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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest zespét napedowy i sposéb jego dziatania do pojazdéw dowolnego
typu, takich jak samochody, samoloty, todzie, statki i promy kosmiczne, a takze mniejsze obiekty korzy-
stajgce z jakiegokolwiek napedu, np. sondy kosmiczne. WspétczesSnie powaznym problemem sg paliwa
stosowane do napeddéw wszelkiego rodzaju pojazdéw. Wynika to z ograniczenia mozliwosci transpor-
towych, szczegélnie w pojazdach kosmicznych, zasiegu, ilosci zasobéw naturalnych, a takze z powo-
doéw ekologicznych, gdzie problemem jest zanieczyszczenie srodowiska. Dlatego od lat poszukuje sie
réznego rodzaju paliw, a coraz popularniejsze stajg sie napedy hybrydowy i elektryczny. Jednak w przy-
padku tradycyjnego podejsScia zawsze pozostaje problem mozliwosci przebycia duzych odlegtosci, za-
opatrzenia w energie niezbedng do poruszania sie pojazdéw. Nie wspominajgc juz o kosztach.

Od wielu lat opracowuje sie wiec alternatywne zespoty napedowe, ktére pozwolg rozwigzac
wspomniane problemy.

W zbiorach literatury patentowej opisano wiele konstrukcji napedéw opracowanych z wykorzysta-
niem sity bezwtadno$ci czy tez sity grawitacji. Jednak twdércy opisujg dziatanie tych urzgdzen w sposéb
0golny, bez przeprowadzenia dowodow i wyliczen, przez co analiza tych dokumentéw patentowych cze-
sto prowadzi do wniosku, ze zbudowanie wedtug wynalazku urzgdzen dziatajgcych tak jak chcieliby ich
tworcy, nie jest mozliwe. Najczesciej mozna odnie$é wrazenie, iz urzadzenia te nie spetniajg podstawo-
wych zasad fizyki, w szczeg6lnosci trzeciej zasady dynamiki Newtona czy tez zasady zachowania pedu.

Znany z amerykanskiego opisu patentowego nr US2886976 uktad napedowy zawiera swobodnie
zawieszong obrotowg mase bezwtadnosci, ktéra poprzez odpowiednie ograniczenie stopni swobody
ruchu wytwarza ruch oscylacyjny uktadu o okre$lonej czestotliwosci i amplitudzie, ktéry to uktad nape-
dowy okresowo przesyta impulsy jednokierunkowe do urzgdzenia obcigzeniowego bez wywotywania
reakcji na czestotliwo$¢ i amplitude drgan uktadu, przy czym oscylacja ukfadu jest utrzymywana przy
okres$lonej czestotliwosci i amplitudzie za pomoca par swobodnie zawieszonych mas bezwtadnoscio-
wych, obracajgcych sie z tg samg predkoscig, ale w przeciwnych kierunkach woké6t rownolegtych osi
wzgledem do ktérego sg zamontowane mimos$rodowo, przy czym wspomniany uktad dostarcza cyklicz-
nie i jednokierunkowo energie do uktadu obcigzeniowego podczas jednej fazy kazdej oscylacji, podczas
gdy wspomniany uktad jest cyklicznie przesuwany przez sity zewnetrzne po kazdym impulsie podczas
okres$lonej fazy oscylacji, podczas ktorej opdr systemu przeciw przemieszczeniu jest minimalny.

Znane z opisu patentowego US6347766 urzadzenie zawiera obrotowy sitownik wyposazony
w silnik, ktéry napedza zaréwno obrotowy wat wyj$ciowy sprzezony z obcigzeniem, jak i efektywng
mase obrotowg, w tym koto bezwtadnoSciowe obracajgce sie na osi rownolegtej do watu wyjscio-
wego. Koto to obraca sie w kierunku przeciwnym do watu wyj$ciowego, przy czym masa kota bez-
wtadnosSciowego i jego predkos¢ obrotowa w stosunku do predkosci obrotowej watu wyj$ciowego
sg takie, ze gdy jest on sprzezony z obcigzeniem, catkowity moment katowy kota i innych czesci
obrotowych, ktére obracajg sie w tym samym kierunku, w ktérym koto jest rowne catkowitemu mo-
mentowi kgtowemu tadunku i pozostatym cze$ciom obrotowym, ktére obracajg sie w tym samym
kierunku co tadunek. Obracajgc sie jednoczes$nie w przeciwnych kierunkach, obcigzenie, koto bez-
wtadnosci i inne czeSci obrotowe wytwarzajg jednakowe, lecz przeciwne, bezwtadno$ciowe mo-
menty reakcyjne na obudowie sitownika. Odpowiednio, bezwtadno$ciowe momenty reakcji na obu-
dowie sitownika, a zatem na kazdej konstrukcji wsporczej przymocowanej do obudowy, sg w row-
nowadze, tak ze nie ma tendencji do obracania sie takiej obudowy lub konstrukcji podczas zmian
predkosci obcigzenia. Wediug twércy koto bezwiadnoSciowe obraca sie szybciej niz obcigzenie,
tym samym umozliwiajgc zminimalizowanie masy kota bezwtadno$ciowego, przy jednoczesnym
utrzymaniu réwnowagi momentu bezwtadnosci reakcji w sitowniku.

Znane z opisu patentowego US3266233 urzadzenie wytwarza site na podparte ciato, przy czym
do zapewnienia pulsacji sity reaktywnej na podpartym ciele w celu wytworzenia szeregowych impulséw
w pozadanym kierunku nalezy przyktadaé szereg sit reakcyjnych szeregowo do podpartego ciata, aby
zapewnié ruch w wybranym kierunku, natomiast energii magazynowana jest miedzy dwoma ciatami
i wyzwalana pomiedzy nimi po uwolnieniu jednego ciata, aby przesung¢ drugie ciato w przeciwnym
kierunku i energia przytozona do uwolnionego ciata zapewnia stanowi naped.

W opisie patentowym nr US3555915 ujawniono generator sity kierunkowej zawierajagcy mecha-
nizm, ktéry wykorzystuje dziatanie odSrodkowe i obrotowe do przemieszczania pojazdu kotowego, todzi
lub samolotu, na ktérym zamontowany jest generator, we wczes$niej okreslonym kierunku, bez innych
Srodkéw napedzajgcych lub podnoszgcych. Waty wahliwe obracajg sie obrotowo wokét obracanego
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watu gtébwnego, przy czym kazdy watek wahliwy jest zaopatrzony na swoim zewnetrznym koncu w gto-
wice majgcg jeden lub wiecej zamontowane obrotowo wazone ramiona ruchome niezalezne od siebie.
Gdy gtowica jest jednoczes$nie obracana, przez wychylny watek wokot osi hustawki, watek zdolny do
ruchu i poruszajacy sie wokot watu gtéwnego, dzieki sile odSrodkowej i zyrowej, dziatajg tak, ze obro-
towo zamontowane ramiona wychodzg z katowo zréwnowazonej ptaszczyzny obrotu. Sita kierunkowa,
ktéra jest odporna na ruch ramion obrotowych poza ich zréwnowazong ptaszczyzng obrotu, powoduje
ruch generatora i mechanizmu, na ktérym jest montowany uktad we wczesniej okreslonych kierunkach,
w zalezno$ci od kierunku obrotu watkéw i gtowic.

W opisie patentowym nr US3625089 opisane jest urzgdzenie, ktére ma obrotowe cylindryczne
koto osadzone na wale. Koto ma wiele rozmieszczonych diametralnie ruchomych ramion. Obcigzeniowe
stopki sg umieszczone na przeciwlegtych koncach szprych. Silnik elektryczny jest sprzezony z watem
za posrednictwem sprzegta poslizgowego. Szprychy sg rozstawione osiowo wzdtuz kota, a takze sg roz-
mieszczone obwodowo. Do podniesienia szprych przewidziano nachylong platforme. Kiedy szprychy sg
w petni podniesione, sg wywazone i obracajg sie grawitacyjnie, to koto obraca sie z duzg predkoscig i nape-
dza centralny wat, ktéry jest sprzegniety z obcigzeniem obrotowym. Zastosowane trzydziesci dwie lub wiecej
szprych zapewnia rownomierny ruch obrotowy kota. tozyska toczne znajdujg sie na pochylej platformie oraz
w obcigzeniowych stopkach na koncach szprych i utatwiajg osiowe przesuwanie szprych.

Znany z opisu patentowego nr US3863510 silnik bezwtadno$ciowy zawiera napedzany silni-
kiem wat napedowy, podtrzymujgcy wspotosiowo zamontowane ttoczysko, ktore jest obrotowe
i moze przemieszczaé sie osiowo wzdtuz watu napedowego. Para zrownowazonych obcigznikdw
jest rébwniez obracana z watem napedowym na parze segmentéw zebatych sprzegnietych przez
zebatki zamontowane na tfoczysku, tak ze osiowy ruch ttoczyska przycigga ciezarki do wewnatrz
w kierunku watu napedowego po fuku w kierunku réwnolegtym do osi watu napedowego. Ttoczysko
jest nastepnie zwalniane, przez co obcigzniki sg przemieszczane na zewnatrz sitg od$srodkowg po
tuku. W ten sposéb powstaje element ciggu, ktéry powoduje ruch pojazdu, na ktérym zamontowany
jest silnik bezwtadnosSciowy.

