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Prezenta inventie se refera la o transmisie mecanica cu variatie continua a raportului
de transmitere care se poate aplica la toata gama de vehicule, autovehicule, ambarcatiuni
cu autopropulsie, utilaje speciale cat si in cazul reductoarelor sau multiplicatoarelor meca-
nice fixe din diverse domenii.

Sunt cunoscute Tn stadiul tehnicii transmisii cu variatie continua a raportului de
transmitere ce se bazeaza pe solutia transferului de cuplu prin intermediul unei curele infinite
sau prin intermediul unor sfere sub presiune cu puncte de contact variabile fata de axul de
revolutie. Ca exemple se pot vedea patentul nr. JP 2011196541 A “Double Row CVT
(Continuously Variable Transmission)”, US 2008076617 A1 ,Variable Speed Transmission
with Variable Orbital Path”, CN 206708322 U "Automatically controlled infinitely variable
system of car” sau WO 01/81789 A1 ,Transmission Internally Meshing a Planetary Gear
Structure” pentru transmisii cu curele infinite si US 10208840 B2 “Continuously variable
transmission"sau US 2019264784 A1 “Ball Assembly for a Ball-TypeE Continuously Variable
Planetary Transmission” pentru transmisii cu sfere sub presiune.

CN 1026257 C Infinitely variable speed device of slide block eccentric type: in acest
caz exista anumite elemente de cuplaj tip gheara cu arc, elemente ce sunt deplasate de o
furca, iar rotile cu caneluri au doar miscari de rotatje.

CN 100365319 C Movable-tooth stepless speed transmission: angrenarea se face
prin intermediul unor bolturi cu un singur dinte ce interactioneaza cu rotile dintate conice, iar
roata ce sustine aceste bolturi se roteste si se deplaseaza intr-un plan determinat de conici-
tatea rotilor dintate conice, forta de angrenare dintre dinte si roata dintata conica determina
o forta de presiune marita asupra rotii cu caneluri si probabilitatea marita de iesire din angre-
nare, iar dintii mobili nu sunt Tn contact permanent cu ambele roti conice.

US 2004045383 A1 Continously variable gearbox: prezinta gheare de cuplare ce
culiseaza prin doua canale tubulare pentru fiecare gheara, iar angrenarea se face prin
presiunea ghearei dintate pe o coroana dintata cu dinti radiali.

Documentul US 2008076617 A1 prezinta un sistem de transmisie a puterii, in special
o transmisie cu viteza variabila cu deplasare pozitiva, incluzand una sau mai multe angrenaje
de antrenare care orbiteaza, se rotesc si care au o miscare de translatie radiala pentru a
modifica dimensiunea traseului orbital.

Documentul WO 0181789 A1 prezinta o transmisie care cuprinde in interior o struc-
tura de angrenaj planetar, in particular un reductor care face posibila mentinerea in mod
fiabil a preciziei si continuitatji transmisiei de putere.

Modurile de functionare ale acestor patente sunt diferite de modul de functionare al
inventiei propuse de mine.

Aceste tipuri de transmisie prezinta multiple probleme de fiabilitate si capabilitate,
avand astfel limitate valorile momentelor motrice pe care le poate transmite in cadrul unui
sistem deja definit.

Transmisia mecanica cu variatie continua a raportului de transmitere, conform
inventiei, este compusa din doua grupuri de mecanisme planetare coaxiale, conectate intre
ele printr-o roata stelara, transmisie ce este caracterizata prin aceea ca roata motoare 1 ce
este cuplata prin axul sau la un motor ce furnizeaza momentul motor si pe care aceasta il
preia, angreneaza rotile satelit 3, montate pe axurile 10, ce vor avea o miscare de revolutie
in jurul rotii motoare 1 si care vor intra in contact cu dintji coroanei motoare 2, coroana ce
este fixata in carcasa 19, dintii ficsi si dintii mobili 4 (dinti mobili actionati de camele 5) ce
exista doar pe o portiune a coroanei 2, moment in care migcarea de revolutie este transmisa
la axurile 10, montate in canalele radiate ale roftii stelara 8, axuri ce transmit miscarea de
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revolutie la roata stelara 8, roata ce se roteste in lagarul format de rolele 7 si inelele
exterioare 6 respectiv 9, ce au si rolul de a modifica pozitia rotii 8 prin intermediul suruburilor
de translatie 17 actionate de motoarele step by step 21, rotile dintate 22 si cureaua dintata
23, in functie de necesitatea raportului de transmitere si care sunt sprijinite prin lagare de
rotatie in carcasele 18 si 19, roata stelara 8 transmitadnd o miscare de rotatie si la axurile 10
din afara zonei de angrenare a coroanei 2, astfel toate axurile 10 transmit o miscare de
revolutie asupra rotilor satelit 13, roti satelit ce sunt in angrenare permanenta cu roata
condusa 14, roti satelit ce intra in contact cu dintii coroanei motoare 12, fixata in carcasa 18,
dinti ficsi si dintii mobili 16 (dinti mobili actionati de camele 15) ce exista doar pe o portiune
a coroanei, similar ca si in cazul coroanei 2, moment in care miscarea de revolutie este
transmisa la roata condusa 14 si astfel momentul motor de la intrare de la axul rotii motoare
1 ajunge la axul rotjii conduse 14 al transmisiei mecanice cu posibilitatea de a varia continuu.

