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To all whom it may concern:

Be it known that I, Ruborr GorpscaMIdT;
u citizen of Germany, and a resident of
Berlin, Germany, have invented -certain
new and useful Improvements in the Pro-
pulsion of Vehicles, of which the following
1s a specification. - . ‘ :

This invention relates to the propulsion
of vehicles by means other: than adhesion
between driving wheels and a track or road
surface, and is applicable to. vehicles for
travelling upon ice and snow or to sledges
where the adhesion is very small or to ve-
hicles which are required to do considerable
work in addition to overcoming their own
friction, such as locomotives, vehicles on
steep inclines or portable machines such as
agricultural ploughs, harrows, street sweep-
ing machines, snow ploughs and the like.

According to the present invention “the
mechanism for the propulsion of a vehicle
of the type above referred to comprises a
reciprocatory member, such-as a pendulum
or hammer, movably: connected to the ve-
hicle and means for repeatedly and in rapid
succession oscillating said member to cause
the same to propel the vehicle by frequent
forward impulses transmitted : in
succession to the vehicle, preferably through
the medium of a resilient buffer or spring.

The present invention is an adaptation of
the mechanism described in my prior United
State Patents Nos. 1,386,829 of 2nd Au-
gust, 1921 and 1,452,088 of April 17, 1923
and ‘in my applications for patents Serial
Nos. 461,446 filed 14th April, 1921 .and
479,573 filed 22nd June, 1921. S
. Fig. 1 illustrates the present invention
applied to a sledge, shown in side view..

Fig. 2 is a-front view of the vehicle shown
in Fig. 1 and Fig. 8 is a diagrammatic plan
view with the upper part of the sledge re-
moved. to show the driving mechanism.

Fig. 4 is a side view illustrating a modi-
5 fed arrangement of the mechanism shown

in Fig. 1 and Fig. 5 illustrates a further
modification thereof. .. . T

Fig. 6 is a side view illustrating the appli-
cation of the invention to a semi-portable
vehicle. , o

Fig. 7 1s a side view partly ‘in section
showing the application of the invention to
an -agricultural plough.

rapid-

Fig. 8 is . a fragrﬁehtal’y view at'_i'ight'

angles to Fig. 7 showing the driving gear:

Fig. 9 is a-fragmentary horizontal section
showing a modified driving ' arrangement

for the plough shown in Figure 7.

Kig. 10 illustrates my invention applied
to connected vehicles. Coaa e
- Referring.to Figs. 1, 2 and 8 which show
the invention applied to a sledge, a motou
M mounted-on the sledge .V drives a pair
of vertical shafts C-through suitable gear-
ing.

The shafts C each carry an arm S
having a weight W* and have a universal
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60

joint at K so as to be capable of swinging. =
The lower ends of the shafts C-are con- . -

nected to a frame (', (? suspended: from
hangers I3 journaled at L. Rotation of the

frame C?, C? and hangers B. The weights

W are preferably rotated at equal angular -

Velocitigs but in-opposite directions so as
to eliminate forces at right angles to the
direction.of movement of the. sledge. - '

70
weights W1-thus effects oscillationof the -

It will be understoed that -Tany;,fo'rrizl of -

driving mechanism for the weights W may
be employed. - o : SRRt

The hangers B are jointed to -shoes F
by means of  inclined struts D and con:
trol springs Z, the latter determining the
maximum -relative movement between the

‘parts. - The “shoes E - are roughened or

formed with any-other suitable under-sur-

face (such.as wood, rubber, leather- or: the

like) so'as to firmly grip the road surface

U on the outswing of the hangers B towards

the left, whilst motion of the hangers B
towards the right will cause the shoes to ride
over the road surface. The riding of the
shoes may- be facilitated by fitting them
with resilient skids H. . The front hangers

80

90

B .are connected to the frame work of the

vehicle V-through springs X. - ©

The system: B, D, E thus produces the re- -

quired inequality of résistance to moveinent -
during.. forward and - return motion by -

reason of the pressure of the springs X..
Fig. 4 illustrates a modified arrangement

the struts D carry brake blocks E* which act
upon rollers R preferably against the action

100

_for retarding return movement. ‘In‘this case -

of springs K2 Backward movement of the - .

rollers R is-thus resisted by gliding friction

105

between ~ the rollers “and Troad - surface, - .
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_whilst the rollers are free to revolve for for-

ward movement. In the application of the
invention to wheeled vehicles, the arrange-
ment may be the same, the sledge runners

- being replaced by wheels.

~ In Figs. 1 and 2 there are really two pen-
dulum systems with two shoes E and two
springs X but it will be understood that any
number thereof may be employed. It may be
desirable to cause the shoes to work in alter-
nation to one another, so as to render the
propulsion more uniform. The varying
forces in the several springs X due to the
alternate working of the shoes will be ad-
ditive and thus produce a constant total
force. The connection between the lower
ends of the shafts C and the frame bars €'
may be either a rigid connection or (as
shown) it may consist of resilient members or
springs: X and X2 '
The propulsive force need not necessarily
be transmitted from the pendulum systemn to
the vehicle by the simple action .of a spring
X. The transmission may also be: effected
by impact.  Fig. 5 shows a modification

wherein the propulsion is effected both by

pressure and impact. In this example, whilst
the shoe I is stationary, the spring &’ is
compressed by the pendulum system-and on
the reverse movement thereof, a plunger W
is projected forward and imparts its energy
to the vehicle V by impact against a resili-
ent buffer N, the buffer N being preferably
resilient-in order to'mitigate the blow.

In Figs. 1; 2 and 3, the pendulum system
is illustrated - as adapted to swing about
journals L. The function of the apparatus
will however not differ if the osciliating sys-
tem is mounted so as to oscillate in hori-
zontal guides as in Fig. 9. .

In certain instances it is not essential that
the veliicle should be propelled at & constant
velocity. The velocity may even vary to such
an extent that it periodically becomes zero
or 2 negative quantity. In such case the
shoes I& may be dispensed with. Fig. 6 is
an illustration of this nature.  The vehicle 1

represented by -a body V which rests upon -

a foundation U. The body V supports a
pendulum or hammer W swhich is carried by
an arm S pivoted in a journal C. When the
Liammer W is raised into theinclinied position
indicated by dotted lines and then allowed
to return under the action of gravity and the
spring X, a blow will be imparted to the body
V through the buffer N. - The blow may also
in this case be mitigated by making'the buffer
N resilient as shown. This impact causes
the body V to move towards the right in the
direction of the arrow. This movement of
the body towards the right is contingent upon

" there being suflicient friction between - the

%5

body V and its support U. TIf the friction is
considerable, the accelerating and retarding
forces, required to control movement of the

1,511,060

hammer, with corresponding slow movement
of the body V, may be reduced to such an ex-
tent that they are comparatively small as
compared with the friction between the body

V and its support U. In Fig. 6 the mecha-

nism for actuating the hammer is diagram-

70

matically illustrated as including a motor M *

driving a pulley m and tappets #2' adapted
to strike the upper end of the hammer shaft

Figs. 7 and 8 illustrate the application of
the invention to an agricultural plough in
which O represents the front cutter and Q
the plough share. In this instance the cut-
ter and plough share remain: in the ‘earth
and consequently constitute a comparatively
large vesistance -to backward ‘movement of
the frame V of the plough. The frame V
adjustably supports a. casing G which en-
closes the driving hammer and may simul-
taneously form an oil chamber. A motor
M mounted on the frame V drives a shaft Y
and gearing P* P2 through universal joints,
the gear wheel P? being mounted on a shaft
(' on which is journaled an arm 8 supporting
the hammer W. - The gear wheel P? gears with
a bevel wheel P* at the upper end of the
sleeve -R the lower end of which carries-an
arm 8! and weight ‘W2, the latter being thus
rotated about the hammer shaft S.  The
hammer W is connected to the casing by a
spring X.- It will of course be understood

that a plurality of rotating weights W*

may be provided but the arrangement must
be such that the backward pressure of: the

75
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&

hammer W through the spring X upon the -

casing G is not sufficient to draw the plough

out of .the earth.” The hammer W in its
forward movement is adapted to strike
against a fixed. or resilient buffer N. -In
this case the buffer-N is shown fitted with
a spring I through the medium of which
the blow is-transmitted to the plough.
EBlow imparted to the plough will overcome
the resistance to movement thereof and will
also automatically adapt itself to this re-
sistance nasmuch as the force of the blow

will be increased in proportion to the re- -
sistance. which the buffer ‘N and plough-

provide against forward motion. The im-
pact- can be regulated. by varying'the ‘com-

pression of the spring F by means of a
screw ' and cable control leading from a .

hand wheel A or in any other suitable man-
ner 'so that more or less of the impact will
be absorbed. :

The hand bars for  guiding - the plough

will preferably be slidably mounted -on the-
frame V such as within sleeves B-so that-

the frame V. and ‘hand bars are:capable of
relative movement in the direction of the
ploughing operation.: : S

_Fig: 9 illustrates & modification -of “Fig.
7 wherein a part N of the wail of the cas-
ing G forms a fixed buffer for the hammer

The -
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W which is driven by rotating weights W.
The weights W* are carried by rotatable

arms S* driven by means of bevel wheels P,

a square shaft P* and gearing P! P2 from
a universally jointed shaft Y. The ham-
mer thus moves in a straltrht line within the
casing G..

Instead of the spring X being connected .

to the hammer W and casing G as in Fig.
7, the spring X in Fig. 9 is 1nterp0qer1 be-
tween a collar on the hammer X and the
end of a housing which is carried by the
casing G and encloses the spring.

Fig. 10 shows a sledge V* to which a sub-
stantially uniform velocity is to be impart-
ed and which is connected by resilient con-
nection X with a leading sledge V, the ve-
locity of which may vary from its maxi-
mum to zero. The leading sledge V car-
ries the driving mechanism X!, W and N
which may be of the form shown in Fig. 9.
The leading sledge is provided with spurs

'E adapted to dlg into the ice and operates

otherwise in a similar manner to the sledge
described with reference to Figs. 1 to 3
Claims:
1. Mechanism for the propulslon of a ve-
hicle other than by adhesion between driv-

ing wheels and a track or road surface com- -

prising an oscillatory member, 2 connection
therefrom to the veliicle permitting oscilla-
tory movement of the member, mechanism
for repeatedly and in rapid succession oscil-
lating said member and an abutment on the
vehicle for said member, whereby frequent
forward impulses are transmitted in rapid
succession to the vehicle.

2. Mechanism as specified in claim 1 hav-
ing a resilient abutment on the vehicle.

3. In a vehicle propelled other than by

- adhesion between - driving wheels and a

45

track or road surface, a pendulum hung at

its’ upper end to the vehicle, centrifugal -

mechanism connected to said pendulum,

means for driving said mechanism to oscil-~

late said pendulum- in frequeﬁt and rapid

succession and means whereby said pendu-
lum imparts frequent forward impuises in
rapid succession to the vehicle.

4. Mechanism as specified in claim 1 in-

which the oscillatory member comprises a
pendulating frame hung from the vehicle
body, centrifugal mechanism connected to
said frame, and means for driving said cen-
trifugal mechanism to oscillate. said frame
in frequent and rapid succession.

5. Mechanism as specified in claim 1° h’lV—
ing a spring connecting thé oscillatory mem-
ber to a point on. the vehicle in - front
thereof.

6. In a vehicle propelled other than by

8

56
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adhesion between driving wheels and a track .=

or road surface, the combination with
mechanism as specified in claim 1 of ground-
engaging devices for arresting the back-
ward stroke of the oscillatory member.

7. A vehicle as specified in c¢laim 3 having

ground-engaging devices connected- with the -

backward stroke thereof.
8. A vehicle propelled other than by ad-

hesion between driving wheels and a track-

or road surface comprising the combination
of vertical bars hung at their upper ends to
the vehicle body, a framework connecting
the lower ends of said bars, a vertical shaft,

Tower end of the pendulum to arrest the

a connection between the lower end of Sfudi ;

shaft and the framework, a universal joint
at the upper end of said shaft, means for
rotating said shaft, an arm proj ecting from
said shaft, a weight on said arm, a spring

80

connecting the front of said framework to a

point on the vehicle body, rearwardly-in-

clined struts ]Olnted to.said framework and

ground- engaomg devices supported by sald
struts

85 -

In testlmony whereof T hereunto afﬁx my . -

sw nature

RUDOLF GOLDSCHMIDT |
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BREVET D’INVENTION.

V. — Machines.

3. — ORGANES, AGCESSOIRES ET ENTRETIEN DES MACGHINES,

Utilisation, pour la propulsion des mobiles en général,

N° 580.147

[

de la force

centrifuge produite par la rotation d'une ou de plusieurs masses
constamment ou périodiquement déséquilibrées dans une méme
région du plan ou de I'espace ou s’effectue le mouvement.

.M. Jeroxwo ASENSIO résidant en Espagne.

Demandé le 15 avril 41924, a 415B 1™, 4 Paris.
Délivré le 22 aoilit 1924, — Publié 1e 30 octobre 1924.
(Demande de brevet déposée en Espagne le 21 avril 1923. — Déclaration du déposant.)

La force centrifuge d’'une ou de plusieurs
masses non équilibrées qui tournent autour
d'un axe tenu dans des coussinets appropriés
détermine, quand le mouvement cst uniforme,

5 des tensions successives sur les coussinets de
laxe, suivant la direclion des rayons du cercle
du;rxt tensions qui sont impropres & produire
une résultante dans un sens déterminé. Mais
il'n’en est pas ainsi quand :

10 1° L'amplitude du mouvement rotatif des
masses est inférieure ou égale 4 une demi-
circonférence ;

2° Les masses se déplacent, les unes vers
le centre, etles avtres vers la périphérie, d'une

15 facon réguliere, dans des phases déterminées
du mouvement circulaire;

3° Des masses cessent ’agir sur Iorgane
rotalif qui leur donne I'impulsion, landis que

. d’autres viennent & agir, avec régularité ausst,

20 en des phases déterminées du mouvement cir-
culaire;

h° Le plan de rotation des masses change
dorientation par rapport au sens perpendi-
culaire & Taxe de giration, en des phases

25 déterminées du mouvement, et aussi d’une fa-
con reguhére

_ Dans ces conditions, les 1enswns sont alors

d'irigées seulement dans une méme région du
plan ou de l'espace ol s’effectue le mouvement,
avec division, en deux parties, du plan ou de 30
Tespace pour chaque direction, en détermi-
nant des forces qui peuvent se composer pour
donner une résultante unique, laquelle, comme
force d'inertie dynamique, sera propulsive.

Les phénoménes énoneés ci-dessus sont réa- 35
lisables par les moyens suivants :

1° Par oscillations successives d’une ou de

plusicurs masses & des vitesses inférieures & la
- vitesse critique avec des amplitudes de 180°

au max1mum, ho
° Par dépiacement péuodlque ou continu
des masses Jusqu'a lobtention de leur désé-
quilibre, suivant les rayons, cordes ou arcs
ntérieurs du cercle déerit, avant que la ten-

sion radiale résultante agisse dans la région 45
du plan ou de l'espace opposée & la région
dans iaquelle on veut produire la propulsion.
L’angle qui définit la période de déséquilibre
insuffisant des dites masses aura une valeur

minima & chaque tour; 50
3° Par séparatlon perlodlque ou continue

_des masses du systeme rotatif- avant que se

produisent des tensions contraires & celles adé-
quates pour la propulsion, ou, ce qui revient-

Prix du fascicule : 2 francs,
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au méme par séparation des masses du sys-
téme rotatif avant que surviennent des ten-
sions dans la végion du plan ou de Tespace

opposée & la région ol Ion veut que la pro-

1 par la poupée O, Péerou D et 1a coulisse G

pulsion se produise, en remettant les masses,
dans le systéme rotatif, dans les phases cox-
respondantes ;

he Par déviation constante du plan de ro-
tation des masses de maniére que la tension
résultante agisse seulement dans la région de
Pespace ot doit se faire la propulsion. .

Les trente-sept figures n° 1 & 37 des des-

sins ci-annexés représentent schématiquement'

des dispositifs qui, avec diverses variantes vi-
sées_ ci-aprés, permettent d’obtenir 1a force

propulsive mentionnée plus haut.

Au point de vae des procédés ci-dessus
énoncés, on peut classer les dits schémas en
quatre groupes : '

Dans le groupe du premier procédé, les -

dispositifs des dix-sept figures 1 & 173 7
Dans le groupe du second procédé, les dis-
positifs des douze figures 18, 19, 70, 21, 23,
23, 21, 25, 26,29, 30 et 315
Dans le groupe du troisi¢me procédé, le
dispositif de 1a figure 34 :
Dans le groupe du quatriéme procédé, les
dispositifs des figures 27 et 28. '
Toutes les figures sont des projections or-
thogonales tracées de facon & donner une idée
suffisante du dispositil et & simplifier la des-
cription. Ce sont des schémas donnés comme
exemples de composition pour obtenir la force
propulsive. On s’est dispensé notamment de
représenter le volant régulateur que chaque
dispositif doit comporter dans Torgane mo-

‘teur.

z

La figure 1 représente un dispositif en pro-
jection verticale, facile & comprendre. M est
1a masse propulsive, et P le bras de levier qui
lui donne l'impulsion et qui est actionné par

Taxe O avec lequel il est solidaive. L'axe 0,

monié dans le coussinet G, exécute des mou-
vements oscillatoires déterminés par I’axe mo-
teur I, 1a bielle B et les coudes A et D. La

fléche F représente la [orce propulsive carres-

“pondarite au levier P. On obtient une variante

de ce dispositif en faisant T'attache de la bielle
B directement sur {e fevier P entre Particula-

tion et la masse, et une autre variante en at- -
‘telant la bielle sur le prolongement du levier

P, du- c6té opposé a la masse.

La figure 2, facile & comprendre aussi, -
dique un dispositif avec lequel le mouvement
oscillatoire est produit par l'action motrice 55

_exercde sur P'essieu coudé I, relié au levier P

qui est formée dans le levier. On obtient une

variante de ce dispositif en disposant Parel

entre Varticulation du levier P et la masse M 6o

reliée avec lui par I'écrou D et 1a coulisse pra-

tiquée dans ce levier, ‘et d"autres variantes en--
core en remplagant Paxe coudé I par un essieu
droit avec cxcentrique de profil approprié ala

coulisse ménagée dans le levier P. 65

La figure 3 donne un autre disposilif en

- projection verticale. Au premier coup d’eeil,
on voit que le mouvement oscilatoire est dé-
terminé par I'axe moteur I,- fe coude D et Ia
coulisse agissant sur le levier P. La force pro- 70
pulsive est indiquée en F. - ,

Dans le dispositif de la figure 4-;1e mouye-
ntent oscillatoire de la masse M est produit
par Yexcentrique E, Ia bielle B et le levier P.

- Un contrepoids Q équilibre Pexcentrique E et 75
la bielle B; T est la force propulsive. On a
une_variantc de ce dispositif en atfelant la
bielle B sur le Prolbugenient du levier P de
Pautre c6té de I'articulation.

Avec le dispositif de la figure 5 on obtient 8o
le mouvement oscillatoiré de la masse au moyen
de la bielle B B, de I'excentrique E et du le- -
vier P. Q est le contrepoids de 'excentrique E
et de 15 bielle BB, et F 1a force propulsive.

Le dispositif de 1a figure 6 produit fe mou- 85
vement oscillatoire susindiqué au moyen de
Taxe moteur I, du coude D et de 1 bielle B
agissant sur le levier P qui donne I'lmpulsion
3 la masse M. Q est le contrepoids du coude
D et de 1a bielle B, et I est 1a force propul- go
sive. On a une variante de ce dispositif en at-
telant la bielle B surle prolongenient du levier

P, de Tautre c6té de {articulation, opposé &
1a masse M.
~ Avec le dispositif de la figure 7, le mouve- ¢5
ment oscillatoire de la masse M est déterminé
“par P'axe moteur I, le coude D, Ia bielle B, 1a
crosse G guidée par les paralléles A. La partie
antérieure de C entre en coulissant dans des
rainures paralléles pratiquées dans le prolon- 160
gement du bras du levier P, de Tautre ctté de

“Tarticulation, opposé 4 la masse. Q est le con- -
trepoids du coude, de la bielle et de la crosse;

7 -F est 1a foree propulsive.
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- La figure 8 représente un dispositif sem-
hlable & celui dela figure 4, et facile & com-
rendre. On en a une variante en attelant la
bielle B sur le prolongement du levier P, de
Pautre chté deTarticulation, opposé & la masse
M. On obtiendrales mémes résultais en rempla-
cant excentrique E par un axe coudé.

Avec le dispositif de 1a figure 10, le mou-

vement oscillatoire de la masse M est-obtenu
au moyen de la rainure hélicoidale H, de Taxe

moteur I et du D agissant sur le levier P.

F est la force propulsive.
~ Le dispositif de la figure 14 comprend un
axe coudé I relié au levier P et A la'masse M
par la bielle B & double articulation & ses ex-
trémités ; on n’a pas représenté les coussinels
et supports cgmpris,dgns ce mécanisme,

La force I engendrée saus Taction de I'é-
uergie motrice sur les dispositifs représentés

par les figures s & 8, 10 el 14 se décompose

en deux : une force de.méme sens que gelui
de la région du plan ou de Tespace oti fon
veul obtenir la propulsion, et qui est propul-
sive; une autre force, normale & cette. direc-
tion ; toutes deux sont variables; en oulre de
sa variabilité comme intensité, la composante
normale comporte deux direclions diamétrale-
ment opposées qui tendent & créer des pertur-
bations dans la propulsion; ces aclions per-

turhatrices s'équilibreront et on obtiendra une
q .

force résyltante F der direction constante et
purement_propulsive, en combinant les dis-
positifs susdits comme suit : disposer des le-

* viers P, P’ aveg des masses M, M'... dans des

35

Lo

5

ho

axes concentriques ou paralléles, sur un méme
plan ou sur des plans. différents, ‘avec mouve-
ments oscillatoires simultanés de sens opposé,
comme sur les figures g, 11,15, 12, 13, 16
et 17, et les variantes décrites indiquées, Faire
en sorte, pour ces combinaisons, que la ré-
sultante qu'on désire obtenir soit dans Je plan
ou dans J'espace de mouvement. Les figures
34, 35, 36.et.37 peuveut représenter sché-
matiquement ~des dispositions élémentaires
quant a la sitnation des axes moteurs et au
sens de rotation de ces organes ,pour‘que les

oscillations des masses puissent donner ces ré:-

sultats, i
La figure g, facile a comprendre, montre
une combinaison de dispositifs comme ceux
auxquels se.rapporte la figure 7 ; les leviers P,
P' ont des mouvements oscillafoives de sens
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opposé, produits par Yaxe moteur I, le conde
D, 1a bielle B, Ja crosse G et le guide G, agis-
sant sur les prolongements des leviers P, P,
olt se trouvent les guides A, A’ avec dés arti-

culés dans T'axe de Ja crosse G, et qui se dé--

placent dans ces guides A, A', La force F estla
résnltante, de divection constanle, des com-
posantes produites par le mouyement oscilla-
toire des masses M, M". Q est le contrepoids
du coude D, de la bielle B, de la crosse G et
des dés ou écrous. . :

- La figure 11, également facile & compren-
dre, représente une combinaison de dispositifs

comme cerix de la figure 8. I est la résultante,

de direction copstante. On a une variante de
ce dispositif en agencant les manivelles m, o/
dans e prolongement des axes de leviers P,
P', ayec les excentriques B, E' calds a 180°
sur un axe.disposé comme celui indiqué sur
la figure 11, : o

Le dispositif de la figure 15 présente celie

b5
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particalarité que les ‘axes d’articulation des -

{eviers P, P’ se confondent; I est I'axe motenr.
On obtient une variante de ce dispositif en
remplagant 1'axe coudé I par un axe droit avec
aatant d’excentriques, convenahlement calés,
quil y a de leviers P 4 combiner; d’autres
varianles encore, en disposant les manivelies
m, o d'on méme cdté du support S, ainsi que
les bielles », ', g '

La figure 13 se rapporte 4 un dispositif ou
les axes d'articulation des Jeviers P sont paral-
J8es, et ol les axes moteurs tournent reliés
entre eux &n sens opposé, :

Le dispositil de la figure 15 est.une com-
binaison de disposififs comme ceux représen-
tés sur la figure 14; il est facile & com-
prpndre. ) o

Celui de la figure 16 est une variante de
celui de la figure 15; le mouvement oscilla-
loire est obtenn au moyen des excentriques E,
E/, disposés en remplacement de tourillons de
manivelles. '

 Le dispositif de la figure 17 est une com-
binaison de dispositifs comme sor la figure 10;
il est fagile & comprendre. -

Les figures 18 & 23, 25, 29, 30 el 31 re-
présentent autant dautres dispositils compris
dans le second des procédés énoncés. Les fi-
gures 24, 26 et 33'-,1'eprésentent seulement
des dispositifs ponr produire le déplacement
radial des masses. ‘

80
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““Le dispositif auquel se rapporte la figure
8 se compose d’une plaque P qui recoit le
mouverent du moteur, d’'un axe 1 avec une
roue dentée E 4 son extrémité, d’un axe 0, 0’
5 avec rainures hélicoidales, de supports S, S,
d’une roue dentée E' et de masses M, M; on
disposera autant d’axes pareils 2 0, 0/, de sup-

ports pareils 45, §' et de masses pareilles 4 M,

M’ qui arrivent & emplir- le plateau P, avec
engrenages B correspondants. Le fonctionne-
ment a lieu comme suit :

- Par Teflet du mouvement rotatif du pla-

10

teau P, les masses M, M, etc., se déplacent -

en suivant les spires & double pas taillées dans
Yaxe O, O' et les autres axes semblables; ces
axes regoivent leur moavement de rotation des
roues d’engrenage E, E/ engagées avec {a roue
- dengrenage E. fixée & T'axe I fixe aussi. La
force propulsive F estlarésultante /" desforces
centrifuges produites par la rolation des masses
M, M’ inégalement distantes du cenire de ro-

5

20

tation; il y a reproduction périodique de Tex-

- _centricité des masses susdites dans la région
du plan oli 'on se propose d’effectuer la pro-
pulsion et, dans ses conditions, la résultante
propulsive agit seulement dans la susdite ré-
100. : )
- Avec le dispositif représenté sur la figure
19, le mouvement d’excentricité des masses
M, M’ est produit au moyen des engrenages
E, E, E', des bielles B, B', des petits coudes
A, A, du plateau mobile P et de I'ase fixe I
- Les-autres caractéristiques de fonctionnement
sont analogues & celles du dispositi{ de la
figure 18. - 7 _ :
Le dispositif représenté sur la figure a0
donne le méme résullat que les dispositifs re-
présentés sur les figures 18 et 19. L’axe coudé
I fixe dans son support déplace 1a coulisse G
solidaires des mnasses M, M’ au moyen du mou-
vement dé rofation que G regoit du plateau P
qui le guide conjointement avec les masses;
_ & son tour P regoit son mouvement du mo-
tear. D est un coussinet qui relie G avec T'axe I.
45 - Un dispositif analogue au précédent est

2b

30

35

celui représenté par la figure 21, ott les bielles

B, B remplacent la ghssiere G. .~~~
-La figure 29 est une combinaison des dis-
positifs.des figures 20 et 21. SR
20
aux précédents, avec cette différence que Tex-
centrique & remplace 1'axe coudé I.: :

Le dispositif de 1a figure a3 est-analogue -

ORGANES, ACCESSOIRES, ETC.

- - Dans 1é dispositif de la figure 25 Texcen-

tricité des masses M, M’ est obtenue au moyen

de Texcentrique fixe E; I'axe moteur I porte
a son exirémité antérieure une virole ou frette

réglable ou glisse la pitce O'qui velie les.
masses et leur communique le mouvement de

rotation: les rouleaux de ses extrémités s'ap-

_puient sur i’excentrique E, en-déterminant

Pexcentricité des masses M, M’ sous Paction de
Taxe moteur I. - ) ) :

Dans e dispositif de la figure ag, I'excen-
tricité des masses M, M’ est obtenue au moyen
de l'excentrique fise E et de la rainure S; le
reste n'est qu'une variante du dispositif de la
figure a5. : ' -

:Le dispositif de la figure 30 est une com-
binaison d’un plateau mobile R, d’un excen-
trique fixe E et de masses déplacables dispo-
sées sur des leviers P, P’ articulés dans R qui

leur donne I'impulsion. L’excentrique E désé-.

quilibre les masses M, M’ au moyen -des bras

- m,m' des leviers P, P’ constamment afférents

a Texcentrique E par Tintermédiaire des rou-
leaux r, #/ et de la rainure S.

Le dispositif de la figure o4 ainsi que ceux
des figures 26 el 33 sont des excentriques de
ta forme représentée sur les dites figures pour
obtenir I’excentricité des masses M, M. ]

Dans celui de 1a figure 33, on utilise aussi

_une forme de section tubulaire semblable &
Texcentrique E pour produire 1’excentricité
des masses, les aulres étant caractérisliques
du mouvement et du mécanisme d'impulsion

55
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des masses semblables & celles du dispositif -

auquel se rapporte la figure 25. -

- Dans les dispositifs décrits et leurs variantes,
pour le groupe du second procédé; la force
propulsive -F présente les mémes conditions

. de variabilité que dans les dispositifs corres-

90

pondant au premier procédé; on obtient une .
force de direction constante en combinant deux -

ou plusieurs-de ces dispositifs dans un méme

lan" 6u dans des. plans différents, - suivent
pa Jes. plan » ,
quon veut avoir une résultante dans le plan
q

ou dans Yespace. Les figures 34, 35, 36 et

37 représentent schémaliquement ces combi-
naisons, avec fléches indiquant le ‘sens que
doit avoir la rotation pour que le mouvement
ne solt pas stable. TN '

Les masses qu'on emploie pour
déséquilibre nécessaire 4 1z production de la

' force propﬂisive,'dansies dispositifs décrits

100

obtenir le
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ci-dessus et leurs variantes, peuvent étre in-
différemment solides ou fluides, car aux points
mémes oli sont situés, dans ces figures, ou en
tels autres points qu'on jugera convenables,
on peut, au lieu de masses solides, meltre des
récipients fermant hermétiquement et commu-
niquant entre eux, directement ou indirecte-

ment par des conduits 'appi'opriés. Les diLSPO‘ ,

sitifs précédemment décrits pour obtenir le
déséquilibre des masses solides peuvent étre
employés pour produire le déplacement des
masses fluides, & Taide de parois déformables
ou de pompes, séparées ou assocides, recueil-
lant les petites quantités échappées de ces
masses, et les réunissant dans un récipient
distributeur ot elles sont soumises & une pres-
sion convenable. o

La périodicité des états de déséquilibre des
masses solides et les autres caractéristiques
des dispositifs déerits et de leurs variantes
s'appliquent aussi aux cas-olt il est fail usage
de masses fluides. ' ,

Le dispositif représenté sur la figure 31 se
compose d’'un axe moteur I, de récipients
R, R, ete., reliés & T'axe I, en nombre conve-
nable et en communication entre eux. Un ex-
centrique fixe B produit la déformation des
récipients: R, R’ sous I'action du mouvement
rotalif, en délerminant le déséquilibre des

masses et par suite la p(dduction d.e la force

propulsive F.

Le dispositif de 1a figure 32 correspond au
troisitme procédé; il est représenté en pro-
jection verticale et en coupe par sou plan mé-

dian longitudinal. Laxe de la jante L est ho--

rizontal, mais on peut aussi le faire vertical,
en faisant passer les éléments qui sur la figure
sont verticaux, dans la position horizontale
les dépots D, D' et les conduits seront dispo-
sés en correspondance avec celte autre posi-
tion du dit axe, et I'on aura ainsi une variante
du dispositif de la figure 32. :

_Ge dispositif de 1a figure 32 comprend un
récipient cylindrique R concentrique & Taxe
de rotation et fixé d’une fagon invariable; sa
paroi cylindrique a deux ouvertures A, A’; il
y a une bague s, aussi avec une ouverlure,
qui entoure complétement la paroi cylindrique
du dépdt It et permet de fermer & volonté les
ouvertures A, A'; le dispositif comporte en-
core une janle L évidée et ouverte sur son
pourtour, reliée & un arbre moteur; un sec-
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teur S invariablement relié 4 la bague s qui
recouvre une partie de l'oaverture du pourtour

de L; des parois T, T, qui divisent 1a cavité -

de L; une enveloppe géi]érale 0 avec couver-
cles, et des prolongements pour les attaches
de fixation, recouvrant les mécanismes anté-
rieurs; une chambre X, une réserve M; des
conduits H, [, o0, o, etc., des dépéts D, D;
une pompe aspirante ou aspirante et foulante,
non représentée sur le dessin, des canalisa-
tions ¢, ¢, t, ¢'; des soupapes v, v/ avec ressorts
de réglage et une soupape commandée o' ; uns
rous d’engrenage E en prise avec un secteu
denté disposé sous la bague s, et enfin des
passages grillés m, m'. 7

On obtient dautres variantes de ce dispo-
sitif en faisant en sorte que le récipient R soit
fixe & volonté et puisse remplir le role de 11
bague s, avec ouverture A unique et Haison
avec le sectear S; dans ce cas, la jonction du
vécipient R avec le dépét D sera articulée.

Fonctionnement. — Un liquide gras, de pré-
férence de T'huile de machine suffisamment

fluide, sous pression dans le dépét D passe

par le tube ¢ et arrive au réeipient R d'ot il
est conduit aux évidements ¢, ¢ de la jante L
par les canaux o, o, lors du passage de 1a
jante L devant les ouvertures A ou A’ dans
son mouvement de rotation, suivant la posi-

" tion du secteur S; les masses fluides enler-
mées dans les cavités e, ¢, etc., sont soumises

ala vitesse de la jante L ce qui détermine une
force centrifuge sur le secteur S qui la trans-

65
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met 4 tout le systéme. Quand les espaces vides B

e, ¢ passent devant les prolongements H, H,
les masses, libres du mouvement rotatif, se

cas, vers la chambre X, puis vont aux cspaces
vides de la jante L, quand celle-ci passe de-
vant Pouverture 2. Une pompe d’alimentation
du dépét D recueille 'huile du dépst D' et
T'éléve par le conduit G jusqud la résexve M
communiquant avec les dépéts D, D'. Dans
celte réserve il y a deux soapapes », v, une
d’admission, & la sortie du tube G, el une de
retenue pour P'écoulement de Thuile en excés
par le tube €' qui la conduit au dépét D'; les
deux soupapes ont des ressorts pour régler la
pression; un tube ¢ met en communication le
conduit H avec le dépét D' afin d'éviter d’en-
traver la marche du fluide ; deux portes d’éclu-
sage m , m' reliennent le passage du liquide a

“ dirigent par les conduits H ou H', dans chaque .

90

100°
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la région Z, permettant le déplacement du see-
teur S avec lequel I'une d’elles est reliée; une
soupape o" située dans la partie basse du con-
duit B’ permet de [aire communiquer volonié
1a région Z avec le dépot D",

On inverse le sens de la force centrifuge
de propulsion en manceuvrant de Pextérieur
la roue dentée E relide & la bague s, au sec-
teur S et & la porte m. ' 7
- On obtient des variantes de ces dispositifs

en dirigeant les conduits H, H' vers la seconde’

chambré M, en supprimant la chambre X;
d’autres variantes encore, en bifurquant les
conduits H, H' en communication avec la cham-
bre de réserve M et la chambre X; d'autres

aussi en {aisant la séparation des masses li- -

quides de la jante L par des ouyertures laté-

- rales pour qu’elles se déversent dans des ex-
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pansions pratiquées dans les couvercles des
capots ou enveloppes Q, d’ol les conduits H,
W', dans les conditions susdites, aménent le
liquide au récipient R et & la chambre X,
ainsi qu'd la chambre de réserve M, isolément
ou simultanément. On aura également d’autres
variantes en supprimant le secteur S, 1a bague
s et les portes d’éclusage m, ', en faisant en
sorte que celles-ci, la chambre X et les con-
duits. H, H' fassent parlie du capot Q, auquel
cas il ne pourra y ayoir d’inversion de 1a force
propulsive; d’autres dispositifs seront obtenus
en remplacant la jante ou couronne évidée L
par un organe giratoire ave¢ récipients her-
métiques en communication avec des récipients
régulateurs appropriés, contenant des liquides
sous pression; en séparant les masses liquides
de l'organe rotatif au moyen de soupapes et

de conduits convenables, avec retour dans les -

récipients régulateurs par {'inertie des masses
liquides, aidé par des pompes appropriées.
Ces disposilifs et leurs variantes, qui cor-
respondent au troisiéme proc¢dé, peuvent dtre
combinés cntre eux, comme l'indiquent sché-
matiquement les figures 34, 35 et 36.
Les dispositifs représentés sur les figures 27

et 28 correspondenl an qualricme procédé.
La masse M se ment dans un plan perpendi-

culaire A Taxe O, O dont la direction varie
continuellement ou périodiquement, en rece-
vant le mouvement de la piéce flexible =, et
en faisant varier la position du plan de rota-
tion de la masse au moyen de la manivelle m
actionnde par la biclle B, le coude D et les

ORGANES, ACCESSOIRES, ETC.

roues dentdes E, E'; le Teyier P et la masse M
sont suspendus par un collier entourant la
gorgé G, avec deux tourillons A, A’ articulés
& deux points fixes de l'armature d’assemblage;
en remplacement de la piéce flexible /, on
peut seservir d'une bharre 4 ¢ardan convenable-
ment articulée. : o

- La figure 28 donne la forme de 1a trajec-
toire’ que décrit le centre de gravité de la
masse M du dispositif de 1a figure 27, forme

qui sert de base pour disposer le changement.

dorientation du plan de giration de la masse
M au moyen d’'un guide qui remplace 1a ma-
nivelle m, 1a bielle B et les roues dentées E,
E' de la figure 27. On obtient aussi ces mon-
vementis de rotation et d’oscillation simultanés
de 1a masse M en faisant tourner un axe sus-
pendu par un de ses points a un joint univer-
sel articulé suivant-un faisceau de rayons, en
méme temps qu'on produit up mouvement de
rotation autour d’un point extérieur & lui.
Gomme dans les dispositifs correspondant
au premier et au second procédés, la force
centrifuge propulsive se décompose en - deux
forces : Iune dans le sens de la propulsion a
obtenir, Pautre normale & ce sens; cette force
perturbalrice de la propulsion sera équilibrée
si Pon dispose quatre axes reliés entre eux
comme Tindique la figure 37, chaque axe ac-
tionnant un dispositif du . quairieme groupe.

’ L
HESUME.

Disposiﬁf pour liapplication de la force cen-

-trifuge 2 1a propulsion dé mobiles en général,

qu'ils soient guidés en divection oulibres, qu'ils
soient destinés & des appareils élévateurs ou
4 I'obtention ultérieure de force, dispositif ca-

-ractérisé par :

1° La production de 1a force cenirifuge par
la rotation d’une ou pinsieurs masses constam-
ment ou périodiquement déséquilibrées, dans
une méme région du plan ou de Iespace de
mouvepent; o :

“2° Le fait que la région du déséquilibre
maximom des masses est déterminée par le
sens ou T'on veut que seffectue la traction;

3° Le moyen pour produire a force cen-
trifage propulsive dans les couditions visées

en 1°, consislant & faire que les masses regoi-

vent Timpulsion avec des vitesses fonction de
la foree qu'on veut obtenir, et avec des mou-
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vements oscillatoires dans des secteurs circu-
laires d’une méme région, avec amplitudes
adéquates;

4° Le dit moycen consistant en ce que fes
masses tournent a des vitesses fonction de {'in-
tensité de la force & obtenir, et avec un mou-

vement circulaire continu autour d’un axe fise

ou mobile en déplacant ces masses, les unes
vers le centre, et celles qui sont & Topposé,
vers la périphérie, suivant les rayons, cordes
ou arcs intérieurs des cercles qu'elles déeri-
vent, avant que la tension centrifuge propul-
sive devienne de sens contraire & celui de la
région du plan dans laquelle on veut que s'ef-
fectue la propulsion.

5° Le dit moyen consistant cn ce que les
masses se séparent de Torgane rotalif qui leur
donne I'impulsion, & des vitesses fonction de
Pintensité de la force qu’on veut obteuir, avant
que ces masses occasionnent des lensions op-
posées & celles nécessaires pour la propulsion,
en les remettant dans I'organe rotatif, périodi-
quemeut ou d'une fagon continue, dans les

hases -onvenables, cn se servant de la force

vive ave: laquelleils abandonnent le dit organc
rotatif, et & 1aquelle s;ajoute laide de pompes
adéquates;

6° Le dit 'moyen consistant & faire varier
d’'une manidré conlinue ou périodique I'ineli-
naison du plan de rotation des masses, par
rapport ausens de la propulsion,.de fagon que
la force utilisée comme résultante propulsive
agisse seulement dans la région dans laquelle
cette propulsion est a effectuer;

° L'emploi, aux fins ci-dessus, des dispo-
sitifs décrits dans le mémoire ci-dessus et re-
présentés par les trente-sept figures n° 1 & 37
des dessins annexés et-par les variantes desdits
dispositifs visées dans 1e mémoire;

8° Iia combinaison des dits d/ispositifs el

[580.147] 7

variantes pour obtenir une résultante constante
en direction, dans le plan ou dans Tespace,
ainsi que cela est représenté sur les figures

34, 35b,36,37;

9° La faculté d’employer aussi bien des 45
masses fluides que des masses solides déséqui-
librables, dans tous les dispositifs;

10° L'emploi de la force centrifuge, sous
tous les aspects spéeifiés plus haut, comme
frein du mobile propulsé, en inversant le sens 5o
de 1a rotalion;

11° L'inversion du sens de la traction, ob-

lenue :

a) En déplagant les masses jusqu’a I’ob-
tention de déséquilibres opposés & ceux nor-.bh
maux de propulsion;

b) En faisant varier la position de I'organe
d’excentricité jusqu'a T'obtention de déséqui-
libres opposés & ceux normaux de propul-
sion; 6o

¢) En faisant varier la position des organes
de séparation et de remise en place des masses
dans l'organe rotatif impulseur jusqua Lob-
tention de déséquiltbres opposés A ceux nor-
maux de propulsion;;

1a° L'application de tous les moyens visés
ci-dessus aux appareils de locomotion de toute

65

" nature, terrestres, aériens, marins et sous-

marins, et & tous les engins ol actuellement
I'hélice est employée pour leur propulsion mé- 70
canique, tels que traineaux, projectiles, tor-
pilles, etc., et d’une maniére générale a tous

les appareils mancuyrés mécaniquement, tels
que : ascenseurs, monte-charge, élévateurs,
funiculaires, machines agricoles, appareils de 75
sonduge atmosphérique, ete.

