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INTRODUCERE

Cuplajul mobil transversal transmite miscarea
intre doi arbori, ale cdror axe sunt considerate
permanent paralele. Arborii sunt legati printr-un
lant cinematic care, pe lidngd transmiterea
momentului §i a miscarii de rotatie, permite
deplasari relative de translatie in plan transversal pe
cele doua axe paralele ale celor doi arbori. Aceste
douda miscari relative sunt denumite miscari
transversale sau radiale. Numarul deplasarilor
relative independente ale arborilor reprezinta gradul
de mobilitate al cuplajului transversal [1, 2].

Dupa modul in care este transmisd migcarea
de rotatie, cuplajele mobile transversale pot fi
homocinetice, heterocinetice si cvasihomocinetice.

Prin legarea la bazd a arborilor cuplajului
transversal se obtine mecanismul asociat cuplajului
transversal, care este un mecanism plan.
Mecanismul asociat unui cuplaj transversal este
homocinetic daca diferenta dintre unghiurile de
rotatie ale arborilor este constantd 1n timp
(o, — @, =const ), deci daca vitezele unghiulare ale

celor doi arbori sunt identice (@, =, )[1, 2, 4, 8].

Un astfel de mecanism asociat unui cuplaj
transversal poate fi considerat sistem multicorp,
alcatuit dintr-un numar minim de corpuri legate
intre ele prin intermediul unor restrictii geometrice
si cinematice, prezentate anterior [5, 6, 7]. In
sistemul multicorp ales, sunt considerate corpuri
acele elemente ale mecanismului care intereseaza in
studiul cinematic §i dinamic, fiecare avand o
anumitd masd, o anumitd distributie a masei si o
anumita geometrie [3, 9].

Figura 1. Cuplaj mobil transversal cu patru
corpuri mobile.

Din punct de vedere al numarului de corpuri
mobile care alcatuiesc sistemul multicorp asociat

unui cuplaj transversal, pot fi intalnite cuplaje
mobile transversale avand trei corpuri mobile, patru
corpuri mobile, cinci corpuri mobile, s. a. m. d. [5,
6, 7]. In lucrarea de fata, sunt studiate cuplajele
mobile transversale avand patru corpuri mobile —
semicuplajul conducitor 1, corpurile intermediare 2
si 3, respectiv semicuplajul condus 4 — intre care
existd trei restrictii 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 prezinta, intre
corpurile considerate, restrictii de tip rotatie (R)
respectiv rotatie-rotatie (RR), detaliate Tn tabelul 1.

Tabelul 1: Restrictii

Corpi— Tipul Numarul de
PI restrictiei Cupla restrictii
corp j ) .
geometrice introduse
0-1si0-3 RsiR AsiB 2+2
1-2si1-3 RsiR CsiH 2+2
2-3 RR DI 1+1
2-4s13-4| RRsiRR | EF siGJ 1

Mobilitatea mecanismului asociat cuplajului
transversal este

M=3(n, -1)-Ygc=3(5-1)-11=1, (1)

unde ny=4 reprezintd numarul corpurilor, iar £g.=11
numarul restrictiilor geometrice existente intre
corpuri.

In modelul geometrico-cinematic (fig. 2),
pentru a defini analitic a restrictiile geometrice, este
necesard cunoasterea coordonatelor punctelor de
interes, Tn raport cu sistemele de coordonate locale
respectiv cu sistemul de coordonate fix. Relatia
generald a acestor coordonate este:

Xmi || Xoi | | cOS@; —sin@; || fix @)
Ym, _L/Oi}{sm@i COS(PJ fy |’

unde i=1, 2, 3, 4 reprezintd numarul de corpuri.
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4 —semicuplajul condus

Figura 2. Modelul geometrico-cinematic.

Coordonatele punctelor de interes in raport cu

sistemul de referinta fix sunt date in tabelul 2.

Tabelul 2: Coordonatele punctelor de interes

[
go Co(0, 0); Do(ex, €y)
L I, =TI, COSQL
_ A1y ), unded 3 =1
=2
8% I, =T, COSoL
o = o
52 Bl ny ), unde { N
3 I, =r sin o
| iy =N 1
—
C1(0, 0),
. P,(0,0)
3+
3 I, =T, COSa.,
% Mz(rzx _rzy), Unde 2..X . 2n . ||2
g oy =17 8N a,
o
8 L o =T, COSOL,
2y =12 2
P(0.0)
g lo, = I COS L
o] " " =
g M3(r3xl _r3y), Unde ?:.X . :?. . .?
5 r3, = r3sin o
E
o ' ' '
‘ N3 r3xl - r3y y Unde ' . [ '
o r3y = r3sin oy
9 r, =TI, COSCL.
o 1 —
S Fay =Ty SiN 0y
=
© " " "
% n n r4x = r4 COS OL4
E B4(r4xl,—r4y) , unde C s o
& a4y =1y Oy
|
< D4(0, 0)
2. ECUATIILE RESTRICTIILOR

GEOMETRICE. REZOLVAREA
SISTEMULUI DE ECUATII

In general, pentru a defini analitic restrictia
geometrica de tip rotatie (R) existenta intre doua

corpuri, trebuie indeplinita relatia
Pi = Pj .