Coroanele motoare si condusa, 2 respectiv 12, prezinta dinti de angrenare ficsi si
mobili doar pe lungimea unui arc de cerc, cu o lungime variabila ce este determinata de arcul
de cerc dintre doua canalele de culisare succesive ale rotii stelare 8 din dreptul zonei de
angrenare, variatie ce se face prin intermediul dintilor mobil 4 respectiv 16, dispusi Tnainte
si dupa dintii ficsi, Intr-un numar identic de dinti, ce se introduc sau se retrag fata de dantura
fixa a coroanelor 2, respectiv 12, prin intermediul camelor 5, respectiv 15, ducand la marirea
lungimii arcului de angrenare sau micsorarea lui.

Dantura utilizata in acest mecanism aferenta rofii 1, rotilor satelit 3, coroanei 2,
coroanei 12, rotilor satelit 13 si rotii condusa 14 prezinta un gol intre dinti mai mare decat cel
utilizat Tn cazurile clasice ale organelor de masini cu minim 40%, maxim 80% si are rolul de
a facilita intrarea in zonele de angrenare a roftilor satelit 3 si respectiv 13 pentru oricare dintre
posibilele pozitii ale rofii stelare 8, fara a bloca miscarile de rotatie ale mecanismului.

Rotile satelit 3, respectiv 13, impreuna cu axurile 10 formeaza minim 6, respectiv
maxim 36 perechi (in functie de dimensiunea constructiva a mecanismului ce se doreste a
se realiza) si au o miscare de revolutie pe o traiectorie circulara determinata de catre coroa-
nele 2, respectiv 12 si rotile 1 respectiv 14, fiind permanent angrenate cu cele doua rofi (1 si
14), iar distanta dintre perechi este una asimetrica si determinata de pozitia rotii stelara 8.

Axurile 10 culiseaza si strapung roata stelara 8 prin canalele radiale din aceasta
roata, canale ce permit axurilor 10 situate in zonele de angrenare ale coroanelor 2 si 12 sa
se afle la distante diferite de axa rofiji stelara 8, cu exceptia raportului de transmitere de 1:1
cand distantele sunt egale.

Roata stelara 8 se roteste in lagarul format de rolele 7 si inelele exterioare 6 i 9, se
deplaseaza intr-un plan paralel cu rotile 1 si 14, datorita suruburilor de translatie 17, actio-
nate de motoarele step by step 21 , rotile dintate 22 si cureaua dintata 23 si care sunt
sprijinite prin lagare de rotatie Tn carcasele 18 si 19, ce actioneaza asupra inelelor exterioare
6 si 9, deplasare ce determina distante diferite ale axurilor 10 fata de axa rotii stelara 8, cu
exceptia raportului de transmitere de 1:1 cand distantele sunt egale.

Prin aplicarea inventjei se obiin urmatoarele avantaje:

- eliminarea frecarilor datorate angrenarii prin curele infinite cat si a elementelor cu
suprafete conice sau sferice determinand un sistem rigid de transmisie;

- cuplu mare ce poate fi transmis, determinat de capabilitatea roftilor dintate; trans-
misiile prin curele cat si prin elemente sferice de frictiune au domenii de marimi limitate in
vederea transferului de momente de rotatie mari;

- roata de intrare si de iesire se afla pe o singura axa;

- nu exista came sau elemente asimetrice in miscare ce pot genera vibratii;
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- cuplaj mecanic permanent intre intrare si iesire: nu exista moment in care meca-
nismul sa fie antrenat de momentul de inertie;

- fara elemente de frictiune pentru compensari diferentiale; in cazul cutiilor de viteze
automate cu mecanisme planetare, schimbarea treptelor de viteze se face prin intermediul
unor cuplaje multidisc;

- utilizare de elemente mecanice simple: elementele principale ale transmisiei au
forme geometrice cilindrice, elimindnd astfel problemele ce pot aparea in procesul de
fabricatie cat si timpii mari de executje;

- toate elementele au o miscare de rotatie uniforma;

- toate miscarile de rotatie se realizeaza in planuri paralele eliminand astfel aparitia
unor vibratii nedorite;

- constructie simetrica;

- miscarea de translatie a elementului ce face legatura intre angrenajul de intrare si
cel de iesire se face la o viteza relativa foarte mica comparativ cu migcarile de rotatie, astfel
incat generarea de vibratji in sistem este nula, nu prezinta parghii cu articulatii pivotante intre
mecanismul de intrare si cel de iesire. Astfel avem un sistem compact. Inventia este o solutie
constructiva simpla la care se vor folosi tehnologiile actuale din domeniu. Utilajele de pre-
lucrare prin aschiere cu comenzi numerice pot executa fara dificultati piesele mecanismului
din prezenta inventie, chiar si dantura cu golul dintre dinti mai mare decat o dantura clasica.