J. ASENSIO.

Par procuration *

V. Prtvosr.

Pour la vente des fascicules, s'adresser & !'lmprimkriy Nasionsre, a7, rue de la Gonvention. Paris (15°).
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Cette invention est destinée & transmettre sous
forme d’impulsions Pénergie mécanique provenant
d’un moteur ou toute autre source, afin d’imprimer
a Pobjet ou au mécanisme récepteur : soit un mou-
vement pulsant rappelant le genre vibratoire, soit
un mouvement de ripage; soit enfin, et ceci lorsque
les résistances passives ont une valeur assez grande,
un mouvement de translation dans la direction choi-
sie. ,

Tout propulseur mécanique commande générale-
ment des organes tels que roues, chenilles ou dis-
positifs d’entrainement similaires, hélices, organes
entrainés par le moteur et un ensemble mécanique
intermédiaire de transmission. Sur terre, par exem-
ple, les possibilités de propulsion sont limitées non
seulement par I’adhérence au sol; mais encore par
la nature du terrain qui peut &tre plus ou moins
solide ou mouvant. L’enlisement des roues rend
évidemment leur rotation problématique et la pro-
pulsion impossible. )

Le dispositif d’aprés la présente invention remédie
notamment a ce dernier inconvénient, car les organes
de propulsion par contact tels que roues comman-
dées, chenilles, ou autres, deviennent inutiles; I’éner-
gie étant transmise par les impulsions provenant des
réactions d’inertie de masses animées de mouve-
ments tels que leur centre de gravité effectue des
déplacements linéaires ou approximativement linéai-
res de part et d’autre d’une certaine position
moyenne, et avec des accélérations & volonté inégales
ou au contraire en moyenne égales dans les deux
sens. Linh

Dans le dessin annexé, qui représente a titre
d’exemple de réalisation de I'invention une forme
d’exéeution d’un appareil impulseur-propulseur trés
simple :

Fig. 1 est une coupe verticale suivant A.A. de
Fig. 2. )

Fig. 2 est une coupe suivant B.B. de Fig. 1.

Fig. 3 est une coupe suivant C.C. de Fig. 1.

Le dispositif comporte une sorte de carter rigide
a, dont lune des faces maintient, en principe en
porte-d-faux, deux arbres paralleles d’axes b et ¢,
dont I'un recoit le mouvement de rotation d’un

0- 00793

moteur quelconque et renvoie i lautre ce méme
mouvement exactement inversé par exemple au
moyen de deux engrenages identiques d et ¢, ou de
tout autre dispositif cinématique é&quivalent.

Ce méme carter maintient, sur sa face opposée,
une piéce rigide f, pouvant tenir également en porte-
a-faux deux autres arbres d’axes g et h, exactement-
dans le prolongement et & faible distance des axes
précédents, ceci pour une certaine position de la
piece rigide f par rapport au carter. Un dispositif
a glissiéres ¢ ou équivalent est prévu pour permettre
de donner un déplacement d’ensemble & la pitce f
et aux axes g, h, par rapport au carter et aux axes
b, c. Ce déplacement peut par exemple &tre com-
mandé de Pextérieur par un systéme j, irréversible
de vis et écrou ou tout autre équivalent. Enfin, la
liaison entre les deux systimes d’axes est assurée
par des biellettes d’accouplement, %, I, identiques, et
disposées symétriquement, s’articulant d’une part
sur deux manetons m, n, solidaires des engrenages-
d, e, et d’autre part sur deux autres manetons o, p,
solidaires des axes g, k, respectivement, et disposés
symétriquement. Une transmission de mouvement
est ainsi assurée entre b et g et entre ¢ et ; soit
« homocinétique » lorsque les axes sont en prolon-
gement deux & deux, soit au contraire avec rapport
variable lorsque les axes sont décalés par le jeu de
la glissiére. Dans le premier cas, pour une vitesse
d’entrafnement « de régime» par le moteur, les
vitesses de toutes les masses en mouvement dans
Pappareil sont aussi réguliéres. Par construction, la
répartition des masses est telle que les centres de
gravité de celles participant aux mouvements de g,
h, soient trés fortement excentrés en direction de o,
p, ou méme au deld. Lorsque le régime homociné-
tique est atteint, le systéme peut donc aisément &tre
équilibré dans le sens, par exemple transversal,
pour &re soumis & de fortes impulsions alterna-
tives, qui pourront étre transthises i toute masse
extérieure rendue solidaire du carter g, par I'inter-
médiaire de liaisons permanentes ou temporaires.

Dans le cas ot les axes g, h, sont décalés par
rapport aux axes b, c, grice au jeu de la glissiére j,
la transmission n’est plus homocinétique et les im-

‘Prix du fascicule : 25 francs.
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pulsions comportent une phase irés bréve dans un
sens, avec maximum des réactions d’inertie trés é&levé
et dans I'autre sens une phase plus longue mais avec
réactions moindres. Non seulement il est aisé de
transmettre ces impulsions alternatives comme pré-
cédemment, mais encore il est possible de propulser
tout objet ou masse de matiére convenable rendu
. solidaire de I'appareil, sous réserve que les résistan-
ces passives ou forces de liaison avec lextérieur
résistent aux phases impulsives dans un sens en s’op-
posant pour le moins au recul de I'appareil qui
progressera dans le sens opposé. L’obtention d’un
tel résultat sera possible par le choix d’une vitesse
de régime convenable et un réglage approprié au
moyen des glissidres i

On pourrait, au lieu du dispositif qui vient d’&re
décrit, utiliser tout auire dispositif cinématique
aboutissant 3 des variations de vitesses et réactions
d’inertie équivalentes.

On pourrait encore, au lieu de la disposition sim-
ple qui vient d’étre décrite, utiliser des appareils
multiples, décalés dans leurs phases respectives; ce
qui permetirait par exemple, dans le cas du réglage
homocinétique, d’équilibrer totalement le systéme;
et pour fout autre réglage d’avoir une régularité

1]

relative plus grande du fait de la multiplicité des
impulsions.

L’invention s’applique toutes les fois que Ion
désire, soit imprimer un mouvement pulsatoire a
une substance quelconque en vue de ’homogénéiser
ou pour tout autre besoin, soit briser des corps durs
ou aplatir des corps malléables en transmettant les
impulsions sous forme d’impact; soit enfin assurer
des propulsions sur terre, dans ou sur I’eau ou tout
auire milieu porteur et méme propulser sur terrain
non praticable un véhicule tel un traineau qui serait
muni de crampons convenablement orientés permet-
tant le mouvement dans un sens seulement.

RESUME.

Appareil impulseur-propulseur tirant parti des
réactions d’inertie de masses animées de mouve-
menis tels que leur cenire de gravité effectue un
déplacement pratiquement rectiligne et alternatif.
Possibilités de réglage et d’équilibrage total.

Réglage des impulsions permeitant & volonté d’ob-
tenir des phases égales ou inégales.

Possibilités de propulsion.

Jeax PELTIER,
rue de la Monnaie, 8. Nancy (Meurthe-et-Moselle).

Pour la vente des fascicules, s’adresser & 'ImpriMERIE NATIONALE, 27, rue de la Convention, Paris (15°).
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La présente invention se rapporte & un dispositif
permettant d’entrainer un véhicule, dans toutes
les directions et, en particulier, vert1ca1ement dans
les deux sens.

Le dispositif qui fait 'objet de la présente inven-
tion, se caractérise parce qu’l comprend au moins
une paire de roues dont chacune est dans un plan
paralitle & celui de 1’autre et tourne en sens inverse
de celui de 1autre autour de I’axe central commun
aux deux roues et ’ensemble des deux roues est
entrainé en rotation autour d’un axe de symétrie
perpendiculaire audit axe central commun; ce qui
réalise un dispositif dans lequel la résultante des
forces mises en jeu est dirigée suivant ledit axe de
symétrie, le sens de cette résultante s’inversant
avec le sens de la rotation de 1’ensemble des deux
roues.

Selon une autre caractéristique de la présente
invention, chaque roue est entrainée en rotation
par un moteur individuel et I’ensemble de ces roues
et de ces moteurs est entrainé & son tour en rotation
par un auire moteur dont 1’arbre a pour axe ledit
axe de symétrie.

La présente invention se caractérise encore parce
que chaque roue d’une paire est solidaire d’un pignon
d’angle coaxial et en prise avec une roue dentée
fixe, Vensemble des roues et des pignons étant
entrainé en rotation par un moteur dont 1’arbre
de sortie est perpendiculaire 4 I’axe central commun
des roues; ce qui réalise un dispositif & moteur uni-
que et mécanisme de pignons satellites, qui entraine
les deux roues d’une paire en sens inverse, et, simul-
tanément, I’ensemble des roues et deleurs pignons
autour de leur axe de symétrie perpendiculaire audit
axe central commun.

‘La présente invention se caractérise aussi parce
que le dispositif comprend deux paires de roues,
T'axe central commun d’une paire étant perpendi-
culaire en son milien & celui de P’autre paire et
’ensemble de ces paires de roues étant entrainé en
rotation autour d’un axe perpendlculalre aux précé-
dents, au point de concours de ceux-ci

Selon une caractéristique supplementaire de 1a
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présente invention, le dispositif comprend au
moins deux ensembles de paires de roues, les
paires d’un ensemble tournant autour d’un axe de
symétrie vertical et ’autre ensemble autour d’un
axe de symétrie horizontal.

La présente invention se caractérise, également,
parce que le dispositif est monté de fagon pivotante;
ce qui permet d’orienter la résultante des forces,
selon toute direction désirée.

On décrira, maintenant, 4 titre d’exemples, une
forme et des variantes d’exécution du dispositif,
conforme & la présente invention, en référence au
dessin annexé, dans lequel :

Les figures 1, 2 et 3 sont des vues, respectivement
de face, de coté et de dessus de ladite forme d’exé-
cution;

La figure 4 est une vue de face d’une variante
d’exécution, et; '

Les figures 5, 6 et 7 sont des vues schématiques
montrant des variantes du dispositif, dans lesquelles
sont utilisés seul et en combinaison un et plusieurs
ensembles de paires de roues.

En référence aux figures 1, 2 et 3, on a représenté
une forme d’exécution du dispositif, selon la pré-
sente invention, cette forme d’exécution comprenant
un socle 1 duquel est solidaire un moteur 2 dont P’ar-
bre 3 est perpendiculaire & un support 4, sur lequel
sont montés de fagon opposée deux moteurs 5 et 6.
Sur T’arbre de chaque motéur 5 et 6, est calée une
roue 7 et 8, respectivement, ces deux roues étant
entrainées en sens opposé, dans la direction des
fléches 9 et 10. Le support 4, les moteurs 5 et 6 et
les roues 7 et 8 forment un ensemble, qui est entrainé
en rotation par le moteur 2, comme le montre
le cercle tracé en trait mixte 4 la figure 3, dans 1e sens
indiqué par la fléche 11.

La variante d’exécution, représentée a la figure 4,
comprend un socle 12 auquel est fixé un moteur 13,
de P’arbre 14 duquel est rendue solidaire une piéce
15, en forme d’érier. Dans la partie supérieure de
chaque branche de ’étrier 15, est monté un rou-
lement 16 et 17, respectivement, destiné chacun au
montage tournant un arbre 18 et 19, respective-

Prix du fascicule: 2 francs -
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ment. Sur chaque arbre 18 et 19, est calée une
roue 20 et 21, respectivement, & l’extérieur de
Pétrier 15, et un pignon d’angle 22 et 23, respec-
tivement, & Dintérieur de 1’étrier 15. Ces deux
pignons d’angle sont en prise avec une méme roue
dentée 24, dont P’arbre 25 est fixé & une enveloppe,
elle-méme fixée au socle 12. On voit immédiatement
que ’arbre 14 du moteur 13, en entrainant en rota-
tion 1étrier 15, les roues 20 et 21 et les pignons 22
et 23, fait entrainer par ces derniers, qui sont en
prise avec la roue 24, les roues 20 et 21 en rotation
autour de leur axe central commun et en sens
inverse I'une de lautre.

A 1a figure 5, on a représenté, schématiquement,
une variante du dispositif dans laquelle sont utilisées
quatre roues 26, 27, 28 et 29. L’axe central commun
des roues 26 et 27 est perpendiculaire a ’axe central
commun des roues 28 et 29; les plans des roues 26
et 27 étant paralléles entre eux et perpendiculaires
au plan de chaque roue 28 et 29. L’ensemble des roues
26 4 29 est entrainé en rotation autour d’un axe
perpendiculaire aux deux axes centraux communs,
au point de concours de ceux-ci. La roue 26 tourne
sur elle-méme en sens inverse de celui de la roue 27
et 1a roue 28 en sens inverse de celui de la roue 29
La résultante des forces appliquées & cet ensemble
étant dirigée suivant ’axe autour duquel tourne cet
ensemble.

La figure 6 représente, schématiquement, une
variante, dans laquelle le dispositif comprend deux
ensembles 30 et 31. Chaque ensemble 30 et 31 est
semblable au précédent et ’ensemble 30 est monté
au-dessus de 1’ensemble 31. Les deux ensembles
sont entrainés en rotation autour d’un axe commun
32, qui est perpendiculaire, en leur point de concours
respectifs, aux axes centraux communs de chaque
ensemble 30 et 31, Dans ce cas, les résultantes des
forces mises en jeu dans chaque ensemble sont
dirigées suivant 1’axe 32 et s’ajoutent.

On a représenté, schématiquement, 3 1a figure 7,
une autre variante, dans laquelle le dispositif com-
prend encore deux ensembles 33 et 34. Chaque
ensemble 33 et 34 est semblable & celui représenté a
la figure 5. L’ensemble 33 tourne autour d’un axe 35,
qui est perpendiculaire 3 un axe 36 autour duquel
tourne ’ensemble 34. L’axe 35 est perpendiculaire,
en leur point de concours, aux axes centraux com-
muns de I’ensemble 33 et 1’axe 36, aux axes centraux
communs de 1’ensemble 34. Dans le cas de cette
variante, 1a résultante des forces mises en jeu dans
I’ensemble 33 est perpendiculaire 2 la résultante des
forces mises en jeu dans 1’ensemble 34, la direction
de ces résultantes étant, respectivement, les axes 35
et 36.

On a prévu de monter le dispositif de maniére pi-
votante & cet effet, des tourillons 37 sont rendus soli-
daires du socle 12, comme on peut levoir 2 1a figure 4;

— 2 —

ce qui permet d’orienter la direction de la résultante
des forces, développée par le dispositif,

On notera qu'il est possible d’utiliser un nombre
quelconque d’ensembles, comme celui représenté
4 1a figure 5, soit les uns au-dessus des autres, soit
les uns & c6té des autres, et qu'un véhicule équipé de
tels ensembles peut étre déplacé, a volonté, danstoutes
les directions et dans tous les milieux liquides ou
gazeux et dans le vide.

On comprendra qu’on pourrait apporter de nom-
breuses modifications au dispositif ci-dessus, sans
pour cela sortir du cadre de I'invention, pour ’intel-
ligence delaquelle on a décrit et représenté une forme

‘et des variantes d’exécution, & titre d’exemples
p!

nullement limitatifs.

RESUME

La présente invention s’étend notamment aux
caractéristiques ci-aprés et 4 leurs diverses combi-
naisons possibles :

1o Dispositif, pour Je déplacement ommidirec-
tionnel d’un véhicule, caractérisé parce qu’il com-
prend au moins une paire de roues dont chacune est
dans un plan paralléle & celui de 1’autre et tourne
en sens inverse de celui de I’autre autour de 1’axe
central commun des deux roues et ’ensemble des
deux roues est entrainé en rotation autour d’'un axe
de symétrie perpendiculaire audit axe central com-
mun; ce qui réalise un dispositif, dans lequel la
résultante des forces mises en jeu est dirigée sui-
vant ledit axe de symétrie, le sens de cette résultante
s’inversani avec le sens de la rotation de 1’ensemble
des deux roues;

20 Chaque roue est entrainée par un moteur
individuel et 1’ensemble de ces roues et de ces moteurs
est entrainé 3 son tour en rotation par umn autre
moteur dont I’arbre a pour axe ledit axe de symétrie;

3¢ Chaque roue est solidaire d’un pignon d’angle
coaxial et en prise avec une roue dentée fixe, I’en-
semble des roues et des pignons étant entrainé en
rotation par un moteur dont P’arbre est perpendi-
cualire 2 1’axe central commun, des roues; ce qui
réalise un dispositif & moteur unique et & mécanisme
de pignons satellites, qui eniraine d’une part les
roues opposées d’une paire en sens inverse 1'une de
Pautre et d’autre part ’ensemble des roues et des
pignons autour de leur axe de symétrie perpendicu-
laire & T’axe central commun;

40 Le dispositif comprend deux paires de roues,
T’axe central commun d’une paire étant perpendicu-
laire a/celui de 1’autre paire et ’ensemble de ces
paires de roues étant entrainé en rotation autour
d’un axe perpendiculaire auxdits axes centraux
communs, au point de conecours de ceux-ci;

50 Le dispositif comprend au moins deux ensem-
bles de paires de roues, les paires d’un ensemble
tournant autour d’un axe de symétrie vertical et les
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paires de 1’autre ensemble autour d’un axe de symé- | ce qui permet d’orienter la résultante des forces

trie horizontal; développée par le dispositif, selon toute direction
6° Le dispositif est monté de fagon pivotante; | désirée.

Moise GAUDIN

Pour la vente des fascicules, s’adresser 3 I'TMPRIMERIE Narronatk, 27, rue de la Convention, Paris (15°).
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The present invention generally relates to a& mechanical
rotary system for induclng impulses, vlibratlons or osclllations
into a frame or the like which supports the rotary system and
which may be employed as an experimental or demonstrative device
as well as an amusement device and which 1s also a variable
impulse inducing device for generating a potentially large
variety of precalculated oscillations in its own frame or any
frame rigidly attached thereto for various purposes such as for
testing vibration effects 1n solid structures or wave effects

in fluld structures.
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An object of the present invention i1s to convert the
continuous rotational movement of one or more eccentric masses
with restricted degrees of freedom in such & manher so that
a resultant unldirectional mean motlon along a specified
vector direction is imparted to the system.  The conyersion of
this movement or sense of movement will effect a thrust on fhe
system in order to ilmpart motion to the system uﬁless said
motion of the system is partially or totally restricted or
limited by exterlor forces or conditioné not a part of the system.
The system may or may not contain an external load not a part of
the gystem 1tself.

Another object of this system is to convert continuous
rotational movement of eccentric masses 1ln accordance with the
preceding object in order to measure the relative acceleration
in a direction normal to sald axis while undergolng motlon in
space.

St111 another object of the system 1s to convert the
continuous rotational movement of ome or more equal or unequal
eccentric masses with varylng lengths of pivot arms, and relative
positions, in such a manner so &as to produce predetermined and
controlled osclllations in the system and in any rigidly or non-
rigidly attached structure or fluid. The conversion of the
movement may be employed as a laboratory devlice to Ilnduce
osclllatory vibrations in sollds to study vibration effects 1in
order to facilitate stress analysis study and also the devlce
may be employed for effectively studylng wave effects in full.

Yet another object of the present invention is to
provide a device of the class described for use as an educational

and experimental device to study the reaction effects of eccentric
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masses 1ln certaln constralned or partlally constralned rotating
systems for englneering application and development.

The'present invention essentlally consists of one of
more eccentric contlinuously rotating inertisl masses, each of
which 1s carriled by and rotates about the axlis of a shaft which
may be called the plvotal shaft and which 1s perpendicular to the
plane of rotation of each of sald eccentric inertial masses.

The pivotal shaft 1s carriled by a support structure which is
rigidly connected to another shaft called the spin or drive shaft
which 1s coupled to and driven by a prime mover considered to be
a part of the system with the coupling being either a direct
coupling or an indirect coupling. The longltudlnal axis of the
plvotal shaft intersects and 1s perpendlcular to the longitudinal
axls of the spin or drive shaft with thls lntersectlon being at
the pivotal end of the plvotal shaft. The pivotal shaft 1s
allowed to rotate freely about its own longltudinal axis within
the support structure therefor but is forced to rotate about

1ts own pivotal end in a plane perpendlcular to the spin shaft
because of the‘rotation of the pivotal shaft support structure
which 1s rigidly connected to the spin or drlve shaft at one

end thereby drlving the rotary system frqm the prime mover.

Rotation of the plvotal shaft about i1ts longltudinal
axls as it 1s being rotated about 1ts plvotal end by the pivotal
shaft support structure 1s ceused by any sultable means including
direct or 1ndirect meshing of mechanicel gzears, flexible couplings|
magnetic couplings or any other suitable mechanism which
provides a connection that 1is rigldly comnnected to and completely
constrained by the primary base structure of the system 1tself.
The primary base structure 1s also rigidly comnected to the
structural housing or support for the prime mover. Also, there

1s a finlte dlstance between each center of mass of each

eccentric mass and the comnectlion of such eccentric mass to 1lts
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plvotal shaft at the end of the shaft dlametrically opposite
to the plvotal end.

The primary axls of each eccentrilic mass 1s defined as
the linear axis through the center of mass of the specified
lnertial mass and through the longltudinal axls of its connecting
plvotal shaft. ZEach inertlial mass 1s caused to contlnuously
rotate in such a manner so that its primary axls 1s pasrallel to
the specified unldirectional space vector of motlion relatilive
to the whole system when its connecting pivotal shaft 1s perpen-
dicular to the deslired space vector of motion. The mode of
rotation are such that when the plvotal shaft 1s perpendicular
to the required space vector of motlon at its plvotal end and
perpendicular to the rrimery axlis of 1ts connection to the
eccentric mass at 1ts dlametrlcally opposite ends, the required
space vector of motlon, the plvotal shaft and the primery axis
of a connecting eccentrlic mass willl a1l l1lle in & particular plane
which 1s perpendicular to the spin shaft. At thils instanteneous
speclfied condlitlion which deflnes one mode of rotation and
rotatlonal phasing, the center of mass of each eccentric inertisal
mess llies in the same directlon relative to the inertial mass
connection to its pivotal shaft as a direction of motion of the
whole system relative to the intersection of the longltudinal
axls of the plvotal shaft and the longitudinal axis of the spin
shaft. During thls Instanteneous deflned mode of operation the
normal acceleratlon of the center of mass of each lnertial
mass l1s directed toward the intersection of the primary axis of
the inertial mass and the longltudinal axis of the plvotal shaft
which 1s diametrically opposite to the space vector direction

of motion of the entlre system.
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Thus, an inertigl acceleration is applied to the whole
system. The inertial masses causing the acceleration are
constrained to the system with restricted degree of freedom and
wlll cause an equal and opposite reaction on the entire system
causling the system to move in a direction opposite to the
acceleration of the eccentric masses at eacnh instance. If the
prime mover supplies sufficient torque to essentially produce a
constant rotational velocity, there will be no tangentilal
acceleration produced by the lnertiel masses in the plane of
rotation of the inertial masses. Under this instantaneous
specified condlition which defines one mode of operatlion and
rotational phasing of this inventlon, the existing normal
accelerafion of the inertial masses will always be directed toward
the pivotal shaft. Each instantaneous normal acceleration vector
will have an instantaneous vector coﬁponent along each
cartesian coordinate axls relative to the whole system. During eac
rotation of the system there will be a resultant mean vector
component along each carteslan coordinate axis. Under this said
mode of operation, the resultant mean vector component along two
axes will be zero but along the third axis will be a unidirectional
finite value other than zero. This produces a resultant mean
accelerating force effect of sald inertial maesses in one resultant
directlion for each rotation of this phased rotary system. This
resultant mean accelerating force effect exerts an equal and
opposite reaction on the entire system producing an equal and
opposite motlion to the relative motion of the eccentric masses.

At low velocitles, the whole system wilill tend to
osclllate, but as the rotational velocitles are increased, the

inertial momentum of the component masses of the system will tend
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to prevent a change of rotational velocity which willl tend to
smooth the osclillatory reactions of the entire system allowing
a constant veloclty of rotation to be produced by the prime mover.

A mechanical structure for produclng the desired
results may be both inexpensive to manufacture and relatively
long lasting and gulte well adapted for use as an experimental
or educational device and may also be employed as an amusement
device as well as a vibretion or impulse inducing device.

These together with other objects and advantages which
willl become subsequently apparent reside 1n the details of
construction and operation as more fully herelnafter described
end clalimed, reference being had to the accompanying drawings
forming a part hereof, wherein like numerals refer to like parts
throughout, and 1n which:

Filgure 1 1llustrates one of several methods for
carrying out the objects of the present invention;

Figure 2 i1llustrates & varlation or modification in
which multiple sets of rotating masses are driven from a single
shaft from one prime mover;

Figure 3 illustrates the use of flexible couplings to
obtain the phasing of the constrained rotations;

Figure % i1llustrates an arrangement for employing
secondary smaller prime movers connected directly to the pivotal
shaft and rigidly mounted on the rotating plvotal shaft support
structure which is rotated by an independent prime mover;

FPigure 5 1s a method of rotating the eccentric masses
whereby the effect of the length of the pivotal shaft upon

oscillatory reactions 1s minimized.
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It 1s pointed out that the several methods of carrying
out the objects of the present invention are illustrated
dlagrammatically and that these 1llustrates are by way of
example. Many other variatlons may be employed since 1t is
only the intent of the drawings to l1llustrate typlcal methods
and not 1llustrate all possible methods of carrying out the
invention.

Referring now speclfically to the drawings, the numeral
10 designates a prlime mover having an output or spln shaft 12
driven thereby. The spin shaft 12 1s rigidly connected with a
generally rectangular houslng or support structure 14 which
supports a palr of pivotal shafts 16 which are in alignment
with each other and which are journalled 1n the support structure
14. A support shaft 18 1s rigldly constrained to the primary
base structure or frame 20 and 1s provided with a bevel gear 22
rigld thereon which 1s dilsposed interiorly bf the support
structure 14. Thus, the gear 22 is constrained to the primary
base structure.

As the plvotal shaft support structure 14 1s rotated
by the spin shaft 12 and prime mover 10, the plvotal shafts 16
are forced to rotate about thelr own longitudinal axes because
of the meshing engagement between the bevel gears 24 on the
inner end of the pilvotal shaft 16 and the bevel gear 22 which
is rigldly constralned to the base structure 20.

The rotation of the pivotal shaft 16 causes rotation
of the eccentric masses 26 1n thelr plane of rotation while theilr
plvotal shaft support structure 14 forces the rotatlon of the
plvotal shaft 16 geometrically about its plvotal end in a plane
perpendicular to the spin shaft 12. The variatlons and the

phasing may be accomplished by varying the gear ratios of the

- 8-
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bevel zears 22 and 24, by varylng the 1nitlal attitude of the
pivotal shaft and the initlal attitude of the eccentric masses.

Figure 2 illustrates an arrangement 1n which the prime
mover 30 drives & multiple set of rotatlng masses from a single
shaft 32. The bevel gear 34 is constrained to the primary base
structure 36 by virtue of & sleeve 38 which journals the drive
shaft 32 by virtue of & bearing 40. The shaft 32 is also
journalled in the primary base structure and is rigidly fixed to
a pilvotal shaft support structure 42 at the remote end thersof
in relation to the prime mover. The spin shaft 32 then is
connected through the support structure 42 to a pivotal shaft 4y
having a bevel gear 46 thereon 1n meshing engagement with the
stationary gear 34. On the outer ends of the pivotal shaft 4y
there is provided an eccentric mass 48 and the pivotal shaft may
be connected to multiple sets of rotating eccentric mass sub-
systems.

Figure 3 1llustrates the use of a prime mover 5C having
a spin shaft 52 extending therefrom and comnected to a plvotal
shaft support structure 54. A gear 56 rotatably recelves the
spin shaft 52 and 1s constralned to the primary base structure
58 and 1s in meshing engagement with gears 60 connected to one
end of a flexlble shaft 62 which 1s connected with pivotal shaft
64. The pivotal shaft 64 support eccentric masses 66 on the
outer ends thereof thus enabling the meshing gears to rotate
about parallel axes with a flexible shaft being employed to
enable rotation of the pivotal axls perpendlcularly to the
rotational axis of the spin shaft 52 and the pivotal shaft

support structure ©6k.




A A a7 i 5N e S B € A = ¥ b an

10

15

20

25

30

704568

Figure 4 1llustrates an arrangement in which small
prime movers 70 and 72 are constralned to a pivotal shaft support
structure 74 having pivotal shaft 76 journalled thereln which are
driven by the small prime mover 70 and 72 respectively. The
pivotal shafts 76 each have an eccentric mass 78 thereon. The
plvotal shaft support structure 74 is carried by a spin shaft 80
journalled in the prime base structure 82 and driven by a
suifteble prime mover 8% thus rotating the spin shaft and
pivotal shaft support structure with the prime mover 70 and 72
rotating the pivotal shaft independently thus allowing the
rotational phasing to be changed during operation by varying
the rotational speeds of the prime mover 70 and T2.

Figure 5 illustrates an arrangement in which the
prime mover 90 1s provided with & splin shaft 92 and the spin
shaft 92 rotates the plvotal shaft support structure 94 there-

with. The plvotal shaft support structure 94 rotatably journals

. the pivotal shaft 96 thereon and the pivotal shaft 96 supports

an eccentrlic mass 98 which is disposed interiorly of the plvotal
shaft support structure 94. The end of the plvotal shaft 96
which extends exteriorly of the support structure 94 is provided
with & bevel gear 100 1n meshlng engagement with a bevel gear
102 journalled by virtue of a shaft 104 and a bracket 106 on
the support structure 94%. The end of the shaft 104 opposite

from the end having the bevel gear 102 thereon 1ls provided with

a gear 108 in meshing engagement wilth a constralned gear 110

carried by a sleeve 112 constralned to the primary base structure
114 thus retaining the gear 110 statlionary. Thls constructlon
minimlizes the effect of the length of the plvotal shafts upon
oscillatory reactions. The connectlon of the plvotal shaft to
the eccentrlc mass 1s moved to the pilvotal end of the plvotal

shaft. The mass of the gear connection is construed to be

_lo_
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consliderably less than some eccentric rotation oscillation of

an offset eccentric mass. The spin shaft turns the pivotal

shaft support structure 9% and the eccentric mass 98 is

rotated about the pivotal shaft 96 by the gears 100 and 102
carried by the pivotal shaft and suxiliary shaft 104 respectively.
The auxiliary shaft is rigidly connected to'gear 108 which is

in meshing engagement with the gear 110 connected to the primary
base structure 114.

The foregoing 1s considered as 1llustraetive only of the
principles of the invention. Further, since numerous modifications
and changes wilill readily occur to those skilled 1in the art, 1t 1s
not desired to limlt the invention to the exact construction and
operation shown and described, and accordingly &1l sultable
modifications and equivalents may be resorted to, falling within

the scope of the inventlon as clalimed.

- 11-




704568

The embodiliments of the invention in which an exclusive

property or privilege is clalmed are deflned as follows:

1. A rotary system for inducing accelerating forces to pro-
duce a unidirectional unbalance impulse comprising, a base frame,
input means rotatably mounted by said base frame about a fixed
axls, support means connected to sald input meané for rotation
about said fixed axis, inertia means rotatably mounted by said
support means on bne side thereof in spaced relation to the base
frame for direct transfer of forces exclusively to the support
means in response to rotation thereof, rotational constraining
means rotatably mounted by the support means on a slde opposite
said inertia means and drivingly connected to sald inertia means
for rotation about a rotational axis disposed at an angle to said
fixed axis whereby acceleréting forces 41nduqed by rotation of the
input means and the inertia means are all directly imposed on the
support means for transfer to sald base frame only along salid

flxed axis.

2. The combination of Claim 1, wherein sald support means
comprises planet carrier means and journal means mounted on the
carrier means between the inertia means and the constralning means
in radially spaced relation to the fixed axis to define saild

rotatlional axis.

3. The combinatlion of Clalm 2, wherein sald carrler means

comprises a housing completely enclosing said inertla means.

4, The combination of Claim 1, wherein sald 1inertia means
includes a pailr of eccentric masses rotationally phased with
respect to each other to produce unbalance in response to

rotation in opposite directions about sald rotational axis.

5. The combination of Claim 4, wherein said support means
comprises planet carrier means and journal means mounted on the

carrier means between the inertlia means and the constraining means

. i §2
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in radially spaced relation to the fixed axis to define said

fotational axis.

6. The combination of Claim 5, whereiln sald carrier means

comprlses a housing completely enclosing sald constralning means.

7. The combinatlion of Clalm 1, whereln said constralning
means comprises, reactlon gear means flixed to the base frame

and rotatably supporting the support means about sald fixed axlils,
and planetary gear means drlvingly connecting sald reaction gear

means to the inertla means.

8. The combinatlon of Claim 7, wherein sald reactlion gear
means comprises, a fixed gear member, and a shaft connecting said
gear member to the base frame and rotationally supporting the

support means 1n axlially spaced relation to the base frame.

9. The combilnation of Claim 8, wherein said support means
comprises planet carrier means and Journal means mounted on the
carrier means between the inertla means and the constraining means
in radlally spaced relation to the fixed ax;s to define said

rotational axis.

10. The combination of Clailm 9, whereln said carrier means

comprises a housing completely enclosing said lnertia wmeans.

11. A rotary system for lnducing accelerating forces to
produce a unidirectional unbalance lmpulse comprlsing, a base
frame, input means rotatably mounted by sald base frame about a
fixed axls, support means connected to sald input means for
rotatlion about sald fixed axis, inertia means rotatably mounted
by sald support means on one slde thereof 1n spaced relation to
the base frame for direct transfer of forces excluslvely to the
support means in response to rotation thereof, rotational con-
stralning means rotatably mounted by the support means on a side
opposite sald inertlia means and drivingly connected to sald

inertla means for rotation about a rotational axlis disposed at

13
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an angle to sald fixed axis whereby accelerating forces induced
by rotation of the input means and the inertia means are all
directly imposed on the support means for transfer to said base
frame only along sald fixed axis, said constralning weans com-
prising, reaction gear means fixed to the base frame and rotatably
supporting the support means about said fixed axls, and planetary
gear means drivingly connecting sald reaction gear means to the
inertia means and sald support means comprising, planet carrier
means and Jjournal means mounted on the carrier means between the
inertia means and the constraining means in radially spaced re-

lation to the fixed axis to define said rotational axis.

12. The combination of Claim 11, wherein said carrier means

comprises a housing completely enclosing said constraining means.
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3,365,012
TRACTION DEVICES
Karl Grossfield, 125 Greenhill, Prince Avthur Road,
London NW. 3, Eagland
Continuation-in-part of application Ser. No. 382,507,
July 14, 1964. This application Sent. 23, 1966, Ser.
No. 581,629
Claims priority, application Great Britain, July 16, 1963,
28,100/63; Sept. 11, 1963, 35,802/63; Nov. 13, 1963,
44,723/63; Sept. 27, 1965, 41,627/65; Nov. 18, 1965,
45,012/63; Mar. 16, 1966, 11,420/66; Apr. 14, 1966,

16,364/66
12 Claims. (CL. 180—4)

This application is a continuation-in-part of my co-
pending patent application Serial No, 382,507, filed July
14, 1964, and now abandoned.

This invention relates to traction devices for vehicles.
Traction devices normally used for vehicles comprise suit-
ably tyred wheels. However, these have a low area of
contact with the ground. Under certain circumstances, for
example, when travelling over snow-covered or muddy
ground, this low area of contact will be a severe disad-
vantage as the wheels will slip on the ground. Alternative
traction means comprise a continuous track as often used
in tractors, tanks and bulldozers. However, such continu-
ous tracks are expensive to manufacture and maintain
and usually have a short useful life. Also the tracks are
normaliy very heavy.

An object of this invention is to provide a vehicle hav-
ing traction means having a large area of contact with
the ground but which is light to move and economical to
produce.

Another object of this invention is to provide a vehicle
in which the tracticn means comprise at least one ski
or the like having a high resistance to movement in one
direction and a low resistance to movement in the oppo-
site direction.

Yet another object of this invention is to provide a
vehicle in which when a force is applied to the ski in the
said one direction a downward force is also applied to
the ski.

Further and other -objects of the invention will be ap-
parent from the following description of a npumber of
embodiments of the invention with reference to the ac-
companying drawings.

In the drawings:

FIGURE 1 is a side elevation of an elementary pro-
pulsion unit in somewhat schematic form,

FIGURE 2 is a plan view of port only of FIGURE 1,
in the direction of the arrow heads 2 of FIGURE 1,

FIGURE 3 is a side elevation, partly in section, of a
vehicle the embodying the present invention,

FIGURE 4 is a side elevation, partly in section, of an
alternative form of vehicle embodying the present in-
vention,

FIGURE 5 is a side elevation cf the propulsion unit
of FIGURE 4, showing modifications of detail,

FIGURE 6 is a view showing the parts of FIGURE 35
in an alternative position,

FIGURE 7 is a side view of a detail of a further em-
bodiment of the invention,

FIGURES 8 and 9 are detail sections to two different
scales, the sections being taken on lines 8—§ and 9—¢
of FIGURE 7 with the position of certain parts distorted
to facilitate understanding of the construction of the em-
bodiment,

FIGURE 10 is a side view partially in section of a
further vehicle which embodies my invention and which
incorporates my currently preferred embodiment of my
invention,

FIGURE 11 is a section on line 11—11 of FIGURE
10, .
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FIGURE 12 is a scrap view of a modification to the
embodiment of FIGURE 10, and

FIGURE 13 is a view similar to FIGURE 12 of an-
other modification to the embodiment of FIGURE 10.

Reference is first made to FIGURES 1 and 2 which
show a device which is useful in assisting the understand-
ing of the operation of the means for producing alternat-
ing thrusts incorporated in other embodiments of the
inventicn. It is to be understood, however, that in these
embodiments any cther convenient means for generating
the aiternating thrusts may be used.

The device of FIGURE 1 is somewhat sledge-like, as
indicated by its flat base and its bowed front A. The
structure includes parallel pairs of plates having side-
fianges B and C (of which one only is visible), so as to
facilitate assembly by struts D. The said plates provide
mountings for a driving motor E and a thrust-producing
assembly H comprising a single thrust unit. The thrust
unit comprises two parallel rotary shafts I, L, coupled
direcily by similar gear wheels J;, J,, such that in opera-
tion both shafts rotate at the same speed though in oppo-
site directions of rotation, the adjacent ends of the two
shafts being rotatably mcunted in one end of a plate K,
the other end of which has a wedge-like extension which
resists backward slip between the soil and the device.

Each shaft Iy, T,, carries a weight (L;, L, respectively
of equal masses), secured to the shaft by a connecting
means {M;, M, respectively), and shaft I, is provided
with a pulley N, which is coupled by a driving belt O to
a pulley Ny, so that shaft I, (and therefore also shaft I,)
may be driven by the motor E. When the shafts are
driven thrust is derived from the action of the weights.
The weights are so arranged relative to their respective
shafts that in operation weight L, passes weight 1, when
their connecting rods are substantially in line with the
intended direction of movement of the device. FIGURE
2 shows in full lines the two weights in the position exist-
ing soon after weight I, has passed weight L,, in the back-
ward direction of thrust, and, in broken lines, in the
position existing shortly before weight I, is due to pass
over weight L, in the forward direction of thrust.

It will be obvious that at the two instants in time
(within one complete revolution of the weights) at which
weights L, is nearest to L,, the direction of thrust is in
line with the intended direction of movement, or makes
a pre-determined angle in a vertical plane with the in-
tended direction of movement. It will also be obvious
that the forward and rearward compenents of centrifugal
force attributable to the two weights are additive in rela-
tion to what may be called the half-cycle of forward
thrust and the half-cycle of backward thrust respectively,
and that the sideways components of thrust substantially
cancel out and have little or no effect on the movement of
the device. )

It will be seen that in FIGURE 1 the thrust unit as a
whole is inclined at a fairly small angle to the horizontal,
being higher at the front end of the device and lower
towards the rear end. Thus, during the half-cycle of for-
ward thrust, the device tends to move forward and to
rise simultaneously and also during the half-cycle of
backward thrust the device tends to move backward and
downwards simulfaneously, so that the plate K tends to
dig into the ground to stop the device from moving back-
wards. Forward and backward thrusts are alternately
transmitted to tke device via the shafts I,, I,. The angle
of inclination of the plane of thrust, which in the figure
is shown to be fairly small, may be made to vary depend-
ing on the anticipated conditions of operation cf the
device.

The device outlined so far suffers from the major dis-
advantage that the movement is periodic. In consequence,
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to obtain -substantial forward movement the -forward
thrust needs to be large in relation to the inertia of the
- device while to prevent backward slip the weight of the
device needs to be large in relation to the backward thrust
as resistance to backward thrust tends to be a functicn
of the vertical reaction between the device and the soil.
_ FIGURES 3 and 4 illustrate vehicles in accordance
with my invention which ¢vercome this difficulty; a prin-
cipal member of the vehicle being capable of uniform
 motion and another member (containing the propulsion
unit) capable of periodic motion in the same direction.
The device of FIGURE 3 is a locad-carrying vehicle in
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somewhat sledge-like form. In this vehicle iwo thrust

units, P,, P, are used (although a single thrust unit -

could be used if desired). P; and P, are each slidable in
a guide-way (Qp, Qg respectively) defined by pairs of
parallel plates, each having a comparatively shallow
flange R, Ry to prevent any tendency of either thrust
unit to deviate from a desired to-and-fro path. Only the
remote pair of plates defining each guide-way is showm,
it being understood that a similar but opposing pair of
plates, not shown, is employed to complete the defining
‘of the respective guide-way. Yaricus supporting struts
are shown -at Sy, Sy, S, etc., assembled in any convenient
conventional manner. Struts such as S; may be extended
to conmstitute stops for limiting backward movement of
the thrust units if necessary, without restricting pivotal
" movement about U of rods Ty, T, rotatably attached to
the casings of the thrust units as indicated at U in each
case. Helical compression springs W; and Wy are em-
ployed between the thrust urits and the front ends cf the
guide-ways, being located by studs V-V, Each spring
must be at least partly compressed when the vehicle is in
used. -

At the outer ends of rods Ty, T, are toothed plates Xy,
X,, pivetally attached. These plates constitute “backward
movement resisting” attachments, having teeth shaped

as shown to resist backward moiion of the thrust units

without resisting forward motion to any great extent.

