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4 SISTEM DE TRANSMITERE A MISCARII DE ROTATIE

iNTRE DOUA AXE

(57) Rezumat:

Inventia se referd la un sistem care transmite migcarea
de rotatie de la un ax la altul, mdrind sau micgorand
raportul de transmisie, pastrand acelasi sens de rotatie
sau schimband sensul de rotatie la axul condus faid de
axul conducator, fard s utilizeze clasicele sisteme de
roti dintate, sistemul fiind destinat tuturor mecanismelor
la care este necesard transmiterea unei migcari de
rotatie. Sistemul de transmitere, conform inventiei, este
alcatuit dintr-un ax (1) conducator, pe care este fixat
rigid un excentric (2) circular, care antreneaza si men-
fine Tn migcare un platou (3) circular montat pe un
rulment (5), prin intermediul unor role (4a) de ghidare,
care se deplaseazd pe conturul unor locaguri (6) circu-
lare aflate intr-un sasiu (7), platoul (3) transmitand
migcarea mai departe, prin niste role (4b) de antrenare,
catre o roatd (9) care prezinta nigte curburi (Y) n forma
de evolventd interioard sau exterioard, care alterneaza
cu nigte cuiburi (X), roata (9) fiind montatéd solidar cu un
disc (10) prin nigte suruburi (11), iar discul (10) este
Tmpdanat pe un ax (8) condus, care se afld in interiorul
axului (1) conducator.

Revendicari: 1
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Cu incepere de la data publicdrii cererii de brevet, cererea asigurd, in mod provizoriu, solicitantului, protecfia conferitd potrivit dispozifiilor
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Intinderea protecfiei conferite de cererea de brevet de invenjie este determinatd de revendicdrile confinute in cererea publicatd in conformitate

cu art.23 alin.(1) - (3).
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SISTEM DE TRANSMITERE A MISCARII DE ROTATIE iNTRE DOUA AXE

Prezenta inventie se refera la un sistem care transmite migcarea de rotatie de la un ax
la altul, marind sau micsordnd raportul de tranmisie, pastrand acelasi sens de rotatie sau
schimband sensul de rotatie la axul condus fata de axul conducitor, fara si utilizeze clasicele
sisteme de roti dintate. in mod evident, inventia poate fi utilizata la orice mecanisme la care
este necesara transmiterea unei migcari de rotatie, fie acestea mecanisme ceasurilor mecanice
sau electronice de mana sau orologii, alte mecanisme de mecanicéd find, reductoare, pana la
utilaje de dimensiuni mari, cum ar fi strunguri, masini de gaurit, masini agricole, mijloace de
transport aerian, naval sau terestru, utilaje grele si dispozitive destinate industriei miniere,
precum si constructiilor civile si industriale. De asemnea, inventia poate fi utilizata la
mecanisme care combinid mecanica cu electronica, in domeniul automaticii, industriei
medicale, in cercetari spatiale, etc.

Se cunosc mai multe sisteme de transmitere a migcani de rotatie intre diferite axe.

Unul din aceste sisteme utilizeaza curelele de transmisie, fie acestea late, trapezoidale
sau dintate.

Se mai cunosc transmisiile cu lant, care realizeaza acelasi lucru, adica transmit o
migcare de rotatie de la un ax la altul.

Se mai cunoagte metoda de transmitere a migcarii bazatd pe forta de frecare dintre doi
cilindri confectionati din metal sau din mateniale nemetalice, cum ar fi cauciucul i ferodoul.

Cea mai cunoscuta si mai utilizatd modalitate de transmitere a migcérii de rotatie intre
doua axe este cea care utilizeaza angrenajele cu roti dintate.

Dintre toate solutiile cunoscute mai sus mentionate, singurele care asigurd un raport
bine determinat intre numarul de rotatii ale axului de intrare si cel al rotatiilor axului de iesire
sunt transmisiile cu roti dintate, la care se poate calcula raportul de transmisie, functie de
diametrul rotilor si numarul dintilor rotilor, sau a curelelor dintate, deoarece atit axul
conducitor, cét si axul condus au roti dintate.

Un dezavantaj comun al solutiilor cunoscute este acela ci fortele de transmisie
actionind permanent in acelagi punct, produc uzura lagarelor care sustin axele intr-o singura
directie, fapt care in timp mareste riscul de aparitie a unor erori de transmitere si, implicit,
determina necesitatea intretinerii acestora gi chiar a schimbdrii rotilor dintate destul de des. De

asemenea, din cauza numirului mare de roti dintate necesare transmiterii migcarii, angrenajele
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cu roti dintate au gabarite mari, deci §i greutate mare, fapt care, deseori, limiteaza domeniul
de aplicare al acestor angrenaje.