Prin urmare modul de realizare a acestor elemente este unul clasic, utilizat de
industria actuala in domeniu.

Transmisia este compusa din doua mecanisme planetare inseriate prin intermediul
unui element mecanic ce-si poate varia continu pozitia fata de axul de rotatie al celor doua
mecanisme planetare obtindndu-se variatia raportului de transmitere fara a mai utiliza
sisteme complexe de cuplare sau de presiune asupra elementelor ce transmit cuplul motor
prin frictiune.

Randamentul transmisiei este randamentul maxim obtinut ca si in cazul transmisiilor
planetare simple cu roti dintate cilindrice.

Materialele folosite sunt cele clasice pentru angrenaje cu roti dintate.

In consecinta se elimina:

- cuplajele multidisc cat si sistemele de actionare aferente ce se gasesc in
transmisiile automate cu angrenaje planetare;

- curelele de tractiune prin frictiune cat si sistemele aferente de comanda a acestora;

- sferele si elementele adiacente cu suprafete speciale de frictiune cat si sistemele
aferente de comanda a acestora;

- timp lung de montaj;

Toate aceste eliminari conduc la costuri mult mai mici ale mecanismului.

Pe langa eficienta economica apare sifenomenul de protectie a mediului inconjurator
prin eliminarea elementelor de frictiune, elemente ce necesita inlocuirea lor de mai multe ori
pe durata de utilizare, inlocuiri ce duc la realizarea de deseuri si implicarea unui proces de
reciclare a lor.

Solutia tehnica propusa prezintd mai multe avantaje fatd de solutia clasica cu
mecanisme planetare si ambreiaje multidisc cat si fata de solutiile cu transmisie prin curea
infinita sau sfere cu presiune in zona de angrenare, practic, transmisia combina avantajele
celor doua tipuri de transmisii, prezinta un sistem planetar simplu si robust si transfera cuplul
motor de la intrare catre iesire printr-un numar infinit de valori ale raportului de transmitere
situate intr-o anumita plaja.
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Problema tehnica pe care inventia s-o propune este variatia raportului de transmisie
intr-un numar infinit de valori intr-o plaja de la 35:1 pana la 1:35 (trecand prin raportul de
1:1), de aici si denumirea de variatie continua.

Variatia raportului de transmisie este o variatie liniara ce permite o setarea usoara
a vitezei de variatie.

O alta problema importanta pe care o rezolva aceasta solutie constructiva este
realizarea acestei variatii continue fara utilizarea fortei de frecare, transmiterea cuplului
facandu-se prin intermediul unor sisteme de roti dintate, constructie ce nu limiteaza valorile
cuplului motor ce trebuie transferat de la intrare catre iesire, dar care permite variatia valorilor
sale functie de necesitatile momentului motor la iesire.

Se da, in continuare un exemplu de realizare al inventiei propuse, in legatura si cu
fig. 1...15 care reprezinta:

- fig. 1, transmisie mecanica cu variatie continua a raportului de transmitere: se
prezintd ansamblul mecanic in stare explodata;

- fig. 2, transmisie mecanica cu variatie continua a raportului de transmitere: se
prezinta ansamblul mecanic montat in carcasg;

- fig. 2.2, pozitionarea mecanismului cu variatie continua a raportului de transmitere
in lantul cinematic al unui autoturism;

- fig. 3, transmisie mecanica cu variatie continua a raportului de transmitere montata
fara carcasa: privire spre angrenajul planetar motor, se prezinta mecanismul in pozitia
echivalenta plecarii de pe loc a autovehiculului (echivalentul treptei 1 de viteze);

- fig. 4, transmisie mecanica cu variatie continua a raportului de transmitere montata
fara carcasa: privire spre angrenajul planetar condus, se prezinta mecanismul in pozitia
echivalenta plecarii de pe loc a autovehiculului (echivalentul treptei 1 de viteze);

-fig. 5, roata stelara 8 inclusiv toate elementele adiacente: axurile 10 sunt pozitionate
conform unei pozitii de functionare extreme a roatei stelara 8;

- fig. 6, roata stelara 8: elementul principal al rotii stelara 8 fara celelalte elemente
auxiliare, pivire in lungul axei de rotatie;

- fig. 7, roata stelara 8: fara inelele exterioare de ghidare 6 si 9 si suruburile de
translatie 17, sunt prezente axurile 10 respectiv saibele distantiere 11 si rolele sferice ce
permit rotirea elemntului 8 fata de inelele exterioare 6 si 9;

- fig. 8, roata stelara 8: elementul principal al rotii stelare 8 fara celelalte elemente
auxiliare, pivire in perspectiva;

- fig. 9, angrenajul planetar motor: se prezinta mecanismul in pozitia echivalenta
plecarii de pe loc a autovehiculului (echivalentul treptei 1 de viteze);

