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(57) Zusammenfassung: Modifizierter Peripherieautarker-Vortrieb mit einem Arm (6), an dessen einem Ende ein motorischer ange-
triebener Kreisel (1) formschliissig mit seiner Kreiselachse (2) quer zur Langsachse (20) des Armes (6) befestigt ist und dessen ande-
res Ende formschliissig zu einer zentralen Welle (7) miindet und der Arm (6) mittels Wellenmotors (15) um die zentrale Welle (7)
verschwenkt wird und die Kreiselachse (2) durch einen Stellmotor (17) um die Léngsachse (20) des Armes (6) geneigt wird, wobei
das Neigen der Kreiselachse (2) durch den unmittelbar dem Kreisel (1) vorgebauten motorischen Stellmotor (17) periodisch jeweils am
Anfang (26) und am Ende (27) des Arbeitstaktes (8) gestoppt wird und der Stellmotor (17) jedenfalls im Bereich des Anfangs (26) vom
Arbeitstakt (8) entgegen der zuvor und zuletzt eingenommenen Drehrichtung wieder antéhrt.
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Modifizierter Peripherieautark-Vortrieb

Es bestatigte sich 2014 anldsslich der aller ersten Patentanmeldung zum
Peripherieautark-Vortrieb beim 6sterreichischen Patentamt, dass man beim
Patentierungsprozedere zu dieser Erfindung mit Unverstandnis und Ignoranz der
PA rechnen muss, da man die véllig zu Unrecht als geheiligt geltenden
Newtonschen Axiome in Frage stellt und diese uUber weite Giiltigkeitsbereiche
aushebelt. Tatsachlich machte es sich der Prifer des Osterreichischen
Patentamtes unzuldssig einfach, indem er den §1 des Patentgesetzes
gesetzeswidrig anwendete, da er die Newtonschen Axiome kurzerhand zu
unantastbaren , Naturgesetzen" erklarte.

Schlussendlich lieB das Patentamt die Einreichung durch das OLG Wien
gerichtlich zurickweisen. Im Wesentlichen war die Begriindung dieses OLGs,
dass bis jetzt noch nie jemand etwas erfunden habe,was besagte Axiome
aushebelt. Daher sei dies anerkannter Stand der Technik und werde weiterhin so
sein. Dieses Gericht erkldrte in absurder Widersinnigkeit, dass diese Innovation
generell nicht zu erwarten sei, da sie Neuland beschreitet. Die absurde Logik
lautete: Es kann nicht sein, was noch nie war! Das Urteil ist im Internet
nachzulesen. (Google-Suchbegriff: ,}Peripherieautark-Vortrieb“). Der Erfinder hat
dann noch vor der daraus resultierenden Internet-Veroffentlichung der Erfindung
durch besagtes Revisionsgericht, die Erfindung neu angemeldet und eine
erneuerte Prioritatsfrist hergestellt, die spater als PCT-Einreichung bis Mitte 2018
verlangert wurde.

Tatsachlich hat das PA dieser Rechtsfindung des OLG zu Ungunsten des Erfinders
dadurch ,nachgeholfen®, indem es gegeniuber des Gerichts behauptet, der
Erfinder habe nie eine Vorfiihrung eines Prototyps angeboten und habe nie
versucht einen Vorfihrtermin beim PA zu bekommen (Pkt. 2.5 der Begriindung
des Gerichtes). Tatsachlich - und das ist vielfach schriftlich belegt - hat der
Erfinder aber genau dies dem PA Wien wieder und wieder angeboten und das PA,
sowie auch politische Entscheidungstrager mit Verantwortung fir das PA vielfach
schriftlich aufgefordert ihm endlich einen dem PA beliebigen Vorfihrtermin an
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einem dem PA genehmen Ort einzurdumen. Das PA berief sich dann wie gesagt
auf §1 des Patentgesetzes, wonach Patentanmeldungen, die mit Naturgesetzen
kollidieren, erst gar nicht gepriift werden miuissen und zurickgewiesen werden
konnen. Dies wie gesagt ohne je eine Vorfuhrung eines Prototyps erlaubt zu
haben. Von den angeschriebenen politischen Entscheidungstragern, wie
Bundeskanzler, Innovationsminister, etc. duBerte sich niemand auch nur ein
einziges Mal und die Patentamts-Vorsitzende sah sich durch meine Kritik an
besagten Mitarbeitern des PA als beleidigt. Diese Zuriickweisung der Einreichung
stellt aber jedenfalls eine freihdndige Uberhéhung der Newtonschen Axiome dar,
die schon im Ansatz aus mindestens zweierlei Griinden absolut unzuldssig ist:

o Axiome werden und wurden nach Stand der Wissenschaft stets nur als
JLeitsatz einer Theorie®™ - gebildet aus rein empirischen Erfahrungen -
beschrieben und betitelt, aber keinesfalls je als gesichertes, mathematisch
begriindetes Naturgesetz bezeichnet. Dass der Priifer die Axiome freihdndig
zum gesicherten Naturgesetz ummiinzte, war also eine Fehlleistung und eine
kiare missbrauchlichem Anwenden des §1 des Patentgesetzes. Das OLG Wien
schloss sich aber dieser eigentimlichen Ansicht des PA an, wobei zur
tatsdchlichen Wahrheitsfindung grundsatzlich auch das OLG Wien die
Mdglichkeit gehabt hdtte, eine kldarende Prototyp-Vorfihrung zu verlangen.
Ohne persoénliche Anhérung des Erfinders und ohne eine Prototyp-Vorfihrung
zu verlangen kam das OLG Wien zu besagter dubioser Erkenntnis. Ohne
jegliche Riickversicherung wurde stattdessen in der Urteilsbegriindung die
Willigkeit des Erfinders zu einer Prototyp-Vorfuhrung explizit ausgeschlossen.
Dass spdter ein anderes PA Einreichungen ,ausgrub®, in denen Erfinder
behaupteten peripherieautarke Vortriebe erfunden zu haben - die aber
technisch und physikalischgroben Unfug und absolut Widersinniges
beinhalteten - berechtigte auch dieses PA nicht, Einreichungen zu diesem
Thema generell als ,nicht durchfihrbar® zuriickzuweisen.

o Einstein hat Anfang letztes Jahrhundert eindeutig und langst unbestritten
anerkannt bewiesen, dass bestimmte Axiome des Newtons falsch sind, da in
der Quantenmechanik hadufig keine koaxiale Bewegung von Aktion zu
Reaktion stattfindet. Jegliche Physik basiert im erforschten Bereich des
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Universums bekanntlich auf denselben grundlegenden physikalischen Regeln
der Natur, weswegen diese Axiome auch fur die klassische Mechanik ab
Einsteins Nachweis ungiiltig wurden. Es gibt und gab namlich nie eine
JTeilgultigkeit” physikalischen GesetzmaBigkeiten, die also in anderen
GroBendimensionen in Ubertragenem MaBstab nicht auch gelten, also z.B. im
Mikrokosmos zu Makrokosmos und umgekehrt. Derartige Annahmen wurden
in der Vergangenheit zwar o6fters getroffen, beruhten sChlussend‘Iich aber
immer wieder nur auf vorlaufigem mangelndem Wissen zu einer bestimmten
Physikdisziplin und auf den dadurch begriindeten Irrtimern.

Gegenuiber des Patentamtes, das sich nicht um den Stand der Wissenschaft und
nicht um Bestimmungen des Gesetzestexte zu §1 des Patentgesetzes und nicht
um die Wahrheitspflicht gegeniiber ordentlicher Gerichte schert, hege ich gré8tes
Misstrauen und habe folglich selbstverstandlich VorsichtsmaBnahme'gesetzt:

Ich habe bestimmte Details der Erfindung in der, die gegenstandliche Prioritat
begriindender Einreichung ausgelassen und damit nicht allen erfinderischen
Details vollstdndig offenbart. Die Patentanspriiche sind also nicht etwa unrichtig,
sondern es wurden wie gesagt von mir nur gewisse Details nicht restios offen
legen. Diese‘s Vorgehen war nach meinem wohl verstandlichen Dafiirhalten
angezeigt, da davon auszugehen ist, dass Anmeldungen, die Newtons Axiome
tangieren, vom Patentamt willkiirlich und widerrechtlich nicht ordentlich
abgehandelt werden und absolut unbegriindet zuriickgewiesen werden.

