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Titlul invenfiei: "Sistem inertial de transfonnare a mi~carii de rotatie in mi~care liniam 

unidirectionala cu ajutorul unui volum de mercur (Hg)". 

Domeniul de aplicare al invenfiei:Prezenta inventie se refera la un sistem inertial care 

este capabil cu ajutorul unor cantitati variabile de mercur circulate in ni~te cilindri astfel incat 

~i centrul de greutate al acestora sa varieze fata de centrul de rotatie~i sa realizeze mi~care 

liniara unidirectional a tara sa fie necesara folosirea unui Iant cinematic de la acest sistem pana 

la rotile dispozitivului (de regula vehicul) la care este montat acest sistem. 

Domeniul de aplicare al acestei inventii este in special al autovehiculelor, la care prin 

echiparea lor cu asemenea dispozitive de propulsie sa elimina patinarea rotilor, mai ales in 

conditii de inghet. 

Confonn figurii 1 acest dispozitiv este compus din ni~te cilindri 1 montati la unghiuri 

echidistante 7r / 4[rad] ~i la aceea~i raza pe vasul 2 care este umplut cu mercur. In ace~ti 

cilindri cantitatea de mercur respectiv aer este controlata cu ajutorul pistoanelor 3 comandate 

de 0 cama4 prin intennediul tachetilor 5 ~i a tijelor 6. Mercurul 7, confonn figurii 1, este 

marcat in vasul 2,respectiv in cilindrul 1 prin ni~te linii intrerupte, iar golurile din cilindrii nu 

sunt marcate aceste linii intrerupte pentru evidentiere.Circulatie mercurului in ace~ti cilindri, 

respectiv al aerului confonn figurii 1 sunt marcate cu ni~te sageti. Variatia nivelului respectiv 

etan~area mercurului in vasul 2 este asigurat cu ajutorul pistonului 8. 

Mi~carea de rotatie a intregului sistem este realizata cu ajutorul motorului 9 prin 

intennediulangrenajului conic 10-11. 

Motorul 9 este montat pe ~asiul 12, iar rularea sistemului in ml~are liniara 

unidirectionala se realizeaza cu ajutorul rotilor 13 montate pe ~asiu12. 

Profilul camei 4 este astfel proiectat incat in partea superioara (confonn sectiunii A-A) 

sa conduca pistoanele 3 astfel indit din cilindrii 1 sa elimine total mercurul 7 (inaltime 0), iar 

in partea inferioara profilul camei 4 este astfel proiectat incat in cilindrii 1, pistoanele 3 sa 

asigure inaltimea maxima (2h) a mercurului 7. 
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Calculul matematk se va face pentru un singur cilindru ~i se va multiplica eu nr. total 

de eilindri (8 in eazul proieetat, dar eu posibilitatea de extindere a numarului de eilindrii 

tolositi). 

Calculul se face dupa urmatond algoritm: 

Se considera unnlitoarele intervale de timp eorespunzlitoare vitezei unghiulare 

(i)[rad is] pentru fiecare cadrall a ccrcului de rotatie: 

7l 1r
111 = 0, ..-[s], (1)

18000 200'" 

12 7C 7C 1[. 1[. I ] (2)
t = 200 '18000 + 200 "100 s , 

(3) 

(4) 

Modelul de redactare al timpului ne prezintli ~i incrementul la care s-a folosit in 


calcul. 


Se eonsiderli ca ~i date iniliale valorile pentru viteza unghiularli 0) = 100[rad / s], 


inaltimea maxima a mercurului 7 in cilindrii 1, 2h == 0, 28[mL raza cercului de 


raportare R = 0,5[m] , densitatea mercurului este p == 13600[kg / m3
] , raza 


cilindrului r == 0, 07[m] ~i aria sectiunii transversale a fiedirui eilindru se va 


calcula eu formula S = 1[.. r2 ; 


Se stabilese eeuatiile de mi~earc a centrelol' de greutat.c a mercurului 7 aflatc in 

cilindrii 1 dupa directia l10tata cu y conform figurii 1. 

Yll(lll)~(R- ~+: .@.t11}Sin(aHll) 
(5) 

Y12(t12)~(R (>M12 ~)}Sin(aJ-l12) 

y13(t13) = (R + ~ - ; ·O)·t13}Sin((j).t13) 
(7) 
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yI4(t14) = (R 5;~ '+';'0) ·t14}sin{(0·tI4) 
(8) 

-	 Se stabilesc ecuatiile de variatic a rnase10r rnercurului 7 in Cililldrii 1 functic de 

unghiul de rotatie a =(I) • ([rad] 

(9) 

A11(/12) = (2. jz. (0-tI2 h) -S· Pup, 
1[: (10) 

(. 2·h·(0-113
Al1(t13) =. I(-I)·Jz .S· PHg 

\ Jr (11) 

2·h·(0·tI4
1111(tI4)= 5·h- Jr ,S-PHg( 

(12) 

-	 Se dctcrmina componcntele vitczclor centrelor de greutate dupa directia y a 

mercurului 7 prin derivarea deplasarii (ecuatiile 5+8) din cilindrii 1. 