Znane z opisu patentowego nr WO1998004851 urzadzenie wykorzystujg pojazdy napedzane,
hamowane i sterowane za pomocg napedu bezwtadno$ciowego. Sktada sie on z ,fazy zasilania” w celu
przemieszczenia ciezaru w pojezdzie, na przemian z ,fazg zerowg” w celu anulowania fazy powrotu lub
reakcji udaru. Proces ten jest wykonalny poprzez selektywne przytozenie czystej sity zewnetrznej i prze-
ciwstawienie sie ruchowi ciezaru w fazie mocy.

W zgtoszeniu patentowym nr US20030209637 ujawniono ukfad napedowy statku kosmicznego
wykorzystujgcy pedniki sktadajgce sie z napedzanego silnikiem zbudowanym z elektrostatycznie nata-
dowanego cylindra obracajgcego sie w natadowanym elektrostatycznie pierécieniu w celu wytworzenia
czasoprzestrzennego naprezenia-energii w kierunku poziomym. Pedniki sg wspomagane przez gene-
ratory wirbw magnetycznych, albo osadzone w cylindrach, albo umieszczone nad kazdym pednikiem,
w celu zwiekszenia przepuszczalno$ci przestrzeni poprzez przenikanie kazdego pednika energig hiper-
przestrzeni o niskiej gestoSci generowanej przez tunel czasoprzestrzenny utworzony miedzy naszg
przestrzenig a hiperprzestrzenig. Potgczenie trzech silnikéw odrzutowych zamontowanych na dolnej
czesci kadtuba statku kosmicznego zapewnia kontrole ciggu i odchylenia.

Znany z amerykanskiego opisu patentowego nr US6960975 pojazd kosmiczny napedzany
jest poprzez ciSnienie inflacyjnego stanu prézniowego, gdzie uktad napedowy zawiera pustg tarcze
nadprzewodzaca, tarcze wewnetrzng, zrodto energii, konstrukcje wsporczg, gérne i dolne Srodki do
generowania pola elektromagnetycznego i kontroler modulacji strumienia. Schtodzona pusta nad-
przewodzgca tarcza jest zasilana energig przez pole elektromagnetyczne, co powoduje, ze skwan-
towane wiry jonow sieci tworzg pole grawitomagnetyczne, ktére tworzy anomalie krzywizny czaso-
przestrzeni na zewnatrz pojazdu kosmicznego. Nierobwnowaga krzywizny czasoprzestrzeni, przy
czym krzywizna czasoprzestrzeni jest taka sama jak grawitacja, zapewnia naped statku kosmicz-
nego. Pojazd kosmiczny, otoczony anomalig czasoprzestrzenng, moze poruszac sie z predkoscig
zblizong do predkosci $wiatta.

W angielskim opisie patentowym nr GB2537119 ujawniono urzgdzenie, ktérego istotng czescig jest
rezonator mikrofalowy zamykajgcy promieniowanie mikrofalowe dostarczane przez magnetron. Jeden z kon-
cOw rezonatora jest szerszy od drugiego, a jego wymiary sg dobrane tak, by zapewni¢ rezonans dla fal
elektromagnetycznych o okreslonejdtugosci. Dzieki temu fale te rozchodzac sie w kierunku szerszego konca
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majg przyspieszac, natomiast w kierunku wezszego konca spowalniaé. W wyniku réznych predkosci prze-
mieszczania czota fali majg wywiera¢ rézne ciSnienia promieniowania na przeciwlegte konce rezonatora
i w ten sposéb ma powstawaé niezerowy cigg poruszajacy statek.

Znany z amerykanskiego opisu patentowego nr US10144532 element napedowy sktada sie z we-
wnetrznej Sciany wneki rezonansowej, zewnetrznej wneki rezonansowej i emiterow mikrofalowych.
Elektrycznie natadowana zewnetrzna $ciana wneki rezonansowe;j i elektrycznie izolowana wewnetrzna
Sciana wneki rezonansowej tworzg wneke rezonansowg. Emitery mikrofalowe wytwarzajg fale elektro-
magnetyczne o wysokiej czestotliwosci w catej wnece rezonansowej, powodujac wibracje wneki rezo-
nansowejw trybie przyspieszonym i wytwarzajg lokalng spolaryzowang préznie poza zewnetrzng $ciang
wneki rezonansowe;.

W chifnskim opisie patentowym nr CN105781921 ujawniono elektromagnetyczng komore pednika
opartg na okresowej strukturze mikrofalowej utworzonej przez powlekanie elektryczng warstwg przewo-
dzaca na powierzchni metalu przewodzgcego prad elektryczny lub materiatu niemetalowego, ktéra jest lo-
kalnie montowana w konwencjonalnej wnece rezonansowej, tak ze fale elektromagnetyczne sg rozmiesz-
czone w zagtebieniu rezonansowym w niezrownowazony sposob, aby wytworzy¢ ukierunkowane cisnienie
promieniowania w okreslonym kierunku, aby wygenerowaé ciag, przez co mozna skutecznie zmniejszyc
mase uktadu napedowego statku kosmicznego oraz przediuza sie zywotno$¢ statku kosmicznego.

W chinskim opisie patentowym nr CN105947224 ujawniono system i metode napedu elektroma-
gnetycznego sktadajgcego sie z modutu wzmacniajgcego, modutu napedu elektromagnetycznego i mo-
dutu kontroli mocy sprzezenia zwrotnego. Zrédto sygnatu dostarcza sygnat wyzwalajacy i wysyta sygnat
do modutu sterowania wejsciowego. WejSciowy modut sterujgcy odbiera sygnat wyzwalajgcy wystany
ze zrodta sygnatu i sygnat sprzezenia zwrotnego wystany z modutu sterowania mocg sprzezenia zwrot-
nego i wysyta sygnaty do modutu filtrujigcego. Modut filtrujgcy filtruje sygnat wyzwalajgcy i sygnat sprze-
zenia zwrotnego i wysyta sygnaty do modutu wzmacniacza mikrofalowego. Mikrofalowy modut wzmac-
niajacy wzmacnia sygnaty i wysyfa sygnaty do modutu napedu elektromagnetycznego. Modut napedu
elektromagnetycznego przeksztatca moc wejSciowg w cigg. Moc sygnatu sprzezenia zwrotnego jest
dopasowana do mocy wejsciowej mikrofalowego modutu wzmacniajgcego.

Celem wynalazku jest zbudowanie urzgdzenia w postaci zespotu napedowego, sktadajgcego sie
z elementéw obcigzeniowych i motoréw powodujgcych zmiane potozenia elementdéw obcigzeniowych,
tak aby wytwarzana wewnatrz urzgdzenia sita wypadkowa wynikajgca ze wzajemnych pozyciji oraz prze-
mieszczen elementéw obcigzeniowych powodowata przemieszczanie sie urzadzenia.

Zespot napedowy pojazddéw wedtug wynalazku sktada sie z co najmniej dwéch modutéw po-
taczonych stelazem 1, gdzie kazdy z modutéw sktada sie z osadzonych na belkach montazowych
3a i 3b i zaopatrzonych w sterowniki 9a, 9b i 10a, 10b motoréw roboczych 5a, 5b i 6a, 6b, na
koncach ktérych umieszczone sg elementy obcigzeniowe 7a, 7b i 8a, 8b o masie stanowigcej ko-
rzystnie wiecej niz 1% masy modutu, oraz wytwarzajagce moment pedu motory bazowe 2a i 2b,
zaopatrzone w sterowniki 4a i 4b oraz zrédto zasilania 11 o napieciu korzystnie co najmniej 5 V
i system elektroniczny 12 do sterowania obrotami i kolejno$ci uruchomienia motoréw bazowych 2a
i 2b i motoréw roboczych 5a, 5b i 6a, 6b. Motory bazowe i robocze mogg by¢ silnikami elektrycznymi
albo serwomechanizmami zasilane prgdem statym lub zmiennym, albo kombinacjg tych parame-
tréw. Zasadniczo nie ma ograniczen co do mocy silnikéw, ale na potrzeby niniejszego zgtoszenia
przyjeto moc korzystnie nie mniejszg niz 1 mW, przy czym parametry fizyczne motoréw bazowych
albo roboczych sg, odpowiednio, takie same. Komunikacja miedzy podzespotami napedy moze by¢
réwniez dowolna, bezprzewodowa, przewodowa albo mieszana. Wazng cechg napedu jest to, ze
elementy obcigzeniowe 7a, 7b i 8a, 8b majg zasadniczo rdwne masy i mogg by¢ wykonane z do-
wolnego materiatu typu metal, tworzywo sztuczne, z innych materiatéw organicznych. W szczegél-
nym przypadku funkcje elementéw obcigzeniowych spetniajg motory robocze 5a, 5b, 6a, 6b, albo
akumulatory energii elektrycznej zasilajgce te motory.

Zespo6t napedowy wedtug wynalazku moze dziata¢ w oparciu 0 2 schematy, réznigce sie pozycjg
startowg, gdzie potozenie belek mocujgcych 3a i 3b jest albo w pozyciji rownolegtej wzgledem osi syme-
trii O3, albo prostopadte;.