Es war einzig durch diese Detail-Auslassungen in dieser dlteren vorgegangenen
Anmeldung zum Peripherieautark-Vortrieb fiir mich als Erfinder gewdhrleistet,
dass Patentdmtern nicht die gesamte Erfindung friihzeitig zur Génze bekannt ist
und dermaBen schwerer weitere gesetzeswidrige Aktionen setzen kénnen. Es
herrscht namlich selbstverstandlich wie gesagt keinerlei Vertrauen des Erfinders
in die Integritdt der Patentamter, wobei sich ein PA sogar gegeniiber eines
ordentlichen Gerichts zu Falschaussage herablieB.
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Aus dem Zwang, dass nun in Kiirze breite Veroffentlichungen zur Erfindung
erfolgen, sind aber nachstehend alle in Kiirze zu verodffentlichten Details der
Erfindung dem europdischen PA vorab zu offenbaren. Das tiefsitzende Misstrauen
gegeniiber den PA bezieht sich zwischenzeitlich auch auf das europaische
Patentamt. Im Erstbescheid des EP wurde dem Erfinder namlich in ebenfalls
widerrechtlicher Anwendung des PatG §1 véllig unbegrindet Abschldgiges
mitgeteilt. Zu den Recherchen beider Priiffer und der damit in Verbindung
stehenden fachlich untauglichen Entgegenhaltung nach §1 des PatG sei generell
festgehalten:

e Um es Erfindern zu verunmoglichen technisch Unsinniges zu patentieren,
wurde im §1 des Patentgesetzes festgelegt, dass Erfindungen, die den
anerkannten physikalischen Gesetzen widersprechen, nicht patentierfahig
sind. Der Text bestimmt, dass eine patentfdahige Erfindung voraussetzt, dass
sich aus der Erfindung eine Lehre zum technischen Handeln ableiten lasst und
diese zu einem konkreten Erfolg fuhrt. Ist dies nicht gegeben, dass sich die
Lehre objektiv realisieren lasst, liegt keine Erfindung vor. Eine Erfindung liegt
insbesondere dann nicht vor, wenn sie gegen anerkannte physikalische
Gesetze verstoBt.

Im Erstbescheid erklart namlich auch der Priifer des EP alle Newtonschen Axiome
freihdndig genau zu diesen anerkannten physikalischen Gesetzen nach §1 PatG
und sieht sich dadurch im Recht in Berufung auf Newtons Axiome eine Priifung
meiner Erfindung des Peripherieautark-Vortriebes zu verweigern.

Die vom Gesetz geforderte ableitbare Lehre wurde auch dem EP als kilarer und
eindeutiger Beweis in Form der Vorfihrung eines lauffahigen Prototyps
angeboten. Auch diesem PA war das eindeutige Angebot zur unumstéBlichen
Beweisflihrung per lauffahigem und funktionstiichtigem Prototyps einer Annahme
des Angebotes nicht wert. Im Erstbescheid zog der Priifer Uber die Erfindung
unfachménnisch und willkiirlich her, ohne auch nur mit einer Silbe auf deren Text
einzugehen und hielt der Einreichung fir alle sechzehn (!!) Anspriiche angebliche
X-Vorwegnahmen durch andere Patenteinreichungen entgegen, die zu meiner
Einreichung aber tatsachlich nicht die geringste, auch nur einzige artverwandte
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Funktion aufweisen, denn gar ahnliche Bauteile verwenden oder artverwandte
Funktionen auch nur im geringsten Ansatz beschreiben.

Nochmals in aller Deutlichkeit: Dem EP wurde zur absolut beweisschlissigen
Beweisfuhrung der Erfindung die Vorfihrung von voll funktionsfahigen
Prototypen angeboten. Dies wurde vom EP ignoriert und stattdessen auch so
verfahren, als seien die besagten Axiome uneingeschrankt giiltig. Es ist also so,
dass trotzt der Gegebenheit bzw. dem Vorhandensein eines voll funktionsfahigen
Prototyps, der eindeutig belegt, dass bestimmte Axiome des Newtons ungiltig /
falsch sind, von den PA dessen Vorfihrung ignoriert wird und stattdessen der
Erfinder mit absurden und widersinnige Recherche-Ergebnisse behelligt wird.

Beide Amter negieren freihdndig, dass Einstein langst, namlich schon Anfang des
zwanzigsten Jahrhunderts, bewiesen hat, dass bestimmte Axiome falsch sind.
Newton hat namlich damals - vor Uber drei Jahrhunderten - noch nicht in
Betracht gezogen was eintritt, wenn ein Kreisel erfindungsgemaB synchron und
in raumlich-zeitlicher Verschiebung der Reaktion zur Aktion Gber mehrere Achsen
‘und miteinander teilgetaktet interagierenden: Ebenen dynamisch verschwenkt

wird.

Weil es vor meiner Erfindung noch nie gelungen ist fir die klassische Mechanik
aus Einsteins Lehre einen nutzbaren Effekt abzuleiten, lieB man die falsche Lehre
in diesem Teilbereich der Physik fast stillschweigend bestehen. Gegenliber
ganzen Generationen von Technikern wurde dermaBen aber in deren Ausbildung
so getan, als hatte Einstein nie existiert. Man baute weiter tber ein Jahrhundert
lang bis in die Jetztzeit wider besserem Wissen auf den Newtonschen Weltbild
auf, was auch dazu fuhrte, dass z.B. Prifer eines Patentamtes mit den
- Zusammenhdngen zur gegenstandlichen Erfindung vor dem sprichwértlichen
+bohmischen Dorf" stehen.

Auch der Prifer des EP begriindet mit diesem Irrtum, dass er meine Einreichung
zum Peripherieautark Vortrieb nicht prifen miisse und sie nach §1 PatG
zuruckweisen konne. Tatsdchlich missachtete also nicht ich die gegenstandliche
Anmeldung die Gesetze der Physik, sondern umgekehrt das EP. Es minzte im
Bescheid freihdndig Irrtiimer in der Physiklehre zu ,anerkannten physikalischen
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Gesetzen" im Sinne des §1 des PatG um. Dabei bleibt es natirlich das Geheimnis
des EP-Prifers, ob eventuell auch eine ,kollegiale Solidaritat™ zum PA in Wien
dabei eine Rolle spielte.

Aus Vermarktungsgriinden bin ich nun wie gesagt gezwungen gegeniiber des EP
meine Erfindung innert noch reichlicher Prioritatsfrist volisténdig zu offenbaren.
Ich stelle aber auch gegeniber dem EP ausdricklich klar: Ich verlange, dass
fortan auch deren Priifer anzuhalten sein werden, dass diese unabdingbar die
Vorfuhrung von Prototypen akzeptieren missen und unabdingbar bewerten
mussen. Solche Vorfiihrungen kdnnten ndmlich derartige - wie in diesem Fall
aufgezeigt - fatalen Irrtimer und eklatant peinliche Fehlieistungen der
Patentamter ausschlieBen. Man muss die PA gesetzlich dazu zwingen die fachlich
schlecht ausgebildeten Prifer weiterzubilden oder ggf. durch ausreichend
gebildete Fachkrafte zu ersetzen.

Aufgabe der Erfindung ist es, den Kreisel - mit der zur Neigungsachse der
Kreiselscheibe radial um neunzig Grad verschobenen Reaktion auf die Aktion - so
nutzbar zu machen, dass sie als peripherieautarker Vortrieb, ohne jegliche
Wechselwirkung auf die Umgebung, einsetzbar ist. Die Vortriebswirkung soll far
den Vortrieb von Land- und Wasserfahrzeugen nutzbar sein, aber auch fur
‘Fluggerdte und insbesondere fiir Raumfahrzeuge, da es mit Hilfe dieser
Technologie erstmals moglich sein soll Motoren {iber eine rotierende
Abtriebswelle fur den Antrieb von Raumschiffen im luftleeren All zu nutzen.

Es sollen Verbrennungsmotoren unter Mitnahme des Verbrennungssauerstoffes
und auch atomare Antriebe, sowie photovoltaische Solarzellen, die E-Motoren
speisen, im All einsetzbar sein. Dadurch soll sich jedenfalls auch das Startgewicht
von Raumfahrzeugen im Verhdltnis von Treibstoffanteil zu Nutzlastanteil
drastisch éndern. Anstelle dass - wie bisher - beim Start einer Rakete weit Uber
neunzig Prozent Treibstoff-Gewichtsanteil erforderlich sind, soll das Gewicht des
Treibstoffes auch fiir eine interstellare Expedition auf einige Prozente des
Gesamtgewichtes des Raumschiffes reduziert werden. Mit einem atomaren
Antrieb soll sich die durchgehende Betriebsdauer der Antriebsaggregate von

bisher wenigen Minuten auf Monate und Jahre steigern lassen.-
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Es soll damit mdglich werden, Geschwindigkeiten im All zu erreichen, die
beispielsweise den bemannten Flug zum Mars und retour auf wenige Wochen
| reduziert. Dies im Gegensatz zu dem im theoretischem Stadium feststeckendem
Entwicklungsstand mit herkémmiichen Raketen und mit deren nur theoretisch
mdoglichen Dauer von bemannten Mars-Expeditionen von mehreren Jahren. Mit
Hilfe dieses Antriebes soll auch die Kolonialisierung anderen Planeten durch den
Menschen Realitdat werden und unter entsprechend langer Einwirkdauer auch
solche Planeten in der Lage im All verandert werden kénnen.