The springs are inclined to. the horizontal and in line

with the thrust unit as shown so as tc transmit a driving
force from the thrust units to the vehicle and to utilise
the weight of the vehicle to apply a substantial down-
- ward thrust to the thrust units without substantially in-
creasing their inertia.

Tach thrust unit is driven separately from the other by
its own hydraulic motor Y,, Y,, diiven by a hydraulic
pump Zp and prime mover Zy via fiexible pipelines Zy;.
Springs Wi, Wy assist in converting the periodic motion
of the thrust units into a uniform motion of the vehicle.

The component of thrusts of the springs normal to the-

soil also assist the plates 33, Xp, to resist backward mo-
tion of the thrust generating units. Any convenient num-
ber of thrust generating units combined with their respec-
tive “backward movement resisting plates” may be em-
ployed.

In operation the overail weight of the vehicle combined
with its lcad is substantially greater than the weight of an
individual thrust unit.

The vehicle of FIGURE 4 is made up of a wheeled
. load-carrying plaiform «, a driving seat b, a steering
wheel and column assemibly ¢, wheels d, a prime mover e,
a hydraulic pump f, pipe-lines Py, Ty, 2 sledge-like sup-
porting frame k for the thrust umit 4, and a hydraulic
motor i partially-comnpressed springs mj, M intercon-
necting the thrust unit and the platform, the spring o
being located between ¢nd-cups n as shown, a horizontal
partially-compressed spIing o also located in end-cups,
interconnecting the thrust unit frame and the plaiform a.
The frame k is provided on its ground-engaging surface
with teeth shaped as shown so as to improve resistance
to backward movement whilst the thrust unit'is exerting
backward thrust and so-as to tend to ride easily in the
forward direction while the thrast unit is exerting forward
thrast. : :

15

20

25

40

&

50

75

4

If desired the vehicle may. include a mechanism. for
raising and lowering the thrust unit so that the vehicle
may be driven solely via its wheels. The particular mecha-
nism iltustrated consists of a wheel for pulling wire ropes
t,, I over pulleys u;, gy, the ropes being hitched to .lugs
on the thrust unit casing as shown. The vertical springs
enable the weight of the wheeled platform « to apply to
the thrust unit assembly a substantial downward thrust
additional to the weight of the thrust unit without increas-
ing is inertia significantly. In’ this vekmicle also the thrust
unit assercbly should be of much smaller weight than the
wheeled platform a plus load. The vartical springs also™ -
assist the teeth on the base of the thrust unit assembly
to oppose backward motion of that assembly.

TFIGURES 5 and 6 show detailed modifications possible
to the thrust unit assembly of FIGURE 4, In these figures
a camshaft v, extends from the lower shaft of the thrust
unit and carries a cam vy for actuating a bell-crank lever
v4, pivoied as shown to raise a link v pivotally attached
to the hinged toothed portion of the base of the frame k.
A return spring w causes the toothed base to dig into-the
ground during half-cycles of backward-thrust and the.cam
v, lifts the hinged base during half-cycles of forward
thrust.

Referring now to FIGURE 7 there is shown the
propulsion unit 11 for a vehicle (not shown), of which
only the main frame 12 is shown. The main frame 12 is
of inverted U-shape. The vehicle has attached to the
frame ground engaging means, such as wheels, skis or
skids, to carry the weight of the vehicle.

The propulsion unit i1 comprises a drive ski 14 which
has low resistance to-forward movement over the ground
and a high resistance to rearward movement relative
to the ground. This is conveniently effected by providing -
the undersurface of the ski with serrations as shown and
aiso, conveniently by coating the undersurface of the
ski with a low friction material; such as polytetrafluoro-
cthylene. The vertical edges of the serrations may be of
metal to improve resistance to backward movement.

On its upper surface the ski 24 has a pair of longi-
tudirally extending flanges 15 to the rear end of which
one apex 16 of a pair of levers 17 of open triangular
shape is pivoted by means of a pivot pin 18. One side
19 of the lever 17 lies alongside the flange 15 and near -
its end remote from apex 16 joins a vertical side 21. An
arcuate slot 22 is formed in the lower end of side 21.
A pin 23 carried by the flange 15 engages in the slot -
23 which is so shaped that the lever 17 can pivot about -
the pivot pin 18 relative to the flange 15. The upper end
of the vertical side 21 carries a cylindrical slider block
24 which is slidable within a horizontal guide path 25
formed by the undersurface of the frame. 12 and an
inverted U-shaped member 26 secured to ‘the - frame
13. The guide path 25 is of such dimensions that the
slider block cannot make any substantial movement
relative thereto in the vertical direction. The third side
27 of the lever 17 joins the vertical side 21 just below
the member 26. A tension spring 28 extends between
the lever 17 and the rear leg 29 of the frame 12.

The ski assembly above described. is moved by a
thrust-generating unit. This thrust-generating unit com-
prises a pair of rotating weights 31 and 32 rotated in
opposite directions as aforedescribed in paraliel vertical
planes and having their plane of ceincidence indicated ‘at
33 extending forwardly and upwardly. The weights 31
and 32 are of different mass and are mounted respectively
upon pairs of arms 34 and 35 of different lengths so that
the thrust exerted by opes .mass 31 equals the thrust.
exerted by ihe other. The arms 34 and 35 are arranged so
that mass 32 rotates within the circle of weight 31
and between the arms 34. However, if desired, equal
weights on arms of equal length may be employed. The
arms 35 are conmected to the énds of a collar 36 which is
keyed to a bushing 37 rotatably mounted on axle 38. At
one end, the bushing 37 carries a sprocket wheel 39.
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The arms 34 are carried on two bearing members 41 and
42 rotatable about the bushing 37. A sprocket wheel 43
is integral with bearing member 41.

The axle 38 is carried at one end of a link 44, the
other end of which is pivoted at 45 to one end of a pair
©of further links 46. This link 46 is mounted on the frame
i2 to pivot abeut an axis coincident with the axis of a
motor 47 also carried by this frame. The motor drives a
sprocket wheel 48 over which passes a chain 49 that
drivably engages the sprocket wheel 43. At 45 the links
44 and 46 carry a plate on which are mounted two stub
shafts 51 and 52 that respectively carry idler sprockets
(only one sprocket §3 is shown) over which the chain
49 passes. Stub shaft 51 which is rotatable with sprocket
53 fixedly carries another sprocket 55. A further chain
56 passes over sprockets 55 and 39 as well as a further
sprocket 69 which is freely rotated about stub shaft 52.
The chain 56 lies over a part of sprocket 55 opposite
to the part of sprocket 53 engaged by chain 49 so that

when the pin 51 rotates the chains 49 and 56 rotate in

opposite directions and hence the arms 34 and 35 Totate
in opposite directions.

The linkwork 44 and 46 also serves to ensure that
chain is correctly tensioned even though the ski assembly
moves relative to the frame 12. Tensioning sprockets may
2Js0 be provided to tension the chains 49 and 55.

In use, when the weights 331 and 32 are rotating they

roduce an aliernating force along the plane 33. When the
thrust has a forward and upward component, this tends
to lift the ski 14. It also moves the ski and its lever
i7 translationally relative to the frame 12. This is
tacilitated because the ski 14 has a low resistance to
movement forwardly as well as being lifted slightly off
‘the ground. When the thrust has a rearward and down-
ward component, the ski 14 is forced downwardly into
the ground accentuating its high resistance to rearward
fmovement over the ground. Except in unusual circum-
‘stances the skill will not move backwardly and will sub-
sequently progress forward, in the manner described
above, from the position in which it has engaged the
ground as aforesaid. When the tension in the spring 28
is greater than the resistance to the movement of the
‘vehicle, the spring pulls the vehicle along in the forward
direction. Thereafter the spring 28 acts to smooth out the
forces applied by the ski assembly.

Any other thrust-generating device may be used if
desired and a second ski assembly may be incorporated
in the uvait sc as to provide a smoother drive.

Referring now to FIGURE 10, another vehicle of the
invention comprises a frame 101 having a horizontal
rectangular main section 192 from the corners of which
depend supports 183. These supports 183 respectively
‘carry at their ends ground engaging means in the form
'of a pair of parallel skis 184 for supporting the vehicle
upon spow-covered ground. It is to be appreciated, how-
ever, that the supports 103 may carry wheels, preferably
‘having inflatable tyres, or the supports 103 may terminate
'on bogies and may be steerable.

Pivotally slung beneath the forward part of the main
section 102 of the frame is a power means in the form of
an internal combustion engine 105. This engine 185 is
carried by pivoted levers 186 and is adjusted in position
by an adjustable link £07. The engine 105 drives a chain
1038 which in turn drives a sprocket wheel 189 carried to
rotate a shaft 11 extending across the rear supports 163.
Also carried by the shaft 111 is a pulley 312 and a pair
of levers 113. At their free ends the levers 113 rotatably
carry stub shafts 114 upon which are keyed crank mem-
bers 115 and 116. A central crank member 137 extends
between and parallel to these crank members 115 and 116.
A first lever 118 is pivoted between the free end of crank
member 115 and the adjacent end of central member 117.
A second lever 11% is pivoted between the free end of
crank member 116 and the other end of central member
117. A pulley 121 is also keyed to one of the stub shafts
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114. A belt 122 extends between pulleys 112 and 121 so
that upon rotation of the engine 105 the crank members
rotate and the levers 118 and 119 are caused to oscillate.

Located side-by-side below the main section 102 and
between the skis 104 are first and second drive skis 123
and 124. These skis 123 and 124 have serrations on their
undersides so that when the skis 123 and 124 tend to
move rearwardly relative to the frame 181, the skis en-
gage the ground so that there is a very high coefficient of
friction between the skis and the ground. The forward re-
sisiance of the skis, however, is low and the undersurface
of the skis may be coated with polytetrafluoroethylene for
improved characteristics when the vehicle is being used on
SNOW,

Each of skis 123 and 324 has a central boss 125 where-
by the first and second skis 123 and 124 may be pivotally
connected respectively to the lower ends of first and sec-
ond carrying levers 126 and 127 respectively. At their
upper ends the levers 126 and 127 carry slider blocks 128
which are respectively slidable in two horizontal guide
paths 129 formed on the underside of portion 162 of the
frame 101. The free ends of the first and second links 118
and 119 (the other ends of which are comnected to the
crank as aforedescribed) are pivotally connected to the
first and second levers 126 and 127 respectively. The links
are connected to the levers nearer the slider block ends
thereof and may even be connected to the said levers at
the same location as the slide blocks.

Elongated springs 131 and 132 extend respectively be-
tween the levers 126 and 127 and the frame 1$1. These
springs may be. connected to the levers at any position in
their length but I prefer them to be connected above the
connection between the lever and its moving link as shown
or at the guide blocks. The springs may slope downwardly
and rearwardly to apply a downward and rearward force
to the skis.

In operation, on rotation of the shaft 114 and the crank
members, one of the links, say for convenience link 118,
is moved forwardly relative to the frame, i.e. towards the
engine. The initial effect of such movement is to cause
the lever 126 to pivot forwardly about its connection with
the lug 125 of ski 123. As the guide block 128 is pre-
vented from moving downwardly by guide path 129, the
ski 123 is lifted slightly off the ground. Thereafter the
lever 126 is caused to effect translational movemert rela-
tive to the frame 161 with the guide block i28 sliding in
the guide path 129 and the lever 12§ maintaining a sub-
stantially constant inclination to the main section 382 of
the frame. The ski 123 is thus moved forwardly relative
to the frame 191. Also the spring 131 is extended.

‘While the link 118 is being moved forwardly, the link
119 is being moved rearwardly relative to the frame. The
initial effect of such movement is to cause the lever 127
to pivot rearwardly abeut its connection with the Tug 125
of ski 124. As the guide block 128 is prevented from rmov-
ing upwardly by the weight of the frame acting upon the
upper surface of the guide path 129, the ski 124 is urged
downwardly into the ground. The ski 124 has a high re-
sistance to movement in the rearward direction. This is
increased by the downward force applied to the ski 124
as described above. The ski 124 will therefore not move
rearwardly over the ground except under most unusual cir-
cumstances. Thus the central shaft 114 of the crank
mechanism will be moved forwardly. This will in turn
increase the forward movement of the ski 123 as described
above.

On further rotation of the crank mechanism past its
position of maximum throw, the link 118 will be moved
rearwardly and the lever 119 forwardly relative to the
frame 101. The action of the ski units are now reversed
with the ski 123 being inhibited against rearward move-
ment relative to the ground and the ski 124 being moved
forwardly relative to the frame. When the skis 123 and
124 have moved an appropriate distance relative to the
frame i3, the springs 131 and 132 are so stretched that
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one or both apply forces to the frame sufficient to -over-
come the frictional resistance to movement of the vehicle.
The springs 131 and 13Z now move the vehicle forward-
ly. The links 113 will be moved to an appropriate mean

operating position such as that shown in FIGURE 10.-

The springs 131 and 132 now act to absorb any large
fluctuations in forces exerted by the skis so that the ve-
hicle is propelled with a substantially constant force.

It will be noted that during the -rearward stroke of-
each lever 118 or 119, the force which is applied to its-

associated ski has a component in the rearward direction
and a component in the downward direction caused by the
weight of the vehicle 101 being utilised to increase the
vertical reaction of the ski to the ground. During the for-
ward movement of each lever the force which is applied
to the associated ski has a component in the forward di-
rection but the weight of the vehicle does not add in any
way to the vehicle reaction.

As mentioned above, the vehicle may have wheels (in-
dicated in chain lines at 133 and 134) instead of skis
164, In these circumstances the rear wheels 133 may be
mounted upon the shaft 111. A clutch device may be pro-
vided to selectively connect the sprocket 109 to the pulley
" 112 or to the shaft 114. A typical clutch device is shown
in FIGURE 11. In this device the sprocket wheel 109 is
freely rotatable on shaft 111 and is capable ‘of limited
axial movement under the influence of a clutch member
(not shown). The sprocket wheel is located between a disc
member 116 connected by key 118a to the shaft 111a and
the pulley 112 is freely rotated about the shaft 111. The
side faces of the sprocket wheel 189 has dogs 136 there-
on to- engage selectively dogs formed on the pulley 112
and the disc member 118. Thus by altering the axial lo-
cation of the sprocket 169 -the engine 105 may be con-
nected either to rotate the wheels 133 or to cause the

skis 123 and 124 to move as aforedescribed. When the -

wheels 133 are being used to provide motive power the
ckis 122 and 124 are lifted clear of the ground and are

held for example by movable pins (not shown) upon.a-

member 135 extending longitudinally of the frame be-
tween the skis 123 and 124. The movable pins may be

carried either by the skis themselves or by the member

135.

In a modification (see FIGURE 12) the links 111" have
projecting arms 137 at their lower ends, which arms 137
extend at right angles to the links towards the engine 195
so that the links 111 take in effect the form of bell crank
levers. In this modification the springs i31 and 132 are
omitted. The resilient comnection between-the ski units
 and the frame is now through springs 138 extending from

the free ends of the aforesaid arms to the underside of

the frame 101. The springs 138 may be slidably con-
nected to the arms 137 so that the spring bias can be ad-
justed by moviag its point of connection with the -arms
137.

As a further modification (not illustrated) a flexible
member may extend between the links 126 and 127 at an
appropriate position and a single spring may extend be-.
tween the centre point of the flexible member and the
frame. In both of these modifications, the springs would
have to expand less than the springs 131 and 132. In the
latter modification also the spring will only expand and

contract upor variation' of -the distance of the centre

point of the flexible member of the frame.
The power means 165 may be located at any other con-
venient position, for examplé on the rear end of the

frame. The power means may be comprised by an elec-

tric ‘motor or amy other suitable source.

In another modification the crank arms are comnnected -

to the drive links 118" and 119’ through compression
springs 139 (see FIGURE 13). These springs 139 are
¢onveniently contained within the links 118" and 119°
and have their free ends comnected to guide blocks 41
slidable within guideways 142 formed in these links. The
crank arms are connected respectively to these guide
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blocks. If forward resistance to the movement of the .re-
spective skis is high, i.e. if the spring connecting a respec-
tive lever to the load casrier is already substantially ten-
sioned while the ski is still being pushed forward, then
the spring joining the connecting rod. will compress and
thus effectively shorten the throw of the eccentric. In
censequence the average speed of the vehicle will be re-
duced as forward resistance increases.

A chain and sprocket arrangement can replace. the
pilley and belt system 312, 122, 1z21. .

It will be noted that in the vehicles above described and
illustrated the skis and associated members may be quite
light and therefore easy to move. However, due to the
downward force applied to the skis by the frame during
the rearward movement thereof the contact forces and
hence the coefficient of friction between the skis and the -
ground is increased to a considerable extent. Also it will
be noted that the lift applied to the-skis on forward move-
ment will emphasize the low resistance to movement of
the skis in this direction. ‘

The vehicle thus provides a traction means in the form
of the skis having a large area of contact with the ground -
but which is light to move and ecomomical to produce.
The vehicle is eminently suitable for travelling on sSnow-
covered ground. )

It will be appreciated that a number of modifications
can be made to-the various described embodiments of the
invention as will be apparent to a person skilled in this
art without departing from the spirit and scope of ‘my
invention. -

I claim:

1. A vehicle comprising

(i) a frame incorporating horizontal guide means,

(ii) ground engaging means carrying the frame upon
the ground, .

(iii) a first ski and a second ski, both of which said
skis Eave a high resistance to movement in one direc-
tion and a low resistance to movement in the op-
posite direction, ) *

(iv) a first lever pivoted at cne end to the first ski and
carrying means at the other end slidable within the
said horizontal guide means,

(v) a second lever pivoted at one end to the second

" ski and carrying means at the other end slidable with-
in the said horizontal guide means,

(vi) crank means carried by the frame and rotatable
about a central pivot axis,

(vii) first and second links connecting the .ends of the
crank means respectively to-the first and second .
levers so that upon rotation of the crank means the
said links will tend to move the levers and skis rela-
tive to the frame, and

(viii) power means for rotating the crank means.

2. A vehicle as claimed in claim 1 further comprising
crank carrying means carrying pin means about which
the crank is rotatable, the said crank carrying means being
movably mounted relative to the frame.

3. A vehicle as claimed in’ claim 2 further comprising
spring means extending between the levers and the frame.
4. A vehicle as claimed in claim 2 further comprising
spring means aciing between the crank carrying means
and the frame.
5. A vehicle as claimed in claim 4 in which the crank
carrying means comprises at least one bell brank lever -

- having two arms inclined to one another, being connected

respectively to the crank means and the spring means and
being pivotally mounted intermediate the aforesaid con-
nections. - ;

6. A vehicle as claimed in claim 1 wherein the under-
surface of each ski is serrated, the surface of the said
serrated nndersurface being comprised by polytetrafluoro-
ethylene. .

7. A vehicle as claimed in claim 1 further comprising -
spring means_connected respectively between the crank
means and the links. - s
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8. A vehicle capable of moving along a land surface

comprising

(1) a frame in contact with the ground and movable in
at least a preferred direction along the ground,

(ii) a thrust unit comprising at least one pair of
weighied members, each member being rotatable in
opposite directions in a plane and being alignable
in rotation to provide maximum thrust in said pre-
ferred direction, said planes being inclined with re-
spect to the frame such that, during travel over a
horizontal land surface, the plane is disposed at an
angle to said horizontal surface, the angle extend-
ing upwards toward the said preferred direction of
travel and downwards opposite said preferred di-
raction,

(ili) means to retain said thrust members in said plane
during rotation thereof to thereby apply to said thrust
unit a substantial downward thrust in addition to the
weight of the rotaiing member withcut substantially
increasing the inertia of the thrust unit,

(iv) means fo rotaie said weighted members,

(v) meaxns to restrain motion of the vehicle in a direc-
tion opposite to said preferred direction, and

(vi) means to permit thrust in said preferred direction
from said thrust unit to be transmitted to said frame
to move said irame from along a land surface, said

<

10
thrust members being of substantiaily less weight
than the remainder of the vehicle.

9. A vehicle according to claim 8 wherein said thrust
unit is retractable.

18. A vehicle according to claim 8§ wherein said means
to retain the thrust members in said planes comprises
spring means acting downwardly on said thrust member.

11. A vehicle according to claim 8 wherein said means
to retain said thrast member in said plane comprises
guideway means defining a path in which said rotating
thrust members are slidable.

12. A vehicle according to claim 21 wherein said means
to retain said thrust member in said plane further com-
prises spring means aciing downwardly on said thrust

5 member.

References Cited

UNITED STATES PATENTS
1,023,565 4/1912 Reichenstein __________ 180—4
1,356,964 10/1920 Castella —_ . _________ 180—38
1,511,960 10/1924 Goldschmidt ._________ 180—7
FOREIGN PATENTS
503,306 3/1920 France.

LED FRIAGLIA, Primary Examiner.



Jan. 23, 1968 K. GROSSFIELD : 3,365,012
TRACTION DEVIGCES

Filed Sept. 23, 1966 ' 8 Sheets-Sheet 1

NSNS

RS S S RS,




- 3,365,012
8 Sheets-Sheet 2

K. GROSSFIELD
TRACTION DEVICES

Jan. 23, 1968
Filed Sept. 23, 1966

gl SO Lyl G

- N, 4 g
PN NGIPN VIS T SIS PRS2

AR ﬁr|r.>‘\»ﬂ bl \\ /@




Jan. 23, 1968 K. GROSSFIELD 3,365,012
‘ ’ TRACTION DEVIGCES ‘

Filed Sept. 23, 1966 8 Sheets-Sheet 3

NN

-

]::

A
A,

72 {7
07

Frg. 4
PNV IV NG P NI/ NI/ N

T~

NS N L SNNE



Jan. 23, 1968 K. GROSSFIELD 3,365,012

TRACTION DEVICES

Filed Sept. 23, 1966 '8 Sheets-Sheet 4




Jan. 23, 1968 K. GROSSFIELD 3,365,012
TRACTION DEVICES
Filed Sept. 23, 1966 8 Sheets-Sheet 5

14
—
8

3 Aty
ﬁ
a\ln \I-
N
wy_| I o™~
N Q
0~
. . m
-Q 1
Fx, @
(Vo
on

37

| 29




Jan. 23, 1968

K. GROSSFIELD 3,365,012
TRACTION DEVICES

Filed Sept. 23, 1966 : 8 Sheets-Sheet 6

| 46d  Mla6 Fig 8
l! i 16’, .

55 ”Kr{
se I 5
44—11]! 3
( . . rr—i/)
) ’f:j;34
II_
774 -L-JJVH J.J
2 ) 15
B ==
—| Fig9
EIJ A
z 1134
3% 32 |35
il 1 5 |42
38 Al — N\
TN ::::::‘;:@jm
L AN Y
TG N2




3,365,012

K. GROSSFIELD

Jan. 23, 1968 .

TRACTION DEVICES

Filed Sept. 23, 1966

8 Sheets-Sheet 7

9l Ell

—)_ I = ISR
W\ N o
- - .N - ,\
| % g1 ] \/Il |
LO! vEl

) =
"w gl 90H]
]

[Cl ol | \. N\ |
€0/ cel / /[___w. .
- | N/Or_____ A\NO) RN ™
/A RN A VA
101 ol 621 8¢l 6¢!



Jan. 23, 1968

Filed Sept. 23, 1966

102

K. GROSSFIELD

TRACTION DEVICES

3,365,012

8 Sheets--Sheet 3

th.]l.

136 109

110
2N 11

&w_

112

\/ 10a

AN\




United States Patent O

3,404,854
Patented Oct. 8, 1968

1CC

1

3,404,854 )
APPARATUS FOR IMPARTING MOTION
TO A BODY
Alfio di Bella, Via Montallegro I, Genoa, Ifaly
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18,038/63
7 Claims. (ClL. 244—62)

ABSTRACT OF THE DISCLOSURE

Apparatus for propelling a body free to move in a
plane unidirectionally along a straight path. A driven
mass is guided by guide means for guiding the driven
mass in a path of movement defined by a three-dimen-
sional curve and at a speed which varies along the curve.
The path of movement is followed by the center of mass
of the mass.

This application is a continuation-in-part of application
Ser. No. 389,375, filed Aug. 13, 1964 and of my appli-
cation 524,365 filed Dec. 23, 1965, now both abandoned.

This invention relates to apparatus for imparting motion
in a preselected direction to a body.

According to the invention, motion in a preselected
direction is imparted to a body by mounting a mass on
the body for movement relative to the body, driving the
mass and guiding the center of mass of the driven mass
along a path of movement defined by a closed three-di-
mensional curve and at a speed which varies along the
curve. It is found that such motion of the mass imparts
motion to the body in a direction preselected by selecting
the orientation of the curve relative to the body. An ap-
paratus according to the invention comprises drive means
operatively connected to the mass for driving the mass,
the drive means being adapted to be fixedly mounted rela-
tive to the body, and guide means for guiding the driven
mass in a path of movement defined by a closed three-
dimensional curve and at a speed which varies along the
curve, the path of movement being followed by the center
of mass of the mass.

According to a specific embodiment of the invention,
motion is imparted to the body in a preselected direction
by rotating the mass about a first axis at a varying dis-
tance from the center of the mass to the first axis, and
simultaneously rotating the first axis about a second axis,
the second axis being athwart the first axis and the first
and second axes being operatively connected to the body.

A specific embodiment of the apparatus for carrying
out the method of the invention comprises a support
frame adapted to be fixedly attached to the body, a first
shaft, means for mounting the first shaft on the support
frame for rotation about its axis, a second shaft posi-
tioned with its axis athwart the axis of the first shaft
and interconnected with the first shaft for simultaneous
rotation of both shafts about their respective axes and
a mass -carried by the second shaft at a fixed distance
from the axis of the second shaft, This apparatus carries
out the method of the invention as described above when
the shafts are rotated.

The motion that it is desired to impart to the body is
motion in a definable direction which may be preselected
each time. Thus, for example, the apparatus of the in-
vention may be attached to the top of a rectangular plat-
form provided at each of its corners with a foot member,
in which instance the platform with its foot members is
the body. The platform or foot members are not attached
to the floor or other fixed support surface upon which
the platform rests on its foot members. It is found that
the vibration imparted to this body by the operation of
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the apparatus of the invention causes the body carrying
the apparatus to undergo translational motion across the
support surface by a walklike shifting of weight upon its
foot members. Also, the apparatus may be mounted in
or on a water vessel, i.e., a boat or a ship, and the opera-
tion of the apparatus will impart a net translational mo-
tion to the water vessel, moving it through the water.
Furthermore, the apparatus may be attached to lighter-
then-air vehicles and the operation of the apparatus will
impart a net translational motion to the lighter-than-air
vehicle, moving it through the air. Typically, the lighter-
than-air vehicle is a lightweight shell, balloon or bag filled
with hydrogen gas or helium gas. Commonly known .
lighter-than-air vehicles which may be propelled by means
of the apparatus and method of the invention are blimps,
dirigibles and balloons.

The invention will now be further described by refer-
ence to the drawings, in which:

FIG. 1 is a graphical representation of the path de-
scribed by the point P defining the center of mass of a
mass carried by a shaft, having a longitudinal axis K, at
a fixed distance from the point P to the axis K, the shaft
rotating about another axis x while the mass rotates about
the first mentioned shaft according to the invention;

FIG. 2 is a plan view of a specific embodiment of an
apparatus according to the invention;

FIG. 3 is an end elevation view of a boat, floating in
water, and on which is mounted the apparatus of FIG. 2;

FIG. 4 is a plan view of a diagrammatic illustration
of a second embodiment of apparatus according to the in-
vention;

FIG. § is a plan view of a vehicle provided with appara-
tus according to FIG. 4; and

FIG. 6 is a plan view of a lighter-than-air craft pro-
vided with apparatus according to FIG. 4.

According to the invention, a mass having its center
of mass at the point P is carried by a rotatable shaft,
which rotates about its axis K, and as the shaft rotates
about its axis K it also rotates about another axis x, the
axis x being transverse of, i.e., not parallel to, the axis
K. This system may be superimposed on a system of co-
ordinates having a horizontal axis x, a vertical axis z and
a third axis y at right angles to both axes x and z and
having an origin O. In the particular system illustrated in
FIG. 1, the shaft rotates about its axis K and the shaft
with the axis K rotates about another axis which is co-
incident with the axis x of the coordinate system and
accordingly is designated x. As the shaft rotates about
axes K and x, carrying the mass with it, the point P de-
fining the center of mass of the mass moves in a path
¢, the path defining a configuration known to mathema-
ticians as a “Viviani window.”

In a specific embodiment of an apparatus which will
cause a mass to define a path as shown in FIG. 1, on a
rotatable shaft 9 is fixedly mounted an arm 12 to the
free end of which is fixedly attached a weight 13. The
arm 12 and the weight 13 together define a mass m. A
frame 4 is mounted on base plate 2 and is provided with
bores 7 and 8 through which the shaft 9 passes and which
act as bearings for the rotation of the shaft 9,

A motor 1, which may be battery-powered for exam-
ple, rotates a shaft 3 upon which is mounted, for rotation
with the shaft, the frame 4. The shaft 3, which continues
on the other side of frame 4, is rotatably mounted on
bearings 5 and 6, bearings 5 and 6 being mounted on the
base plate 2.

At one end of the shaft 9 is mounted a gear 10 and at
the other end of the shaft 9 is mounted a balance weight
11, in the configuration of a disc, to balance the gear 10,
On the base plate 2 near the free end of the shaft 3 is
fixedly mounted the gear 14, which meshes with the gear
10.
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When the motor 1 rotates the shaft 3, the frame 4,
being attached to the shaft 3, rotates with the shaft 3.
The frame 4 carries with it in rotation about the axis of
the shaft 3 the shaft 9. The meshing of the gear 10 with
the gear 14 causes the shaft 9 to rotate about its own
axis as it rotates about the axis of the shaft 3. Thereby,
as the shaft 9 is rotated about the axis of the shaft 3, the
mass rm is rotated about the axis of the shaft 9 at a fixed
distance from the axis of the shaft 9 since it is fixedly
mounted on the shaft 9.

As shown in FIG. 2, the mass m is symmetrically dis-
posed relative to the axis of the shaft 3. However, ac-
cording to another embodiment of the invention the mass
m may be disposed to the left or to the right of the axis
of the shaft 3. According to still another embodiment of
the invention, the mass m, rather than being in effect a
single integral unit, may be a plurality of discrete units.
Thus, for example, rather than a single arm and weight
there may be provided mounted on a shaft 9, axially
spaced, a pair of parallel arms and weights. In this latter
embodiment the center of mass of the mass jointly defined
by the two arms and corresponding weights will be a point
in space but this is of no consequence with respect to the
operation of the invention.

There are numerous other embodiments for effecting
the principle of this invention. Thus, for example, two or
more of the apparatuses, each having its own support
frame, may be coupled together for simultaneous opera-
tion. According to still a further embodiment, the direc-
tion of rotation of the driven shaft may be reversed at
short intervals. Furthermore, the gears may have different
numbers of teeth so that the shafts rotate at different
speeds. Also, if a plurality of masses on a plurality of
shafts are used, each mass may be disposed at a distance
from the axis of the shaft about which it rotates different
from the corresponding distance of the other masses from
their respective shaft axes. Also, even if only a single shaft
carrying a mass is used, if the mass consists of a plurality
of discrete mass units the mass units may be disposed in
different directions and at different distances from the axis
of the shaft on which they are carried provided that the
resultant center of mass does not lie on the axis of the
carrying shaft.

In FIG. 3 the apparatus of FIG. 2 is mounted on a
boat 15 by means of a superstructure 16 from which the
apparatus of FIG. 2 is suspended by means of springs 17.
Operation of the apparatus produces vibrations which
move the boat through the water with a net translational
motion.

An illustration of the use of two masses is illustrated
in FIG. 4 in which a base 40 has a motor 41 driving a
shaft 43 mounted on bearings or supports 45, 46 for rota-
tion. A gear 47 is driven from the shaft which in turn
drives a second shaft 48 about its axis through another
gear 49, The shaft 48 is thus driven about its axis and
is at the same time rotated about the axis by the driven
shaft 43. The shaft 48 has two arms 48a, 486 of equal
length normal to its axis and equally spaced from the
axis of the motor driven shaft 43. Two similar masses 50,
51 are fixed to the two arms 48a, 48b and move along
paths spaced from the two shafts.

This type of apparatus is usable on vehicles as illus-
trated in FIG. 5 in which a vehicle 54 is shown provided
with an apparatus 55 of the type of FIG. 4 and illustrated
diagrammatically. The apparatus is shiftable in position
for developing lateral displacements during parking. A
device 58 of the type shown in FIG. 4 is shown appplied
to a lighter-than-air vehicle 60 for propelling it.
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A vehicle being translationally moved by the apparatus
of the invention may be braked by reversing the orienta-
tion of the axes and rotfating mass or masses to a mirror
image or by reversing the direction of the motor. The
orientation may be reversed to a mirror image of itself
simply by rotating the apparatus 180° in the plane of the
base plate. Similarly, directional changes of the motion
of the vehicle may be made by rotating the apparatus to
intermediate positions. Thus, the apparatus may be pivot-
ally mounted on the vehicle (body) to which translational
motion is to be imparted and the orientation of the ap-
paratus may sequentially be adjusted to different posi-
tions and locked in turn in each desired position so that
the vehicle sequentially moves in different desired direc-
tions according to the orientation of the apparatus with
respect to the vehicle.

The invention is not to be construed as limited to the
particular forms disclosed herein, since these are to be
regarded as illustrative rather than restrictive.

What I claim and desire to secure by Letters Patent is:

1. In combination with a body free to move in a plane,
apparatus for propelling the body unidirectionally along
a straight path comprising drive means operatively con-
nected to a mass for driving said mass, said drive means
being fixedly mounted relative to said body, and guide
means for guiding said driven mass in a path of movement
defined by a closed three-dimensional curve and at a speed
which varies along said curve, said path of movement
thereby being followed by the center of mass of said mass.

2. In combination with a body free to move in a plane,
apparatus for propelling the body unidirectionally along a
straight path comprising a support frame fixedly attached
to said body, a first shaft, means for mounting said first
shaft on said support frame for rotation about its axis,
a second shaft positioned with its axis athwart the axis of
the first shaft and interconnected with the first shaft for
simultaneous rotation of both shafts about their respec-
tive axes, a mass carried by said first shaft at a fixed dis-
tance from the axis of said first shaft, whereby upon rota-
tion of said shafts, the mass rotates about the axis of the
first shaft at a fixed distance from the center of said mass
to the axis of the first shaft and simultaneously the axis
of the first shaft rotates about the axis of the second shaft,
the movement of said mass imparting motion to the body
when said support frame is fixedly attached to the body.

3. The apparatus of claim 2, wherein said mass com-
prises a plurality of discrete units.

4. The apparatus of claim 2, wherein said shafts are
arranged at right angles with respect to each other.

5. The apparatus according to claim 2, in which the
body free to move in a plane is adapted to be supported
by the ground whereby the body is propelled unidirection-
ally along a straight path on the ground.

6. The apparatus according to claim 2, in which the
body free to move in a plane is adapted to be supported
by water, whereby the body is propelled unidirectionally
along a straight path in the water,

7. Apparatus according to claim 2, in which the body
free to move in a plane is adapted to be supported by the
atmosphere, whereby the body is propelled unidirection-
ally along a straight path in the atmosphere.
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POHLIG-HECKEL~BLEICHERT
Vereinigte Maschinenfabriken AG

Wuchtgetriebe

Angemeldet am:

Beginn der Patentdauer:

Die Erfindung bezieht sich auf ein Wuchtgetriebe zum Lenken
eines oder mehrerer Fliehgewichte fiir die Erzeugung wahlweise

gerichteter Krédfte.

Ziel der Erfindﬁng ist es, eine Vorrichtung zu schaffen, die
unabhidngig von HuBeren Reibungskridften, schwebendem Fortbe-
wegen und Schwimmen mit vermindertem Tiefgang, zum Heben,

senkrechten Starten, Fahren und Bremsen ausgebildet ist.

Dies geschieht erfindungsgemidf dadurch, daf die Fliehgewichte
radial an'in einem gemeinsamen Rahmen bzw. Kdfig rotierbar ge-
lagerten Wellen gelagert sind und der Kéfig um senkrecht zu
den Wellen der Fliehgewichte gerichtete Achsen &it derselben

009886/0885

-2 .



- & -

J - - 1935794
Drehzahl wie die Fliehgewichtswellen drehbar angeordnet ist,
sodaB die Schwerpunkte der Fliehgewichte raumlich gekrﬁﬁmte
Schleifenlinien beschreiben und ihre rdumlich und zwitlich

resultierendeh Fliehkridfte in gleicher Richtung wirken.

'Zweckmaﬂlgerwelse sind hierfir die Fllehgew1chtswe11en und

der Kifig je mit Eigenantrieben synchroner Drehzahlen versehen.,

Es hat sich vorteilhaft erwiesen den Kdfig durch Motore bzw.
thwungmassen treibbar zu machen und iiber Getriebeteile die

Fliehgewichtswellen mit gleicher Drehzahl anzutreiben.

GemidB der Erfindung beschreiben die Schwerpunkte der Fliehge-
wichte in der Vorrichtung bei gleichen Drehzahlen wie die senk-
recht dazu rotierenden Rahmen, bzw. Kdfige rdumlich gekrﬁmﬁte
Schleifenlinien, deren Umkehrstellen in Ebenen durch die Rahmen-
achsen liegen und in deren Kreuzungspunkten die maximalen wirk-

samen Fliehkrifte der Fliehgewichte auftreten.

Erfindungsgemas ist hierfiir vorgesehen, mittels Steuergerét

die Ebenen durch die Umkehrstellen und die Kreuzungspunkte der
Schleifenlinien der Fliehgewichte wahlweise so im Gehduse der
gesamten Vorrichtung zu schwenken, daB die in diesen Ebenen .
wirksamen Fliehkrifte der Fliehgewichte als Schub-, Hub- bzw.
Bremskrifte am Gehiuse und dem angeschlossenen zu hebenden, be-
~wegenden bzw. abzubremsenden und abzusenkenden Gegenstand in

der gewiinschten Richtung wirksam werden.

Die Erfindung ist im folgenden anhand von'lediglichrBeipiele .
der Erfindung darstellendenrAusfﬁhrungsformén niher erldutert,
die in der Zeichnﬁng_veransqhaulicht sind. Es zeigt:
Fig. 1 eine Amnsicht der Vorrichtﬁng mit einem Fliehgewicht
bei geoffnetem Geh&use,
Fig. 2 einen in Achsenhdhe durch die Vorrichtung gemif Fig.
1 gefijhrten Querschnitt, ‘
Fig. 3 eine Ansicht der Vorrichtung'mit 2 Fliehgewichten bei
gedffnetem Gehduse, '
Fig. 4 einen in Achsenhdhe durch die Vorrichtung nach Fig. 3
. gefiihrten Querschnitt, . '
Fig. 5 eine Ansicht der Vorrlchtung mit 2 Fliehpunkten‘git

- gzentralem Antrleb bei gedffnetem Gehiuse

009886/0885.
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Fig. 6 einen in Achsenhdhe durch die Vorrichtung, nach Fig.

5 gefiihrten Querschnitt
Eianliehgeﬁicht 1 ist an einer Welle 2 rotierbar in einem
Kifig 3 gelagert und wird iiber Kegelridder 4, eine Zwischenwel-
le 5 und Stirnrader 6 von in einem Gehiuse 7 mittels Achsen.B
gelagerten rotierenden Kafig 3 angetrieben. Dabei rollt das
Stirnrad 6 an der Zwischenwelle 5 aurl dem durch ein Steuerge-

rat 9 am Gehduse 7 festgehaltenen Stirnrad 6a ab, da der An-
trieb der Kidfigachse 8a iiber ein Vorgelege 16 erfolgt. Das
Stirnrad 6a ist fiir die Steuerbarkeit im Geh&use 7 drehbar
gelagert. Das Gehduse 7 ist mit dem zu bewegenden Gegenstand
mittels eines Fufrahmens 11 verbunden, auf welchem auch ein

Antricbsmotor mit erforderlicher Bremse montiert ist.

Diese Ausfiihrung gemdf Fig. 1 mit einem Fliehgewicht erfordert
hohe Drehzahlen und eignet sich fiir kleine Einheiten an quer-
stﬁbilen Gegenstiinden, wie zum Verfahren von schienengebundenen
Gegenstinden und Schwimmkdrpern, sowie zum Hebenvwon an schweren
Aggregaten gefiihrten Auslegerenden infolge der AuBlenwirkungen
der in Richtung der Achsen 8 auftretenden Fliehkrifte aﬁ den
Umkehrstellen der Schleifenlinie der Fliehgewichte und deren

periodisch mit gleichhoher Frequenz auftretenden Corioliskrifte.

Gemd Fig. 3 sind die beiden Fliehgewichte 1 an ihren beiden
Wellen 2 getrennt voneinander rotierbar im gemeinsamen Kafig 3
gelagert, sie werden einzeln iiber die Kegelridder 4, Zwischen-
wellen 5 und die Stirnrdder 6 vom im Gehiuse 7 mittels den
Achsen 8 gelagerten rotierenden gemeinsamen Kidfig 3 angetrieben.
‘Dabei rollen die beiden Stirnridder an den Zwischenwellen auf
dem durch das Steuergerit 9 am Gehiuse 7 festzuhalteneh Stirn-
rad 6a ab, da der Antrieb der Kédfigachse 8a iiber das Vorgelege
10 erfolgt. Das Stirnrad 6a ist fiir die Steuerbarkeit im Ge-
hduse 7 drehbar gelagert. Das Gehiduse 7 ist auf dem zu bewegen-
den Gegenstand mittels einem Fufirahmen 11 befestigt, auf wel-
chem auch der Antriebsmotor mit erforderlicher Bfemse montiert

ist.

Diese Ausfiihrung mit zwei Fliehgewichten gemiB der Erfindung

sit universell anwendbar: die AuBenwirkungen der periodisch auf-
tretenden Querflieh- und Corioliskrifte sind gering; die

009886/0885 -4 -
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beiden Fliehgewichte rotieren gegenlﬁufig'undrerzeugen bei enf-
sprechendem Anbau der Zwischenvorgelege 4,5,6 gléichzeitig und
in derselben mittels des Steuergerdtes 9 eingestellten Richtung
pafallele maximale Fliehkréfte, woﬁei ihre Schleifenlinien auf
einér gemeinsamen Hglbzylindefflﬁche um die Fliehgewichtswellen

2 liegen.

