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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un convertor cuantic. Convertorul,
conform inventiei, cuprinde un disc care se roteste pe
un ax orizontal, pe acelasi ax cu discul aflandu-se o
greutate care, de asemenea, se poate roti prin inter-
mediul unui brat, pe traiectoria de migcare a greutatii
fiind instalate doua limitatoare de cursa pentru pendulul
creat de greutate si bratul de legatura cu axul discului.
Tn timpul rotirii discului, la fiecare trecere a pendulului
prin orizontala la axa discului, acesta este ridicat de la
limitatorul de jos la cel de sus. Tn acest fel, timpul de
coborare creste, iar cel de urcare scade si astfel se
realizeaza dezechilibrarea permanenta a discului.
Motorul gravitational astfel creat are nevoie de un

impuls initial de pornire.
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Descrierea inventiei

Dispozitivul descris in continuare NU este un perpetuum mobile, el realizeazd conversia
unei forme a energiei cuantice in energie mecanici. in prima faza a fost necesari realizarea unui
motor gravitational care functioneazd pe un alt principiu decét orice alt motor proiectat sau
realizat pand acum, un motor care sa contind in “ecuatia ” lui de functionare cele trei elemente
specifice energiei cuantice si, anume, miscare, energie si timp(MET). Doar asa puteam incerca o
interactiune a energiei mecanice cu cea cuanticid. Prima parte a proiectului este dedicata
descrierii §i functiondrii unui astfel de motor. Principiu de functionare este extrem de simplu,
Acest motor nu are greutdti mai mari pe partea de coborare, decat pe partea de urcare si nici
bratul fortei mai mare pe partea de coborare fata de cel de pe partea de urcare. Difera doar timpul
cat forta de atractie gravitationala actioneaza asupra greutétii. Pe partea de coborare, acest timp
este mai mare decat pe partea de urcare, diferenta dintre cei doi timpi, este timpul activ, motor, in
care forta de atracfie gravitatioanald actioneaza doar asupra greutdtii care coboard, imprimandu-i
un impuls care va mentine miscarea . In cele ce urmeaza, voi descrie functionarea motorului,
folosind valori de timp, greutate si dimensiuni orientative, pentru o intelegere mai usoard a

functiondrii.
Motorul gravitational de tip MET:

Consideram un disc cu diametrul de 2 m care se roteste pe un ax orizontal O —Figura 1. Toate
explicatiile sunt date considerand mecanismul IN MISCARE de rotatie uniforma cu o vitezi de
30 de rotatii/ minut (T=2 sec). Pe acelasi ax cu discul se migca o greutate G=1kg prin intermediul
unui brat de 1 m. Pe traiectoria de migcare a greutdtii instaldm 2 limitatoare de cursa pentru
pendulul creat de greutatea G si bratul de legédtura cu axul O al discului. Consideram, pentru
moment, discul oprit pentru a permite marcarea unor semne si stabilirea punctelor A si B,
limitatoarele de cursd. Pe disc marcim un punct r ( reper) la intersectia traiectoriei G cu
orizontala prin centrul discului O — Figura 2, intre punctele A si B, la mijlocul distantei dintre
ele . Am impartit semidiscul din dreapta in 3 parti egale si avern unghiul AOB= 60 grade. Pentru

echilibrarea ansamblului, pe disc, diametral opus punctului r, am fixat o greutate Ge, greutate de
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echilibrare. In punctele A si B pendulul se autoblocheaz, iar in pozitia din Figura 3, ¢l va fi in

punctul A, unde este autoblocat.

Din acest moment, considerdm mecanismul in miscare de rotatie, invers acelor de ceasornic,
discul cu viteza constantd de 30 de rotatii / minut, iar pendulul vom vedea ce comportament va

avea.

La fiecare semirotatie a discului, (t=1 sec, T= 2 sec) cand reperul r ajunge la orizontala prin

centrul discului, printr-un procedeu oarecare pendulul este deblocat din limitatorul de jos,

ridicat in cel de sus si blocat aici, in cazul nostru deblocat din A, ridicat si blocat in B, Figura 4.
in acest timp discul se roteste cu tot cu pendul, iar pendulul care este in punctul B va ajunge in
punctul cel mai de sus al discului si va incepe coborirea inaintea reperului r, cu 1/6 sec (r este la
mijlocul A-B, o semirotatie =1 sec),Figura 5. Cand reperul r ajunge sus si incepe coborirea,
Figura 6, pendulul a parcurs deja 30 de grade, in 1/6 secunde, pe partea de coborire. Urmeaza
apoi ca reperul r sa parcurgd drumul pana la punctul cel mai de jos al discului intr-o secunda, dar
si vedem ce se intdmpla cAnd ajunge la orizontala prin O. In acest moment, pendulul este
deblocat din punctul B, Figura 7 si ridicat in punctul A unde va fi blocat, Figura 8, prin acelasi