Problema tehnica pe care isi propune s-o rezolve inventia revendicata este de a realiza
un sistem de transmitere a miscdrii intre axe simplu, care si nu ocupe mult spatiu, care sa nu
contind multe piese componente §i care sa permitd ca, cu un acelasi numar de piese sa
indeplineacsi mai multe functii, adica sa poatd mari sau micgora raportul de transmisie $i sa
realizeze si schimbarea sensului de rotatie a axului de iesire fatd de cel de intrare..

Sistemul de transmitere a migcarii de rotatie intre doud axe, conform inventiei
revendicate, rezolva aceastd problemi tehnica prin faptul ca cele doua axe §i anume axul
conducitor si axul condus au aceeasi axa de simetrie, cele doua axe putand fi asezate fie unul
in continuarea celuilalt, fie unul in interiorul celuilalt. Acest sistem functioneazad asemanator
cu sistemele de roti dintate, in sensul ca realizeaza un raport bine determinat de marire sau de
micgorare a numarului de rotatii a axului condus fatd de axul conducitor desi ambele axe se
afli pe aceeasi axa de simetrie. In acelasi timp, sistemul poate schimba sensul de rotatie al
axului condus fatd de axul conducitor, fara sa mai fie necesare alte axe intermediare §i alte
sisteme de roti dintate.

Spre deosebire de angrenajele de roti dintate, sistemul din inventia revendicata
utilizeaza aceleasi piese componente, atat in situatia in care axul conducator cu axul condus
au acelasi sens de rotatie, cat si in cazul in care cele doua axe au sensuri de rotatie diferite.

Sistemul de transmitere a miscarii de rotatie intre doua axe, conform inventiei

revendicate, prezintd urmitoarele avantaje:

constructie simpld, cu putine piese;

- datoritd solutiei constructive, sistemul este capabil sa transmita forte mai mari,
ceea ce largeste semnificativ domeniul de aplicare al inventiei;

- sistemul genereaza uzuri mici, ale cdror valori sunt dispersate in lagarele celor
doud axe, in mai multe directii, fapt care prelungeste durata de viata a lagarelor
care sustin aceste axe;

- datorita faptului cd axele conducitor si condus au aceeasi axa de simetrie, sistemul
poate elimina rotile dintate si axele intermediare, ceea ce conduce la economie de
material, la economie de spatiu, economie de manoperd, de efort necesar
intretinerii, etc_

- lipsa rotilor dintate conduce la micsorarea greutatii sistemului de transmitere, fapt

care este deosebit de avantajos in unele aplicatii, cum ar fi cutiile de viteza, clasice

. . - eyl e,
si moderne, cu actionare electrica; r O 15T
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- datoritd utilizarii rulmentului 5 cu bile, sunt reduse fortele de frecare, se
prelungeste durata de functionare a sistemului i, astfel, se mareste randamentul
mecanismului in care este incorporat sistemul.

Se prezintd, in continuare, un exemplu de realizare practici a sistemului de transmitere

a miscarii de rotatie intre doui axe, conform inventiei revendicate, in legatura cu figurile 1, 2,
3a, 3b, 4, 5a, 5b, 6 51 7, care reprezinta:

- Fig. 1: sectiune transversala prin sistem;

- Fig. 2: vedere de ansamblu a sistemulut;

- Fig. 3a: roata 9, in varianta in care axul condus are sensul de rotatie schimbat fata
de axul conducator;

- Fig. 3b: roata 9, divizata in 13 lobi, in varianta in care axul 8 condus are acelasi
sens de rotatie cu axul 1 conducitor;

- Fig. 4. roata 9, divizata in 12 lobi,

- Fig. 5a: roata 9, in varianta constructivd universala;

- Fig. 5b: roata 9, in varianta constructiva personalizata,

- Fig. 6: roata 9 divizata 1n trei lobi;

- Fig. 7: roata 9 divizata in patru lobi;

Sistemul de transmitere a miscarii de rotatie intre douda axe, conform inventiei
revendicate, a fost executat cu ajutorul unui program special de simulare pe calculator si a
demonstrat cd este posibila confectionarea lui si in alte variante, asigurandu-1 functionarea
corecta, fara probleme.

