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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un sistem inertial de transformare

a miscarii de rotatie in miscare liniara unidirectionala cu A
ajutorul unor greutati montate pe o transmisie prin lant, 1
destinat unui autovehicul, unei locomotive sau unui s
aparat de zbor. Sistemul, conform inventiei este consti- F i 5
tuit dintr-un cadru (7) care se roteste pe o axa de R
simetrie cu ajutorul unui motor (10) prin intermediul unui 15— {
angrenaj cilindric compus din niste roti (8 si 9) dintate, 2
la mijlocul cadrului (7) este montat perpendicular pe | 1IN
planul acestuia un ax, la care distantat este montata o =} {4 | . p}_‘ -9
roata (2) dintatd, conica care angreneaza cu o alta 1 ' r
roata (1) dintatd, conica montata fix la sasiul unui dispo-
zitiv pe care il antreneaza in migcare liniard unidirec- ‘ ‘ | N§
tionald, pe axul mentionat anterior este montata o roata I T ' I 4
(4) de lant care cu ajutorul unui lant (15) transmite 12 y ! /e
migcarea de rotatie la un ax montat pe un capat al Ly 13 e g
cadrului (7) prin intermediul unei roti (3) de lant cu un :
raport de transmitere a miscarii de rotatie de 1:1, 1"
precum si o roata (5) de lant montata cu ajutorul unor
portiuni (13 si 14) de lant si cu ajutorul unei alte roti (6)
de lant montata pe un ax aflat la capatul celalalt al
cadrului (7), la aceeasi distanta faté de axa de simetrie
a cadrului (7), pe a doua portiune (14) de lant fiind mon-
tate niste greutati sub forma de discuri la bolturile
acestuia.
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DESCRIEREA INVENTIEI

Titlul inventiei: Sistem inertial de transformare a miscérii de rotatie in miscare liniard
unidirectionala cu ajutorul unor greutdti montate pe o transmisie prin lant”.

Domeniul de aplicare al inventiei: Prezenta inventie se referd la un sistem inertial care este
capabil cu ajutorul unor greutdti montate pe jumitatea de lungime a unui lant de la o transmisie
prin lant sa realizeze miscarea liniard unidirectionald fard sd fie necesard folosirea unui lant
cinematic de la acest sistem péni la rotile dispozitivului (de reguld vehicul) la care este montat
acest sistem.

Domeniul de aplicare al inventiei este cel al autovehiculelor, al locomotivelor dar se poate
aplica si in cazul aparatelor de zbor.

Aceastd inventiei conform figurii 1 si figurii 2 este alcdtuitd dintr-un cadru (7) care se
invarte pe o axd de simetrie cu ajutorul unui motor (10) prin intermediul unui angrenaj cilindric
compus din rotile dintate (8) si (9).

La mijlocul acestui cadru este montat perpendicular pe planul acestuia un ax la care
distantat este montat roata dintatd conica (2) care interactioneaza in angrenare cu roata dintatd
conica (1) montata fix la sasiul dispozitivului pe care antreneaza in miscare liniara unidirectionala.
Pe acest ax, mai sus mentionat, este montat si o roatd de lant (4) care cu ajutorul unui lant (15)
transmite migcarea de rotatie la un alt ax montat pe un capat al unui cadru (7) prin intermediul rotii
de lant (3) cu un raport de transmitere al miscarii de rotatie 1:1. Pe acest ax este montat si roata de
la lantul (5) care cu ajutorul portiunilor de lanturi (13) si (14) si cu ajutorul rotii de lant (6) montata
pe un ax aflat la capatul celdlalt al cadrului (7), la aceeasi distantd fatd de axa de simetrie al acestui
cadru. Pe portiunea (14) al laﬁ'gu]ui sunt montate niste greutiti sub forma de discuri la bolturile
acestuia. Portiunea (14) de la lant prezinta o jumdtate a lungimii lantului. Sistemul de transmitere
a miscérii este astfel sincronizati incét la o jumaitate de rotatie a cadrului in jurul axei principale

de simetrie partea de greutdti a lantului sa se deplaseze pe cealalti parte fatd de situatia de Inceput
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cind greutitile pe lant cu cadru aflat in plan vertical se aflau simetric fatd de axa de rotatie a
cadrului (7) pe parte opusa.

