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¢4 SISTEM INERTIAL DE TRANSFORMARE A MISCARII 5
DE ROTATIE IN MISCARE LINIARA UNIDIRECTIONALA
CU AJUTORUL UNUI VOLUM DE MERCUR (Hg)

(57) Rezumat:

Inventia se refera la un sistem inertial de transformare
a miscarii de rotatie in miscare liniara unidirectionala cu
ajutorul unui volum de mercur (Hg). Sistemul, conform
inventiei, este alcatuit din niste cilindri (1) montati la
unghiuri echidistante si la aceleasi raze fata de centrul
de rotatie pe un vas (2) care este umplut cu un mercur
(7) care n timpul rotatiei asigura alimentarea respectiv
golirea cilindrilor (1) cu alimentare si golire controlata cu
ajutorul unei came (4) fixe prin intermediul unor tacheti
(5), a unor tije (6) de actionare, profilul camei (4)
facandu-se prin intermediul tachetilor (5) si a tijelor (6)
de actionare, profilul camei (4) fiind astfel stabilit, dupa
relatiile stabilite Tn documentatie, astfel incat prin rotirea
intregului ansamblu de cilindri (1), a vasului (2) prin
intermediul unui angrenaj (10 si 11) conic in final sa se
obtina o forta de tractiune dupa o anumita directie (y) .

Revendicari: 1
Figuri: 1
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DESCRIEREA INVENTIET | Corere do brust de invensi

Titlul inventiei: “Sistem inerfial de transformare a miscérii de rotatie in migcare liniara
unidirectionald cu ajutorul unui volum de mercur (Hg)”.

Domeniul de aplicare al inventiei:Prezenta inventie se referd la un sistem inertial care
este capabil cu ajutorul unor cantitéti variabile de mercur circulate in niste cilindri astfel incét
si centrul de greutate al acestora si varieze fatd de centrul de rotatiesi s realizeze migcare
liniard unidirectionala fara si fie necesara folosirea unui lanf cinematic de la acest sistem péna
la rotile dispozitivului (de regulé 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 si elimind patinarea rofilor, mai ales in
conditii de inghet.

Conform figurii 1 acest dispozitiv este compus din nigte cilindri 1 montati la unghiuri

echidistante 7 /4{rad]si la aceeasi razi pe vasul 2 care este umplut cu mercur. in acesti

cilindri cantitatea de mercur respectiv aer este controlata cu ajutorul pistoanelor 3 comandate
de o cama4 prin intermediul tachetilor 5 si a tijelor 6. Mercurul 7, conform figurii 1, este
marcat in vasul 2,respectiv in cilindrul 1 prin niste linii intrerupte, iar golurile din cilindrii nu
sunt marcate aceste linii intrerupte pentru evidenfiere.Circulatie mercurului in acesti cilindri,
respectiv al aerului conform figurii 1 sunt marcate cu niste sigefi. Variatia nivelului respectiv
etangarea mercurului in vasul 2 este asigurat cu ajutorul pistonului 8.

Miscarea de rotatie a intregului sistem este realizatd cu ajutorul motorului 9 prin
intermediulangrenajului conic 10-11.

Motorul 9 este montat pe sasiul 12, iar rularea sistemului in miscare liniard
unidirectionala se realizeaza cu ajutorul rotilor 13 montate pe gasiul2.

Profilul camei 4 este astfel proiectat incat in partea superioard (conform secfiunii A-A)
s conduca pistoanele 3 astfel incit din cilindrii 1 si elimine total mercurul 7 (inaltime 0), iar
in partea inferioard profilul camei 4 este astfel proiectat incét in cilindrii 1, pistoanele 3 si

asigure inil{imea maxima (2h) a mercurului 7.

(f/
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Calculul matematic se va face pentru un singur cilindru §i se va multiplica cu nr. total
de cilindri (8 in cazul proiectat, dar cu posibilitatea de extindere a numérului de cilindrii
folositi).

Calculul se face dupi urmétorul algoritm:

- Se considerd urmdtoarele intervale de timp corespunzitoare vitezei unghiulare

w[rad / s] pentru fiecare cadran a cercului de rotatie:

b2
18000 565[ sl )
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Modelul de redactare al timpului ne prezintd $i incrementul la care s-a folosit in
calcul.

