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1. Angrenaj precesional, cu diferenta intre numéarul dintilor angrenati egald cu unu, in care unul din profiluri este
executat in arc de cerc, iar altul este curbiliniu, descris in sectiune normald de ecuatii parametrice, caracterizat prin

aceea ca profilul curbiliniu este descris In sectiune normala de ecuatiile

§" =X "cos - +[R,cos(d +8+P) +Y."Isin

&M =X¢'sinysinZ —[Rpcos(d+ 0+ B +Y"]sin yros £ +HR,sin( J+ 8+ f +Z'[cos y
nde:

siny = tg(d+ 60+ B)/[cos’ L +tg*(I+ O+ B]"*
cosy= COSZ—’T/[COSZZ—’I’+tgz(5+ 94_’@]1/2

O - unghiul axoidei conice pe care sunt amplasati dintii in arc de cerc;

[3 - unghiul de conicitate a dintilor in arc de cerc;

6 - unghiul de nutatie, egal cu unghiul dintre axa OZ si axa OZ;;

Z; - numarul dintilor cu profil curbiliniu;

Rp - distanta de la centrul de curburd a dintelui in arc de cerc pana la centrul de precesie (originea sistemelor de
coordonate OXYZ si OX;Y1Zy);
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unde:
Xmoym zm . . TN . o
E , 'E , ©E sunt coordonatele punctului E al profilului curbiliniu in sectiune transversald;
Xmoym zm . . o .
E, "E, “IE-coordonatele punctului E al profilului curbiliniu pe sfera;
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in care:
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Ei, Ei si Z E: sunt coordonatele punctelor minime ale profilului dintelui initial E; si final E,;
Ny, Ny, Nz - proiectiile vectorului n colinear cu vectorul vitezei punctului D al profilului in arc de cerc.
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2. Procedeu de realizare a angrenajului precesional, care include efectuarea cu scula a unor migcari coordonate in raport
cu sistemele de coordonate mobil (X, Y3, Z;) si imobil (X, Y, Z), originea carora coincide cu centrul miscarii de
precesie, si este legata cu partea imobila cu ajutorul unui mecanism de legdturd, caracterizat prin aceea ci sculei i se
comunica o deplasare suplimentara fata de coordonatele X; si Y3, generata de cama mecanismului de legétura si stabilita
de ecuatiile parametrice
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unde:
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Rc este distanta de la punctul C al axei mecanismului de legatura pana la centrul de precesie (originea O a sistemelor de
coordonate OXYZ si OX,Y1Z;);

Zc - componenta traiectoriei nemodificate a punctului C pe axa OZ,
iar traiectoria modificatd a centrului D al sculei este descrisa de ecuatiile
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v . unghiul de rotatie a manivelei.