procedeu oarecare. Discul continudnd miscarea, reperul r ajunge in punctul cel mai de jos si

trebuie sa inceapa semiperioada de urcare, dar pendulul care este acum blocat in punctul A, nu a
ajuns inca jos, Figura9. El mai are incd 1/6 sec , ceea ce inseamnd cd pe partea de coborare
pendulul a facut 1/6 sec in plus fatd de reperul r de pe disc in partea de sus, Figura 6, 1 sec
necesara reperului sd coboare in punctul cel mai de jos al discului si inca 1/6 sec pentru a ajunge
la punctul de jos, dupd ce a trecut reperul, in total , aproximativ, 1,3 sec. Pe partea de ridicare,
cand pendulul incepe sa urce, reperul r de pe disc a parcurs deja 1/6 din cursa de urcare, Figura
10, in 1/6 sec, apoi, cand reperul r ajunge la orizontala lui O, Figura 11,pendulul din punctul A

este ridicat si blocat in punctul B prin acelasi procedeu oarecare, ceea ce face ca pendul care este

blocat in punctul B sa ajungd sus, inaintea reperului cu 1/6 sec, Figura 12. Reperul parcurge
constant o semiperioadd pe secundd, iar pendulul pe partea de urcare , a facut mai putin decét
reperul r cu 1/6 sec in partea de jos si incd 1/6 sec in partea de sus, deci, pe partea de ridicare
timpul necesar pendulului a fost de circa 0,7 sec. Cele 0,7 sec de pe partea de ridicare inseamna,

ca timp, inca 0,7 sec pe partea de coborére, timp in care pendulul a fost in echilibru. Timp in
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echilibru 0,7 +0,7=1,4 sec, atét a fost sistemul in echilibru din cele 2 sec ale perioadei de rotatie.
Diferenta de 2-1,4=0,6 sec este timpul activ, motor, in care forfa de atractie gravitationald a

actionat asupra pendulului doar pe partea de coboréare.

Daca in locul greutdtii de echilibrare a discului, Ge, s-ar fi montat un pendul identic cu cel
studiat, in loc de 0,6 sec ar fi fost 1,2 sec active dintr-o perioada de 2 sec. Acesta este principiul
de functionare al noului motor gravitajional care necesitdi pentru functionare energie

gravitationald, miscare si timp.

In partea a doua a proiectului este descris modul in care poate fi obtinuti energia necesari
pentru functionarea motorului gravitational din energia mecanica pe care el insusi o produce. In
prima partea a proiectului am mentionat de cateva ori ca greutatea pendulului trebuie ridicati la
trecerea reperului prin orizontala la axul discului de la limitatorul de jos la cel de sus (punctele A

si B), la fiecare semirotatie, printr-un procedeu oarecare . Procedeul in sine nu ridicd nicio

problema, dar energia necesara pentru ridicarea pendulului este egald sau mai mare decat
energia pe care o poate genera motorul. De aceea, a fost nevoie de o altd inventie pentru a face

posibila functionarea motorului prin propriile lui forte.
Volantul cu doud axe

in Figura 13 A este un volant echilibrat static si dinamic, care se poate roti liber in jurul axului
sdu de rotatie O. Una din proprietitile acestui volant este aceea ca el va fi in echilibru, indiferent
in ce pozitie va fi oprit. In Figura 13 B este tot un volant de o altd forma, dar care are si el
aceeasi proprietate cd, indiferent in ce pozitie va fi oprit, va rdméne in acea pozitie daci nu
intervine o forfd exterioard care sd-i schimbe pozifia. Acest volant din Figura 13 B a fost
sectionat prin centrul de rotatic, Figura 14, si am obtinut 2 pendule identice ca forma,
dimensiuni si greutate. La aceste pendule, in capetele bratelor, am pus 2 bucse, (lagare), astfel ca
fiecare pendul si se poatd misca liber pe un ax al siu, Figura 15 C. Peste aceste bucge am fixat
2 roti de lant, Figura 16 D, am pus cele 2 pendule pe 2 axe la o distantd oarecare unul fata de
altul, si am cuplat cele 2 pendule cu un lant, ca in figura 17 E. Am obtinut un dispozitiv care are
aceeasi proprietate ca volantul initial, anume, aceea ci indiferent in ce pozitie il voi aseza, isi va

pastra acea pozifie de echilibru, dacd nu intervine o fortd din exterior care si o schimbe. Am
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revenit la discul din Figura 1 §i am inlocuit pendulul cu acest dispozitiv din Figura 17. Am
obtinut dispozitivul din Figura 18. Pendulul initial din Figura 1 a fost inlocuit cu pendulul b din
Figura 17. Considerdm cé si aceste pendule a si b au céte 1 kg si un brat de 0,3 metri lungime.
Pentru ridicarea pendulului b din punctul A in punctul B este necesard de aceastd datd, o fortd

foarte mica de actionare asupra pendulului a, teoretic putin peste forta de frecare .