Da die Gewichte die von den Vorrichtungen dieser Ausfiihrungsva-
riante zu bewegenden, bzw. zu tragenden Gegensténde je nach Aus-
legungen etwa das acht- bis zwdffache der Getriebegewichte er-
reichen konnen, eignet sich diese Zwillingsausfiihrung mit ihren
gut zuganglichen Maschinenteilen fiir querlabile Flug-, Schwebe-
und Fahrkidrper, sowie das Heben freibeweglicher Massen besonders

mit Fernsteuerung fiir Montagen und Container ohne Krananlagen.

Bei der Ausfithrung gemidn Fig. 5 sind die beiden Fliehgewichte 1
an ihren beiden Wellen 2 getrennt voneinander rotierbar im ge-
minsamen Kifig 3 gelagert. Sie werden iiber die dazwischen ange-
ordneten Kugelrdder 4 direkt vom im Gehduse 7 mittels der Achse
8 und der Hohlachse 8a gelagerten rotierendem gemeinsamen Kafig
angetrieben. Dabei rollen die beiden Kegelrdder 4 an den Ge-
wichtswellen 2 mit dem Kegelrad 4a auf der durchgeheﬁden im Ge-
héuse 7 drehbar gelagerten Achse 8 ab, da diese von dem Steuer-
-gerdt 9 am Gehduse 7_festgeha1ten wird, sobald der Kiafig 3 vom
Vorgelege 10 iiber die Hohlachse 8a angetrieben wird.

Der Fufrahmen 11 kann auch bei allen Ausfiihrungsbeispielen der
Erfindung um einen Drehzapfen schwenkbar mit dem zu bewegenden
Gegenstand gélagert sein, um eine Knderung der Fortbewegungs-

vorrichtung durch wahlweises Schwenken des gesamten Wuchtge- 7
triebes und damit seine Kraftrichtung zu erméglichen. Die wird
besonders fiir Kraftfahrzeuge erforderlich, um auch ihr Kurven-
~ fahren von der Bondenreibung unabhéngig zu machen, wobei die

Schwenkung durch die Fahrzeugsteuerung zu erzeugen wére.

Fiir die evtl. erforderliche Verkiirzung der Anlaufzeit der
rotierenden Massen der Vorrichtung ist es zum Zwecke schnellerer
Hub- bzw. Schubwirkung vorteilhaft, ein§ Bremse zwischen Motor
und Getriebe einzubauen, sofern die Bremswirkungen die fiir den
Antrieb der Vorrichtung geeigneten Verbrennung- oder Elektro-
motore mit Drehzahlregelung dafiir nicht ausreichen. -5-
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Entsprechend hohe und gleiche Drehzahlen der Fliehgewchts-
wellen und Rahmen bzw. Kidfige der Vorrichtung verursachen
mittlere wirksame Fliehkridfte in der eingestellten Gesamt-

wirkebene, deren Gréfe ein Vielfaches des Gewichtes der ge-

‘samten Vorrichtung mit Antriebsmotor erreichen kdnnen. So

wirkt bereits an einem Modell dieser Vorrichtung von etwa

.10 kg Gewicht bei Dréhzahlen von 1800 pro Minute eine mitt-

lere Schubkraft von étwa 80 kg, wozu fiir die Uberwindung
der inneren Reibungswiderstdnde bei Widlzlagerungen eine

Motorleistung von etwa 100 Watt ausreicht.

009886/0885
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Patentanspriche

(;Z)Wuchtgetriebe zum Lenken eines oder mehrerer Fliehgewichte

3.

b,

fiir die Erzeugung wahlweiser gerichteter Krifte, dadurch
gekennzeichnet, daB die Fliehgewichte (1) radial an in einem
gemeinsamen Rahmen bzw. Kdfig (3) rotierbar gelagerten Wel-
len (2) gelagert sind und der Kifig (3) um senkrecht zu den
Wellen (2) der Fliehgewichte (1) gerichtete Achsen (8) mit
derselben Drehzahl wie die Fliehgewichtswellen drehbar an-.
geordnet ist, sodaf die Schwerpunkte der Fliehgewichte raum-
lich gekriimmte Schlelfenllnlen beschreiben und ihre rdumlich
und zeitlich resultierenden Fliehkridfte in gleicher Rlchtung

wirken.

Wuchtgetriebe nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dal
der Kifig (3) und die Wellen (2) je mit Eigenantrieben syn-

choner Drehzahlen versehen sind.

Wuchtgetriebe nach Anspruch 1 und 2, dadurcﬁ gekennzeichnet,

daf der Kifig (3) durch Motore bzw. Schwungmassen treibbar

ist und iiber Getriebeteile (4;5,6) die FPliehgewichtswellen

(2) mit gleicher Drehzahl antreibt.

Wuchtgetriebe nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch ge-~
kennzeichnet, daB bei zwei vorgesehenen Fllehgew1chten (1)
diese derart einander entgegen rotieren, daf ihre w1rksamen
Fliehkrifte parallel und gleich gerlchtet sind und dadurch

eine gemelnsame resultierende Gesamtfllehkraft erzeugen,

Wuchtgetrlebe nach einem der Anspriiche 1 bis L, dadurch ge--
kennzelchnet daf mlttels eines an sich bekannten Steuerge—
rites (9) das Verdrehen der Wirkebene der resultierenden Flieh-
kraft 1n vorgegebene Schubrlchtungen der Vorrichtung vom '

Fahren zum Bremsen, Heben zum Schwenken oder Fllegen-und-

-andere vorgesehen ist.

009886/0885
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6. Wuchtgetriebe nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadufch
gekennzeichnet, daB es verschwenkbar angeordnet ist und
hierzu einen um einen Drehzapfen schwenkbar angeordneten
Fufrahmen (11) bzw. Gehduse (7) aufweist, wodurch die
Schubkrifte horizontal in vorgegebener Fahrt- bzw. Flug-
richtung lenkbar und/oder Auslegerenden und Lasten seit-

lich ausschwenkbar sinds

«

009886/0885
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POHLIG-HECKEL-BLEICHERT
Vereinigte Maschinenfabriken AG

Wuchtgetriebe
Zusatz zur Anmeldung P 19 35 79%.9

Tag der Anmeldung:

Beginn der Patentdauer:

Die Hauptpatentanmeldung betrifft ein Wuchtgetriebe zur Er=
zeugung wahlweise gerichteter Schubkrafte mit in drehbar an-
geordneten Kidfigen rotierbar gelagerten Fliehgewichten.

- 2 =
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Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, das Wuchtgetriebe
durch das sinngeméfe Zusammenwirken von vier Fliehgewichten
in einer Baueinheit weiter zu verbessern und sdmtliche nach
aufen wirkende Querkrédfte und Drehmomente zu unterbinden,
welche bei der Verwendung von Wuchtgetrieben mit nur einem

oder zwei Fliehgewichten aﬁftreten.

Im folgenden ist ein Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung unter
Bezugnahme auf schematische Zeichnungen nidher erlidutert:

Es zeigt Fig. 1 einen vertikalen Langsschnitt, Fig. 2 einen
horizontalen Langsschnitt und Fig, 3 einen vertikalen Quer-
schnitt durch das erfindungsgemédfe Wuchtgetriebe mit vier
Fliehgewichten.,

In einem Gestell 12 ist ein Gehéduse 8 um die Lidngsachse Z 3 Z

schwenkbar gelagert.

Im Gehduse 8 sind zwei Kiéfige7 drehbar gelagert, welche vom
Motor 11 iiber ein Vorgelege 10, 9 und gleiche Stirnridder 6

um die Achsen Y + Y in Rotation versetzt werden und infolge
der direkt kimmenden Stirnrdder 6 gegenldufig rotieren. Jeder
Kdafig 7 enthdlt zwei gleiche Fliehgewichte 1 mit den gleichen
Stirnréddern 2, welche wiederum direkt kédmmen, also bei Rota-
tion um die Achsen X + X einander entgegengesetzt bewegt wer-
den. Die Stirnrﬁder 2 werden dazu von gleichen Stirnréddern 3
angetrieben, sobald die beiden Kdfige 7 rotieren, da die auf
den Wellen der Stirnrider 3 befestigten Kegelridder 4 auf den
im Gehduse 8 fixierten Kegelriddern 5 abrollen, sofern das Ge-

hduse 8 vom Gestell 12 festgehalten wird.

Dabei entstehen gegenldufige Rotationen der vier Fliehgewichte
1 um die Achsen X v X und gleichzeitig mit gleichen Winkelge-
schwindigkeiten gegenliufige Rotationen der beiden Kiéfige 7

um die Achsen Y + Y und die vier Fliehgewichte 1 beschreiben
gegenliufige Schleifenlinien. Werden somit durch dem Motor 11
iiber das Vorgelege 10, 9 im vom Gestell 12 festgehaltenen Ge-
hause 8 die beiden Kifige 7 angetrieben, so treten die richtig

-3 -
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eingestellten Gewichte 1 gleichzeitig auf ihren Schleifenbahnen
aus der Horizontalebene X, Y, Z der Darstellungen nach oben
gegenldufig heraus, wodurch deren vier Einzelfliehkrédfte beim
Durchlaufen der Schleifenhdchstpunkte bzw, Kreuzungspunkte
gleichzeitig parallel nach oben gerichtet sind. Auch sémtliche
Fliehkridftevertikalkomponenten sind nach oben gerichtet und
deren Horizontalkomponenten heben sich gegenseitig auf, ohne

nach auBen wirkende Querkrédfte zu erzeugen.

Da sich die Fliehgewichte nur horizontal uad nach oben bewegen,
treten auch keine Gegenkridfte machwmten auf, die den Schub min-
dern kénnten, welcher bei dargestellter Gehidusestellung als mitt-
lere Summe aller Fliehkréfte-Vertikalkomponenten das Wuchtgetrie~

be nach oben driicken, bzw., ziehen wird.

Mittels geeigneter Zusatzvorrichtung kann auch das Gehduse 8 um
die Achse Y ¢+ Y im Gestell 12 geschwenkt und in einer anderen Stel-
lung festgehalten werden, wodurch die Schubkraft schrig zur Ver-
tikalen bis horizontal wirken wird.

Sei beispielsweise das Wuchtgetriebe mit dargestellter Anordnung
des Gestelles 12 an einer Last oder einem Flugkorper befestigt,
so kann mittels Schwenken des Gehauses 8 vom Heben iiber Schweben
zum Fliegen gesteuert werden, wobei die Schubkraft vom Quadrat

der Drehzahl abhédngig ist.

Analog verhélt sich ein Wuchtgetriebe, das umgekehrt, also am
Gestell 12, nach unten hiéngend an einem Fahrzeugrbefestigt ist, wo-
bei vom Fahren iiber erhdhten Bodendruck schnell auf Bremsen umge-
schaltet werden kann, ohne daB8 weitere Kraftiibertragungsorgane auf

Laufridder, die dann nur noch mit Haltebremsen versehen sind, er-

forderlich wiren.

Mit Riicksicht auf die bei Querrotationen von Fliehgewichten zu
iiberwindenden Corioliskréfte ist erfindungsgemip die Verwendung
von kleinen Rotationsradien fiir die Fliehgewichte, &hnlich Exzen-
tern, welche dann mit entsprechend hohen Drehzahlen rotieren, vor-

gesehen.
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Patentanspriche

n
&1;/Hhchtgetriebe zur Erzeugung wahlweise gerichteter Schub-

2.

krafte mit in drehbar angeordneten Kifigen rotierbar ge-
lagerten Fliehgewichten, dadurch gekennzeichnet, daB in ei-
nem um eine Liangsachse (Z) schwenkbaren Gehiuse (8) zwei
um parallel zur Lidngsachse (Z) verlaufende Achsen (Y) der
Fliehgewichte (1) drehbare gegenliufig rotierende Kifige
(7) und in diesen zwei um senkrecht zu den Achsen (Y) der
Fliehgewichte (1) verlaufende Achsen (X) gegenlidufig ro-
tierende Fliehgewichte (1) angeordnet sind, wobei deren
vier Einzelfliehkrifte beim Durchlaufen der Schleifen-
hdchstpunkte gleichzeitig parallel nach oben gerichtet bzw.
deren Fliehkréftevertikalkomponenten nach oben gerichtet
sind, deren Horizontalkomponenten ohne nach auBSen wirkende
Querkriéifte zu erzeugen 'sich gegenseitig aufheben.

Wuchtgetriebe nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB
zur xnderung der Schubkraftrichtung eine Zusatzvorrichtung
vorgesehen ist, mittels derer das Gehduse (8) um die Achse
(Y) der Fliehgewichte (1) schwenkbar und in einer anderen
Relativlage einstellbar ist, wodurch die Schubkraft schrig
zur Vertikalen bis horizontal wirksam ist, |
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Lg présente invention constitue un dispositif d'entralnement
autonome du véhicule porteur dans n'importe quelle direction
choisie de 1'espace,sans appui mécanique sur des éléments exté-
-rieur au systéme ni exercice d'une force de réaction intermne.

Dans la plupart des véhicules automobiles la force fournie
par le moteur actionne un dispositif tel que la roue,la chenille
ou 1'hélice,qui engendre le déplacement du véhicule en s'appu-
-yant sur des éléments exterisurs,sol,air,eau.D'autres véhicules
sont propulsés par une force de réaction interne au systéme.On
connait sussi des dispositifs théorigues qui transformeraient en
une force unldlrectlonnelle la force centrifuge d'une masse ani-
-mée d'un mouvement 01rcula1re de vitesse variable (Sirven P.J.,

c0% 402, Paris le 30 Cctobre 1564),cette force devemt entrai
-ner un¥ véhicule sans point d'appul exterieur;un tel mouvement
ol la vitesse croft puis décrolt au cours de chague tour,ne per-
—izet d'ubiliser qu'une faible partie de 1'énergie cinétique glo-
_bale de la masse en mouvement et engendre une force qui n'esv

. unidirectionnelle gque Zlobalement par répétition du mouvement et

non pas & chague insbtant,et qui d'autre part est discontinue.

Te dispositif suivant 1'invention permet d'exercer sur le
véhicule porteur une force d'entratnement autonome,de direction
constemment identique,non discontinue,& partir d'un mouvement
de masses circulaire uniforme ov. unifornément accéléré.

Le dispositif,objet de l'inveﬁtioﬁ,est représenté en pers-
-pective sur la planche I.I1 comporte un chfssis rigide,ici for-
-mé de trois plaques paralléles 1,2,2 reliées entre elles par
des tubes 4.3ur la plaque 1 est fixé un roulement 5,sur la pla-
—que 2 un pignon & conique & 45°,sur la plague 3 un moteur 7,
d'énercie quelconque et dont 1'arbre moteur est de direction i4.
Un ensemble solidaire est constitué par un cadre & soudé par un
cote 5 1'éxtrémité de l'arbre TO et par l'autre coté & un axe

¢ de direction A% et pouvant tourner dans le roulesment 5jcet
ensembLe est équilibré en masse par rapport a la direction AA
qui constitue son axe de rotation.Ul autre ensemble solidaire
est constitué par un axe 12 tournant mais ne coulissant pas dans
les roulements 11 fixés dans les trous du cadre ¢,muni a une
extrénité d'un pignon 15 identique au pignon 6 et s'y engrenant,
muni & 1'autre extrémité d'une masse d'équilibrage 16 égale a
celle du pignon 15;cette partie de l'ensemble solidaire consti-
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-tuée par l'axe 12, le pignon 15 et la masse d'équilibrage 16 est
équilibré en ..asse par rapport a l'axe 12 d'unefpart,par rapport
au point d'intersection virtuelle 17 de 1l'axe 12 et de la direc-
—-tion iA d'autre part.i cette partie équilibrée est fixée sur
l'axe 12 au point 17 une tige 13 portant & son extrémité une
masse 4 pouvant tourner avec l'axe 12 a l'interieur du cadre 8.

Sur la planche II est décomposée en hult phases successives
la trajectoire de la masse 14 quand 1l'arbre moteur 10 effectue
un tour.Elle tourne autour de l'axe 12 en restant en permanence
dsns la moitié B de l'espace,n'atteignant le plen de séparation
des demi~-espaces B et C qu'en deux points de la trajectoirejelle
ne passe jamais dens l'éspace C.Our la planche IIT est représen-
~-tée la trajectoire de la masse 14 a l'interieur de l'espace B.
En tournant,? chaque instant,la masse 14 exerce au point 17 une
force centrifuze dans une direction variable de l'espace Bjeffec-
~-tué & haute vitesse,le mouvement engendre une force moyenne per-
-pendiculaire zu plan séparant les espaces B et C,exercée au
point 17 et dirigée vers 3B.
La combinaison solidaire de quatre dispositifs élémentaires iden-
-tiques,coubinaison figurée sur la planche IV,dont deux tournent
dsns un sens et deux dans l'autre,permet,a chaque instant du mou-
-vement des masses uniforme ou uniformément accéléré,d'obtenir,
conme le montrent les planches V et VI,une force résultante per-
-pendiculaire au plan de séparation des espaces B et C s'exer-
-gant sur l'ensemble ainsi combiné en direction de 1'éspace B.

Le dispositif,objet de 1l'invention,produit ainsi a partir
d'un mouvement uniforme ou uniformément accéléré une force auto-

nome et unidirectionnelle d'entralnement qui,peut &tre utili-
-sée pour provoquer le déplacement de n'importe quel type de
véhicule porteur dans n'importe quelle direction choisie de l'es-
-pace et notement celui de véhicules évoluant dans 1'athmosphére
ou dans le vide extra-terrestre.Il peut &tre utilisé également
dans les appareils de type hélicoptére pour neutraliser sans
point d'appui exterieur l'effet de la gravité.
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La présente invention concerne un convertisseur & inertie qui
permet de diriger les effets de la force centrifuge dévelgiée par
une masse en mouvement de rotation autour d'un centre, animé lui-mé-
me de mouvements secondaires et tertiaires. '

Dans les dispositifs connus de ce genre, le déplacement du centre
de rotation d'un bras de levier ne s'opére gue dans un seul plan
de 1l'espace, ce qui, en définitive, équilibre les forces en oppo-
sition permanente, de tels dispositifs ne tiennent pas compte de
la force de rappel d'une masse en mouvement de rotation sur un seul
plan.

Le dispositif selon 1®invention, permet d'éviter ces inconvé-
pients. Dans celui ci en effet on obtient une force dirigée dans
un sens bien déterminé sans gu'ume force de rappel de la masse
vienne équilibrer complétement la force centrifuge, le centre de
rotation du bras de levier,muni d'une masse 34 1'une de ses extré-
mités,suit des déplacements tels qu'un déséquilibre se produit, ce
dernier peut donc étre disponible pour des emplois divers, de plus
les déplacements du centre de rotation du bras de levier se trou-
vent équilibrés par des contrepoids judicieusement disposés qui é-
quilibrent donc & leur tour les forces parasites développées.

Les dessins annexés illustrent la théorie,d'une part,et en une
réalisation mécanique, d'autre part,le dispositif conforme a la
présente invention.

Dans la FIGURE I, on peut voir 1'illustration d'un principe con-
m, un corps I - de masse m est animé d'un mouvement de rotation
uniforme & l'intérieur d'un guide circulaire 3 - (figuré en trait
interrompu), en réalité le corps I -(ou masse) est en mouvement de
rotation & une extrémité d'un bras de levier de centre 0 - et de
rayon r —.

Dans les FIGURES 2a, 2b, 2¢ , on observe que le guide circulai-
re 3 - est animé d'un mouvement de translation synchronisé avec le
mouvement de rotation de la masse I - de facon telle que cette der-
nidre se trouve suivre l'axe x y qui est fixe et virtuel et décri-
ve de ce fait une course apparente rectiligne sur cet axe xy ; La
FIGURE 2a , présente la masse I - en mouvement de rotation dans le
gens de la fléche, les deux axes x Yy et 2z 2 se confondant, la FIGU-
RE 2b , représente la masse I - ayant effectué un parcours dans le
sens de rotation de la fléche, mais l'axe z z , qui posséde égale-
ment un mouvement de déplacement en synchronisme avec le mouvement
de rotation de la masse I -, s'est déplacé d'un rayon rl - ce qui
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oblige ladite masse I - & suivre l'axe virtuel x y de fagon recti-
ligne; La FIGURE 2¢ , représente la masse I -, toujours en mouve-
ment de rotation autour de O - dans le sens de la fléche et ayant
parcouru un nouvel arc de cercle, I - se trouve alors dans la posi-
tion extréme du déplacement de l'axe z z, le rayon sera alors de
méme grandeur que le bras de levier de centre O -, soit r2 -, la
rotation de la masse I - étant continue, l'axe x y Vva rejoindre
l'axe z z et se confondre de nouveau avec ce dernier, le déplace-
ment de z z ayant cessé, on aura donc obtenu que la masse I -, sur
la moitié de sa course circulaire, ait suivi 1l'axe _ _ et décrive
une course apparente rectiligne sur ce dernier.

On se reportera emsuite & la FIGURE 3 , qui représente schéma-
tiquement,et en perspective,le dispositif , le guide plan 3 - et
son centre O - est lui aussi animé d'un mouvement de rotation qui
a pour centre 1'axe x y (mouvement de rotation dans le sens de la
fléche) de méme vitesse angulaire que la masse I -, en fai® cette
dernidre est animée de deux mouvements tournants synchrones qui en
génére un troisiéme, l'un primaire autour du centre 0 - et 1'autre
secondaire autour de l'axe X y, 1'utilité de ces mouvements synchro-
nes sera démontrée ultérieurement.

En résumé la masse I - est animée d'un mouvement de rotation
4 1'intérieur d'un guide circulaire 3 -, ce dernier est, lui-meéme
animé d'un mouvement de rotation autour d'un axe fixe x y de méme

vitesse ; angulaire que I -, le guide circulaire 3 -
est animé d'un mouvement de translation rectiligne alternatif de
course égale au rayon dudit guide circulaire par I/4 de révolution
de ce dernier, donc de la masse I -, puisque cette derniére et son
guide sont en mouvementsde rotation égaux, les mouvements obtenus
sont donc synchrones.

La FIGURE 4 , illustre la démonstration qui vient d!étre faite
et concourra i une meilleure compréhension, on peut y voir 1'axe
x y placé sur le plan 2 - sur lequel est inscrit le guide 3 - dont
le mouvement de translation a été supprimé pour faciliter la lec-
ture, on remarquera que, si le mouvement de translation n'existait
pas, il se créerait des forces centrifuges secondaires et des for-
ces d'inertie dues au mouvement de rotation du guide 3 - (rayon de
rotation différernt variable suivant la position de la masse I-
dans l'espace, T ) r', dans ce cas toutes les forces d'inertie et
centrifuges se compensent, il n'y a donc aucune force utilisable,
dans cette méme figure 4 , on voit que, pendant une demi-rotation
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férence(puisqu'ils se meuvent & la méme vitesse),de ce fait on ob-
tient toujours une force dirigée dans le sens de la fléche f,on ob-
servera les positions successives de la masse I,-I' - et I" - pour
voir que ladite masse I - me quitte le plan 2 - que dans un seul
sens, il y a dissymétrie totale, la force £ ne se développera que
sur une moitié de la rotation du plan virtuel 2 - , on doit ensiite
observer les forces parasites qui agissent sur le guide 3 - pendant
ga rotation autour de l'axe x y , il sera utile de se reporter aux
figures 2a, 2b et 2c, ou on observera que le guide 3 -, qui s'ex~
centre par rapport & l'axe x y tout en étant animé d'un mouvement
de rotation, crée des forces centrifuges et d'inertie, cette der—
pidre est due & la variation virtuelle de longueur du rayon partant
du centre de rotation, soit-r I r 2, Figure Zb et Z2c, les forces
centrifuges et d'inertie se compensent sur une rotation compléte,
il n'y a donc pas de force dirigée dans cette figure, du® au guide 3«

On observera ensuite la FIGURE 5, ou le mouvement de transla-
tion du guide 3- a été supprimé, on remarquera aloes que la masse I
n'a pas la méme orientation dans 1'espace suivant les positions
qu'elle occupe en I- I',donc la masse I-, tout en opérant son mou-
vement de rotation & l'intérieur du guide 3-, est animé d'un mou-
vement rotatif sur lui-méme puisque la masse I-(position vraie de
la masse compte tenu du mouvement de tranalation de 3~) sert d'axe
d'articulation & 3- autour de l'axe x y, donc la masse I- est ani-
mnée d'un mouvement circulaire & 1'intérieur d'un guide 3-, ce qui
développe une force centrifuge, clest cette dermiére qui permet d'ob-
tenir une force dirigée, la masse I - est également animée d'un
mouvement de rotation sur elle-méme, conséquence de la rotation du
guide 3 -, ce dernier mouvement n'a aucune incidence sur le fone-
tionnement de 1l'ensemble.

Le guide 3 — est animé d'un mouvement circulaire autour d'un
axe fixe x y , ce qui permet 1a force centrifuge développée par
1a masse I — dans le méme sens, le guide 3 - est également animé
d'un mouvement de translation synchronisé avec les autres, ce qui
permet 1'annulation des forces centrifuges et d'inertie génamtes
pour aboutir au but recherché qui est essentiellement 1'obtension
d'une force résultante dirigée, donc utilisable.

Les FIGURES 6 et 7, représentent la vue en élévation et en
plan d'une réalisation mécanique du dispositif faisant 1'objet du
présent, la vue en plan est représentée suivant a a de la FIGURE
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6 , on aura intéret & observer lesdites figures 6 et 7 ensemble
pour la clarté des explications qui vont suivre.

Le fonctionnement mécanique est le suivant: Si on entraine
1'arbre I5 - dans le sens de la fléche, il entraine & son tour le
plateau 3I- (et son contrepoids I6 -)le mouvement est transmis au
support 9 -, dont chaque extrémité posséde les axes 9' sur lesquels
sont clavetés les réducteurs i engrenages hélicoldaux II-I3-I2 -
de rapport de réduction I/2, c'est le mouvement de rotation terti-
aire qui entraine les autres organes par l'intermédiaire d'engre-
nages.

Les pignons coniques I3- s'engrenent sur les pignons fixes
I4 -, solidaires du support I7 -, ces derniers ont un rapport de
I/I. Quand le plateau 3I- est animé d'un mouvement de rotation, il
entraine 1l'axe 9' et le réducteur II -, le pignon I3 - tourne sur
lui-méme étant engrené sur le pignon I4 -, de ce fait il entraine
II -, qui, étant solidaire de 1'axe 9'- entraine & son tour le sup-
port 9 -, on notera que le rapport entre I3 - et I2 - étant de I/2
le plateau 31 - tournera deux fois plus vite que les axes 9' et le
support 9 -.

Le mouvement de rotation de 9' et de 9 - se trouve donc étre
le mouvement secondaire. Ensuite le pignon a denture droite 8 - ,
solidaire du plateau 3I - et axé sur 9' -, met en mouvement de ro-
tation le pignon denté 7 -, solidaire du pigon conique 5 - par l'ar-
bre 6 -, guidé par les paliers 20 -.

Le pignon conique 4 -, entrainé par 5 - est solidaire de la
masse I - et de son bras de levier 2 - par l'intermédiaire de 1l'axe
34 -, le rapport des engrenages 4 - et 5 - est de I/I.

Le support 9 -, en tournant sur lui-méme entraine 1'ensem-
ble 5 - 6 = 7 -, de ce fait la roue dentée 7 - "roule" sur le pi-
gnon 8 - (fixe par rapport au flasque 3I -), ce qui a pour résul-
tat l'entrainement en mouvement de rotation de la masse I - et son
bras de levier 2 -. Ce processus de transmission de mouvements don-
ne le mouvement primaire de rotation.

Le résultat total des transmissions des différents mouve-
ments est donc le suivant: En partant de 1'arbre I5 -, mouvement
tertiaire, on aboutit & la rotation 3 éme, 2 éme , et premiére,
rotation de 3 -, vitesse = 2 -———wy rotation de 2 , vitesse = I ,
~———swrotation I , vitesse = I .

La compensation des forces centrifuges dues & 1'excentra-

tion des masses en mouvement s'effectue par les contrepoids I6 -
déja déerits.
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Les trois mouvements rematifs déja décrits sont donc obte-
mus intégralement de fagon mécanique.

On notera, pour terminer, que le rendement du &ispositif dé-
crit dans le présent brevet d'invention, pourra ¢tre selon les ma-
tériaux employés pour sa construction et pour une puissance absor-
bée de deux CV, l'obtension d'une poussé d'environ 1,000 Newton.

On remarquera l1'originalité des transmissions des mouvements
de rotation dont un seul suffit a engendrer les autres, ce qui con-
duit , selon le présent, 3 obtenir une force dirigée dans n'impor-
te quelle direction selon la position de 1'ensemble dans l'espace.

Les utilisations du dispositif qui vient d'étre décrit sont
nombreuses, parmis ces derniéres on peut citer des applications
sux engins de déplacement de charges au sol, avions, véhicules,
charges, etc. ainsi qu'une application précise permettant un dé-
placement vertical qui pourra compenser de fagon ratioé%lle 1'ac~
tion de la pesanteur.
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REVENDICATIONS.

I - Dispositif concernant un convertisseur & inertie, ca-
ractérisé par le fait qu'il comporte des moyens mécaniques permet-
tant de diriger les effets de la force centrifuge produite par une
masse en mouvement de rotation.

2 — Dispositif selon la revendication I ,caractérisé par
le fait que la force disponible est obtenue par la résultante de
trois mouvements de rotation différents synchronisés.

3 - Dispositif selon la revendication 2 , caractérisé par
le fait que les trois mouvements principaux sont mécaniquement dé-
pendants les uns des autres.

4 - Dispositif selon la revendication 3 , caractérisé par
le fait qu'un seul arbre moteur, mis en mouvement de rotation, suf-
fit pour obtenir 1'intégration de trois mouvements différents.

5 ~ Dispositif selon la revendication 4 , caractérisé par
le fait que les axes de rotation des différents plans sont animés
de mouvements orbitaires, les uns par rapport aux autres.

6 - Dispositif selon la revendication 5 , caractérisé par
le fait qu'a tout moment, les forces parasites sont compensées par
des contrepoids judicieusement disposés.

7 -~ Dispositif selon la revendication I , caractérisé par
le fait'que l'excentration de la masse en mouvement de rotation ne
s'opére que sur une seule face dudit¥ plan de rotation.
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Fliehkraft-Getriebe,

Der Erfindungsgegenstand stellt ein Fliehkraft-Getriebe dar,
wobei eine mittels eines HuBeren sich gegen eine Reaktions-
kraft abstiitzenden Antrieb-Aggregates erzeugte mechanische
Energie Massenelemente in eine Doppelrotation um zwei in eje
nem Winkel zueinander geneigte Achsen versetzt, wobel dieses
System so angeordnet ist, daB sich aus der Vielzahl der da-
raus entstehenden Kraftkomponenten eine resultierende lsst,
die eine geradlinige Schubkraft darstellt, die fiir Antriebsw:.
2wecke vorzugsweise fiir Transportmittel beliebiger Art aus-
genutzt wird,

Der Gedanke, mittels reiner Massenwirkungen Rotationsenergie
in geradlinige Schubkraft umzuwandeln, ist an sich nicht

neu, er ist durch zahlreiche Versffentlichungen bekannt. Hier
wird allgemein mit Fliehkriften und einseitig wirksnden Un-
wuchten operiert, aus denen sich eine geradlinige Krafte
komponente lssen soll, nicht bekannt ist aber, ob sich hier-
mit nutzbare Ergebnisse erzielen lieRen,

So wird beispielsweise in der DPS 1 476 678 eine Vorrichtung
zum Ausiiben einer einseitig gerichteten Zug- oder Schubkraft
auf einen sich gegen ein HuBeres Massensystem abstiitzenden
Massenksrper beschrieben, Hierbei rotiert der Schwerpunkt
eines inneren Massensystems um eine Drehachse, welche im
Winkel zu einer zweiten Drehachse steht und mit dieser ro-
tiert. Mit diesem System sollen beispielsweise Schiffe ohne
Schiffsschrauben angetrieben und gesteuert werden. Diese
Funktion ist zumindest fiir diesen Anwendungsfall Zweifelhaft,
es sei denn, daB MaBnahmen getroffen werden, die die aus die~
ser Unwucht resultierenden Reaktionskrifte aufnehmen, Ein-
derartiges System wire u.U. in der Lage, auf einem festen
Untergrund eine hiipfende Fortbewegung zu erzeugen,

709808/0184
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In der franzssischen Patentschrift 21 59 081 wird ein Doppel-
rotationssystem mit einer Unwucht gezeigt, das in seiner
Funktion etwa dem 0.2, System’entspricht, und das aus den
genannten Griinden gleichfalls unverwertbar erscheint.

In der DOS 2 O46 865 wird ein Wuchtgetriebe beschrieben, in
dem wahlweise gerichtete Schubkrdfte mit in drehbar angeord-
neten Kifigen rotierbar gelagerten Fliehgewichten erzeugt
werden sollen., Mit diesem Gerdt sollen Fiugzeuge fliegen und
sich Fahrzeuge fortbewegen., Auch hier ist die Funktion be-
streitbar, denn es ergibt sich, daB die rotierenden Flieh-
gewichte in Bezug auf das Grundgestell praktisch stillstehen '
und damit auf dieses keine Kraft ausiiben konnen.

#ird diesbeziiglich von der allgemeinen Fliehkraftformel aus-

gegangen

P=mwar
dann 14Bt sich daraus eine Kraftkomponente gewinnen, wenn P
an verschiedenen Stellen des Umlaufkreises unterschiedliche
Jerte aufweist. Da die Masse m als konstant anzusehen ist,
143t sich durch Manipulationen der Schwingradius r déndern,
und zwar so, daB der groRere r-Wert immer in eine bestimmte
Richtung weist. Auf diese Weise entsteht eine richtungsgebun-

dene Unwucht, die eine Kraftkomponente abspalten soll,

Tine Unwucht ist quasi mit einer sténdig wiederholten Fort-
schleuderung einer Masse vergleichbar, das ist aber nicht
ohne eine entgegengerichtete Reaktionskraft moglich, damit
ist die Summe sémtlicher aus ihr resultierender Kraftkompo-
nenten gleich Null, demnach 1l&8t sich aus ihr keine gerad-
linige Schubkraft erzeugen.

Erfindungsgemdf soll nunmehr der dritte Faktor « aus o.a.
Formel richtungsgebunden variabel gemacht werden. Damit ist
u.U, eine Unwucht verbunden, diese verlduft jedoch im maxi-
malen Wirkungsbereich senkrecht zur resultierenden Schubkraft
und im minimalen Wirkungsbereich zv ihr in entgegengesetzter
Richtung, sie trégt also in keinem Falle am Zustand@konmen
der Schubkraft bei, sie ist aus o0.a. Griinden wirkungalos, -

a

[
!
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Es 801l eine Masse um eine Achse rotieren, in der Weise, daf
sie auf der einen Seite eine grifere Winkelgeschwindigkeit

. aufweist, als auf der gegeniiberliegenden Seite des Umlauf-
kreises, Das 1&Bt sich erreichen, wenn diese Masse zugleich
um eine zweite Achse rotiert, so daB sich die Umlaufsgeschwin-
digkeiten auf der einen Seite Addieren und auf der anderen
Seite subtrahieren, so daB in Bezug auf die Hauptrotation
unterschiedliche Winkelgeschwindigkeiten auftreten, Letztere
sind aber mafgebend fiir die Fliehkrdfte, d.h. es entstehen
auf den angegebenen Seiten in einer bestimmten Richtung un-
terschiedliche Fliehkraftvektoren, deren Differenz eine re-
sultierende Kraftwirkung darstellt, die als richtungsgebun-
dene Schubkraft ausgenutzt wird,

Der Erfindungsgegenstand wird an Hand beigefiigter Zeichnungen
néher erlédutert, In Fig, 1 rotiert der Massenpunkt A in der
angegebenen Drehrichtung mit der Umlaufgeschwindigkeit w r

um die a-Achse, letztere rotiert in der angegebenen Drehrich-
tung mit der Winkelgeschwindigkeit w um die b-Achse, Somit
rotiert der Massenpunkt A in der gezeichneten Stellung mit
der momentanen Umlaufgeschwindigkeit von wr + wR um die
b-Achse.

Fig.2 zeigt die gleiche Anordnung in isometrischer Darstel-
lungsform in vier Umlaufsphasen, jeweils um 90° gedreht,

Es ist zu erkennen, daB in der Richtung +P bei o = O ein
Maximum fir den Fliehkraftvektor P auftritt, bei « = 90°

und 270° ist P = 0, die auftretenden Fliehkrifte P' und P"'.
stehen senkrecht zur +P-Richtung, in der Stellung « = 180°
ergibt sich durch Subtraktion der Umlaufgeschwindigkeiten

V = ein geringerer Fliehkraftvektor in entgegengesetzter
Richtung von +P,

Fir den Augenblickswert von P 1dBt sich die Formel ableiten

2

P =mw? (cosw + ra cos®a ) R
R

Darin stellt der Klammerausdruck den dimensionslosen, vari-
ablen Faktor fiir die Winkelgeschwindigkeit w dar,
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Fir einen Umlauf ergibt sich der Effektivwert

2 r2

R®

74r Veranschaulichung dessen ist in dem Diagramm in Fig. 3
der Krifteverlauf wihrend einer Umdrehung dargestellt, da-
rin ist P1 der Fliehkraftvektor in der P-Richtung, wobei
simtliche Konstanten gleich 1 gesetzt sind., Fir P2 ist ab=-
weichend von P1 der Wert R = 2 und fir P3 der Wert fiir R = 3
gesetzt worden, Die entsprechenden Effektivwerte sind stark

P 0,5 mw (kp)

eff =

‘a1sgezogen.

Es ist zu erkennen, daf der Fliehkraftvektor wdhrend eines
Umlaufes starken Schwankungen ausgesetzt ist.

Werden jetzt sechs Massenpunkte A - F mit einem Versetzungs—
winkel von 60° um die b-Achse entsprechend angeordnet, bei-
spielsweise zu den Bedingungehfiu P2, dann entsteht das Dia-
gremm nach Fig. 4, darin ist der resultierende Fliehkraft-
vektor P, nahezu konstant und damit dem Effektivwert gleich-
zusetzen,

Aus diesem System resultiert eine starke Unwucht in Richtung
der b-Achse, Diese 1dBt sich kompensieren, wenn nach Fig, 5
die Dreiergruppe der Massenpunkte A, C und E mit der Dreier-
‘gruppe der Massenpunkte B, D und F wie gezeichnet versetzt
angeordnet wird, wobei die einzelnen Dreiergruppen in Bezug
a1f die a-Achsen eine. entgegengesetzte Drehrichtung auf-
weisen, jedoch so, daB in Bezug auf die Fliehkraftvektoren
der gleiche Effekt auftritt.

Dieses komplizierte System 1&Bt sich relativ einfach zu einer
geschlossenen, kompakten Baueinheit zusammenfassen. In Fig. 6
wird eine beispielhafte, vereinfachte Ausfiihrungsform eines
Fliehkraftgetriebes im Liéngsschnitt dargestellt. Fig. 8 zeigt
dazu den Querschnitt.

Dag Gehduse 1 wird mittels Flansch 2 fest an dem Transport-
mittel angeschraubt. Der aus dem Gehduse 1 herausragende
Wellenstumpf 3wird kraftschlilssig mit einem nichteingezeich~
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neten Antriebs-Aggregzat verbunden. Innerhalb des Geh&usesl
ist der Wellenstumpf 3 fest mit dem Lagergehduse 4 verbunden,
in diesem sind die Wellen 5 -~ 10 drehbar gelagert, letztere
sind auf den nach innen ragenden freien Enden mit den Kegel-
riddern 11 - 16 bestiickt, die in kraftschliissigem Eingri.ff

zu den Kegelrddern 17 und 18 stehen, letztere sind liber die
Welle 19 und Flansch 20 fest mit dem Gehduse 1 verbunden,

Auf den nach auBen ragenden, freien Enden der Wellen 5 - 10
sind die Massenksrper 21 befestigt.

Das System ist so ausgelegt, daR die Massenkdrper 21 beim
Drehen des Wellenstumpfes 3 die gleichen Relativbewegungen
ausfiihren wie die Massenpunkte A - F in.Fig. 5. Nach den
eingezeichneten Drehrichtungen ergibt sich ein resultierender
Fliehkraftvektor in Richtung +P,

Zur Bestimmung der GroRe der Schubkraft ist der Schwerpunkt S
eines Massenksrpers zu ermitteln, die ihm zugehorigen Schwing-
radien R und r sind gleichfalls zu bestimmen, Ist eine An-
zahl von e Massenkorpern gegeben, dann ist der Effektivwert
der Schubkraft

@ (27)2 £ 2
= 0,5 e — 1
off = 77 g (60)° ®

2
3,354 1075 -5%51-7n

P

2

eff

darin ist

= 6 Massenkirper

= Gewicht eines Massenkorpers (kg)
p>= Schwingradien (m)

n = Umdrehungszahl pro Minute

H Qe

Angesichts der Neuartigkeit dieser Antriebsform ist ihr Ver-
halten als geschlossenes System von Interesse, Hierzu wird
das Fliehkraft-Getriebe einschliefllich Antriebs-Aggregat
kardanisch aufgehidngt und u Betrisb gesetzt., Nach dem
Schwerpunktsatz kann jetzt keine Schwerpunktsbeeinflussung
erfolgen, d.h. der Schwerpunkt des Systems verharrt an glei-
cher Stelle, widhrend sich die rotierenden Teile um ihn her-
umwinden, Eine ZuRere Kraft wird erst dann frei, wenn durch
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eine weitere Zufere Kraft (Reaktionskraft) dieser Windungs-
vorgang unterbrochen wird.

Es werden die vier hauptsdchlichen Anwendungsformen fiir An-
triebe mit Fliehkraft-Getrieben schematisch dargestellt.
Fig, 8 zeigt ein Primitivmodell fiir ein Landtransportmittel,
fiir Kraftfahrzeuge und dergl., Dabei ist das Fliehkraft-Ge-
triebe mit Antriebsaggregat in dem geschlossenen Zylinder 24
angeordnet, letzterer ist auf dem Fahrgestell 25 mit vier
Laufrddern 26 befestigt.

