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Svnthése finale des machines poly inductives

Précis

La présente invention a pour objet de présenter les dernieres conclusions
en ce qui a trait aux machines poly inductives telles que développ€es par
nous-mémes dans nos travaux antérieurs . Plus précisément , I’on
montrera aux présentes quelques figures additionnelles , par exemple de
semi turbines et de métaturbines . Dans un deuxi¢éme temps , ’on
montrera de nouvelles mécaniques de soutients , pour ces machines .
Ensuite , ’on montrera comment mieux ajuster les rapports de
dimensions de ces machines , par exemple comment modifier les
circonférences de rotation de ces machines , et ce tout autant pour les
machines rétro et post rotatives que pour les semi turbines et poly
turbines . Derniérement , 1’on définira les régles précises qui permettent
de généraliser les soutients de tous ces types de machines poly
inductives , en montrant qu’a partir des mémes méthodes de poly
induction , et de quelques régles de modifications , 1’on peut soutenir
I’ensemble des machines de tous les types , partant des machines a poly
induction simples , vers les machines a cylindre rotor , aux polyturbines

et métaturbines . .




CA 02401687 2002-09-19

Premiere partie

Aiustements des formes de machines poly inductives

La présente invention a pour but de montrer comment 1’on peut ajuster,
dans les machines de type poly inductif a pale simples, a structures
paliques , a pistons et cylindre rotor et a bielles pistons d€ja développées
par nous dans nos travaux antérieurs , les proportions de rétro et de post
rotativitité , de telle maniére que ces machines soient birotatives , et par
conséquent que la forme de leur cylindre et course des pieces
compressives soient optimale . Comme on le sait déja , les figures
obtenues pour chaque machine sont limitées puisqu’elles ne sont
variables que selon la longueur de la pale utilisée pour une méme
mécanique . Dans le cas des poly turbines , dont la partie compressive
est une structure palique , il ne semble y avoir aucune variable . L’on
montrera aux présentes comment , ajouter un élément de variation
additionnel des mécaniques apte a rendre la production des figures de
cylindre des machines beaucoup plus variable et ainsi susceptible de
réaliser de facon optimale I’aspect birotatif de chaque machine , cet
aspect permettant de déterminer , pour toutes les machines , qu’elles
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soient de type rétro rotatif , post rotatif , poly turbine ou semi turbine,
une réalisation optimale des aspects compression et couple .

Préalablement aux présentes , nous savons montré comment produire des
machines dites poly inductives de quatre types principaux , soit les
machines rétro rotatives , post rotatives , les machines de types poly
turbine et finalement de type semi turbine différentielles ( fig. 1, section

1)

Nous avons de plus montré que chacune de ces catégories de machines
pourrait étre produite avec des générations spécifiques de formes de
cylindre rotatives ou formes ou forme de pales ( figure 2 , section] )

Troisiémement , nous avons montré que ces types de machines poly
inductives que sept principales méthodes des support dift€rentes
pouvaient étre employées pour soutenir mécaniquement les pales . Ii
s’agit des méthode par mono induction , par poly induction , par semi
transmission , par engrenage cerceau , par engrenage poly came , par
double poly induction , par étagement poly inductif . ( fig. 3 , section 1)

La présente invention entend montrer , en premiére partie , comment
ajuster ces machines de telle sorte de leur conférer des formes
birotatives de cylindre , réalisant compression et couple de fagon
optimale , puisque ces qualités ne sont pas ou pas suftisamment
existantes lorsqu’elles sont supportées des maniéres précédemment

exXposees .

Prenons deux exemples simples , lorsque les machines sont soutenues
mono inductivement . L’on peut prendre a titre de premiers exemples
les moteurs se situant au début des séries plus haut exposées , a savoir le
moteur triangulaire , la poly turbine , et le bien connu moteur rotatif

Wankle .( fig. 4, section 1)
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Notons , comme nous 1’avons d’ailleurs déja fait dans notre travail sur
les moteurs poly camés les dittérence notables entre les deux types de
machines post et rétro rotatives . Le moteur triangulaire , dit moteur
Boomrang , est un moteur rétro rotatif a une forte déconstruction de son
systéme , lors de I’explosion , puisque le vilebrequin tourne en sens
inverse de la pale , et multiple la vitesse d’ouverture de la mécanique
et par conséquent la puissance du couple .

En revanche , la compression y est faible puisque le rapport des
engrenage d’induction et de support doit étre de deux sur trois , ce qui
améne un déplacement de la pale vertical par rapport au systéme réduit
et par voie de conséquence , des chambres de cylindre insuffisantes .
Les méme constatations peuvent étre produites pour les poly turbines .

Quant au moteur rotatif , les qualités et défauts sont diamétralement
opposées , soit un compression excessive , €t une déconstruction du
systéme faible , ce qui entraine un couple réduit .

Dans tous les cas il faudrait modifier la forme du cylindre de telle
maniére d’augmenter les qualités et de contrer les défauts de chacune de
ces machines , de telle mani¢re donc que ces moteurs soient bi rotatifs ,
c’est-a-dire que leur forme soit en partie généree par des mecaniques
post et rétro rotatives .

Dans les deux cas qui nous occupent , lorsque montés de fagon mono
inductive , la seule maniere de modifier la forme du cylindre est de
modifier la longueur des pales par rapport a grosseur du systéme
mécanique . L’on notera en eftet qu’une utilisation pour un méme
ensemble mécanique d’une pale plus longue donnera une forme du
cylindre plus adoucie , et que par ailleurs , 1’utilisation d’un pale plus
courte , sur laquelle la mécanique aura relativement plus d’incidence
donc , entrainera la production d’une une forme plus prononceées , plus

aigué
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Mais ce seul ajustement est cependant limité et produit , comme nous
I’avons déja mentionné , dans chaque cas des effets négatifs , d’ailleurs
aussi importants que les effets positifs obtenus .

