
megérteni, megtanulni. És abból nagy zagyvaság lesz

1. ábra. Súlyhajtású automobil szabadalmi rajza.

ám, hogyha hallomás, vagy félig megértett elméletek
alapján fognak tanítani az iskolában. Ez például óriási
veszély, amit szerintem azok, akik arról beszélnek,
hogy majd minden természetre vonatkozó ismeretet
egyetlen tanár fog tanítani az iskolában, nem éreznek.
Hogyan fogja a tanár megszerezni a teljes természetis-
meretet, mielôtt tanítja? Nem tartom ezt jó iránynak,
mert nincsenek tanárok, akik ezeket az ismereteket úgy
tudnák tanítani, hogy ôk maguk szilárd alapismeretek-
kel rendelkeznek egy-egy területen. Rendkívül nagy a
veszélye, hogy éppen ezen a csatornán fog bekerülni
nagyon sok áltudományos leegyszerûsített magyarázat.

A kedvenc „gagyi”

Bevallom, ezek a távgyógyítások azok, amelyeket
akkora, elképesztô szamárságnak tartok, hogy csodál-
kozom rajta, egyáltalán hogyan létezhet olyan ember,

aki elhiszi: a televízió kameráján keresztül gyógyítani
lehet. Miközben ô egy televízió készülék elôtt ül, ami
lehet akár sok ezer kilométer távolságra vagy a szom-
szédban – ilyen szempontból mindegy. De az, hogy
valaki elhiszi, lehetséges gyógyulás anélkül, hogy
bármilyen kölcsönhatás, bármilyen kapcsolat lenne a
„gyógyító” személy és a gyógyítandó között – ez fel-
foghatatlan számomra.

Üzenet a Szkeptikusoknak

Legyenek bátrak abban, hogy föllépnek az áltudomá-
nyos nézetekkel szemben, hiszen ezek képviselôi
nagyon gyakran meglehetôsen hangosak és a tudo-
mány képviselôi általában nincsenek hozzászokva
ahhoz, hogy ilyen hangos és agresszív emberekkel
kell vitatkozniuk. Agresszívek ne legyenek, de legye-
nek bátrak abban, hogy ilyen nézetekkel szemben
föllépnek!

SZABADALMAZOTT PARAMECHANIKA
– AZ INERCIA-HAJTÓMÛVEK BME Gyártástudomány és -technológia Tanszék

A Budapesti Mûszaki és Gazdaságtudományi Egyetemen megrende-
zett 7. Szkeptikus Konferencián elhangzott elôadás alapján.

Laczik Bálint

A hazudós katona megannyi klasszikus irodalmi mû
hôse. A nagyotmondó hadfiak kacagtató lódításai
között gyakran természettudományi vonatkozások is
fellelhetôk.

Plautus hetvenkedô katonája, Pyrgopolinices az
indiai elefánt lábát puszta ököllel törte el; a mi jó Ga-
raynk Háry Jánosa a világ végérôl lógatta le megfá-
radt lábait.

Münchausen báró akár a mai médiacivilizáció nép-
szerû alakja is lehetne. Bizarr kalandjaiban megannyi
idôszerû mûszaki és biológiai kérdésfelvetés rejlik. A
madarak röpítette utazó a környezetbarát közlekedés
egy figyelemre méltó alternatíváját villantja fel; a cse-
resznyemaggal fejbelôtt, majd az agancsai között ta-
karos fácskát növesztett szarvas a szervtranszplantá-
ció eddig nem vizsgált lehetôségeire figyelmeztet.

A mocsárból magát és paripáját a saját varkocsánál
fogva kirántó hadfi aligha ismerte a belsô erôk egyen-
súlyát. Jóllehet a bizarr mutatvány pejoratív köznyelvi
fordulatként közismert („a saját hajánál fogva…”),
Karl Friedrich Hieronymus (1720–1797), alias Mün-
chausen báró legmerészebb füllentése számos, szaba-
dalmi védettségû találmányban ölt nyelvet a dinamika
alaptörvényeire.

A szabadalmi hivatalok nem vizsgálják a benyújtott
lelemények mûködôképességét, megvalósíthatóságát.
Az Internet szabadalomkeresô programjaival (lásd pl.

[1–3]) temérdek olyan találmányra lelhetünk, amelyek
szembeszökôen használhatatlanok, vagy mûködési
alapelvük fizikai törvényeket sért.