Sposbb dziatania zespotu napedowego wedtug wynalazku zgodnie ze schematem pierwszym
charakteryzuje sie tym, ze ruch zespotu napedowego sktadajgcego sie z co najmniej dwéch modutdéw
realizowany jest poprzez sterowanie potozeniem i ruchem elementéw obcigzeniowych 7a, 7b i 8a, 8b
w 3 pozycjach: startowej, Srodkowej i koricowej, przy czym w celu uzyskania pozycji startowej, motory
bazowe 2a i 2b pod wptywem impulséw sterujgcych obracajg belki mocujgce 3a i 3b tak, aby uzyskaty
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pozycje réwnolegtg wzgledem osi symetrii O3 stelaza montazowego 1, motory robocze 5a, 5b i 6a, 6b
ustawiajg elementy obcigzeniowe 7a i 8a prostopadle do ptaszczyzny obrotu belek 3a i 3b, a elementy
obcigzeniowe 7b i 8b ustawiajg réwnolegle do ptaszczyzny obrotu belek 3a i 3b, a nastepnie w pierwsze;j
fazie ruchu nastepuje réwnoczesny obrét belek 3a i 3b za pomocg motoréw bazowych 2a i 2b w prze-
ciwnych kierunkach o kat 180°, co powoduje przemieszczanie sie zespotu napedowego o wektor W5
wzdtuz osi symetrii O3 stelaza montazowego 1 pod wptywem sity wypadkowej F1 wynikajgcej z ruchu
elementow obcigzeniowych 7a, 7bi 8a, 8b, co daje pozycje srodkowa, a nastepnie w drugiej fazie ruchu
motory robocze 5a, 5b i 6a, 6b zmieniajg potozenie elementéw obcigzeniowych 7a, 7bi 8a, 8b o kat 90°
tak, aby lezgce prostopadle do ptaszczyzny obrotu belek 3a i 3b elementy obcigzeniowe 7a i 8a zostaly
ustawione w pozycji réwnolegtej do tej ptaszczyzny obrotu, a lezgce réwnolegle do ptaszczyzny obrotu
belek 3a i 3b elementy obcigzeniowe 7b i 8b zostaty ustawione w pozycji prostopadtej do tej ptaszczyzny
obrotu, co daje pozycje koncowg pokrywajacg sie z pozycjg startows.

Spos6b dziatania zespotu napedowego wedtug wynalazku zgodnie ze schematem drugim cha-
rakteryzuje sie tym, ze ruch zespotu napedowego sktadajgcego sie z co najmniej dwdch modutdéw rea-
lizowany jest poprzez sterowanie potozeniem i ruchem elementéw obcigzeniowych 7a, 7b i 8a, 8b
w 3 pozycjach: startowej, $Srodkowej i koncowej, przy czym w celu uzyskania pozycji startowej motory
bazowe 2a i 2b pod wptywem impulséw sterujgcych obracajg belki mocujgce 3a i 3b tak, aby uzyskaty
pozycje prostopadtg wzgledem osi symetrii O3 stelaza montazowego 1, motory robocze 5a, 5bi 6a, 6b
ustawiajg elementy obcigzeniowe 7a i 8a prostopadle do ptaszczyzny obrotu belek 3a i 3b, a elementy
obcigzeniowe 7b i 8b réwnolegle do ptaszczyzny obrotu belek 3a i 3b, a nastepnie w pierwszej fazie
ruchu nastepuje réwnoczesny obrét belek 3a i 3b za pomocg motoréw bazowych 2a i 2b w przeciwnych
kierunkach o kat 180°, co powoduje przemieszczanie sie zespotu napedowego o réznice dlugosci wek-
torow W7 i W8 wzdtuz osi symetrii O3 stelaza montazowego 1 pod wptywem sity wypadkowej F1 wyni-
kajgcej z ruchu elementéw obcigzeniowych 7a, 7b i 8a, 8b, co daje pozycje srodkowg, a nastepnie
w drugiej fazie ruchu motory robocze 5a, 5b i 6a, 6b zmieniajg potozenie elementéw obcigzeniowych
7a,7bi 8a, 8b o kat 90° tak, aby lezgce prostopadle do ptaszczyzny obrotu belek 3a i 3b elementy obcigze-
niowe 7a i 8a zostaty ustawione w pozycji rownolegtej do tej ptaszczyzny obrotu, a lezgce réwnolegle do
ptaszczyzny obrotu belek 3a i 3b elementy obcigzeniowe 7b i 8b zostaly ustawione w pozycji prostopadtej
do tej ptaszczyzny obrotu, co powoduje przemieszczenie sie zespotu napedowego o wektor W10 wzdtuz osi
symetrii O3 stelaza montazowego 1 pod wplywem sity wypadkowej F4 wynikajgcej z ruchu elementéw ob-
cigzeniowych 7a, 7b i 8a, 8b, co daje pozycje koricowg pokrywajgca sie z pozycijg startows.

Urzadzenie wedtug wynalazku jest przedstawione w przyktadach wykonania zasadniczo na ry-
sunkach Fig. 1 i 4, natomiast rysunki Fig. 2, 3, 5-46 wyjasniajg sposob dziatania napedu, a Fig. 47-50
— przyktady zastosowania.

Z uwagi na innowacyjne podejscie twércéw do rozwigzywanego problemu, zasada dziatania na-
pedu jest objasniona za pomocg poszczegdlnych rysunkéw.

Na rysunkach sg pokazane nastepujgce figury:

Fig. 1 schemat zespotu napedowego;

Fig. 2 model zespotu napedowego w rzucie aksonometrycznym,

Fig. 3a  model zespotu napedowego w rzucie na ptaszczyzne XZ;

Fig. 3b  model zespotu napedowego w rzucie na ptaszczyzne YZ;

Fig. 3c  model zespotu napedowego w rzucie na ptaszczyzne XY,

Fig. 4 schemat zespotu napedowego z wrysowanym uktadem ramion obrotu, $rodkéw ciez-
koéci i punktéw obrotu;

Fig. 5 symboliczny uktad Srodkéw ciezkosci M1a i M1b oraz M2a i M2b w rzucie aksonome-
trycznym zespotu napedowego w spoczynkowej pozycjach startowych;

Fig. 6 symboliczny ukfad srodkéw ciezkosci M1a i M1b oraz M2a i M2b w rzucie z géry w spo-
czynkowej pozycjach startowych;

Fig. 7 uktad ramion obrotu, $rodkéw ciezkosci i punktéw obrotu zespotu napedowego w rzu-
cie aksonometrycznym w tym samym potozeniu podczas jednoczesnego obrotu ra-
mion B1 i B2 obrazujacy kierunek i zwrot sity wypadkowej F1;

Fig. 8 uktad ramion obrotu, $rodkéw ciezkosci i punktéw obrotu zespotu napedowego w rzu-
cie z géry w tym samym potfozeniu podczas jednoczesnego obrotu ramion B1 i B2
obrazujgcy kierunek i zwrot sity wypadkowej F1;
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uktad ramion obrotu, $rodkéw ciezkosci i punktéw obrotu zespotu napedowego w rzu-
cie aksonometrycznym w tym samym potfozeniu nadal podczas jednoczesnego obrotu
ramion B1 i B2 obrazujgcy kierunek i zwrot sity wypadkowej F1;

uktad ramion obrotu, $rodkéw ciezkosci i punktéw obrotu zespotu napedowego w rzu-
cie z géry w tym samym potozeniu nadal podczas jednoczesnego obrotu ramion B1
i B2 obrazujgcy kierunek i zwrot sity wypadkowej F1;

uktad ramion obrotu, $rodkéw ciezkosci i punktéw obrotu zespotu napedowego w rzu-
cie aksonometrycznym w tym samym potfozeniu nadal podczas jednoczesnego obrotu
ramion B1 i B2 obrazujgcy kierunek i zwrot sity wypadkowej F1;

uktad ramion obrotu, $rodkéw ciezkosci i punktéw obrotu zespotu napedowego w rzu-
cie z géry w tym samym potozeniu nadal podczas jednoczesnego obrotu ramion B1
i B2 obrazujgcy kierunek i zwrot sity wypadkowej F1;

uktad ramion obrotu, $rodkéw ciezkosci i punktédw obrotu zespotu napedowego w rzu-
cie aksonometrycznym w tym samym potfozeniu nadal podczas jednoczesnego obrotu
ramion B1 i B2 obrazujgcy kierunek i zwrot sity wypadkowej F1, przy czym zmienia sie
zwrot sity F1 i wektor przemieszczenia W1;

uktad ramion obrotu, $rodkéw ciezkosci i punktéw obrotu zespotu napedowego w rzu-
cie z géry w tym samym potozeniu nadal podczas jednoczesnego obrotu ramion B1
i B2 obrazujgcy kierunek i zwrot sity wypadkowej F1, przy czym zmienia sie zwrot sity
E1 i wektor przemieszczenia WA1;

startowg pozycjg spoczynkowg wedtug schematu pierwszego (potozenie wg Fig. 7
w rzucie aksonometrycznym;

