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Inventia se refera la industria constructoare de masini, in special la transmisiile mecanice, §i poate fi utilizata pentru
multiplicarea turatiilor organului de lucru al masinilor.

Este cunoscuta o solutie tehnicd, care include o carcasa in care sunt amplasate roti dintate centrale, un bloc-satelit cu
role, arborii conducdtor si condus si un mecanism de generare a miscarii de precesie. Blocul-satelit include doua
coroane cu acelasi numar de role situate sub un unghi al axoidului conic mare, de ambele parti ale carora sunt amplasate
doua roti dintate centrale fixe cu acelasi numar de dinti. in butucul blocului-satelit sunt executate caneluri, centrul razei
de curbura al fundului céarora se afla de o parte a centrului de precesie, iar bilele amplasate in aceste caneluri sunt
situate, de asemenea, si in canelurile bucsei sferice legate rigid cu arborele condus, centrul razei de curbura a fundului
carora este situat de alta parte a centrului de precesie [1].

Aceasta transmisie precesionald poseda gabarite diametrale reduse, insa are randament mecanic scazut.

Cea mai apropiata solutie este transmisia planetara precesionald, care include o carcasa in care sunt amplasate doua roti
dintate centrale, o roatd satelit intermediard, dintii cdreia sunt executati In forma de role conice de angrenare instalate cu
posibilitatea rotirii pe osii, §i amplasata liber pe un arbore inclinat, un arbore conducator legat cu roata stelit
intermediara prin intermediul unui cuplaj compensator [2].

Posedand o capacitate portantad ridicata si o constructie simpld, transmisia examinatd manifestd neuniformitate la
transmiterea migcarii si un randament relativ scazut.

Problema pe care o rezolva inventia este simplificarea constructiei, majorarea randamentului §i reducerea
neuniformitdtii miscarii.

Problema se rezolva prin aceea ca multiplicatorul precesional include un corp cu capac, in care sunt amplasate o roata
dintata centrald, care angreneaza cu roata satelit instalatd pe maniveld, care include role conice montate cu posibilitatea
rotirii pe axe fixate radial in el, si un cuplaj cu dinti legat cu satelitul, precum si arborii conducator si cel condus, incé o
roatd dintata centrald, ambele roti fiind fixate rigid: una in corp, alta in capac, roata satelit este amplasatd intre ele si
angreneaza cu ambele, totodatd manivela este legata rigid cu arborele condus, pe axele radiale ale rotii satelit sunt
montate role conice suplimentare care sunt amplasate in canelurile dintre dintii semicuplajului, legat rigid cu arborele
conducator, iar numarul rolelor conice suplimentare este egal sau mai mic decdt numarul rolelor conice, care
angreneaza cu rotile dintate centrale.

Multiplicatorul precesional poate fi executat cu canelurile semicuplajului paralele fata de axa arborelui conducator.
Multiplicatorul precesional poate fi executat cu canelurile semicuplajului inclinate fatd de axa arborelui conducator.
Avantajul inventiei constd in urmatoarele:

- Executarea legaturii rotii satelit intermediare cu arborele conducator in forma de role conice instalate pe prelungirea
osiilor rolelor conice de angrenare asigura simplificarea constructiei multiplicatorului in general;

- Executarea profilata a suprafetelor laterale ale canelurilor longitudinale, descrisa de ecuatia Z = R, - tg20 - sing,
permite compensarea erorii de transmitere a migcarii intre arbori cu axe inclinate de cuplajul cu role, care reprezinta un
cuplaj Hooke;

- Executia canelurilor cu un unghi de inclinare fatd de axa arborelui conducator asigurd reducerea fortei de presiune a
rolelor asupra dintilor rotilor centrale la formarea miscarii precesionale a rotii satelit intermediare, fapt ce asigurd
majorarea randamentului mecanic.

Inventia se explica prin desenele din fig. 1...8, care reprezinta:

- fig. 1, vederea generald a multiplicatorului precesional;

- fig. 2, vederea A din fig. 1 (desfasurata traiectoriei de contact a rolelor conice cu suprafata laterald a canelurilor
drepte);

- fig. 3, vederea A din fig. 1 (desfasurata traiectoriei de contact a rolelor conice cu suprafata laterald a canelurilor
inclinate);

- fig. 4, graficul erorii de transmitere a migcarii in cuplajul cu role cu pereti drepti ai canelurilor longitudinale (cuplajele
Hooke);

- fig. 5, tabloul compensarii erorii de transmitere a miscarii in cuplajul cu role cu caneluri cu suprafata laterald descrisa
de ecuatia Z =R, - tg20 - sing;

- fig. 6, schema de calcul a fortei normale in cuplajul cu role cu pereti drepti ai canelurilor longitudinale;

- fig. 7, schema de calcul a fortei normale in cuplajul cu role cu pereti inclinati ai canelurilor longitudinale;

