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INTRODUCERE 
 

Cuplajul mobil transversal transmite mişcarea 

între doi arbori, ale căror axe sunt considerate 

permanent paralele. Arborii sunt legaţi printr-un 
lanţ cinematic care, pe lângă transmiterea 

momentului şi a mişcării de rotaţie, permite 

deplasări relative de translaţie în plan transversal pe 

cele două axe paralele ale celor doi arbori.  Aceste 
două mişcări relative sunt denumite mişcări 

transversale sau radiale. Numărul deplasărilor 

relative independente ale arborilor reprezintă gradul 
de mobilitate al cuplajului transversal [1, 2]. 

După modul în care este transmisă mişcarea 

de rotaţie, cuplajele mobile transversale pot fi 

homocinetice, heterocinetice şi cvasihomocinetice.  
Prin legarea la bază a arborilor cuplajului 

transversal se obţine mecanismul asociat cuplajului 

transversal, care este un mecanism plan. 
Mecanismul asociat unui cuplaj transversal este 

homocinetic dacă diferenţa dintre unghiurile de 

rotaţie ale arborilor este constantă în timp 

( constab  ), deci dacă vitezele unghiulare ale 

celor doi arbori sunt identice ( ab   )[1, 2, 4, 8].  

Un  astfel de mecanism asociat unui cuplaj 

transversal poate fi considerat sistem multicorp, 

alcătuit dintr-un număr minim de corpuri legate 
între ele prin intermediul unor restricţii geometrice 

şi cinematice, prezentate anterior [5, 6, 7]. În 

sistemul multicorp ales, sunt considerate corpuri 
acele elemente ale mecanismului care interesează în 

studiul cinematic şi dinamic, fiecare având o 

anumită masă, o anumită distribuţie a masei şi o 
anumită geometrie [3, 9].  

 

  
 

Figura 1. Cuplaj mobil transversal cu patru 
corpuri mobile. 

 

Din punct de vedere al numărului de corpuri 
mobile care alcătuiesc sistemul multicorp asociat 

unui cuplaj transversal, pot fi întâlnite cuplaje 

mobile transversale având trei corpuri mobile, patru 

corpuri mobile, cinci corpuri mobile, ş. a. m. d. [5, 
6, 7]. În lucrarea de faţă, sunt studiate cuplajele 

mobile transversale având patru corpuri mobile – 

semicuplajul conducător 1, corpurile intermediare 2 

si 3, respectiv semicuplajul condus 4 – între care 
există trei restricţii de tip RR iar restul simple, de 

tip R (fig. 1). 

1. MODELUL GEOMETRICO-

CINEMATIC AL SISTEMULUI 

MULTICORP 

Modelul geometrico-cinematic al sistemului 

multicorp al cuplajului transversal prezintă, între 
corpurile considerate, restricţii de tip rotaţie (R) 

respectiv rotaţie-rotaţie (RR), detaliate în tabelul 1. 
 

  Tabelul 1: Restricţii 

Corp i – 

corp j 

Tipul 

restricţiei 

geometrice 

Cupla 

Numărul de 

restricţii 

introduse 

0 – 1 şi 0 – 3 R şi R A şi B 2+2 

1 – 2 şi 1 – 3 R şi R C şi H 2+2 

2 – 3  RR  DI  1+1 

2 – 4 şi 3 – 4 RR şi RR  EF  şi GJ 1 

 

Mobilitatea mecanismului asociat cuplajului 
transversal este 
 

    111153gc1n3M b   ,   (1) 

 

unde nb=4 reprezintă numărul corpurilor, iar gc=11 
numărul restricţiilor geometrice existente între 
corpuri. 

În modelul geometrico-cinematic (fig. 2), 
pentru a defini analitic a restricţiile geometrice, este 

necesară cunoaşterea coordonatelor punctelor de 

interes, în raport cu sistemele de coordonate locale 

respectiv cu sistemul de coordonate fix. Relaţia 
generală a acestor coordonate este:  
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unde i=1, 2, 3, 4 reprezintă numărul de corpuri.  
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Figura 2. Modelul geometrico-cinematic. 
 

 

Coordonatele punctelor de interes în raport cu 
sistemul de referinţă fix sunt date în tabelul 2. 

Tabelul 2: Coordonatele punctelor de interes 
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2. ECUAŢIILE RESTRICŢIILOR 

GEOMETRICE. REZOLVAREA 

SISTEMULUI DE ECUAŢII 

În general, pentru a defini analitic restricţia 
geometrică de tip rotaţie (R) existentă între două 

corpuri, trebuie îndeplinită relaţia  

ji PP  .       (3) 

De asemenea, în cazul restricţiei geometrice 

de tip rotaţie-rotaţie (RR) relaţia generală este 

    22
PiPj

2
PiPj dyyxx  .    (4) 

Restricţia cinematică este dată de 

  0tf1  .              (5) 
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Pe baza relaţiilor (2)…(5), rezultă un sistem de 
12 ecuaţii cu 12 necunoscute: x01, y01, φ1, x02, y02, 