Pentru a nidica pendulul b din punctul A in punctul B,Figura 19, este necesar ca greutatea
pendulului a si fie marita pentru a obtine un dezechilibru al volantului format din cele 2 pendule
a si b. Aceasti greutate suplimentard X a pendulului a este mica faja de greutatea pendulului ( de
circa 10 ori), deci, x aproximativ egal cu a/10. De aceea am notat cu a’noua greutate a

pendulului a din centrul discului a’=a+a/10 Figura 19.

Dacéd facem un bilant energetic al energiilor care se opun miscarii §i al celor care mentin
migcarea , am avea in prima categorie fortele de frecare si forta de ridicare a greutitii

suplimentare x.(x=0,1 kg)

Greutatea suplimentara x reprezintd cam 1/10 din greutatea pendulului b care este generatorul

energiei motorului.

Dintr-o perioadd de 2 secunde avem un timp motor de 0,6 secunde realizat de o greutate de 1 kg

pe un brat al fortei de 1 metru.

Energia care se opune miscdrii este cea necesard pentru ridicarea greutatii suplimentare x. Dintr-
o perioada de 2 secunde, timpul in care se opune miscirii este de 1 secunda , realizat de o

greutate de 1/10 din greutatea pendulului b=1kg pe un brat al fortei de 0,3 metri.
Pentru mentinerea miscarii:
lkg x I m x 0,6 s=0.6 kg.m.sec
Contra migcarii:

0,1kgx 0,3 mx 1 s= 0,03 kg.m.sec
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Se vede diferenta foarte mare dintre valoarea energiei care intretine miscarea §i cea care se
opune miscarii de circa 20 de ori. La aceasta se aduga fortele de frecare, care se opun miscariisi

trebuie si fie cat mai mici.

Aceasta energie produsa de motorul gravitational al motorului cuantic poate invinge fortele de
frecare, poate asigura continuarea miscarii motorului si poate produce un lucru mecanic util.
Eficienta motorului va creste foarte mult dacid in loc de un modul vor fi montate pe disc 2

module identice, montate simetric fajd de axul O al discului.

Fiind vorba de un motor gravitational, energia generatd de acesta va fi1 direct proportionald cu
greutitile folosite, cu bratul fortei ( raza discului) si evident, forta de atractie gravitationala. in
acest proiect au fost date explicatii doar asupra principiului de functionarea motorului MET si a

dispozitivului de alimentare a acestuia.

Pentru realizarea practica a dispozitivului este necesard montarea in circuitul lantului dintre cele
doud pendule a unui clichet reversibil, cu schimbare gravitationald a sensului si cu deblocarea
actionatd din exterior, Figura 20. Acest clichet nu mai necesitd explicatii si poate fi usor de
conceput, conditia este si actioneze ferm si sa aibé forte de frecare cat mai mici. Pozitia sa este
indicatd in Figura 20 si este notat cu K. El va face blocarea si deblocarea pendulului in

momentul trecerii reperului r prin orizontala ce trece pe axul discului, punctul O.

Un alt sistem necesar la realizarea practicd este cel de stocare a energiei cinetice a pendulelor si
eliberarea ei la urmdtoarea deblocare a clichetului. Féarad acest sistem, greutatea suplimentard
pentru dezechilibrarea volantului creat de cele doud pendule trebuie sa fie mai mare si alt neajuns
este cd se va pierde o parte din energia cineticd a pendulelor prin efectul de lovitura de ciocan.
Sistemul cel mai simplu este de utilizare a unor arcuri de tractiune corespunzitoare greutatilor

folosite.

Pentru functionare motorul are nevoie de miscare, energie gravitationala si timp,(MET), deci

necesitd un impuls initial la pornire.
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Revendicari

Prima revendicare este principiul de functionare al motorului de tip MET (miscare,
energie, timp) care poate interactiona cu energia cuantici pentru obtinerea enegiei

mecanice.

A doua revendicare este volantul cu doud axe , necesar pentru obtinerea energiei de

alimentare a motorului gravitational de tip MET (miscare, energie, timp).
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