Wird der Antrieb in Betrieb gesetzt, dann liefert er die
Schubkraft P und weitere Kraftkomponente P!, die von der
Reaktionskraft aufgenommen werden, das bedeutet hier auf

der vorderen Seite einen erhchten Achsdruck und auf der hin-
teren einen verminderten. Es ist sinnvoll, wenn der Gesamt-
schwerpunkt des Systems so verlegt wird, daB sich die Achs-
dricke etwas ausgleichen. )

Fig. 9 zeigt das Primitivmodell eines Wassertransportmittels,
wie Motorschiff und dergl, Die Schubkraft P treibt das Modell
in Fahrtrichtung, die resultierenden Kraftkomponenten wer-
den durch Gegensteuerung ausgeglichen.

Fig, 10 zeigt das Primitivmodell fiir ein Lufttransportmittel
wie Flugzeuge und dergl, Die Schubkraft P treibt das Modell
in Fahrtrichtung, die resultierenden Krifte P' werden durch
Leitwerke und dergl. aufgefangen. Im Prinzip ist somit auch
ein Senkrechtstart mglich, da die gezeichnete Tragflache
nicht unbedingt das Flugzeug trdagt, sondern hauptsdchlich
zum Abfangen der Krdfte P! dient, die beim Senkrechtstart
wagerecht verlaufen.

SchlieBlich zeigt Fig. 11 das Primitivmodell fiir ein Raum-
fahrzeug. Die Schubkraft P treibt es in eine bestimmte
Richtung. An der Peripherie der Scheibe 27 sind tangential
gerichtete Strahltriebwerk: 28 vorgesehen, deren RiickstoR
die erforderliche Reaktionskraft liefert, dabei rotiert die
Scheibe im allgemeinen nicht, im Langsamflug kann sie gele-
gentlich langsam rotieren, sie dient dann als kinetischer
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Kraftspeicher fiir eine;¥schnellen Start. Dieses Gerdt ist
unggwéhnlich mansvrierfdhig, durch gegenseitiges Aussteuern
der Umlaufgeschwindigkeiten 1laBt sich die Fahrtrichtung be-
liebig dndern,

Gfundsétzlich konnen mehrere Fliehkraft-Getriebe in einem
Transportmittel vorgesehen werden oder auch Fliehkraft-Ge-
triebe mit Schwenkeinrichtungen, so daB sich wahlweise re-
sultierende Schubkrédfte in beliebigen Richtungen ergeben.
Das bedeutet bei dem Modell nach Fig. 11 dal es auch Bewe-
gungen nach oben und unten ausfiihren kann, und da es auch
in einem Schwerefeld in einem Schwebezustand verharren kann,
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Patentanspriche,

(E;)Fliehkraft-Getriebe mit einem &HuBeren, sich gegen eine Reak-
tionskraft abstiitzenden Antriebs-Aggregat, in dem Massen-
elemente in einer Doppelrotation zugleich um zwei Achsen
kreisen, die vorzugsweise senkrecht zueinander angeordnet
sind, gekennzeichnet dadurch, daB an einer Hauptachse (22)
strahlenformig in einer vorzugsweise senkrecht zu ihr befind-
lichen Fliche eine beliebige Anzahl von Nebenachsen (23) ;
angeordnet sind, wobei die Massenelemente (21) sowohl um die
. Hauptachse als jeweils auch um eine Nebenachse kreisen, vor-
zugsweise mit gleicher Winkelgeschwindigkeit, in der Weise
angeordnet, daf sich auf der einen Seite der Hauptachse (+P)
die aus beiden Rotationen herriihrenden Umlaufgeschwindigkei-
ten der Massenelemente addieren und auf der anderen Seite
(~P) subtrahieren, so daB bezogen auf die Hauptrotation
unterschiedliche Fliehkraftvektoren in einer Vorzugsrichtung
entstehen, deren resultierende Kraftkomponente als Schub-
kraft ausgenutzt wird, insbesondere zum Antrieb von Trans-
portmitteln beliebiger Art,

2. Fliehkraft-Getriebe nach Patentanspruch 1, gekennzeichnet
dadurch, daB die Massenelemente (21) am Umkreis um die Haupt-
achse (22) gleichmiBig verteilt, abwechselnd entgegengesetzte
Drehrichtungen um die Nebenachsen (23) aufweisen,

3, Fliehkraft-Getriebe nach den Patentanspriichen 1 und 2, gekenn-
zeichnet dadurch, daB die Nebenachsen (23) in einem Gehduse
(4) gelagert sind, daB sie innerhalb dieses Gehduses (4)
mit Kegelrddern (11 - 16) bestiickt sind, die bei der Rotation’
des Lagergehiuses (4) um die Hauptachse (22) auf feststehen-
den Kegelrddern (17 u. 18) abrollen, und damit die Massen-
elemente (21), die auBerhalb des Lagergehiduses (4) an den
Nebenachsen (23) befestigt sind, in Rotation versetzen,

4, Fliehkraft-Getriebe nach den Patentanspriichen 1 bis 3, gekenn-

zeichnet dadurch, daB das g:samte System von einem Geh&duse
(1) umschlossen ist,
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DESCRIPTION DE L'INVENTION

MOTEUR ANTIGRAVITATIONNEL MECANIQUE
Ia présente invention concerne les moteurs qui servent & la pro-
pulsion des véhicules tels que automobiles, avions et bateaux.
5 Dans le secteur considéré la propulsion des véhicules se fait
en général, par réaction agissant au niveau des roues ou des
hélices ou par éjection de gaz.
Le moteur suivant l'inventionvise & pousser directement le véhicul e
par une force de meme nature que la force de pesanteur.

lo Pour parvenir & ce résultat, le moteur comporte quatre masses
tournantes 1 ol naissent les forces de propulsion. _

Chacune de ces masses génératrices 1 est entrainée autour de =i
axe 3 par la rotation du pignon denté 7 dit couronne accélératrice
ou du pignon dexté 11 dit couronne décélératrice .

15 Les quatre masses génératrices 1 sont logées dans le bain d'huile
d'un conteneur tubulaire dit plateau entraineur 5 qui les entrai=-
ne ensemble autour de l'axe 9 du moteur.

Ce plateau entraineur 5 est mis en rotabtion autour de 1! axe § du
moteur par un arbremoteur 21 lui- mdme entrainé par un moteur non

20 figuré grtice au dispositif d'embrayage 28, 29, 30 et 31.

: La mise en rotation des masses génératrices sur elles-mtmes se
fait par transmission du mouvement du plateau entraineur 5 aux
pignons 18 qui font tourner le systeme accéléro-décélérateur 9,
10, 11, 7 autour des pivots 13et 14.

25 Dans le cas du dessin, quelque soit le sens de rotation de l'ar-

] bre 21, 28 la couronne accélératrice 7 agit sur les masses géné-

ratrices 1 qui deviennent le sitége des forces dont la résultan-

te a la direction et le sens indiqués par la fléche 9 et 1' inten-

sité ,

C x'y'-L

30 P=n .
' 1
avec C=moment d'inertie d'une masse génératrice 1 par rapport
4 son axe 3,
x'= rotation de chaque masse génératrice 1 autour de son
_ axe 3, n=nombre des masses géndéeatrices
35 = y's rotation du plateau entraineur 5,
1= distance du centre de gravité de chaque masse génératrice 1
par rapport & 1' axe 9 du moteur et
I= moment résultant des forces de frottement, des forces de réaction
et desforces de pesanteur, & déterminer expérlmentalement.
40 35i de 1" huile sous pression arrivant par le canal 17 et péné-
trant dans la chambre située entre 1l'axe de la couronne décé-
lératrice 11 et le pivot 13 qui sert de piston fixe doté d'une
coupelle para-huile, pousse le systéme accéléro-décélérateur
) 11, 9, 7, dans le sens de la fl&che 9, la couronne accélératri-
45 ce n'agit plus sur les masses génératrices . Celles-ci frottent
: contre la couronne de freinage non denté 10 qui prépare leur
engrenage avec la couronne décélératrice 11.
Quelque soit le sens de rotationdu plateau entraineur 5, ce
pignonll inverse les rotations propres des masses génératrices 1.
50 Les forces de propulsion changent de sens , freinentle moteur
ou lui fontfaire marche-arriére.

?
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Dés rue :a pre~~imn Jde 1'huyile arrivant par le canai 17 cesse,
le res ort :e rappel 8 reapplique la couronne accélératrice
contre les masses génératrices.
L'arrtt de propuls.on gse fait par débrayage de 1l'arbre moteur
5 21, 28 grtice a de l'huile sous pression de la commande de
débrayage arrivantpar le canal 35 et poussant le pignon 31
solidaire de deux pistons 32 munis de coupelle para-huile .
Ce systéme d'embrayage est appliqué contre les arbres moteurs
21, 23et 29par de 1' air sous pression contenu dans la chambre
10 33dont la pression est reglable par la valve 34.
L'huile circule ou est brassée dans les espaces tels que 3,4, et
les gorgesd'huile 38ou la rainure 15,
ILa force de propulsion du moteur est transmise au chassis du vé-
hicule par la plaque de frottoment 37 du plateau entraineurs '
15 contre les demi-cylindres 23et25 supports du moteur.
Deux demi-cylindres supportsdu moteur sont appliquésl'un contre
l1'autre par des boulons passznt par les trous 25.
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REVENDICATI ONS

1) Dispositif permettant de créer des forces de propulsion
4 direction et sens fixes

2) Caractérisé par le fait que ces force~ de propulsion sont
crées par la double rotation orthogomale de masses dis-
posées symétriquement
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L'exploration spatiale a mis en lumidre l'énormité des temps nécessaires
pour parcourir les espaces'inferplanétaires. Cette durée pourrait 2tre
diminuée en augmentant la vitesse des véhicules circulant dans l'espace,
mais il faudrait pour cela les soumettre & une accélération constante qui,
néme faible, mais s'ajoutant & la vitesse déja acquise pour échapper a
1'attraction terrestre, finirait par les entralner & des vitesses bien
supérieures.

Le présent brevet a pour objet la présen%ation d'un mécanisme pouvant

combiner plusieurs forces centrifuges de manitre & leur faire produire une

résultante d'intensité constante et de direction contrdlable, clest & dire
& créer une force de gravité artificielle, dont l'usage est indépendant
du milieu dans lequel elle s'exerce.:

La figure 1 est une vue trés schématique donnant la disposition et
le fonctionnement simultané des quatre éléments exactement semblables qui
composent le systéme proposé., Ces éléments sont repérés par les lettres
A, B, C, et D, qui serviront a les désigner plus simplement.

les figures 2 et 3 donnent un schéma expliquant la composition et
le fonctionnement d'un quelconque des éléments. La figure 2 en donne une wvue
dans un plan perpendiculaire a 1'axe 3. La.figure 3 donne une vue dans un
plan paralldle au plan des axes 2 et 3 . Ce plan est suppdsé avoir par-
couru un angle de 45° depuis sa position initiale indiquée dans la figure 1,

afin' de dégager les masselottes 23 et 25.
On voit qu'un élément se compose essentiellement d'un axe horizontal 2

en forme de poutrelle pouvant tourner a 1'intérieur du bati 1 qui le sou-
tient. L'axe 2 entraine un axe 3 qui lui est perpendiculaire ainsi que
les arbres 4 et 5 qui lui sont paralldles et qui sont contenus dans les
plans des axes 2 et 3. L'axe 3 et les arbres 4 et 5 peuvent tourner a
1'intérieur de 1'axe 2.

L'axe 2 est mi par la force mécanique & transformer. A partir de ce mo~

30 ment, toute la suite des opérations est commandée par la rotation de 1'axe

35

2. En effet, celle~ci entraine la rotation de l'arbre 4 fix4 sur les roues
dentées 6 et 7, et celle de l'arbre 5 fixé sur les roues 8 et 9.

La roue £ engréne sur une couronne dentde 10 rivée sur le bati et
transmet bar ltarbre 4 et la roue 7 son mouvement aux roues dentées 11
et 12. La roue 8 engréne sur la couronne dentée 13 rivée écalenment sur

le b8ti 1, et transmet par 1l'arbre 5 et 1a roﬁe 9 son mouvement aux roues

dentées 14 et 15 . Les roues 7, 11 et 12 sont équilibrées par une roue 19

tournant folle sur un axe fixé sur 1'axe 2 et portant en mme temps une
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masselotte 21 destinée & équilibrer 1l'arbre 5.

Les roue 9, 14 et 15 sont équilibrées par une roue 20 tournant folle
sur un axe fixé sur l'axe 2 et portant en méme temps une masselotte 22
destinde & équilibrer 1l'axe 4.

Les roues 11 et 14 font corps avec l'axe 3 qui tourne en méme temps
qu'elles et qui entraine un plateau 16 porteur d'une masselotte 23 dont
la coupe figure en 24.

" Les roues 12 et 15 tournent autour de l'axe 3 en sens inverse de cet
axe et entrainent les plateaux 17 et 18 porteurs chacun d'une demi-masse-
lotte dont la réunion constitue la masselotte 25.

La coupe 26 explique comment les masselottes 23 et 25 peuvent se ren-—
contrer, et leur centre de gravité coincider au moment de cette rencontre.

L'ensemble ‘du mécanisme, tel qu'il vient d'dtre exposé est combiné
de fagon qu'a chaque tour de 1'axe 2 corresponde un tour pour chaque mas-
selotte autour de 1'axe 3. Les sens de rotation sont ceux habituels:
sens positif et rétrograde.

Ce sont uniquement les masselottes qui doivent produire les forces
centrifuges a utiliser. Il importe donc d'équilibrer le mécanisme de chaque
élément sans les masselottes, de fagon que les centres de gravité de 1l'en~
semble coincide exactement avec les centres de gravité de l'axe 2 et de
l'axe 3-

De leur cdté, les huit masselottes de l'ensemble, comptées & partir
de.leur platean, doivent toutes avoir exactement le mémeé poids et leurs
centres de gravité etre & la m@me distance R du centre de gravité de

l'engemble de fagon que la force centrifuge résultant de leur rotation sgoit

exactement la mdme au méme moment pour les quatre masselottes d'un groupe,
goit A~B , soit C-D, car c'est la résultante des 4 forces simultanées de
chaque groupe qui est & considérer.

La figure 1 dans laquelle, par souci de clarté, on n'a conservé que les
axes 2 et 3 avec leurs masselottes, indique la disposition générale des
4 éléments et le sens dans lequel ils vont fonctionner.

Les axes 2 de A et B sont dans un méme plan vertical, de m2me que
les axes 2 de C et D.
Lgs axes 2 de A et C sont dans un méme plan horizontal, de mBme que
les axes 2 de B et D.
Chaque élément fait donc partie a la fois du groupe A-B ou C~D , ou
du groupe A-C ou B-D. Les rotations des axes 3 ont lieu dans un m2me plan

vertical.

On considére en plus un plan horizontal équidistant des plans hori-



10

15

30

35

2418877

zontaux déterminés par les axes 2.

Tous ces plans se coupent entre eux par des axes horizontaux 2 Z et
X X, et verticaux ¥ ¥, rappelés dand les diverses figures. lLes centres de
gravité des 2 masselottes de chaque élément circulent sur une sphére idéale
de rayon R que l'on peut supposer représenter un globe terrestre avec ses
méridiens et ses paralldles, les axes 2 2 figurant le diamdétre 0-180° sur
le plan équatorial, les axes X X figurant le diamdtre 90-270° sur le méme
plan, et 1'axe Y Y figurant le diamétre joignant les pOles.

Le trajet suivi par chacune des masselottes est invariable. Il décrit
un eircuit allant de 09, latitﬁde et longitude 0, au 180° latitude 0, en
passant par le 45° latitude Nord et longitude Est, le 90° latitude 0,
le 135° longitude Est et 45° latitude Sud, le retour par le 135° longitude
Est et 45° latitude Nord, le 90° latitude O et le 45° longitude Bst, lati-
tude Sud, '

~Ce trajet est parcouru de telle fagon que les masselottes d'un néie
élément se croisent 2 fois & chaque tour de l'axe de rotation 2, au 90°
2 1'équateur, en méme temps que les masselottes de l'autre élément du )
mame groupe A-B ou C-D. Au m@me instant les masselottes de l'autre groupe
se trouvent aux points 0 et 180 de 1'équateur. Le circuit compris entre
les latitudes 45° Nord et Sud comporte des axes de symétrie 2 l'éﬁuateur
et aux 45, 90 et 135 méridiens.

Les schémas de la figure 1 précisert également que les éléments A et

C tournent dans le seus positif, les éléments B et D dans le sens rétrograde

. et que les éléments A et C sont décalés de 90°, de meme que les éléments

B et D.

Les positions initiales des masselottes 23 et 25 avec leurs sens de
départ sont également précisées, et, les engrénements étant ainsi fixés,
la marche des opérations ne varie plus. Dans le cas de la figure 1, les
choix effectués conduisent i une résultante des forces centrifuges dirigées

dans le sens XF, sur l'axe FXX.

Les zéros des rotations qui ont la m2me vitesse angulaire W que les
axes 2, se trouvent aux points 0° et 180° de 1'équateur. Les 90 emes degrés
se trouvent aux extrémités Nord et Sud du diamdtre des plateaux, perpendi-
culaires & 1'axe 2..Les deux masselottes d'un méme élément se rencontrent
aux poinfa 90° des’plafeaux quand ceux-ci sont horizontaux et qu'ils coin-
cident avec le 90° de 1'équateur. Il n'y a donc & considérer que des rota=—
tions de 0° & 90° et de 90° & 0°.

Le fonctionnement du mécanisme depuis la position initiele & la figure 1

jusqﬁ'au moment ol une rotation de 90° aura été effectuée est précisé par
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les figures 4 et 5 indiquant les projections des centres de gravité des
masselottes sur ur plan horizontal et sur le plan vertical des axes 3.

les memes lettres indiquent la situation des huit masselottes au méme
moment., Quand les 4 masselottes du groupe A-B parcourent les arcs des

0, 30, 45, 60, et 90 degrés, les 4 masselottes du groupe C-D parcoursnt

les arcs de 90, 60, 45, 30, et 0 degrés, c'est & dire les arcs complémentai-

res des arcs décrits par les masselottes du groupe A-B . Chaque rotation

de-90° améne une permutation du groupe A-B avec le groupe C-D et chacun
d*eux va refaire ce que vient de faire 1'autre pendant les 90° précédents.
I1 s'agit donc d'un cycle qui se renouvelle tous les 909, c'est a dire

4 fois par tour de l'axe 2, ou 4 x ¥ par seconde,

Pour chacun des 2 groupes A-B ou C-D les centres de gravité des mas-
selottes occupent les sommets mobiles et constamment symétriques par rappert
a4 l'axe horizontal F X X d'un quadrilatére rectangle situé dans un plan
vertical perpendiculaire & cet axe.

La distange entre ce plan vertical et le plan vertical fixe déterminé
par les axes de rotation 2 superposés du groupe, varie entire 0 et R, et
le sens de déplacement du plan vertical mobile est toujours inverse du
déplacement du plan vertical mobile de 1l'autre groupe. Mais la somme de
leurs distance est constante et égale & R, car du fait de la double symétrie

des masselottes par rapport au plan vertical mené par l'axe horizontal FXX

. et au plan horizontal mené par le mime axe, les projectionsen R cos 2 sur

30

35

les axes 2Z et en R sin & cos & sur les axes YY s'annulent, et il ne reste
que les projections en R sinza sur les axes XX. Du fait du décalage des

2 groupes A-B et C~D , lorsque la projection relative & l'un d'eux est
égale 3 R sinza, pour un angle de rotation égal & &, la projection relative
a4 1l'autre groupe est égale 3 R cosza.

Le ‘trajet suivi par une masselotte est la somme de 2 trajets circu-
laires de meme vitesse angulaire W, constamment perpendiculaires entre eux,
mais avec des rayons différents: celui décrivant un méridien est constam-~
ment égal & R; l'autre décrivant les paralléles et se déplagant entre les
latitudes 459 Nord et Sud passe de la valeur R sur 1'équateur a la valeur

Elgél_ au parallele 45°.

La force centrifuge dégagée par une masselotte, dont le produit de la

masse par le carré de la vitesse angulaire est déterming, devrait &tre
proportionnelle 3 1a somme des rayons et varier de 2R &4 R + EQ%EE s 4 foisg
3 chaque tour de l'axe de rotation 2, c'est & dire 4 ¥ par seconde. Hais

ce résultat ne peut 8tre que théorique car il ne tient pas compte de la
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force d'inertie qui n'emp®che pas la force centrifuge de se manifester mais
Qui s'oppose & des varistions rapides d'intensité et tend a4 arréter le mou-—
vement s'il n'est pas entretenﬁ. Cette force absorbe le travail fourni par
la force mécanique que l'on veut convertir en une force de poussée devant
elle-méme 2tre susceptible de fournir uu travail en retour . Il faut admettre
que la force maximum 2R, développée par chaque masselotte, ne pouvant varier,
sera conservée & condition que la force mécanique qui la produit soit cons-
tante.D'ailleurs on peut remarquer que si théoriquement la force centrifuge

est toujours exactement proportionnelle & la longueur du rayon, la résultan-
te sur l'axe FXX du rayon décrivant le paralliéle est exactement la méme que

celle du rayon décrivant le méridien. La valeur de la projection de cette
force varie donc de O & 2R, toujours. La combinaison de la force 2Rsin”a

d'une masselotte: d'un groupe A-B avec la force chosza de la masselotte
conjuguée du groupe C-D donne une force constante égale & 2R. Le mécanisme
entier produit alors 4 x 2R = 8R, c'est & dire une poussée constante et de
direction constante qui est 1'axe du bati 1.

I1 suffit d'indiquer que le bati du systdme doit ®tre fixé sur un
pla]:eau permettant d'orienter 1'axe FXX en hauteur et en azimut, comme 1'est
par exemple une lunette de théodolite, le plateau devant lui-méme faire
corps avec l'objet suquel on veut donner une poussée suivant une orientation
déterminde. En supposant un mécanisme de ce genre, employant huit masselot-
tes pesant chacune 100 grammes dont le cenfre de gravitéparcourt une sphére

de 10 cm de rayon et dont les axes 2 tournent a4 une vitesse de 60 tours
par seconde, peut produire théoriquement une pesanteur dr 25 Xg environ,
Cette force actionnant un véhicule pesant sur terre une tonne lui communi-
querait dans 1'espace intersidéral une accélération de 28 cm sec/ sec,

produisant une augmentation de vitesse de lkm par second toutes les heures

et lui ferait parcourir au bout de 10 jours une distance de 100 millions

de kilomeétres.

L'énergie électrique nécessaire a cet effet peut 8tre évaluée a 3Kw
environ et pourrait 2tre prélevée sur l'énergie solaire déja captée dans
1'espace pour assurer le fonctionnement des divers organismes des véhicules
spatiaux. Cela implique une certaine proximité du soleil pour bénéficier d'une
poussée constante.

On peut aussi envisager l'utilisation d'un tel mécanisme autour du
globe terrestre, dds que l'attraction de celui-ci cesse de produire ses

effets. On peut de mmelenvisager dans les cas ou l'on peut s*affranchir

en partie des effets de la pesanteur, par exemple dans le domaine maritime

ol 1'on peut avoir inter®t parfois & utiliser.un appareil propulseur

indépendaht en grande partie des sujétions du milieu dans lequel on évolue,
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et ol il permet de supprimer les inconvénients de l'usage des gouvernails
et des hélices, Dans ce cas, on peut disposer d’une puissance motrice plus
importante en constituant des batteries avec des mécanismes plus puissants;
de m&he, sur terre, et en général dans tous les cas ol l'on veut supprimer
5 toute liaison directe entre le moteur et le vehicule qu'il actionne,
L'emploi de forces centrifuges qui jusqu'a présent n'avaient pu 2tre
utilisdes aux finsg indiquées ci-dessus nécessite pour un fonctionnement
harmonieux une construction mécanique d'une absolue précision, et une
lubrification parfaite qui ne pourrait @tre assurde dans les espaces dépour—

10 vus de pesanteur que par l'emploi de matériaux auto-lubrifiants.
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ﬁ REVERDICATIONS v

. -1- (e dispositif actionné par une force mécanique constante,
d'oririne quelconque, produit des forces centrifuges de nene intensité et
les combine ensuite pour en obtenir une force de poussée d'intensité et

."de direction constantes.

:55: Cette force a pour caractéristique de se passer d'un milieu support,
" L
‘' terre eau ou air, pour se manifester, et d'émaner directement du centre de

gravité du mécanisme qui la produit. Elle se présente donc comme une gravitg
artificielle et a en outre l'avantage de ne pas dépendre des conditions du

milieu ol elle s'exerce et de pouvoir &ire orientée.

10 -2- Les forces centrifuges 3 combiner sont produites par quatrq

éléments de mécanisme tous semblables et fonctionnant de la méme fagon,

éiChacun d'eux comporte un axe horizontal mi par la force mécanique & trans-
?iformer et qui met lui-mme en jeu le systéme d'engrenages assurant le fonc-
EztionnementAgénéral du tout.

!
% La caractéristique de ce mécanisme est qu'il fonctionne entierement

q
s

§ i%é 1'intérieur de 1'axe horizontal constitué par une poutrelle creuse entral-
! : nant un axe de rotation autour duquel 2 masselottes se déplacent symétrique—

‘.ment par rapport au plan vertical engendré par la rotation de cet axe.

"Une des 2 masselottes est fixée sur 1l'axe de rotation et tourne avec
20 1ui, 1'autre tourne autour. Cette disposition est celle qui assure la plus

grande simplicité de construction et en méme temps permet un équilibrage

de 1'équipage en.rotation, tel que le centre de gravité de ce dernier, i

masselottes non comprises, coincide avec son centre de figure dans tous ses |

;
plans, et que les forces centrifuges engagées proviennent uniguement des ;
‘25 masselottes. Ces derniéres se déslacent donc dans un plan perpendiculaire a
1'axe de rotation et sont entrainées dans la rotation de ce plan autour de
1'axe horizontal. Ces deux rotations ont mtme valeur angulaire, mais les '
forces centrifuges dégagées par les masseloites sont le résultat de ces deux;
rotations perpendiculaires entre elles, qui leur font décrire un huit sur
30 une demi-sphére dont l'orientation est la méme pour toutes. Elles se rencon—
trent donc 2 fois par chaque tour de l'axe horizontal et leur construction .
leur permet de faire cofincider leurs centres de gravité a ce noment. '
Il en résulte pour chacun des 4 mécanismes que les forces ou'il produit

ont le méme caractéristicue, importante et nécessaire, qu'étant symétricues

35 par rapoort au plar vertical encendré par 1l'axe de rotationm, leur résultante
est situde dans ce plan, mais toujours dans le méme deai-plan, - - - -— -5
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ot |
] -J- Les forces centrifuges étant obtenues, leur combinaison néceseitq

‘‘une disposition particulieére des 4 éléments et une synchronisation de leur

‘action dont la caractéristique est la suivante: ’ l

i .§ Les axes horizontaux des 4 e‘ements de mécanique forment les

xpaosant par le centre de gravité de 1l'encemnble du systéme, et contenu dans

5 .petites cotes d'un parallélépipede rectan*le ayant donc un axe de symétirie
! '
’ 'le plan vertical passant par les axes de rotation.

1

i

Les engrénements sont tels que les axes horizontaux de 2 élément

superposés tournent en sens inverse 1'un de l'autre et que ceux de 2 élémentF
’10 de méme niveau tournent tous deux dans le méme sens mais avec un décalage

de 90°.
‘. - A cours du fonctionnement , il faut que, dans un groupe super—|

prosé. les masselottes fixées aux axes de rotation, par exemple, soient
; sur une méme verticale. Elles sont déja sur une méme horlzontale, chacune avee
15 celle du méme élément,
A ce moment les masselottes d'un groupe superposé et par consé-
;'quent leures forces centrifuges de méme intensité, sont symétriques par
E'r pport & 1l'axe de symétrie de 1l'fensemble. Leur résultante, quiest la
!

i
,Somme géométrique des 2 résultantes contenues toujours dans le méme demi~

20 plan vertical et symétriques par rapport a 1'axe de symétrie , se trouve sur
q p

: ., le méme demi-axe et dans le meme sens.

I1 en est de méme pour le deuxiéme groupe superposé.
: La résultante générale cst donc la somme de deux forces

" complémentaires de méme direction.
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DESCRIPTION

La présente invention concerne les modes de propulsion,
et permet la transformation d'un mouvement'circulaire en une
force rectiligne dirigéé sur un plan quelconque de l'espece,

Actuellement, pour déplacer une masse, on utilise un mo-
teur qu1 provoque la rotation de roues ou d'hellces etc, ou un
réacteur qu1 produit une poussée, Le deplacement de -1la masse est
assuré par la transm1551on de la puissance du moteur 3 un orgesne
(roues ou hélices etc) de cette masse en contact avec 1'élément
dans lequel elle se déplace.

Le dispositif objet de l'invention permet d'obtenir une
force dirigée du dispositif lui-méme sans avoir de lizison avec
1'élément dans lequel il se déplace,

Le dispositif objet de 1'invention est basé sur 1l'énergie
centrifuge développée par une rotation, Le dlsp051t1f comprend
deux ou plusieurs masses dlametralement opposées prr repport a
l'axe d'un support, et un systéme, came ou autre, permett?nt de
modifier & volonté la distance entre les masses et l'laxe du sup-
port, Les masses sont animées d'un mouvement de rotation ~utour
de 1l'axe de leur support et crééent une force ‘centrifuge propor-
tionnelle au poids desrmaéses et & la vitesse de rotation., Sur
une partie de la circonférence de rotation des masses, un sys-
téme, came ou autre, permet de rapprocher une des mzsses en mou-
vement de son axe de rotation, c'est-i-dire de redulre son rayon
de rotation, alors qu'a 1'opposé, le systéme de came ou éutre,
permet d'éloigner la masse en mouvement de son axe de rotation,
c'est-a-dire d'augmenter son rayon de rotation, La combinaison de
ces deux effets, réduction et augmentation du rayon. de rotation
de deux masses opposées par rapport 3 un méme axe, génére un ba-
lourd di au déséquilibre d'une masse par rapport i l'autre. Le
dispositif objet de l'invention, comporte un moyen permettant d!
annuler le balourd, d'équilibrer l'ensemble, de reprendre le cy-
cle initial avec génération d'une force rectlllgne déplecant 1!
ensemble, Ce moyen est un deuxleme ensemble de masses identiques
au premier,situé sur le méme axe et le méme plan que le premier,
mais animé d'un mouvement circulaire inverse, parfaitement syn-
chronisé avec le premier ensemble, Sur ce deuxiéme ensemble, le
systéme de came ou autre permettant de modifier 1le rayon de ro-
tation des masses, et synchroniser avec le premier syétéme. Le

dispositif peut composrter deux ou plusieurs masses en mouvement
autour d'un méme axe, et deux ou plusieurs ensembles de masses
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sur le méme plan,.ou sur un akecséparé solidaire du méme disposi-
tif, Le dessin annexé illustre & tltre d'exemple une reallsatlon
du dispositif conforme & 1la présente invention, -

Tel qu'il est represente sur la figure 1, le dispositif
comporte deux ensembles de masses opposées sur-un meme 2xe 3 et
sur un méme plan, Chacun de ces ensembles est constitué d'un sup-
port 1 sur lequel sont disposées dismétralement opposees deux
tiges 2, possédant 3 1'extrémité extérieure une masse (4A et 4B,
4C et 4D ) et A 1l'autre extrémité un galet 5, en contact avec le -
chemin de roulement des galets d'une came 6, qui permet de modi-
fier le rayon de rotation des masses, en faisant coulisser la
tige 2, dans ses logements sur le support 1, par traction ou 1i-
bération sur les galets: 5. )

- L'axe 3 portant les cames 6, est fixé sur un socle, La
liaison entre l'axe 3 et les supports 1; est assurée par des rou-
lements 8, ce qui permet la rotation des supports 1, autour de 1"
axe fixe 3, portant les cames 6. Les deux supports 1 sont animés
d'un mouvement derrotation.égale et inverse, grice au pignon 7,
ou par un autre dispositif, Ce systeme n'etant pas 1un1tat1f
( Sur le dessin la. dlsp051t10n est donnée 3 titre d'exemple, meis
n'est pas limitative, _

Considérons 1'e;semble de la figure 1,
Lorsque les masses 4A et 4C, sont en opposition avec les masses
4B et 4D, l'ensemble est equlllbre. En commencant la rotation,
les masses 4C et 4B, se trouvent excentrées par rapport aux mes-
ses 4A et 4D. La force éentrifuge supérieure des masses 4B'et 4C,
entralne l'ensemble dans le sens du plus grand poids des masses,
puisque les masses 4A et 4D plus rapprochées de l'axe se trouvent
a l'opposé. Les-masses contlnuant a tourner, 4A et 4C vont se
trouver surile méme plan, mais en opposition avec les masses 4B
et 4D, Poursuivons encore la rotation., La masse 4D, s'elolgne de
son centre 3, ainsi que la masse 4A mais les masses 4B et 4C s'en
rapprochent, C'lest donc au tour des masses 4A et 4D qui plus lour-
des que les 4B et 4C vont entrainer l'ensemble, En continuant 1la
rotation le cycle recommence.

- Sur la figure 2, on peut voir un profll de came 6, qui

permet de modifier le rayon de rotation des masses 4A, 4B, 4C, 4D.

Le changmment de longueur d'entraxe des masses 4A, 4B, 4C,
4D, se faisant sur un méme plan, ne déséquilibre pas l'ensemble.

Bien entendu sans sortir du cadre de 1l'invention, diverses modi-
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fications pourront étre apportées au principe qui vient d'étre

décrit uniquement 3 titre dfexemple,

Le dispositif objet de 1l'invention, peut étre utilisé
comme mode de propulsion terrestre, maritime, ou Aérien, car
il permet’d'obtenir‘uhe force dirigéé du dispbsitif_lui—méme,
sans avoir de liaison avec 1'&lément dans lequel il se déplace.

La disposition verticale du dispositif n'est citée qu!
4 titre d'exemple, Elle pourra étre horizontale ou dans tout

autre position., -
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REVENDICATIONS
1 - Dispositif permettant la transformation d'un mouvement

01rcula1re, en une force rectlllgne dlrlgee sur un plan quelcon—
que de l'espace. 7 )

' Caractérisé.par'le fait, que le dispositif comporte
au moins deux ‘supports artlcules autour d'un axe, et sur un mé-
me plan, ’

2 - Dispositif selon la revendication i, éaractérisé par -
le fait que le dispositif'compofte au mons deux supports arti-
culés autour d'au moins deux axes solidaires d'un méme ensemble,

3 = Dispositif selon 1l'une quelconque dés revendications 1
et 2, caractérisé par le fait que les supports sont animés d'une
rotatlon inverse 1l'un par rapport a3 1l'autre,

4 - Dispositif selon l'une des revendications 1 A 3, carac- .
térisé par le fait que les supports comportent au moins deux
masses, - - N .

' 5 - Dispositif selon la revendication 4, caractérisé par
le fait'que les masses sont fixées érl'opposé~arune de 1l'autre
par rapport au centre du support, ~

6 - Dispositif selon la revendlcatlon 5, caractérisé par
le fait que ces masses peuvent se - deplacer sur leur axe, par rap-
port au centre du support, Ces masses peuvent s'elolgner ou se
rapprocher du centre du support,

7 - Dlsp051t1f selon la revendication 6, caractérisé par .
le fait que les massent s'éloignent'pu se rapprochent du centre i
du support quand elles sont en opposition,

8 ~ Dispositif selon la revendication 6?Vcaractérisé par
le fait que les masses s'éloignent ou se,rapproehént'du centre

du support quand elles sont partiellement en opposition,
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.1 TRASFORMARE FRZE CENIXWFUGHE IN PORZE PROPULSIVE ED ANTIGRA+

| (VEROMA) {1 4/7/1924, domiciliato a VEROEA - Via Raggio di

J . "MECCANISMD FORMATO DA PIU' MASSE ROTORIVOLUENTI, ATTO A

| gunon ARy
_Descrizione dell' Immi&e Industriale; Q

i VITAZIOWALI". e o o

Sole 7/As - Z0RZ] PIETRO nato a S.AMBROGIO di VALP. (VEROMA)

,_____T___

_|_depositato 1127 FEB, 1978 . . .. ]

|
J
4
i
|
i
'
{

| che regolino a piacere il loro proprio campo gravitazionale

_| GARDA (VERORA) Via Tintoretto 4. - SPERI MICEELANGELO nato a|

9

_|_S<PIETRO IN CARIANO (VERONA) il 27/2/1956, domiciliato a . | "N

. I1 meccanismo rotorivoluente centrifugo trasforma forze cen |

Secondo 1'effetto Magnus, le masse in rotazione in sensi di- |

| ne ¢ di attrazione. Nom & illogico quindi realizzare vejcoli

\
| nello spazio in Pfunziome dei loro parametri rototraslatori e |

o —

' brare i1 peso e lo riduce a zero, Con una semplice rivoluzione

: rivoluenti. Sappiamo che la forza centrifuga serve ad equili-

i
di un grave per vincere la forza di gravitd occorre una velo-

s

ZO0RZI LEONARDO nato a VEROEA i1 28/6/1959, domiciliato.a | '

| VERONA - Via Raggio di Sole 7/A, - in qualitd di ingentori |

_Contemporaneamente 1'effetto Magmus e le forze geroscopiche. |~

.| A nome dei sottoscritti: SPERT OMERO mato a S.PIETRO.in CARIAMOY

}(
41 11/6/1929, domiciliato a GARDA (VERONA) Via .Tintcmetm.-%** o
|

o _T,xg'_ti producono mhe;u_}_vugq_,erggtti reattivi di opposizig ™\ .



Al

pid bisogno di elevata forza centrifuga e quindi 4i elevata

{1 velocitd, ma & sufficiente poca forza centrifuga e quindi

una bassa velocitd di rivoluzione a vincere la sua forza di

[
: 9
~
ora animato due e - 5’
voluisce con atli sensi, In c \(
\

\

gravitd. Dalla meccanica viene definito giroscopio, um corpo

———
———

r:lﬂdo con asse di rotazioné fisso che ruota attormo allo

4
stesso ad alta velocitd dagli effetti 4 pid strami o ;3

| birg. Infatti,se si fa cambiare la direzione del suc asse di

e contraria, ma con un momento di direzione parallelo alla

rotazione, il giroscopio non si eoppome con una forza eguale é
L %

direzione della forza applicata, muovendosi ciod perpendico-

larmente alla direzione della forza applicata. Inoltre sappia-i

mo dalla meccanica che se abbiamo due masse fissate con due

bracci incernierati a un asse che viene messo in rotazione,

»: __
: AN
si creano due forze cintrifughe che alzapo i bracci fin quasi ‘s

&

. to {1 dispositivo raffigurato nelle tavole allegate, nel qua-

orizzontalmente. Sfruttando queste dugfroprietd abbiamo cos

le queste due forze si compongono trasformandosi in forze

propulsive e centrifughe come raffigurato particolarmente

nella Tave ne 14= Si descrivomo in quasta le componenti delle

./I




3

forze in tre casi specifici. Per esigenze fisiche si ¢ pen- |

| _sato di concentrare il peso Z del sistema braccio - girosco-|

pio (D, GR) nel baricentro B. Primo caso intorno alla linea |

AA si considera la componente delle forze quando vengono faty

tli ruotare conm velocitd angolare WT con segno come in figura

1 due bracci D (incernierati in T) com le loro masse giroscor ’

piche GR ferme (V = 0) e di peso Z, attorno ad un asse C per

effetto delle forze centrifughe FC si dispongono formando un

angolo J rispetto all'orizzontale AA, non si creano forze ne

verso 1'alto ne verso il basso nel punto T. Secondo caso

Y
<]
intornq alla linea AB si comsidera la componente delle forze

quando vengono fatti ruotare con velocitd angolare WT i due

bracci D__(_:I.ncam:ler_a_t__i in T) com le loro ms_e_giroscopichq-"

GR con velocitd angolare V(con segno come in 1_'_1_9“!’_"“{),,!91&

elevata e di peso Z attorno a un asse C per effetto delle

forze centrifughe FC si dispongono formando un agngolo X

e al di sopra dell'orizzontale AB per effetto centrifugo si |

forma la componente zg__;q'r perpudicolu_g_q;l_fprigz_ontale Q

———— }

AB e rivoltq_ verso l'gl.tpL_I_n questo cgg_ﬂ ha unidililmi-

9

zione di peso. !‘eg'zok caso intorno alla linea__{cﬂsi condidera

I
1

la componente delle forze quando vengono fatti ruotare con

bracei D (incernierati in T) con le loroc masse giroscopiche 7

CR con velocitd angolare ¥ molto grande e di peso Z, attorno

./

I S S



T
____| gono formando un angolo ¥ al di sotto dell'orizzontale AC per ﬂQé

.| effetto centrifugo si forma la compomente FN in T perpendico-

| ad un asse C per effetto delle forze centrifughe FC si dispom ~

.. lare all'orizzontale AC e rivolta verso il basso, in questo |

. ] ¢80 31 ha un aumento di peso, Nelle tavole No 1 e 2 vieme | _( = =

_— | descritto uno def possibill dispositivi che dimostrano speri- . . . .

| mentalmente l'invenzione industriale che & stata costruita | S
__.| come si rappresenta nella Tave Nele Un telaio V su cui & fige —
__..] sato un aldbero G fisso da due fRange AB tramite bullomi 1'al- ==

rigido con bulloni su telaio V, mentre la cerniera S-T-§ & | %( -

spiegato nella Tav. Hﬁridoy‘e appaiono le gquattro staffe § di

fissaggio per la struttura D in quanto sono mobili su due al—

| beri T fissati rigidamente su G. I1 shstema di alimentaziome -

dei motori M) viene fornito da un gruppo colettore ad amelli |

¥ fisso sull'albero C spazzole L fissato col tmbo Gs Com 1'"'“\\',,, .

viamento del motore M si alzano i bracci D nei quali ad un

certo momento viene con gradualitd immessa corremte nei motori

o/o



—_— e e - . e mm——

Y DO —— ———— e o — e e e me— . - Jr— - ——

; H
! M1 che con le loro ratazioni fanno alzare ulteriorhente i ;Ri

1..,&!::1. D che formano un angolo X come nella rnppr_esentazimi
! ,

___;_mm_mr_. N..3 dando una risultante di forze che agendo nel]
‘ !

1

-1 panto. T ci da wmvera e propria diminnzione di peso, I -otori{

! usati sono di tipo a spazzola alimentati con ngg_o;azigng,dgq
i

.,%___u_ndp_ne .di alimentazione e conseguentemente com rgsgluigngi ’
|

|
. del numero i giri. la finalitd scoperta & 1'utilizzo di mJ[ .

l
| ze che mediante questo accorgimento vengono a trasformarsi iy |

|
|

3
, i,,&iﬂe propulsive ed antigravitazionali che possomno servire ai

| far movere veicoli che regolando a piagere il loro campo .
| i
i vitazionale possono navigare nello spazio in cielo in terra |

. ¢ anche in mare. L'invenzione industriale e 1'apparecchiaturs
. costruita trova spiegazione nella fluido dinamica dello spa:
_,_i_d_ij_u;tea!_o.__ concezione che sta a fondamento della scienza
__Cosmica unitaria ideata dal Prof.Ing.Marco Todeschini di
_Bergamme, Le forze non sorgono perché le masse accellerano
__rispetto alle stelle fisee e lontane, bensi perché .ﬁcwe;;g-tg

_ no_contro 1o spazio fluido immediatamente a loro contatto che

___tutte le circondano e c¢id in armonia al principio che wna

forza pud sorgere solo ed esclusivamente nell'urto di due cor-

,,,,,, Pie Detto meccanismo funzionsm nello spazio vuoto e rappresen-

____ta uno dei possibili prototipi che si possomo costruire e lo
.. Stesso non esclude la possibilitd di inserire pid giroscopi
e pm m;ggnti rotazionali contemporanei in un unico sistema

z



0. con l'apporto del sistema stesso su altri in rotazione.

|
|

Il principic usato nel nostro meccanismo pud essere realizza

1
l con pid motori,con multiple sovrapposizioni e rappresenta
{

1l'applicazione di uno che non esclude la realizzaziome di

_altrd realizzati con altri mezzi ma che si avvalgomo dilla

— .

stessa fupzione.