startowg pozycjg spoczynkowg wedtug schematu pierwszego (potozenie wg Fig. 8
w rzucie z gory;

kolejna faza jednoczesnego obrotu motoréw bazowych o zasadniczo 180°, poczat-
kowa faza obrotu ramion B1 i B2 wedtug schematu pierwszego w rzucie aksonome-
trycznym;

kolejna faza jednoczesnego obrotu motorédw bazowych o zasadniczo 180°, poczat-
kowa faza obrotu ramion B1 i B2 wedtug schematu pierwszego w rzucie z géry;
kolejna faza jednoczesnego obrotu motoréw bazowych o zasadniczo 180°, srodkowa
faza obrotu ramion B1 i B2 wedtug schematu pierwszego w rzucie aksonometrycznym;
kolejna faza jednoczesnego obrotu motoréw bazowych o zasadniczo 180°, srodkowa
faza obrotu ramion B1 i B2 weditug schematu pierwszego w rzucie z gory;,

kolejna faza jednoczesnego obrotu motoréw bazowych o zasadniczo 180°, koncowa
faza obrotu ramion B1 i B2 wedtug schematu pierwszego w rzucie aksonometrycznym;
kolejna faza jednoczesnego obrotu motoréw bazowych o zasadniczo 180°, koncowa
faza obrotu ramion B1 i B2 wedilug schematu pierwszego w rzucie z gory;,

po obrocie motoréw bazowych o zasadniczo 180°, Srodkowa pozycja spoczynkowa
wedtug schematu pierwszego w rzucie aksonometrycznym;

po obrocie motoréw bazowych o zasadniczo 180°, Srodkowa pozycja spoczynkowa
wedtug schematu pierwszego w rzucie z géry;

po jednoczesnym obrocie motoréw roboczych o zasadniczo 90°, poczatkowa faza ob-
rotu wedtug schematu pierwszego w rzucie aksonometrycznym;

po jednoczesnym obrocie motoréw roboczych o zasadniczo 90°, poczatkowa faza ob-
rotu wediug schematu pierwszego w rzucie z gory;

po jednoczesnym obrocie motoréw roboczych o zasadniczo 90°, koricowa faza obrotu
wedtug schematu pierwszego w rzucie aksonometrycznym;

po jednoczesnym obrocie motoréw roboczych o zasadniczo 90°, koricowa faza obrotu
wedtug schematu pierwszego w rzucie z géry;

po ustaniu obrotéw motordéw roboczych, koncowa pozycja spoczynkowa (poniewaz
elementy obcigzeniowe, motory robocze, motory bazowe oraz wszystkie elementy
montazowe sg zasadniczo identyczne ta pozycja jest identyczna jak startowa pozycja
spoczynkowa na Fig. 15) wedtug schematu pierwszego w rzucie aksonometrycznym,
po ustaniu obrotéw motordéw roboczych, koncowa pozycja spoczynkowa (poniewaz
elementy obcigzeniowe, motory robocze, motory bazowe oraz wszystkie elementy
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montazowe sg zasadniczo identyczne ta pozycja jest identyczna jak startowa pozycja
spoczynkowa na Fig. 16) wedtug schematu pierwszego w rzucie z géry;

Fig. 31  startowg pozycjg spoczynkowg wedtug schematu drugiego w rzucie aksonometrycznym;

Fig. 32  startowg pozycjg spoczynkowg wedtug schematu drugiego (potozenie wg Fig. 8) w rzu-
cie z gory;

Fig. 33  kolejna faza jednoczesnego obrotu motoréw bazowych o zasadniczo 180°, poczatkowa
faza obrotu ramion B1 i B2 wedtug schematu drugiego w rzucie aksonometrycznym;

Fig. 34  kolejna faza jednoczesnego obrotu motoréw bazowych o zasadniczo 180°, poczat-
kowa faza obrotu ramion B1 i B2 wedtug schematu drugiego w rzucie z goéry;

Fig. 35 kolejna faza jednoczesnego obrotu motoréw bazowych o zasadniczo 180°, Srodkowa
faza obrotu ramion B1 i B2 wedtug schematu drugiego w rzucie aksonometrycznym;

Fig. 36  kolejna faza jednoczesnego obrotu motoréw bazowych o zasadniczo 180°, Srodkowa
faza obrotu ramion B1 i B2 weditug schematu drugiego w rzucie z géry;

Fig. 37  kolejna faza jednoczesnego obrotu motoréw bazowych o zasadniczo 180°, kofcowa
faza obrotu ramion B1 i B2 wedtug schematu drugiego w rzucie aksonometrycznym;

Fig. 38  kolejna faza jednoczesnego obrotu motoréw bazowych o zasadniczo 180°, kofcowa
faza obrotu ramion B1 i B2 wediug schematu drugiego w rzucie z géry;

Fig. 39  po obrocie motoréw bazowych o zasadniczo 180°, Srodkowa pozycja spoczynkowa
wedtug schematu drugiego w rzucie aksonometrycznym;

Fig. 40  po obrocie motoréw bazowych o zasadniczo 180°, Srodkowa pozycja spoczynkowa
wedtug schematu drugiego w rzucie z gory;

Fig. 41 po jednoczesnym obrocie motoréw roboczych o zasadniczo 90°, poczatkowa faza ob-
rotu wedtug schematu drugiego w rzucie aksonometrycznym;

Fig. 42 po jednoczesnym obrocie motoréw roboczych o zasadniczo 90°, poczatkowa faza ob-
rotu wediug schematu drugiego w rzucie z gory;

Fig. 43  po jednoczesnym obrocie motoréw roboczych o zasadniczo 90°, kocowa faza obrotu
wedtug schematu drugiego w rzucie aksonometrycznym;

Fig. 44  po jednoczesnym obrocie motoréw roboczych o zasadniczo 90°, koAcowa faza obrotu
wedtug schematu drugiego w rzucie z gory;

Fig. 45 po ustaniu obrotéw motoréw roboczych, koncowa pozycja spoczynkowa (poniewaz
elementy obcigzeniowe, motory robocze, motory bazowe oraz wszystkie elementy
montazowe sg zasadniczo identyczne ta pozycja jest identyczna jak startowa pozycja
spoczynkowa na Fig. 31) wediug schematu drugiego w rzucie aksonometrycznym;

Fig. 46  po ustaniu obrotéw motoréw roboczych, koncowa pozycja spoczynkowa (poniewaz
elementy obcigzeniowe, motory robocze, motory bazowe oraz wszystkie elementy
montazowe sg zasadniczo identyczne ta pozycja jest identyczna jak startowa pozycja
spoczynkowa na Fig. 32) wedtug schematu drugiego w rzucie z géry;

Fig. 47 schemat sondy kosmicznej z zespotem napedowym;

Fig. 48 schemat samochodu z zespotem napedowym;

Fig. 49 schemat samolotu z zespotem napedowym,;

Fig. 50 schemat statku z zespotem napedowym,;

Szczego6towe omébwienie figur rysunku.

Urzadzenie przedstawione na rysunku, Fig. 1, sktada sie z dwéch modutéw przymocowanych
zasadniczo symetrycznie po obu stronach fgczgcego je stelaza montazowego 1 i sktadajgcych sie
z komponentéw zasadniczo identycznych pod wzgledem masy, wymiardéw, parametrow elektrycznych
i mechanicznych. Wszystkie napedy sg zasilane ze zrodta pradu elektrycznego 11, oraz sterowane za
pomocg elektronicznego uktadu sterujgcego 12.

Przedstawiony na rysunku Fig. 1 pierwszy modut skfada sie z napedu bazowego 2a, przymoco-
wanej do niego w potowie swojej dlugosci belki mocujgcej 3a, przymocowanych do niej po obu stronach
w zasadniczo réwnych odlegto$ciach napedéw roboczych 5a i 5b, oraz przymocowanych do nich mas
obcigzeniowych 7a i 7b; a drugi modut skfada sie z napedu bazowego 2b, przymocowanej do niego
w potowie swojej dtugosci belki mocujgcej 3b, przymocowanych do niej po obu stronach w zasadniczo
réwnych odlegtosciach napeddéw roboczych 6a i 6b, oraz przymocowanych do nich elementdéw obcigze-
niowych 8a i 8b.
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Schematyczny model urzadzenia wedtug wynalazku, sktadajgcego sie ze stelaza montazo-
wego 1, motoréw bazowych 2a i 2b, belek mocujgcych 3a i 3b, motoréw roboczych 5a i 5b oraz 6ai 6b,
i elementéw obcigzeniowych 7a i 7b oraz 8ai 8b ukazany zostat w rzucie aksonometrycznym na rysunku
Fig. 2, oraz na rysunkach Fig. 3a, Fig. 3b i Fig. 3c w rzucie na ptaszczyzne.

Osie 01102, bedace osiami wokot ktérych obracajg sie belki montazowe sg réwnolegte do osi Z
uktadu wspéitrzednych, 0§ O3 bedgca osig symetrii dla urzadzenia jest rownolegta do osi X ukfadu
wspétrzednych, a 0§ O4 bedgca miejscem pozycji startowej dla urzadzenia — jest rownolegta do osi Y
uktadu wspotrzednych.