Sistemul de transmitere a miscarii de rotatie intre doud axe, conform inventiei
revendicate, este format dintr-un ax 1 conducétor, pe care este fixat rigid un excentric 2 de
formd circulard, care antreneazd §i mentine in miscare sus-jos, stanga-dreapta un platou 3
circular, ca un tambur, prin intermediul rolelor 4a de ghidare, care se deplaseazi pe conturul
unor locase 6 circulare, asemanatoare unor cuiburi frezate intr-un gasiu 7, care sustine si axul
1 si axul 8. (Fig. 1 si Fig. 2)

Pe aceeasi axa de simetrie cu axul 1 conducator se aflid un ax 8 condus, amplasat in
interiorul axului 1 in aceasta varianta constructiva, iar pe axul 8 condus, dupa platoul 3, se
fixeaza rigid o roata 9, care, la randul ei este confectionata astfel incat si pastreze acelasi sens
de rotatie si care este montata rigid cu un disc 10, cu ajutorul unor suruburi 11 (Fig. 2) sau din
constructie, in corp comun.

In situatia in care este necesara transmiterea de forte mari, intre platoul 3 si excentricul

2, se monteazd un rulment 5 cu bile, a carui dimensiune se alege dup@d necesitate si al carui
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rol este de a reduce fortele de frecare dintre cama si platou, marind, astfel, randamentul
sistemului.

Sasiul 7 joacd rolul unei placi de suspendare a axului 1 conducator si a axului 8
condus, fiind prevazut cu niste locase 6 in care culiseaza niste role 4a de ghidare.

Platoul 3 este echilibrat dinamic si static, evitandu-se, astfel, aparitia vibratiilor
nedorite.

Axul 8 condus poate fi amplasat si in continuarea axului 1 conducitor, deci au aceeasi
axd de simetrie, evident.

Roata 9 poate fi realizata cu lobi cu profil de evolventa exterioara (Fig. 3a), sau cu
lobi cu profil de evolventi interioara (Fig. 3b). in cazul in care roata 9 are lobi cu profil de
evolventa exterioard, sensul de rotatie al axului 8 condus, este schimbat fata de sensul de
rotatie al axului 1 conducator. Daca roata 9 are lobii cu profil de evolventd interioara, sensul
de rotatie obtinut la axul 8 condus ramane acelasi cu sensul de rotatie al axului 1 conducator.

in Fig. 3b, roata 9 este divizatd in 13 lobi, iar rolele 4a de ghidare sunt In numaér de
patru si sunt amplasate de o parte a platoului 3, iar rolele 4b de antrenare sunt tot in numar de
patru si sunt amplasate de cealalta parte a platoului 3 i sunt agezate la 90°, in acest caz.

in Fig. 4, este prezentat un alt exemplu de realizare practicd, in care roata 9 este
divizata in 12 lobi, iar cele patru role 4b de antrenare sunt agezate sub unghiuri diferite de 90°,
dupa cum impun evolventele lobilor la acest raport de divizare. Numarul si pozitiile , de atac”
ale rolelor 4b de antrenare depind de raportul de transmitere al rotatiilor care se doreste a fi
obtinut. In timp ce rolele 4a de ghidare, care lucreazi in locasele 6 circulare din sasiul 7 sunt
suficiente in numar de patru, rolele 4b de antrenare pot fi $i in numar mai mare de patru; cand
una dintre rolele 4b de antrenare intra intr-un cuib X, rola 4b de antrenare opusa iese dintr-un
alt cuib X, iar rolele laterale 4b de antrenare sunt pozitionate astfel: una este pe jumatatea
drumului spre iesire, iar cea opusé ei se afld spre intrare in cuibul X. De exemplu, pentru un
raport de transmitere de 1:60, pentru o functionare si mai corecta avem posibilitate de a
adapta pe platoul 3 si opt role 4b de antrenare, pe cind numdrul de role 4a de ghidare poate
rimane tot patru. In varianta prezentatd, cu patru role 4b de antrenare, roata 9 este actionata in
acelasi timp, in doud puncte aflate pe directii diferite de catre doua role 4b de antrenare.

Rolele 4a de ghidare, la fel ca si rolele 4b de antrenare pot fi montate pe platoul 3 fie
fix, fie prin lagire cu rostogolire, adica rulmenti, caz in care fortele de frecare la rotirea lor
vor fi foarte mici.

Roata 9 poate fi executatd in variantd universald (Fig. Sa), caz in care sensul de rotatie

al axelor 1 conducator si 8 condus se schimba doar prin schimbarea pozitiei rolelor 4b de
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antrenare. Aceste role 4b de antrenare a platoului 3 se pot monta mobile, astfel incat
schimbarea lor se poate realiza simultan prin comanda exterioara.