- fig. 10, angrenaijul planetar condus: se prezinta mecanismul in pozitia echivalenta
plecarii de pe loc a autovehiculului (echivalentul treptei 1 de viteze);

- fig. 11, zona arcului de cerc activ si medalion asupra zonei dintilor mobili;

-fig. 12, transmisie mecanica cu variatie continua a raportului de transmitere montata
fara carcasa: privire spre angrenajul planetar motor in lungul axei de rotatie, se prezinta
mecanismul in pozitia echivalenta raportului de transmitere de 1:1;

- fig 13, transmisie mecanica cu variatie continua a raportului de transmitere montata
fara carcasa: privire spre angrenajul planetar motor la un unghi de aproximativ 25° fata de
axa de rotatie, se prezinta mecanismul in pozitia echivalenta raportului de transmitere de 1:1;

- fig 14, transmisie mecanica cu variatie continua a raportului de transmitere montata
fara carcasa: privire spre angrenajul planetar condus la un unghi de aproximativ 25° fata de
axa de rotatie, se prezintda mecanismul in pozitia echivalenta raportului de transmitere de 1:1;
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- fig. 15, prezentarea perechilor formate dintr-o roata satelit 3, un ax 10 si o roata
satelit 13.

Transmisia mecanica cu variatie continua a raportului de transmitere, conform
inventiei, este alcatuita dintr-un mecanism planetar motor, o roata stelara si un mecanismul
planetar condus, care folosesc acelasi tip de dantura la toate rotile dintate din cadrul
mecanismului, dar care este diferit fatda de danturile utilizate in mecanismele cunoscute,
astfel ca cele doua grupuri de mecanisme planetare coaxiale, sunt conectate intre ele
printr-o roata stelar.

Astfel roata motoare 1 este cuplata prin axul sau la un motor ce furnizeaza momentul
motor si pe care aceasta il preia si angreneaza rotile satelit 3, montate pe axurile 10, ce au
o migcare de revolutie in jurul rotii motoare 1 si care intra in contact cu dintjii unei coroane
motoare 2, coroana ce este fixata intr-o carcasa 19, cu dintji ficsi si dintii mobili 4 (din{i mobili
actionati de camele 5), ce exista doar pe o portiune a coroanei 2, moment in care miscarea
de revolutie este transmisa la axurile 10, montate in canalele radiale ale rofji stelare 8, axe
ce transmit miscarea de revolutie la roata stelara 8, roata ce se roteste in lagarul format de
rolele 7 siinele exterioare 6 respectiv 9 (ce au si rolul de a modifica pozitia rotii stelara 8 prin
intermediul suruburilor de translatie 17 actionate de motoarele step by step 21, rotile dintate
22 si cureaua dintata 23, in functie de necesitatea raportului de transmitere si care sunt
sprijinite prin lagare de rotatie in carcasele 18 si 19), transmitdnd o miscare de rotatie si la
axurile 10 din afara zonei de angrenare a coroanei 2, astfel toate axurile 10 transmit o
miscare de revolutie asupra rotilor satelit 13, roti satelit ce sunt in angrenare permanenta cu
roata condusa 14, roii satelit ce intra in contact cu dintii coroanei motoare 12, fixata in
carcasa 18, dintii ficsi si dintii mobili 16 (dinti mobili actionati de camele 15), ce exista doar
pe o portiune a coroanei, similar ca si In cazul coroanei 2, moment in care miscarea de
revolutie este transmisa la roata condusa 14 si astfel momentul motor de laintrare, de la axul
rotii motoare 1, ajunge la axul rotii conduse 14 al transmisiei mecanice cu variatie continua
a raportului de transmitere.