A gravitációs meghajtású automobil (U.S. Patent No.
995,037, 1911. június 13., 1. ábra ) ötletében az apró
részletek szabatos mûszaki precizitása és az alapvetôen
félreértett fizika habos egyvelege késztet mosolyra.

Az Amerikai Egyesült Államok szabadalmi hivatalá-
nak tekintélyét aligha emeli például a 11/281.660 szá-
mon nyilvántartott lelemény. A provokatív módon
primitív rajzokkal illusztrált találmány egy nyolc éves
gyerek (!!!) mágneses örökmozgója…
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Az inercia-hajtómûvek tervezôi több tömegelem

2. ábra. Az inercia-hajtómû és bolygó-fogaskerék rendszerének
sebességábrája.
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3. ábra. Az inercia-hajtómû dinamikai modellje.

A

B

C

D

E

M mm

q

l1 l1
l2 l2

w1

w2

–w1

–w2

4. ábra. Az inercia-hajtómû geometriai viszonyai.
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változó sebességû mozgásából remélnek egyirányú, a
teljes rendszert gyorsító erôt nyerni ([4]).

A jelen cikk szerzôjét az elmúlt évek során több fel-
találó kereste meg effajta szerkezetek terveivel. Az
eleve sikertelen elképzelések egy makacsul félreértett
mechanikai probléma megoldását az – egyébként
sokoldalúan alkalmazható – változó áttételû centrois
mechanizmusokban remélték meglelni. (A bolygómû-
vekrôl és a periodikusan változó áttételû fogaskerék
hajtásokról lásd például a [6–8] forrásokat.)

A nagyjából hasonló konstrukciójú készülékek
szerkezeti modelljét és a fogaskerékrendszer sebes-
ségtervét a 2. ábra szemlélteti. A z1, z2, z3, z4 fogszá-
mú, nem kör alakú fogaskerekekkel kialakítandó
bolygómû két, egymással ellentétes forgásértelemben
keringô tömeg centrifugális erôivel kívánja az egyirá-
nyú eredôt elôállítani.

A dinamikai elemzéshez vizsgáljuk a szerkezet egy-
szerûsített mechanikai modelljét (3. ábra ). Az M tö-
megû, az A csukló tengelyére számított Θ tehetetlen-
ségi nyomatékú hordozó elem jobb oldalán az l1

hosszúságú AB, valamint az l2 hosszúságú BC karok-
kal kapcsolódik az m tömeg. A bal oldalon szimmetri-
kusan helyezkednek el az AD és DE karok, valamint
az m tömeg. Az AB és AD karokat az A, a BC és ED
karokat a B és D csuklók körül ±ω1 = ±ω1(t), illetve
±ω2 = ±ω2(t), idôben változó szögsebességekkel for-
gatva, a mechanizmus – a feltalálói elképzelések sze-
rint – folyamatos haladó mozgást fog végezni. (A leg-
vérmesebb reménykedô leleményét kifejezetten ûr-
technikai hajtómûként kívánta alkalmazni.)

A fellépô centrifugális erôk a rendszer belsô erôi,
amelyek a karok és a hordozó elem közös tömegkö-
zéppontjának mozgását nyilván nem befolyásolják.

A tömegközéppontra vonatkozó dinamikai tétel
igazolására írjuk fel például a hordozó elem és a jobb
oldali karok mozgási energiáját. (Az egyszerûbb tár-
gyalás érdekében hanyagoljuk el a karok tömegeit és
tehetetlenségi nyomatékait. A levezetések a Maple
R12 programmal készültek.) A továbbiakban elemzett
modell a 4. ábrán látható.

A centrois mechanizmus által vezérelt, változó
AC = L (t ) távolságú M és m tömegek S tömegközép-
pontjának helye

tehát

(1)M L (t ) r (t) = m r (t ) ,

Tételezzük fel, hogy az S tömegközéppont az x =

r (t ) = M L (t )
M m

.

x (t ), y = y (t ) idôtörvény szerint mozog, és közben az
AB kar az A ′B ′, a BC kar a B ′C ′ helyzetbe elfordul.
Ha az A ′S ′D ′ háromszög S ′D ′ oldala párhuzamos
az y koordináta-tengellyel, A ′C ′ oldala pedig η =
η(t ) szöget zár be az x tengellyel,

Az η szög változását jellemzô κ(t ) szögsebesség

(3)η(t ) = π
2

φ (t ) ψ(t ).