Aus der Erfindung soll sich ergeben, dass der individuelle Massen-
Personenverkehr kinftig auf landgestitzte Mobilsysteme wie Autos, mit deren
Bedarf an StraBen, weitestgehend verzichtet kann. Diese sollen durch z.B. GPS-
gesteuerte Flugautomaten ersetzt werden, die weder ein herkémmlichesA
Fahrwerk, noch vor allem die StraBe brauchen und die durch deren direktes
Anfliegen ab Punkt A nach Ziel B in jedem Belang weit effizienter als
landgestutzte Fahrzeuge auf deren Radern sind.

Auch die Besiedelung von zumindest in der Nachbarschaft befindlichen Planeten
und selbst der ndchsten Galaxien durch den Menschen soll ein reales Vorhaben
werden und auch die Erforschung erdfernerer Galaxien soll verbessert werden.
Bezogen auf den bemannten Raumflug zum Mond sollen diese nicht mehr langer
als eine Tagesreise dauern.

Flugzeuge sollen kiinftig keine Filigel mehr, noch Turbinen oder Turbopropantrieb
oder gar Propeller benodtigen. Im Gegensatz zu herkdmmlichen Antrieben fur
Flugzeuge soll auch eine Abgasreinigung moglich werden. Bei Helikopter-
ahnlichen Fluggerdten soll gegenuber der gewohnten Form einzig die
Passagierkabine erhalten bleiben und Rotor und Heckrotor, sowie Heckgestange
véllig entfallen. Die Maschinen sollen wegen des fehlenden Rotors und
Heckpropeller kaum ein Gerdusch erzeugen.

Es sollen auch sogenannte Rucksackantriebe fiir Einzelpersonenflige maoglich
werden, die vollbetankt nur ca. dreiBig kg wiegen und ununterbrochen Stunden
lang fast lautlos in der Luft bleiben kdnnen. Soiche Kleinantriebe sind aber
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naturlich auch bestens geeignet um unbemannte Drohneneinsédtze zu fliegen, da
sie praktisch unsichtbar und lautlos fir eine sehr lange Dauer uber einem Objekt
schweben konnen. Es soll durch diese Erfindung auch moglich werden
sogenannte Drohnen zu bauen, die sich Batterie- und/oder Solarzelienbetrieben
lautlos durch die Luft bewegen und nicht gréBer sind als ein Insekt.

Grund der sprunghaften Erderwarmung des Erdklimas ist durch das Abschmelzen
der Polkappen in den nachsten Jahrhunderten ein Anstieg des Meeresspiegels
von iiber sechzig Meter zu erwarten. Als Folge wiirden an jedem Meeresufer rings
um den gesamten Erdball ganze Millionenstddte, wie New York und London und
Hamburg und ganze Staaten, wie beispielsweise Florida, Bangladesch, die
Niederlande und Kalifornien, usw. véllig in den Fluten versinken. Aliein bis Ende
dieses Jahrhunderts ist ein Anstieg des Meeresspiegels von weiteren zwei Metern
zu erwarten. Dadurch ist beispielsweise eine Stadt wie Venedig schon nicht mehr
zu halten und wird vom Meer Uberschwemmt werden.

Es soll es durch diese Erfindung in entsprechend leistungsstarker Ausfiihrungen
in ausreichender Anzahl und mit durchgehender Betriebsdauer Uber viele
Jahrzehnte hinwegmdglich sein die Erdachse in ihrer Neigung zu verandern bzw.
auch die elliptische Bahn der Erde um die Sonnen so zu verandern, sodass es
nicht zum drohenden Abschmelzen der Polkappen kommen muss. Durch den
flacheren Einstrahiwinkel der Sonne auf die Polkappen schmelzen diese nicht
weiter. Vielmehr waren solche, auch natirliche im einhunderttausend Jahre-
Zyklus vorhandenen Schwankungen des Winkels der Erdachse zur Sonne sogar
fur Eiszeiten verantwortlich. Damit sollen also die Folgen der globalen
Treibhausgas-bedingten Klimaverschiebung durch die gegensténdliche Erfindung
kompensiert werden. Es soll mit entsprechend leistungsfahigen peripherie-
autarken Vortrieben, wie schon erwdhnt, auch mdéglich sein, Planeten die in
deren Umlaufbahn um die Sonne nicht in der habitablen Zone liegen, in diese zu
verschieben. Dies sind z. B. Mars und Venus.

Die Losungen der relevanten Erkenntnisse werden im Hauptanspruch
- kennzeichnend beschrieben und in weiteren Unteranspriichen die gesamte
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Erfindung, sowie deren Vorteile beschrieben. Auch und im Besonderen die bis
dato nicht vollsténdig beschriebenen Details der gegenstandlichen Erfindung sind
in eindeutig formulierten Patentanspriichen nachstehend erkldrt. Dafiir werden
einleitend die bis dato ausgelassenen Patentanspriichen benannt.

In der bereits bestehenden prioritatsbegrindenden PCT-Patentanmeldung wurde
im Hauptanspruch bereits beschrieben, dass die Kreiselachse eines motorisch
angetriebenen Kreisels durch ein Stelliglied geneigt wird und der Kreisel am Arm
um eine zentrale Welle geschwenkt wird. Auf die genaue Bezeichnung des
Stellgliedes und eine Erkldrung zu Geschwindigkeiten dieser Aktivitdten wurde in
den alten Patentansprichen dann aber verzichtet. In der Beschreibung wurde
sodann beschrieben, dass sich ,Brems- und Beschleunigungsphasen® in der
Geschwindigkeit des Kreiselachsneigens manifestiert.

Tatsachlich wird in der jetzigen Patenteinreichung eroffnet, dass die Dfehrichtung
eines motorisch betriebenen Stellgliedes - also eines Stellmotors - sich alle
einhundertachtzig Grad zu andert hat bzw. in Variante die Drehung des
Stelimotors im Ruckstelltakt ganzlich zu stoppen ist. In der vorgegangenen
Anmeldung wird nicht erwahnt, dass das Kreiselachsneigens wahrend eines
dreihundertachtzig-Grad-Umlaufs des Armes um die zentrale Welle mindestens
einmal bis auf null zu drosseln sei und sodann die Drehrichtung des Stellmotors
umgekehrt wird. Dies wird aber in der alten Anmeldung natirlich auch nicht
ausdricklich ausgeschlossen. Auf einen kurzen Nenner gebracht lauten die
wesentlichsten Zusatze dieser Anmeldung so:

Das Kreiselachsneigen wird wahrend eines dreihundertachtzig-Grad-Umlaufes
des Armes um die zentrale Welle zweimal, namlich jeweils mindestens vor
Beginn und mit Ende des Arbeitstaktes bzw. des Sektors fiir den Arbeitstakt, auf
null reduziert und sodann wird die Drehrichtung des Kreiselachsneigens
gewechselt. Zu Beginn des Arbeitstaktes nimmt also das Kreiselachsneigen eine
relative Geschwindigkeit null ein und sodann wird die Drehrichtung des
Stelimotors in einer der zuletzt eingenommen Drehrichtung entgegen gesetzter
Drehrichtung wieder anféahrt und so einhundertachtzig Grad weiter gedreht. Die
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Notwendigkeit des Wechsels der Drehrichtung vom Stellmotor ergibt sich aus
dem naturgegebenen Erfordernis, wonach durch den getakteten Wechsel der
Drehrichtung des Neigens der Kreiselachse der erfinderische Effekt auftritt.

Das Verschwenken des Armes um die zentrale Welle erfahrt dermaBen in jener
Phase, in der er hauptsdchlich entgegen der Fahrtrichtung geschwenkt wird - im
Arbeitstakt - einen Drehwiderstand. Umgekehrt entsteht so in jenem Sektor, in
dem der Arm hauptsachlich zur Fahrtrichtung geschwenkt wird - im Ruickstelitakt
~ kein Drehwiderstand an der zentralen Welle. Der Drehwiderstand an der
zentralen Welle stelit den peripherieautarken Vortrieb fir das Fahrzeug dar, auf
dem der Vortrieb montiert ist bzw. diese Eigenheit erbringt den Vortrieb fir den
besagten Peripherieautark-Vortrieb. '

In der gegenstandlichen Einreichung wird auch deutlich gemacht, dass es sich bei
dem urspriinglich als ,Stellglied® bezeichneten Bauteil um einen motorisch
angetriebenen Bauteil, um einen ,Stellmotor" handelt. Dieser Motor muss seine
Antriebsenergie z. B. als mechanische Energie in Form der Rotation einer
Antriebswelle von auBen beziehen. Dabei muss sich eine mechanische
Antriebswelle fiir den nicht elektrisch angetriebenen Stellmotor aber weit
schneller drehen, als der zu neigende Bauteil. Wirde sie sich nur mit der
Drehzahl des zu neigenden Bauteil drehen - also nicht noch unmittelbar vor dem
Kreisel untersetzt werden - so wiirde eine Gegenkraft entstehen, die sich mit der
erzeugten Vortriebskraft in Summe eliminiert - sich gegenseitig aufheben. Die
Zufihrung einer solchen, von auBerhalb der Maschine zu beziehenden
Antriebsenergie kann wie gesagt aber auch als elektrische, pneumatische oder
hydraulische Leistung erbracht werden.