Dans la présente solution nous montrerons différentes formes de
modifications des cylindres , obtenues non géométriquement mais plutot
meécaniquement .

Une premiére maniére de produire des modifications pertinentes des
formes de cylindre aptes a réaliser les objectifs plus haut mentionnés ,
sera de dynamiser les engrenages de support . Le but de cette operation
sera de produire des grandeurs différentes d’engrenages d’induction
pour un méme vilebrequin . Cela permettra de préserver les aspects
rotatifs orientationnels de la pale mais d’en réduire ou d’en allonger les
manchons de vilebrequins , et par conséquent les circontérences de
rotation des manetons et excentriques , donc de la course des
positionnements centraux des pales .

Par exemple dans le cas du moteur Boomrang , I’on visera a diminuer la
grosseur de I’engrenage d’induction de type externe . Cela permettra de
déplacer le centre de rotation de I’excentrique ou du vilebrequin utilis¢,
et , ainsi d’en augmenter le diametre de la rotation de ses manetons .
Cependant , comme la longueur de 1’engrenage de support n’aura pas €te
modifiée , I’on dynamisera cet engrenage post activement , de telle
maniére de contrer les effets orientationnels non désirés occasionn€s par
I’aspect réduit de I’engrenage de support ( Fig. 5, section 1 )

En effet , de maniére a conserver la course orientative originale de la

pale , ’engrenage de support sera dynamique . Plus précisément ,
I’engrenage d’induction sera entrainé par quelque moyen dans le méme

d
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sens que celui du vilebrequin , ce qui réduira et annulera ’aspect retro
rotatif excessif de I’engrenage d’induction et de la pale occasionné€ par la
réduction de sa grosseur . Le centre de la pale se déplacera donc sur une
circonférence plus ample , en respectant cependant la méme dynamique
orientationelle que dans sa forme mono inductive .

Bien entendu plusieurs mani¢res de produire la rotation de I’engrenage
de support peuvent étre utilisées . L’on pourrait par exemple disposer
rotativement dans la machine puis ensuite la munir d’un engrenage
externe qui sera couplé indirectement a un engrenage dispose sur le
vilebrequin par le recours a un tiers engrenage ou ensemble
d’engrenages de réduction . Le mouvement du vilebrequin sera donc
transféré de facon réduite a I’engrenage de support .

( Fig.6 , section 1 )

Plusieurs autres maniéres de faire peuvent €tre utilisées . L’essentiel est
de retenir que pour augmenter la longueur du vilebrequin , 1l faut
diminuer la grosseur de 1I’engrenage d’induction , et que pour compenser
les effets orientationels de cette réduction sur la pale, il faut dynamiser
I’engrenage de support post activement .

L’on notera que pour les moteurs post rotatifs , en réduisant au
contraire réduire la longueur du vilebrequin , I’on augmentera celle de
I’engrenage de support .( Fig.7 , section 1 ) Ce cas de figure requerra,
comme précédemment , I’ajout d’'une mécanique dynamisant de fagon
post active I’engrenage de support , de telle maniére d’annuler les effets
orientationels non désires .

A la limite méme , en dynamisant fortement 1’engrenage de support post
activement , ’on pourra monter la machine post rotative de maniere
rétro rotatative , soit avec engrenage de support de type interne et
engrenage d’induction de type externe . Cette proceédure permettra
notamment de monter le moteur non pas par soutient central excentrique
_ mais par vilebrequin , et au surplus de profiter des effets de leviers de
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I’engrenage d’induction sur ’engrenage de support spécifiques aux
machines rétrorotatives . (fig.8 , section 1 )

[.’on notera que pour les deux types de moteurs post rotatif , les
modifications contraires peuvent étre apportées , dans le cas ou pour
celles-ci 1l y aura lieu de déduire la compression et d’augmenter le
couple . Dans le cas des machines rétro rotatives , I’on réduira la
longueur du vilebrequin ou de I’excentrique soutenant la pale , et pour
conserver le contact entre les engrenages d’induction et de support I’on
augmentera 1’engrenage d’induction de type externe . L eftet de
réduction de vitesse orientationel sur 1a pale sera alors trop insuffisant .
[.’on dynamisera alors rétroactivement activement I’engrenage de
support . Dans le cas des machines post rotatives , c’est plutot
I’augmentation de la longueur du vilebrequin qui permettra de diminuer
I’engrenage d’induction et de dynamiser rétro activement 1’engrenage de
support pour , comme précédemment , préserver la course
orientationnelle de la pale . ( Fig. 9, section 1 )

Une deuxiéme méthode de modification de la course des
positionnements centraux de la pale sera de modifier par accroissement
ou réduction la grosseur des cames supportant chaque pale , lorsque la
machine est montée par poly induction ( fig. 10 aetb, section1 )

Dans le cas du moteur Boomrang , I’on augmentera ou diminuera la
longueur de cames , ce qui donnera comme résulta des formes de
cylindre plus aigués ou plus obeses .