3)

De asemenea, n cazul restrictiei geometrice

de tip rotatie-rotatie (RR) relatia generala este

(XPj_XPi)2+(ij_yPi)2 = d?, (4)
Restrictia cinematica este data de
pr—f(t)=0. (5)
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Pe baza relatiilor (2)...(5), rezultd un sistem de
12 ecuatii cu 12 necunoscute: Xo1, Yo1, @1, Xo2, Yo,
02, Xo03, Y03, (3, Xo4, Yo4, Q4.

Xo1=0

Vo1 =0

Xos-€x =0

Yoa-€y=10

Xpz—Xa1 =0

Ve2—Ya1=0

Xp3— Xg1 = 0 (6)
Yrs—Ys1=0

(XM2 — Xp, )2 +(yM2 —VYe, )2 =17
(XM3 _XA4)2 +(Y|\/|3 —Ya, )2 =17

(XN2 _XN3)2 +<yN2 —YN3)2 =13
o, —f(t)=0

La rezolvarea acestuia se au In vedere si citeva
particularitati constructive intdlnite la cuplajele de
acest tip, dupa cum urmeaza:

- constructia semicuplajelor este simetrica, caz

in care: r=r,, respectiv. L =r, si og=ay,
respectiv o, = a4, precum si AiBi || AsB4 respectiv
A1B1 = AsBs= IZ;

- corpurile intermediare au aceeasi forma si
aceleasi dimensiuni: r'2' = r:;, respectiv ré = r3' s
0L, = O3, FESPECLiV oLy = 0l ;

- parghiile de legaturd dintre corpurile 2 si 4
respectiv 3 si 4 au aceeasi lungime |3 = 1 = 1.

Considerand cazul real cAnd X, #0, Yo, %0

si impunand valori arbitrare pentru
Mn,r3,15,13,14,14, conditia de homocinetism a
cuplajului este:

Py =Py )

Relatia (7) este conditionata insa de
P3=03. )
Egalitatea (8) este posibila doar daca

12 = (rl'X + rlx)2 = (rl cosoy +1; cowi)z, 9)

ceea ce Inseamna cd, un cuplaj transversal de acest
tip este homocinetic doar daci, pe langad conditiile
constructive de mai sus, parghia de legatura dintre
corpurile intermediare 2 si 3 va indeplini si conditia
ca N2Ns || AiB1 || A4B4 iar lungimea acesteia va fi
N2N3 = AlBl = A484:|2.

3. EXEMPLE

Asa cum s-a aratat, un cuplaj mobil
transversal cu patru corpuri mobile de acest tip,
pentru a fi homocinetic, trebuie sa indeplineasca
conditia (9). In practicd, se urmireste utilizarea cu
precadere a cuplajelor transversale homocinetice,
fiind acceptate Tnsa, in anumite conditii, si variante
cvasihomocinetice (la care Ap =, — ¢, ~const ).

Din categoria variantelor homocinetice
cunoscute si aplicate in tehnica, sunt prezentate, in
fig. 3, cuplajele de tip Skoda, in doud variante, si
Ganz. Analizand schemele structurale si cons-
tructive, se poate observa existenta unor contururi
de tip paralelogram [1, 2, 4], deci faptul ca ca
parghia dintre corpurile intermediare 2 si 3 satisface
conditia (9).

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

Din categoria variantelor cvasihomocinetice
Cunoscute si aplicate in tehnica, sunt prezentate, in
fig. 4, cuplajele de tip Oerlikon, In doua variante
constructive si Siemens—Halske respectiv Siemens—
Schuckert. Analizdind schemele structurale si
constructive, se poate observa ca parghia dintre
corpurile intermediare nu este dispusda dupa
contururi de tip paralelogram, deci aceasta nu
satisface conditia (9).



20 Influenga parametrilor constructiv-cinematici asupra homocinetismului cuplajelor mobile...

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 in conditiile in
care, pt. corpurile intermediare, @2 = @s.

Constructiv, aceastd conditie satisficuta pentru
corpul 2 avand aceleasi caracteristici dimensionale cu
corpul 3, iar semicuplajele sunt simetrice constructiv.
Aceste particularitati constructive pot fi intalnite la
majoritatea cuplajelor mobile transversale, homo-
cinetice sau nehomocinetice, intalnite in practica.

O alta conditie extrem de importantd, pe baza
careia se poate face distinctia dintre cuplajele mobile
transversale, homocinetice si cele nehomocinetice

este ca parghia N2Nj3 sa fie paraleld cu AiB1 si AsBa
respectiv egala cu acestea.

Cuplajele mobile transversale homocinetice din
literatura studiata, considerate sisteme multicorp cu
patru corpuri, care satisfac aceste conditii, sunt Ganz
si Skoda.

Variantele de cuplaje mobile transversale
nehomocinetice din literatura studiatid, considerate
sisteme multicorp cu patru corpuri mobile, nu satisfac
cerinta restrictiei NoNs || AiB1 || A4Bs si egala cu
acestea, chiar daca prezinta simetrie constructiva.
Acestea sunt Oerlikon T si II, respectiv Siemens-
Halske si Siemens—Schuckert.
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