Die Umkehr der Drehrichtung des Stellmotors fir das Kreiselachsneigens kann in
zweierlei Abfolgen stattfinden. In einer Abfolge wird die Drehrichtung des
Kreiselachsneigens zweimal gewechselt. Diese Abfolge ist bei einer mechanischen
Ansteuerung zu bevorzugen, da die mechanischen Erfordernisse einfacher
herzustellen sind, als das Verfahren mit nur einmaligem Drehrichtungswechsel
pro Umdrehung des Armes um die zentrale Welle. Die erste
Drehrichtungsdnderung des Kreiselachs-Neigens erfolgt dabei am Anfang des
Arbeitstaktes, wenn der Arm in etwa parallel zur Fahrtrichtung zeigt und auch die
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Drehgeschwindigkeit gerade auf null reduziert wurde. Mit Erreichen des
Ubergangs zum Rickstelltakt mit seinen rund einhundertachtzig Grad des
Umlaufs des Armes wird die Geschwindigkeit des Kreiselachsneigens erneut auf
null reduziert und die Drehrichtung des Stellmotors fiir das Kreiselachsneigen ein
zweites Mal gewechselt. Bei all den Mandvern des Kreiselachsneigens behailten
die zentrale Welle und somit auch der Arm deren Umlaufgeschwindigkeit stets
kontinuierlich bei.

Die zweite Methode lauft so ab, dass zwar wahrend des arbeitswirksame Weges
des Armes die Kreiselachse um einhundertachtzig Grad geneigt wird, am Ende
des Arbeitstaktes dann, wenn die Kreiselachse wieder parallel zur Kreiselachse
ausgerichtet ist, wird die Drehung des Kreiselachsneigens gestoppt und verbleibt
in dieser Stellung - und zwar fur die gesamte nun folgende Halbumdrehung des
Armes um die zentrale Welle. Im nicht arbeitswirksamen Riickstelltakt verharrt
der Kreisel bzw. die Kreiselachse also unbewegt in dieser Stellung und verursacht
dermaBen auch keinerlei Drehwiderstand an der zentralen Welle.

Ab Beginn des nachsten Arbeitstaktes startet dann das Neigen der Kreiselachse
durch Rotation des Stellmotors wieder, aber mit gewechselter Drehrichtung
gegeniiber des jeweilig vorgegangenen Arbeitstaktes. Diese Abfolge ist dem
mechanischen Aufwand nach aufwendiger als das erste Verfahren. Nach dieser
Variante wird am Ende des zumindest anndhernd einen Halbkreis umfassenden
Arbeitstaktes das Kreiselachsneigen namlich wie gesagt gestoppt. Bis zum
Wiedererreichen des Anfangs vom ndchsten Arbeitstakt bleibt die Kreiselachse
parallel zur zentralen Welle ausgerichtet, um dann in einer der zuletzt
eingenommenen Drehrichtung entgegengesetzten Drehrichtung wieder
anzufahren. In dieser zweiten erfindungsgemaBen Variante stoppt mit Ende des
Arbeitstaktes der Stellmotor das Kreiselachsneigen.

Die erforderliche Anderung der Drehrichtung kénnte theoretisch auch durch eine
Drehrichtungsanderung des Kreisels erfolgen. Praktisch muss diese Méglichkeit
aber ausgeschlossen werden, da der Kreisel naturgemdB zig-tausend
Umdrehungen pro Minute macht und eine solche Drehrichtungs@nderung in
Bruchteilen von Sekunden erfoigen miisste. Dabei wirden folglich derart enorme

11



WO 2018/037271 PCT/IB2017/000867

Kréafte durch das Bremsen und das Anfahren auftreten, die nicht zu beherrschen

wadren.

Die 'Drehrichtungsénderung des Stellmotors fir das Kreiselachsneigen ist
hingegen méglich und eine praktisch gut anwendbare Methode. Diese mit der
gleichen Gesamtdrehzahl, wie die Drehzahl der gesamten Apparatur im Umlauf
um die zentrale Welle ablaufende Rotation, bewegt die geringste Masse und
fordert dermaBen die geringste Kraft. Diese Drehrichtungsanderung des
Stellmotors auf halbem Weg des Kreiselumlaufs um die zentrale Welle ist sodann
die einzige, erforderliche Drehrichtungsanderung. Es muss dermaBen aiso weder
zusatzlich die Drehrichtung des Kreisels noch des Armes, der den Kreisel um die
zentrale Welle schwenkt, mehr geandert werden.

Es sei nochmals betont, dass der Arm im Umlauf um die zentrale Welle eine
gleichbleibende Umlaufgeschwindigkeit beibehaltet, wahrend der Stellmotor
periodisch stoppt und unmittelbar oder raumlich versetzt, aber jedenfalls mit
geanderter Drehrichtung, wieder anfahrt. Ein wichtiger Grundsatz der Erfindung
ist auch noch gesondert zu erwahnen, wonach der Kreisel gegeniiber der
Fahrtrichtung im Arbeitstakt gegeniiber des Ruckstelltaktes erfindungsgemaB de
facto in entgegen gesetzter Drehrichtung zur Fahrtrichtung rotiert.

ErfindungsgemaB sind stets mindestens zwei Vortriebseinheiten oder mehrere
Paare an Vortriebseinheiten vorhanden. Diese nehmen gegenlaufige
Drehrichtungen ein, die auBerdem eine gleichwertige Leistung aufweisen. Beide
sind mit deren zentralen Welle quer zur Vortriebsrichtung ausgerichtet.
DermaBen treten die Vortriebskrafte symmetrisch auf und auch die
Drehmomente wirken symmetrisch im Fahrzeug. Vor allem eliminieren sich aber
Krafte, die nicht in Fahrtrichtung wirken durch die Gegenlaufigkeit vollstandig. Es
treten nebst den in Fahrtrichtung wirkender Krafte namlich auch in andere
Richtungen Schiibe auf, die sich aber wie gesagt erfindungsgemaB gegenseitig
eliminieren kénnen. Dies sind Krafte, die quer zur Vortriebsrichtung wirken oder

Drehmomente um eine der Fahrzeugachsen erzeugen.
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Um diese schadhaften Krafte vollstandig zu eliminieren, miissen stets mindestens
zwei Vortriebseinheiten oder mehrere solcher Paare an Vortriebseinheiten
vorhanden sein. Sie missen einerseits gegenlaufige Drehrichtungen der Arme
bzw. der zentralen Welle einnehmen und anderseits mit gleichwertiger Leistung
mit quer zur Vortriebsrichtung ausgerichteten zentralen Wellen Vortriebskrafte-
symmetrisch, wie auch Drehmoment-symmetrisch im Fahrzeug angeordnet sein.

Im Arbeitstakt schwenkt der Wellenmotor den Kreisel samt Arm hauptsachlich
und Uberwiegend entgegen der Vortriebsrichtung. Der Stelimotor und der Kreisel
weisen dabei aber jedenfalls jene Drehrichtungen auf, die einen maximal
moglichen Drehwiderstand an der zentralen Welle verursachen. Im jenem
Winkelanteil des Umlaufs, in welchem also der Wellenmotor die Kreisel
hauptsachlich und (berwiegend entgegen der Vortriebsrichtung schwenkt,
missen die Stelimotoren und die Kreisel immer jene Drehrichtung aufweisen, die
einen maximalen Drehwiderstand an der zentralen Welle verursachen. Wiirde
einer dieser Bauteile in die entgegen der idealen Soll-Drehrichtung drehen, ware
die Vortriebswirkung im Arbeitstakt gleich null und es kénnte - je nach
Kreiselneigung-Charakteristik im Rickstelltakt - schadhaft sogar eine
Schubwirkung in die Gegenrichtung zur Fahrtrichtung auftreten.

Die an der zentralen Welle im Umlauf befindlichen Massen weisen in jeder
Umilaufphase einen unveranderlichen Schwerpunkt gegeniuber der zentralen
Welle auf, da der Schwerpunkt-Abstand des Kreisels und des Steligliedes zur
zentralen Welle stets konstant gehalten wird und die radiale Position des Kreisels
zur zentralen Welle sich nicht verschiebt. Mit dem Neigen des Kreisels verandert
sich der Schwerpunkt des Kreisels in seiner Entfernung zur zentralen Welle nicht,
da die Kreiselachse in deren Schwerpunkt um die Armldangsachse rotiert. Die
Entfernung zwischen Kreiselachse Und zentraler Welle bleibt also konstant. Es
bleibt der Schwerpunkt trotzt der Rotation des Kreisels um die Kreiselachse auch
axial stetig auf der auf der gleichen Ebene zur zentralen Welle.