φ2, x03, y03, φ3, x04, y04, φ4:  
 

 x01 = 0      

 y01 = 0              

 x04 - ex = 0      

 y04 - ey = 0       

 xP2 – xA1 = 0               

 yP2 – yA1 = 0       

 xP3 – xB1 = 0       (6) 

 yP3 – yB1 = 0       
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La rezolvarea acestuia se au în vedere şi câteva 
particularităţi constructive întâlnite la cuplajele de 

acest tip, după cum urmează:  

- construcţia semicuplajelor este simetrică, caz 

în care: '
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A1B1 = A4B4= l2 ; 

- corpurile intermediare au aceeaşi formă şi 

aceleaşi dimensiuni: "
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3
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3
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3
"
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- pârghiile de legătură dintre corpurile 2 şi 4 

respectiv 3 şi 4 au aceeaşi lungime 1l = 1l   = l1. 

Considerând cazul real când 0x04  , 0y04   

şi impunând valori arbitrare pentru  

443221 r,r,r,r,r,r  , condiţia de homocinetism a 

cuplajului este: 

 14  .      (7) 

Relaţia (7) este condiţionată însă de  

 23  .      (8) 

Egalitatea (8) este posibilă doar dacă 
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ceea ce înseamnă că, un cuplaj transversal de acest 

tip este homocinetic doar dacă, pe lângă condiţiile 

constructive de mai sus, pârghia de legătură dintre 
corpurile intermediare 2 şi 3 va îndeplini şi condiţia 

ca N2N3  A1B1  A4B4 iar lungimea acesteia va fi 

N2N3 = A1B1 = A4B4=l2.   

3. EXEMPLE 

Aşa cum s-a arătat, un cuplaj mobil 

transversal cu patru corpuri mobile de acest tip, 

pentru a fi homocinetic, trebuie să îndeplinească  

condiţia (9). În practică, se urmăreşte utilizarea cu 

precădere a cuplajelor transversale homocinetice, 

fiind acceptate însă, în anumite condiţii, şi variante 

cvasihomocinetice (la care constab  ). 

Din categoria variantelor homocinetice 

cunoscute şi aplicate în tehnică, sunt prezentate, în 

fig. 3, cuplajele de tip Skoda, în două variante, şi 

Ganz. Analizând schemele structurale şi cons-

tructive, se poate observa existenţa unor contururi 

de tip paralelogram [1, 2, 4], deci faptul că că 

pârghia dintre corpurile intermediare 2 şi 3 satisface 

condiţia (9). 
 

  
Skoda I 

  

Skoda II 

 
 

Ganz 
 

Figura 3. Cuplaj mobile transversale cu patru 
corpuri mobile, homocinetice 

 

Din categoria variantelor cvasihomocinetice 

cunoscute şi aplicate în tehnică, sunt prezentate, în 

fig. 4, cuplajele de tip Oerlikon, în două variante 
constructive şi Siemens–Halske respectiv Siemens– 

Schuckert. Analizând schemele structurale şi 

constructive, se poate observa că pârghia dintre 
corpurile intermediare nu este dispusă după 

contururi de tip paralelogram, deci aceasta nu 

satisface condiţia (9). 
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Oerlikon I 

 
 

Oerlikon II 

 
 

Siemens – Halske 

 
 

Siemens – Schuckert 

Figura 4. Cuplaj mobile transversale cu patru 
corpuri mobile, cvasihomocinetice 

4. CONCLUZII 

La cuplajele mobile transversale considerate 
sisteme multicorp cu patru corpuri mobile, 

homocinetismul este dat de 1 = 4 în condiţiile în 

care, pt. corpurile intermediare, 2 = 3.  
Constructiv, această condiţie satisfăcută pentru 

corpul 2 având aceleaşi caracteristici dimensionale cu 

corpul 3, iar semicuplajele sunt simetrice constructiv. 

Aceste particularităţi constructive pot fi întâlnite la 
majoritatea cuplajelor mobile transversale, homo-

cinetice sau nehomocinetice, întâlnite în practică. 

 O altă condiţie extrem de importantă, pe baza 
căreia se poate face distincţia dintre cuplajele mobile 

transversale, homocinetice şi cele nehomocinetice  

este ca pârghia N2N3 să fie paralelă cu A1B1 şi A4B4 
respectiv egală cu acestea.  

Cuplajele mobile transversale homocinetice din 

literatura studiată, considerate sisteme multicorp cu 

patru corpuri, care satisfac aceste condiţii, sunt Ganz 
şi Skoda.  

Variantele de cuplaje mobile transversale 

nehomocinetice din literatura studiată, considerate 
sisteme multicorp cu patru corpuri mobile, nu satisfac 

cerinţa restricţiei N2N3  A1B1  A4B4 şi egală cu 

acestea, chiar dacă prezintă simetrie constructivă. 

Acestea sunt Oerlikon I şi II, respectiv Siemens-

Halske şi Siemens–Schuckert.  
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