Dans le premier cas , comme précédemment , la pale ira plus loin contre
le cylindre lors de I’explosion et s’enfoncera plus profondément dans les
pointes du cylindre lors de la descente . Dans le second cas, les
bombages des cylindres permettront plutoét de modifier le design de la
pale et de permettre une pale plus bombée améliorant aussi le rapport de
compression .

gy - et e,
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Une troisiéme maniére d’améliorer le design des cylindres sera de
modifier les rapports de I’engrenage lorsque la machine est montée de
facon semi transmittive . Comme dans la premi€re maniere , 1l faudra
modifier le rapport des engrenages de telle maniére de pouvoir allonger
ou réduire la longueur du bras de I’excentrique ou du vilebrequin
supportant la pale , ce qui réduira ou agrandira , selon le besoin, la
circonférence du déplacement du centre de la pale .

Toujours en gardant a P’esprit que les modifications propose€es ici
s’appliquent a tous les types de machines poly inductives

I’on prendra , une fois de plus pour exemple le moteur Boomrang , cette
fois-ci monté de fagcon semi tranmittive . ( Fig. 11, section 1 )

Encore une fois , pour pouvoir augmenter la longueur du vilebrequin ,
I’on diminuera I’engrenage de support , déja dynamique , de la pale .
Mais de telle sorte de préserver 1’aspect orientatonnel de la course de la
pale , I’on modifiera les rapports des engrenages de la semi-tranmission
de telle maniére que la vitesse rétroactive de engrenage d’induction soit
augmentée , suffisamment pour agir sur I’engrenage d’induction de la
pale avec la méme ampleur que dans la version originale .

Une autre maniére de produire adéquatement un deuxieme point
d’ajustement des machines sera d’utiliser , de fagon calibrée , une
longueur variable d’engrenage cerceau . En effet , I’on sait que 1’on peut
avec 1’aide d’un engrenage dit engrenage cerceau , unir les engrenages
d’inductions et de support et rétro rotatives car ces engrenages sont tous
deux de type externe .

Selon que 1’on diminue que peu le mouvement de la pale , la gardant
dans le méme sens que le vilebrequin , I’on produira une machine post
rotative a cerceau . Si I’on réduit de fagon plus ample la vitesse de
I’engrenage d’induction et de la pale qui lui est reliée , I’on produira une
machine rétro rotative .
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Dans les deux cas la rotation de I’engrenage cerceau est assurée est
assurée soit par un panier , ou encore par un axe lui permettant une
rotation . ( Fig. 12, section 1 )

Ces items étant déja spécifiés dans nos brevets antérieurs . La présente a
pour but de montrer que I’on peut varier la longueur du vilebrequin

de fagon assez libre et adapter , subséquemment la grosseur de
I’engrenage cerceau . Les changements apporté€s a la grosseur de
I’engrenage cerceau entraineront des différences de vitesses de sa
rotation sur lui-méme en cours de rotation autour du centre , ce qui
entrainera des modification de vitesse de rétro rotation de I’engrenage
d’induction et de la pale . Cette rétrorotation excessive sera a son tour
annulée par un accroissement de la grandeur de ’engrenage d’induction
ou encore une diminution de la grosseur de I’engrenage de support ou les
deux options a la fois . Il est a remarquer que I’engrenage cerceau
pourrait étre remplacé par un chaine ou une courroie, ce qui ne
changerait en rien la logique de ces inventions .

Ces items étant déja établis dans nos brevets antérieurs , nous nous
limiterons pour les présentes a montrer comment leurs application ou
leurs modifications permettent de réaliser les eftets plus haut

mentionnes .

L’on notera aux présentes que 1’on peut remplacer I’engrenage cerceau
par un engrenage de type externe , disposé rotativement sur le machon
du vilebrequin de telle manicre de coupler les engrenages de support et
d’induction . ( fig. 13 section 1 ) Cet engrenage , que I’on nommera
engrenage intermédiaire , sera entrainé€ dans une rotation sur lui-méme
post activement , simultanément a sa rotation autour du centre de
,engrenage de support . Cette post action entrainera la rétroaction de
I’engrenage d’induction , qui couplé soit directement a la pale ou encore
a ’engrenage d’induction de la pale produira un mouvement rétrorotatif
. Lampleur de cette rétro action permettra de déterminer s’il s’agit d’une

9
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machine rétro rotative ou post rotative , selon que la pale agit en sens
contraire ou dans le méme sens , mais a vitesse réduite que le sens de
rotation du vilebrequin .

Comme précédemment , I’on pourra modifier de fagon assez libre la
longueur du bras d’excentrique ou de vilebrequin de ces machines en
grossissant ou rapetissant ’engrenage intermédiaire et en recalibrant les
engrenages de support ou d’induction de telle maniére de contrer les
effets cette action sur 1’aspect orientationnel de la pale .

Bien entendu , toutes les méthodes exposées aux présentes peuvent €tre
combinées aux méthodes de polycamation d€ja exposees par nous-
mémes . Un exemple suffira . Lors de la modification de la longueur
des cames de la méthode poly inductive , I’on pourra employer des
engrenages polycamés , pour augmenter I’effet de ces augmentations .
Par exemple ici , pour le moteur triangulaire , des engrenages
d’induction et de support poly camés se combinent trés bien a des cames
plus longs ou plus courts . ( fig. 14, section 1 )

De plus , il est important de souligner que méme si nous ne donnons des
exemples qu’a partir des machines rétro et post rotatives de base, ces
méthodes s’appliquent aussi a toutes les machines rétro et post rotatives
a N cotés , de pales et de cylindre , telles que montrées par nous dans nos
travaux a cet effet .