Roata motoare 1 este o roatd dintata cilindrica ce prezintd axul de intrare in
mecanism (este o singura piesa central). Rotile satelit 3 sunt roti dintate cilindrice ce sunt
angrenate permanent cu roata motoare 1, angrenate doar pe o lungime de arc a coroanei
motoare 2 si sunt montate pe axurile 10 (numarul lor este functie de dimensiunile proiectului
variind de la opt roti pana la optsprezece roti (in cazul prezentei prezentari am folosit noua
roti). Coroana motoare 2 este o coroana dintata cu dinti interiori ce se gasesc doar pe o
anumita lungime a unui arc de cerc, prevazuta cu dinti ficsi si cu dinti mobili 4 (dinti ce sunt
actionati de catre camele 5) dispusi simetric si in acelasi numar fata de dintii ficsi ai coroanei,
iar coroana este fixata in carcasa 19 (o piesa). Axurile 10 sunt axele rotilor satelit 3 respectiv
13 si traverseaza roata stelara 8, iar numarul lor este functie de dimensiunile proiectului
variind de la opt axuri pana la optsprezece axuri (in cazul prezentarii curente am folosit noua
axuri). Roata stelara 8 este o roata ce prezinta canale radiale de forma rectangulara in lungul
carora se deplaseaza axurile 10, iar rolele 7 si inelele exterioare 6 si 9 sunt elemente prin
intermediul carora roata poate avea o miscare de rotatie (o piesa - ansamblu). Rotile satelit
13 sunt roti dintate cilindrice ce sunt angrenate permanent cu roata condusa 13, angrenate
partial doar pe o lungime de arc de cerc a coroanei condusa 12 si sunt montate pe axurile
10, numarul lor fiind functie de dimensiunile proiectului, variind de la optsprezece roti pana
la opt roti (in cazul prezentarii curente am folosit noua roti). Coroana condusa 12 este o
coroana dintata cu dinti interiori ce se gasesc doar pe o anumita lungime a unui arc de cerc,
prevazuta cu dinti ficsi si cu dintii mobili 16 (dinti ce sunt actionati de catre camele 15),
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dispusi simetric si in acelasi numar fata de dintii ficsi ai coroanei, iar coroana este fixata in
carcasa 18 (o piesa). Roata condusa 14 este o roata dintata cilindrica ce prezinta axul de
iesire din mecanism catre puntea/puntile motrice ale autovehiculul in care este montata
transmisia (o piesa). Suruburile de translatie 17, sunt suruburile ce strapung inelele exte-
rioare 6 si 9 prin infiletare, sunt conectate la un capat cu motoarele de actionare tip step by
step 21, iar la capetele opuse se sprijina in lagarele fixe 20 din carcasele 18 si 19 si tot aici
sunt montate pe ele rotile dintate 22 si cureaua dintata 23 cu rol de eliminare a decalajelor
de actionare intre suruburile 17 (doua piese).

Asa cum se poate observa (vezifig. 1, 3, 4, 5, 9 si 10) transmisia este formata din
trei subsisteme principale, astfel:

- mecanismul planetar motor (elementele sunt prezentate in fig. 9) este mecanismul
actionat de motor (cuplul motor) prin intermediul axului aferent rotii motoare 1 si care contine
roata motoare dintata cilindrica 1, rofile satelit 3, coroana motoare 2 (fixata in carcasa 19),
dintii mobili 4 si camele 5;

- roata stelara mobila (elementele sunt prezentate infig. 5, 6, 7 si 8) este mecanismul
ce face legatura intre mecanismul planetar motor si mecanismul planetar condus si care
contine roata stelara 8 cu canalele rectangulare radiale, rolele 7, inelele exterioare 6 si 9,
axurile 10 si saibele 11;

- mecanismul planetar condus (elementele sunt prezentate in fig. 10) este
mecanismul ce actioneaza asupra puntii rotilor motrice ale autovehiculului (furnizeaza cuplul
motor la iesire) prin intermediul axului aferent rotii motoare 14 si care contine roata motoare
dintata cilindrica 14, rotile satelit 13, coroana motoare 12 (fixate in carcasa 18), dintii mobili
16 si camele 15 ce actioneaza asupra dintilor mobili;

- transmisia propusa poate fi folosita si in cazul unui autovehicul rutier cu autopropul-
sie, dar nu se limiteaza doar la acest tip de aplicatie, ea putand fi utilizat in orice tip de trans-
misie mecanica unde este nevoie de multiplicarea sau demultiplicarea raportului de
transmitere.

Transferul momentului motor de la intrare catre iesire are urmatorul lant cinematic:
roata motoare 1, rofile satelit 3, coroana motoare 2, axurile 10 (din zona de angrenare a
coroanei motoare 2), roata stelara 8, axurile comune 10 (din zona de angrenare a coroanei
conduse 12), rotile satelit 13, roata condusa 14.

Angrenarea rotilor are loc astfel:

- cuplul motor al motorului de propulsie este aplicat axului rotii motoare 1 si
angreneaza rotile satelit 3;

- In zona dintjlor coroanei motoare 2, rotile satelit 3 capata o miscare de rotatie (de
rostogolire) cu centrul de rotatie situat pe arcul de cerc al coroanei motoare 2, astfel rotile
satelit 3 actioneaza asupra axurilor 10 din aceasta zona, pe care am denumit-o si zona de
angrenare si este formata atat din dintii ficsi cat si din dintii mobili 4;

- prin aceasta miscare de rotatie, rotilor satelit 3 determina o migcare de revolutie a
axurilor 10 in jurul rotilor 1 si 14;

- miscarea de revolutie a axurilor 10 din zona de angrenare a coroanei motoare 2,
determina de asemenea o miscare de rotatie a rotii stelara 8 in centrul axei proprii;

- cum axa de revolutie al axurilor 10 este diferita de axa de rotatie a rotii stelara 8,
axurile 10 culiseaza in canalele rectangulare radiale ale rotji stelare 8;

- prin miscarea de rotatie a rotii stelara 8, se genereaza o miscare de revolutie a
tuturor axurilor 10 respectiv a rofilor satelit 3 si 13 in jurul axei de rotatie al rofilor 1 si 14;
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- rotile satelit 13 ce ajung in zona dintilor de pe coroana condusa 12 vor avea o
miscare de rotatie similara cu cea a rotilor satelit 3 ce vor determina o miscare de rotatie a
rotii conduse 14. In aceasta zona axurile 10 induc miscarea rotilor satelit 13.

