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Abstract: The paper determines the kinematics parameters’ expressions and variations of the involute
gear in gearing with straight line profiles situated in the plane of the connecting rod of the mechanism with
oscillating crosshead slipper, that changes the continuous rotation movement of the driving shaft in intermittent
rotation of the gear’s driven shaft
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1. Introducere

Mecanismul cu miscarea intermitenta prezentat in figura 1, conceput pe baza unui
mecanism cu patina oscilantd in angrenare cu o roata dintata, transforma miscarea de rotatie
continud a arborelui conducator intr-o miscare de rotatie discontinua (cu opriri periodice) a
arborelui condus.

Acest mecanism are avantajul cd poate transmite momente $i miscarea in ambele sensuri
si poate fi utilizat la transmiterea continud a momentului de torsiune cu toate cd miscarea

arborelui condus este intermitenta realizandu-se totodata un raport mare de reducere.

2. Cinematica mecanismului

Mecanismul din figura 1 este format dintr-un arbore conducédtor 1 prevazut cu
excentricul e pe care este articulatd patina oscilanta 2 ce culiseaza pe boltul fix 4. Coaxial cu
arborele de intrare este montatd roata dintatd condusd 3. In planul patinei 2, rigid legat de
aceasta, sunt executati trei dinti cu profiluri drepte. Un dinte, a, este situat simetric pe axa
bielei In partea superioara a bielei, iar doi dinti, b si ¢ sunt dispusi simetric fata de axa bielei

in partea de jos, In vecinatatea boltului 4. In timpul unui ciclu al arborelui conducétor, pe o
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perioadd bine determinata, intrd in angrenare dintele a al bielei cu profilul evolventic al
dintelui rotii dintate 3 aflat pe axa verticala. In perioada angrenarii dintelui a profilurile
dintilor b si ¢ sunt iesiti din angrenare, iar roata dintatd este rotitd cu un pas unghiular. La
sfarsitul perioadei de angrenare a dintelui @ intrd in angrenare unul dintre dinti b sau ¢, functie
de sensul de rotire a arborelui conducator, cu profilul evolvetic al unui dinte situat in partea de
jos a rotii dintate. Angrenarea se mentine pand la angajarea dintelui a cu urmatorul dinte al
rotii dintate ajuns pe axa verticald. Pe perioada angrenarii dintelui b sau ¢ practic roata dintata

este mentinuta in pozitia fixa.

Fig. 1 Mecanismul cu miscarea intermitenta a rotii dintate

3. Determinarea parametrilor cinematici ai rotii dintate

Pentru studiul variatiei parametrilor cinematici ai rotii dintate evolvetice se considera
miscarea de rotatie uniforma a arborelui conducitor 1, w; = cnst. In fig.2 respectiv in fig.3 se
prezintd mecanismele inlocuitoare ale mecanismului din fig.1 corespunzitoare celor doua

perioade de angrenare ale rotii dintate intr-un ciclu al arborelui conducator.
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Pentru perioada de angrenare a dintelui a, adica perioada de rotire a rotii dintate cu un
pas, pe baza fig.2 se pot scrie relatiile care exprima unghiul de pozitie ¢, al culisei oscilante si
unghiul de pozitie ¢; al rotii dintate in functie de unghiul de pozitie ¢; al arborelui conducétor
1, prin expresiile:
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In perioada de angrenare a dintelui b sau ¢, adica perioada de stationare a rotii dintate, pe
baza fig.3 unghiul de pozitie @3 se determina cu relatia:
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unde: e — excentricitatea excentricului de pe arborele conducator
r» — raza cercului de baza al rotii dintate
d — distanta intre axa arborelui si boltul fix
a — distanta de la axa excentricului la directia profilului dintelui a
as — distanta de la axa excentricului la directia profilului dintelui b sau ¢
z —numarul dintilor rotii dintate

z; — numadrul dintilor peste care se face angrenarea dintelui b sau ¢ 1n raport cu dintele

In fig4 si fig.5, cu ajutorul programului MathCAD, s-au trasat, pentru un ciclu al
mecanismului, curbele de variatie ale unghiului de pozitie @, al culisei oscilante respectiv
unghiului de pozitie @3 al rotii dintate 3. De asemenea in fig.5 sunt trasate graficele de variatie
ale vitezei si acceleratiei unghiulare ale rotii dintate. Din fig.5,a si b rezulta ca ¢3; pe perioada
angrendrii dintelui b sau c este practic constant, iar pe perioada angrendrii dintelui a are o variatie
aproape liniara. Pentru evidentierea limitelor de variatie ale marimilor: @3(@1), ®3(¢1) €3(o1) pe
perioada angrenarii dintelui b sau c, in fig.5,b, 5,d respectiv 5,f se prezinta, la o scard mult marita,

aceste variatii ale unghiului de pozitie, vitezelor si acceleratiilor unghiulare.
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Fig. 2 Mecanismul inlocuitor pe perioada angrendrii dintelui a
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Fig. 3 Mecanismul inlocuitor pe perioada angrendrii dintelui b sau ¢
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Fig. 4 Curba de variatie a unghiului de pozitie al culisei oscilante
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Fig. 5 Curbele de variatie ale parametrilor cinematici ai rotii dintate (continuare)

La intrare 1n angrenare a dintelui a are loc un salt al vitezelor si acceleratiilor unghiulare, iar

la iesire din angrenare a aceluiasi dinte are loc o trecere lind
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4. Concluzii

e graficele de variatie a parametrilor cinematici ai unei roti dintate date depind de
parametrii dimensionali adoptati pentru elementele mecanismului;

e parametrii dimensionali e, d, a, f, a, si fs ai elementelor se determind pe baza unor
conditii de angrenare ce se pot impune profilurilor dintilor a si b (c).

e pentru conditii de angrenare impuse dintelui a respectiv b (c) s-au obtinut parametrii
dimensionali care asigurd o stationare perfectd a rotii dintate pe perioada angrenarii cu
dintele b (c), dar cu salturi parametrilor cinematici la intrare in angrenare respectiv la
iesire din angrenare a dintelui a;

e pentru alte conditii de angrenare se pot obtine parametrii dimensionali care asigurad
intrarea in angrenare si iesirea din angrenare a dintelui a fara salturi semnificative ale
parametrilor cinematici ai rotii, dar pe perioada angrendrii dintelui b (c) roata dintata

oscileaza Intre limite destul de largi.
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