Acest lucru se obtine dacé cele doud axe montate in extremitétile cadrului au distanta fata
de axa de rotatie al cadrului (7), fiecare de mR /2, unde R fiind raza rotilor de lant (5) si (6), iar
raportul de transmisie al angrenajului rotilor conice (1) si (2) este 1:2, adicd numarul de dinti a
rotii dintate cilindrice (2) este juméatate fatd de numarul de dinti al rotii dintate cilindrice (1).
Reglarea (sincronizarea) intregului sistem se face astfel ca portiune de lant cu greutti sa se afle in
plan vertical cu greutitile agezate simetric fatd de axa de rotatie a cadrului (7), atunci cand cadrul
se afld in plan vertical. |

In timpul rotirii cadrului (7) in jurul axului principal, lantul cu greutitii ocupa pozitiile
geometrice conform figurii 3. Partea notata cu (1) al lantului semnificd zona cu greutétile montate
pe lant. Rotile (12) sunt montate pe sasiul (11) pentru a permite rularea intregului sistem pe o
suprafata pland.

Ca si intelegem fenomenul ce apare in cadrul acestui sistem, pornim de la relatia
acceleratiei unei greutdti care parcurge o traiectorie circulard. Conform figurii 4, ecuatia
deplasirilor unei greutati dupa directia axei Oy care parcurge o traiectorie circulara este:

y=R-sinw¢ (D)

Tar viteza dupd directia axei Oy se obtine derivand relatia (1) si se obtine:

y =R-w-coswt )

Iar dacd derivam inca odatd relatia (2) rezultd acceleratia dupa directia axei Oy:

"

y =—R-& -sinat 3)
Bineinteles ecuatiile (1), (2) si (3) se referi la pozitiile centrului de greutate a corpului A.

Deoarece ludnd in considerare i analizdnd ecuatia (3) se poate observa ci a atunci cand

V4 . . . . .
ot € [O,E} functia sinwr > 0 ecuatia (3) aratd cd acceleratie este tot timpul negativi pe

acest interval, adica Incetineste corpul A si este evident faptul ca in cazul intervalului wr [%, ﬂj|

Ll
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corpul are miscare inversd, functia sinwf <0 ecuatia (3) aratd cd acceleratie este tot timpul

pozitiva pe acest interval, adicd accelereazi corpul.

“ e T .
Deoarece corpul A este fortat la incetinire in intervalul wf e [O, —2—} putem deduce c acest

. . .\ . s T . .
corp trage sistemul in sensul pozitiv al axei Oy, iar in intervalul ot e [E’”] sistemul accelereazd

corpul A fapt care determind aparitia unei forte de reactiune tot in sensul pozitiv al axei Oy. Deci
in ambele intervale apare o fortd care actionand asupra sistemului trage sistemul in sensul pozitiv
al axei.

Studiul miscarii este realizat dupa directia si sensul axei Oy. Aplicind aceste considerente
la sistemul nostru in diferite intervale, la un anumit unghi ¢ ale cadranului (7) conform figurii 5

putem afirma urmitoarele:

s 7|, . . y .. .
- In intervalul wte {O,Z] intr-un caz intermediar se poate deduce ca pozitia centrului

de greutate a portiunii A fata de axa de rotatie O;-O2 se micsoreazi. Luind in
considerare relatia (3) si faptul cé raza centrul de greutate a portiunii A se micsoreaza
pe acest interval rezultd cd pe tot acest interval centrul de greutate al portiunii A se tot
incetineste dupd directia Oy. De mentionat este faptul ca efectul portiunii B si C se

anuleaza reciproc.

