ansamblul 4 culisant §i este
prevazut cu doud brate 2g laterale care culiseazd pe un arc de cerc avand ca raza lungimea
bratului 2 central.

Ansamblul 4 culisant este fixat pe gazda sistemului si are rolul de a misca si fixa capul
2d de prindere al brafului 2 central, in jurul ansamblului 1 de rofi astfel incat s se obtind
pozitia optimi a brafului 2 raportatd la nevoile sistemului.

Angrenajul 3 de transmisie este compus dintr-o roatd 3a dinatd motoare fixata pe
arborele 1b central §i una sau mai multe rofi 3b dinfate antrenate, conectate la rotorul
generatorului 2b prin axul acestuia. Rolul lui este de a transmite catre generatorul 2b o turatie
suficientd pentru functionarea lui in sarcind. Raportul de transmisie este calculat in functie de
parametri dinamici §i dimensiunile ansamblului 1 de roti.

Modulul 5 de comanda si control preia informatiile venite de la senzorii 7, analizeazd
si decide functionarea optima a sistemului. Modulul 5 de comanda si control are rolul de a
mentine starea de echilibru dinamic a sistemului, ansamblul 1 de roti fiind pastrat in migcarea

de rostogolire fara alunecare pe calea de rulare.
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Sistemul autonom pentru generarea energiei electrice, in acest exemplu de realizare
practicd este static si este compus din dispozitivul mecano-electric, ansamblul 6 rulant care
antreneazd ansamblul 1 de roti, senzori 7, un modul 5 de comanda si control, o baterie 8 cu
acumulatori cu rol in alimentarea motorului 6¢ §i o carcasd 9 fixa si care confine toate
elementele componente ale sistemului.

Ansamblul 6 rulant este format dintr-o banda 6a continud care se migcd intre doud
role: o rold 6b motoare actionatd de un motor 6¢ electric si o rold 6d simpla care are §i rol de
intindere a benzii. Intre rola 6b motoare si rola 6¢ simpld mai sunt dispune una sau mai multe
role 6e de preluare a greutatii dispozitivului mecano-electric, toate rolele fiind fixate pe nigte
elemente laterale conectate la carcasa 9, care e fixa. Carcasa 9 poate confine §i nigte ghidaje
laterale pentru fixarea ansamblului 1 de roti in timpul rotatiei acestuia.

Carcasa 9 este construitd in funcfie de locul unde va fi amplasatd, este fixatd,

gizduieste si sustine elementele constitutive ale sistemului.

Sistemul autonom pentru generarea energiei electrice functioneaza in felul urmétor: Se
pozitioneaza dispozitivul mecano-electric cu centrul de rotatie pe aceasi verticald cu centrul
rolei 6e de preluare a greuttii, iar prin intermediul ansamblului 4 culisant se fixeaza bratul 2
central la un anumit unghi cu verticala, astfel incit momentul creat de greutatea acestuia la
nivelul ansamblului 1 de roti si fie opus ca sens momentului fortelor de franare (Fig. 2)

Se porneste motorul 6e electric alimentat de la bateria 8 de acumulatori, care
antreneaza prin intermediul rolei 6b motoare a ansamblului rulant banda 6a rulantd respectiv
ansamblul 1 de rofi si generatorul 2b, intr-o migcare acceleratd, pand se imprimd rotorului
generatorului 2b turafia doritd. Pe acest tronson solicitarea motorului 6¢ este maxima, iar
generatorul nu este in sarcind. Pentru a evita alunecarea rofilor pe zona aceasta de acceleratie,
amortizoarele 1¢ verticale pot genera o apisare suplimentard pe ansamblul 1 de rofi.

in acest moment viteza de rotatie rimane constantd iar generatorul 2b este pornit in
sarcind. Cuplul de rotatie generat ansamblului 1 de roti de catre forfele de franare datorate
functionarii in sarcind a generatorului si frecarilor din ansamblul cinematic este maxim gi este
compensat de cuplul generat de componenta in 1ungu1’bra;ului 2 central a greutatii acestuia
fata de punctul de contact cu suprafata de rulare a ansamblului 1 de roti. Capul 2d de prindere
al dispozitivului este pozitionat prin intermediul ansamblului 4 culisant pana la nivelul la care
sistemul este echilibrat dinamic, apisarea pe ansamblul 6 rulant este minima, iar din echilibrul

momentelor forfelor care acfioneaz asupra ansamblului 1 de roti rezultd ca rotile 1 pot sad-si
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continue migcarea cu vitezd constantd. Din echilibrul momentelor care acfioneazd asupra
ansamblului 1 de roti i apasarea pe verticald minima rezulta si un consum redus al motorului
electric, acesta putdnd fi alimentat direct de la generator in timpul migcdrii cu turatie
constanti.

