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1. Angrenaj precesional, cu diferenţa între numărul dinţilor angrenaţi egală cu unu, în care unul din profiluri este 
executat în arc de cerc, iar altul este curbiliniu, descris în secţiune normală de ecuaţii parametrice, caracterizat prin 

aceea că profilul curbiliniu este descris în secţiune normală de ecuaţiile  
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δ - unghiul axoidei conice  pe care sunt amplasaţi dinţii în arc de cerc; 
β - unghiul de conicitate a dinţilor în arc de cerc; 
θ - unghiul de nutaţie, egal cu unghiul dintre axa OZ şi axa OZ1; 
Z1 - numărul dinţilor cu profil curbiliniu; 
RD - distanţa de la centrul de curbură a dintelui în arc de cerc până la centrul de precesie (originea sistemelor de 
coordonate OXYZ şi OX1Y1Z1); 
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sunt  coordonatele punctului E al profilului curbiliniu în secţiune transversală; 

X1E
m

, Y1E
m

, Z1E
m

- coordonatele punctului E al profilului curbiliniu pe sferă; 
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unde: 
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în care:  
X E1 , YE1 , ZE1  şi X E2 ,YE2 , ZE2  sunt coordonatele punctelor minime ale profilului dintelui iniţial E1 şi final E2; 
nX, nY, nZ - proiecţiile vectorului n colinear cu vectorul vitezei punctului D al profilului în arc de cerc. 
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2. Procedeu de realizare a angrenajului precesional, care include efectuarea cu scula a unor mişcări coordonate în raport 
cu sistemele de coordonate mobil (X1, Y1, Z1) şi imobil (X, Y, Z), originea cărora coincide cu centrul mişcării de 
precesie, şi este legată cu partea imobilă cu ajutorul unui mecanism de legătură, caracterizat prin aceea că sculei i se 
comunică o deplasare suplimentară faţă de coordonatele X1 şi Y1, generată de cama mecanismului de legătură şi stabilită 
de ecuaţiile parametrice 
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 RC este distanţa de la punctul C al axei mecanismului de legătură până la centrul de precesie (originea O a sistemelor de 
coordonate OXYZ şi OX1Y1Z1); 
ZC - componenta traiectoriei nemodificate a punctului C pe axa OZ, 
iar traiectoria modificată a centrului D al sculei este descrisă de ecuaţiile  

X sin sin [Y sin Z (1 cos )cos ]D
m

C
m

C
m= − + −δ θ θ ψ ; 

Y Y cos Z sin cos cos sinD
m

C
m

C
m= − + +δ δ ψ θ ψ[ ]2 2

; 

Z Y sin cos cos sin Z cosD
m

C
m

C
m= − + −δ ψ θ ψ δ( )2 2

, 
unde:  
ψ  - unghiul de rotaţie a manivelei. 