Na rysunku Fig 4 urzadzenie wedtug wynalazku ma dodatkowo zobrazowane wspdéine dla moto-
réw roboczych i elementéw obcigzeniowych $rodki ciezkosci M1a i M1b oraz M2a i M2b, ktére znajdujg
sie na koncach promieni wodzacych odpowiednio B1a i B1b oraz B2a i B2b, ktére sg zaczepione
w punktach obrotu odpowiednio P1a i P1b oraz P2a i P2b do ramion odpowiednio B1 i B2 przenosza-
cych sity wynikajgce z ich obrotéw woko6t osi odpowiednio O1 i O2 w punktach obrotu odpowiednio P1
i P2, ktére potaczone sg ze sobg odcinkiem B lezacym na osi O4 i wzdtuz ktérego znoszg sie sity po-
wstajgce w tych punktach i dziatajgce réwnolegle do osi O4. Podczas obrotu ramion B1 i B2 wokoét osi
odpowiednio O1 i O2, pojawi sie sita wypadkowa umocowana do odcinka B w potowie jego dtugosci
i dziatajgca wzdtuz prostopadtej do niego i przechodzacej przez jego Srodek osi O3.

Ruch urzgdzenia wedtug wynalazku pojawia sie w wyniku dziatania sity wypadkowej powstajacej
wewnatrz urzgdzenia. Rysunki od Fig. 7 do Fig. 14 przedstawiajg zaleznos$¢ kierunku dziatania sity F1
od potozenia ramion B1 i B2 podczas ich petnego obrotu wokét osi O1i O2.

Na rysunku Fig. 5 w rzucie aksonometrycznym i na rysunku Fig. 6 w rzucie z géry urzadzenie znajduje
sie w spoczynkowej pozycji startowych przedstawionej w formie symbolicznego uktadu $rodkéw ciezkoSci
M1a i M1b oraz M2a i M2b znajdujgcych sie na koricach promieni wodzgcych odpowiednio B1a i B1b oraz
B2a i B2b, zamocowanych w punktach obrotu odpowiednio P1a i P1b oraz P2a i P2b umiejscowionych na
koncach ramion odpowiednio B1 i B2, ktére sg ze sobg potagczone w punktach obrotu odpowiednio P1 i P2
za pomocg odcinka B. Na obu rysunkach sa tez zaznaczone odpowiednie katy proste.

Réwnolegta do osi Y ukfadu wspétrzednych 0§ O4 jest oznaczeniem miejsca spoczynkowe;j star-
towej pozycji urzadzenia, przy czym na osi O4 lezy odcinek B. O$ O4 jest prostopadta do osi O3, wzdtuz
ktérej odbywa sie ruch urzadzenia. Ramiona B1 i B2 sg réwnolegte do osi O4, a zamocowane do nich
w punkach P1a i P1b oraz P2a i P2b promienie wodzace odpowiednio B1a i B1b oraz B2a i B2b sg
prostopadte do odpowiednich ramion B1 i B2. Promienie wodzgace B1a i_B2a sg rownolegte do osi Z
uktadu wspétrzednych, a promienie wodzace B1b i B2b sg réwnolegte do osi O3 i osi X uktadu wspét-
rzednych. Istotne jest, ze pozycja i potozenie promienia wodzgcego B1a wraz ze $rodkiem M1a jest
lustrzanym odbiciem pozycji i potozenia promienia wodzacego B2a i $rodka ciezko$ci M2a wzgledem
0si O3, a pozycja i potozenie promienia wodzgcego B1b wraz ze $rodkiem M1b jest lustrzanym odbiciem
pozycji i potozenia promienia wodzgcego B2b i Srodka ciezkosci M2b wzgledem osi O3.

Kolejne rysunki Fig. 7 i Fig. 8, Fig. 9i Fig. 10, Fig. 11 i Fig. 12 oraz Fig. 13 i Fig. 14 przedstawiajg
dwie sytuacje obrazujgce kierunek i zwrot sity wypadkowej F1 podczas petnego obrotu ramion B1 i B2
wokét osi obrotu odpowiednio O1 i O2 w przeciwnych kierunkach odpowiednio R1 i R2.

Ramiona B1 i B2 obracajg sie jednoczes$nie z zasadniczo takg samg predkoscig odpowiednio
w punktach P1 i P2 odpowiednio wokét 0si O1 i O2, przy czym ramie B1 obraca sie zgodnie ze zwrotem
strzatki R1, a ramie B2 obraca sie zgodnie ze zwrotem strzatki R2. Ramie B1 musi obracac sie przeciw-
bieznie w stosunku do ramienia B2, aby sity dziatajgce wzdtuz odcinka B réwnolegtego do 0osi O4 i osi Y
uktadu wspotrzednych nawzajem sie znosity.

Na rysunku Fig. 7 urzadzenie w rzucie aksonometrycznym i na rysunku Fig. 8 w rzucie z géry
przedstawione jest w tym samym potozeniu podczas jednoczesnego obrotu ramion B1 i B2. Podczas
obrotu ramienia B1 punkt P1a porusza sie po okregu C1 pomiedzy punktami P3a i P3b w kierunku
punktu P3b, a punkt P1b porusza sie po okregu C1 pomiedzy punktami P3b i P3a w kierunku punktu
P3a. Podczas obrotu ramienia B2 punkt P2a porusza sie po okregu C2 pomiedzy punktami P4a i P4b
w kierunku punktu P4b, a punkt P2b porusza sie po okregu C2 pomiedzy punktami P4b i P4a w kierunku
punktu P4a. W tej fazie ruchu sita wypadkowa F1 zaczepiona w punkcie ES ma zwrot skierowany w kie-
runku rosngcych wartosci na osi X uktadu wspétrzednych, pod jej wptywem zmienia sie ped, nastepuje
ruch urzadzenia i jego przemieszczenie zgodnie z kierunkiem, zwrotem i umowng wartoscig wektora
W1 wzgledem pozyciji startowej lezgcej na osi O4.
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Podczas obrotu w momencie pokrycia sie potozenia ramienia B1 z cieciwg O5, oraz potozenia
ramienia B2 z cieciwg 06, znika sita F1, a ruch urzadzenia ustaje. W dalszej cze$ci obrotu po przekro-
czeniu cieciwy O5 przez ramie B1 oraz cieciwy O6 przez ramie B2 ponownie pojawia sie sita F1.

Na rysunku Fig. 9 w rzucie aksonometrycznym i na rysunku Fig. 10 w rzucie z géry, oraz na
rysunku Fig. 11 w rzucie aksonometrycznym i na rysunku Fig. 12 w rzucie z goéry urzgdzenie przedsta-
wione jest nadal podczas jednoczesnego obrotu ramion B1 i B2. Podczas obrotu ramienia B1 punkt P1a
porusza sie po okregu C1 pomiedzy punktami P3b i P3a w kierunku punktu P3a, a punkt P1b porusza
sie po okregu C1 pomiedzy punktami P3a i P3b w kierunku punktu P3b. Podczas obrotu ramienia B2
punkt P2a porusza sie po okregu C2 pomiedzy punktami P4b i P4a w kierunku punktu P4a, a punkt P2b
porusza sie po okregu C2 pomiedzy punktami P4a i P4b w kierunku punktu P4b. W tej fazie ruchu sita
wypadkowa F1 ma zwrot skierowany w kierunku malejgcych wartosci na osi X uktadu wspétrzednych,
pod jej wptywem zmienia sie ped, nastepuje ruch urzadzenia i jego przemieszczenie zgodnie z kierun-
kiem, zwrotem i umowng warto$cig wektora W2 wzgledem pozycji startowej lezgcej na osi O4.

Po ponownym przekroczeniu podczas obrotu przez ramie B1 cieciwy O5, oraz cieciwy O6 przez ramie
B2, zmienia sie zwrot sity F1 i umowny wektor przemieszczenia W1, tak jak na rysunkach Fig. 13 i Fig. 14.

Po wykonaniu przez ramiona B1 i B2 obrotu 0 360 stopni urzgdzenie ponownie znajduje sie w po-
zycji startowej, i wszystkie elementy znajdg sie na tych samych pozycjach i w takim samym potozeniu
€0 na spoczynkowej startowej pozycji z rysunkach Fig. 5 i Fig. 6.

Przedstawiony na poprzednich rysunkach Fig. 5 i Fig. 6, Fig. 7 i Fig. 8, Fig. 9 iFig. 10, Fig. 11 i Fig. 12,
oraz Fig. 13 i Fig. 14 przemieszczenie urzadzenia jest wykorzystane w zaprezentowanych dalej dwoch sche-
matach ustawien i obrotéw elementdéw obcigzeniowych pokazanych w formie $rodkéw ciezkoSci.

Oba schematy sktadajg sie z takich samych etapdéw, ale réznig sie pozycjg poczatkowg urzadze-
nia i osiggnieta pozycjg koncowg urzgdzenia.

