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Inventia se refera la o instalatie
de actionare a masinilor agricole, care
asigura inlocuirea sistemului actual de
tractare in lucru a utilajelor si masinilor
agricole.

Dupa cum este cunoscut, majori-
tatea utilajelor si masinilor agricole se
bazeaza in scopul deplasarii de lucru, pe
tractiunea efectuata de catre tractorul
agricol. Exceptie fac numai acele masini
agricole inzestrate cu un motor propriu
si mijlcace de transformare a energiei
astfel captate in miscare de deplasare,
adica de masinile agricole de tip
autopropulsat. Dar, siin cazul tractorului
si in acela al unei masini agricole
autopropulsate, deplasarea se obtine ca
urmare a aceluiasi fenomen de frecare «
intre sal si roata matoare, care feno-
men, th afard de faptul ca este intotdea-
una subunitar, determinand, ca atare, 0
afectare negativda a randamentului de
tractiune, este si contradictoriu asa cum
arata relatia care da forta de tractiune T
a unet roti motoare [(dupd cum se
cunoaste), pentru a avea forte de
tractiune T, cat mai mari forta de
apasare, N, din relatia cunoscuta T =
HN, trebuie sa fie cat mai mare, aceasta
ducand la cresterea nedoritd a
rezistentei la rulare, la tasarea si
prafurea solului, urmata de spulberare
si eroziunea solului, precum si la
dimensionarea nerationald a pneului
destinat sa preia aceste apdsari; pe de
altd parte, acel coeficient specific de
frecare, intotdeauna subunitar, M.
=0,4...0,6 - este si independent, depin-
zand doar de natura terenului - pajiste,
sol neprelucrat sau prelucrat, sol umed,
etc.- astfel incat, pentru valori mari ale
lui T, apasarile N trebuie sa fie mari,

aceasta ducand la consecinte negative -

sub toate aspectele, inevitabile siste-
mului actual de lucru. Daca ne referim la
tractor, aceste fenomene negative devin
cu precadere importante in cazul
deplasari agregatului agricol pe sol
prelucrat (discuit, semanat, etc.) situatii
n care rezistenta la rulare a tractorului
depaseste forta utild necesarad tractarii
utilajului.
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Este usor de inteles ca actualul
sistem de lucru din agricultura este
nerational, daca ne referim. in special. la
fenomenul de tractiune.

0 incercare notabila de a se evita
aceste neajunsurt grave ale sistemulul
actual de lucru, este reprezentata de
asa zisa tractiune prin cablu activ, prin
care utilajul sau masina agricola este
trasa, in timpul lucrului in brazda. de
catre un cablu activ, la randul sau tras
de catre un vehicul mator aflat la capatul
parcelel de prelucrat si infasurat pe o
bobind a acestul vehicul. Evident ca la
capatul opus al parcelei de prelucrat
trebuie sa se afle un vehicul similar,
pentru deplasarea in sens invers. sau un
dispozitiv care sa asigure Inversarea
miscarii de deplasare a utilajulur agricol,
prin tragerea acestuia. Deficienta majora
a acestui sistem, deficienta ce a dus la
abandonarea lui, este reprezentata de
necesitatea ca parcela de prelucrat sa
fie plana (fara denivelari in plan vertical,
denivelari ce ar determina frecar ale
cablului in miscare relativa fata de sal,
cu uzurile si rezistentele corespunza-

.toare si, de asemenea, o0 Instabilitate

incceptabild a utilajului aflat in fucru, ca
urmare a directiel schimbatoare a fortei
din cablu) si, de asemenea, dreapta,
adica fara cortituri, acestea neputand fi

preluate.
O alta incercare de a se con-
tracara deficienta actualda majora,

deficienta reprezentatd, asa cum s-a
aratat, de modul de obtinere a tractiunii

" prin interactiunea dintre sol si organul

mator (roata sau senild), este reprezen-
tatd de catre un dispozitiv de arat, de tip
cabestan care, de fapt, reprezinta o
jumatate din dispozitivul prezentat mai
sus, nefiind deci apt de a agrega utilaje
reversibile, ambele avand ca punct
comun tractiunea prin cablu activ, cu
toate dezavantajele ce decurg de aici,
dezavantaje ce au dus la abandonarea
lor.