Pentru o intelegere mai buna voi face descrierea principiului de functionare prin
similitudinea momentelor principale de tractiune ce au loc intr-o cutie de viteze mecanica
clasica a unui autovehicul cu rapoarte fixe.

Treapta | de viteza: pozitia rotii stelara 8 este pozitia in care rotile satelit 3 au cea mai
mare distanta intre ele in zona de angrenare pe coroana motoare 2 (vezi fig. 3 si 9), iar tofi
dintii mobili de angrenare 4 sunt introdusi in zona de angrenare. Rotile satelit 13 au cea mai
mica distanta intre ele in zona de angrenare pe coroana condusa 12 (vezi fig. 4 si 10), iar
toti dintii mobili de angrenare 16 sunt retrasi din zona de angrenare. In aceasta pozitie,
axurile 10 din zona de angrenare a coronei motoare 2 au pozitia cea mai departata de axul
de rotatie a rotii stelara 8 in canalele rectangulare radiale, iar axurile 10 din zona de angre-
nare a coroanei conduse 12 au pozitia cea mai mica fata de axa de rotatie a rotii stelare 8
in canalele rectangulare radiale, astfel raportul acestor distante este unul supraunitar siavem
multiplicarea momentului motor.

Treapta maxima de viteza: principiul de functionare este similar cu cel aferent treptei
minime (treapta |) de viteze, dar pozitionarile elementelor sunt total inverse. Diferentele le
fac lungimile arcelor de cerc implicit pozitia rotii stelara 8 fiind exact in pozitie diametral
opusa fata de pozitia treptei | astfel: pozitia rotii stelara 8 este pozitia in care rotile satelit 3
au cea mai mica distanta intre ele in zona de angrenare a coroanei motoare 2 (pozitii
similare cu cele din fig. 4 si 10 ce sunt aferente grupului planetar condus), iar toti dintii mobili
de angrenare 4 sunt retrasi din zona de angrenare. Rotile satelit 13 au cea mai mare distanta
intre ele Tn zona de angrenare a coroanei condusa 12 (pozitii similare cu cele din fig. 3 si 9
ce sunt aferente grupului planetar motor), iar toti dintii mobili de angrenare 16 sunt introdusi
in zona de angrenare. In aceasté pozitie axurile 10 din zona de angrenare a coronei motoare
2, au pozitia cea mai apropiata de axa de rotatie a rotii stelara 8, iar axurile 10 din zona de
angrenare a coroanei conduse 12 au pozitia cea mai departata de axa de rotatie a rofii
stelara 8, astfel raportul acestor distante este unul subunitar si avem demultiplicarea
momentului motor.

Treapta (pozitie) intermediara: treapta intermediara reprezinta orice moment de
transmitere a cuplului motor situat intre Treapta | de viteze si Treapta maxima de viteze.
Aceste trepte sunt intr-un numar infinit de valori situate intre pozitia treptei | si a treptei
maxime de viteze.

Lungimea arcului de cerc ce reprezinta zona dintilor de angrenare (ficsi si mobili)
pentru treptele intermediare, variaza functie de pozitia intermediara a rotii stelara 8 in raport
cu centrul de rotatie al rotilor motoare 1, respectiv conduse 14 la momentul corespunzator.
Variatia lungimii arcului de cerc se face prin introducerea sau retragerea succesiva a dintilor
mobili (vezi fig. 11) din zona de angrenare. Dintii mobili 4 si 16 sunt introdusi pe rand in
zonele de angrenare incepand cu dintii cei mai apropiati de dintii ficsi, iar retragerea lor se
face de la ultimii dinti introdusi in zona de angrenare catre cei mai apropiati din{i de dintii
ficsi.

Tot o pozitie intermediara este si raportul de transmitere cu valorile de 1:1 , este
momentul Tn care axa de rotatie a rotii stelara 8 se suprapune peste axele de rotatie a rotii
motoare 1 respectiv rotii conduse 14. Acest moment este exemplificat in fig. 12, 13 si 14. Un
alt element distinctiv al acestui moment este pozitia echidistanta a rotilor satelit 3, a rotilor
satelit 13 si a axurilor 10.