Un dernier exemple d’ajustement appliqué a des machines rétro ou post
rotatives est celui des machines soutenues avec un €tagement
d’engrenages internes couplées entre eux par un engrenage intermeédiaire

Comme précédemment , ’on peut calibrer différemment le rapport des
engrenages de telle maniére d’augmenter ou diminuer la longueur du
vilebrequin sans modifier la course orientationnelle des pales ( Fig. 15,

section 1 )

10
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Il est 4 noter que cette méthode de soutient , comme celle de I’engrenage
cerceau ou intermédiaire , s’applique tout autant aux machines post
qu’aux machines rétro rotatives

Toutes les méthodes plus haut commentées s’adaptent aussi tres bien
aux machines de type semi turbines différentielles , de méme qu’aux
poly turbines .

En effet , I’on peut de la méme maniére , modifier la longueur des
vilebrequins lorsque ces machines sont montées avec des engrenages de
support dynamiques, par semi transmission , par engrenage cerceau , par
engrenage intermédiaire . Cela est surtout vrai en ce qui concerne les
poly turbines , ou les longueurs des cotées de pales est non variables ,
comme dans le cas des machines post rotatives ou rétrorotatives . En
effet , cette longueur est non variable , pour une méme mecanique
puisqu’il n’y a qu’une seule figure post rotative ( en huit bombé¢) et une
seule figure rétrorotative ( en ellipse ) , permettant les déformations de la
structures palique produisant des quadrilatére et des décomposes de
quadrilatéres . Il est donc fort intéressant , pour ces machines , de
pouvoir montrer comment modifier les mécaniques pour une méme
structure palique , ce qui permet de réaliser diverses figures de cylindre
et de choisir la meilleure , donc la figure birotative la plus obtimale .

Un exemple de machine de type poly turbine modifi€ sera donc le
suivant . Comme précédemment , I’on diminuera la grosseur originale
des engrenages d’induction et allongera pour autant la longueur des
bielles d’induction , ce qui permettra de conserver exactement la méme
grosseur de quadrilatére de la structure palique , et par conséquent de
s’assurer que le déroulement des piéces permet vraiment le passage a la
forme carré . L’on compensera comme précédemment I’amenuisement
des engrenages d’induction par une dynamisation post active des
engrenages de support . Ainsi les travail de parties de la structure palique
ne sera pas modifié dans sa structure orientationnelle , mais simplement
dans I’ampleur de ce mouvement , ce qui permettra un aplatissement

11
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plus prononcé de la structure , lors de son passage au losange . Ceci
induira directement un élargissement du cylindre et un accroissement de
la grandeur des chambres des cylindres , de méme qu’une réduction des
chambres & combustion . La machine aura donc en meilleur taux de
compression , et une plus grande action de déconstruction du systeme
lors de I’explosion que dans les figures originales . En eftet, le cylindre
n’est pas laissé dans sa formel originale elliptique ou en huit bombe ,
mais se tient & mi chemin entre ces derniéres formes et les formes en huit
des moteurs post rotatifs . ( Fig. 16, section 1 )

De méme la dynamisation de 1’engrenage de support , cette fois-c1 sans
changer la grosseur originale des engrenages d’induction permettra de
réaliser la machine avec plusieurs cotés , ce qui avait €t€ envisage par
nous-mémes , au niveau design , dans nos brevets antérieurs .Le
ralentissement provoqué par la rétro rotation de 1’engrenage de support
permet de rapprocher les sinusoides produites , sans en changer
I’ampleur . ( fig. 17, section 1 )

Toujours en ce qui a trait aux poly turbines , I’on doit faire la
constatation aux présentes que tous les moyens de soutient des machines
‘post et rétrorotatives développés par nous-mémes sont aptes a soutenir
f‘és parties opposées de la structure palique . par conséquent , toutes les
modification des longueurs de vilebrequins commentées aux presentes
peuvent étre produites , en doublées sur les soutients de chaque parties
des structures paliques . ( Fig.18 , section 1 ) Ici les exemples sont
produits a partir d’engrenages cerceau et d’engrenages intermeédiaires .
Dans les deux cas la machine est birotative, a proéminence rétrorotative .
L’on pourra aussi utiliser une combinaison d’engrenage cerceau et
intermédiaire , formant un seul engrenage , un engrenage cerceau-
intermédiaire , si I’on entend produire la machine de maniere post

rotative .

12
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Comme les engrenages cerceaux ou intermédiaires , ces engrenages
seront montes rotativement sur le manchon du vilebrequin de telle
maniere d’inter relier les engrenages de support et d’induction .

L’on peut aussi monter la machine avec un type d’engrenage que 1’on
dira cerceau intermédiaire , puisqu’il combine les deux engrenages
précédents .En ce cas la machine sera post rotative , puisque les cames et
vilebrequin agiront dans le méme sens que celui de la pale . ( fig.19 a et
b, section 1 )

Dans un premier exemple , la partie interne de 1’engrenage cerceau-
intermeédiaire sera couplée a ’engrenage de support et sa partie externe
a I’engrenage d’induction . Dans la deuxiéme version , I’on réalisera
’inverse en couplant la partie externe de I’engrenage cerceau
intermédiaire a ’engrenage de support et sa partie interne a 1’engrenage
d’induction .