—_—

1: RIVENDICAZIONE .-

T Rivendichiamo la disposizidme di due o pild masse giroscopiche

‘ S

_1 in senso orario ed anticrario poste all'estremitd di due o |

i pid tracci incernierati su un albero rotante in senso prario

_o antiorario con lo scopo preciso di ottemere sollevamento o

abbassamento di un veicolo o di qualsiasi alu-o__si_;s_t_g_gg”gul_;_dr_

| terra, nell'asqua, nell'aria e nello spazio. Rivendichiamo )

| trasformazione di forze centrifughe in senso orario e antio-|
_ rario e di masse rotorivoluenti in una risultante attiva, che;{
. mediante una cerniera forma una risultante direzionata verso:

_ 1'alto o verso il basso a seconda della rotazione dell'alberq

_ centrale in senso orariq,t; antiorario. Rivendichiamo anche lgi
. possibilitd di direzionare un sistema o veicolo variando la ;~
_'__ve_lec.ita delle masse in rotaziome o,e, dell'albero centrale w

. e anche invertendo in senso rotazionale sia dell’albero sia
__ delle masse centrifughe in rotazione. Rivendichiamo la produ-

_ zione di una trasformazione inerziale originata dalla risul-

tante attiva di due o pid forze ciéntrifughe, generate da due



o pid masse rotanti 1nceri;1era.te a uno o pild alberi a sua .

i _volta rotanti. La risukltante attiva sard verso 1l'alto o verso
1
)

_l 11 basso a seconda della rotazione dell'albero o in_senso {
|

.orario o in senso antiorario e dalla rotazione in senso ora-|
1 rio o antiorario delle masse centrifughe in rotaziome.
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@ Dispositif de propulsion d'un véhicule utilisant la force centrifuge.

@ Le dispositif de propulsion comprend, portés par le véhi-
cule, au moins deux corps rotatifs 20, 21 pesants et des
movyens 2-12 pour entrainer chacun des corps rotatifs suivant
un mouvement de rotation alternatif sur une course angulaire
inférieure & 360° autour d'un axe ne passant pas par son
centre de gravité, ce mouvement produisant une force centri-
fuge F1, F2, les mouvements des corps rotatifs étant synchro-
nisés de facon que la résultante R des forces centrifuges
engendrées par lesdits mouvements ait une orientation sensi-
blement constante.

Vente des fascicules & 'IMPRIMERIE NATIONALE, 27, rue de la Convention — 75732 PARIS CEDEX 15 -
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Dispositif de propulsion d'un véhicule utilisant la force

centrifuge.

L'invention concerne un dispositif de propulsion comportant
des pidces mécaniques en mouvement, applicable aux véhicules
terrestres, nautiques et aériens. Le terme propulsion est

entendu dans un sens général et inclut notamment la traction.

Dans les systémes de propulsion connus de ce genre, la chai-
ne de propulsion se termine par un élément mobile tel qu'une
roue ou une hélice qui exerce une poussée ou une traction
sur le sol ou sur le milieu environnant, la réaction du

sol ou du milieu faisant avancer le véhicule.

L'invention se base sur un principe entiérement différent,
et utilise comme force de propulsion la force centrifuge
s'exercant sur des corps rotatifs.

Le dispositif selon 1l'invention comprend, portés pér le
véhicule, au moins deux corps rotatifs pesants et des moyens
pour entrainer chacun des corps rotatifs suivant un mouvement
de rotation alternatif sur une course angulaire inférieure

3 360° autour d'un axe ne passant pas par son centre de
gravité, ce mouvement produisant une force centrifuge, les
mouvements des corps rotatifs étant synchronisés de fagon

que la résultante des forces centrifuges engendrées par

lesdits mouvements ait une orientation sensiblement constante.
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De préférence, la course angulaire des corps rotatifs ne

dépasse pas 180° environ.

Selon un mode de réalisation, le dispositif comprend au
moins une paire de corps rotatifs dont les axes de rotation
sont orientés selon une méme direction, les positions angu-
laires des deux corps d'une paire étant & chaque instant
stétriques 1'une de l'autre par rapport a un plén moyen
paralléle & ladite direction et ladite résultante étant
orientée perpendiculairement & ladite direction dans le
plan moyen.

Les axes de rotation des corps rotatifs peuvent étre parallée-

les entre eux ou confondus.

Selon une caractéristique avantageuse, chaque corps rotatif
comprend une masse solidarisée a un arbre rotatif par un

bras radial.

11 est utile d'adjoindre au dispositif des moyens d'accumu-
lation pour recevoir de l'énergie des corps rotatifs lorsgue
ceux-ci s'approchent dfune extrémité de leur course et pour
restituer de l'énergie aux corps rotatifs lorsque ceux-ci
s'éloignent de ladite extrémité. Ces moyens d'accumulation

peuvent comprendre au moins un ressort.

Selon une variante, les moyens d'accumulation comprennent

des pistons appartenant aux corps rotatifs et gqui sont regus
dans des cylindres en fin de course de ceux-ci, la compres-
sion du gaz contenu dans les cylindres lors de la pénétration
des pistons assurant le freinage des corps rotatifs et la
détente de ce gaz repoussant les corps rotatifs en sens

inverse.

Des moyens peuvent étre prévus pour . .produire des explosions

dans les cylindres.

Selon un mode de mise en oeuvre de l'invention, les moyens
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d'entrainement comprennent au moins un moteur et des organes

de transmission mécaniques.

l

D'autres caractéristiques et avantages de l'invention ressor-
tiront de la description détaillée ci-aprés et des dessins

annexés dans lesquels :

- la figure 1 est une vue de dessus d'un dispositif selon

1'invention;

- la figure 2 est une vue en élévation du dispositif de
la figure 1;

- la figure 3 est une vue partielle en élévation d'une varian-

te du dispositif;
- la figure 4 représente un détail d'une autre variante.

Le dispositif des figures 1 et 2 est monté sur un support
plat 1 et est destiné a soulever ce support. Un moteur 2
d'un type guelcongue, par exemple électrique, est f£ixé sur

le support 1. L'arbre 3 du moteur 2 porte une poulie 4 qui
entraine par l'intermédiaire d'une courroie 5 une autre
poulie 6 montée sur un arbre 7 paralléle i l'arbre 3 et
tournant dans des paliers 8 fixés sur le support 1. Les
extrémités de l'arbre 7 portent respectivement des manivelles
9 et 10 sur lesquelles sont articulées respectivement des
bielles 11 et 12.

Deux arbres 13 et 14, paralléles aux arbres 3 et 7, sont
disposés dans le prolongement l'un de l'autre et tournent
dans des paliers 15 fixés sur le support 1. Les extrémités
des arbres 13 et 14 opposées l'une a l'autre portent respec-
tivement des manivelles 16 et 17 articulées respectivement
aux bielles 11 et 12, aux extrémités de celles-ci opposées

a celles par lesquelles elles sont articﬁlées aux manivelles
9 et 10. Les extrémités des arbres 13 et 14 tourndes 1l'une

vers l'autre portent des bras radiaux 18 et 19 terminés
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par des masses 20 et 21. Les extrémités d'un ressort hélicol-
dal 22 sont solidaires respectivement des bras 18 et 19.

Le fonctionnement du dispositif est le suivant. Le moteur

2 entraine l'arbre 7 selon un mouvement de rotation continu.
Grace & un choix approprié des rayons des manivelles 9,

10, 16 et 17, ce mouvement de rotation continue se transforme
en des mouvements de rotation alternatifs des arbres 13

et 14 sur une course angulaire inférieure a 180°. Les lon-
gueurs des manivelles 9 et 16 et de la bielle 11 étant égales
respectivement & celles des manivelles 10 et 14 et de la
bielle 12, les courses angulaires des deux arbres 13 et

14 sont aussi égales entre elles. En outre, le calage angu-
laire des bras 18 et 19 par rapport aux manivelles 16 et

17 est choisi de telle facon que les positions angulaires

des masses 20 et 21 soient & chaque instant symétrigues

par rapport & un plan moyen 23 passant par 1l'axe de rotation
24 commun aux corps rotatifs formés par les arbres 13 et

14, les bras 18 et 19 et les masses 20 et 21. Ceci signifie
que les centres de gravité des deux corps rotatifs, qui

sont & une méme distance de 1l'axe 24, sont également équidis-
tants du plan 23. Les moments d'inertie des corps rotatifs
étant égaux, les forces centrifuges qu'ils subissent du

fait de leur mouvement de rotation autour de l'axe 24 sont
aussi égales et les vecteurs Fl et F2 qui les représentent

sont symétriques l'un de l'autre par rapport au plan 23.

Les forces centrifuges Fl et F2 appliquées aux deux corps
rotatifs étaht perpendiculaires & 1'axe 24 et symétriques
1'une de 1l'autre par rapport au plan 23, leur résultante

R est perpendiculaire & l'axe 24 et contenue dans le plan
23. Cette résultante gérde constamment la méme direction

et le méme sens et constitue donc une force de propulsion
permettant de soulever le véhicule formé par le support

1 équipé du dispositif de propulsion selon 1l'invention.

Le rendement et la régularité du mouvement sont améliorés

par le ressort 22 qui se tend en absorbant de l'énergie
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lorsque les corps rotatifs s'écartent 1l'un de 1l'autre et

se contracte en restituant cette énergie lorsque les corps
rotatifs se rapprochent 1'un de l'autre. Cette fonction
d'accumulateur d'énergie favorise le freinage nécessaire
des corps rotatifs en fin de course et leur accélération

en début de course. Le ressort 22 s'étend dans un plan per-
pendiculaire a 1'axe 24 de fagon & ne pas exercer sur les
corps rotatifs d'efforts selon cet axe. Les points de fixa-
tion du ressort sur les deux corps rotatifs sont & des dis-
tances différentes de l'axe 24 de fagon & ne pas géner le
croisement des deux corps. rotatifs.

La figure 3 illustre une variante dans laquelle la bielle

11 est remplacée par une crémaillére 11' articulée de la
méme fagon que celle-ci sur la manivelle 9 et dont la denture
30 coopére avec celle 31 4'un pignon 32 monté sur l'arbre

13 de la figure 1 en remplacement de la manivelle 16. Bien
entendu, les moyens de transmission entre l'arbre 7 et 1l'ar-

bre 14 sont modifiés de la méme fagon.

Cette variante permet d'augmenter la course angulaire ‘des
corps rotatifs, qui peut ainsi atteindre et méme dépasser
180°. Cependant, il n'est pas avantageux de dépasser sensi-
blement une course de 180°. En effet, au-dela de cette va-
leur, la force centrifuge tend, sur une fraction de la cour-
se, & diminuer la force de propulsion, car sa projection
dans le plan moyen est opposée au sens de la propulsion.

Les figures 1 & 3 illustrent une premiére voie pour la réali-
sation du dispositif selon 1l'invention, dans laquelle les
corps rotatifs sont entrainés par un organe moteur tel que
le moteur 2 par l'intermédiaire d'organes de transmission
mécaniques. Bien entendu, & l'intérieur de cette voie, il
est possible d'utiliser les types de moteurs et les types

de transmissions mécaniques les plus divers. Par ailleurs,
au lieu d'entrainer directement chaque corps rotatif par

des organes de transmission séparés, on peut entrainer 1'un

des corps rotatifs par des organes de transmission primaires
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et assurer la synchronisation des mouvements des corps rota-
tifs par un ou plusieurs systémes de transmission secondaires
entre les différents corps rotatifs, le nombre de ces der-
niers pouvant étre supérieur & deux comme il sera expliqué

ci-aprés.

Le ressort 22 reliant entre eux deux corps rotatifs peut
&tre remplacé par des ressorts séparés associés a chacun
d'eux, par exemple des ressorts spiraux enroulés autour

des arbres tels que 13 et 14, ou par d'autres moyens d'accu-
mulation d'énergie.

A la figure 2, c'est seulement a titre d'exemplevque la
manivelle 16 et le bras 18 (et de méme la manivelle 17 et

le bras 19) ont été représentés comme étant orientés selon

un méme rayon a partir de l'axe 24.
La figure 4 illustre une seconde voie.

On a représenté dans cette figure une masse 40 reliée par
un bras radial 41 a un arbre 42 pouvant tourner autour d'un
axe 43 perpendiculaire au plan de la figure. Deux pistons
44 et 45,solidaires de la masse 40, sont disposés de part
et d'autre de celle-ci par rapport a la direction de son
mouvement autour de l'axe 43. On voit également a la figure
4 un cylindre 46 & l'intérieur duquel le piston 44 peut
coulisser au voisinage d'une extrémité de la course du corps
rotatif formé par la masée 40, le bras 41, l'arbre 42 et
les pistons 44 et 45. La paroi interne 47 du cylindre 46
présente de préférence & cet effet, sur une partie au moins

de sa longueur, une courbure centrée sur l'axe 43.

Lorsque le piston 44 péndtre dans le cylindre 46, il y défi-

nit une chambre fermée 48 dont le volume décroit. La compres-
sion du gaz, notamment de l'air, contenu dans cette chambre,

assure le freinage du corps rotatif en fin de course. A

un moment convenablement choisi pendant que le piston 44

est & 1'intérieur du cylindre, on provoque dans la chambre
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48 une explosion au moyen d‘'un carburant introduit par une
buse d‘injection 49 et d'une étincelle produite par une
bougie 50. Cette explosion éléve la pression dans la chambre
et projette le piston 44 hors du cylindre, assurant ainsi
1l'entrainement du corps rotatif. On ouvre alors une soupape
51 séparant 1l'intérieur du cylindre d‘'une conduite 52 et

on envoie par cette derniére un jet d'air dans le cylindre
pour en chasser les gaz br@ilés. Un autre cylindre non repré-
senté, semblable au cylindre 46, coopére de la méme fagon
avec le piston 45 pour freiner celui-ci & l'autre extrémité
de la course du corps rotatif et le renvoyer en direction
du cylindre 46.

La synchronisation des mouvements des différents corps rota-
tifs du dispositif est assurée par un couplage mécanique
entre ceux-ci par tout moyen approprié, par exemple par

des pignons.

Un dispositif selon l'invention peut également comporter,

au lieu des cylindres 46 tels que décrits, des cylindres

non équipés de moyens pour produire des explosions, et assu-
rant seulement un freinage des corps rotatifs par compression
du gaz et une restitution d'énergie aux corps rotatifs par
détente de ce gaz. De tels cylindres jouent le rdle du res-
sort 22 des figures 1 et 2, et il est nécessaire de prévoir
par ailleurs des moyens d'entrainement pour compenser les

pertes d'énergie dues aux frottements.

Les exemples décrits n'épuisent pas les voies possibles

quant & 1l'entrainement des corps rotatifs et a l'accumulation
d'énergie en fin de course de ceux-ci, ces fonctions pouvant
étre assurédes, ensemble ou séparément, par tous autres moyens,
par exemple des moyens hydrauliques, électrostatiques ou

électromagnétiques.

Indépendamment de la voie choisie & cet égard, le nombre
de corps rotatifs n'est pas limité & deux comme décrit en

relation avec les figures 1 et 2. Le dispositif peut compor-
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ter par exemple deux paires ou plus de corps rotatifs, les
mouvements des corps d'une paire étant symétriques, comme
décrit, par rapport & un plan moyen commun aux différentes
paires. De préférence, les corps rotatifs appartenant a

des paires différentes arrivent en fin de course a4 des moments
différents, de fagon a améliorer la soupiesse de fonctionne-
ment du dispositif.

On peut également prévoir trois corps rotatifs ou plus dont
les mouvements, sans présenter de symétrie, sont synchronisés
de fagon que la résultante des forces centrifuges soit orien-

tée selon une direction au moins approximativement constante.

La vitesse angulaire moyenne des corps rotatifs et par consé-
quent la fréquence de leurs mouvements sont de préférence
élevées pour obtenir des forces centrifuges élevées en limi-
tant le moment d'inertie des corps rotatifs. La fréquence
du mouvement est avantageusement de plusieurs milliers de

hertz.

Le dispositif selon l'invention peut &tre utilisé pour la
propulsion de tous les types de véhicules, y compris les
jouets. Pour les véhicules terrestres, il présente l'avantage
considérable, par rapport aux systémes de propulsion & roues,

de ne pas dépendre d'une adhérence au sol.

Le dispositif peut é&tre monté sur le véhicule de fagon &
pivoter dans son ensemble, ce qui lui permet d'assurer en

outre la fonction de changement de direction ou de compensation
de la force centrifuge exercée sur le véhicule, et la fonction
de freinage du véhicule par un pivotement de 180° par rapport

a4 sa position de propulsion.
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Revendications.

l. Dispositif de propulsion pour véhicule, caractérisé en

ce qu'il comprend, portés par le véhicule, au moins deux
corps rotatifs (20, 21) pesants et des moyens (2-12) pour
entrainer chacun des corps rotatifs suivant un mouvement

de rotation alternatif sur une course angulaire inférieure

a 360° autour d'un axe (24) ne passant pas par son centre

de gravité, ce mouvement produisant une force centrifuge
(F1, F2), les mouvements des corps rotatifs étant synchroni-
sés de fagbn que la résultante {R) des forces centrifuges
engendrées par lesdits mouvements ait une orientation sensi-
blement constante.

2. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en ce
qu'il comprend au moins une paire (20, 21) de corps rotatifs
dont les axes de rotation (24) sont orientés selon une méme
direction, les positions angulaires des deux corps d'une
paire étant & chaque instant symétriques l'une de 1l'autre

par rapport a un plan moyen (23) paralléle a ladite direction
et ladite résultante étant orientée perpendiculairement

a ladite direction dans le plan moyen.

3. Dispositif selon l'une des revendications 1 et 2, carac-
térisé en ce que chaque corps rotatif comprend une masse
(20) solidarisée & un arbre rotatif (13) par un bras radial
(18).

4. Dispositif selon l'une des revendications précédentes,
caractérisé en ce qu'il comprend des moyens d'accumulation
(22) pourlrecevoi: de 1'énergie des corps rotatifs lorsque
ceux~-ci s'approchent d'une extrémité de leur course et pour
restituer de l'énergie aux corps rotatifs lorsque ceux-ci
s'éloignent de ladite extrémité.

5. Dispositif selon la revendication 4, caractérisé en ce

que les moyens d'accumulation comprennent au moins un ressort
(22).
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6. Dispositif selon la revendication 4, caractérisé en ce
que les moyens d'accumulation comprennent des pistons (44)
appartenant aux corps rotatifs et qui sont regus dans des
cylindres (46) en fin de course de ceux-ci, la compression
du gaz contenu dans les cylindres lors de la pénétration
des pistons assurant le freinage des corps rotatifs et la
détente de ce gaz repoussant les corps rotatifs en sens

inverse.

7. Dispositif selon la revendication 6, caractérisé en ce
que des moyens (49, 50) sont prévus pour produire des explo-

sions dans les cylindres.

8. Dispositif selon l'une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que les moyens d'entralinement comprennent
au moins un organe moteur (2) et des organes de transmission

mécaniques (4-12).

9. Dispositif selon l'une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que la course angulaire des corps rotatifs

ne dépasse pas 180° environ.
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Schutzanspriiche

1.) Mechanischer Zentrifugalkraft-Antrieb flir Fahrzeuge
aller Art, dadurch gekennzeichnet, daB,durch mit gleich=
formigen Drehzahlen angetriebene Gewichte und deren
Kreisbahnen, eine in eine Bezugsrichtung gerichtete

und von 0 bis Maximalwert pulsierende Massenwirlhungs=
kraft entsteht, deren Grofe bzw. Maximalwert von der
Zentrifugalkraft-Gleichung F= m . v%. % Dbestimnt ist.

2.) Mechanischer Zentrifugalkraft-Antrieb nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, daB mindestens 2 Gewichte mit
cleichformigen Drehzahlen gegenldufig auf einer Kreis=
bahn gedreht werden, welche selbst mit derselben
gleichformigen Drehzahl gedreht wird.

3,) Mechanischer Zentrifugalkraft-Antrieb nach Anspruch 1
und?, dadurch gekennzeichnet, daf mindestens 2 gleich=
f6érmig drehende Kreisbahnen, mit mindestens je 2 gleich=
férmig und gegenldufig drehenden Gewichten, zu einer
Einheit verbunden werden, wobei die beiden Kreisbahnen
gezenldufig drehen miissen.

4,) Mechanischer Zentrifugalkraft-Antzeb nach Anspruch
bis %, dadurch gekennzeichnet, daf 2 oder mehrere EZinheiten
nach Anspruch 3, so miteinander angeordnet werden, daZ
durch geeignete rdumliche Drehwinkel-Positionen cer

jeweils gegenldufigen Gewichte, die Krdfte-Pulsation

der Gesamt-Anordnung geddmpft bzw. geglédttet wird.

5.) Mechanischer Zentrifugalkraft-Antrieb nach Anspruch 1
bis#, dadurch gekennzeichnet, daf die Antriebseinheit
nach Anspruch 3 oder 4, durch Drehzahl-Umkehr der Kreis=
bahnen fiir die gegenldufig drehenden Gewichte, zun
Antrieb indie Gegenrichtung oder auch zum verzdégern

der Fahrzeuge benutzt werden kann.

6.) Mechanischer Zentrifugalkraft-Antrieb nach Anspruch
bis 5, dadurch gekennzeichnet, daf die Antriebseinheis
nach Anspruch 3 oder 4, durch geeignete konstruktive
MaRnahmen,gleichzeitig zur Fahrzeug-Lenkung benutzt
werden kann.
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Beschreibung NACHQEREICHT

Wie in der Skizze 1 dargestellt, ist auf einer um die
Achse (1) drehbar gelagerten Scheibe (2), in der Mitte
und senkrecht zur Scheibe (2) bzw. zur Achse (1) eine
Achse (3) angeordnet,auf der die Gewichte (5) und (7)
mit ihren jeweiligen Verbindungsstangen (6) und (8)
ebenfalls drehbar gelagert sind.
Die drehbare Scheibe (2) und die beiden, iiber ihre
Verbindungsstangen (6) und (8) drehbaren Gewichte (5)
und (7),werden durch geeignete, jedoch nicht dargestellte,
Antriebe mit gleichférmiger und gleicher Drehzahl in den
dargestellten Drehrichtungen angetrieben.
Wesentlich ist hierbei die gegenlaufige Drehrichtung sowie
die dargestellte riumliche Position der beiden Gewichte
(5) und (7) zur Bezugs-Ebene.
Auflerdem ist auch noch wesentlich, daB die Zentrifugal-
Krifte der Gewichte (5) und (7), jeweills bezogen auf die
Drehung um die Achse (3), als auch um die Achse (1) in jeder
Drehwinkel-Position gleichmiBfig wirken ( F =m-w?-% )
Zur srfassung und Verdeutlichung der Auswirkung der gleichs=
formigen Zentrifugalkrifte der Gewichte (5) und (7) auf
die Bezugs-Ebene, sind in der Skizze 2 fir verschiedene
Drehwinkel~Positionen von einer Umdrehung und fir zwei
verschiedene Ansichten "A" und "B" der Scheibe (2)
die jeweiligen rdumlichen Positionen der Gewichte (5)
und (7) dargestellt.
Aus dieser Skizze geht hervor, daB bei der dargestellten
Drehrichtung der Scheibe (2), die beiden gegenldufig
drehenden Gewichte (5) und (7) immer nur auf der rechten
Seite der Bezugs-Ebene zu finden sind, bzw. auf dieser
rechten Seite,von der rdumlichen Lage in der Bezugs-Ebene
zur rdumlich entferntesten Lage ( Radius) periodisch
hin und her bewgt werden.
Weil die gleichmi#Bigen Zentrifugal-Krifte der um die
Achse (3) gegenlidufig drehenden Gewichte (5) und (7)
immer in Richtung vom Scheibenmittelpunkt der Scheibe (2)
wirken, erzeugen diese gleichmdBigen Zentrifugal-Krifte
fiir den Bereich der rechten Seite der Bezugs-Ebene und
zwischen 0°und 180°eine nach GroRe und Richtung pulsierende
resultierende Kraft vom Scheibenmittelpunkt der Scheibe (2).
Zusidtzlich, zu diesen vorgenannten gleichmdRigen
Zentrifugalkrdften,wirken auf die Gewichte (5) und (7)
auch noch die ungleichmiZBigen Zentrifugal-Kréfte aus der
Drehung um die Achse (1) und mit dem pulsierend verédnder=
lichen Radius von "0" bis "R".
Die Wirkung dieser ungleichméBigen Zentrifugal-Krifte ist
immer in Richtung von der Achse (1).
Durch diese zusitzlichen, ungleichmidfigen Zentrifugal-
Kriifte, wird die nach GroBe und Richtung pulsierende
resultierende Kraft aus den gleichmdBigen Zentrifugal=-
Kriften, in der pulsierenden Kraftwirkung noch verstarkt,
aber in der Richtung mehr zur Eingezeichneten Bezugs-
Richtung verschoben,

SAD ORIGINAL
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Zur Erzielung der erfindungsgemdflen " gerichteten Kraft ”42
in die Bezugs-Richtung, werden dann, wie in der Skizze 3
dargestellt, 2 Antriebe, in der Ausfiihrung entsprechend
der Skizze 1, ilibereinander angeordnet zusammengebaut und
die beiden Achsen (1) werden gegenliufig mit gleicher und
gleichfdrmiger Drehzahl angetrieben.
Dadurch ergeben sich fiir jede rdumliche Position der
Gewichte (5) und (7) jedes Antriebs, jeweils 2 symetrische
Kraft-Richtungen, welche als Krédfte-Parallelogramm zusannens
gesetzt, immer in die Bezugs-Richtung wirken.
Die GrdB8e der Kraft ist pulsierend in Abhingigkeit vom
Drehwinkel und verliuft in etwa nach dem dargestellten
Kraft-Diagramm, wobei je 2-mal pro Umdrehung das Maximum
erreicht wird.
Die Erzeugung der erforderlichen gleichen und gleichftérmigen
Drehzahlen fiir die Gewichte (5) und (7) sowie fiir die
Scheiben-Achsen (1), kann durch eine beliebige Anzahl von
mechanischen, hydraulischen oder elektrischen Antriebs-
Aggregaten erfolgen.
Als Beispiel ist in der Skizze 4 eine mechanische Lésung
darcestellt,welche als besonderen Vorteil, fir die gegen=
13ufige Drehung der Gewichte (5) und (7) cowie fiir die
Drehung der Achse (1) des jeweiligen Antriebs 1 und T ,
nur jeweils ein gemeinsames Antriebs-Aggregat bendtigt.

Die Scheibe (2) ist in diesem Falle, nur in
Form der drehbaren Achse (1) vorhanden und die gegenlius=
figen Drehungen der Gewichte (5) und (7) um die Achse (%,
werden durch Abrollen der Wimkel-Zahnrider (5a) und (7a)
auf einem feststehendem Winkel-Zahnrad (9) mit gleichen
Abmessungcen crzeucst.
Die entstehende smerichtete und pulsierende Antriebs-Kraft
in der Bezugs-Richtung ist entsprechend der Zentrifugal=
kraft-Gleichung F=m.a* % quadratisch abhdngig von
der Antriebs-Drehzahl.
Die Maximalwerte dieser pulsierenden Kraft lassen sich
daher am leichtesten ermitteln und ergeben beispielsweise
unter den Annshmen fiir Gewichte (5) und (7) je 1005"0ﬂK§
und fiir Radius rs150mm =015m folgende Werte:

Fu’r "= 500 U/m;n ——?'Pm‘. = 33,4 }?
" " = 3000 ") - w z 1205 K¢
" neSoo0 n —> n  =x3348

Als Antriebs-Kraft fiir Fahrzeuge aller Art, ist diese
gerichtete und pulgierende Massen-Wirkungskraft unabhéngig
von der Rad-Rollreibung (Strafen-Zustand ) oder von anderen
Vortriebs-Elementen (Schiffs-Schrauben, Luft-Schrauben 0.8.).
Bei mdglicher und geeigneter Einbeziehung in
die Lenkung, kann damit auch eine unabhingige "Antriebs-Kraft
und Lenkung®fiir Fahrzeuge aller Art ermdglicht werden.
Ein zusdtzlicher Vorteil dieser Massenwirkungs-
Kraft liegt im sehr niedrigen Leistungsbedarf fiir relativ
grofie Antriebskrifte. :
Zur Dimpfung der Krifte-Pulsationen, kann man auch noch
2 oder mehrere Antriebe, entsprechend der Skizze 4, hinter=
einander anordnen, wobei die rdumlichen Lagen der Gewichte
(5) und {7) der jeweiligen kompletten Antriebe, um
peeirnete Drehwinkel-Positionen verschoben sein miissen.

BAD ORIGINAL
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At Fig. 1 a vertical section, the manipulation

head 1 has the ,shape of a mushroom, the curvature is neces-
sary, to keep the line 17 traveling on the edge of the head 1
without slipping ﬁhdernéath where it would tangle up.

From positionlzo Fig. 6 through hole 18 where the
line 17 is fastend to the head 1, the line 17 under tention,
(by the weight 25 for 240 degrees) at every rotation, winds
around the edge of @he manipuiation hump 3, starting from
position 20 Fig. 6 fbilowing through to position 21 from where
the manipulation hump 3 starts to taper off, leveling off with
the surface of the manipulation head 1 before position 22.

The line slips off at that point, thus causing the
weight 25, by the influence of the centrifugal force, to snap
free aprox. at position 23 and begins a centrifugal zero force
journey to position 20, since the line 17 is slack for this
period of rotation,

The line 17 is attached to the weight by a swivel

16 necessary to untwist the line,

D1 AND D3 AU 2 9

105763/33
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This so described action causes the weight 25 fixed
to the two guide rods 14 which slide back- and forward through
the guide holes 15, to change the radius of the weight

continually but equally for every rotation.
Claim Indefinite

105763/34



Tais invention relates to a well known anciunt wea-
pon the slingshot, in Which a stone (the weight) is whirled
around a centre puint,vthen the stone is released using the
accumelated angular force to propel the missile,

A centrifugal force manipulator extracts a little of
that force per rotation without complete release of the weight
and here by creating a force in to one direction.

The machine comes close in princible creating a
centrifugal manigulation of all three values, mass, velocity
and radius per rotation, for only if all three values change
per 180 degrees, can one create a visually and measurable
force.

The object is to prove this force,in its proper
scientific function, even if ever so minute in its singu-
larity.

With that achieved the invention can act as a test-
machine to prove an ever recycling function of the universe
by all moons, planets and solarsystems and it could prove
the function of gravity.

It is hoped that since more than one weight works
only perfectly syncronised if multy weight function can be
achieved electronical, the machine could produce a small but
continual force to propel spaceships.

A description refering to the drawings shall com-
mence now,

At Fig. 1 a vertical section, the manipulation
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head 1 has the .shape of a mushroom, the curvature is neces-
sary, to keep the line 17 traveling on the edge of the head 1
without slipving underneath where it would tangle up.

From position 20 Fig. 6 through hole 18 where the
line 17 is fastend to the head 1, the line 17 under tention,
(by the weight 25 for 240 degrees) at every rotation, winds
around the edge of the manipulation hump 3, starting from
position 20 Fig. 6 following through to position 21 from where
the manipulation hump 3 starts to taper off, leveling off with
the surface of the manipulation head 1 before position 22.

The line slips off at that point, thus causing the‘
weight 25, by the influence of the centrifugal force, to snap
free aprox., at position 23 and begins a centrifugal zero force
journey to position 20, since the line 17 is slack for this
period of rotation,

The line 17 is attached to the weight by a swivel
16 necessary to untwist the line,

This so described action causes the weight 25 fixed
to the two guide rods 14 which slide back- and forward through
the guide holes 15, to change the radius of the weight
continually but equally for every rotation.

The electric motor 19 with a wormgear 8 on the shaft,
driving a ringgear 9 at the ratio 1:22 produces a fairly
constant revolution,.

The change of velocity, of the weight 25, depends

therefore automatically on the difference in the distance of

- 2-
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the radius per rotation.

The slack in the line 17 and the subsequent loss
of the centripetal for;e, between position 23 and 20 sub-
stitutes a change in the value of the weight, except for the
friction by the guide rods 14 sliding through the guide
holes 15.

These interacting mechanics caused by the line
17 fixed to the head 1, traveling around and slipping across
the manipulation hump 3, satisfy therefore the described and
desired action, necessary to prove and create a manipulation
of the centrifugal force by all three values, mass,
velocity and radius.

It must be said that the manipulation head 1 does
not rotate.

The shaft 2 to which it is molded; it is séated
in the hollow axel 5 and below the ringgear 9 where the shaft
2 protrudes, a pin is put through the shaft 2 anchored in
the mounting plate 13, so keeping the manipulation head in
place,

The axel S5 is fixed in double bearings 7, which are
seated in the mounting plate 13 Fig. 5.

The motor 19 is screwed on to the same,

On to the axel 5, is a leaver arm welded, which
engages when under power to the pin 11 of the guide frame
10, causing it to turn as the same is fitted with a bush 12,
fitting the axel 5, so giving the guide frame 10 turning
freedom of aprox. 340 degrees helping a fluent function

of the motion of the weight.

-3 =



The drawings, Fig. 1 is a vertical'section of the
entire machine, without the carriage.

Fig. 2 is a horizontal view looking down on to the
mushroomlike manipulation head 1 with weight 25 and guide
rods 14,

Fig. 3 a horizontal view, showing weight 25, guide
rods 14 and guide frame 10.

Fig. 4 is a vertical view, showing the axel 5
with ringgear 9 double bearings 7 and leaver arm 6.

Fig. 5 is a vertical crossection of the mounting
plate 13, with bearings 7.

Fig. 6 is a horizontal view, from above showing
some different positions of one cycle of the weight.

Fig. 7 a vertical section, showing a condenced version
of the machine as in Fig. 1 but mounted on to ‘the cafriage 7.

The so descibed machine, the line of force 26 is
than set up in line with the wheels, is then ready for action.

It has been found that the machine functions very
well at a mean angular velocity of the weight of aprox,
4.45m per second, however there is a limit above and below

that speed.



The claims defining the iNvention are as fOllOWS : ®.............. s ssessesss st ssssecoses oo
Claim..l..The.shape.of. the manipulation.head,..(..head. and.hump). ...

to.cause.the three .fold. manipulation.of.mass,. VeloCity and ...

radius per rotation. 0F 8 WL EI T a ettt

shown and described herein, or any other advanced machine, .. .. .

C with this princible either clectronic, electromagnetic or,

any other way, using the three fold coordination of mass, .. .. . . . .

L velocity and radius, i

(X XX Ad J
-

Dated this. 26t day of. January 1987 GUNTHER K H PFRENGLE

- 5= NAME OF APPLICANT

(BLOCK LETTERS)

* Note: If there is insufficient space above to type the statement of claim, do not use this sheet, but use separate sheets
of paper beginning with the words “The claims defining the invention are as follows:” and ending with the date and the
name of the applicant in block letters.
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[57] ABSTRACT

A device for obtaining a directional force from a rotary
motion has a frame rotating about a longtiudinal axis at
a selected angular speed. A weight is connected to the
frame and rotates about a transverse axis at the same
angular speed. When the weight has transversed 180°,
the frame itself will have rotated through 180°, so that
the weight will return to its original position on the
same side of the apparatus as it transversed in the first
half cycle. The resultant centrifugal forces all act to one
side of the apparatus, producing a unidirectional thrust.

6 Claims, 2 Drawing Sheets
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1

DEVICE FOR OBTAINING A DIRECTIONAL
CENTRIFUGAL FORCE

FIELD OF THE INVENTION

The present invention relates to a device for obtain-
ing a directional force from a rotary motion.

BACKGROUND

Various devices have been proposed in the past for
converting rotary motion into a unidirectional or linear
motion. These include the devices described in U.S. Pat.
No. 2,350,248, 3,584,515, 3,810,394, 3,750,484 and
3,968,700. These ail tend to be complex devices, often
employing one or more linearly moving weights.

The objective of the present invention is to provide
simple device of this nature employing purely rotary
motion.

SUMMARY OF THE INVENTION

According to the present invention there is provided
a device for obtaining a directional force from rotatory
motion, comprising:

a frame;

means for rotating said frame about a first axis at a
selected angular speed;

a weight; means for rotating said weight with respect
to said frame about a second axis at said selected angular
speed, said second axis being perpendicular to said first
axis and said weight being eccentrically located with
respect to said second axis.

As the eccentric weight rotates about the second axis
it produces a centrifugal force. Through each 1804 of its
motion, the resultant force will be at the 904 position,
midway between the start and end positions and normal
to the axis of rotation. At the same time, the weight is
rotated about a perpendicular axis at the same speed, so
that despite the fact that the rotation of the weight is
continuous, its movement will in absolute terms be back
and forth between two end points on one side of a single
plane. Thus, the resultant centrifugal force generated by
the weight will always be towards that side of the plane
on which the weight is located. Altering the phase
relationship between the rotation of the weight and that
of .the frame will aiter the orientation of the resultant
force.

BRIEF DESCRIPTION OF THE DRAWINGS

In the accompanying drawings, which illustrate ex-
emplary embodiment of the present invention:

FIG. 1 is a side view of a device according to the
present invention:

FIG. 2 is a plan view of the device of FIG. 1; and

FIG. 3 is an end view of the device of FIG. 1.

DETAILED DESCRIPTION

Referring to the accompanying drawings, there is
illustrated a motion converter 10 constructed according
to the present invention. The converter includes two
supports 12 and 14 on the left and right of the apparatus
respectively as seen in FIGS. 1 and 2. The support 12 is
an A-frame 16 mounted on square mounting plates 18.
At the top of the A-frame 16 is a socket 19 carrying a
stub shaft 20 that is held in place by set screws 21. The
support 14 is an A-frame 22 with its legs secured to
respective mounting plates 24. At the top of the A-
frame 22 is a socket 26 of somewhat longer dimension
than the socket 19. A stub shaft 28 is fitted into the
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2

socket 26 and is secured in place by set screws 30. The
right hand support 14 also includes a motor support
frame 32 carrying an electric motor 34 as shown most
particularly in FIGS. 1 and 3.

Between the supports 12 and 14 is an elongate rectan-
gular frame 36 carrying bearings 38 its at opposite so
that the frame 36 may rotate about the axis 40. At its end
adjacent the support 14, the frame 36 carries a bevel
gear 42 that meshes with a bevel gear 44 mounted on
the shaft of electric motor 34. The motor thus rotates
the frame 36 about the axis 40.

The frame 36 carries a transverse shaft 46 that is
mounted on the longitudinal sides of the frame by bear-
ings 48 so that the shaft will rotate about an axis 50
perpendicular to the axis 40. A elongate arm 52 projects
from the center of the shaft 46 and carries a weight 54
on its distal end. The weight 54 in this embodiment is a
container 56 filled with mercury. Two angle braces 58
reinforce the connection of the arm 52 to the shaft 46.
Each end of the shaft 46 is fixed to a bevel gear 60 that
meshes with a bevel gear 62 driven by an electric motor
64. The motors 34 are mounted on the frame 36.

To operate the device, the motors 34 and 64 are oper-
ated at speeds selected to rotate the frame 36 and the
weight 54 at the same speed and in phased syncroniza-
tion. The motors 64 will rotate the weight 54 about the
transverse axis 50, from the starting position illustrated
in FIG. 1, through 1804 to a position where the weight
is located adjacent the right hand end of the frame 36.
As will be apparent, the centrifugal force generated by
the rotation of the weight 34 will produce a resultant
force on the device frame, normal to the plane contain-
ing the shaft 46 and the end positions of the weight.
During this rotation of the weight through 1804, the
frame 36 itself is rotating through 1804 so that at the end

-of the haif cycle, the weight will be -at the right hand

side in FIGS. 1 and 2 and will be travelling upwards to
return to the starting point through an arc above the
horizontal plane containing the axis 40.

The net effect of this is that the centrifugal force that
is generated by the rotating weight 54 will always have
a component in the upwards direction, and will never
have a component in the ‘downwards direction. The
resultant centrifugal force, if integrated over time, will
be vertical, perpendicular to the horizontal plane con-
taining axis 40.

‘While one embodiment of the present invention has
been described in the foregoing, is to be understood that
other embodiments are possible within the scope of the

present invention. For example, the motors 64 rotating

the weight 54 may be replaced with hydraulic cylinders
or a magnetic arrangement of an appropriate source.
The invention is thus to be considered limited solely by
the scope of the appended claims.
I claim:
1. A device for obtaining a directional force from a
rotary motion, comprising: ’
support means;
a frame;
means mounting the frame on the support means for
rotation about a first axis;
first motor means mounted on the support means and
operatively connected to the frame for rotating
said frame about the first axis at a selected angular
speed;
a shaft extending along a second axis perpendicular to
the first axis;
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3

bearings mounting the shaft for rotation on the frame;

a weight comprising a mass and an elongate arm
extending from the mass to the shaft, the arm being
secured to the shaft and being perpendicular to the
second axis;

second motor means comprising two motors

mounted on the frame and connected to opposite
ends of the shaft for rotating said weight with re-
spect to said frame about the second axis at said
selected angular speed.