- T o . .
- Inintervalul wt e [Z, 5] centrul de greutate al portiunii A se deplaseaza pe traiectorie

circulard, iar pe cele doud portiuni de D raza centrului greutate ale acestor portiuni se
micsoreazd, deci avem tot o incetinire dupa sensul pozitiv al axei Oy. Deci si in acest

interval de unghiuri greutatile de pe lant trag sistemul dupé sensul pozitiv al axei Oy.

2

A 7T 3r . /s
- In intervalul Wt€[5’7:| respectiv a)f€|:-3—2—,71':| se poate observa ca luand in

considerare fenomenele prezentate, putem afirma cd sistemul accelereazi centrele

M?\i(
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greutatilor de pe lant, fapt pentru care reactiunea sistemului impinge sistemul dupa
directia axei Oy in sensul pozitiv al acesteia.

Dupi o rotatie de 7{rad], adica 180° fenomenul se repeta.

Este de mentionat faptul ci in timpul unei rotatii de 180° pe diferite intervale de unghiuri,
in afard de modificarile corespunzitoare ale razelor centrelor de greutate ale portiunilor din lant se
modifica si greutdtile acestor portiuni din lant si in acest caz fortele de tractiune se obtin din
inmultirea acceleratiilor acestor portiuni cu masele greutitilor variabile corespunzatoare in timpul
rotatiei.

Precizarea stadiului cunoscut al tehnicii in domeniul obiectului inventiei cu mentionarea
dezavantajelor solutiilor tehnice cunoscute

In scopul realizarii miscarii de translatie cu ajutorul sistemelor inertiale sunt cunoscute o
serie de dispozitive inertiale brevetate bazate pe circulatia unor mase constante pe traiectorii cu
raze variabile in timpul unei rotatii complete, mase care sunt accelerate si incetinite in diferite
intervale de unghiuri de rotatie. Intervale de unghiuri in care accelerarile si incetinirile produc forte
de tractiune respectiv forte de frinare din cauza carora sistemul nu functioneaza sau chiar daca
functioneazi are un randament foarte mic.

in cazul sistemului nostru combinatia accelerarilor, respectiv incetinirilor centrelor de
greutate ale diferitelor portiuni de lant este sincronizati cu intervalele de unghiuri de rotatie astfel
incét tot timpul sd avem numai forte de tractiune care sd realizeze migcarea de translatie a
sistemului.

Avantajul sistemului nostru este cd in timpul unei rotatii la diferite intervale de unghiuri
avem accelerdri si incetiniri egale, deci sistemul inmagazineaza energia in anumite intervale pe
care o cedeazd in celelalte intervale. Décé neglijam fortele de frecare aceste cedari si inmagaziniri
de energie sunt egale deci energia necesara functiondrii sistemului este egala cu energia consumati
pentru invingerea fortelor de frecare din sistem, deci in acest caz avem de-a face cu un sistem cu

randament foarte ridicat.
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Problema tehnicd pe care o rezolvd inventia este de realizare a miscérii de translatie a
dispozitivului pe care este montat cu un randament foarte ridicat, care in cazul sistemelor existente
brevetate este foarte scizut sau sunt chiar nefunctionale deoarece nu au fost luate in considerare
fortele de reactiune din acele sisteme.

Elementul de originalitate ale inventiei constd in deplasarea unor mase montate pe jumétate
de lungime a unui lant care este parte a unei transmisii prin lant astfel incéat cu ajutorul unor
combinatii de roti dintate cilindrice, conice §i o altd transmisie prin lant cu caracteristici bine
definite care s asigure realizarea unei forte de tractiune dupi o directie stabilitd care sd produca
translatia in sensul si directia doritd a dispozitivului pe care este montat acest sistem fara sa fie
necesard realizarea unui lant cinematic de la sistem la rotile de rulare ale dispozitivului.

Prezentarea modului concret de realizare a inventiei

Asa cum este prezentat sistemul schematic in figura | si figura 2, sistemul este alcétuit din
niste roti dintate cilindrice, conice, roti de lant, respectiv lanturile unde pe un lant pe jumatatea
lungimii sunt montate niste greutati. In baza acestor figuri schematice se poate proiecta modul
concret de realizare al inventiei fara nicio greutate. In figura 1 si figura 2 si in descrierea inventiei
sunt date toate detaliile necesare realizdrii in mod concret a inventiei.