I. Pierwszy schemat obrotéw sktada sie z kolejno nastepujgcych po sobie etapdw:

I.1. startowa pozycja spoczynkowa przedstawiona na rysunkach Fig. 15 i Fig. 16

I.2. jednoczesne obroty motoréw bazowych o zasadniczo 180° przedstawione jako obroty ramion
B1 i B2 na rysunkach Fig. 17 i Fig. 18, Fig. 19 i Fig. 20, oraz Fig. 21 i Fig. 22

1.3. Srodkowa pozycja spoczynkowa przedstawiona na rysunkach Fig. 23 i Fig. 24

I.4. jednoczesne obracanie motoréw roboczych o zasadniczo 90° przedstawione jako obroty promieni
wodzgcych B1a i B1b oraz B2a i B2b na rysunkach Fig. 25 i Fig. 26 oraz Fig. 27 i Fig. 28

I.5. koncowa pozycja spoczynkowa przedstawiona na rysunkach Fig. 29 i Fig. 30

Ad. I.1. Startowa pozycja spoczynkowa

Na rysunku Fig. 15 w rzucie aksonometrycznym i rysunku Fig. 16 w rzucie z gory przedstawiona
jest startowa pozycja spoczynkowa urzgdzenia w symbolicznej formie uktadu wspéinych Srodkéw ciez-
kosci M1a i M1b oraz M2a i M2b motoréw roboczych i zamocowanych do nich elementéw obcigzenio-
wych, bedgcych na koncach promieni wodzacych odpowiednio B1a i B1b oraz B2a i B2b przymocowa-
nych w punktach obrotu do odpowiednio P1a i P1b oraz P2a i P2b do ramion odpowiednio B1 i B2, ktére
potgczone sg w punktach obrotu odpowiednio P1 i P2 odcinkiem B lezgcym na osi O4.

W startowej pozycji spoczynkowej schematu pierwszego ramiona B1 i B2 sg rownolegte do osi
03 oraz do osi X ukfadu wspoétrzednych, promienie wodzgce Bla i B2a sg rownolegle do osi Z uktadu
wspétrzednych, promienie wodzgce B1b i B2b sg rownolegte do osi O4 i osi Y uktadu wspotrzednych,
a odcinek B jest prostopadty do osi O3 i lezy na osi O4.

Ad. I.2. Jednoczesne obracanie motoréw bazowych o 180°.

Na rysunkach Fig. 17 i Fig. 18, Fig. 19 i Fig. 20, oraz Fig. 21 i Fig. 22 urzadzenie przedstawione
jest w rzutach aksonometrycznych i rzutach z géry w kolejnych fazach jednoczesnego obrotu motoréw
bazowych o zasadniczo 180° zaprezentowanych jako obroty ramion B1 i B2 w punktach obrotu odpo-
wiednio P1 i P2, wokét osi odpowiednio O1 i O2, w kierunkach odpowiednio R1 i R2.

Na rysunkach Fig. 17 i Fig. 18 w poczatkowej fazie obrotu ramion B1 i B2 punkt P1a przemieszcza
sie w kierunku punktu P3b, punkt P1b przemieszcza sie w kierunku punktu P3a, punkt P2a przemiesz-
cza sie w kierunku punktu P4b, punkt P2b przemieszcza sie w kierunku punktu P4a, co powoduje poja-
wienie sie zaczepionej w punkcie P5 sity F1 o zwrocie skierowanym zgodnie z rosngcymi wartoSciami
X uktadu wspoéitrzednych, zmiane pedu, ruch urzadzenia wzdiuz osi O3, i jego przemieszczenie
o umowny wektor W3 ze startowej pozycji spoczynkowej.
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Na rysunkach Fig. 19 i Fig. 20 w Srodkowej fazie obrotu ramion B1 i B2 punkt P1a przemieszcza
sie w kierunku punktu P3a, punkt P1b przemieszcza sie w kierunku punktu P3b, punkt P2a przemiesz-
cza sie w kierunku punktu P4a, punkt P2b przemieszcza sie w kierunku punktu P4b, co powoduje poja-
wienie sie zaczepionej w punkcie P5 sity F1 o zwrocie skierowanym zgodnie z malejacymi warto$ciami
X ukfadu wspoéirzednych, zmiane pedu, ruch urzgdzenia wzdiuz osi O3, i jego przemieszczenie
o umowny wektor W4 z poprzedniej pozycji na pozycje na osi O4.

Na rysunkach Fig. 21 i Fig. 22 w koncowej fazie obrotu ramion B1 i B2 punkt P1a nadal prze-
mieszcza sie w kierunku punktu P3a, punkt P1b nadal przemieszcza sie w kierunku punktu P3b, punkt
P2a nadal przemieszcza sie w kierunku punktu P4a, punkt P2b nadal przemieszcza sie w kierunku
punktu P4b, co powoduje dalsze dziatanie zaczepionej w punkcie P5 sity F1 o0 zwrocie skierowanym
zgodnie z malejacymi warto$ciami X ukfadu wspoétrzednych, dalszy ruch urzadzenia wzdtuz osi O3,
i jego przemieszczenie o umowny wektor W5 wzgledem pozycji na osi O4.

Ad. 1.3. Srodkowa pozycja spoczynkowa

Na rysunku Fig. 23 w rzucie aksonometrycznym i Fig. 24 w rzucie z géry jest przedstawiona
Srodkowa pozycja spoczynkowa uzyskana po obrocie motoréw bazowych o kgt 180°. W Srodkowej po-
zycji spoczynkowej ramiona B1 i B2 sg réwnolegte do osi O3 i osi X uktadu wspétrzednych, promienie
wodzgce B1b i B2b sg réwnolegte do osi O4 i do osi Y uktadu wspétrzednych, promienie wodzgce Bla
i B2a sg rownolegte do osi Z ukfadu wspéirzednych.

Ad. I.4. Jednoczesne obracanie motoréw roboczych o 90°

Na nastepnych rysunkach Fig. 25 i Fig. 26 oraz Fig. 27 i Fig 28 urzadzenie przedstawione jest
w rzutach aksonometrycznych i rzutach z géry w kolejnych fazach jednoczesnego obrotu motoréw ro-
boczych o zasadniczo 90° zaprezentowanych jako obroty promieni wodzgcych Bla i B1b oraz B2a i B2b
w punktach obrotu odpowiednio P1a i P1b oraz P2a i P2b wokét osi odpowiednio O7 i O8, w kierunkach
odpowiednio R3 i R4.

Na rysunkach Fig. 25 i Fig. 26 w poczgtkowej fazie obrotu promieni wodzgcych Bla i B1b oraz
B2a i B2b wraz ze $rodkami ciezko$ci odpowiednio M1a i M1b oraz M2a i M2b powstajg zaczepione
w punktach P1 i P2 sity wypadkowe F2i F3, ktore sg réwne co do kierunku i wartoéci, ale majg przeciwne
zwroty. Sity F2 i F3 rbwnowazg sie wzajemnie i nie powodujg przemieszczenia urzadzenia.

Na rysunkach Fig. 27 i Fig. 28 w koncowe;j fazie obrotu promieni wodzacych B1a i B1b oraz B2a i B2b
nadal dziatajg rownowazace sie wzajemnie sity F2 i F3 nie powodujac przemieszczenia urzgdzenia.

Ad. I.5. KofAcowa pozycja spoczynkowa.

Na rysunku Fig. 29 w rzucie aksonometrycznym i Fig. 30 w rzucie z gory jest przedstawiona
koncowa pozycja spoczynkowa urzgdzenia po ustaniu dziatania motoréw roboczych. Urzadzenie przy-
jeto pozycje pokrywajgcg sie z pozycjg startowg, ale jego potozenie jest przemieszczone o odcinek K1
wzgledem osi O4, a w umieszczeniu promieni wodzgcych nastgpita zamiana: promienie wodzgce Bla
i B2a sg rownolegte do osi Y uktadu wspodtrzednych, a promienie wodzace B1b i B2b sg réwnolegte do
osi Z uktadu wspétrzednych.

Ze wzgledu na to, ze wszystkie elementy obcigzeniowe sg zasadniczo identyczne, wszystkie mo-
tory robocze sg zasadniczo identyczne, wszystkie motory bazowe sg zasadniczo identyczne, oraz
wszystkie elementy montazowe sg zasadniczo identyczne, to uktad elementéw w korcowej pozycji spo-
czynkowej przedstawionej na rysunkach Fig. 29 i Fig. 30 jest zasadniczo identyczny jak uktad elemen-
téw w startowej pozycji spoczynkowej przedstawionej na rysunkach Fig. 15 i Fig. 16.

II.  Drugi schemat obrotéw sktada sie z kolejno nastepujgcych po sobie etapéw:

I1.1. startowa pozycja spoczynkowa przedstawiona na rysunkach Fig. 31 i Fig. 32

I1.2. jednoczesne obroty motoréw bazowych o zasadniczo 180° przedstawione jako obroty ra-
mion B1 i B2 na rysunkach Fig. 33 i Fig. 34, Fig. 35 i Fig. 36 oraz Fig. 37 i Fig. 38

11.3. Srodkowa pozycja spoczynkowa przedstawiona na rysunkach Fig. 39 i Fig. 40

I1.4. jednoczesne obracanie motoréw roboczych o zasadniczo 90° przedstawione jako obroty pro-
mieni wodzacych B1a i B1b oraz B2a i B2b na rysunkach Fig. 41 i Fig. 42 oraz Fig. 43 i Fig. 44

11.5. koAcowa pozycja spoczynkowa przedstawiona na rysunkach Fig. 45 i Fig. 46.