- Se considera ca si date initiale valorile pentru viteza unghiulard @ =100{rad/ s],
indltimea maximd a mercurului 7 in cilindrii 1, 2 =0,28m], raza cercului de
raportare R=0,5[m] , densitatea mercurului este p=13600[kg/m’] , raza
cilindrului »=0,07[m] si aria sectiunii transversale a fiecarui cilindru se va
calcula cu formula S =7-r%;

- Se stabilesc ecuatiile de miscare a centrelor de greutate a mercurului 7 aflate in

cilindrii | dupa directia notata cu y conform figurii 1.

h
y11{rl 1)=[R—Ewhﬁw-ﬂIjasin((a-tll)
4

&)
, B h .
Y2(112) = (R »-—{m-&}-tw-—]]-sm(m-tll)
4 2 .
(©6)
y13(t13)=[R-l-ﬁ«ﬁ-a)«fﬂ)-sin(w-tli‘s)
: 2 =z (7)
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y14(r14) = [R, 3k 4 h o »1‘14) -sin{@-114)
2 V4 J (8)

- Se stabilesc ecuatiile de variatic a maselor mercurului 7 in cilindrii 1 functie de

unghiul de rotatie o = w-t{rad|

Yohetn-
M@t = (k _;:Mfl%] 5Py
d 9
MI(12) = M—k}-S Pre
N (10)
: hem
MI13) = (—1)~h+MJ~S-pﬂg
L ()
heqys 3\
M1(114) = 5~11~MJ-S-%
| 4 (12)

- Se determind componentele vitezelor centrelor de greutate dupid direcfia y a

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

2. -h-sin{w-1l 1)+((2vm-Rwa)-h)-x+2-(z)2 'h-z‘l.l)-cos((z)-tll,i)

11(r11) =
v11(111) -
(13)
viz(t:lz)="(2"”'”‘Si“(‘”‘m))*“((‘”"’”f2'&"R)'7f—2~w*"h-rm)»cos(m-ﬂz)
2-z
(14)
}43(:13):—(2""""Sin(‘”””))*((“"”+2“’”'R)‘”-Z'w2""’13)'005(0)'t13)
2-
(15)
v14(‘1-14)=2"’(’)‘h'Sin(C‘"rl4)+((2‘(9‘R—5-(0‘!’2)-;;—1-2-&}2~}z~£l4)~cos((a~tl4)
2
(16)

- Se stabilesc ecuatiile impulsurilor p=m-v prin inmuliirea ecuafiilor maselor

(9+12) cu vitezele obtinute la ec. (13+16) (fiecare cu corespondentul lui).

Y
“S'pﬂg'

pll{tll)z[h—
2-@-hsin(@-111)+((2-0-R-w-h)-w+2-0 -h-111)-cos(w-111)

z

2.-h-@il I|J

(17)
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—(2-(9'h-sin((wrl?.))+((a")~h+2~c‘o-R)‘7r—2-0)'-h‘t12)-cos(a)-112) (18)

2.

ey
p13(;13)=U(_;).h+:w).s.p@].

‘ \, T 19
-(2- u'h-sin(a)-tIB))+((a)vh+2~a}*R)-:r~2»a)2-h-zi3)-cos(a)~ti3) (19

2.

plala) = 5.&-W S Py
(20)

N

2.7

(Z-G)rh-sin(m:ﬂéi}%«((2-3)-AR ------ Sw-h)m+2-0° -h:tM)-cos(o)-tM)]

Se reprezintd graficul acestor forfe In functie de timp pe fiecare interval considerat.
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F dezvohatd de un clindn: T

- Se obtin ecuatiile fortelor prin derivarea impulsurilor date de ecuatiile (17+20).

((pyg @S H+2-p

Hg

- R-§-h)-7* -sin(w-111))
: +

Fli(r1]) = —
PAN 4

(4—,:35,1,g @ -R-S-h-4.py, - -S-l72)~t11-7r~sin((a-t11)

¥ 2.7

(4 py -0 S H -1V -4 p, & -S-B)-sin(w-111)

2-7° ¥
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F]3(r1%):((f--7gg'G’)z.S'h2+2-;?gg-(2}2.R'S-k),?z-3.Sin(a;.tl:-}))"
L 2.7
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3 N
2.7 .
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' o + (23)
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+

"
e

. 2 -
12-p,, - - S-1* 113 cos(e-113)

2.7t

| 5 2 y 2 2 \ 2 '1‘ . £
5‘14&14}:((23-9@@ 8-k _10.ng.(o R-§-h)-n* sin(w-14))