2. A device according to claim 1 wherein the support
means comprises a pair of end supports with coaxial
stub shafts, the frame comprising a pair of bearings
engaging the stub shafts.

3. A device according to claim 1 including drive
means connecting the first motor means to the frame.

4. A device according to claim 3 wherein said first
motor means is an electrical motor.

5. An apparatus according to claim 1 wherein the
weight comprises a container and mercury in the con-
tainer.
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6. A device for obtaining a directional force from a

rotary motion, comprising:

two spaced apart end supports;

a frame;

means mounting the frame on the end supports for
rotation about a first axis;

a motor mounted on one of the end supports;

a drive train connecting the motor to the frame for
rotating the frame at a selected angular speed about
the first axis;

a shaft mounted on the frame for rotation about a
second axis perpendicular to and intersecting the
first axis;

an elongate arm extending from the shaft, perpendic-
ular thereto;

a mass carried by the elongate arm at a position re-
mote from the shaft;

two motors mounted on the frame adjacent opposite
ends of the shaft; and

drive trains connecting the motors to respective ends
of the shaft for rotating the shaft about the second

axis at the selected angular speed.
* * * * *
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1

Beschreibung

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung, die unter
Verwendung konventioneller Kraftmaschinen wie z. B.
Verbrennungemotore, Gasturbinen etc. eine freie
Schubkraft erzeugt mit der Fahrzeuge, Flugkérper oder
andere Gerite bewegt werden konnen ohne von aule-
ren Umweltbedingungen abhingig zu sein und somit
z. B. eine Abstiitzung auf Trédgermassen zur Erzeugung
einer Vortriebskraft iiberfliissig machen.

Eine bekannte von Umweltbedingungen unabhingi-
ge Schubvorrichtung ist z. B. die Rakete. Sie ermoglicht
aber nur einen kurzzeitigen Schub. Bei anderen bekann-
ten Reaktionsantrieben wie Luftschrauben, Gasturbi-
nen etc. werden Luft- oder Gasmassen so in eine Rich-
tung beschleunigt, daB nach dem Gesetz von Aktion
gleich Reaktion z.B. ein Flugkorper eine Schubkraft
erhilt, die der den beschleunigten Gasmassen erteilten
Kraft gleich und entgegengesetzt gerichtet ist.

Die Neuheit der Erfindung liegt in der Aufgabe eine
Losung zu schaffen die Fliehkrifte von Massen, die sich
in geeigneter Weise um ein Drehzentrum bewegen, in
eine Richtung zu lenken, der Vortriebsrichtung. So ent-
steht eine freie Schub-Zugkraft ohne die kinetische
Energie von Gasmassen zu nutzen.

Damit die Fliehkraft als freie Schub-Zugkraft genutzt
werden kann, sieht die Erfindung vor, Massen mittels
sich um feststehende Zahnrider abwillzende Zahnkrin-
ze, die in jeder Position durch Gegengewichte ausge-
wuchtet sind, als Massenfiihrung so um einen Dreh-
punkt zu fithren, daB wihrend eines Umlaufes die Win-
kelgeschwindigkeit W der Massen zur Vortiebsrichtung
erheblich vergroBert wird und entgegengesetzt bis zum
Stillstand abnimmt, wobei das Verhiltnis der Anzahl der
Zihne der abwilzenden Zahnkrinze mit Innenverzah-
nung zu der Zihnezahl der feststehenden Zahnrider
z.B.2: 1 gewihlt werden kann.

Bei einer gegenlidufigen Anordnung von mindestens
zwei Massensystemen, die synchron laufen, kénnen
Komponenten der Flieh- und Massentrigheitskrifte,
deren Impulsrichtung von der Hauptschubrichtung +A
abweichen, kompensiert werden.

Die durch die Erfindung erreichten Vorteile sind im
wesentlichen darin zu sehen, daB eine leicht herzustel-
lende Drehbewegung mit konventionellen Kraftmaschi-
nen, mit gutem Wirkungsgrad in eine freie Schub- oder
Zugkraft umgesetzt werden kann.

Nachfolgend wird die Erfindung anhand von lediglich
einen Ausfiihrungsweg darstellenden Zeichnungen né-
her erléutert.

Es zeigt

Fig. 1 eine schematische Darstellung, Draufsicht, des
erfindungsgemiBen Systems,

Fig. 2 die schematische Darstellung der Bewegungs-
abliufe von zwei Massenkorper, a zur Vortriebsrich-
tung, b entgegengesetzt der Vortriebsrichtung, bei einer
halben Drehung.

In den Figuren ist das System 1 eines Schubtriebwer-
kes dargestellt, welches erfindungsgemiB in seinem zu-
grunde liegenden Prinzip aus den innenverzahnten, an-
treibbaren Zahnkrinzen 2 als Massenfiihrungen ausge-
bildet ist, die sich um feststehende Zahnrider 3 abwil-
zen und dabei die Massenkérper 4, 4’ in einen die Win-
kelgeschwindigkeit W nach +A und —A #ndernden
Umlauf zwingen. :

Der Zahnkranz 2 wird in der Fig. beispielsweise von
auBen angetrieben. Die Antriebsvorrichtung 5 steht da-
bei mit dem Drehzentrum Z in Verbindung. Auf der
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Antriebsvorrichtung 5 kénnen vorteilhaft die Laufrollen
oder dgl. 6, 6' und ein Gegengewicht 7 angeordnet wer-
den. Damit ist das System ohne Massenkorper 4, 4’ aus-
wuchtbar. Die antriebslosen Massenkérper 4, 4’ konnen
beispielsweise, mittels mit Fiihrungsschlitzen 8, 8’ verse-
henen Schiebern 9, 9’ im Drehzentrum Z gelagert wer-
den.

In den Fiihrungsschlitzen 8, 8’ haben die an dem
Zahnkranz 2 vorgesehenen Zapfen od. dgl. 10, 10’ die
Maglichkeit, entsprechend der sich dndernden Radien
R—r bei einem Umlauf hin und herzugleiten.

In der Figur ist ersichtlich, wie sich aus den verin-
dernden Radien R—r bei einem Umlauf auch die Win-
kelgeschwindigkeit W der Massenkorper 4,4’ dndert, in-
dem sie zu + A hin sehr groB wird, wihrend nach —A
hin W bis zum Stillstand abnimmt. Die Kurve der sich
andernden Radien R —r ist unter 11 ersichtlich.

Der Antrieb des Zahnkranzes 2 kann natiirlich auch
z.B. von innen her erfolgen, indem ein kreisrunder Ex-
zenter, dem an seiner Peripherie ein Kugellager od. dgl.
angeordnet wird, in Verbindung mit dem Zahnkranz 2
stehend, diesen bei der Bewegung um das feststehende
Zahnrad 3 abrollen 14Bt. Darauf soll aber hier nicht wei-
ter eingegangen werden.

Die Erfindung sieht auch vor, daB an Stelle des Zahn-
kranzes 2 verzahnte Riemen, Ketten od. dgl. zum Ein-
satz kommen konnen.

Weiterhin sollten vorteilhaft mehrere Systeme 1 in
einer Ebene oder koaxial, oder in einer Ebene und ko-
axial gleichzeitig betrieben werden. Hierdurch ist eine
groBe Laufruhe und eine konstante Beschleunigung in
der Vortriebrichtung zu erreichen, wenn die Systeme 1
dabei paarweise, synchron gegenliufig arbeiten.

Ferner sieht die Erfindung vor, die Massenkorper 4, 4/
an den Punktem 10, 10’ anzuordnen, wobei ihre Verbin-
dung zum Drehzentrum Z mittels radial verinderbaren
Federn erreicht werden kann. Diese Version ist nicht
weiter dargestellt.

Die Erfindung sieht u. a. auch vor, den Drehpunkt der
Massenkorper 4, 4’ verinderbar, bis zum Eingriffpunkt
der Zahnrider 2 und 3, nach — A hin zu 12 anzuordnen.
Damit wird eine noch hohere Massenbeschleunigung
der Massenkérper 4, 4’ nach + A hin erreicht, wihrend
W zu — A noch geringer wird.

Patentanspriiche

1. Vorrichtung zur Erzeugung von riickstoBfreien
Vortriebskriften, zur Bewegung von Fahrzeugen,
Flugkorpern oder dgl. unter Einsatz von konvetio-
nellen Kraftmaschinen, dadurch gekennzeichnet,
daB in einem System (1) Schub- oder Zugkrifte
erzeugt werden, indem um ein Drehzentrum Z,
feststehende Zahnrider (3) vorgesehen sind um
welche sich gegenldufig antreibbare Zahnkrinze
(2) od. dgl. abwiilzen, die mit ihren Fiihrungszapfen
(10, 10’) Massenkorper (4, 4') bewegen, derart, daB
die Massenkorper (4, 4') bei einem Umlauf um das
Drehzentrum Z verinderbare Winkelgeschwindig-
keiten W annehmen, dadurch, daB sich die Radien
(R—r) der Zapfen (10, 10’) laufend indern, wobei
die Massenkorper (4, 4') mittels Schieber (9, 9') mit
den Fihrungsschlitzen (8, 8) im Drehzentrum Z
gelagert sind.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB der Drehpunkt der Massenkérper (4,
4’) verinderbar bis zum Eingriffspunkt der Zahnri-
der (2) und (3) nach — A hin zu (12) anzuordnen ist.
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3. Vorrichtung nach den vorhergehenden Ansprii-
chen, dadurch gekennzeichnet, daB fiir die Zahn-
krinze (2), Zahnriemen, Zahnketten od. dgl. in Ver-
bindung mit einem Triger zur Anwendung kom-
men kénnen. 5
4. Vorrichtung nach den vorhergehenden Ansprii-
chen dadurch gekennzeichnet, da8 die Massenkdr-
per (4, 4') an den Massenfiihrungspunkten (10, 10’)
angeordnet werden kénnen und {iber verbindende,
radial bewegliche Federn od. dgl. im Drehzentrum 1o
(Z) gelagert sind.

5. Vorrichtung nach den vorhergehenden Ansprii-
chen, dadurch gekennzeichnet, dal bei der Wahl
eines anderen Ubersetzungsverhiltnisses als 2: 1
der beiden Zahnrider (2) und (3), mehr als zwei 15
Massenkorper (4, 4'..4) um einen Drehpunkt (Z)
mit einem Zahnkranz (2) in Umlauf gebracht wer-
den kénnen.

6. Vorrichtung nach den vorhergehenden Anspri-
chen, dadurch gekennzeichnet, daB mehrere Syste- 20
me (1) in einer gemeinsamen Ebene angeordnet
werden konnen.

7. Vorrichtung nach den vorhergehenden Ansprii-
chen, dadurch gekennzeichnet, daB die Systeme (1)
jeweils iibereinander koaxial angeordnet angeord- 25
net sind.

8. Vorrichtung nach Anspruch 1 bis 7, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die abwilzenden Zahnkrinze (2)
und die feststehenden Zahnrider (3) durch Magnet-
krinze und um den Drehpunkt (Z) kreisférmig an- 30
geordnete Magnete ersetzbar sind, die die gleiche
Funktion iibernehmen, indem die Magnetkrinze
sich tiber die um das Drehzentrum angeordneten
Magnete abwilzen, wobei Permanetmagnete zu
elektrisch erregbaren Feldspulen, oder umgekehrt, 35
zum Einsatz kommen und das ganze System (1) wie
bei einem Linearmotor in Bewegung gebracht
wird.

9. Vorrichtung nach den vorhergehenden Anspri-
chen, dadurch gekennzeichnet daB die Zahnkrinze 4
(2) od. dgl. synchron, gegenliufig antreibbar sind.

10. Vorrichtung nach den vorhergehenden Ansprii-
chen, dadurch gekennzeichnet, dal die Zahnkrinze

(2) von auBen her antreibbar sind, indem ein mit
dem Drehpunkt (Z) in Verbindung stehendes An- 45
triebsteil (5) mit seinen Laufrollen (6, 6'...) den
Zahnkranz (2) od. dgl. um das feststehende Zahnrad

(3) wilzt, wobei das auf (5) vorgesehene Gewicht
(7) gleichzeitig das System auswuchtet.

Hierzu 2 Seite(n) Zeichnungen
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1
MOTIVATIONAL GENERATOR

BACKGROUND OF THE INVENTION

1. Field of the Invention

This invention relates to mechanical movements for
converting rotary motion to gyratory motion in which
the motion is changed by means of unbalanced weights
and in which the motion is changed by means of inertia
or centrifugal means.

2. Description of the Related Art

A number of patents on inventions using unbalanced
weights to impart vibratory motions appear in the U.S.
Patent records. U.S. Pat. No. 2,730,237 discloses a vi-
brator for screens which uses an unbalanced weight on
each end of a rotary shaft. U.S. Pat. No. 3,404,854 de-
scribes an apparatus with a rotating frame which has a
bore through which a rotary shaft bearing a weight
passes. U.S. Pat. No. 3,505,886 describes a hammering
vibrator in which the weight is driven by an eccentri-
cally located crank through a lever. U.S. Pat. No.
3,810,394 describes a centrifugal mechanical device in
which an off center of rotation axis shaft with crank
arms is used to vary the distance of rotating masses from
the off center of rotation axis shaft. U.S. Pat. No.

3,998,107 describes the use of a crank-like shaft to vary

the radius of gyration of multiple gyrating masses. U.S.
Pat. No. 3,220,268 describes a vibration generator with
eccentric masses which rotate in parallel planes and
which may rotate at different speeds. U.S. Pat. No.
4,289,369 discloses a vibratory force producer in which
multiple plates bearing unbalanced weights rotate in a
single plane.

SUMMARY OF THE INVENTION

The motivational generator of this invention com-
bines gyroscope-like rotating axially-balanced mass
with a vibratory force generator comprised of two
unbalanced rotating devices. The rotating gyroscope-
like mass damps vibrations in the plane perpendicular to
the rotating axis. The vibratory force generator pro-
vides strong vibratory motions in the plane parallel to
the rotating mass. Thus the combined effect is to pro-
vide defined back and forth vibratory motions in a sin-
gle plane while inhibiting vibratory motions of the de-
vice in all other planes.

The vibratory devices of this invention may be re-
garded formally as one unbalanced flywheel on a shaft
which is synchronized to another unbalanced flywheel
on a shaft (Vibration and Impact R. Burton, Addison-
Wesley Pub. Co. Inc., Reading, Mass., 1958, pages
89-92). Periodic forces which result in vibration in such
a device result from the displacement of the center of
mass of the flywheel from the axis of rotation, which is
located in the center of the rotating shaft.

The displacement of the center of mass from the axis
of rotation is called the eccentricity and is given the
symbol e. When m is the mass of the flywheel, o is the
angular velocity, and F is the force generated, the fol-
lowing relation holds:

F=meo?

The spinning of the axially-balanced spinning rectan-
gular frame about the spin axis defined by the axles
which connect the spinning rectangular frame to the
base provides a gyroscope effect. This provides stability
to the motivational generator in all directions other than
back and forth motions in the direction of the spin axis.
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2

Angular momentum is essentially the property of a
gyroscope which determines its tendency to stay fixed
in space. If H is angular momentum, I is inertia, and W
is spin velocity, then

H=IW.

(Basis of Gyroscopes, C. Machover, Vol. 1, John F.
Rider Publications, NY 1963, pages 12-25.)

It is accordingly an object of the present invention to
provide an improved motivational generator to provide
vibratory motions to assist in sieving, tamping. and
settling of aggregate materials and to motivate vehicles
of the sort which are propelled by vibratory forces.

Another object of this invention is to provide a moti-
vational generator which allows efficient conversion of
energy by avoiding lost motion.

Another object of this invention is to provide a moti-
vational generator in which the vibratory forces gener-
ated are expressed by vibratory motion in one plane
only.

Another object of this invention is to provide a moti-
vational generator which is stabilized by a gyroscopic
effect.

Another object of this invention is to provide a moti-
vational generator in which the vibratory force may be
varied.

Another object of this invention is to provide a moti-
vational generator with a gentle, evenly distributed
vibratory motion.

Another object of this invention is to provide a moti-
vational generator which may be operated with the
spinning rectangular frame fixed in a non-spinning con-
figuration.

Another object of this invention is to provide a moti-
vational generator with a definitely defined back and
forth motion.

Another object of this invention is to provide a moti-
vational generator which is reliable, economical in op-
eration, and may be manufactured at low cost.

Other objects of this invention will in part be obvious
and in part appear hereinafter.

BRIEF DESCRIPTION OF THE DRAWINGS

FIG. 1 is a diagrammatical top plan view of the moti-
vational generator embodiment one.

FIG. 2 is a diagrammatical side view of the motiva-
tional generator embodiment one taken along line 2—2
of FIG. 1.

FIG. 3 is a diagrammatical view of the chevron
shaped eccentric weight devices of embodiment one
when aligned.

FIG. 4 is a diagrammatical view of the chevron
shaped eccentric weight devices of embodiment one
when opposed.

FIG. § is a diagrammatical top plan view of the moti-
vational generator embodiment two.

FIG. 6 is a diagrammatical top plan view of the moti-
vational generator embodiment three.

FIG. 7 is a diagrammatical top plan view of the moti-
vational generator embodiment four.

FIG. 8 is a diagrammatical top plan view of the moti-
vational generator embodiment five.
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DESCRIPTION OF THE PREFERRED
EMBODIMENTS

FIG. 1 shows the first embodiment motivational gen-
erator 10. It may be mounted on a shaker, sieve, soil
compactor, or vehicle which is moved by the action of
vibratory forces (not shown). The motivational genera-
tor may be regarded as a spinning rectangular frame 11
mounted in a stationary frame or base 12. The spinning
rectangular frame 11 contains the unbalanced weights
vibratory devices or chevron-shaped eccentric weights
units 60, 61 which convert the spinning motion into
vibratory motion.

The stationary frame or base 12 consists of sides 44
and 51 and ends 43 and 45. End 43 contains a journal
bearing 42 through which is rotatively mounted axle 37.
One end of axle 37 is fixedly mounted on end 47 of the
spinning rectangular frame 11. The other end of axle 37
extends outside the stationary frame 12 and pulley or
sheave 38 is fixedly mounted on it. The pulley 38 is
rotated by a belt connected to a power source (not
shown). A first end of axle 13 is fixedly mounted on end
45 of the stationary frame 12 and extends inside the
stationary frame. Axle 13 is mounted coaxial with axle
37. Axle 13 is rotatively mounted in a journal bearing 50
in the end 46 of the spinning rectangular frame 11 and
the second end of axle 13 extends into the interior of the
spinning rectangular frame.

The spinning rectangular frame 11 consists of sides 48
and 49 and ends 46 and 47, forming an enclosure with an
inside and an outside. In embodiment one, the chevron-
shaped eccentric weights units are mounted on the in-
side of frame 11. One end of axie 37 is fixedly mounted
on end 47. A journal bearing 50 mounted on end 46
receives axle 13. A first miter or bevel gear 14 is fixedly
mounted on the end of axle 13 which extends to the
interior of the spinning frame. An axle 17 is fixedly
mounted between sides 48 and 49 of the spinning rectan-
gular frame. A sleeve or bushing 51 is rotatively
mounted on bearings on axle 17. Third miter gear 16
and pulley 19 are fixedly mounted on the sleeve 51.
Third miter gear 16 meshes with first miter gear 14,
which is fixedly mounted on the fixed axle 13. Rotation
of the spinning rectangular frame causes rotation of or
drives the third miter gear 16, sleeve 51, and pulley 19.
Similarly, sleeve 52 is rotatively mounted on bearings
on axle 17. Second miter gear 15 and pulley 18 are
fixedly mounted on sleeve 52. Second miter gear 15
meshes with first miter gear 14, which is fixedly
mounted on the fixed axle 13. Rotation of the spinning
rectangular frame causes rotation of or drives the sec-
ond miter gear 15, sleeve 52, and pulley 18. The mesh-
ing of second miter gear 15 and third miter gear 16 with
first miter gear 14 is insured by stops or rings 53 which
prevent translational movement of sleeves 51 and 52 on
axle 17.

A journal bearing 39 is mounted on side 48 of the
spinning rectangular frame 11. An axle 34 extends
through side 48 and is rotatively mounted in bearing 39.
Pulley 23 is fixedly mounted on axle 34. A positive
drive, chain or timing belt 21 connects pulley 23 with
pulley 19. A hub or disk 33 is attached to the innermost
end of axle 34. Hub 33 has slots in the circumference
which receive arms 32 and 35, which are secured with
bolts or other suitable attachment means. Arms 32 and
35 are equal in length, are mounted parallel to side 48,
and rotate about axle 34 in a plane of rotation parallel to
side 48. The angle between arms 32 and 35 in the plane
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of rotation is 140°. This angle may be varied from 90° to
170° by installing a hub having appropriate slots which
receive the arms. Identical weights 31 and 36 are con-
nected to the ends of arms 32 and 35, respectively. An
axle 24 extends through side 49 and is rotatively
mounted in bearing 25. Pulley 22 is fixedly mounted on
axle 24. A positive drive, chain or timing belt 20 con-
nects pulley 18 and pulley 22. A hub or disk 26 is at-
tached to the innermost end of axle 34. Hub 26 has slots
in the circumference which receive arms 27 and 28,
which are secured by bolts or other suitable attachment
means. Arms 27 and 28 are equal in length; are mounted
parallel to side 49, and rotate about axle 24 in a plane of
rotation parallel to side 49. The angle between arms 27
and 28 is 140°. This angle may be varied from 90° to
170° by installing a hub having appropriate slots for the
arms. Identical weights 29 and 30 are connected to the
ends of arms 28 and 27, respectively.

The subassembly of axle 34, hub 33, arms 32 and 35,
and weights 31 and 36 is called a chevron-shaped eccen-
tric weights unit 60 or unbalanced weights device. Simi-
larly, the subassembly of axle 24, hub 26, arms 27 and
28, and weights 29 and 30 is called a chevron-shaped
eccentric weights unit 61 or unbalanced weights device.

Pulleys 19, and 23 are equipped with gear teeth on the
circumference surfaces which contact belt 21. Such
teeth mesh with corresponding teeth on the innermost
surface of belt 21. Similarly, pulleys 18 and 22 have
teeth which mesh with teeth on belt 20. Thus there is
provided a positive and slip-proof driver relationship
between pulleys 18 and 22 and between pulleys 19 and
23, respectively.

FIG. 2 is a diagrammatical view of embodiment one
along line 2—2 of FIG. 1 showing frame 12, and fixed
axle 37 and rotatively mounted axle 13 which support
spinning rectangular frame 11. First miter gear 14
fixedly mounted on one end of axle 13 meshes with third
miter gear 16 which is connected to a pulley (not
shown) and a belt (not shown) which rotate axle 34.
Hub 33 is attached to axle 34, arms 35 and 32 are at-
tached to hub 33, and weights 31 and 36 are attached to
arms 32 and 35 respectively, and constitute the subas-
sembly chevron-shaped eccentric weights unit 60.

The motivational generator embodiment one is oper-
ated by rotation of axle 37, which causes rotation of the
spinning rectangular frame 11 and the relative move-
ment of gears 15 and 16 which mesh with the stationary
gear 14. The movement of gear 16 is translated in a
positive, synchronized fashion to the rotation of the
chevron-shaped eccentric weights unit 60 via sleeve 51,
pulley 19, belt 21 and pulley 19. Similarly, rotation of
gear 15 is translated in a positive, synchronized fashion
to rotation of the chevron-shaped eccentric weights
unit 61 via sleeve 52, pulley 18, belt 20 and pulley 22.
Thus rotation of axle 37 results in both rotation of the
spinning rectangular frame 11 and synchronized rota-
tion of chevron-shaped eccentric weights units 60 and
61.

Chevron-shaped eccentric weights units 60 and 61
rotate in opposite directions, one clockwise and the
other counterclockwise. At two points in every revolu-
tion, the weights of one chevron-shaped eccentric
weights unit are aligned. In the aligned configuration,
the weights of one unit are as close as possible to the
weights of the other unit. FIG. 3 is a diagrammatical
view of the devices in the aligned configuration. The
devices are said to be opposed when at two other points
of the rotatory cycle the weights of one unit are at the
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maximum distance from the weights of the other unit.
FIG. 4 is a diagrammatical view of the devices in the
opposed configuration. The maximum force is gener-
ated in the aligned configuration and the minimum
force is generated in the opposed configuration. Thus
every revolution of the chevron-shaped vibratory de-
vices is characterized by two repetitions of a maximum
vibratory force followed by a minimum vibratory force.
Every quarter turn of each chevron-shaped eccentric
weights unit engenders either a maximum or minimum
force. This alteration of forces causes the generation of
vibration by the motivational generator.

A second embodiment of the motivational generator
is shown in FIG. 5., 104. The second embodiment is
mounted on a shaker, sifter, vehicle, etc. as is the first
embodiment. The second embodiment may be regarded
as a spinning rectangular frame 96 mounted in a station-
ary frame or base 75. Attached to the outside of the
spinning rectangular frame 96 are two chevron-shaped
eccentric weights units 102, 103 which convert the
spinning motion into vibratory motion.

The stationary frame or base 75 consists of sides 105,
106 and ends 107, 108. End 108 contains a journal bear-
ing 98 through which is rotatively mounted axle 97.
One end of axle 97 is fixedly mounted on end 109 of the
spinning rectangular frame 96. The other end of axle 97
extends outside the stationary frame 75 and pulley or
sheave 99 is fixedly mounted on it. Pulley 99 is rotated
by a belt connected to a power source (not shown). A
first end of axle 77 is fixedly mounted on end 107 of the
stationary frame 75 at support member 76 and extends
inside the stationary frame. Axle 77 is mounted coaxial
with axle 97. Axle 77 is rotatively mounted in a journal
bearing 78 in the end 111 of the spinning rectangular
frame 96 and the second end of axle 77 extends into the
interior of the spinning rectangular frame.

The spinning rectangular frame 96 consists of sides
110 and 112, and ends 109 and 111 which form an enclo-
sure having an inside and an outside. In the second
embodiment, the chevron-shaped eccentric weights
units are mounted on the outside of frame 96. One end
of axle 97 is fixedly mounted on end 109. A journal
bearing 78 mounted on end 111 receives axle 77. A first
miter or bevel gear 79 is fixedly mounted on the end of
axle 77 which extends to the interior of the spinning
frame. An axle 82 is fixedly mounted between sides 110
and 112 of the spinning rectangular frame. A sleeve or
bushing 83 is rotatively mounted on bearings on axle 82.
Second miter gear 81 is fixedly mounted on a first end of
sleeve 83. Second miter gear 81 meshes with first miter
gear 79, which is fixedly mounted on the fixed axle 77.
Rotation of the spinning rectangular frame causes rota-
tion of second miter gear 81, and sleeve 83. Similarly,
sleeve 84 is rotatively mounted on bearings on axle 82.
Third miter gear 80 is fixedly mounted on a first end of
sleeve 84. Third miter gear 80 meshes with first miter
gear 79, which is fixedly mounted on the fixed axle 77.
Rotation or the spinning rectangular frame causes rota-
tion of third miter gear 80 and sleeve 84. The meshing of
second and third miter gears 81 and 80 with first miter
gear 79 is insured by stops or rings 113 which prevent
translational movement of sleeves 83 and 84 on axle 82.

A journal bearing 100 is mounted on side 110 of the
spinning rectangular frame 96. Axle 82 and sleeve 83
extend through side 110 and sleeve 83 is rotatively
mounted in bearing 100. A hub or disk 86 is attached to
a second end of sleeve 83. Hub 86 has slots in the cir-
cumference which receive arms 92 and 93, which are
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secured with bolts or other suitable attachment means.
Arms 92 and 93 are equal in lengths, and may be curved
(as in this second embodiment) or straight. Arms 92 and
93 rotate about axle 82 in a plane of rotation generally
parallel to side 110. The angle between arms 32 and 35
in the plane of rotation is 140°. This angle may be varied
from 90° to 170° by installing a hub having appropri-
ately spaced slots which receive the arms. Identical
weights 91 and 94 are attached to the ends of arms 92
and 93, respectively. Similarly, hub 85 is attached to the
second end of sleeve 84. Hub 85 has slots in the circum-
ference which receive arms 87 and 89, which are se-
cured by bolts or other suitable attachment means.
Arms 87 and 89 are equal in length and may be curved
(as in this second embodiment) or straight. Arms 87 and
89 rotate about axle 82 in a plane of rotation generally
parallel to side 112. The angle between arms 87 and 89
in the plane of rotation is 140°. This angle may be varied
from 90° to 170° by installing a hub having appropri-
ately spaced slots which receive the arms. Identical
weights 88 and 90 are connected to the ends of arms 87
and 89, respectively.

The subassembly of sleeve 83, hub 86, arms 92 and 93,
and weights 91 and 94 is called a chevron-shaped eccen-
tric weights unit 103. Similarly, the subassemble of
sleeve 84, hub 85, arms 87 and 89, and weights 88 and 90
is called a chevron-shaped eccentric weights unit 102.

The motivational generator second embodiment is
operated by rotation of axle 97, which causes rotation of
the spinning rectangular frame 96 and the relative
movement of gears 80 and 81 which mesh with station-
ary gear 79. The movement of gear 81 is translated in a
positive synchronized fashion to the rotation of the
chevron-shaped eccentric weights unit 103. Similarly,
rotation of gear 80 is translated in a positive, synchro-
nized fashion to rotation of the chevron-shaped eccen-
tric weights unit 102. Thus rotation of axle 97 results in
both rotation of the spinning rectangular frame 96 and
synchronized rotation of chevron-shaped eccentric
weights units 102 and 103.

The synchronization of rotation of the chevron-
shaped eccentric weights units assures that the mass of
the spinning rectangular frame is symmetrically distrib-
uted at all times about the spinning axis 62 defined by
axles 13 and 34. This allows the spinning rectangular
frame to behave as a gyroscope with dampening and
inhibition of lateral movements of the spinning axis
about axis 62.

A third embodiment motivational generator is shown
in FIG. 6. Embodiment three is the same as embodiment
one except for the method of mounting of the rectangu-
lar frame and the application of power to the motiva-
tional generator. In this embodiment the rectangular
frame 111 is fixedly mounted to the stationary frame or
base 112 by axle 137 which is rigidly mounted to both
end 147 of frame 111 and to end 143 of frame 112. Axle
113 passes through a journal bearing 160 mounted in
end 145 of frame 112. Axle 113 passes through a journal
bearing mounted in end 146 of frame 111.

Embodiment three is operated by rotation of axle 113,
which causes subsequent rotation of the gears, pulleys,
and chevron-shaped eccentric weights units as in em-
bodiment one. The rectangular frame on which the
chevron-shaped eccentric weights units are mounted
does not spin in embodiment three.

A fourth embodiment motivational generator is
shown in FIG. 7. Embodiment four may be regarded as
a modification of embodiment one having four rather
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than two chevron-shaped eccentric weights units. In
embodiment four, a spinning rectangular frame 296 is
mounted in a stationary frame (not shown) which is
mounted on the object to be shaken. An axle 297 is
fixedly mounted to the frame 296 and passes through a
journal bearing 298 on the stationary frame. A pulley
299 is attached to one end of axle 297 and is connected
to a power source (not shown). An axle 237 is fixedly
mounted to the stationary frame at mounting 288 and
passes through a journal bearing 290 in the spinning
frame 296. Two miter gears 279 are mounted on axle
237 and mesh with miter gears 281. The rotation of the
spinning rectangular frame 296 causes rotation of miter
gears 281 about gears 279 and rotation of gears 281
about their own axes. Rotation of gears 281 causes rota-
tion of pulleys and belts which rotate the four chevron-
shaped eccentric weights units 202.

The motivational generator embodiment four is oper-
ated by rotation of axle 297, which causes rotation of
the spinning rectangular frame 296 and the relative
movement of gears 279 and 281. This is translated as in
embodiment one to the rotation of the four chevron-
shaped eccentric weights units 202. Thus rotation of
axle 297 results in both rotation of the spinning rectan-
gular frame 296 and synchronized rotation of chevron-
shaped eccentric weights units 202.

A fifth embodiment motivational generator is shown
in FIG. 8. Embodiment five may be regarded as a modi-
fication of embodiment two having four rather than two
chevron-shaped eccentric weights units. In embodiment
five, a spinning rectangular frame 396 is mounted in a
stationary frame or base 312 which is mounted on the
object to be shaken. An axle 397 is fixedly mounted to
the frame 396 and passes through a journal bearing 398
on the stationary frame. A pulley 399 is attached to one
end of axle 397 and is connected to a power source (not
shown). An axle 337 is fixedly mounted to the stationary
frame at mounting 388 and passes through a journal
bearing 390 on the spinning frame 396. Two miter gears
379 are mounted on axle 337 and mesh with the four
miter gears 381. Rotation of spinning rectangular frame
396 causes rotation of miter gears 381 about miter gears
379, causing rotation of gears 381 about their own axes.
Rotation of gears 381 causes rotation of axles which
support and rotate the four chevron-shaped eccentric
weights units 302. Each unit comprises an axle 324, a
hub 326, two arms 328, and two weights 330.

The motivational generator embodiment five is oper-
ated by rotation of axle 397, which causes rotation of
the spinning rectangular frame 396 and the relative
movement of gears 379 and 381. The rotation of gears
381 is translated as in embodiment two to the rotation of
the four chevron-shaped eccentric weights units 302.
Thus rotation of axle 397 results in both rotation of the
spinning rectangular frame 396 and synchronized rota-
tion of chevron-shaped eccentric weights units 302.

Thus there has been shown and described novel moti-
vational generators for shaking applications which ful-
fill all the objects and advantages sought therefor.
Many changes, modifications, variations and other uses
and applications of the subject invention will, however,
become apparent to those skilled in the art after consid-
ering this specification and accompanying drawings.
All such changes, modifications, variations, and other
uses and applications of the present invention which do
not depart from the spirit and scope of the invention are
deemed to be covered by the invention which is limited
only by the claims which follow.
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1 claim:

1. A motivational generator comprising a base, a
rectangular frame having an inside and an outside
fixedly mounted on the base, two unbalanced weights
vibratory devices mounted on the rectangular frame,
and means to rotate the unbalanced weights vibratory
devices in synchrony wherein the means to rotate the
unbalanced weights devices in synchrony comprise:

an axle rotatively mounted through the rectangular

frame, a first miter gear mounted on the axle on the
inside of the rectangular frame,

driven second and third miter gears rotatively

mounted inside the rectangular frame which mesh
with the first miter gear, and transmission means
for transmitting the rotation of the second and third
miter gears in synchrony to the unbalanced
weights devices, and

means to rotate the axle.

2. A motivational generator comprising:

a base,

a rectangular frame having an inside and an outside

rotatively mounted upon the base,

four unbalanced weights vibratory devices mounted

on the rectangular frame,

means to rotate the unbalanced weights vibratory

devices in synchrony, and

means to rotate the rectangular frame.

3. The motivational generator of claim 2 wherein the
unbalanced weights vibratory devices are mounted on
the inside of the rectangular frame, and

the unbalanced weights vibratory devices are chev-

ron-shaped eccentric weights units.

4. The motivational generator of claim 2 wherein the
unbalanced weights vibratory devices are mounted on
the outside of the rectangular frame, and

the unbalanced weights vibratory devices are chev-

ron-shaped eccentric weights units.

5. A motivational generator comprising:

a base,

a rectangular frame having an inside and an outside

rotatively mounted upon the base,

two unbalanced weights vibratory devices mounted

on the rectangular frame,

each said unbalanced weights vibratory device com-

prising an axle,

a hub attached to the axle having attachment means

for two arms,

two arms attached to the hub asymmetrically, and

a weight attached to each arm,

forming a chevron-shaped eccentric weights unit,

means to rotate the unbalanced weights vibratory

devices in synchrony, and

means to rotate the rectangular frame.

6. The motivational generator of claim 5 wherein the
unbalanced weights vibratory devices are mounted on
the inside of the rectangular frame.

7. The motivational generator of claim § wherein the
unbalanced weights vibratory devices rotate in syn-
chrony in opposite rotation.

8. A motivational generator comprising:

a base,

a rectangular frame having an inside and an outside

rotatively mounted upon the base,

two unbalanced weights vibratory devices mounted

on the rectangular frame,

means to rotate the unbalanced weights vibratory

devices in synchrony comprising:
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an axle which is fixedly mounted to the base and
extends to the inside of the rectangular frame,
a first miter gear fixedly mounted on the axle inside
the rectangular frame,
driven second and third miter gears rotatively
mounted inside the rectangular frame which mesh
with the first miter gear, and transmission means
for transmitting the rotation of the driven second
and third miter gears to the unbalanced weight
devices, and
means to rotate the rectangular frame.
9. The motivational generator of claim 8 wherein the
transmission means comprises a sleeve connecting a
driven gear to a pulley, a pulley mounted on the unbal-
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anced weights device. and linking means to connect the
pulley on the sleeve to the pulley on the unbalanced
weights device.

10. The motivational generator of claim 9 wherein
the linking means is a belt.

11. The motivational generator of claim 8 wherein
the transmission means comprises a sleeve with a driven
miter gear mounted on a first end. said sleeve extending
from the inside to the outside of the rectangular frame,
and an unbalanced weights device mounted on a second
end of the sleeve on the outside of the rectangular

frame.
* * * * *
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ENERGY TRANSFER DEVICE

CROSS-REFERENCE TO RELATED
APPLICATIONS

The present application is a continuation of applica-
tion Ser. No. 07/635,415, filed Jan. 3, 1991, now aban-
doned; which is a continuation of application Ser. No.
07/565,883 filed Aug. 9, 1990, now abandoned; which is
a continuation of application Ser. No. 07/478,011, filed
Feb. 7, 1990, now abandoned; which is a continuation of
application Ser. No. 07/363,345, filed Jun. 6, 1989, now
abandoned; which is a continuation of application Ser.
No. 07/296,922, filed Jan. 11, 1989, now abandoned;
which is a continuation of application Ser. No.
07/188,123, filed Apr. 25, 1988, now abandoned; which
is a continuation of application Ser. No. 06/926,869,
filed Nob. 3, 1986, now abandoned; which is a continua-
tion of application Ser. No. 08/860,708, filed May 5,
1986, now abandoned; which is a continuation of appli-
cation Ser. No. 07/674,470, filed Nov. 21, 1984, now
abandoned; which is a continuation of application Ser.
No. 06/428,305, filed Sept. 29, 1982, now abandoned.

BACKGROUND OF THE INVENTION

The present invention relates to converting rotational
movement or momentum into linear movement or
thrust and in particular relates to a device which rotates
while maintaining a center of gravity of the device on
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one side thereof relative to a stationary coordinate sys-

tem.

Historically, various devices have been developed to
translate rotational movement into a linear movement.
Such devices frequently utilize rotation of a structure
about an axis such that the structure has an eccentric
rotating mass. That is, such structures utilize the effect
produced by increasing the lever arm associated with a
center of gravity on one side of a center of rotation
while minimizing the effect of the mass rotating against
a lever arm on the opposite side of the structure. This
concept is frequently demonstrated by a washing ma-
chine which has been loaded unevenly and then “walks
across the floor.” Such walking results because the floor
upon which the washing machine sets is slanted so that
when the eccentric is rotating so as to have a directional
vector downhill, the washing machine moves but when
the eccentric has the directional vector uphill the gradi-
ent of the floor acts to counteract movement such that
the washing machine only appears to move in one direc-
tion. Unfortunately such a concept is not very control-
lable and is unpractical for use in actual vehicles.

Certain other devices have attempted to improve
upon the washing machine walking concept by attempt-
ing to modify the eccentricity of the position of the
center of gravity of the structure.relative to the center
of rotation of the structure as same rotates. For exam-
ple, one type of device for which there were numerous
embodiments developed comprised a ring defining an
interior race about which race a follower device rotates.
The race follower device rotates about an axis which is
positioned off center relative to the race itself. There-
fore, the race follower has a lever arm which is different
on the opposite side of the axis thereof; however, be-
cause the race engages the race follower device, the
race reacts to the forces exerted thereon by the race
follower device with an equal but opposite force which

65
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has the effect of making it very difficult to produce a
single thrust vector from the overall structure.

Other devices have been developed for producing a
rotating eccentric which have utilized arms rotating in
various directions or the like to transfer a mass therebe-
tween and thus attempt to maintain a center of gravity
on one side of a structure. In general, the rotating trans-
fer devices have been rather complex in design and not
well suited to high rotational velocities or application in
relatively heavy vehicles. In addition, when rotational
movement or rotational momentum actually is trans-
lated into linear movement or linear thrust by transfer
of energy from an angular vector to a linear vector, it is
common in the prior art devices for a rotational vector
to remain. While the concept of developing a device for
translating some rotational movement into linear move-
ment is interesting to contemplate, for practical use it is
necessary to be able to control the thrust and it is is
desirable to eliminate rotational movement or vectors in
order to thus produce only linear movement. Many of
the prior art devices of the type described do translate
angular movement to linear movement but fail to pro-
vide for elimination of all of the angular movement.

It is desired to have a device which will translate
energy in the form of rotational movement produced by
a rotational motor device, such as an electrical motor, in
a vehicle into a linear thrust for that vehicle, while at
the same time eliminating rotational thrust associated
with the motor. It is also desirable to have an apparatus
which can be motivated to move along more than one
linear path. For example, if the vehicle is to move in a
two-dimensional manner, it is desirable to be able to
produce selectively variable linear thrusts along axes
which are perpendicular to each other so that the net
effect of the thrusts will be to motivate the vehicle
anywhere in a two-dimensional plane through opera-
tion of the apparatus in either forward or reverse
modes. Three-dimensional motivational vehicles may
also be provided by having an apparatus which moti-
vates the vehicle along three perpendicular axes and are
particularly suited for movement in water and in outer
space. Elimination of net rotational vectors in a space
vehicle is especially important, since having net rota-
tional vectors will spin the vehicle and make same un-
suitable for use. Finally, for use in any vehicle, the
structure which translates the angular momentum into
linear thrust must be of such a nature as to withstand
relatively high velocities. There is a trade-off between
the diameter of the apparatus and the velocity. The
smaller the diameter, the faster it must spin to create the
same thrust. Since vehicles typically have a limited
amount of space and yet may be fairly heavy, a rela-
tively high rotational velocity may be required at times.