Ad. I.1. Startowa pozycja spoczynkowa

Na rysunku Fig. 31 w rzucie aksonometrycznym i rysunku Fig. 32 w rzucie z gory przedstawiona
jest startowa pozycja spoczynkowa urzadzenia w symbolicznej formie uktadu wspéinych Srodkéw ciez-
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kosci M1a i M1b oraz M2a i M2b motoréw roboczych i zamocowanych do nich elementéw obcigzenio-
wych, bedgcych na koincach promieni wodzgcych B1a i B1b oraz B2a i B2b, przymocowanych w punk-
tach obrotu do odpowiednio P1a i P1b oraz P2a i P2b do ramion B1.i B2, ktére potgczone sg w punktach
obrotu odpowiednio P1 i P2 odcinkiem B lezgcym na osi O4.

W startowej pozycji spoczynkowej schematu drugiego ramiona B1 i B2 lezg na osi O4 i sg rownolegte
do osi Y uktadu wspotrzednych, promienie wodzgce B1a i B2a sg rownolegle do osi Z uktadu wspotrzednych,
a promienie wodzace B1b i B2b sg réwnolegte do osi O3 i do osi X uktadu wspdtrzednych.

Ad. Il.2. Jednoczesne obracanie motoréw bazowych o 180°.

Na nastepnych rysunkach Fig. 33 i Fig. 34, Fig. 35 i Fig. 36 oraz Fig. 37 i Fig. 38 urzadzenie
przedstawione jest w rzutach aksonometrycznych i rzutach z géry w kolejnych fazach jednoczesnego
obrotu motoréw bazowych zaprezentowanych jako obroty ramion B1 i B2 w punktach obrotu odpowied-
nio P1 i P2, wokoét osi odpowiednio O1 i O2, w kierunkach odpowiednio R1 i R2.

Na rysunkach Fig. 33 i Fig. 34 w poczatkowej fazie obrotu ramion B1 i B2 punkt P1a przemieszcza
sie w kierunku punktu P3b, punkt P1b przemieszcza sie w kierunku punktu P3a, punkt P2a przemiesz-
cza sie w kierunku punktu P4b, punkt P2b przemieszcza sie w kierunku punktu P4a, co powoduje poja-
wienie sie zaczepionej w punkcie P5 sity F1 o zwrocie skierowanym zgodnie z rosngcymi wartoSciami
X uktadu wspoéitrzednych, zmiane pedu, ruch urzgdzenia wzdiuz osi O3, i jego przemieszczenie
o umowny wektor W6 ze startowej pozycji spoczynkowej.

Na rysunkach Fig. 35 i Fig. 36 w Srodkowej fazie obrotu ramion B1 i B2 punkt P1a nadal prze-
mieszcza sie w kierunku punktu P3b, punkt P1b nadal przemieszcza sie w kierunku punktu P3a, punkt
P2a nadal przemieszcza sie w kierunku punktu P4b, punkt P2b nadal przemieszcza sie w kierunku
punktu P4a, co powoduje dalsze dziatanie zaczepionej w punkcie P5 sity F1 o zwrocie skierowanym
zgodnie z rosngcymi warto$ciami X uktadu wspotrzednych, dalszy ruch urzgdzenia wzdtuz osi O3, i jego
wieksze przemieszczenie ze startowej pozycji spoczynkowej o umowny wektor W7.

Na rysunkach Fig. 37 i Fig. 38 w kofcowej fazie obrotu ramion B1 i B2 punkt P1a przemieszcza
sie w kierunku punktu P3a, punkt P1b przemieszcza sie w kierunku punktu P3b, punkt P2a przemiesz-
cza sie w kierunku punktu P4a, punkt P2b przemieszcza sie w kierunku punktu P4b, co powoduje poja-
wienie sie zaczepionej w punkcie P5 sity F1 o zwrocie skierowanym zgodnie z malejagcymi warto$ciami
X uktadu wspoéitrzednych, zmiane pedu, ruch urzgdzenia wzdiuz osi O3, i jego przemieszczenie
o umowny wektor W8 z poprzedniej pozycji w kierunku osi O4.

Ad. 11.3. Srodkowa pozycja spoczynkowa.

Na rysunku Fig. 39 w rzucie aksonometrycznym i Fig. 40 w rzucie z gory jest przedstawiona sSrodkowa
pozycja spoczynkowa uzyskana po obrocie motoréw bazowych o kat 180° zaczynajgc od startowej pozycii
spoczynkowej. W Srodkowej pozycji spoczynkowej ramiona B1 i B2 sg rownolegte do osi O4 ido osi Y uktadu
wspotrzednych, promienie wodzgce B1a i B2a sg réwnolegte do osi Z uktadu wspdtrzednych, a promienie
wodzgce B1b i B2b sg réwnolegte do osi O3 i do osi X uktadu wspétrzednych.

Ad. Il.4. Jednoczesne obracanie motoréw roboczych o 90°.

Na nastepnych rysunkach Fig. 41 i Fig. 42 oraz Fig. 43 i Fig. 44 urzadzenie przedstawione jest
w rzutach aksonometrycznych i rzutach z géry w kolejnych fazach jednoczesnego obrotu motoréw ro-
boczych zaprezentowanych jako obroty promieni wodzgcych B1a i B1b oraz B2a i B2b w punktach
obrotu odpowiednio P1a i P1b oraz P2a i P2b wokét osi O9 w kierunku R4.

Na rysunkach Fig. 41 i Fig. 42 w poczagtkowej fazie obrotu promieni wodzgcych Bla i B1b oraz
B2a i B2b wraz ze $rodkami ciezko$ci odpowiednio M1a i M1b oraz M2a i M2b powoduje pojawienie sie
umocowanej w punkcie P5 sity F4 o zwrocie skierowanym zgodnie z malejgcymi warto$ciami X ukfadu
wspétrzednych, zmiane pedu, ruch urzgdzenia wzdtuz osi O3, i jego przemieszczenie o0 umowny wektor
W9 wzgledem $rodkowej pozycji spoczynkowe;j.

Na rysunkach Fig. 43 i Fig. 44 w koncowej fazie obrotu promieni wodzgcych B1a i B1b oraz B2a i B2b
nadal dziata sita F5 o zwrocie skierowanym zgodnie z malejgcymi wartoSciami X ukfadu wspétzednych,
powodujgc dalszy ruch urzadzenia wzdtuz osi O3, jego przemieszczenie pod wplywem sity F4 o umowny
wektor W10 wzgledem Srodkowej pozycji spoczynkowej, znacznie oddalajgc urzagdzenie od osi O4.

Ad. II.5. Koncowa pozycja spoczynkowa

Na rysunku Fig. 45 w rzucie aksonometrycznym i Fig. 46 w rzucie z géry jest przedstawiona
koncowa pozycja spoczynkowa urzgdzenia po ustaniu dziatania motoréw roboczych. Urzadzenie przy-
jeto pozycje pokrywajgcg sie z pozycjg startowg, ale jego potozenie jest przemieszczone o odcinek K2
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wzgledem osi O4, a w umieszczeniu promieni wodzgcych nastgpita zamiana: promienie wodzgce Bla
i B2a sg rownolegte do osi X uktadu wspodtrzednych, a promienie wodzace B1b i B2b sg réwnolegte do
0si Z uktadu wspétrzednych.

Ze wzgledu na to, ze wszystkie elementy obcigzeniowe sg zasadniczo identyczne, wszystkie mo-
tory robocze sg zasadniczo identyczne, wszystkie motory bazowe sg zasadniczo identyczne, oraz
wszystkie elementy montazowe sg zasadniczo identyczne, to uktad elementéw w koricowej pozycji spo-
czynkowej przedstawionej na rysunkach Fig. 45 i Fig. 46 jest zasadniczo identyczny jak uktad elemen-
téw w startowej pozycji spoczynkowej przedstawionej na rysunkach Fig. 31 i Fig. 32.

Po uzyskaniu koncowej pozycji spoczynkowej wedtug pierwszego lub drugiego schematu mozna
wykonaé kolejng sekwencje obrotéw motoréw wedtug przyjetego wczesniej schematu pierwszego lub
drugiego, aby uzyskaé kolejne trwate przemieszczenie urzadzenia wzgledem jego aktualnej pozyciji.
Dodatkowg cechg zwiekszajgcg funkcjonalno$é urzadzenia moze byé uzycie odpowiednio przygotowa-
nych pod wzgledem wymiardw i innych parametréw akumulatoréw energii elektrycznej jako elementéw
obcigzeniowych, bedacych réwnoczesnie zrédtem pradu dla motoréw bazowych i roboczych.

Zastrzezenia patentowe

1. Zespdt napedowy pojazdéw, znamienny tym, ze sktada sie z co najmniej dwéch modutéw
potaczonych stelazem (1), gdzie kazdy z modutéw skiada sie z osadzonych na belkach mon-
tazowych (3a) i (3b) i zaopatrzonych w sterowniki (9a), (9b) i (10a), (10b) motoréw roboczych
(5a), (5b) i (6a), (6b), na koncach ktérych umieszczone sg elementy obcigzeniowe (7a), (7b)
i (8a), (8b) 0 masie stanowigcej korzystnie wiecej niz 1% masy modutu, oraz motory bazowe
(2a) i (2b), zaopatrzone w sterowniki (4a) i (4b) oraz zrodto zasilania (11) o napieciu korzystnie
co najmniej 5 V i sterownik elektroniczny (12) obrotéw i kolejno$ci uruchomienia motoréw ba-
zowych (2a) i (2b) i motoréw roboczych (5a), (5b) i (6a), (6b).