Eliminarea acestei deficienti prohi-
bitive, proprie tuturor sistemelor bazate
pe utilizarea cablului activ, a condus la
solutia de utilizare a unui cablu pasiv (ca
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blu care nu se deplaseaza in timpul
lucrului), acesta fiind ntins ntre doud
vehicule speciale de capat, stationare,
pe durata unei treceri, dar avansand
automat, cu un pas, dupa efectuarea ei,
infasurat pe o rold atasabila automat, pe
durata unei treceri, alternativ la roata de
brazda, posterioara, a tractorului si
conducand in acest fel, la eliminarea
totala a patinarii (RO 107069) . Dupa
cum se stie, patinarea contribuie cu 15
''® % la valoarea finalad a randamentului
global al unui tractor (17%), iar daca se
ta in cansideratie numarul acestora pe
glab (26.303.804 bucati, in 1933},
efectul potential al solutiei devine evident.

Tot pe utilizarea unui cablu pasiv,
de fapt a unui lant, singurul element
mecanic ce ar putea transmite forta de
deplasare necesara, se bazeaza solutia
propusa in, brevetul FR 952022. In
acest caz, motorul tractorului - care e
eliminat din proces - este dispus pe
utilajul agricol, acesta devenind, de fapt,
un fel de combind deplasabild pe o
cremaliera (lant, in acest caz). Combi-
nand aceastd deficientd majora si cu
altele, proprii sistemului propus (in
1947), solutia nu a putut fi luatd in
considerare.

Problema tehnica ce trebuie rezol-
vata prin inventie constd in realizarea
unei instalatii de actionare a masinilor
agricole mobile, care sa fie conceputa
astfel incat sa elimine complet consumul
de energie necesar pentru autodepla-
sarea unui mijlloc de tractiune, de
exemplu a unui tractor, consumul provo-
cat de patinarea rotilor acestuia, precum
si fenomenele negative provocate de ta-
sarea solului de catre actualele mijloace
de tractiune.

Instalatia de actionare a masi- .

nilor agricole, conform inventiei, rezolva
aceasta problema tehnica si inldtura de-
zavantajele mentionate, prin aceea ca
are in componenta un dispozitiv de actio-
nare, cu o prima rold de antrenare si o
a doua rold de antrenare, care coope-
reaza cu niste role corespondente de pe
niste vehicule de capat, in sine cunos-
cute, prin intermediul unor cabluri de
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asemenea cunoscute, vehiculele de ca-
pat mentionate find prevazute cu cate
un acumulator de energie mecanica,
mantat in fiecare din sinele acestora si
actionate prin cate o transmisie cu roti
dintate cilindrice si conice. Rolele de an-
trenare mentionate sunt antrenate si-
multan, in sensuri contrare. printr-o
transmisie, fie de la un mator termic. fie
de la un motor electric.

Instalatia de actionare a masinilor
agricale, conform inventiei, prezinta ur-
matoarele avantaje:

- elimina total patinarea:

- elimina total rezistenta la rulare;

- sporeste semnificativ produc-
tivitatea la efectuarea lucrarilor agricole:

- elimina influentele negative, exer-
citate asupra saulul prin tasare si
patinare; ’

- protejeaza mediul ambiant. fiind
nepoluanta;

- creeaza conditit pentru folosirea
energiei solare la actionarea masinilor
agricole.