Dans les deux cas , comme précédemment , I’utilisation de ces types
d’engrenages permet , comme dans tous les cas précédemment
commentés d’allonger la longueur du vilebrequin , ou ici des bielles
vilebrequins ou bielles d’induction de telle mani¢re de modifier la forme
du cylindre tout en continuant de permettre le respect absolu de certains
points de passage a formes carréoide et ses dérivés , lorsque la machine
est produite a plusieurs cotés

Une derniere fagon d’ajuster le cylindre des poly turbines lorsque mues
de fagon rétrorotative sera d’utiliser des engrenages polycamés en
combinaison , ou encore en combinaison avec une poly induction .

L’utilisation de ces maniéres de faire a déja ét¢ commentée par nous
dans nos travaux antérieurs portant sur ce sujet , mais plus précisément
en ce qui a trait aux machins post et rétro rotatives . Comme on I’a déja
constaté , I’on peut tirer la régle que toutes les méthodes de soutient de
ces machines peuvent €tre appliquées aux soutients de pales des poly

13
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turbines . Les méthodes de soutient par engrenages polycamés sont donc
utilisables pour modifier adéquatement les formes de cylindres des poly
turbines .

Dans un premier cas , I’on utilisera un engrenage polycamé d’induction
de genre ovale , disposé perpendiculairement . I’on couplera a cet
engrenage de support polycamé , un engrenage d’induction rond , mais
mont¢ de facon excentrique sur le manetons du vilebrequin , cette
excentricité lui permettant de toujours demeurer accol€ a I’engrenage
polycamé¢ elliptique . Comme dans les réalisations précédentes , la
bielle d’induction ou bielle-vilebrequin sera fixée rigidement a
’engrenage d’induction . Elle subira donc , en plus de son mouvement
initial , des modifications 1ssues de I’effet des engrenages polycamés ,
soit des accélérations et des décélérations qui modifieront adéquatement
la forme du cylindre . ( F1g. 20, section 1 ) En b de la méme figure
une structure poly inductive soutient I’engrenage d’induction , ce qui
permet de conserver le soutient de I’engrenage d’induction de fagon
centrée . En dernier analyse , I’on notera qu’en diminuant les cames des
machines polyinductives de base , non seulement peut-on donner une
forme moins bombée des cylindres des moteurs post rotatifs , mais aussi
I’on peut soutenir , par un soutient médiant , c‘est-a-dire non au centre ,
non aux extrémités , les pales des structures paliques des polyturbines .
C’est donc dire que 1’on peut faire suivr4e une course birotative a une

structure post rotative , en la rattachant a une endroit médiant de la pale .
( fig. 22)

14




CA 02401687 2002-09-19

Deuxiéme partie

Fioures additionnelles de machines polycamees
de tvpe semi turbines differentielles

Dans nos brevet antérieurs , nous avons montré d’une part que ’on
pouvait réaliser des semi turbines , que I’on a dit semi turbines
différentielles , en tirant parti de la différence de puissance produites en
deux pales , dont ’une se trouvait en situation de blocage dynamique ,
alors que I’autre se trouvait en position de force dynamique . ( fig. 1
section 2 )

De méme dans nos brevets antérieurs , nous avons montré que 1’on peut
produire des ensemble complémentaire d’engrenages que I’on a nomme
engrenages polycamés . ( fig.2 , section 2 ) Ces engrenages ont
notamment servi , dans nos travaux antérieurs a modifier les courses des
pales des machines poly inductives de telle mani€re de moditier les
formes des cylindres originales afin de leur faire bénéficier de qualités
améliorées concernant le couple et la compression . En etfet , nous
avons montré qu’une application pertinente de ces couples d’engrenages
était dans le domaine des machine a poly induction puisque leur
utilisation permettait de réduire un double étagement poly inductif a
quelques piéces seulement . ( fig. 3 section 2 )

La présente partie de solution technique a pour but de montrer qu’en se
servant de poly induction faisant intervenir des ensembles d’engrenages
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poly camés , I’on peut induire au support de ces engrenages, soit les
manetons des vilebrequins , des variations de vitesse en cours de
rotation qui permettront 1a réalisation de semi turbines différentielles
soutenues directement par ces manetons et non par les cames , comme
c’€tait le cas dans la version originale .

A des fins de mécanisation , I’on supposera donc un vilebrequin sur le
maneton duquel sera monté€ un engrenage dont le centre de rotation sera
décentre . Cet engrenage sera sont de type poly camé ou excentrique .

Dans une version diff€rente , ’engrenage est dit poly camé puisque
bien que mont€ de fagon centré , sa forme est doublement , ou triplement
cameée , et produit un ovale , ou encore une forme semi triangulaire , ou
encore d’autres formes comprenant plus de faces , semi carrées ,semi
octogonales ect .

Les deux situations pourraient étre réalisées en méme temps .

Comme dans nos travaux antérieurs , ces engrenages , dit engrenages
d’induction , se verront ajouté le qualificatif d’engrenage d’induction
excentrique ou polycamé , selon qu’il sont rond mais décentrés , ou
centrés mais poly camés . Ces engrenages d’induction devront , pour
assurer leur rotation , en dépit de leur course irréguli¢re , étre couplés a
des engrenages de support eux mémes poly camés , disposés rigidement
dans la machine . Ces engrenages pourront étre soit externes soit internes

