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1. INTRODUCERE

Reducerea rezistentei rotilor dintate la
cresterea vitezei unghiulare a fost observata inca la
finele secolului trecut. Din momentul cand n anul
1868 Woker a introdus coeficientul dinamic empiric
de reducere a capacitatii portante a angrenajelor la
cresterea Vitezei analiza tensiunilor dinamice in
dinti a fost obiectul multor cercetari. Astfel Tn anul
1930 a fost examinata pentru prima data problema
sarcinilor dinamice, care actioneaza asupra dintilor,
de Comitetul de cercetari a sarcinilor dinamice in
angrenaje ASME, care a prezentat relatia de calcul a
sarcinilor dinamice, cunoscute sub denumirea
ecuatiei Buckingham. S-a stabilit ca pentru dintii
absolut rigizi sarcina dinamica e proportionala
patratului vitezei migcCarii lor pe circumferinta de
referinta. Tntre multimea factorilor, care de obicei se
considerd cauza solicitarii dinamice a dintilor,
figureaza rigiditatea variabilda a dintilor, care
depinde de pozitie si sarcina, socul Th angrenaj in
momentul reangrenarii.

2. ELABORAREA MODELULUI 3D AL
ANGRENAJULUI PRECESIONAL

Specificul miscarii  sfero-spatiale (de
precesie) a satelitului transmisiei precesionale face
imposibila utilizarea profilurilor clasice
(evolventice) ale dintilor. Acest moment a generat
necesitatea elaborarii unor profiluri noi, adecvate
miscarii sfero-spatiale a satelitului, care ar asigura
transmisiilor precesionale performante ridicate. In
transmisia precesionald roata satelit efectueaza
miscare sfero-spatiald in jurul unui punct nemiscat
[1]. Tn baza teoriei fundamentale a angrenajului
precesional, prezentate in [1] au fost obtinute
ecuatiile parametrice, care descriu profilul dintilor
rotilor centrale
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Tn baza ecuatiilor parametrice obtinute a
fost elaborat un program de calcul si de generare a
danturii, care a permis obtinerea pe plan a
traiectoriilor modificate ale punctelor E™. si E™; de
pe suprafetele frontale, respectiv, pe partea
exterioard si interioara a coroanei danturate. Aceste
traiectorii reprezinta profilul dintilor rotilor centrale.

Varierea celor 5 parametri de baza, care
influenteaza forma profilului dintilor (unghiul
axoidei conice 8, unghiul de nutatie 8, unghiul de
conicitate a sculei (rolei) g, numarul dintilor Z ale
coroanelor conjugate si coraportul intre numerele de
dinti ale coroanelor Z;=Z;#1) a permis obtinerea
unei game foarte variate de profiluri a dintilor.
Alegerea profilului dintilor se efectueaza in functie
de parametrii functionali si cinematici
ai transmisiei proiectate si de regimul de
functionare (transmisia functioneaza in regim de
reductor sau multiplicator). Pentru elaborarea
modelului computerizat al angrenajului precesional
au fost alesi parametrii geometrici ai angrenajului
cei mai uzuali (v.fig.1).
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In baza ecuatiilor parametrice (1) n
modulul SolidWorks Dynamics a fost obtinut
modelul matematic al danturii rotilor centrale (fig.
2), care mai apoi au fost importate Tn softul
Motioninventor pentru a realiza modelul 3D al
reductorului precesional.
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Tn fig.3 se prezinti modelul dinamic al
angrenajului  precesional obtinut in  softul
Motioninventor.
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Figura 3.

3. ANALIZA CINETOSTATICII
MODELULUI REDUCTORULUI
PRECESIONAL

Pentru analiza cinetostatica a modelului
dinamic elaborat al reductorului precesional a fost
utilizat softul MotionInventor. In fig. 4 se prezinta

evolutia fortelor de contact pe jumatatea cercului de
angrenare.
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Figura 4. Evolutia fortelor de contact pe jumﬁtatea
cercului de angrenare multipla
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Analiza distribuirii fortelor 1intre dintii
simultan angrenati este prezentatd in fig. 5,a
(angrenajul coroanei satelitului cu roata dintata fixa)
si fig. 5,b (angrenajul coroanei satelitului cu roata
dintata condusa).
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In fig.6 se prezinta rezultatele analizei
fortelor, care actioneazd pe o rola angrenatd (a) a
coroanei danturate a blocului satelit si pe osia rolei
(b). Analiza diagramei distribuirii fortelor intre
dintii simultan angrenati (v. fig.7) arata o
coincidentd satisfacatoare cu rezultatele cercetarilor
experimentale, prezentate in [1] si celor teoretice,
prezentate Tn [2].
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Figura 7.

In fig. 8 se prezinti diagramele vitezelor
unghiulare ale arborilor de intrare (a) si iesire (b)
din reductor.

b. Figura 8.

CONCLUZII

1. Cercetarile efectuate au permis elaborarea
modelelor dinamice pe calculator si simularea
parametrilor cinetostatici.

2. Rezultatele cercetarilor obtinute prin modelare
aratda o coincidentd satisfacatoare cu rezultatele
teoretice si experimentale obtinute anterior.
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