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Abstract 

 The paper present the results of the research regarding the identification of some parameters of control 
and checking to obtain the best correlation of the movements at machine-tools as well as the oportuning to use 
planetary mechanisms. Also by the dynamic modeling it is given the equation of the performances of the systems 
and the way of applyingthe concept of dynamic regulation system. 
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1. INTRODUCERE. 

 Însumarea mişcărilor apare ca necesară în construcţia maşinilor-unelte pentru 

realizarea unor operaţii specifice cum ar fi prelucrarea suprafeţelor elicoidale, la realizarea 

divizării diferenţiale, la prelucrarea suprafeţelor complexe. De asemenea, însumarea 

mişcărilor se utilizează pentru obţinerea suprafeţelor discontinue la curse în gol şi la curse în 

lucru, sau provenite de la două motoare, respectiv două organe de execuţie. Situaţii analoge 

sunt în cazul maşinilor de prelucrat roţi dinţate unde trebuie corelate mişcările de rotaţie a 

sculei cu cele de avans axial a piesei de prelucrat. Preocuparea de bază a constructorilor de 

maşini-unelte se îndreaptă cu claritate spre două direcţii de acţiune şi anume: sporirea 

vitezelor de lucru şi creşterea capacităţii portante [4]. Aceste direcţii generează ele însele 

necesitatea analizei şi rezolvării unor probleme legate de tipul acţionării, siguranţa în 

funcţionare, precizia de poziţionare, operativitatea execuţiei, rigiditatea sistemului, fiabilitatea 

, eficienţa energetică etc. 

 Optimul pentru acestea se face în baza analizei tipului de mecanism planetar şi 

a cerinţelor tehnice impuse acestuia. folosind ca date de intrare: dimensiunile elementelor, 

distribuţia maselor, comportarea dinamică. Pentru a se realiza o modelare mai completă a 

optimizării dinamice ar trebui luaţi în considerare şi alţi parametrii care să reflecte mai bine 

starea sistemului corespunzătoare condiţiilor specifice domeniului de utilizare 
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2. OPORTUNITATEA UTILIZĂRII TRANSMISIILOR PLANETARE LA 

MECANISMELE SUMATOARE ALE MAŞINILOR-UNELTE 

 Un domeniu tipic de aplicare transmisiilor planetare în construcţia de maşini-unelte, 

este în mecanismele sumatoare, la care se pune problema corelării mai multor mişcări, pentru 

compunerea sau descompunerea de mişcări, sau pentru realizarea simplă a unui raport de 

transmitere. Asocierea lanţurilor cinematice prin intermediul mecanismelor sumatoare 

planetare este un alt caz frecvent întâlnit în structura maşinilor unelte şi este impusă de 

condiţiile de generare a unor suprafeţe. Tabelul 1 conţine câteva soluţii de mecanisme 

sumatoare şi relaţiile de calcul pentru turaţiile rezultate prin însumare [3]. 

Tabelul 1 
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Ca model cinematic, însumarea mişcărilor se 

realizează pe baza unor relaţii de transfer care au ca 

parametrii principali turaţiile fiecărui element 

component al mecanismului de însumare[6].. 

Pentru prezentarea însumării mişcărilor se 

utilizează transmisia planetară obişnuită din figura 1, 

la care mişcarea rezultantă poate fi determinată din 

relaţia care există între turaţiile n1 şi nB.. adică 

raportul de transfer, conform celor cunoscute va fi: 
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3. PRINCPALELE CRITERII DE PERFORMANŢĂ DINAMICE IMPUSE 

MECANISMELOR SUMATOARE PLANETARE 

 Cele mai importante dintre caracteristicile tehnice pentru transmisiile planetare 

performante utilizate în cadrul mecanismelor sumatoare sunt legate în special de precizia 

cinematică cum ar fi: -jocul unghiular la arborele de ieşire sub un cuplu alternant simetric 

impus; -momentul de inerţie al angrenajelor; -cuplul maxim instantaneu; -randamentul etc.  

 Sinteza optimală a acestor mecanisme trebuie să vină în întâmpinarea cerinţelor de 

stabilitate, precizie, răspuns la regimul tranzitoriu etc, recurgând la un compromis între 

mărimea admisibilă a abaterii staţionare şi gradul dorit de stabilitate funcţională. Ţinând 

seama de rolul acestor mecanisme şi de specificul acestora, ar trebui consideraţi printre 

parametrii dinamici de optimizare a lor şi cei prezentaţi în continuare. 

 Coeficientul mediu al neuniformităţii mersului. Acest parametru este definit prin 

relaţia următoare, 
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în care: ωmax, ωmax  reprezintă valorile extreme ale vitezei unghiulare a elementului de  

 reducere în faza de regim stabil, iar ωmed valoarea medie a vitezei pentru faza de regim stabil 
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Fig.1. Mecanism planetar simplu 

 137



Din ecuaţia de mişcare: 
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în care Lmax este lucrul mecanic excedentar. 