Avantajele rezultate din aplicarea inventiei:

Prin aplicarea inventiei se obtin urmétoarele avantaje:

- Realizarea unei forte de tractiune semnificativa dupa o directie si un sens bine definite;

- Costurile de fabricatie sunt relativ mici deoarece partile componente ale sistemului sunt

niste organe de masini cunoscute si usor de realizat;

- Randamentul sistemului este foarte ridicat.
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‘ Revendicari depuse conform

< art. Yalin. 7 din |
REVENDICARI | in '"negea n. 6471591
! la data de N7 -12- 2071

1.Sistem inertial de transformare a miscarii de rotatie in miscare liniard unidirectionald cu
ajutorul unor greutdti montate pe o transmisie prin lant caracterizati prin aceea ca este format
dintr-un : cadru (7) care se roteste pe o0 axa de simetrie cu ajutorul unui motor (10) prin intermediul
unui angrenaj cilindric compus din rotile dintate (8) si (9). La mijlocul acestui cadru este montat
perpendicular pe planul acestuia un ax, la care distantat este montatd roata dintatd conica (2) care
interactioneazé in angrenare cu roata dintatd conica (1) montata fix la sasiul dispozitivului pe care
il antreneazd in miscare liniard unidirectionald. Pe acest ax mai sus mentionat este montati si o
roatd de lant (4) care cu ajutorul unui lant (15) transmite miscarea de rotatie la un ax montat pe un
capat al cadrului (7) prin intermediul rotii de lant (3) cu un raport de transmitere al miscérii de
rotatie 1:1. Pe acest ax este montata i roata (5) al lantului care cu ajutorul portiunilor de lang (13)
si (14) si cu ajutorul rotii de lant (6) montatd pe un ax aflat la capétul celdlalt al cadrului (7), la
aceeasi distanta fati de axa de simetrie a acestui cadru. Pe portiunea (14) al lantului sunt montate
niste greutati sub formd de discuri la bolfurile acestuia. Portiunea (14) a lantului reprezinta o
jumdtate a lungimii lantului.

2. Sistemul conform revendicdrii 1. caracterizat prin aceea ci aranjarea favorabilid a
partilor componente si prin sincronizarea acestora este capabil sd realizeze o fortd de tractiune
dupé o directia si sensul dorit.

3. Orice alt sistem caracterizat prin aceea ci are in componenta elementele descrise la

punctul 1. si care este capabil si realizeze fortd de tractiune dupd o directie si un sens dorit.
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DESENE EXPLICATIVE

fig.1. Vedere din fata a schemei de functionare



RO 137467 A2

A-A
12 ™2
15 4
A 10
pr————— 2 f
L ; -
Il
| P
e R — } I
13/ 5 (
\ 4
Too

fig.2. Vedere de sus a schemei de functionare
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a) Plan vertical

b) Plan orizontal (rotire cu 90° fata de planul vertical)
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b) Plan vertical (rotire cu 180° fata de planul vertical)
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fig.3. Reprezentarea schematicd a locului geometric a greutatilor montale pe lan}

fig.4. Deplasarea unei greutati care parcurge o
traiectorie circulara
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& _ _ O, a)Pozitia intermediara a cadrului corespunzatoare unghiului
wtefo,m/4]
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b)Pozitia intermediara a cadrului corespunzatoare unghiului
T ) wte[ n/4,m/2]
C
I =t
D

fig.5. Reprezentarea schematica in diferite intervale de unghiuri wt
ale cadrului

Componenta sistemului:
1. Roata dintatd conicd montatd fix pe sasiu

2. Roata dintatéd conica
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10.
11
12.
13.
14.
15.

Roati de lant

Roata de lant

Roata de lant

Roati de lant

Cadru

Roaté dintata cilindrica
Roata dintati cilindrica
Motor

Sasiu

Roti de rulare sasiu
Portiunea de lant fara greutiti
Portiunea de lant cu greutati

Lant
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