Eine Vortriebseinheit besteht aus mindestens zwei oder einer groBeren Anzahl an
Armen mit daran befestigtem Kreiseln, weiche vorzugsweise radial auf der
gleichen Ebene, sowie jedenfalls im gleichen Winkelabstand symmetrisch um
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eine gemeinsame zentrale Welle gruppiert sind. Ware nur ein Kreisel im Umliauf,
trate eine massive Unwucht auf. Sind aber mehrere Vortriebe im Umlauf, wirken
immer die Vortriebe intervallméagig immer nacheinander. Damit die Schubimpuise
einzeln nacheinander ohne Unterbruch wirken miissen sich die Kreisel moglichst
engst in groBer Zahl um die zentrale Welle aneinander reihen. Selbstverstandlich
muss zur Vermeidung von Unwucht deren radialer Abstand gleichmaBig sein.

Alternativ konnen die Arme z.B. axial drehbar im Abstand zur zentralen Welle
angeordnet werden und die Arme - gleich wie in radialer Anordnung - durch den
Stellmotor nach MaBgabe der Stellung zur Fahrtrichtung verdreht werden und die
Kreiselachse in dessen Queranordnung zum Arm geneigt wird. Beispielhaft wird
dazu eine der moglichen konstruktiven Varianten der axialen Anordnung der
Arme zur zentralen Welle in einer Zeichnung beschrieben. Es ist aber
grundsatzlich eine Vielzahl solcher konstruktiver Abarten moglich, die hier nicht
beschrieben werden. Deren Formulierung stellt namlich niemals eine eigene
Erfindung dar, da zum einen hierorts ausdriicklich auf die diversen Abarten
aufmerksam gemacht wird und es ist zum anderen fur einen handwerklichen
Fachmann - vollig ohne erfinderische Leistung - méglich ist, soiche Abarten zu
konstruieren und zu bauen. |

Der Kreisel zeigt mit dem beispielhaft markierten Bezugspunkt auf der
Kreiselscheibe, dass der erfindungsgemaBe Vortrieb gesamthaft stets eine in sich
verschlungene Dreifachhelix beschreibt. Diese Dreifachhelix zeigt eine erste
Helix, die durch die Kreiselscheibe gezeichnet wird und eine zweite Helix, die
durch das Schwenken des Armes gebildet wird. Die dritte Helix wechselt
periodisch in der Drehrichtung und entsteht aus der periodischen
Drehrichtungsanderung des Stellmotors.

Fur das einwandfreie Funktionieren der Erfindung miissen immer drei ineinander
verschlungene Teil- oder Vollhelices wirken, wovon immer eine der Helices wie
gesagt wahrend eines ganzen Umlaufs des Kreisels um die zentrale Welle die
Drehrichtung bis zu zweimal d@ndern muss. Eine erste Helix entsteht durch den
motorisch angetriebenen Kreisel bzw. die Kreiselscheibe. Eine zweite Helix
entsteht durch einen Wellenmotor, welcher den Arm in synchroner
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Gesamtdrehzahl zur dritten Helix neigt. Die dritte Helix entsteht dadurch, dass
der in Rotation befindliche Kreiselachse durch den Stellmotor, wechselweise in
die eine oder die andere Drehrichtung neigt. Synchrone Gesamtdrehzahl des
Stellmotors zum Wellenmotor heiBt, dass der Stellmotor je eine halbe
Umdrehung nach links und eine halbe Umdrehung nach rechts macht, wahrend
der Wellenmotor eine volle Umdrehung - in standig gleichbleibender
Drehrichtung - volifihrt.

Erwdahnenswert ist noch, dass die Kreiselscheiben gegeniiber des Stelimotors und
gegeniber dem Wellenmotor mit einer mehrfach hohere Drehfrequenz aufweist.
So werden die Kreiselscheiben in der Praxis mit mehreren zehntausend Touren
pro Minute rotieren, wahrend der Arm und der Stellmotor materialtechnisch
bedingt mit weniger als zehntausend Touren pro Minute betrieben werden
missen.

Das Neigen der Kreiselachse kann auch mittels mechanischer Einrichtung
erfolgen. Dabei muss pro Kreisel je ein Tastarm in Aniehnung an die
Taumelscheibe eines Helikopters wahrend des Umlaufs der Kreisel um die
zentrale Welle auf der kreisformig um die zentrale Welle angeordnete
Schragscheibe laufen. Der Tastarm tastet dabei liber entsprechende Rollen die
Laufflache ab. Dadurch entsteht am Tastarm ein Hub, der das als Servo- -
Stellmotor zu bezeichneten Bauteil ansteuert. Diese durch den Tastarm
ausgeloste Drehung des mit Fremdenergie von auBen versorgten Stelimotors
neigt entsprechend der Vorgabe des Tastarmes die Kreiselachse.

Anstelle eines mechanisch oder durch sonstige Fremdenergie von auBen her
angetriebenen und durch den Tastarm angesteuerten Stellmotors, kann
vorteilhaft im Rickstelltakt eine mechanische Feder durch den Hub des
Tastarmes mechanisch vorgespannt werden. Die Kraft zum Spannen dieser Feder
entsteht aus der Rotation des Kreisels um die Schragscheibe. Es wird dermaBen
namlich ein Hub am Tastarm erzeugt, der mechanisch zum Spannen der Feder
eingesetzt wird.

Wdhrend des Arbeitstaktes kann sich die Feder infolge des Neigens der
Kreiselachse wieder entspannt und gibt dermaBen die erforderliche Kraft zum
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Neigen des Kreisels ab. Diese Kraft wurde wie beschrieben im Rickstelitakt
mechanisch in die Feder eingespeichert und wird nun um eine Halbdrehung der
zentralen Welle versetzt adaquat im Arbeitstakt wieder abgegeben wird.

Nachfolgend wird in vier schematische Zeichnungen die Erfindung naher erértert
und detailliert anwendungsbezogen dargestellt.

Es zeigt die Fig. 1:

Die schematischen Ablaufe, welche sich in gesamt vier Sektoren gliedern, mit je
einem Arbeitstakt 8 und einem Ruckstelltakt 9, sowie zwei fir die Grundfunktion
der Erfindung inaktiven Quersektoren 10 und im Umiauf 11 der Arme 6 um eine
zentrale Welle 7 sich diese Abldufe standig wiederholen.

Es zeigt die Fig. 2:

Eine schematische Draufsicht auf ein Doppel an erfindungsgemaBen Vortrieben
12, wobei hier der linke Vortrieb 12 eine Variante zeigt, bei der die Kreiselachse
2 im RuUckstelltakt 9 neutralisiert wird und dermaBen ohne Rotation der
Kreiselachse um die Langsachse des Armes 6 in paralleler Stellung der
Kreiselachse 2 zur zentralen Welle 7 verharrt. Der rechte Vortrieb 12 zeigt dem
gegenlber eine Variante, bei der im Ruckstelltakt 9 die Kreiselachse 2 auch im
Riickstelitakt 9 aktiv um einhundertachtzig Grad zuriick g_eneigt wird.

Die Fig. 3 zeigt:

Eine schematische Draufsicht auf einen Einzel-Vortrieb 12 der mit
Elektromotoren 15 + 17 angetrieben wird.

Die Fig. 4 zeigt:

Eine schematische Draufsicht auf eine spezifische mechanische Anordnung, in
der je Kreisel 1 Uber einen Tastarm 28 entlang einer Schragscheibe 29 um die

zentrale Welle 7 gefuhrt wird und durch das Rollen der Tastarmroile 30 Gber
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diese Schragscheibe 29 das Neigen der Kreiselscheibe 4 bewerkstelligt wird. Vor
allen wird aber im Riickstelltakt 9 eine mechanische Feder 31 vorgespannt, die
im Arbeitstakt 8 die gespeicherte Kraft wieder abgibt und dermaBen géanzlich den
Stelimotor 19 ersetzt bzw. selbst die vollstandige Funktion des Stellmotors 19
ausubt.

Es zeigt die Fig. 1 sehr anschaulich den tiefsten Kern der Erfindung. Es werden
alle Drehrichtungen und die teilweise erforderlichen Drehrichtungswechsel
dargestellt. Standige Drehrichtungsgleichheit und Drehzahlkontinuitat betrifft
dem Umiauf 11 der Arme 6 um die zentrale Welle 7. Die Drehzahl dieser Arme 6
andert sich, wenn Gberhaupt, nur bei einer angestrebten Leistungssteigerung des
Vortriebes 12 bzw. einer Leistungssenkung. Es andert sich aber niemals die
Drehrichtung des Umlaufs 11 der Arme 6. Dies ergdbe technisch keinerlei Sinn
und die Drehzahi der zentralen Welle 7 bleibt also weitestgehend konstant.