In functie de capacitatea generatorului 2b si nevoile de energie electrica sistemul poate
sd contind mai multe dispozitive mecano-electrice antrenate de acelasi ansamblu 6 rulant, cu
lungime mai mare §i un numdr corespunzitor de role 6e de preluare a greutafii. In acest caz
trebuie ales un motor suficient de puternic pentru a putea accelera dispozitivele pan la turatia
de lucru.

Astfel sistemul genereazd suficientd energie electricAi pentru alimentarea

consumatorilor, independent de existenta altor surse de energie.

Se prezinti al doilea exemplu de realizare practici a sistemului autonom de generare a
energiei electrice in legaturd si cu figurile:

Fig. 3 — vedere de ansamblu a sistemului autonom de generare a energiei electrice in
varianta mobila cu dispozitivul conectat la un vehicul auto

Fig. 4 — vedere de ansamblu a sistemului autonom de generare a energiei electrice in
varianta mobila cu dispozitivul conectat la un vagon de tren

Sistemul autonom de generare a energiei electrice are dispozitivul mecano-electric
conectat in partea inferioard a caroseriei unui vehicul, de preferat in zona lui mediana, unde a
fost stabilit locul suficient pentru dimensiunile acestuia, avind ansamblul 11 de roti in contact
cu carosabilul, astfel incdt momentul creat de greutatea bratului 2 central la nivelul
ansamblului de roti sa fie opus ca sens momentului forfelor de franare (fig. 3). Ansamblul 11
de roti are o constructie speciald, pentru a putea fi fixat la nivelul unui vehicul. Rotile 11 sunt
adaptate pentru calea de rulare utilizati (carosabil, cale feratd),

Scopul sistemului este de a produce energie electrica la nivelul vehiculelor aflate in
miscare, cu un consum minim de energie mecanicad. Cantitatea de energie electricd produsd nu
este suficientd pentru a putea acoperi nevoile energetice ale vehiculului pe parcursul migcérii
accelerate ale acestuia, motorul fiind alimentat de pe bateria de acumulatori in aceastd faza.
Pentru palierele de miscare cu vitezd constantd corespunzitoare cu turatia de lucru a
generatorului 2b, cind consumul motorului este minim, cantitatea de energie electrica poate fi
suficientd pentru a alimenta direct motorul electric §i pentru a incérca bateria.

La pomirea de pe loc, motorul este alimentat de bateria vehiculului, capul 2d de

prindere este coborat la un unghi care sa-i permitd preluarea fortelor de acceleratie cu impact
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minim asupra sistemului. Amortizoarele 1¢ verticale pot si exercite o apisare suplimentard
asupra ansamblului 11 de roti in caz de nevoie. Generatorul 2b nu este in sarcind la acest
moment. in momentul ajungerii la viteza corespunzitoare turatiei de lucru, vehiculul se
opreste din acceleratie, ruldnd cu o viteza constantd, deci cu un consum minim. Generatorul
2b intra in sarcina alimentand motorul sau modulul de incircare a bateriei. in acest moment
cuplul de rotatie al fortelor de frinare datorat producerii de energie electrica si frAndrilor din
ansamblul cinematic este maxim §i este compensat de cuplul generat de componenta in lungul
bratului 2 central a greutatii acestuia. Capul 2d de prindere va fi culisat in fatd pand la un
punct la care sistemul devine echilibrat dinamic. Astfel actiunea mecanica asupra vehiculului,
deci consumul energetic datorat functionérii generatorului 2b este minim.

Sistemul are angrenajul 10 de transmisie tip cutie de viteze, astfel vor putea fi mai
multe viteze constante la care si se poatd genera energie electricd, deci mai multe nivele de
turatii ale ansamblului 11 de roti pentru aceeasi turatie a generatorului 2b. In cazul in care se
schimba conditiile de drum respectiv coeficientul de frecare intre ansmblul 11 de rofi si
carosabil, bragul 2 central va fi culisat inainte sau inapoi prin actiunea ansamblului 4 culisant,
pentru a echilibra aceste conditii.

in timpul deplasirii amortizoarele 1¢, 2¢, preiau vibratiile datorate interactiunii dintre
ansamblu 11 de roti si carosabil, iar la situatia de echilibru, acestea nu actioneaza asupra
ansamblului 11 de roti.