RO 134512 B1

Functionarea mecanismului planetar motor: momentul motor este aplicat sistemul
mecanic prin intermediul axului rotii motoare 1 si transmis catre roata stelara 8 prin interme-
diul rotilor satelit 3 si a axurilor 10. Deosebirile dintre mecanismul planetar clasic si inventia
mea sunt:

- pozitia satelitilor pe traiectoria migcarii de revolutie in jurul axei de rotatie a rotii
motoare 1 nu este echidistanta (cu exceptia raportului de transmitere de 1:1);

- axurile 10, au o miscare compusa dintr-o miscare de translatie fata de roata stelara
8 si una de revolutie identica cu miscarea rofilor satelit 3. Miscarea de translatie (du-te/vino)
se realizeaza pe lungimea canalului rectangular dispus radial in interiorul rotii stelara 8;

- transmiterea cuplului motor catre roata stelara 8 nu se face pe toata circumferinta
coroanei motoare 2, facandu-se doar pe lungimea arcului de cerc unde sunt prezenti dintii
ficsi respectiv dintii mobili introdusi in zona de angrenare;

- conditia ca mecanismul sa nu se blocheze este sa avem o dantura speciala ce
permite angrenare corecta a rofilor satelit ce intra in zona de angrenare, explicata mai jos.

Functionarea mecanismului planetar condus: mecanismul planetar condus functio-
neaza similar ca mecanismul planetar motor, cu deosebirea ca momentul motor se transmite
de la roata stelara 8 catre roata condusa 14.

Functionarea roatei stelara mobila: aceasta roata stelara mobila are rolul de suport
pentru cele noua perechi de sateliti si modificarea distantelor de angrenare a axurilor 10 fata
de axa de rotatie al rofii stelara 8. O roata satelit 3 impreuna cu un ax 10 si o roata satelit 13
formeaza cate un grup (pereche) conform fig. 15.

La realizarea inventiei s-a tinut cont de a fi o solutie constructive simpla, fara ele-
mente de frictiune si elemente elastice, elemente ce diminueaza fiabilitatea si dinamica
sistemului mecanic. Astfel am conceput doua sisteme planetare inseriate prin intermediul
unei roti (disc) mobile.

Elementele roata motoare 1, rotile satelit 3, coroana motoare 2, roata stelara 8, rotile
satelit 13, axurile 10, coroana condusa 12 si roata condusa 14 sunt elemente mecanice
clasice de angrenare.

Dantura utilizata este caracterizata printr-un un gol mai mare intre dinti. Golul marit
faciliteaza intrarea in zonele de angrenare a roftilor satelit pentru oricare dintre posibilele
pozitii ale rofii stelara 8, fara a bloca miscarile de rotatie ale mecanismului (vezi fig. 9, 10,
11). Golul dintre dinti este mai mare decéat cel utilizat in cazurile clasice ale organelor de
masini cu minim 40% si pana la un maxim de 80%.

Coroana motoare si coroana condusa:

1. Coroana nu prezinta dinti de angrenare pe toata circumferinta ei. Zona activa de
angrenare este doar pe lungimea unui arc de cerc ce este variabila functie de pozitiile rofji
stelara 8.

2. Micsorarea sau marirea lungimii arcului de cerc de angrenare se realizeaza prin
introducerea sau retragerea unor dinti in/din zona de angrenare.

3. Dintji mobili sunt actionati printr-un sistem de came ce sunt montate in interiorul
dintilor (fig. 11).

4. In afara acestei zone de angrenare rotile satelit din aceste zone nu actioneaza
asupra rofii stelara 8;

5. Lungimea zonelor de angrenare este determinata de arcul de cerc descris de doua
axuri 10 succesive la acel moment.
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Roata stelara 8:

1. Roata stelara 8 prezinta mai multe canale rectangulare dispuse radial prin care
culiseaza axurile 10.

2. Roata stelara 8 este construita pe principiul de functionare a unui rulment radial,
unde discul ce prezinta canalele radiale de culisare are rolul de inel interior al rulmentului,
iar inelul exterior, ce nu se invarte, are rolul de a ghida si a culisa roata stelara 8 pentru a
varia raportul de transmitere. Culisarea rotii stelara 8 se face prin intermediul a doua suruburi
de translatie 17 situate diametral opus si paralele pe inelele exterioare 6 respectiv 9 ale
ansamblului roata stelara mobila.

3. Roata stelara mobila culiseaza intr-un plan paralel cu planele de rotatia a celor
doua grupuri planetare si perpendicular pe axele de intrare si iesire ale sistemului (vezifig.2,
3 si 4), ghidata in cele doua carcase 18 si 19.

4. Canalele rectangulare radiale sunt dispuse la un unghi echidistant. Axurile 10 au
in zona centrala o forma rectangulara in sectiune, astfel incat se confera sistemului
stabilitate in functionare.

5. Numarul canalelor, ca si numarul de axuri respective roti satelit este functie de
dimensiunea constructiva a sistemului variind de la opt canale pana la optsprezece.