Intr-o varianti personalizati, pe roata 9 se pot aseza mai multe trepte divizate etajat,
chiar si in varianta universala si in acest caz, prin schimbarea automata a pozitiei rolelor 4b de
antrenare, se obtin diferite raporturi intre rotatiile axelor 1 conducitor si 8 condus, cu
schimbarea sau nu a sensului de rotatie a axului 8 condus.

Platoul 3 este dimensionat dupd necesitate, in functie de sarcinile si rolurile pe care va
trebui si le Indeplineascd mecanismul in care este incorporat sistemul. Daca platoul 3 este
realizat intr-o variantd universala, la aceeasi cotd a excentricului 2, pe roata 9 se pot crea, la
diferite distante, mai multe variante de forme de curburi Y, interioare §i exterioare, care
alterneazi, generind intre ele niste cuiburi X, adica profiluri de evolventa care se repeta.
Dimensiunea §i numirul curburilor Y s§i a cuiburilor X depinde de excentricitatea
excentricului 2 si de raza cercului perimetrului pe care se afla curburile Y. Acest lucru
permite ca, printr-o singura actionare electricd sau mecanici a unui buton, sd putem schimba
simultan, sensul si viteza de rotatie a axului 8 condus; acest lucru se poate obtine in cazul in
care rolele 4a de ghidare sunt montate pe platoul 3 astfel incat, la 0 comanda electricé, acestea
sa intre sau sd iasa n §i din locasurile 6.

Daca urmiarim Fig. Sa si Fig. 5b, rolele 4a de ghidare, de culoare rosie, sunt iesite din
platoul 3, rolele 4b de antrenare, de culoare verde sunt in planul platoului 3; daca rolele verzi
sunt activate, sensul de rotatie al axului 8 condus nu se schimbi fatd de cel al axului 1
conducator, doar numarul de rotatii introduse se va reduce, in functie de cate sectoare de
curburi Y si cuiburi X sunt in zona respectiva.

In Fig. 6 este prezentati o roatid 9 cu trei lobi, caz in care sistemul contine patru role
4b de antrenare, care pot fi pozitionate fix opuse unele fata de altele, doud cate doua.

In Fig. 7 este prezentata o roatd 9 cu patru lobi, caz in care sistemul contine trei role
4b de antrenare prezentate in trei pozitii succesive, colorate cu albastru, roz si verde.

Platoul 3 nu se roteste in jurul axei de simetrie a axului 1 conducitor §i axului 8
condus, dar oricare punct de pe platoul 3 executd o miscare circulard, cu diametrul egal cu
dimensiunea excentricitatii excentricului 2, tocmai datoritd migcarii circulare executati de
rolele 4a de ghidare in locasele 6 circulare din sasiul 7 si datoritd rotatiei excentricului 2.
Acest lucru face posibila activarea rolelor 4b de antrenare electric sau mecanic, din afara

sistemului, in timp ce platoul 3 se afla in migcare circulara.
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La ceasurile mecanice, rolele 4a de ghidare pot fi inlocuite cu niste tije simple,
deoarece fortele necesare antrendrii sunt mici, iar raportul intre rotatiile axului ardtitor
minutar gi rotatiile axului orar este de 1:12.

Diametrul si pozitia locaselor 6 circulare depinde de excentricitatea excentricului 2 §i
de dimensiunea rolelor 4a de ghidare.

Montarea rolelor 4a de ghidare in locurt diferite pe platul 3, impreund cu forma de
divizare a rotii 9 i cu pozitionarea excentricului 2 circular pe o axa aflata la o distantd
oarecare de axa de simetrie comund determinda migcarea platoului 3, precum si raportul
rotatiilor dintre axul 1 conducator si axul 8 condus, precum si sensul de rotatie obtinut la axul
8 condus.

Mairimea fortelor posibil a fi transmise prin sistem depinde de dimensionarea
elementelor componente ale sistemului. Calculul de dimensionare a sistemului are la baza
raportul de transmisie care se doreste a fi obtinut. In timp ce excentricul 2, antrenat de axul 1
conducitor, executd o rotatie completa, rolele 4a de ghidare executad o rotatie completd in
locasele 6 circulare.