Beziglich einer Kontinuitdt von der Drehzahl und der Drehrichtung der
Stelimotoren 17 verhait sich die Sache aber véllig anders. Wahrend einer
Umdrehung des Umlaufs 11 des Armes 6 muss der Stellmotor 17 in absoluter
Synchrbnitét zur Drehzahl bzw. zur momentanen Position der Arme 6 im Umlauf
11 nicht nur die Drehzahl zweimal pro Umlauf 11 auf null drosseln, sondern er
muss ebenso zweimal pro Umlauf 11 die Drehrichtung 18 é&ndern.

Dieser Wechsel der Drehrichtung 18 der Stellmotoren 17 muss jeweils zwischen
dem Arbeitstakt 8 und dem Riickstelltakt 9 erfolgen. Der Arbeitstakt 8, sowie der
Ruckstelltakt 9 umfassen jeweils fast eine halbe Umdrehung der Arme 6 um die
Gesamtumdrehung 11 um die zentrale Welle 7. Der Arbeitstakt 8 beginnt in
etwa, wenn der jeweilige Arm 6 parallel zur Vortriebsrichtung 13 steht und endet
rund einen Halbumlauf spater auch wieder mit dem Erreichen dieser Stellung. Mit
Ende des Arbeitstaktes 8 beginnt in etwa der Riickstelltakt 9 - und umgekehrt.

Da sich nun aber jeder Arme 6 jeweils wahrend der anndahernden Parallelstellung
zur Vortriebsrichtung 13 im Wesentlichen nur quer zur Vortriebsrichtung 13
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bewegen, erbringen dieser Arm 6 in diesem Moment so gut wie keine
Vortriebsleistung. Es empfiehlt sich daher jeweils zwischen die Ubergiénge von
Arbeitstakt 8 zum nachsten Riickstelltakt 9 und dem Ubergang von Riickstelitakt
9 zum nachsten Arbeitstakt 8 eine Quersektions-Inaktivphase 10 zwischen zu
schaiten. Dabei verbleiben die Kreisel 1 mit deren Kreiselachse 2 in einer
Parallellage zur zentralen Welle 7 ruhen. Die Inaktiv-Querphase 10 - ohne
Neigen der Kreiselachse 2 - solite dabei zwischen ca. fiinfundvierzig bis max.
neunzig Grad betragen.

Das Neigen der Kreiselachse 2 muss jeweils in jeder der beiden Phasen -
Arbeitstakt 8 und Riickstelltakt 9 - einhundertachtzig Grad betragen. Zu Beginn
26 und somit auch am Ende 27 dieser Phasen ist die Kreiselachse 2 jeweils
parallel zur zentralen Welle 7 ausgerichtet. Die Arbeits- 8 und Riickstellsektionen
9 des Umlaufs 11 der Neigungen betragen nach Abzug der inaktiven
Quersektionen 10 im Schnitt also je etwa neunzig Grad des Umiaufs 11 der Arme
6 um die zentrale Welle 7.

Es zeigt die Fig. 2 eine schematische Draufsicht auf ein Doppel von zwei
mechanisch gekoppelten Vortriebeinheiten 12, welche von einem einzelnen
vorgebauten gemeinsamen Wellenmotor 15 angetrieben werden. Dieser
gemeinsame Wellenmotor 15 verteilt sein Drehmoment uber Wellen und
Kegelrdader 24 in mechanischen Abzweigungen auf die symmetrisch zur
Schwerpunktlinie 25 des Fahrzeuges 22 angeordneten beiden Vortriebseinheiten
12 auf alle zu rotierenden Bauteile, also auch auf die Kreiselscheiben 4. Den
relativ langsam zu rotierenden Bauteilen zum Drehen der zentralen Welle 7 und
zum Neigen der Kreiselachsen 2 ist je ein Untersetzungsgetriebe 32
vorgeschalteten, welches die gegenlaufige Rotation der Arme 6 um die zentrale
Welle 7 gegeniiber der Drehzahl der Antriebswelle fur die Kreiselscheiben 4
deutlich untersetzt. Diese vorgeschalteten Untersetzungsgetriebe 32 werden in
der Darstellung nicht im mechanischen Detail gezeigt, da Untersetzungsgetriebe
32 langst Stand der Technik sind. |
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Es zeigt die linke Darstellung eine komplette Vortriebseinheit 12 jenen Ablauf, bei
dem die Kreiselachse 2 wdahrend des Riickstelltaktes 9 in entgegengesetzter
Richtung zum Arbeitstakt 8 zuriick geneigt wird. Die Kreiselachse 2 wird in dieser
Ausfiihrung im Arbeitstakt 8 jeweils in dieselbe Drehrichtung 18 geneigt. Im
Rickstelltakt 9 kann die dem Arbeitstakt 8 entgegengesetzte Drehrichtung 18
stindig beibehalten werden. Somit muss bei jedem Ubergang von einem Takt 8
zum Nachsten 9 die relative Geschwindigkeit des Kreiselachsneigens durch den
Stelimotor 17 auf null reduziert werden um in die jeweilige Gegenrichtung wieder
angefahren zu werden. Diese Variante ist in der gezeigten mechanischen
Ausfiihrung leichter herzustellen als die rechte Variante. Die mechanischen
Getriebe werden nicht dargestellt, da diese langst Stand der Technik sind.

Im Rickstelltakt 9 ist die Drehrichtung des Kreisels 1 gegeniiber des
Arbeitstaktes 8 de facto umgedreht. Dies deshalb, weil der Stelimotor 17
wahrend des Umlaufs 11 des Arms 6 um die zentrale Welle 7 die Kreiselachse 2
mit zwei Unterbrichen in wechselte Richtung weitergedreht. Damit hat sich wie
gesagt die Drehrichtung der Kreiselscheibe 4 gegeniber der Vortriebrichtung 13
umgekehrt. Durch dieses Umkehren der Drehrichtung des Kreisels 1 kehrt sich
auch seine physikalische Funktion gegeniiber des Arbeitstaktes 8 im Rickstelitakt
9 um. Dadurch leistet der Kreisel 1 gegen die Bewegung des Armes 6 um die
zentrale Welle 7 keinen Wiederstand. Er bietet also bei der hauptsachlichen
Bewegrichtung des Armes 6 in Vortriebsrichtung 13 keinen Drehwiederstand an
der zentralen Welle 7.

In der rechten Darstellung der Fig. 2 wird gezeigt, wie sich der Kreisel 1 verhalt,
wenn im Rickstelltakt 9 in der Neigung stillsteht - also der Stellmotor 17 nicht
weiter aktiv ist und die Kreiselachse 2 wdhrend des Ruickstelltaktes 9 standig
parallel zur zentralen Welle 7 steht. Jedes Mal vor dem Arbeitstakt 8 muss der
Stellmotor 17 in jeweils wechselnder Drehrichtung 18 anfahren, im Arbeitstakt 8
beschleunigen und diese bis zum Ende 27 des Arbeitstaktes 8 wieder auf
Geschwindigkeit null des Kreiselachsneigens reduzieren. Das vorgeschaltete
Untersetzungsgetriebe 32 ist erforderlich, da die Maximaldrehzahl einer
Vortriebseinheit 12 aus materialtechnischen Grinden auf ca. zehntausend Touren
pro Minute beschrdnkt sein muss.
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Umgekehrt sollen und konnen die Kreiselscheiben 4 aber durchaus Drehzahlen
von rund einhunderttausend Umdrehungen pro Minute einnehmen.

Die beiden Vortriebseinheiten 12 werden im Fahrzeug 22 in identer Abmessung
eingebaut. Dies entspricht der erfindungsgemdaB empfohlenen Einbauweise der
Vortriebseinheiten 12, wonach ein Vortriebseinheiten-Paar 12 kraft- und
drehmomentsymmetrisch um die Mitte des Fahrzeuges 22 angeordnet sein soll.
Es ist ersichtlich, dass beide Vortriebseinheiten 12 einen ca. einhundertachtzig-
Grad-Sektor pro Arbeitstakt 8 an Weg des Umlaufs 11 um die zentrale Welle 7
einnehmen. Im Arbeitstakt 8 weist der Arm 6 in der Mittel des Arbeitssektors 8
quer zur Vortriebsrichtung 13 und die Kreiselachse 2 ist in dieser Stellung quer
zur zentralen Welle 7 ausgerichtet.

In dieser Stellung ist der gréBte Drehwiderstand fir die zentrale Welle 7
erzielbar. Dies begriindet sich zum einen aus besagt glnstiger Position von Arm
6 und der Kreiselachse 2 zum umgebenden Raum und durch die Neigebewegung
des Stellmotors 17. Grund des maximalen Drehwiderstandes fiir die zentrale
Welle 7 entsteht fiir die Vortriebseinheit 12 so das gréBtmdogliche, diesem
Drehwiderstand entgegen gerichtete Drehmoment. Dieses Drehmoment wird
durch die mechanische Kombination zweier Vortriebseinheiten 12, die
wechselweise oder zugleich fiir die jeweilige Dauer des Durchlaufes durch den
Sektor des Arbeitstaktes 8 in einen linearen Schub der beiden Vortriebseinheiten
12 und damit fir das Fahrzeug 22 gewandelt.