Az egyes elemek mozgásjellemzôi:

(4)κ(t ) = dφ (t )
dt

dψ(t )
dt

.

a. Az M és m tömegek a dx(t)/dt és dy(t)/dt sebes-
ség-összetevôkkel pillanatnyi haladó mozgást végeznek.

b. Az M tömeg az S ′ pont körül az L(t)−r(t) sugá-
ron, κ(t) szögsebességû pillanatnyi körmozgással kering.
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c. Az m tömeg az S ′ pont körül az r (t ) sugáron,

5. ábra. Münchausen báró, egy tibeti láma és egy közismert inercia-
hajtómû modellje.

κ(t) szögsebességû pillanatnyi körmozgással kering.
d. A θ tehetetlenségi nyomatékú M tömeg alap-

helyzetéhez képest ψ = ψ(t ) szöggel, azaz a dψ(t )/dt
szögsebességgel elfordul.

A rendszer teljes mozgási energiája az a.–d. ele-
mekbôl tehát

Alkalmazva a dφ(t ) = ω(t) helyettesítést és a (2) össze-

(5)
E = (M m )
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⎤
⎥
⎦

dx (t )
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2 ⎡
⎢
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⎤
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⎦
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2

2

κ2(t ) m r 2(t) M L (t ) r (t )
2

2
.

függést, valamint bevezetve a

generalizált koordinátákat, a mozgási energia (5)

(6)

ψ(t ) = q1

x (t ) = q2

y (t) = q3

egyenlete

A Lagrange-féle

(7)

E = (M m )
q̇ 2

2 q̇ 2
3

2
θ

q̇ 2
1

2

ω(t ) q̇1
2

m M 2 L 2(t )
(m M)2

M
⎡
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⎣

⎤
⎥
⎦

L (t ) M L (t )
m M

2

2
.

másodfajú mozgásegyenletet a generalizált koordiná-

(8)
d
dt

∂E
∂q̇i

∂E
∂qi

= 0 (i = 1, 2, 3)

tákra felírva

(9)

2 m M L (t )
M m

⎡
⎢
⎣

⎤
⎥
⎦

d
dt

ψ(t ) ω(t ) d
dt

L (t )

θ M θ m m M L 2(t )
M m

d 2

dt 2
ψ(t )

m M L 2(t )
M m

d
dt

ω(t )= 0

(10)(m M ) d 2

dt 2
x (t ) = 0

(11)(m M ) d 2

dt 2
y (t ) = 0

A (9)–(11) differenciálegyenletek formális megoldásai
a kezdeti feltételektôl függô C1 … C6 állandókkal:

(12)ψ(t ) = ⌡
⌠ ω(t ) L 2(t ) M m C1

m M L 2(t ) θ m θ M
dt C2

(13)x (t ) = C3 t C4

(14)y (t ) = C5 t C6

A (10)–(11) és (13)–(14) összefüggésekkel tehát for-
málisan is igazolódott a józan mechanikai feltételezés:
a rendszer tömegközéppontjának nincs a mechaniz-
mus mozgásából adódó gyorsulása, vagyis a tömeg-
középpont vagy nyugalomban van, vagy egyenes vo-
nalú, egyenletes mozgást végez [5]. Az esetleges hala-
dó mozgás azonban független a mechanizmus elemei-
nek mozgásaitól.

Münchausen báró aligha rántotta ki saját hajánál
fogva önmagát és lovát a mocsárból. A vizsgált me-
chanizmus misztikus keleti analógiája, az imamalmát
forgató láma levitációja dinamikailag úgyszintén két-
séges. Ám efféle akadékoskodások a találmányi hiva-
talok szakembereit gyakran nem befolyásolják…

Irodalom

1. http://www.google.com/patents
2. http://www.patents.com/
3. http://www.freepatentsonline.com/
4. Egely Gy.: Kitörés a jövôbe (Tértechnológia). Kornétás Kiadó,

Budapest, 1995.
5. Muttnyánszky Á.: Kinematika és kinetika. Tankönyvkiadó, Bu-

dapest, 1965.
6. Terplán Z.: Fogaskerék bolygómûvek. Mûszaki Könyvkiadó, Bu-

dapest, 1979.
7. Laczik B.: A cometarium mechanizmus. Fizikai Szemle 58/2

(2008) 50–54.
8. B. Laczik: Design and Manufacturing of Non-Circular Gears by Gi-

ven Transfer Function. Proc. of ICT 2007. Miskolc (2007) 101–109.

142 FIZIKAI SZEMLE 2010 / 4