Intr-o varianti simpla de realizare a sistemului, tijele sau rolele 4a de ghidare, si rolele
4b de antrenare pot fi amplasate pe acelasi ax, de o parte si de alta a platoului 3, indeplinind si
rolul de ghidare, si rolul de a transmite migcarea de rotatie la axul 8 condus prin intermediul
discului 10, platoul 3 facand, pentru moment, corp comun cu roata 9, previazuta cu curburile Y
si cuiburile X.

Axul 1 conducator poate schimba rolul cu axul 8 condus, adica din conducitor si
devina ax condus. Regula clara este ca: dacd axul 1 este conducator, purtind excentricul 2, ca
in exemplul prezentat, la axul 8 condus se obtine reductie, adica el va executa un numar de
rotatli mai mic decat axul 1 conducitor, intr-un raport bine determinat si in sensul de rotatie
dorit. Daca axul 8 este ales ca si conducitor, pe care este montat §i roata 9, prin schimbarea
multipla a profilului evolventei lobilor rotii 9, numarul de rotatii a axului condus, care va fi
axul 1, in raport cu divizarea rotii 9 este mai mare decat numarul de rotatii al axului 8.

Sistemul de transmitere a miscarii de rotatie intre doua axe, conform inventiei
revendicate, functioneaza in modul urmator: prin punerea in migcare de rotatie a axului 1
conducator se nvarte si excentricul 2 circular, i odata cu ea, platoul 3. Miscarea platoului 3
este dirijatd de rolele 4a de ghidare care se deplaseaza pe profilul locaselor 6 circulare frezate
in sasiul 7. In acelasi timp, prin intermediul rolelor 4b de antrenare, este pusa in migcare de
rotatie roata 9 care, faicand corp comun cu discul 10, pune in migcare axul 8 condus deoarece

este montat rigid pe acesta.
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Rolele 4a de ghidare, prin miscarea pe care o executi pe conturil interior al
locasurilor 6 circulare, pozitioneaza platoul 3, in timp ce rolele 4b de antrenare executd
miscari circulare si pun in migcare de rotatie cate o portiune divizati a rotii 9, corespunzitor
unui ciclu de o rotatie a camei 2.

De raportul de transmisie care se doreste a fi obtinut, intre axul 1 conducitor si axul 8
condus si de fortele la care este supus sistemul, depinde dimensionarea si forma pieselor,
calculul excentricitdtii excentricului 2, numarul cuiburilor X, pozitia, numarul si diametrul
axelor rolelor 4b de antrenare. Unghiurile sub care se amplaseaza rolele 4b de antrenare fata
de directia de actionare a excentricului 2, depind de numaérul de divizare par sau impar, al rotii
9. Toate rolele 4b de antrenare executa migcari circulare, simultan, in aceeasi directie; in timp
ce excentricul 2 se roteste, o rolid 4b de antrenare este obligata si urmareasca curburile
evolvente §i ca urmare sa ocupe loc intr-un cuib X al rotii 9. De fapt, la fiecare rotatie a
excentricului 2 fiecare rola 4b de angrenare va intra, pe rand, in cate un cuib X din roata 9,
dar la fiecare rotatie a excentricului 2 aceeast rola 4b de antrenare va intra, totdeauna intr-un
alt cuib X.

Daca sistemul de transmitere a migcarii de rotatie intre doud axe, conform inventiei
revendicate, functioneaza intr-un mediu inchis, in care circuld ulei special pentru cutii de

viteza, viata propriu-zisa a sistemului este garantati pe termen foarte lungd.
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REVENDICARE

Sistem de transmitere a miscarii de rotatie intre doud axe caracterizat prin aceea ca este
format dintr-un ax (1) conducidtor, pe care este fixat rigid un excentric (2) circular, care
antreneazd si mentine in migcare un platou (3) circular montat pe un rulment (5), prin
intermediul a niste role (4a) de ghidare, care se deplaseaza pe conturul unor locase (6)
circulare aflate intr-un sasiu (7), platoul (3) transmitand migcarea mai departe, prin niste role
(4b) de antrenare citre o roatd (9) care prezintd niste curburi (Y) in formd de evolventi
interioara sau exterioard, ce alterneaza cu niste cuiburi (X), roata (9) fiind montata solidar cu
un disc (10) prin niste surubun (11), discul (10) fiind impénat pe un ax (8) condus, care se

afla in interiorul axului (1) conducitor.

NAGY CSABA SANDOR




0-2014-00540-- (
1 5 -07- 20% <

Fig. 1

Fig. 2

e
$ %
I CLF 26942001
NAGY CSABA SANDOR o Aut.Nr.164/2008




A-2014-00540--
1 5 -07- 2014

Fig. 3a

Fig. 3b
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