Se mai deduce relaţia  
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Randamentul mecanic instantaneu Randamentul instantaneu prezintă interes la 

transmisiile cu roţi dinţate utilizate în cazul aparaturii de precizie, motiv pentru care se 

consideră că se poate extinde aplicarea lui şi la mecanismele sumatoare planetare ale 

maşinilor-unelte. 

Cunoscând că la un angrenaj, între flancurile dinţilor conjugaţi există şi o mişcare 

relativă de alunecare, din determinarea vitezelor, rezultă că acestea sunt cu atât mai mari cu 

cât distanţa de la punctul de contact la polul angrenării este mai mare, devenind maxime în 

punctul de intrare, respectiv de ieşire din angrenaj. Calculând puterea disipată prin frecare, 

rezultă că pierderea specifică este funcţia de poziţia punctului de contact în raport cu punctul 

de rostogolire. Datorită acestui fapt, pierderea specifică ψf se numeşte pierdere specifică 

instantanee, iar randamentul este şi el instantaneu [1].,  

η = 1 - ψf.      (6) 

Randamentul instantaneu este egal cu 1, când angrenarea are loc în punctul P şi este 

minim când l are valori maxime, adică la intrarea, respectiv ieşirea din angrenare a dinţilor în 

contact. Având în vedere valorile mici ale coeficientului de frecare, precum şi influenţele 

acestuia asupra mărimii disipărilor specifice de putere, relaţia acestora [1], cu o suficientă 

precizie devine: 
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Indicele de sincronism. Sensibilitate sistemului este o măsura a dependenţei 

caracteristicilor sistemului de cele a unui element particular al său, în acest caz jocul între 

flancurile dinţilor, care este esenţial în mecanismele de poziţionare. 

 În cazurile când se pune problema verificării cuplului dat de reductor pe motor în gol, 

sau a jocului unghiular, aceasta trebuie făcută ca să fie completă pentru toate alinierile 

posibile interne ale angrenajului planetar ce formează mecanismul sumator. Trebuie deci 

determinat numărul minim de rotaţii întregi ale roţii de intrare până când toate roţile 

mecanismului vor ajunge în poziţia iniţială. Acest număr de rotaţii executate de pinionul de 
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intrare se numeşte indice sincronism Is. Pentru un angrenaj simplu planetar indicele 

sincronism este 

,
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 Aplicând relaţia pentru un mecanism planetar simplu conform figurii 1 
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Cu aceste relaţii se poate 

indica numărul minim de rotaţii 

întregi ale roţii de intrare pentru ca 

la controlul mecanismului de 

precizie să se verifice cuplul dat de 

reductor pe motorul în gol şi jocul 

unghiular pentru toate alinierile 

posibile. 

 Randamentul mecanismelor 

planetare simple diferenţiale Pentru 

calculul randamentului se consideră 

cazul mecanismelor planetare 

simple diferenţiale cu schema bloc din figura 2, în care1 şi H sunt elemente conducătoare;-2–

elementul condus, -raport cinematic interior, -randamentul interior. 

Randamentul poate fi determinat prin rezolvarea sistemului de ecuaţii format din ecuaţiile 

echilibrului dinamic al mecanismului cu axe fixe asociat mecanismului diferenţial şi din 

ecuaţia de echilibru a puterilor mecanismului diferenţial [1]. 
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Fig..2. Mecanism planetar simplu diferenţial 
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Raportul optim de transmitere. Alegerea unui raport optim în cazul în care se impune 

o anumită viteză unghiulară minimă de poziţionare şi un timp minim în care sarcina să ajungă 

la parametrii optimi, sau proiectaţi. Se ştie că pentru un reductor ideal, se realizează raportul 

de transmitere optim când,  

,mSr IIi =        (11) 

iar acceleraţia sarcinii  
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în care  I  , I sunt momentele de transmitere a sarcini, respectiv motorului; s s  

 Mm momentul de transmitere motor 

Puterea necesară transmiterii sarcinii este: 
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Dacă i  este raportul ideal , conform relaţiei anterioare rezultă că N  = NT s m /2, adică 

este egală cu cea necesară accelerării elementelor mobile. Aceasta conduce la concluzia că 

raportul de transmitere optim rezultă din considerente cinematice şi dinamice.  

De asemenea din considerentele prezentate se deduce utilitatea acestor noi parametrii 

introduşi pentru a se realiza construcţia, verificarea şi controlul optim a acestor sisteme, în aşa 

fel încât să fie compatibile cu performanţe tehnice tot mai competitive a maşinilor-unelte. 
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