Modulul 5 de comanda si control preia informatiile venite de la senzorii 7, analizeaza
si decide functionarea optima a sistemului. Modulul 5 este conectat la computerul central al
vehiculului de unde preia in timp real datele cu privire la parametri dinamici si ia decizii in
conformitate cu nevoile sistemului.

Modulul 5 de comanda si control are rolul de a mentine starea de echilibru dinamic a
sistemului, cu ajutorul senzorilor 7, ansamblul 11 de rofi fiind pastrat in migcarea de
rostogolire fird alunecare pe calea de rulare.

in cazul in care apare un eveniment cu impact mecanic mare asupra brafului 2 central,
cum ar fi un viraj strans, o groapd mare, o franare bruscd, eveniment identificat de senzorii
existenti, modulul 5 de comanda i control poate si decida ridicarea ansamblului 11 de roti de
pe carosabil, prin intermediul amortizoarelor 1¢ verticale. Atunci cand ansamblul 11 de roti
este ridicat de la pamant, fie la plecarea de pe loc, fie in timpul mersului, ansamblul 11 de rofi
poate fi adus la turatia corespunzitoare vitezei de deplasare a vehiculului si prin conversia

generatorului 2b in motor §i alimentarea acestuia de la baterie.
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Astfel sistemul produce suficientd energie incdt sd contribuie la o autonomie
semnificativa a vehiculelor in conditiile deplasérii cu viteza preponderent constanta.

Acelagi sistem poate fi montat si la vehicule comerciale, remorci sau la nivelul
trenurilor (Fig.4), unde acesta poate fi montat la fiecare vagon, numarul sistemelor depinzand
de nevoile de energie electricd si capacitatea locomotivei de a accelera pand la atingerea
vitezei de lucru a generatoarelor. Trenul poate si transporte §i containere de baterii cu

acumulatori care se pot incirca pe parcursul calitoriei.
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REVENDICARI

1. Dispozitiv mecano-electric cu compensare gravitationald caracterizat prin aceea cd, este
constituit dintr-un ansamblu (1) de roti format din doui roti (1a) identice conectate intre
ele prin intermediul unui arbore (1b) central in mijlocul ciruia se giseste fixatd o roatid
(3a) dintatd motoare §i doud amortizoare (1c¢) verticale, un braf (2) central conectat la
arborele (1b) central prin intermediul a doud brate (2a) laterale, bratul (2) central
continuidndu-se cu un generator (2b) amplasat intr-o carcasa (2e) cilindrici, un amortizor
(2¢) longitudinal si un cap (2d) de prindere la un ansamblu (4) culisant, antrenarea
generatorului (2b) realizindu-se prin intermediul angrenajului (3) de transmisie format
dintr-o roata (3a) dintatd motoare §i o roatd (3b) dinfatd antrenatd de pe axul generatorului
(2b).

2. Sistem autonom de generare a energiei electrice caracterizat prin aceea cii, are in
componentd un dispozitiv mecano-electric care este pus in migcare de un ansamblu (6)
rulant ce confine o bandd (6a) rulantd, o rola (6b) motoare actionatd de un motor (6¢)
electric, o rold (6d) simpld cu rol de intindere, o rolad (6e) de preluare a greutatii
dispozitivului, niste senzori (7),un modul (5) de comandi si control, o baterie (8) cu
acumulatori, sistem care mai are o carcasi (9) cu o pozitie fixd, ce gdzduieste si protejeazi
toate elementele sistemului .

3. Sistem autonom de generare a energiei electrice caracterizat prin aceea c¢d, are un
dispozitiv mecano-electric montat pe un vehicul mobil, un ansamblu (11) de roti cu
constructie particularizatd pentru calea de rulare utilizati, carosabil sau cale ferati, un
angrenaj (10) de transmisie tip cutie de viteze, niste senzori (7) si un modul (5) de
comanda si control conectat la computerul central al vehiculului, care asigurd echilibrul

dinamic al sistemului.
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