Es wird auBerdem gezeigt, dass die Antriebswelle jeweils direkt zum Anti'ieb der
Kreiselscheiben 4 reicht. Ab dem gemeinsamen Wellenmotor 15 werden die
Drehung und das Drehmoment in einer mechanischen Abzweigung Uber ein
Kegelradpaar 24 den Untersetzungsgetriebe 32 zum Antrieb der zentralen Wellen
7 und danach weiteren Untersetzungsgetriebe 32 zum Neigen der Kreiselachsen
2 zugefiihrt. Das dem Kreisel 1 vorgeschalteten Untersetzungsgetriebe 32
bewerkstelligt das zu unterbrechende Neigen der Kreiselachse 2. Dessen
Gesamtdrehzahl ist bezogen auf eine volistandige Umdrehung 11 aber stets zur
Umdrehungszahl der zentralen Welle 7 synchron.
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Wahrend die zentrale Welle 7 mit einer gleichférmigen Drehzahl beaufschlagt
wird, wird der Kreisel 1 bzw. die Kreiselachse 2 mit selektiven, sich wahrend
einer Gesamtumdrehung 11 standig veranderter sektioneller relativer
Geschwindigkeiten geneigt.

In der Fig. 3 wird eine Vortriebseinheit 12 gezeigt, die aus zwei Kreisein 1
besteht. Der Antrieb der Kreisel 1, sowie des Stellmotors 17 und des
Wellenmotors 15 wird durch elektrische Motoren erledigt. Auf einer
Kreiselscheibe 4 ist jener Bezugspunkt 23 dargestellt, welcher die beschriebene
Dreifachhelix im Betrieb der erfindungsgemaBen Vortriebseinheit 12 durchiduft,
Er wird, wie ersichtlich, durch die Drehung der zentralen Welle 7 im Umiauf 11
erzeugt. Gleichzeitig wird dieser Bezugspunkt 23 aber auch gesamthaft mit
gleicher Drehzahl um die Langsachse 20 des Armes 6 geschwenkt. Dabei
zeichnet der Bezugspunkt 23 aber keine gleichmadBige Steigung der Helix, da die
Geschwindigkeit und Richtung des Neigens der Kreiselachse 2 sich dynamisch
wahrend eines Umlaufs 11 des Armes 6 stetig verdandert. Die
Neigegeschwindigkeit wird am Anfang 26 des Arbeitstaktes 8 und zum Ende 27
dieses Arbeitstaktes 8 auf null abgesenkt und die Drehrichtung 18 des
Kreiselachsneigens gewechselt.

Gleichzeitig zeichnet der Bezugspunkt 23 eine dritte Helix mit der engsten der
drei Steigungen. Diese entsteht durch die konstante und verhdltnismaBig zu den
anderen beiden Helix sehr schnelle Drehung der Kreiselscheibe 4. Wie immer die
mechanische Konstruktion aussehen mag: Diese drei Helices miissen jedenfalls
und immer - mit zweimal durchgehender oder einmal periodisch wechseinder
Drehung - vorhanden sein und sind unumganglich fiir das erfindungsgemaBe
Funktionieren dieser peripherieautarken Vortriebe 12. Es muss also die Helix aus
dem Kreiselachsneigen oder alternativ die Helix, die durch die Rotation des
Armes 6 um die zentrale Welle 7 entsteht, die Drehrichtung 18 periodisch
wechseln. Der Wechsel des Kreiselachsneigens bzw. des Stelimotors 17 wurde in
Fig. 2 beschrieben, die alternative Maoglichkeit des Wechsels der Stelimotor-
Drehrichtung 18 wird in eine der Zeichnungen beschrieben.
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Die Fig. 4 zeigt eine schematische Draufsicht auf eine mechanische Anordnung,
wobei der jeweilige Kreisel 1, kraftschlissig zum Tastarm 28 verbunden, entiang
der Schragscheibe 29 um die zentrale Welle 7 gefilhrt wird. Durch die
Schragscheibe 29 wird das Neigen der Kreiselscheibe 4 bewerkstelligt. Vor allem
wird aber im Riickstelltakt 9 eine mechanische Feder 31 vorgespannt, die sodann
im Arbeitstakt 8 deren gespeicherte Kraft wieder abgibt und dermaBen
Stelimotoren 19 jeglicher anderer Bauweise volistandig ersetzt bzw. selbst die
volistandige Funktion des Stellmotors 19 ausibt.

Das Neigen der Kreiselachse 2 wird also mittels einer mechanischen Einrichtung
erzeugt, bei der ein Tastarm 28 wahrend des Umlaufs 11 des Kreisels 1 um die
zentrale Welle 7 die kreisformig um die zentrale Welle 7 angeordnete
Schragscheibe 29 form- und kraftschliissig abtastet. Der dermaBen entstehende
Hub wird als Steuerdrehung fir die Kreisachse Ubertragen und so der Tastarm 28
erfindungsgemaB geneigt.

Die Feder 31 gibt nachfolgend wahrend des Arbeitstaktes 8 Uber das Neigen der
Kreiselachse 2 seine gespeicherte Federkraft wieder ab. Die Feder 31 entspannt
sich im Arbeitstakt 8 wieder. Die Feder 28, die im Ruckstelltakt 9 vorgespannt
wird und dermaBen einen Drehwiderstand fir den Wellenmotor 15 verursacht,
wird also durch die Kraft des Wellenmotors 15 aufgeladen. Das Aufladen bzw.
Vorspannen der Feder 31 im Ruickstelltakt 9 verursacht aber keinerlei Krafte, die
der erfindungsgemaBen Vortriebswirkung entgegenwirken, sondern lediglich
besagten Drehwiderstand am Wellenmotor 15.

Umgekehrt gibt die Feder 31 im Arbeitstakt 8 seine gespeicherte Energie zum
Neigen der Kreiselachse 2 an den Kreisel 1 ab. Dadurch entsteht dieselbe
Wirkung, wie wenn z. B ein elektrischer Stellmotor 17 mit einer von auBen
zugefuhrten elektrischen Fremdenergie versorgt wirde und es verbleibt in der
Bilanz aller wirksamen Krifte ein Uberschuss in Form einer von der
Peripherieautarken Vortriebskraft erhalten. Diese Konstruktion mit im
Rickstelltakt 9 aufladender Feder 31 stellt eine sehr zuverlassig arbeitende und
kostengiinstige Variante zu elektrisch, hydraulisch oder pneumatischbetriebenen
oder auch mechanisch untersetzten Stellmotoren 17/19 dar und spart zudem |

erheblich am Gesamtgewicht des Vortriebes 12.
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Legende:

1 = motorisch angetriebener Kreisel

2 = Kreiselachse

3 = Drehrichtung des Kreisels

4 = Kreiselscheibe

5 = Kreiselmotor

6 = Arm

7 = zentrale Welle

8 = Arbeitstakt / arbeitswirksamer Kreissektor mit Hub gegen die Fahrtrichtung
9 = Ruckstelltakt / Hub hauptsachlich zur Fahrtrichtung

10 = Quersektionen des Kreiselumlaufs mit Inaktivitdt des Kreiselneigens
11 = gesamte Kreisumiaufbahn um zentrale Welle

12 = komplette Vortriebseinheit: Kreiseln, Arme, Stellmotor, zentrale Welle
13 = Vortriebsrichtung = Fahrtrichtung

14 = Drehrichtung des Armes

15 = Wellenmotor (Antrieb der zentralen Welle)

16 = Haltergabel fur Kreisel

17 = Steliglied aligemein

18 = Drehrichtung des Steligliedes

19 = Stelimotor mit Zugfederantrieb fiir den Arbeitstakt

20 = Arm-Langsachse bzw. Antriebswelle fiir mech. Stellmotor und Kreisel
21 = starre Befestigungen am Fahrzeug

22 = Fahrzeug

23 = grafisch bezeichneter Bezugspunkt auf der Kreiselscheibe

24 = Kegelzahnrad-Paare

25 = Schwerpunktlinie des Fahrzeuges

26 = Anfang des Arbeitstaktes

27 = Ende des Arbeitstaktes

28= Tastarm

29 = Schragscheibe

30= Tastarmrolle

31 = mechanische Zugfeder

32 = mech. Untersetzungsgetriebe (fir Armdrehung bzw. Kreiselachsneigen)
33 = Gelenkskopf zum Neigen des Kreisels '
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Patentanspriiche:

1.

