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Invenţia se referă la domeniul transportării gazelor, în deosebi, la mecanismele de acţionare a armăturii 
conductelor de gaz. 

Este cunoscut mecanismul de acţionare a armăturii [1], care conţine propulsor, mecanism de reducţie cu 
reductor planetar cu angrenare interioară, roată condusă legată prin intermediul transmisiei de roţi dinţate cu 
ambreiajul la ieşire. În afară de aceasta roata fixă a transmisiei planetare poate fi legată prin  intermediul ambreiajului 
cu craboţi cu dublorul acţionat  manual. 

Mecanismul de acţionare a armăturii cunoscut are posibilităţi cinematice reduse şi gabarite comparativ mari. 
Mai este cunoscut mecanismul de acţionare a armăturii [2], care conţine un propulsor şi un reductor, carcasa 

căruia este legată cu carcasa armăturii, iar roata condusă – cu organul de închidere, legat cinematic cu manivela 
dublorului  manual. Totodată reductorul este instalat cu posibilitatea de a se roti în raport cu carcasa şi este înzestrat 
cu un fixator în formă de tijă arcuită şi cu un canal în carcasa armăturii. Mecanismul cunoscut posedă construcţie 
compusă, randament mic şi posibilităţi cinematice reduse. 

Problema tehnică pe care o rezolvă invenţia este mărirea randamentului, simplificarea construcţiei şi lărgirea 
posibilităţilor cinematice ale mecanismului de acţionare a armăturii. 

Într-o variantă de realizare mecanismul de acţionare a armăturii, care conţine propulsor şi reductor, carcasa 
căruia este legată de carcasa armăturii, iar roata condusă a lui – cu organul de închidere a armăturii, reductorul este 
executat în  variantă precesională ireversibilă, în interiorul arborelui-manivelă al căruia sunt amplasate dezaxat două 
piuliţe legate cu organul de închidere, totodată piuliţele angrenează cu un şurub, legat rigid cu roata condusă a 
reductorului planetar precesional, în afară de aceasta  manual cu organul de închidere a armăturii mai este legat 
cinematic, prin intermediul reductorului un volant-dublor.  

În altă variantă de realizare mecanismul de acţionare a armăturii, care conţine propulsor şi reductor, carcasa 
căruia este legată de carcasa armăturii, iar roata condusă a lui – cu organul de închidere a armăturii, reductorul este 
executat în variantă precesională ireversibilă, în interiorul arborelui-manivelă a căruia sunt amplasate dezaxat două 
piuliţe, legate cu organul de închidere, totodată piuliţele angrenează cu un şurub, legat rigid cu roata condusă a 
reductorului planetar precesional, în afară de aceasta carcasa reductorului planetar precesional ireversibil este legată 
rigid cu carcasa armăturii, iar volantul este legat cinematic cu arborele-manivelă. 

Rezultatul constă în majorarea posibilităţilor cinematice ale mecanismului şi reducerea forţelor aplicate 
volantului datorită executării mecanismului de reducţie în variantă precesională ireversibilă. 

Avantajele invenţiei sunt următoarele: 
– Executarea mecanismului de reducţie în variantă precesională ireversibilă permite de a majora considerabil 

posibilităţile lui cinematice, de a-i simplifica  construcţia. 
– Amplasarea în interiorul arborelui-manivelă a transmisiei elicoidale dezaxate, şurubul căreia e legat rigid cu 

roata condusă a transmisiei planetare precesionale, iar piuliţele fiind legate de organul de închidere permite de a 
transforma mişcarea de rotaţie a roţii conduse a transmisiei precesionale în mişcare translativă a organului de 
închidere cu randament mare.  

– Legătura volantului-dublor  manual cu organul de închidere prin intermediul reductorului planetar 
precesional ireversibil permite de a simplifica considerabil construcţia mecanismului de acţionare în întregime. 

– Legarea carcasei reductorului cu carcasa armăturii, volantul fiind legat cinematic cu arborele-manivelă 
înclinat, permite de a reduce esenţial forţa aplicată volantului. 

În baza celor expuse mai sus se face concluzia că soluţia tehnică declarată posedă elemente distinctive 
esenţiale. 

Mecanismul de acţionare a armăturii conform invenţiei se explică prin desenele din fig. 1 şi 2, care reprezintă: 
– fig. 1, o variantă de executarea mecanismului de acţionare a armăturii;  
– fig. 2, varianta a doua de executarea a mecanismului de acţionare a armăturii. 
Mecanismul de acţionare a armăturii conţine propulsorul 1, arborele căruia este legat prin intermediul 

transmisiei conice 2 cu arborele-manivelă 3, pe care este instalat liber satelitul 4 format din două coroane 5 şi 6, care 
angrenează cu roata centrală 7, legată rigid de carcasa reductorului 8 şi de roata  condusă 9, legată rigid cu şurubul 10, 
se angrenează cu piuliţele 11, amplasate în cavitatea arborelui-manivelă 3 legat cu organul de închidere 12. Carcasa 
reductorului precesional 8 poate fi legată cu carcasa armăturii 13 prin intermediul fixatorului arcuit 14. Volantul-
dublor manual 15 este fixat rigid de carcasa reductorului 8. 

În fig. 2 carcasa reductorului 8 este legată rigid de carcasa armăturii 13, iar volantul 15 este cinematic legat 
printr-o transmisie conică suplimentară 16 cu arborele-manivelă 3. 

Mecanismul de acţionare (fig. 1) a armăturii funcţionează în felul următor. Mişcarea de rotaţie de la 
propulsorul 1 se transmite prin intermediul transmisiei conice 2 arborelui-manivelă 3, datorită înclinării acestuia se 
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transformă în mişcare precesională a satelitului 4 cu două coroane 5 şi 6. În urma angrenării dinţilor coroanelor 5 şi 6  
cu dinţii roţilor centrale 7 şi 9, ultima se va roti cu raportul de transmitere: 
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unde: Z5, Z6 este numărul de dinţi ai coroanelor 5 şi respectiv 6 ale satelitului 4; 
Z7, Z9 – numărul de dinţi ai roţilor centrale 7 şi 9. 
Mişcarea redusă obţinută se transmite şurubului 10, care, datorită amplasării dezaxate a piuliţelor 11, se reduce 

suplimentar: 
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unde: rp şi rş sunt razele medii ale piuliţelor 11 şi a şurubului 10. 
Ca rezultat organul de închidere 12 se va deplasa în direcţie axială cu reducţia: 
i = i1•i2. 
În cazul acţionării manuale de la volantul 15 fixatorul 14 iese din canalul carcasei 8, lichidând legătura 

carcasei reductorului 8 cu carcasa armăturii 13. Astfel întreg reductorul precesional împreună cu carcasa va roti 
şurubul 10, care la rândul său va deplasa piuliţele 11 şi, în rezultat organul de închidere 12 cu gradul de reducţie i2.   

Astfel problema tehnică pe care o rezolvă invenţia asigură mecanismului de acţionare posibilităţi cinematice 
largi (i până la 10000), construcţie simplificată, gabarite şi masă relativ reduse şi randament înalt. 

 