Comme on peut le voir a la figure ¢ et d suivante , la rotation du
vilebrequin entraine celle des engrenages d’induction , et les formes et
grosseurs des polycamés des engrenages d’induction et de support sont
calibrés de telle maniere qu’ils demeurent toujours couplées , assurant
ainsi la rotation partfaite du vilebrequin .
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L.’on notera que les réalisations faisant intervenir des formes de
polycames assez prononcées nécessiteront 1’ajout d’un engrenage libre
de soutient central , aussi poly camé complémentairement , qui rendra
impossible le décrochage des engrenages d’induction lors de leur
position a mis chemin entre couchée et debout . L’on notera que I’axe de
cet engrenage libre pourrait aussi €tre utilisé a titre d’axe central du
moteur . L’effet obtenu par de tels agencement peut étre double .
Premic¢rement , comme nous I’avons déja montré , si une pale est fixée
rigidement & I’engrenage d’induction , la vitesse de ses pointes sera
irréguliére par rapport a sont vilebrequin ,ce qui entrainera des figures de
cylindre diftérentes et originales . ( fig.5 , section 2 )

La deuxieme conséquence de ces arrangements s’applique directement a
I’objet de la présente invention , puisque I’on peut constater que la
course des manetons de vilebrequin mus a partir de tels arrangements ,
sur lesquels ils sont disposés demeure parfaitement circulaire , mains ,
point important des présentes constatations , la vitesse de ce manetons
est irréguliere, , successivement et alternativement en accélération et en
décélération ( fig. 6 , section 2 )

[.’on réalise d¢s lors que I’on peut relier directement les pales des semi
turbines différentielles aux manetons de ces vilebrequins , sans nécessité
d’utiliser de coussinets coulissant puisque ces manetons conservent leur
mouvement strictement circulaire , comme les pales d’ailleurs .

[.’on constatera que si I’on dispose les pales avec des engrenages
polycamés situés dans des disposition opposées I’on produira entre les
pales une énergie différentielle lors de I’explosion ( fig.7, section 2 )

De telle mani¢re de produire un blocage dans la pale antérieure , I’on
pourra exagérer le positionnement de I’engrenage polycamé d’induction
de telle manicre que la force appliquée sur cet engrenage soit €gal a la
contre force résultant du la volonté de tournage de cet engrenage .

( fig. 8 , section 2 )
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En d’autre cas comme de polycamation moins sévere 1’on pourra
compenser 1’effet de recul , quoique faible , de la pale de diverse
maniéres mécaniques , par ressort , par compression , par tige came
poussoir , par électricité . ( fig. 9, section 2 )

L’on notera que 1’on peut aussi inverser la structure de la machine en
produisant un blocage sur la pale avant . En ce cas, ’on unira chaque
pale au moyen d’une structure de compression flexible qui agira en
traction sur la pale ( fig. 10, section 2 ).

Derniérement , notons que 1’on peut aussi construire une machine de
type poly inductifs comme part exemple un moteur triangulaire et le
munir de deux pales complémentaires agissant entre elles de maniere
différentielle . ( fig. 11, section 2 )

L’on notera ensuite que 1’on peut utiliser en combinaison un soutient
faisant a la fois intervenir un engrange polycameé et un moyen de
soutient camé . En effet , I’on supposera donc cette disposition que
I’engrenage polycamé soutenu par un axe par le vilebrequin est couple
rigidement directement ou par cet axe a un came soutenant la piece
palique ( fig. 12 section 2 ) par engrenage externe

L’explosion pourra alors advenir entre les deux pales qui, en cours de
leurs dynamiques spécifique e rapprocheront et s’€loigneront
alternativement .

Bien entendu , non seulement peut-on monter la machine avec plusieurs
pales , mais aussi avec plusieurs mouvements alternatifs par pales par
tour . En ces cas , I’on utilisera des engrenages polycamés comportant
plusieurs cames , donc plusieurs positions debout , couch€ successives

( fig.. 13 section 2 )
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Derniérement , notons que pour des réalisations plus conventionnelles , a
piston rectiligne rotatif, 1’on peut produire un mouvement ovale de
’excentrique monté€ sur le vilebrequin , méme si les engrenages
d’induction et de support qui I’activent sont poly camés . Ce mouvement
ovale de I’excentrique permettra de réaliser 1a machine sans bielle et
avec superposition de pistons . Les autres pistons rotativo-rectilignes
pourront étre induits par d’autres excentriques ou par des engrenages en
crémaillere les unissant les uns aux autres

Troisieme partie

Regles d’applications de toutes les méthodes de soutients des machines
nost et rétro rotatives aux poly turbines , semi turbines differentielles

métaturbines , machines a cylindre rotor

La présente section de I’invention a pour objet de montrer que les méme
poly inductions sont applicables non seulement pour les machines rétro
rotatives et post rotatives , mais aussi , en respectant certaines régles que
nous €noncerons aux preésentes , aux machines de type polyturbines ,
de types métaturbines a bielles pistons , et de machines a cylindre rotor ..

Une analyse de nos travaux antérieurs relatifs aux machines de type poly
inductit révele que nous avons é€tabli plusieurs facons de soutenir les
pales des machines post et rétro rotatives dont les principales sont les
suivantes :
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1) par mono induction

2) par poly induction

3) par semi transmission

4) par engrenage cerceau

5) par engrenages intermédiaire

6) par engrenage intermediaire cerceau

7) par doubles engrenages internes a) en parrallele
b) étages

8) par engrenages poly cameés

9) par étagements de poly inductions

10 ) par engrenage d’induction dynamique

11) par structure ensembles d’engrengages de support

(fig. 1 a, section 3 )

Il est a noter que la méthode par structures d’engrenages de
support , est décrite plus précisément a la section d du présent ouvrage .