In continuare, se prezinta un
exemplu de realizare de realizare a
instalatiei, conform inventiei, in legaturd
si cu fig. 1...18, care reprezinta:

- fig.1, vedere lateralad a instalatiel
echipata cu motor termic:

- fig.2, vedere in plan a instalatiel
din fig.1;

- fig.3, vedere in perspectiva a
unei instalatii actionatd prin energie so-
lara;

- fig.4, reprezentarea schematica

" a captatorului de energie solara;

- fig.5, detaliu privind caonstructia
schimbatorului de caldura din captatorul
solar, echipat cu termo cuple;

- fig.B6, detaliu privind constructia
schimbatorului de caldura a captatorului
solar;

- fig.7, vedere lateralad a unui dis-
pozitiv de antrenare, echipat cu motor
termic;

- fig.8, vedere in plan a dispo-
zitivului din fig. 7;

- fig.9, vedre laterald a unui dis-
pozitiv de antrenare, echipat cu motar
electric;
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- fig. 10, vedere in plan a dispozi-
tivului din fig. 9, alimentat cu curent elec-
tric prin cele doua cabluri;

- fig. 11, sectiune prin dispozitivul
de antrenare, echipat cu motor electric;

- fig.12, vedere in plan a dispo-
zitivului de antrenare, echipat cu motor
electric;

- fig. 13, vedere din spate (din A)
a unui vehicul ajutator, de capat;

- fig. 14, vedere in plan a vehicu-
lului ajutator de capat;

- fig. 15, vedere laterald (din B) a
vehiculului din fig.13;

- fig.16, detaliu privind extensia
exterioara a comenzii de orientare a unui
vehicul,

- fig.17, vedere frontala {din C) a
panoului de comanda a vehiculului aju-
tator, de capat;

- fig. 18, sectiune dupa, traseul D-
E (din fig.13]) a vehiculului ajutator, de
capat;

Dupa cum se vede din fig.1, 2 si
3, forta necesara deplasarii este dezvol-
tata ca urmare a faptului ca dispozitivul
special 1, echipat, prin constructie, cu
motor eletric sau cu ardere interna,
determina rotatia in sens invers a celor
doua role 2 si 3, role ce sunt infasurate
CuU un numar intreg de spire de catre
cablurile pasive 4 si 5, care cabluri au
lungime variabilda pentru a se adapta
terenului si sunt intinse intre cele doua
vehicule ajutdtoare 6 si 7, care vehicule
au destinatia sa preia forta din cablurile
4 si 5, sd se deplaseze, automat, la
comanda, cu latimea de lucru a utilajului,
in vederea trecerii urmatoare, sa gene-
reze electricitate din energia solara sau
prin utilizarea unui generator clasic de
energie electricd (atunci cand e cazul),
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generata de catre un motor termic al
dispozitivului special 1. avand in vedere
faptul ca vehiculele de cap 6 si 7. in
acest caz, nu sunt prevazute cu maotor
propriu, in scopul deplasarii lor. imitate,
de la un loc de lucru la urmatorul,
energia mecanica necesara este fur-
nizata de catre motorul dispozitivului 1,
folosindu-se in acest scop cablurile
pasive 4 si B a caror tensiune rezultata
din deplasarea de lucru, in brazda. a
utilajului agricol 8, este transformata de
catre mecanisme adecvate ale vehicu-
lelor de cap 6 si 7. in miscarea coman-
data de deplasare a lor pe noul loc de
lucru.

Daca, dimpotriva, dispozitivul 1
este prevazut cu un motor electric ali-
mentat de catre Cele doua vehicule de
cap 6 si 7, atunci, in scopul deplasarii
lor pe noul loc de lucru, se poate utiliza
electricitatea, in care caz ele vor trebui
prevazute cu motor electric propriu,
necesar deplasarii. Se prefera. totus,
sistemul de actionare propriu cu motor
termic.