2. Zespbt napedowy pojazddéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze motory bazowe (2a) i (2b)
sg silnikami elektrycznymi.

3. Zespo6t napedowy pojazdéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze motory bazowe (2a) i (2b)
sg serwomechanizmami.

4. Zespbt napedowy pojazdéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze motory robocze (5a), (5b),
(6a), (6b) sg silnikami elektrycznymi.

5. Zespo6t napedowy pojazdéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze motory robocze (53a), (5b),
(6a), (6b) sg serwomechanizmami.

6. Zespdbt napedowy pojazdow wediug zastrz. 1, znamienny tym, ze zrodio zasilania (11) jest
zrédtem pradu statego.

7. Zespo6t napedowy pojazddéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze zrodio zasilania (11) jest
zrédtem pradu zmiennego.

8. Zespo6t napedowy pojazdéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze motory bazowe (2a) i (2b)
majg moc korzystnie nie mniejszg niz 1 m\W.

9. Zespo6t napedowy pojazddéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze motory robocze (5a), (5b)
i (6a), (6b) majg moc korzystnie nie mniejszg niz TmW\.

10. Zespébt napedowy pojazdéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze sterowniki (9a), (9b) i (10a),
(10b) komunikujg sie z systemem elektronicznym (12) za pomocg transmisji bezprzewodowe;.

11. Zespébt napedowy pojazdéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze sterowniki (4a) i (4b) ko-
munikujg sie z systemem elektronicznym (12) za pomocg transmisji bezprzewodowe;j.

12. Zespébt napedowy pojazdéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze sterowniki (9a), (9b) i (10a),
(10b) oraz (4a) i (4b) komunikujg sie z systemem elektronicznym (12) za pomoca transmisji
przewodowe;.

13. Zespébt napedowy pojazdéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze sterowniki (9a), (9b) i (10a),
(10b) oraz (4a) i (4b) komunikujg sie z systemem elektronicznym (12) za pomocg transmisji
mieszanej, czesciowo bezprzewodowej, a czesSciowo przewodowej.

14. Zespébt napedowy pojazdéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze elementy obcigzeniowe
(7a), (7b) i (8a), (8b) majg zasadniczo rébwne masy.

15. Zespébt napedowy pojazdéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze elementy obcigzeniowe
(7a), (7b) i (8a), (8b) sg wykonane korzystnie z metalu.
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Zespo6t napedowy pojazdéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze elementy obcigzeniowe
(7a), (7b) i (8a), (8b) sg wykonane korzystnie z tworzywa sztucznego.

Zespo6t napedowy pojazdéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze elementy obcigzeniowe
(7a), (7b) i (8a), (8b) sg wykonane korzystnie ze sktadnikéw mineralnych lub ich przetworéw.
Zesp6t napedowy pojazdéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze elementy obcigzeniowe
(7a), (7b) i (8a), (8b) sg wykonane korzystnie z cieczy lub zelu.

Zespo6t napedowy pojazdéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze role elementéw obcigze-
niowych (7a), (7b) i (8a), (8b) spetniajg motory robocze (5a), (5b), (6a), (6b).

Zesp6t napedowy pojazdéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze elementami obcigzenio-
wymi (7a), (7b) i (8a), (8b) sg akumulatory energii elektrycznej zasilajgce motory robocze (5a),
(3b), (a), (6b).

Zespo6t napedowy pojazdéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze motory bazowe (2a) i (2b)
majg zasadniczo takie same parametry techniczne.

Zespot napedowy pojazdéw wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze motory robocze (5a), (5b)
i (6a), (6b) majg zasadniczo takie same parametry techniczne.

Sposo6b dziatania zespotu napedowego zwtaszcza pojazdéw, znamienny tym, ze ruch
zespotu napedowego sktadajgcego sie z co najmniej dwéch modutéw realizowany jest
poprzez sterowanie potozeniem i ruchem elementéw obcigzeniowych (7a), (7b) i (8a), (8b)
w 3 pozycjach: startowej, Srodkowej i koncowej, przy czym w celu uzyskania pozyciji star-
towej, motory bazowe (2a) i (2b) pod wptywem impulséw sterujgcych obracajg belki mo-
cujgce (3a) i (3b) tak, aby zgodnie ze schematem pierwszym uzyskaty pozycje réwnolegtg
wzgledem osi symetrii (O3) stelaza montazowego (1), motory robocze (5a), (5b) i (6a),
(6b) ustawiajg elementy obcigzeniowe (7a) i (8a) prostopadle do ptaszczyzny obrotu belek
(3a) i (3b), a elementy obcigzeniowe (7b) i (8b) ustawiajg réwnolegle do ptaszczyzny ob-
rotu belek (3a) i (3b), a nastepnie w pierwszej fazie ruchu nastepuje robwnoczesny obrot
belek (3a) i (3b) za pomocg motoréw bazowych (2a) i (2b) w przeciwnych kierunkach
o kat 180°, co powoduje przemieszczanie sie zespotu napedowego o wektor (W5) wzdtuz
osi symetrii (O3) stelaza montazowego (1) pod wptywem sity wypadkowej (F1) wynikajace;j
z ruchu elementéw obcigzeniowych (7a), (7b) i (8a), (8b), co daje pozycje Srodkowg, a na-
stepnie w drugiej fazie ruchu motory robocze (5a), (5b) i (6a), (6b) zmieniajg potozenie elementéw
obcigzeniowych (7a), (7b) i (8a), (8b) o kat 90° tak, aby lezgce prostopadle do ptaszczyzny obrotu
belek (3a) i (3b) elementy obcigzeniowe (7a) i (8a) zostaty ustawione w pozycji rownolegtej do tej
ptaszczyzny obrotu, a lezace rownolegle do ptaszczyzny obrotu belek (3a) i (3b) elementy obcig-
zeniowe (7b) i (8b) zostaty ustawione w pozycji prostopadtej do tej ptaszczyzny obrotu, co daje
pozycje koncowg pokrywajacg sie z pozycjg startows.

Sposéb dziatania zespotu napedowego zwiaszcza pojazdéw, znamienny tym, ze ruch zespotu
napedowego sktadajgcego sie z co najmniej dwbch modutéw realizowany jest poprzez sterowanie
potozeniem i ruchem elementdéw obcigzeniowych (7a), (7b) i (8a), (8b) w 3 pozycjach: startowe;j,
Srodkowej i koncowej, przy czym w celu uzyskania pozycji startowej motory bazowe (2a) i (2b) pod
wplywem impulséw sterujgcych obracajg belki mocujgce (3a) i (3b) tak, aby zgodnie ze schema-
tem drugim uzyskaty pozycje prostopadtg wzgledem osi symetrii (O3) stelaza montazowego (1),
motory robocze (5a), (5b) i (6a), (6b) ustawiajg elementy obcigzeniowe (7a) i (8a) prostopadle do
ptaszczyzny obrotu belek (3a) i (3b), a elementy obcigzeniowe (7b) i (8b) réwnolegle do ptaszczy-
zny obrotu belek (3a) i (3b), a nastepnie w pierwszej fazie ruchu nastepuje rownoczesny obrét
belek (3a) i (3b) za pomocg motoréw bazowych (2a) i (2b) w przeciwnych kierunkach o kat 180°,
co powoduje przemieszczanie sie zespotu napedowego o réznice diugosci wektorow (W7) i (W8)
wzdtuz osi symetrii (O3) stelaza montazowego (1) pod wptywem sity wypadkowej (F1) wynikajgcej
z ruchu elementéw obcigzeniowych (7a), (7b) i (8a), (8b), co daje pozycje sSrodkowg, a nastepnie
w drugiej fazie ruchu motory robocze (5a), (5b) i (6a), (6b) zmieniajg potozenie elementéw obcig-
zeniowych (7a), (7b) i (8a), (8b) o kat 90° tak, aby lezace prostopadle do ptaszczyzny obrotu belek
(3a) i (3b) elementy obcigzeniowe (7a) i (8a) zostaty ustawione w pozycji rdwnolegtej do tej ptasz-
czyzny obrotu, a lezgce réwnolegle do ptaszczyzny obrotu belek (3a) i (3b) elementy obcigzeniowe
(7b) i (8b) zostaty ustawione w pozycji prostopadtej do tej ptaszczyzny obrotu, co powoduje prze-
mieszczenie sie zespotu napedowego o wektor (W10) wzdtuz osi symetrii (O3) stelaza montazo-
wego (1) pod wplywem sity wypadkowej (F4) wynikajacej z ruchu elementéw obcigzeniowych (7a),
(7b) i (8a), (8b), co daje pozycje koncowg pokrywajacy sie z pozycjq startowa.
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