Modifizierter Peripherieautark-Vortrieb mit einem Arm (6), an dessen einem
Ende ein motorischer angetriebener Kreisel (1) formschliissig mit seiner
Kreiselachse (2) quer zur Langsachse (20) des Armes (6) befestigt ist und
dessen anderes Ende formschliissig zu einer zentralen Welle (7) mindet und
der Arm (6) mittels Wellenmotors (15) um die zentrale Welle (7) verschwenkt
wird und die Kreiselachse (2) durch einen Stellmotor (17) um die Langsachse
(20) des Armes (6) geneigt wird, dadurch gekennzeichnet, dass das
Neigen der Kreiselachse(2) durch den dem Kreisel (1) vorgebauten
motorischen Stellmotor (17) periodisch jeweils am Anfang (26) und am Ende
(27) des Arbeitstaktes (8) gestoppt wird und der Stellmotof (17) danach
jedenfalls im Bereich des Anfangs (26) des Arbeitstaktes (8) entgegen der
zuvor und zuletzt eingenommenen Drehrichtung (18) wieder anfahrt.

Modifizierter  Peripherieautark-Vortrieb nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass der Arm (6) in ununterbrochener Drehung um die
zentrale Welle (7) rotiert, das Neigen der Kreiselachse (2) durch den
vorgebauten Stellmotor (17) aber periodisch gestoppt wird um unmittelbar -
oder in Variante raumlich zumindest anndhernd eine Halbumdrehung der
zentralen Welle (7) spater - die Drehrichtung zh wechseln und zumindest
wahrend des Arbeitstaktes (8) in synchronem Drehwinkel zum Wellenmotor
(15) betrieben wird.

Modifizierter Peripherieautark-Vortrieb nach den Anspriichen 1 und 2, dadurch
gekennzeichnet, dass die Geschwindigkeit des Neigens der Kreiselachse (2)
durch den Stelimotor (17) innerhalb einer vollstandigen Umdrehung (11) des
Armes (6) um die zentrale Welle (7) im Arbeitstakt (8), beginnend (26) mit
Tempo null, allmahlich gesteigert wird und bis zum Ende (27) des
Arbeitstaktes (8) ebenfalls allmadhlich wieder auf Geschwindigkeit null

reduziert wird.
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4. Modifizierter Peripherieautark-Vortrieb nach Anspriichen 1 bis 3, dadurch
gekennzeichnet, dass in einer erster Variante ab ‘dem Ende (27) des
Arbeitstaktes (8), das Kreiselachsneigen durch den Stellmotor (17) gestoppt
wird und bis zum Wiedererreichen des Anfang (26) des nachstfolgenden
Arbeitstaktes (8) parallel zur zentralen Welle (7) unbewegt ausgerichtet bleibt
um dann in einer der zuletzt eingenommenen Drehrichtung (18) entgegen
gesetzten Drehrichtung (18) wieder anzufahren.

5. Modifizierter Peripherieautark-Vortrieb nach den Anspriichen 1 bis 3, dadurch
gekennzeichnet, dass in einer zweiter Variante mit Ende des Arbeitstaktes (8)
der Stellmotor (17) das Kreiselachsneigen stoppt und seine Drehrichtung (18)
andert um innerhalb des Rickstelltaktes (9)‘ die Kreiselachse (2) in die
urspringliche Anfangsposition des Anfangs (26) vom Arbeitstakt (8) zurick
zu neigen und mit Erreichen des Anfang (26) des Arbeitstaktes (8) das
Kreiselachsneigens wiederum stoppt und danachin gegeniiber der
Drehrichtung im Rickstelitakt (9) gednderter Drehrichtung (18) wieder
anfahrt.

6. Modifizierter Peripherieautark-Vortrieb nach den Anspriichen 1 bis 5, dadurch
gekennzeichnet, dass der Arm (6) im Umlauf (11) um die zentrale Welle (7)
eine gleichbleibende Umlaufgeschwindigkeit beibehdlt, wdhrend der
Stellmotor (17) zumindest mit Anfang (26) und Ende (27) des Arbeitstaktes
(8) seine Drehungen periodisch stoppt und unmittelbar oder raumlich versetzt
mit geanderter Drehrichtung (18) wieder anfahrt.

7. Modifizierter Peripherieautark-Vortrieb nach den Anspriichen 1 bis 6, dadurch
gekennzeichnet, dass stets mindestens zwei Vortriebseinheiten (12) oder
mehrere Paare an Vortriebseinheiten (12) vorhanden sind, welche
gegenldufige Drehrichtungen einnehmen und mit gleichwertiger Leistung mit
quer zur Vortriebsrichtung (13) ausgerichteten zentralen Wellen (7)
Vortriebskrafte-symmetrisch sowie auch Drehmoment-symmetrisch im
Fahrzeug (22) angeordnet sind.
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Modifizierter Peripherieautark-Vortrieb nach den Anspriichen 1 bis 7, dadurch
gekennzeichnet, dass im Arbeitstakt (8), in welchem der Wellenmotor (15)
den Kreisel (1) hauptsdchlich und (Uberwiegend entgegen der
Vortriebsrichtung (13) schwenkt, der Stellmotor (17) und der Kreisel (1)
allenfalls jene Drehrichtungen aufweisen, die einen maximal mdglichen
Drehwiderstand an der zentralen Welle (7) verursachen.

Modifizierter Peripherieautark-Vortrieb nach den Anspriichen 1 bis 8, dadurch
gekennzeichnet, dass eine Vortriebseinheit (12) aus mindestens zwei oder
einer gréoBeren Anzahl an Armen (6) mit daran befestigtem Kreiseln (1)
besteht, welche vorzugsweise radial auf der gleichen Ebene, sowie jedenfalls
im gleichen Winkelabstand symmetrisch um eine gemeinsame zentrale Welle
(7) gruppiert sind.

Modifizierter Peripherieautark-Vortrieb nach den Ansprichen 1 bis 9, dadurch

gekennzeichnet, dass die Kreiselachse (2) im Mittel des Arbeitstakt (8) quer
zur zentralen Welle (7) ausgerichtet ist und in dieser Stellung des Kreisels (1)
der Arm (6) quer zur Vortriebsrichtung (13) ausgerichtet ist und entgegen der
Fahrrichtung (13) zur zentralen Welle (7) geschwenkt wird.

Modifizierter Peripherieautark-Vortrieb nach den Anspriichen 1 bis 10,
dadurch gekennzeichnet, dass die Kreiselachse (2) am Ende (27) und Anfang
(26) des Arbeitstaktes (8) annahernd parallel zur zentralen Welle (7)
ausgerichtet ist und der Arm (6) parallel zur Fahrtrichtung (13) ausgerichtet
ist. '
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Modifizierter Peripherieautark-Vortrieb nach den Ansprichen 1 bis 11,
dadurch gekennzeichnet, dass der Kreisel (1) am beispielhaft markierten
Bezugspunkt (23) auf der Kreiselscheibe (4) gesamthaft eine in sich
verschlungene Dreifachhelix beschreibt, bei der die erste Helix durch die
Kreiselscheibe (4) gezeichnet wird, die zweite Helix durch das Neigens der
Kreiselachse (2) gebildet wird und eine dritte periodisch in der Drehrichtung
wechselnde Helix aus dem Schwenken des Armes (6) zur zentralen Welle (7)
gebildet wird.

Modifizierter Peripherieautark-Vortrieb nach den Ansprichen 1 bis 12,
dadurch gekennzeichnet, dass die Kreiselscheiben (4) gegeniber des
Stellmotors (17) und gegeniiber dem Wellenmotor (15) mit einer vielfach
hoherer Drehzahl rotieren.

Modifizierter Peripherieautark-Vortrieb nach den Anspriuchen 1 bis 13,
dadurch gekennzeichnet, dass das Neigen der Kreiselachse (2) auch mittels
mechanischer Einrichtung erfolgen kann, bei der ein Tastarm (28) wahrend
des Umlaufes (11) der Kreisel (1) um die zentrale Welle (7) eine kreisférmig
um die zentrale Welle (7) angeordnete Schragscheibe (29) formschliissig
abtastet und dermaBen ein Hub an den Stelimotor (19) Gbertrdgt und der mit
von auBen zugeflihrter Fremdenergie -angetriebenen Stellmotor (19)
entsprechend des durch den Tastarm (28) vorgegebenen Hubes die
Kreiselachse (2) erfindungsgemaB neigt.

Modifizierter Peripherieautark-Vortrieb nach Anspruch 14, dadurch
gekennzeichnet, dass anstelle eines mechanisch oder durch sonstige
Fremdenergie von auBen her angetriebenen und durch den Tastarm (28)
angesteuerten Stellmotors (19) im Rickstelltakt (9) eine mechanische Feder
(31) durch den Hub des Tastarmes (28) mechanisch vorgespannt wird und
sich die Feder (31) wdhrend des Arbeitstaktes (8) Uber das Neigens der
Kreiselachse (2) wieder entspannt.
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