Asadar, indiferent ca energia ne-
cesara functionarii dispozitivului 1 si
implicit a utilajului agricol 8, este data de
un motor termic sau de unul electric,
deplasarea de lucru a utilajuiui 8 are loc
ca urmare a faptului cd energia astfel
furnizata, este transformata in miscare
de rotatie In sens invers, a celor doua
role 2 si 3, egale ca diametru, supra-
puse si coaxiale, la exteriorul acestora

=fiind Infdsurate, cu un numar intreg de

infasurari, cablurile pasive 4 si 5, pro-
cesul de deplasare avand loc ca urmare
a faptului ca prin rotirea in sens invers,
CuU viteza corespunzatoare, a rolelor 2 si
3, la viteze egale ale acestora, se pro-
duce fenomenul de rulare pe cablurile
respective, fara alunecare. Daca vitezele
de rotatie ale rolelor 2 si 3 sunt tem-
porar diferite, sau daca unul din cele
doud cabuluri 4 sau 5 este corespun-
zator miscat de la vehiculele de cap 6
sau 7, se abtine dirijarea limitata a utila-
jului I timpul lucrului in brazda.
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Asa cum s-a mentionat mai sus i
cum rezultd din fig.3, dispozitivul de
antrenare ‘1 poate fi actionat, in situatii
in care este posibil acest lucru, de catre
energia solara, corespunzator captat3,
si transformata in electricitate de catre
captatoarele 9, sferice, de diametru D,
dispuse pe vehiculele ajutatoare 6 si 7,
care vehicule 6 si 7 poarta de asemenea
niste dispozitive adecvate de transfor-
mare.

Un captator 9 este ardtat in
fig.3.1. Dupd cum se vede din aceasta
figura, razele solare 1, 2, 3 si 4,
considerate ca delimitand cele patru
colturi ale unui panou solar (nereprezen-
tat, acesta constituind, de fapt, o solutie
constructiva a peretelui captatorului 9 si
avand dimensiuni de 1x1=1m3) sunt
reflectate din punctele a, b, ¢, d citre
centrul captatorului 9, care este si
centrul schimbatorului de caldura sferic
28 de diametru d; Raportul D.2/d?
=400, ales din considerente termice,
determind si mérimea suprafetei pe care
sunt concentrate toate razele panoului
27, ridicandu-i corespunzator tempera-
tura. Rezulta ca, de fapt, in permanenta
jumatate din suprafata laterald a schim-
batorului de caldurd va fi incalzits la
acesta temperaturd, ca urmare a reflec-
tarii pe acesta a razelor solare cuprinse
n permanentd in jumatate din suprafata
laterald a captorului 8. Cresterea de
temperatura de la exterior se transmite
la lichidul din interior, a c&rui tempe-
ratura va creste corespunzator; rezults
ca, de fapt, va exista o diferentd perma-
nentd de temperatura intre exteriorul
cald si interiorul rece al schimbatorului
de caldurad 28, fenomen termic pe care

se bazeazd functionarea unui termo-

cuplu. In acest mod, fard consum supli-
mentar de energie de la soare, folosind
randamentul de transformare direct n
electricitate a caldurii de catre un termo-
cuplu, randament care este de circa
0.18, se va obtine electricitatea supli-
mentara de la schimbatorul de caldura
28, electricitate ce se adaug la aceea
generatd de celule foto-voltaice la exte-
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In fig.3.2 si 3.3, este aradtat mo-
dul in care termoa cuplele 36, incalzite la
exterior de catre caldura concentrata din
razele solare si racite la interior de catre
lichidul purtdtor de caldura din conduc-
tele 37, transmit electricitatea generats
in acest fel, conducatorilor electrici 38 si
39, corespunzitor conectati la colec-
torul principal de electricitate al schim-
batorului de caldurd 28. Dupa cum se
vede din fig.3.1, 3.2 si 3.3, datoritd
constructiei sferice a acestuia, con-
ductele 37 devin progresiv mai inguste;
ca atare, in scopul pastrarii unei dimen-
siuni rezonabile sub aspect hidraulic a
acestora, dispunerea de termo-cuple
36 se va opri’ Ia_gistanpa x (fig.3.2) de
partea superioard si inferioard ale
schimbatorului 28. (Valoarea lui x se va
determina la proiectare, n functie de
diametrul d,). Termo-cuplele 36 vor fi
dispuse n corpuri de ceramicd 40 in
baterii, de exemplu de cate 7, (pentru
orientare se face precizarea ca scara din
fig.3.2 si 3.3, pentru diametrul d, egal
cu 1.000 mm, este egald cu 3,937 p).