(4';33.,@ @ -R-S-h-20-p, -& v.S’-hzfrl4-:r-sin(w-t'l4)
4 ) Ciad N

e

, 2-z
(4~pﬁg @t S-I 14 =4 p, - S h ) sin(e114)
+ ; + (24)

, 2.7 ‘
(30- oy - 0> -8 —4-py <@ R-S-h)- 7-cos(w-114)
" 2.2° -
12 py, @ - S-h* -114-cos(w-114)

2-7

Se reprezinta graficul acestor forfe In functie de timp pe fiecare interval considerat.
- Se integreaza formulele fortelor (21+24) obtinand-se aria curbei fortelor dezvoltate

si rezultatul se va impdrgii pe interval de timp corespunziitor unet rotaii complete.

SU(AT) = | F1IAA)dA 1= -1.260322-10° (25)
[}

S12(:12) = | F12(12)df12 = -1.260322-10° (26)
%
3z
200 n

S13(113)= | F13(13)df13 =1.52155-10° 27
i
_Z-Ofir

S14(14)="| Fla(A14)drl4=1.5215510° (28)
3u

7
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Prin acest calcul se obtine forta dezvoltatd F, de acest dispozitiv pentru un singur
cilindru, forfa totald dezvoltatd F, se v-a obtine multiplicand rezultatul cu numarul cilindrilor
(in cazul descris fiind 8).

ST 1)+ S12(r12) + S13(£13) + S14(14) =
=(-1.260322-10°)+(~1.260322-10° ) +(1.52155-10° ) +(1.52155-10° ) = (29)
= 522.456[N - 5]

_ S1(1 D +S12(112) + S13(113) + S14(114) _ 522456100 _

Es e &
& CA1+112+113+¢14 2.7 (30)
=8.315145-10'[N]

E =8-F, =8.8.315145.10° = 6.652116-10* Gn

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

in scopul realizirii miscarii de translagie cu ajutorul sistemelor inerfiale sunt cunoscute
o serie de dispozitive inertiale brevetate bazate pe circulafia 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 accelerérile si incetinirile
produc forte de tractiune respectiv forte de reactie din cauza cirora sistemul nu functioneaza
sau chiar daca functioneazi are un randament foarte mic.

in cazul sistemului nostru la o rotatie de 360° variaza atit masa volumului de lichid
(mercur) aflat in cilindru ¢t §i raza fafd de centrul de rotatie a centrului de greutate ale
acestora dupd o rotatie bine stabilita si asiguratd de profilul camei 4 conform figurii 1.

Elementul de originalitate constd in utilizarea unui lichid (mercur) care are densitate
foarte mare comparativ cu alte lichide pentru realizarea migc#rii de translatie unidirectional.

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

Precizarea modului concret de realizare a inventiei:

Asa cum este prezentat in figura 1 schematic sistemul este alcatuit din cama, tacheti,
vas pentru mercur, tije actionare pistoane, cilindri, pistoane, roti dinate conice, motor, sasiu,
rofi de rulare, pistoane etansare mercur. In baza acestei figuri schematice se poate proiecta

&
/é 6
4
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modul concret de realizare a inventiei fird nici o greutate, cu precizarea cd profilul camelor se

face cu o relagie bine stabilitd precizati in aceastd documentatie.

Avantajele rezultate din aplicarea inventiei

Prin aplicarea inventiei se obtin urmétoarele avantaje:

Realizarea unei forte de tractiune semnificativd dupd o directie i un sens bine
definite;

Costurile de fabricatie sunt relativ mici deoarece partile componente ale sistemului
sunt niste organe de masini cunoscute $i usor de realizat;

Randamentul sistemului este foarte ridicat.
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REVENDICARI

Combinatia de vas mercur 2, cilindri 1, pistoane 3, tije de acfionare 6, cama 4, tacheti
5, roti dintate conice 10 si 11, piston ¢tangare nivel mercur 8, combinatie care reuseste si
realizeze o (raiectorie a centrelor de greutate a maselor de mercur din cilindrii 1 cu raze
variabile fatd de centrul de rotatie, mase a caror valoare variazi in timpul unei rotatii complete
astfel incdt se obtine in final o fortd de tractiune dupd o directie stabilitd care sd producad

deplasarea unidirectionald a sistemului.

Orice alt sistem care are in componentd elementele enumerate la prima parte a

inventiei de revendicare care este capabil sa produca deplasarea unidirectionald a sistemului.

g
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DESENE EXPLICATIVE

Figura 1. Reprezentare schematicé a sistemului inertial
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