OBJECTS OF THE INVENTION

Therefore the objects of the present invention are: to
provide an apparatus for translating angular momentum
from a rotary motion device into linear thrust directed
against a vehicle in a particular path so as to motivate
the vehicle along the path; to produce such an apparatus
which is relatively simple in design; to produce such an
apparatus which is functional under relatively high
angular velocities; to produce such an apparatus which
does not require transfer of mass between various rotat-
ing structures; to provide such an apparatus which elim-
inates or effectively cancels substantially all net angular
momentum developed thereby so as to produce only a
resulting linear thrust; to produce such an apparatus
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wherein a structure is rotated about a center while
maintaining a center of gravity of such structure on one
side of the apparatus relative to a fixed coordinate sys-
tem; to provide such an apparatus which is suited for
producing linear movement in two-dimensions or three-
dimensions; and to provide such an apparatus which is
relatively simple to build, inexpensive to manufacture,
and particularly well adapted for the proposed usage
thereof.

Other objects and advantages of this invention will
become apparent from the following description taken
in conjunction with the accompanying drawings
wherein are set forth, by way of illustration and exam-
ple, certain embodiments of this invention.

SUMMARY OF THE INVENTION

An apparatus is provided for converting rotary mo-
tion into a linear motion or conversion of an angular
momentum produced by a rotary motor into a linear
thrust to be used in propelling a vehicle. The apparatus
comprises a flywheel structure rotatably mounted upon
a frame so as to be rotatable about a center thereof. As
used herein, the terms flywheel or flywheel structure
are meant to refer to a device having form and mass
which is generally rigid in construction but which is not
necessarily uniform throughout. Preferably the
flywheel structure rotates in a planar fashion and has an
X axis and a Y axis associated with the plane about
which axes the flywheel structure is generally symmet-
rical at any given instant.

A rotary motor means, such as an electric motor, is
connected by suitable gears and drive belts to the
flywheel structure so as to motivate the flywheel struc-
ture to rotate in proportional relation therewith. Prefer-
ably a plane associated with the rotation of the motor
means is perpendicular to the plane associated with the
rotation of the flywheel structure.

The flywheel structure has rotatably mounted there-
upon at least one weighted member. The weighted
member is rotatable about an axis of rotation associated
therewith. The axis of rotation of the weighted member
is spaced from the center of the flywheel structure and
is also spaced from a center of gravity of the weighted
member.

The weighted member is driven through suitable
gears, drive belts or the like by suitable rotary motor
means to rotate about the axis of rotation associated
therewith. Preferably, the motor means driving the
rotation of the flywheel and the rotation of the
weighted member are either the same device or closely
coordinated. Also the weighted member is rotated in
synchronization with the flywheel such that the com-
bined effect of rotating the weighted member and the
ftywheel structure will result in the center of gravity of
the combination of the weighted member and the
flywheel structure being positioned on one side of the
flywheel structure relative to a fixed or non-rotating
coordinate system, so as to have the effect of maintain-
ing an eccentric weight distribution on such a side of the
fiywheel structure spaced from the center thereof while
the flywheel structure is rotating. This in turn produces
a rotational momentum about the flywheel structure
center and a linear thrust which is generally normal to
a radius drawn to the overall net resulting lever arm of
the center of gravity of the combined structure and
member over a period of at least one complete rotation.
(It is noted that the position and length of the lever arm
of the center of gravity of the combined flywheel struc-
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ture and weighted member varies over time and that the
net resulting position thereof is the effective position
after integration through an entire 360 degree rotation
of the flywheel structure which is left after all oppo-
sitely directed forces have been negated. As used
herein, the lever arm is the distance from the center of
the rotating structure to the center of gravity.

The net resulting center of gravity has a directional
vector associated therewith which will be in the direc-
tion of the net linear thrust produced by the apparatus.

Preferably the flywheel structure is circular and di-
vided into generally equal sectors having centered
within each sector a weighted member as described
above. The weighted members are all essentially identi-
cal and are positioned such that the center of gravity of
each is positioned furthest from the flywheel structure
center when such center of gravity is aligned with the X
axis on one side of the Y axis and closest to the flywheel
structure center when the center of gravity thereof is
aligned with the X axis on the opposite side of the Y
axis. Also preferably, each weighted member makes less
than a 360 degree rotation relative to the coordinate
system defined by the X axis and the Y axis during
translation from alignment from the X axis on one side
of the Y axis to the X axis on the opposite side of the Y
axis.

Also preferably the apparatus is utilized in conjunc-
tion with a mirror image apparatus which is essentially
identical to the apparatus described except that it is a
mirror image thereof and in that flywheel structure
associated with the mirror image apparatus rotates in
the opposite direction as compared to the flywheel
structure associated with the apparatus but generally in
the same plane thereas. The motor means may be a
single electric motor utilized to motivate rotation of
both flywheel structures and each of the weighted
members associated therewith in the combination of the
apparatus and mirror image apparatus or alternatively
separate synchronized motors may be utilized for the
apparatus and alternative apparatus when it is desired to
cancel the rotational effect due to the motor means
acting upon an associated support structure. In particu-
lar a pair of motor means may be mounted so as to have
their rotational axes align parallel to one another except
that both rotate in opposite directions.

1t is also possible to provide for linear thrust in two-
or three-dimensional directions. This is accomplished
by placement of a first apparatus having a flywheel
rotating in one plane so as to be perpendicular to a plane
of rotation of a flywheel associated with a second appa-
ratus. In this manner a linear thrust can be provided in
two perpendicular directions. In addition, movement
may be provided between the two perpendicular direc-
tions by rotating the first flywheel faster or slower rela-
tive to the second flywheel as needed to modify direc-
tion.

Three-dimensional movement is provided by simply
providing a third apparatus having a flywheel which
rotates in a plane which is perpendicular to both the
planes associated with the flywheel of the first appara-
tus and the flywheel of the second apparatus. The vehi-
cle may be operated in a reverse mode by either revers-
ing the direction of rotation associated with the appara-
tus or by providing another apparatus which may be
selectively rotated in a reverse direction such that when
reverse or stopping is desired the first or forward appa-
ratus is stopped and the reverse apparatus is activated so
as to provide a reverse thrust. Full three-dimensional
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movement of a vehicle can thereby be provided by the
apparatus described herein.

The drawings constitute a part of this specification
and include exemplary embodiments of the present
invention and illustrate various objects and features
thereof.

BRIEF DESCRIPTION OF THE DRAWINGS

FIG. 1 is a perspective view of a vehicle having
therein a linear thrust mechanism according to the pres-
ent invention.

FIG. 2 is an enlarged partial top plan view of the
linear

FIG. 3 is an enlarged and partial side elevational view
of the linear thrust mechanism showing a flywheel, a
flywheel support structure, weighted members, and a
drive motor associated therewith with portions broken
away to show detail thereof.

FIG. 4 is an enlarged and partial side view of the
mechanism detailing linkage associated with the motor
having portions of linkage and support members broken
away to show detail thereof.

FIG. 5 is an enlarged partial top plan view of the
linear thrust mechanism.

FIG. 6 is a schematic view on reduced scale showing
utilization of multiple apparati according to the present
invention for use in providing thrust on a three-dimen-
sional scale.

DETAILED DESCRIPTION OF THE PRESENT
EMBODIMENT

As required, detailed embodiments of the present
invention are disclosed herein, however, it is to be un-
derstood that the disclosed embodiments are merely
exemplary of the invention which may be embodied in
various forms. Therefore, specific structural and func-
tional details disclosed herein are not to be interpreted
as limiting, but merely as a basis for the claims and as a
representative basis for teaching one skilled in the art to
variously employ the present invention in virtually any
appropriately detailed structure.

The reference numeral 1 in FIGS. 1 through 5 gener-
ally represents a device for translating rotational move-
ment to linear movement according to the present in-
vention. The device 1 is shown positioned within a
vehicle 2 and is encased in a support structure 3, shown
only in FIG. 1. Although the apparatus 1 is shown in an
automobile-type vehicle 2, it is foreseen the same could
be utilized in numerous different types of land vehicles
and water surface vehicles, and may be utilized also in
vehicles moving in three-dimensional directions such as
submarines or space vehicles.

The device 1, as shown in FIGS. 1 through 5§ includes
a first apparatus 10 and a second or mirror image appa-
ratus 11 both being rotatably driven by an electric
motor apparatus 12. Preferably, the apparatus 10, the
mirror image apparatus 11, the motor 12 and associated
connecting hardware are freestanding except for a ped-
estal 15 positioned generally vertically beneath the
motor 12 and connecting each of the previously named
elements to the support structure 3 without engagement
of any of the other elements with the support structure
3 at other locations. The pedestal 15 has extending up-
wardly therefrom a frame member 18 which diverges
into frame arm members 19 and 20. The frame arm
members 19 and 20 extend generally parallel to a plane
associated with rotation of the motor 12, that is such
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plane passes normal through the axis of rotation of a
drive shaft 22 associated with the motor 12.

The apparatus 10 generally comprises a circular and
symmetrical disc or flywheel 25 mounted upon and
concentrically rotating with a drive shaft 26, FIG. 3.
The drive shaft 26 is vertically aligned in the present
embodiment and positioned to freely rotate within suit-
able pillow blocks 27 and 28. The shaft is is rotatably
driven by drive gear 30 secured to the shaft 26 by suit-
able connection means such as bolts or the like. The
illustrated flywheel 25 rotates within a plane which is
perpendicular to the plane associated with rotation of
the motor 12. The flywheel 25 has an axis of rotation
represented by the letter E which axially passes through
the shaft 26 and which defines a center of rotation for
the flywheel 25 at the location where it passes through
the flywheel 25.

Rotatably mounted upon the flywheel 25 are a plural-
ity of weighted members 35. Each of the weighted
members 35 includes a circular gear 36 and a weighted
mass 37 secured to each gear 36. Each gear 36 is secured
to the flywheel 25 by as shaft 40 mounted in a bearing
device 41 such that the shaft 40 remains perpendicular
to the flywheel 25 but is freely rotatably relative to the
flywheel 25. Each gear 36 is mounted normal to an
associated shaft 40 such that the gears 36 have a plane of
rotation which is generally parallel to the plane of rota-
tion associated with the flywheel 25. The plane of rota-
tion of the flywheel has associated therewith a pair of
axes which are perpendicular to one another and, as are
shown in FIG. 5, include an X axis and a Y axis. Each
gear 36 and shaft 40 have associated therewith an axis of
rotation generally designated by the axis F, as shown in
FIG. 3, which axis F passes coaxially through an associ-
ated shaft 40. .

As seen in FIG. 2, the flywheel 25 can be seen as
being divided into four equal sectors for illustrative
purposes labeled A, B, C and D having an arc of 90
degrees each. Each sector A, B, C and D has positioned
in a circumferential middle thereof but spaced equally
from the axis E one of said gears 36. The gears 36 func-
tion as planetary gears which are driven by a central
drive gear 50. The axis of rotation F of each of the
planetary gears 36 is approximately equally spaced from
the axis of rotation E of the flywheel 25 and are each
equally spaced from the axis of rotation F associated
with the gear 36 located in sectors adjacent to the sector
within which each gear 36 is located. As seen in FIGS.
2 and 5 the flywheel 25 rotates clockwise as do each of
the gears 36. The drive gear 50 rotates counterclock-
wise. The weighted masses 37 are positioned on respec-
tive gears 36, as best seen in FIGS. 2 and 5, such that
when one of the masses 37 is centrally located over the
X axis, the center of gravity of the combination of an
associated gear 36 and mass 37 is also centered over the
X axis and positioned as far from the axis of rotation E
(see FIG. 3) of the flywheel 25 as possible when posi-
tioned to the left of the Y-axis. Also, as seen in FIG. 2,
when one of the weighted masses 37 is positioned on an
associated gear 36 such that the center of gravity of the
weighted mass 37 aligns with the X axis on an opposite
side of the Y axis, as seen on the right side of FIG. 2, the
respective weighted mass 37 will be as close as possible
to the axis E of rotation of the flywheel 25.

The mirror image apparatus 11 is essentially the same
as the apparatus 10 except it is mirror image thereof, see
FIG. §. The mirror image apparatus 11 has a flywheel
52 associated therewith which rotates in the same plane
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as the flywheel 25 except in the opposite direction, that
is counterclockwise. In construction, size, shape and
weight the mirror image apparatus 11 is essentially
identical to the apparatus 10 except for being a mirror
image thereof. An illustrated drive gear §3 is approxi-
mately the same diameter as and mates with periphery
about each of four associated gears 54 of about the same
size and shape as the gears 36.

The diameter of the gears 36 and 54 of the illustrated
embodiment also have a diameter which is approxi-
mately the same length as the distance separating the
gear axis F and the flywheel axis E. The drive gear 50
is mounted upon a shaft 60 which is coaxial with the
flywheel drive shaft 26. The shaft 60 is generally per-
pendicular to the drive gear 50 and is journaled within
the shaft 26 on bearings 61 so as to rotate independent of
the shaft 26. The drive shaft 60 extends beyond the shaft
26 opposite the drive gear 50 so as to have a free end 62
upon which a drive spocket gear 63 is secured for rota-
tion with the shaft 60. The spocket gear 63 rotates coax-
ially with the shaft 60.

The drive motor 12 cooperates with the apparatus 10
and the mirror image apparatus 11 through a connect-
ing drive train 66. The drive train 66 includes three
interconnected gear housings, 68, 69 and 70, as best seen
in FIG. 4. The gear housing 68 receives the shaft 22
from the motor 12 through a side thereof so as to rotate
within a suitable bearing. Attached to the end of the
shaft 22 is a beveled gear 71 having a 45-degree bevel.
Engaging the beveled gear 71 on opposite sides thereof
are beveled gears 73 and 74 which mate or mesh with
the gear 71 and are rotated in opposite directions
thereby. The gear 73 is attached to a shaft 80 which is
mounted in a side wall of the gear box 68 so as to rotate
in a bearing 82. The shaft 80 extends into the gear box 69
and has another beveled gear 90 attached to an end
thereof opposite gear 73 so as to rotate therewith. The
beveled gear 90 has sides beveled at 45 degrees. A pair
of beveled gears 91 and 92 mate with the beveled gear
90 on opposite sides thereof so as to be rotated in oppo-
site directions. The gear 91 is attached to a shaft 94
which extends through a bearing 95 in the gear box 69
so as to be supported thereby and is further supported
by a slip joint 96 positioned in the center of the gear box
69 to provide stability thereto. The shaft 94 has a
sprocket gear 100 coaxially attached thereto on an end
outside of the gear 91 so as to rotate concentrically
therewith and exterior of the box 69. The sprocket gear
100 is connected to sprocket gear 63 on the drive shaft
26 of the drive gear 50 by a drive chain 101. Likewise
the gear 92 is connected through a shaft 103 which is
supported by a bearing 104 in the side of the gear box 69
and the slip joint 96. The shaft 103 is coaxially attached
to a sprocket drive gear 106 which is connected to the
drive gear 30 by a link drive belt 108. The drive gear 30
of the present embodiment is twice the diameter of the
sprocket gear 106, whereas the sprocket gear 63 is ap-
proximately the same diameter as the sprocket gear 100.
In this manner the sprocket gear 30 rotates at one-half
the angular velocity at the periphery in a reversed di-
rection as compared to the sprocket gear 63 such that
the drive gear 50 rotates at approximately twice the
speed in reversed direction to the flywheel 25.

The side of the gear train 66 associated with the mir-
ror image apparatus 11 is essentially also the mirror
image of the portion of the gear train associated with
the apparatus 10 described above except as noted. In
particular the gear 74 rotates a shaft 110 which passes
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through the gear bpx 68 on bearing 109 into the gear
box 70 and therein rotates a beveled gear 111 which in
turn rotates a pair of beveled gears 112 and 113 posi-
tioned on opposite sides of the beveled gears 111 so as to
be rotated in opposite directions. The gear 111 is not a
true mirror image of the gear 90 but is positioned to
rotate gears 112 and 113 in the opposite direction as the
gears 91 and 92 respectively. The beveled gear 112 has
a shaft 114 attached thereto which extends through the
gear box 70 and is attached to a sprocket gear 116 so as
to rotate coaxially therewith and drive a chain drive
belt 117. Likewise bevel gear 113 is attached to a shaft
120 which extends through the gear housing 70 and is
attached to a sprocket gear 121 to rotate coaxially there-
with and drive a chain belt 122. Belts 117 and 122 drive
suitable connecting gears or sprockets on mirror image
apparatus 11 to effectively rotate drive gear 53 and
flywheel 52 respectively. In this manner the chain belts
122 and 117 rotate in opposite directions and the chain
belts 108 and 122 rotate in opposite directions, also the
belts 101 and 117 rotate in opposite directions such that
the flywheels 25 and 50 of apparatus 10 and 11 respec-
tively rotate in opposite directions and the weighted
members on each of the apparatus 10 and 11 rotate in
the same direction as the flywheels associated there-
with.

In FIG. 6 is shown a rough schematic diagram illus-
trating utilization of the invention to provide linear
thrust in a three-dimensional manner. The device
shown in FIG. 6 is generally referred to with reference
numeral 150 and includes linear thrust couples 160, 161
and 162 associated with a Y axis’”’, an X axis’ and a Z axis
respectively. The couple 160 includes an apparatus
according to the present invention 163 and a mirror
image apparatus 164 which have associated flywheels
which are shown rotating in opposite directions and
providing linear thrust factors along the Y axis”. The
couple 161 includes apparatus 165 and mirror image 166
having flywheels which rotate in opposite directions
and produce linear thrust factors along the X axis’ and
couple 162 comprises a device 167 and a mirror image
device 168 which have flywheels which rotate in oppo-
site directions so as to provide linear thrust factors
along the Z axis. The couples 160, 161 and 162 are
connected to and in front of a mass 169 having a center
of gravity at the center of the three various perpendicu-
lar axes such that the couples 160, 161 and 162 cooper-
ate to motivate the mass 169 at the center of the axes. It
is foreseen that by selective variation of the rates of
rotation of the various flywheels of the various couples
160, 161 and 162, that motivation of the mass 169 can be
directed in any three-dimensional direction including
negatively along the various axes, if the various couples
associated with the respective axes are rotated in re-
verse.

It is noted that the motor 12 may be a single unit, as
shown, or multiple units aligned perpendicularly to the
planes of rotation of the flywheels 25 and 52 so as to
negate rotational movement from such motors acting
against the device 1. Also where separate motors are
used to rotate apparatus 10 and mirror image apparatus
11, the motors are preferably positioned to dr:ve gears
(such as gear 71) in opposite directions but in parallel
planes. '

It is to be understood that while certain forms of the
present invention have been illustrated and described
herein, it is not to be limited to the specific forms or
arrangement of parts described and shown.
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What is claimed and desired to secure by letters pa-

tent is:

1. A device for converting rotational motion to linear

_ motion comprising:

(a) a flywheel structure having a centrally located
rotational first axis and being rotatable about said
first axis; said flywheel structure comprising a
flywheel extending radially outward from said first
axis and at least oen weighted member;

(b) first drive means for rotating said flywheel struc-
ture about said first axis;

(c) said weighted member having a rotational second
axis and being rotatably mounted on said flywheel
at said second axis and at a position radially spaced
from said first axis; said weighted member having a
radial non-symmetrical mass distribution relative to
said second rotational axis such that a center of
gravity of the weighted member is spaced from the
second axis position whereat said weighted mem-
ber is rotatably mounted on said flywheel;

(d) said flywheel being rotated by said first drive
means within a plane having an X axis and a Y axis;
said plane being centered at said flywheel structure
first axis; and

(e) second drive means for rotating said weighted
member in synchronization with the rotation of
said flywheel structure such that said weighted
member center of gravity is located substantially
further from said flywheel structure first axis when
said weighted member is aligned with said X axis
on a first side of said y axis then when said
weighted member center of gravity is aligned with
said X axis on an opposite side of said Y axis such
that the momentum associated with said weighted
member and acting through the center of gravity of
such weighted member operably reacts relative to
a longer radius when crossing said X axis on said
first side of said Y axis than when crossing said X
axis on said opposite side of said Y axis to provide
a net thrust along said Y axis.

2. The device according to claim 1 wherein:

(a) the position where said member is mounted on
said flywheel structure is spaced approximately
twice as far from said flywheel structure first axis
as from said member center of gravity.

3. The device according to claim 1 wherein:

(2) said flywheel structure has a periphery that is
circular about said first axis and said structure is
divided into a plurality of sectors; and

(b) each of said sectors includes a mechanism substan-
tially equivalent to said member.

4. The device according to claim 1 wherein:

(a) said member rotates in the same direction as said
flywheel structure.

5. The device according to claim 1, 2, 3 or 4 in combi-

nation with a mirror image of said device wherein:

(a) a flywheel structure of said mirror image device
rotates in the same plane but in opposite direction
to said flywheel structure of said device.

6. The device according to claim § wherein:

(a) said device comprises a first device;

(b) the rotational speed of the flywheel associated
with the said first device is selectively adjustable
and said first device provides a linear thrust gener-
ally parallel to a Y axis associated therewith; and

(c) a second device substantially similar to said first
device and having a flywheel associated therewith

- having a rotational speed which is selectively ad-
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10
justable and having a linear thrust which is aligned
parallel to an axis perpendicular to said Y axis.
7. An apparatus for converting rotating momentum

to a linear thrust comprising:

(a) a flywheel having rotational motor means associ-
ated therewith to apply an angular momentum
thereto and being rotatable about a first axis of
rotation associated therewith; said flywheel being
rotatable in a plane having an X axis and Y axis;
said axes being centered at said first axis of rotation
and said plane being stationary relative to rotation
of said flywheel;

(b) at least one member having a center of gravity
associated therewith and being mounted at a sec-
ond axis of rotation on said flywheel at a position
spaced from said flywheel first axis of rotation; said
member center of gravity being spaced from said
member axis of rotation in a plane parallel io the
plane associated with said flywheel; and

(c) means for rotating said member relative to said
flywheel such that said member center of gravity
when aligned with said X axis on a first side of said
Y axis is spaced further from said flywheel center
then when said member center of gravity is aligned
with said X axis on the opposite side of said Y axis
and such that the momentum associated with said
member and acting through the center of gravity of
such member acts on a longer radius when crossing
said X axis on said first side of said Y axis than
when crossing said X axis on said opposite side of
said Y axis to provide a net thrust along said Y axis.

8. The apparatus according to claim 7 wherein:

(a) said flywheel and said member rotate in the same
direction.

9. An apparatus for imparting linear thrust to a vehi-

cle comprising:

(a) an enclosure structure;

(b) a first flywheel rotatable within a plane and hav-
ing an X axis and a Y axis associated with said plane
and passing through an axis of rotation of said
flywheel; said flywheel generally being symmetri-
cal about said X axis and about said Y axis;

(c) a second flywheel rotatable within said plane and
having an X axis and a Y axis associated with said
plane and passing through an axis of rotation of
said second flywheel; said second flywheel gener-
ally being symmetrical about said X axis and about
said Y axis and approximately equal in size and
shape to said first flywheels; said first and second
flywheels mounted to rotate in said enclosure
structure;

(d) the axis associated with said first flywheel being
co-linear with the X axis associated with said sec-
ond flywheel;

(e) rotational motor means for synchronously rotat-
ing said first flywheel and said second flywheel at
substantially equivalent angular speeds; said motor
means being mounted on said support structure so
as to have a rotation associated therewith which is
in a plane generally perpendicular to the plane of
rotation associated with said first and second
flywheels;

(f) a plurality of substantially equivalent weighted
members mounted in equal numbers on said first
and second flywheels so as to rotate about a mem-
ber rotational axis spaced from teh axis of rotation
of an associated flywheel; the axis of rotation of
each of said members being equally spaced from
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circumferentially adjacent members on the
flywheel associated therewith; each of said mem-
bers having a center of gravity equally spaced from
the axis of rotation thereof;

(g) said rotational motor means further including
connecting mechanism for rotating each of said
weighted members in synchronization with rota-
tion with the flywheel associated therewith; and
further each of said members rotating at a common
angular velocity to each other but at a different
angular velocity relative to said flywheels such that
the momentum associated with each of said mem-
bers and acting through the center of gravity of a
respective member acts on a longer radius when
crossing said X axis on one side of said Y axis than
when crossing said X axis on the opposite side of
said Y axis to provide a net thrust along said Y axis;

(h) each of said members rotating in the same direc-
tion as the flywheel associated therewith; each of
said members further rotating in synchronization
with the flywheel associated therewith such that a
center of gravity associated with such a member is
further spaced from a respective flywheel axis of
rotation when such member is centered over the X
axis on one side of the Y axis associated therewith
than when such a member is centered over the X
axis on an opposite side of the Y axis associated
therewith; and

(1) said first flywheel and said second flywheel are
rotational in opposite directions whereby a thrust is
provided by said apparatus parallel to the Y axes
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12
respectfully associated with said first and second
flywheels.

10. The apparatus according to claim 9 wherein:

(a) the center of gravity associated with each of said
members is spaced from a respective axis of rota-
tion of such a member approximately one-half of
the distance such an axis of rotation is spaced from
a respective flywheel axis of rotation.

11. The apparatus according to claim 9 wherein:

(a) said apparatus is a first apparatus;

(b) said rotational motor means of said first appratus
are selectively adjustable to vary the rotational
speeds of said first and second flywheels; and in-
cluding

(c) a second apparatus essentially identical in struc-
ture to said first apparatus and having a pair of
flywheels and rotational motor means associated
therewith; said-second apparatus pair of flywheels
being aligned so as to rotate in a plane substantially
perpendicular to the plane associated with said first
and second flywheels; said second rotational motor
means being independent of said first rotational
motor means so as to be selectively adjustable to
vary the speed of rotation of said pair of flywheels
associated with said second apparatus as compared
to said first and second flywheels of said first appa-
ratus;

(d) whereby the vehicle may be selectively urged to

move in a two-dimensional pattern.
* * * * *
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1
VIBRATORY DEVICE

FIELD OF THE INVENTION

This invention relates to mechanical movements for
converting rotary motion to gyratory motion in which
the motion is changed by means of unbalance weights
and in which the motion is changed by means of inertia
or centrifugal means.

DESCRIPTION OF RELATED ART

The vibratory device of this invention combines a
gyroscope-like rotating mass along with a vibratory
force generator comprised of two unbalanced rotating
weights. The rotating gyroscope-like mass damps vibra-
tions which would laterally displace the rotating axis.
The vibratory force generator provides strong vibra-
tory motions in the direction parallel to the axis of rota-
tion of the rotating mass. Thus the combined effect is to
provide defined back and forth vibratory motions along
a single line while inhibiting vibratory motions along all
other lines.

The unbalanced weight assembly of this invention
may be regarded formally as one unbalanced flywheel
on a shaft which is synchronized in its motion with
another unbalanced flywheel on a shaft (Vibration and
Impact, R. Burton, Addison-Wesley Pub. Co. Inc.,
Reading, Mass., 1958, pages 89-92). Periodic forces
which result in vibration in such a device result from
the displacement of the center of mass of the flywheel
from the axis of rotation, which is located in the center
of the rotating shaft.

The displacement of the center of mass from the axis
of rotation is called the eccentricity and is given the
symbol e. When m is the mass of the flywheel, o is the
angular velocity, and F is the force generated, the fol-
lowing relation holds:

F=meo?

In the case of the present invention, the displacement
of the center of mass of the flywheel from the axis of
rotation is effected by the use of arms to displace
weights laterally from the axis of rotation of the final
spur gears.

The spinning of the rectangular frame about the spin
axis defined by the axes of the shafts which connect the
rectangular frame to the base provides a gyroscope
effect. This provides stability to the vibratory device in
all directions other that in back and forth motions along
a line parallel to the spin axis. The angular momentum is
the property of a gyroscope which determines its ten-
dency to stay fixed in space. (Basis of Gyroscopes, C.
Machover, Vol. 1, John F. Rider Publications, N.Y.
1963, pages 12-25.) If H is angular momemtum, I is
inertia, and W is spin velocity, then

H=I1W

In the present invention, W refers to the rate of spin-
ning of the rectangular frame, and I is a function of the
mass of the rectangular frame. H is a measure of the
dampening of vibratory forces in directions other that
in the direction parallel to the spin axis.

SUMMARY OF THE INVENTION

It is accordingly an object of the present invention to
provide an improved vibratory device to assist in
screening, sieving, tamping, and settling of aggregate
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2
materials, and to motivate vehicles of the sort which are
propelled by vibratory forces.

Another object of this invention is to provide a vibra-
tory device which allows efficient conversion of energy
by avoiding lost motion.

Another object of this invention is to provide a vibra-
tory device in which the vibratory forces generated are
expressed as back and forth motion along a single line.

Another object of this invention is to provide a vibra-
tory device which is stabilized by a gyroscopic effect.

Another object of this invention is to provide a vibra-
tory device in which the vibratory forces may be varied
in intensity.

Another object of this invention is to provide a vibra-
tory device with a definitely defined back and forth
motion.

Another object of this invention is to provide a vibra-
tory device which is reliable, economical in operation,
and may be manufactured at low cost.

Other objects of this invention will in part be obvious
and in part appear hereinafter.

BRIEF DESCRIPTION OF THE DRAWINGS

FIG. 1 is a diagrammatic side view of the vibratory
device attached to a screening shaker.

FIG. 2 is a diagrammatic plane view of the unbal-
anced weight assembly.

FIG. 3 is a diagrammatic plane view of the rotation of
the unbalanced weight assembly showing the rotation
of the weights. The vibratory force moves one way for
% turn and in the opposite direction for the next § turn.

FIGS. 4, 5, and 6 are diagrammatic plane views of the
unbalanced weight assembly with the connecting rod as
the assembly makes a half turn showing the movement
of the rectangular base and weights and indicating the
associated centrifugal forces.

DESCRIPTION OF THE PREFERRED
EMBODIMENTS

FIG. 1is a side view of a vibratory device mounted
on a conventional screening shaker of the type used for
separating particles of diverse size, as in separating ore
from spoil. Particles to be separated are placed on a
screen surface made of a suitable apertured plate, of
mesh, or of profile bars (not shown). The screen surface
is mounted in a shaker frame. The frame is vibrated in
order to prevent blinding or plugging of the aperatures
of the screen surface by particles which are just over-
size and therefore unable to pass through the screen
surface. The screen is a symbolic representative for the
work load for the vibratory device. Objects other than
screens can be moved by the vibratory device.

The vibratory device 10 has a U-shaped base 11 con-
sisting of a platform 51 and two arms 56 and 58. The
platform 51 is firmly fastened to the shaker frame 50 by
bolts 52 and nuts 54 or by other suitable fastener means
such as by riveting, clamping, or welding. The first arm
56 is equal in length and in width to a second arm 58.
The first arm 56 is pierced just below the top of the arm
and in the middle of the width of the arm by shaft 12
which is fixedly attached at a first end by mounting
member 3% and which extends into the region between
the arms of the U-shaped base. Shaft 12 does not rotate.
A second arm 58 is pierced just below the top of the arm
and in the middle of the width of the arm by shaft 34
which is held in place by bearing 31. Shaft 34 rotates
and is mounted coaxially with shaft 12. The axes of
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shafts 12 and 34 define an axis of rotation a—a which
entends parallel to the platform of the U-shaped base
and is perpendicular to the surface of the arms of the
U-shaped base.

A V-pulley 33 is attached to a first end of shaft 34.
The V-pulley is attached by a belt to 2 motor (not
shown) which provides the power to activate the vibra-
tory device. A second end of shaft 34 entends into the
region between the arms of the U-shaped base.

A rectangular frame 19 is comprised of first 43 and
second 44 long sides of equal length and of first 41 and
second 42 short sides of equal length. All sides of the
rectangular frame are of equal width. The rectangular
frame is mounted between arms 56 and 58 of U-shaped
base 11. Short side 42 is pierced at about the midpoint of
its length and width by shaft 12 which is rotatively
mounted in bearing 32 which is mounted on short side
42. Short side 41 is pierced at about the midpoint of its
length and width by the second end of shaft 34 which is
fixedly mounted to side 41 by mounting member 36.
Thus rectangular frame 19 is suspended from the arms
of the U-shaped base 11 by shafts 12 and 34. The rectan-
gular frame 19 is free to rotate about the spin axis a—a
formed by the axes of shafts 12 and 34. Rotation of
V-pulley 33 causes rotation of rectangular frame 19.

Shaft 12 is fixedly mounted to arm 56 at a first end,
passes through bearing 32 in short side 42, and has a
pinion gear 13 fixedly mounted on a second end. Pinion
shaft 15 pierces long sides 44 and 43 at about 20% of the
length of the long sides from short side 42 and pierces
the long sides at about the middle of the width of the
long sides. Pinion shaft 15 is rotatively mounted in bear-
ing 21 on long side 44 and in bearing 35 on long side 43.
Pinion gear 14 is fixedly mounted to pinion shaft 15 at
about 2/5 th of the length of the pinion shaft so that
pinion gear 14 meshes with pinion gear 13. Rotation of
the rectangular frame about the spin axis a—a causes
rotation of shaft 15. A gear sprocket 16 is fixedly at-
tached to one end of shaft 15 outside long side 44 of the
rectangular frame. Rotation of the rectangular frame
about the spin axis causes rotation of gear sprocket 16.

A subassembly termed an unbalanced weight assem-
bly 60 is mounted inside the rectangular frame. A
mounting body 29 has a disk-shaped base 62 and a cylin-
drical end 64. The mounting body has an axial hole 66
piercing the center of the disk-shaped base and extend-
ing through about  th the length of the cylindrical end.
The hole does not penetrate through the cylinder end.
The cylindrical end is mounted in bearing 20 in long
side 44 of the rectangular frame at about 6/10 th of the
length of long side 44 from side 42 and about the middle
of the width of long side 44. The mounting body ex-
tends through long side 44 and is free to rotate in bear-
ing 20. A short shaft or stub 40 is fixedly attached at the
cylindrical end 64 of mounting body 29.

Gear sprocket 18 is fixedly mounted on stub 40. Gear
sprocket 18 has a diameter twice the diameter of gear
sprocket 16. Gear belt 17 connects gear sprockets 16
and 18. Thus rotation of shaft 15 causes rotation of stub
40 and mounting body 29.

Mounting shaft 27 penetrates long side 43 at point 45
located at about 6/10 th the length of long side 43 from
short side 42 and at about the middle of the width of side
43. Mounting shaft 27 is firmly secured at a first end to
long side 43. Point 45 is located so mounting shaft 27 is
mounted coaxially with mounting body 29. Mounting
shaft 27 extends into the rectangular frame and a second
end enters hole 66 in mounting body 29 and extends
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almost to the bottom of the hole, thus retaining and
anchoring mounting body 29 within the rectangular
frame 19, although mounting body 29 is free to rotate
relative to mounting shaft 27. Rectangular platform 28
has an upper and a lower surface and is penetrated
through the upper and lower surfaces by a hole located
at about the center of the length and width of the rect-
angular platform. The rectangular platform is fixedly
mounted by its lower surface on disc-shaped base 62 of
mounting body 29. Mounting shaft 27 penetrates the
hole in the rectangular platform but does not contact
the mounting platform. Rotation of mounting body 29
about the axis formed by shafts 27 and stub 40 causes
corresponding rotation of rectangular platform 28.

Rotation of frame 19 through a half revolution causes
rotation of rectangular platform 28 through a quarter
revolution.

Spur gear 37 is fixedly mounted on mounting shaft 27
so that the spur gear is just above but not touching the
upper surface of rectangular platform 28.

Intermediate spur gear 70 is rotatively mounted on
the upper surface of platform 28 and meshes with spur
gear 37. Final spur gear 23 is rotatively mounted on the
upper surface of platform 28 and meshes with interme-
diate spur gear 70.

Similarly, intermediate spur gear 72 is rotatively
mounted on the upper surface of rectangular platform
28 and meshes with final spur gear 74. Final spur gear 74
is rotatively mounted on the upper surface of rectangu-
lar platform 28 and meshes with intermediate spur gear
72.

Rotation of rectangular platform 28 causes rotation of
intermediate spur gears 70 and 72 and corresponding
rotation of final spur gears 23 and 74, respectively. The
relative rotation rate of gear 70 will equal that of gear
23 if the diameters of such gears are equal, as in the
embodiment in FIGS. 1 and 2. This inventions allows
variation in the rate of rotation of final spur gear 23 by
the choice of diameters of gears 23 and 70. Similarly,
the rates of rotation of gears 72 and 74 may be varied by
choice of the diameters of these gears. It is important,
however, that gear diameters be chosen which insure
that the rate of rotation of gear 23 is the same as that of
gear 74.

An arm 24 is attached to the upper surface of final
spur gear 23. A weight 25 is mounted on the end of arm
24. Similarly, arm 76 is attached to the upper surface of
final spur gear 74. A weight 26 is mounted on the end of
arm 76. Rotation of gears 23 and 74 causes rotation of
arms 24 and 76 and of weights 25 and 26, respectively.

The length of arms 24 and 76 affects the vibration
generated, with greater vibration associated with longer
arms, within the limits imposed by the necessity of
avoiding impact of weights and other components. In
any case, arms 24 and 76 must be substantially of the
same length.

Connecting rod or yoke 30 is rotatively connected to
weights 25 and 26. Connecting rod 30 counteracts cen-
trifugal forces generated by rotation of weights 25 and
26. In the embodiment of FIGS. 1 and 2 the connecting
rod has a rectangular section which enables the rod to
move along with weights 25 and 26 without interfer-
ence with mounting shaft 27. The connecting rod may
assumne other shapes which achieve this result, such as a
U-shape. Connecting rod 30 adds to the eccentric mass.

* FIG. 2 is a diagrammatic plane view of the unbal-
anced weight assembly 60. The unbalanced weight
assembly 60 consists of the mounting body 29, rectangu-
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lar platform 28, mounting shaft 27, fixed spur gear 37,
intermediate spur gears 70 and 72, final spur gears 23
and 74, weight arms 24 and 76, weights 25 and 26, and
connecting rod 30.

FIG. 3 is a diagrammatic plane view of the unbal-
anced weight assembly showing the rotation of weights
25 and 26 in a circular path centered on point 29. In
FIG. 3 the unbalanced weight assembly is rotating in a
counterclockwise direction as indicated by the arrows.
Thus weight 26 moves through four quadrants desig-
nated quadrants I, 11, III, and IV with quadrant I to the
left of weight 26 in FIG. 3 and the other quadrants in

- counter-clockwise sequence. Weight 26 is furthest from
mounting shaft 27 in quadrant I referred to as “long
radius” and is nearest mounting shaft 27 in quadrant 111,
referred to as “short radius”. The weight 26 rotates
about mounting shaft 27 in a circular path, the center of
which is not mounting shaft 27. The velocity along the
circular path of weight 26 is at a maximum in quadrant
I, slows through quadrant 1I, reaches a minimum in
quadrant 111, and increases in velocity in quadrant IV.
The velocity of weight 25 varies in complementary
fashion, reaching a minimum in quadrant I and a maxi-
mum in quadrant III. The variation in the distance of
weights 25 and 26 from mounting shaft 27 is shown in
FIGS. 4, 5, and 6.

The dynamic variation in distance of the weights
from mounting shaft 27 are believed to create the vibra-
tory forces. The vibratory forces move in one direction
for  turn and in the opposite direction for the next }
turn.

FIGS. 4, 5, and 6 are diagrammatic plane views of the
rectangular frame 28 rotating about mounting shaft 27
in a counterclockwise direction through one half rota-
tion. The movements of weights 25 and 26 are shown.
Centrifugal forces on weights 25 and 26 result from the
revolution of rectangular platform 28 about the rela-
tively fixed mounting shaft 27. Arrows 94 and 96 indi-
cate the direction of centrifugal forces resulting from
revolution of weights 25 and 26, respectively, about the
axes of the spur gears upon which they are mounted.

In FIG. 5, the directions of the centrifugal forces on
weights 25 and 26, represented by arrows 96 and 94, are
oriented in opposite directions. Centrifugal forces on a
weight, therefore, vary in direction with the location of
the weight in the rotation cycle. Connecting rod 30
functions to relieve the strain and stress on the weights
generated by the constantly changing direction of cen-
trifugal forces on the weights.

Rotation of the unbalanced weight assembly 60

causes rotation of spur gears 70 and 72, gears 23 and 74, "

and the attached weights 25 and 26. The rate of rotation
of weights 25 and 26 is affected by the rate of rotation
of the unbalanced weight assembly and the relative
diameters of gears 70 and 23, and of gears 72 and 74,
respectively.

The vibratory forces generated depend on the rate of
rotation of the unbalanced weight assembly, the length
of the arms to which the weights are attached, and the
mass of the weights.

In operation, pulley 33 is rotated by a suitable motor
or engine. This causes rotation of rectangular frame 19
about the axis formed by rotatively mounted shaft 34
mounted coaxially with fixed mounted shaft 12. Rota-
tion of pinion gear 14 about fixed pinion gear 12 causes
rotation of pinion shaft 15 and rotation of pulley 16.
Rotation of pulley 16 is transmitted by belt 17 to pulley
18 and causes rotation of unbalanced weight assembly
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60. Rotation of unbalanced weight assembly causes
relative rotation between the fixedly mounted spur gear
and the intermediate spur gears. Rotation of the inter-
mediate spur gears is transmitted to the final spur gears,
and causes synchronized rotation of the weights. The
combination of rotation movement of the rectangular
frame and the vibratory forces generated by the move-
ment of the unbalanced weight assembly gives a stabi-
lized vibratory motion expressed in two directions only.

There has been described novel vibratory devices for
shaking applications which fulfill all the objects and
advantages sought. Many changes, modifications, varia-
tions and other uses and applications of the subject
invention will, however, become apparent to those
skilled in the art. All such changes, modifications, varia-
tions and other uses and applications of the present
invention which do not depart from the spirit and scope
of the invention are deemed to be covered by the inven-
tion which is limited only by the claims which follow.

I claim:

1. A vibratory device comprising:

a base having two arms,

a rectangular frame rotatively mounted between the

two arms,

a rectangular platform rotatively mounted within the

rectangular frame,

means for rotating the rectangular platform as the

rectangular frame rotates,

two weights mounted on the rectangular platform,

means to rotate the weights as the rectangular plat-

form rotates,

a connecting rod connecting the weights, and

means to rotate the rectangular frame.

2. The vibratory device of claim 1 comprising means
to rotate the rectangular frame through a half revolu-
tion while the rectangular platform rotates through 