10
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Revendicari

1. Transmisie mecanica cu variatie continua a raportului de transmitere, ce cuprinde
o roata motoare (1) cuplata prin axul sau la un motor ce furnizeaza momentul motor, aflata
in angrenare cu nigte roti satelit (3), transmite mai departe migcarea prin mai multe elemente
mecanice si finalizand cu o roatd condusa (14) pentru transmiterea cuplului motor la un
consumator, caracterizata prin aceea ca rotile satelit (3) sunt montate pe niste axuri (10),
avand o miscare de revolutie Tn jurul rotii motoare (1) si care intra Tn contact cu dintii unei
coroane (2) motoare fixata intr-o prima carcasa (19), coroana (2) motoare continand niste
dinti ficsi si niste dinti mobili (4) aflati doar pe o portiune a coroanei (2) motoare actionati de
niste came (5), iar miscarea de revolutie este transmisa la axurile (10) montate in canalele
rectangulare radiale ale unei roti stelare (8), roata (8) ce se roteste in lagarul format de niste
role (7) si niste inele exterioare (6, 9), ce au si rolul de a modifica pozitia rotii stelare (8) prin
intermediul unor suruburi de translatie (17) actionate de niste motoare pas cu pas (21), niste
roti dintate (22) si o curea dinfata (23), in functie de necesitatea raportului de transmitere si
care sunt sprijinite prin lagare de rotatie in prima carcasa (19) si, respectiv intr-o a doua
carcasa (18), transmitand o miscare de rotatie si la axurile (10) din afara zonei de angrenare
a coroanei (2), astfel incat toate axurile (10) transmit o miscare de revolutie asupra unor rofi
satelit (13) conduse, rofi satelit (13) ce suntin angrenare permanenta cu roata condusa (14)
si intra Tn contact cu dintjii unei alte coroane (12) conduse, fixata in a doua carcasa (18),
coroana (12) continand niste dinti ficsi si niste dinti mobili (16) aflati doar pe o portiune a
coroanei (12) actionati de niste came (15), iar miscarea de revoluiie este transmisa la roata
condusa (14) si astfel momentul motor de laintrare, de la axul rotii motoare (1) ajunge la axul
rotii conduse (14) al transmisiei mecanice cu variatie continua a raportului de transmitere.

2. Transmisia mecanica, conform revendicarii 1, caracterizata prin aceea ca cele
doua coroane (2, 12) prezinta dinti de angrenare ficsi si mobili (4, 16) doar pe lungimea unui
arc de cerc cu o lungime variabila ce este determinata de arcul de cerc dintre doua canalele
de culisare succesive ale rotii stelare (8) din dreptul zonei de angrenare, variatie ce se face
prin intermediul dintilor mobili (4, 16), dispusi Thainte si dupa dintii ficsi intr-un numar identic
de dinti, ce se introduc sau se retrag fata de dantura fixa a coroanei motoare (2) si a
coroanei conduse (12), prin intermediul camelor (5, 15), ducand la marirea lungimii arcului
de angrenare sau micsorarea lui.

3. Transmisia mecanica, conform revendicarii 1, caracterizata prin aceea ca dantura
utilizata in acest mecanism aferent rotii motoare (1), rotilor satelit conducatoare (3), danturii
coroanei motoare (2), danturii coroanei conduse (12), rofilor satelit conduse (13) si rotii
condusa (14) prezinta un gol intre dinti mai mare decéat cel utilizat in cazurile clasice ale
organelor de masini cu minim 40%, maxim 80% si are rolul de a facilita intrarea in zonele de
angrenare a rotilor satelit (3, 13) pentru oricare dintre posibilele pozitii ale rofji stelare (8),
fara a bloca miscarile de rotatie ale elementelor in miscare.

4. Transmisia mecanica, conform revendicarii 1, caracterizata prin aceea ca rotile
satelit (3, 13), impreuna cu axurile (10) formeaza minim sase, respectiv maxim treizecigisase
perechi, in functie de dimensiunea constructiva a mecanismului ce se doreste a se realiza,
si au o miscare de revolutie pe o traiectorie circulara determinata de catre coroane (2, 12)
siroti (1, 14), fiind permanent angrenate cu cele doua rofi (1, 14), iar distanta dintre perechi
este una asimetrica si determinata de pozitia rotii stelara (8).
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5. Transmisia mecanica, conform revendicarii 1, caracterizata prin aceea ca axurile
(10) culiseaza si strapung roata stelara (8) prin canalele radiale din aceasta roata, canale ce
permit axurilor (10) situate in zonele de angrenare ale coroanelor (2, 12) sa se afle la dis-
tante diferite de axa rotiji stelara (8), cu exceptia raportului de transmitere de 1:1 cand dis-
tantele sunt egale.

6. Transmisia mecanica, conform revendicarii 1, caracterizata prin aceea ca roata
stelara (8) se roteste in lagarul format de role (7) si inelele exterioare (6, 9) si se deplaseaza
intr-un plan paralel cu rotile (1, 14) datorita suruburilor de translatie (17), actionate de motoa-
rele pas cu pas (21), rotile dintate (22) si cureaua dintata (23) si care sunt sprijinite prin
lagare de rotatie in carcase (18, 19), ce actioneaza asupra inelelor exterioare (6, 9), depla-
sare ce determina distante diferite ale axurilor (10) fata de axa rofiii stelara (8), cu exceptia
raportului de transmitere de 1:1 cand distantele sunt egale.

12
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