. 2 . 0) . h .sin ( (j) .til) + . (tJ· R - (tJ . h) .Jr + 2 . ai 'h .tl .cos ( (j) .til)
vI 1(l1 I) = --------'------------'---- 

2·Jr 
(13) 

(14) 

-(2 .()). h.sin((j).tI3))+ ((co. h+ 2·())· R). Jr- 2 .())2 • It .t13). cos((j)·tI3)
v13(tI3) = --'--------'---'------------'---- 

2·Jr 
(15) 

. 2 'OJ' h.sin((j)·t14)+ ((2·{o· R -5 .(o.h). Jr+ 2 .(j)2 ·h -t14). cos(co.tl4)
v14(t14) = 	 . 

. 	 2'K 
(16) 

-	 Se stabilesc ecua~iile impulsurilor p =111 • v prin Inmultirea ecuatiilor maselor 

(9+ 12) eu vitezele obtinute la ee. (13+ 16) (fiecare cu corespondentullui). 

pll(lll) 2.h.;,tll}S'Pll •(h 	
i 

(I 7)2·{IJ·h.sin(oJ·tll)+ ·(j)·R (j).h)-1r+2·ai ·h·t1] -tIl) 
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P12(t12)=((2'h';'/12 -h}S'PHg} 
-(2·(1)· h,sin(w.tI2)) +(«(J)' 11+ 2·(1)· R) .1(- 2· oi .h'(12) ·cos((j).tI2) 

(18) 

2·1( 

P13(t13)=(((-l)'h+ 2.h':'/13}S'PHg} 

. -(2. ii)' h·sin( (J). (13)) +(((j)' h+2· f)). R)· 7[-2 .f))' •/7'(13) 'C()s( (J). (13) 	
(19) 

2·t( 
_ 2·h·(f) ,

p14(r14)= )·h ·,s·PH .( 1r g 

(20).r2' (f). h· sin ( 0). (14) +(2'0)' R 	 5· OJ· h)'1r+ 2· oi ·h· t(4). COS ( 0)' (14)J 
2'1r 

\. 

Se reprezinta graficul acestor forte In fune-lie de timp pe fiecare interval considerat. 

Sc obtin ccuatiile tbrtelor prin derivarea impulsurilor date de ecuatiilc (17+20). 

(21) 

(( p . ·ai .S· h2 +2· p, .(j)2 -R· S· h)' .Jr2 .sin(f)).tI2))
FI2(tI2)::;::' Hg H,. 	 , _ 

? 2 

(4. PHg .f))3 -S· 112 +4· PHg ·ai· R.§. ~.t12' Jr.sin(OJ·tI2) 
____,.,. .·._·.·••••_ ••m.m.__m .............._ ....._,_ .___ ...._ 
 + 

2·1(2 
+ (4. PHg ·OJ4 -8 ·h2 ·t122 4· PHg ·(ri·8 .11.2 ) .sin(OJ.t12) + 

(22)
2_1(2 

(6. P .. OJ2. 8· h2 +4·p .f))2. R·S· 11). ;r.cos(m.tI2)Hg 	 Hg·,+ -.-.....:... ....._..._.._-'._................_...................,_.._, 	 
2·1{'2 

12· P ·OJ3. S· h2 .t12.cos(m.tI2)
--.!!~...........---:------'----"

2·Jr2 
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' (( p Hg .o}·s· h2 + 2· pHg. ·oi· R·S .h)'1l2 .sin(tv.t13))

F13(t13 ,. < )=
" '. 2·;r2 

(4. PHg .((/ •S· h2 +4· PHg ·ai· R -S· h).t13'll.sin( lV.tl3) 
, + 

2 'Tr
2 

·w4 ·S·h2 ·t132 -4·pHg ·ai·S·h2 ·sin(co.t13) 
..::........................::::...-------,...;.;----...!..----..:...+ (23) 


2· 
(6.p ·o.i· S· h2 +A·p . R·S· h)'1l'.cos(aJ.t13)~ ~ ' 

. . 
+ ,

2. TrL 
3 2 ( )12'PHg'0)' -S·h ·tl3·cos m·t13 

2. Tr2 

('(25. P'l ·o} -S· 112 10· P, 7 '(0
2 .R· S .11). Tr2 -sin(tV.t14))


F14(t14) = t.g :2 +
I;. 

(4.p -al·R -S ·h-20·p ·al·S .h2 )'t14 ·Tr,sin(w·t14) II., H,'+ <, " + 

2· Tr'l 

(4. PHg '0)4. S·Ii ·t142 
..·-4· PHg' oi .S· h2

) 'sin(m·tI4) 
+ 2 . Tr2 + (24) 

('10 .P .w2 
• S . h2 

- 4 . P .ai -R .S . h) . H -cos (' (il • (14)- lfg, l!~+' " 2 

" • 11
 

3 2 "'(' ')12 . PUg' W •8 . h .t14 0 cos (0 0 t14 

z 


02 H 

Se reprezinta graficul acestor torte in functie de timp pe fiecare interval considerat. 