In fig.4 si fig.5, este reprezentat,
schematic, dispozitivul de antrenare 1,
energia necesard functionarii utilajului 8,
la care se va atasa, fiind furnizatd de
cdtre un motor termic cunoscut in sine,
plasat corespunzator in carcasa 12 si
care roteste In sens contrar cele doua
role 2 si 3, la al céror exterior sunt in-

_fasurate, de un numar intreg de ori,
cablurile pasive 4, pe rola 2 si 5 pe rola

3. Ca urmare a acestui fapt, dispozitivul
1, impreund cu utilajul de antrenat 8 pe
care e plasat, se vor deplasa de-a lungul
celor doud cabluri 4 si 5, fara patinare
si fard rezistentd la rulare, singura rezis-
tenta fiind cea generatd de lucrul util si
specific al acestui utilaj 8.

In fig.6 si fig.7, este reprezentat,
schematic, dispozitivul de antrenare 1,
de data asta energia necesard functio-
narii acestuia fiind.electricd, generatd
asa cum s-a ardtat si transportatd la
dispozitivul 1 prin cele doua cabluri pasi
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ve 4 si 5 care, in acest caz, sunt si
conductori electrici, energia electrica
colectata de catre cele doud role 2 si 3,
find corespunzator dirijata spre matorul
electric 13, al dispozitivului 1.

In fig.7.1, este aratatd construc-
tia interioara a dispozitivului de antrenare
1, echipat cu motorul electric 13 care,
prin intermediul reductorului 41, sl a
pinionului conic 46, actioneaza ntr-un
sens si in celdlalt -cele doud roti conice
42 si 43 solidare, respectiv, cu rolele 2
si 3. (Consideratii constructive, lipsite de
importantd din punctul de vedere al
inventiei, au determinat forma rotunda a
carcasei 44, precum si dispunerea
superioara a lagarului axului 45, evitan-
duse iIn acest mod dispunerea in
consola a rolei superioare 2; De aseme-
nea, avand in vedere ca forta de antre-
nare a dispozitivului 1 poate sa fie foarte
variata ca marime, in carcasa 44 pot fi
dispuse, in functie de lucrare, pana la 6
(sase) motoare electrice -sau termice,
12. Asa cum s-a aratat anterior, alimen-
tarea cu electricitate a motorului 13
este facuta prin intermediul cablurilor 4
si 5 si a rolelor respective 2 si 3, care
role transmit, prin sisteme adecvate de
colectare, energia electrica, astfel obti-
nuta, motorului electric 13.

Siintr-un caz si in celdlalt, deci
indiferent de tipul motorului utilizat, ter-
mic sau electric, forta dezvoltatd in
timpul lucrului in brazda de céatre utilajul
8. va fi preluatd, prin intermediul cablu-
rilor 4 si 5, de catre vehiculele ajuts-
toare, de cap, 6 si 7, stationare pe
toatd perioada in care se desfisoars
miscarea de lucru a utilajului 8. (Ele se
vor deplasa cu un pas - latimea de lucru

B, a utilajului 8 - numai la comanda, -

automat, indiferent de felul in care e
generata si livratd energia mecanica
necesara acestei deplasari, asa cum s-a
aratat).

