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1. Roată dinţată-sculă pentru prelucrarea matriţelor, care este executată cu profil curbiliniu al dinţilor, descris în 
secţiune normală de ecuaţiile parametrice: 
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caracterizată prin aceea că profilul dinţilor roţii dinţate este executat convex-concav, coordonata 
mξ  a căruia, 

modificată cu valoarea ∆i(ψ), este descrisă de ecuaţia parametrică: 
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unde: ∆i(ψ) este valoarea modificării profilului dinţilor roţii dinţate-sculă 
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unde: a = (0,08…0,76) mm –valoarea interstiţiului la prelucrarea cu roata dinţată-sculă prin eroziune electrochimică 
a matriţelor, 
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 - unghiul dintre tangenta dusă la punctul considerat al profilului dintelui roţii dinţate-

sculă şi direcţia de avans la prelucrarea ei. 
2. Roata dinţată-sculă pentru prelucrarea matriţelor, care este executată cu profil curbiliniu al dinţilor, caracterizată 
prin aceea că profilul dinţilor roţii dinţate este executat în arc de cerc şi este descris de ecuaţiile: 

mξ = r cosψ - ∆i(ψ); 
mξ = r sinψ, 

unde: r este raza de curbură a profilului în arc de cerc, 
∆i(ψ) - valoarea modificării profilului dinţilor roţii dinţate-sculă. 
3. Procedeu de prelucrare a roţii dinţate-sculă, care este executată cu profilul dinţilor convex-concav, include 
comunicarea sculei unei 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 prin intermediul 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 descrisă de ecuaţiile parametrice: 
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, 
iar traiectoria modificată a centrului Dm al sculei este descrisă de ecuaţiile: 
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4. Procedeu de prelucrare a roţii dinţate-sculă, care este executată cu profilul dinţilor în arc de cerc, include 
comunicarea sculei unei 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 prin intermediul 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 descrisă de ecuaţiile parametrice: 
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iar traiectoria modificată a centrului Dm al sculei este descrisă de ecuaţiile: 
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