- Se integreaza formulele fortelor (21+24) obtinand -se aria curbei fortelor dezvoltate 

~i rezultatul se va lmpartii pe interval de timp corespunzator unei rotatii complete. 

;r 

200 
SI1(tl1):::: JFll(t11)dt11 = -1.260322.103 (25) 

o 

3 

812(tI2)= 
tOOf F12(t12)dt12 =-1.260322.103 (26) 

200 

3'3 

200 , 
813(t13) = J FI3(t13)dt13 = 1.52155 ·lW (27) 

iT 

100 

2·.1f' 

814(114) = 
10lJ
J.P14(tI4)dt14 = 1.52155 .103 (28) 

3'11 

200 
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Prin acest cal cui se obtine forta dezvoltata Fdi de acest dispozitiv pentru un singur 

cilindru, furta total a dezvoltata Fd sc v-a obtine multiplicand rezultatul eu numarul dlindrilor 

(In cazul descris fiind 8). 

811(t11) + 812(t12) + 813(t13) + 814(tI4) = 

=(-1.260322.103
) +(-1.260322.103 )+(1.52155.103 )+(1.52155 .103

) = (29) 

=: 522.456[N .s] 

Fd = 811(t11)+812(tI2)+813(/13)+SI4(t14)::: 522.456·100 = 
i (30). ., tll+t12+/13+/14 2·1l' 

=8.315145 ·10·'[N] 

ft~ = 8· Fdi =: 8·8.315145 .103 == 6.652116.104 (31) 

Precizarea stadiului cunoscut al lehnicii In domeniul obiectului inventiei, cu 

mentionarea dezavantajelor solufii/or tehnice cunoscute; 

In scopul realizarii mi~carii de transla~ie eu ajutorul sisteme10r iner~iale slmt cunoscute 

o serle de dispozitive inertiale brevetate bazate pe circulatia unor mase constante pe traiectorii 

eu raze variabile in timpul lmei rotatii complete, mase care sunt accelerate ~i incetinite in 

diferite intervale de unghiuri de rotatie. Intervale de unghiuri in care accelerarile ~i incetinirile 

produc forte de tractiune respectiv forte de reactie din cauza carora sistemul nu functioneaza 

sau ehiar daea funetioneaza are 1m randament foarte mic. 

in cazul sistemu1ui nostru la 0 rotatie de 3600 variaza atat masa volumu1ui de lichid 

(mercur) aflat in cilindru dlt ~i raza fata de centrul de rotatie a centrului de greutate ale 

acestora dupa 0 rotatie bine stabilita ~i asigurata de profilul camei 4 conform t1gurii 1. 

Elementul de originalitate const! in utilizarea unui lichid (mercur) care are densitate 

fomte mare comparativ cu ahe lichide pentru realizarea mi~carli de translatie unidirectionala. 

Problema tehnicii pe care 0 rezolvii inven(ia este de realizare a mi~carii de translatie a 

dispozitivului pe care este montat cu un randam.ent foarte ridicat, care in cazul siste111elor 

existente brevetate estc fuartc scazut sau Slmt chiar nefunctionale deoarece nu au fost luate in 

considerare fortele de reactiune din acele sisteme. 

Precizarea modului conCl'et de realizare a inventiei: 

A~a cum este prezentat in figura 1 schematic sistemul este alcatuit din cama, tacheti, 

vas pentm mercur, tije actionare pistoane, cilindri, pistoane, roti dintate conice, motor, ~asiu, 

roli de rulare, pistoane ctan~are rnercur. In baza acestei figuri schematicc se poate proiecta 

7}i () 

~ 

RO 138214 A2



modul eoneret de realizare a inventiei flira nici 0 greutate, eu predzarea ea profilul camelor se 

face cu 0 relatie bine stabilita precizata in aceasta documentatie. 

Avantqjele rezultate din aplicarea inven(iei 

Prin aplicarea invenliei se oblin unnatoarele avantaje: 

Realizarea unci forte de tractiune semniiicativa dupa 0 direetie ~i lUl seIlS bine 

definite; 

CosturiJe de fabricatie sunt relativ mici deoarece partile componente ale sistemului 

sunt ni~te organe de ma!?ini cunoscute ~i u~or de realizat; 

Randamentul sistemului este foarte ridicat. 
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REVENDICARI 

Combinatia de vas mercur 2, cilindri I, pistoane 3, tije de actionare 6, cama 4, tacheti 

5, roti dintate conice 10 ~i 11, piston etaI1$are nivel mercur 8, combinatie care reu~e~te sa 
realizeze 0 traiectorie a centre lor de greutate a maselor de mercur din cilindrii 1 eu raze 

variabHe fat-a de centml de rotatie, mase a diror valoare variazA in timpul unei rotatii complete 

astfel incat se obtine in final 0 foqa de traC}:iune dupa 0 directie stabilita care sa produca 

deplasarea unidirectionala a sistemului. 

Orlce alt sistem care are 111 componenla elementele enumerate la prima parte a 

inventiei de revendicare care este capabil sa produca deplasarea unidirectionala a sistemului. 
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DESENE EXPLICATIVE 
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Figura 1. Reprezentare schematica a sistemului inertial 
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