- fig. 8, schema de calcul a fortei normale si axiale in contactul rolelor de angrenare cu dintii rotilor centrale.
Multiplicatorul precesional (fig. 1) include corpul 1, rotile dintate centrale 2 si 3 fixate rigid in corpul 1 si, respectiv, pe
capacul lateral 4, roata-satelit 5 cu coroana dintatd cu role conice 6, instalate pe axele radiale 7. Roata-satelit 5 este
instalata liber pe manivela 8 legata rigid cu arborele condus 9, si, totodata, este legata cu arborele conducator 10 prin
intermediul semicuplajului 11, care include rolele conice suplimentare 12, instalate pe axele radiale 7, si amplasate in
canelurile longitudinale 13. Peretii 14 (fig. 2) canelurilor longitudinale 13 au un profil curbiliniu 15 (fig. 5) pe lungimea
de contact cu rolele conice suplimentare 12. Canelurile longitudinale 16 (fig. 3) sunt executate cu un unghi de inclinare
y.

Multiplicatorul precesional functioneaza in modul urmator.

Miscarea de rotatie a arborelui conducator 10 se transmite prin intermediul semicuplajului 11 rotii satelit 5. Rolele
conice 6, contactand simultan cu dintii rotilor dintate centrale 2 si 3, care sunt imobile, impun roata satelit 5 si efectueze
o migcare compusa din doud componente: miscare axiala (paraleld cu axa arborelui conducétor) si tangentiala. Aceste
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migcari sunt transformate prin intermediul manivelei 8 in miscare de rotatie a arborelui condus 9, care se va roti cu
gradul de multiplicare
= %27%

Z,
unde:
Z,=7; —numarul de dinti ai rotilor dintate centrale 2 si 3;
Zs—numarul de role ale rotii satelit.
La rotirea arborelui conducator 10 cu un unghi egal cu pasul rolelor conice 6 roata satelit 5 va efectua un ciclu complet
de precesie, care se va transforma prin intermediul manivelei Intr-o rotatie completa a arborelui condus 9.
in cazul semicuplajului 11 cu caneluri longitudinale 13 drepte, forta normali F, (fig. 6) cu care actioneazi peretii
canelurilor longitudinale 13 asupra rolei conice 12 este egald cu forta tangentiald din angrenarea rolelor 6 cu dintii
rotilor dintate centrale 2 si 3 F, (fig. 8). Forta normala din angrenare F, vafi egala cu F',=F,/ cos ay, iar forta axiald F,,
cu care roata satelit actioneaza prin butucul ei asupra manivelei 8, va fi egald cu F,=F,/ tg a,.
in cazul semicuplajului 11 cu caneluri longitudinale 16, executate inclinate la unghiul y, forta tangentiala F, genereazi
suplimentar forta axiald F',, cu care actioneaza peretii canelurilor longitudinale 16 asupra rolei conice 12 1n directie
axiala. In acest caz forta axiald sumard, cu care actioneazi rola 6 asupra dintilor rotilor centrale 2 si 3, se determina cu
relatia
F's=F,+ F'.
Astfel, la acelas moment de torsiune la intrare n angrenaj va fi dezvoltata o forta axiala mai mare, care se transmite la
manivela 8 si se transforma in moment de torsiune la iesire.
in cazul functionarii semicuplajului 11 cu caneluri fird modificarea suprafetelor laterale, transmiterea miscarii de rotatie
de la arborele conducator 10 la roata satelit se va efectua cu o oarecare neuniformitate, caracterul sinusoidal al careia
este prezentat in fig. 4. Pentru compensarea acestei neuniformitati se propune executia peretilor laterali 14 ai canelurilor
longitudinale 13 cu modificarea
Ax =R, tg20 - sing,
unde:
R, - raza exterioara a flansei tubulare a arborelui conducator;
0 — unghiul de nutatie al rotii satelit;
¢ — unghiul de rotire a arborelui conducator.
Valoarea Ax este egald ca marime cu jumatate din amplituda sinusoidei (v. fig. 4) si opusd ca directie acestei
amplitudini. Aceastd solutie permite compensarea totald a erorii de transmitere a miscarii in semicuplajul 11, care
reprezinta o articulatie Hooke.
Executarea peretilor laterali 14 ai canelurilor longitudinale 13 in directie radiala inclinati spre centru la un unghi p/2,
unde B este unghiul de conicitate a rolelor conice, totodata planul mediu, care include suprafata de lucru a peretilor
canelurilor, trece prin centrul de precesie ,,0” asigura excluderea frecarii de alunecare la contactul rolelor conice 12 cu
peretii 14 canelurilor longitudinale 13.
Astfel, in urma realizarii inventiei se va asigura simplificarea constructiei, majorarea capacitatii portante, marirea
randamentului mecanic si reducerea neuniformitatii miscarii de rotatie multiplicata.