In fig.8, 9, 10 si 11, este ara-
tatd, schematic, principal, constructia de
ansamblare a unui vehicul ajutitor, de
cap 6 sau 7. Dupad cum se vede din
fig.8, constructia lui este astfel conce-
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puta, incat sa fie stahil (caracteristica
asiguratd de latimea W si de catre
sistemul de rulare prevazut cu senile] si
compatibil cu preluarea celor doua rale
14 si 15, destinate sa preia, reglabil ca
lungime (in functie de parcela de lucru) si
elastic (pentru a asigura un coeficient
constant de frecare intre cablu si rola),
cele doua cabluri pasive. 4 si 5. BDupa
cum se vede din fig.8. 9 si 11. fiecare
vehicul 8 sau 7. este prevazut cu un
panou 16, a carui destinatie este aceea
de a asigura, pe de-o parte. automa-
tizarea procesului de lucru. (la atingerea
acestul panou 16, de catre contra-
panoul 17, aflat pe utilajul 8. fig.1, 2 s
3, acesta se va opri, inversa si schimba
sensul de deplasare), iar pe de alta
parte, orientareé"- corespunzatoare a
vehiculului respectiv. 6 sau 7. Prin atin-
gerea panoului 16 in mijloc (portiunea
respectiva a panoului 16 a fost marcata
cu A) In acest caz, vehiculul-6 sau 7 se
va deplasa drept inainte, ambele senile
avand aceiasi viteza, prin atingerea lui in
portiunea SL (ceea ce va insemna usaor
la stanga) usor la dreapta (pentru SR].
numai la stanga, (pentru FL) si numai la
dreapta, (pentru FR), in aceste cazuri,
senilele avand viteza corespunzatoare
comandata de catre elementele de
comanda 18, 19 si 20, (fig. 12) acestea
comandand, prin intermediul mecanis-
melor 21 (senile din stanga. notatd cu
L), si 22 (senila din dreapta, notata cu

litera R) cele doud senile ale vehiculelor
‘ajutdtoare, de cap 6 si 7. Reglarea

initiald, la inceputul lucrului, se va obtine
prin actionarea manuald sau de la orice
mijloc mecanic de actionare pentru
ambele cabluri 4 si 5, prin mecanismele
(vezi si fig.8) 23, iar alimentarea cu
electricitate a elementelor de comanda
18, 19 si 20, va fi facutd de catre
bateria 24. In fig. 13, este dat modul n
care energia mecanica transferata prin
cele doud cabluri 4 si 5, alternativ, vehi-
culelor de cap 6 si 7 care o prelucreaza
prin elementele de automatizare 18, 19
si 20 (fig. 12), determind miscarea diri
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jata spre inainte a vehiculelor de cap 6 si
7. Dupa cum se vede, energia mecanica
a transmistilor 21 si 22 este dusa mai
departe la cele doud mecanisme meca-
nice de acumulare formate, fiecare din
carcasa 27 (aflata pe axul de iesire al
transmisiilor 21 si 22) din elementul
elastic 28 si din pinionul 29. La randul
sau, la comanda, acesta o transmite
prin lantul 30, rotii de lant 31 care, asa
cum se vede din fig.10.1, este coaxiala
cu rola de antrenare a senilei respective
determinand, in acest mod, miscarea
inspre inainte a vehiculului de cap
respectiv.

Revendicari

1. Instalatie de actionare a
masinilor agricole, alcatuita din doua
vehicule de capat, echipate fiecare cu
colector de energie solara, cu acumu-
lator de energie mecanica si mijloace de
declansare automata a acestor acumu-

Presedintele comisiei de examinare:
Examinator: ing. Tiugan Tudor

10

15

12

latoare, niste cabluri pasive, legate la
extremitati de vehiculele de capat,
mentionate, un dispozitiv de antrenare
cu role si motor propriu pentru actio-
narea masinii agricole , caracterizata
prin aceea ca are in componenta un
dispozitiv de actionare cu o prima rola de
antrenare (2) si 0 a doua rola de antre-
nare (3], care coopereaza cu niste rale
corespondente (14, 15] de pe vehiculele
de capat (6, 7), vehicule care sunt pre-
vazute cu cate un acumulator de energie
mecanica, montat in fiecare din senileie
acestora si actionate printr-o transmisie
cu roti dintate cilindrice (21, 22] si co-
nice.

2. Instalatie pentru actionarea
masinilor agricole, conform revendicari
1, caracterizaté,’brin aceea ca. rolele
motoare (2, 3] sunt antrenate printr-o
transmisie cu roti dintate conice Si
cilindrice de la un motor termic {(12) si
de la un motor electric (13].

ing. Badarau Alexei
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