Parmi toutes ces maniéres de faire , la méthode mono inductive post
rotative avait avant nous été mise de I’avant par I’ingénieur Wankle , et
servait a supporter la pale des moteurs dits rotatifs a pale triangulaire .
Nous avons montré assez abondamment a plusieurs reprises , que cette
seule méthodes aboutissait a des machines trés carencées au point du
vue du couple et comment nos méthodes amélioraient ces machines . De
plus nous avons généralises ces machines en montrant I’ensemble des
formes post rotatives . Enfin nous avons montré les machines rétro
rotatives de base , notamment le moteur triangulaire , et les générations
réétrorotatives qui en découlaient . ( fig. 1 b, section 3 )
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Regle 1

La premiere regle de la présente section de I’invention a pour but de
montrer que foutes ces manieres de faire , dans la mesure ou elles ne
sont pas mono inductives peuvent étre appliquées aux deux grands
genres de machines , rétrorotatives et post rotatives . Ceci veut dire que
toutes ces machines peuvent voir leurs pales soutenues tout autant a
partir de mécaniques rétro ou post rotatives .

Voici comment 1I’on peut expliquer cette proposition , puisque ces
générations de moteurs semblent étre aux antipodes 1’une de ’autre .

L.’on doit donc remarquer ici que les mécaniques €laborées
correspondent a des points de vues de I’observateur différent . En effet ,
I’on s’apergoit , comme nous 1I’avons déja fait remarquer antéricurement
, que si I’on considere le mouvement de pieces d’un point de vue
extérieur , les machines rétro rotatives se distinguent des machines post
rotatives en ce que , contrairement a celles-ci , leur pale évolue en sens
contraire de celui du vilebrequin ou de I’excentrique qui les supporte .

L’on peut affirmer que les méthode de montages monoinductives
respectent cette constatation . Par elles en ettet , par rapport 2 un méme
point de vue , donc un méme corps de moteur , I’on induit la pale ,dans
le sens contraire ou dans le méme sens que celui du vilebrequin .

[.’on doit cependant constater que si I’on change de point de vue, et
que par conséquent I’on adopte un point de vue dynamique , puisque
I’observateur sera situé€ sur le vilebrequin ou I’excentrique , les
considérations relatives a la pales , qu’elles soient post rotatives ou
rétrorotatives , seront fort différentes des derniéres constatations .
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En effet , I’on sera 3 méme de constater que , par rapport au vilebrequin,
la pale est toujours en mouvement contraire a celui qu’il produit dans le
premier systéme , mais a des vitesses différentes . En considérant les
choses du point de vue du vilebrequin donc , ce sont plutot des
différences de degré qui interviennent .

Ceci est fondamentalement ce qui explique que les mécaniques poly
inductives , produisant le mouvement de la pale a partir du vilebrequin
et non a partir du corps du moteur , pourront €tre similaires .

En effet , alors qu’une mécanique mono inductives correspond a une
logique relative a I’analyse produite par un observateur extérieur fixe,
les mécaniques poly inductives correspondent a une logique produite par
un observateur dynamique , en mouvement avec le vilebrequin .

Alors que dans les structures mono inductives I’on considére la pale
comme tournant dans le sens contraire ou dans le méme sens que le
vilebrequin et ’on produit des soutients contraires 1’un par rapport a
I’autre , dans les structures poly inductives , I’on adopte le point de vue
se situant sur le vilebrequin et , en ce cas, la pales agit toujours en
méme ses par rapport au vilebrequin , soit en sens contraire d"un
observation par I’extérieur . Puisqu’en ce sens la pale agit toujours dans
le méme ses , mais avec des degrés d’amplitude diftérents , I’on
comprend facilement que les mécaniques qui induiront le mouvement de
la pale en s’appuyant sur le vilebrequin seront similaires , quoiqu’avec
des calibrages diftérents .

C’est ce qui explique I’énoncé de base précédent , en lequel nous

prétendons que les mécaniques poly inductives s’appliquent , dans un
premier temps , aux deux grands genres de machine .
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En poursuivant nos analyses rétrospectives , nous pouvons €noncer un
deuxiéme constat , cette fois-ci relatif aux machines de type poly
turbines . Comme pour les machines poly inductives de bases , nous
avons énoncé pour ces machines plusieurs genres de soutients des
structures paliques spécifiques . Nous pensons que toutes ces structures
de soutient pourraient étre synthétisées par ’énonce suivant :

Regle 2

Toute poly turbine doit étre tenue par minimalement deux moyvens de
nolv induction similaires a ceux des machines poly inductives de base
en lesauelles les pales ont été remplacées par des bielles d’induction
ces bielles soutenant les parties de la structure palique

En effet , I’on constatera que , quelque soit le type de poly induction
choisi , en le réalisant autant de fois que le nombre de paires de pales de
structures palique , et en remplagant chaque pale initiale par une bielle
d’induction soutenant une partie de la structure palique , I’on obtiendra
une méthode de soutient adéquate de celle-ci , agissant de fac;on
autonome par rapport au cylindre |

En effet , le dernier énoncé revient a affirmer qu’une poly turbine , dans
ses figures de cylindre les plus simples , soit I’ellipse , ou le huit bombe¢ ,
pourra étre adéquatement soutenue par exemple par deux structure
rétrorotatives , ou chacune des pales est remplacée par une bielle
d’induction , cette derniére étant réalisée de maniére & soutenir la
structure palique . Ou encore , I’on pourra précéder par deux structurqg
post rotatives , encore la ou les pales initiales seront remplacées par des
bielles d’induction supportant la structure palique . ( fig. 3 section 3 )
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Toutes les autres types de soutients poly inductifs , dans le cas d’un
cylindre de forme elliptique ou en huit bombé de base , de méme que
dans les cylindre dérivés a N cotés , pourront aussi €tre utilisées
adéquatement . Par exemple la méthode semi tranmittive , employ€e en
double , chaque pale initiale étant remplacée par une bielle d’induction
supportant une partie de la structure palique .

Une autre méthode de support découlant directement des €énonces
précédents sera la méthode par engrenage cerceau . Encore 1a , dans le
cas d’un cylindre elliptique ou en huit bombé , ou leurs formes derivées
a N cotés , cette méthode sera produite le nombre adéquat de fois , et
chaque pale sera remplacée par une bielle d’induction , cette bielle
soutenant chaque partie de la structure palique .

11 est évident que les poly turbines a formes cylindriques plus complexes
, quasi triangulaire , quasi carrées et ainsi de suite pourront €tre
soutenues de la méme maniére , en ajoutant autant de systémes et de
bielles de soutient qu’il s’ajoute de cotés et en calibrant les engrenages
en conséquence.

Reégle 3

Une troisiéme régle vient aux présente découler et s’ajouter aux deux
précédentes et qui pourrait €tre énonceée comme sulit :

Toute poly turbine a cylindre irrégulier , appelée métaturbine , tel
par exemple a cylindre rectangulaire , ou triangulairo-rectangulaire ,
ou carro-rectangulaire et ainsi de suite , verra ses bielles pistons
soutenues par des méthodes de soutient similaires aux précédentes , la
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bielle piston remplacant la pale ou la bielle d’induction et les
engrenages employés étant des combinaisons d’engrenages polycamés

En effet , ces figures trés complexes quasi rectangulaire font intervenir
des composantes de poly induction a pale simples , non seulement
utilisés en doublés ou en triplé , comme pour les poly turbines, mais de
plus utilisés en se servant d’engrenages polycamés en combinaison .

Un premier exemple de ce type de soutient sera I’utilisation de deux
bielles pistons d’induction rétrorotatives , munis d’engrenages
d’induction excentrique , couplés a des engrenages de support poly
camé de forme elliptique . L’aspect elliptique de 1’engrenage de support
accélére la tombée du piston et permet que sa partie arriere passe tres
exactement par la méme course par laquelle la partie avant de celui-ci a
passé . le piston passe exactement sur une trajectoire birotative , a mi
chemin entre la trajectoire post rotative de la partie avant de la pale et la
trajectoire rétrorotative de la partie arriere .

L’on notera que ces types d’engrenages ont déja ét¢ commentés dans nos
travaux antérieurs . I’on aura soin de consulter ceux-c1 pour une
meilleure compréhension .

Comme précédemment , toutes les méthodes poly inductives pourront
étre utilisées , a raison de une par bielle piston , en remplagant la pale ou
la bielle d’induction par la bielle piston , et en utilisant des engrenages
polycamés . Un deuxieme exemple réalisera la machine en utilisant pour
chaque bielle piston une structure post active de poly induction , dont les
engrenages d’induction et de support seront de type polycame .Les
engrenages de support ayant été placés perpendiculairement I’un par
rapport a I’autre , la distance entre les cames demeurera toujours ¢gales a
travers leur rotation , ce qui fait que I’on aura pas besoin de coulisse
pour les coupler aux bielles pistons . L’on notera qu’un structure
| iq ntique , sans polycame d’engrenage permettra de soutenir les bielles
*  d’{pduction d’une poly turbine Les engranges et les biglles , forces de
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suivre les polycamations des engrenages activeront de fagon rigoureuse
la parfaite trajectoire birotative de ces bielles-pistons .

Toutes les autres méthodes , par cerceau , par semi transmission et ainsi
de suite pourront toutes €tre utilisées en utilisant un moyen de soutient
par bielle piston , en remplagant les pales ou bielles d’induction par les
bielles pistons , et en se servant d’engrenages polycamés .

Comme précédemment , toutes les méthodes de poly induction , par
engrenages intermédiaires , cerceau , et ainsi de suite pourront €tre
utilisés adéquatement et respectant les particularités de ces types de
meétaturbines .

De plus comme pour les types de machines antérieurs , ces machines
pourront étre réalisées avec des cylindre comportant des nombre de faces
plus élevés . Les formes de cylindre seront alors des dérivées de la forme
rectangulaire . L’on aura donc des formes triangulo-rectangulaire ,
carré-rectangulaire et ainsi de suite .( fig. 4 , section 3 )

Ces métaturbines pourront aussi €tre réalisées avec des formes de
cylindre réguliéres , comme par exemple le carré et ses décomposes . Par
opposition aux rétro et aux post rotatifs , ces machines n’auront pas de
rapports fixes entre le nombre de cotés de bielles-pistons , ou encore de
la structure palique et le cylindre pour la bonne raison que chaque
soutient de bielle piston peut étre produit de fagon indépendante . ’on
trouvera donc les types de figures les plus variées ( fig. 7 section 3 )

Pour réaliser les figures régulicres , I’on devra , dans le cas d’une action
rétro rotative , dynamiser I’engrenage polycamé de support . Dans le cas
d’un soutient post actif , I’on devra utiliser en combinaison deux
engrenages polycamés de support perpendicaulaires ou en crois€ I'un
par rapport a ’autre , les positions debout de I’un correspondant aux
positions couchées de ’autre ( Fig.4 , section 3 ) Les engrenages de
support ayant été placés perpendiculairement ’un par rapport a 1’autre ,
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la distance entre les cames demeurera toujours .gales a travers leur
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