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STUDIUL SI REALIZAREA UNUI MECANISM PLANETAR

PRODAN Roberto —Vasile

Conducitor stiintific: Conf.dr.ing lulian TABARA

Mecanismele planetare au la baza rotile dimtate. In functie de modalitatea de folosire si forma
acestora se pot forma mai multe tipuri de mecanisme planetare. Proiectul meu are la baza unul dintre
cele mai intalnite mecanisme, si anume mecanismul SATELIT-PLANETAR. Acesta este format din
patru roti dimtate, trei mobile si una fixa. Un rol important in acest mechanism il are bratul port satelit,

care face legatura intre axele celor patru roti.

1. INTRODUCERE

Fara mecanismele planetare multe dintre activitatile
noastre zilnice s-ar fi putut realiza foarte greu sau
chiar deloc. Descoperindu-le  principiile  de
functionare in laboratoarele de Mecanica si
Mecanisme am inceput sa “sap” pentru a aflat cu
adevarat importanta acestora si domeniile in care sunt
folosite. De aici si pana la scopul final nu a fost o
cale lunga, in scurt timp am inceput sa lucrez la
propriul meu mecanism SATELIT-PLANETAR.

2. STADIUL ACTUAL

Tnceputul utilizarii mecanismelor cu bare si roti
dintate trebuie cautat Tn Egiptul antic cu cel putin 0
mie de ani Tnainte de Christos. Aici s-au utilizat,
pentru prima data, transmisiile cu roti ,,pintenate” la
irigarea culturilor si angrenajele melcate pentru
prelucrarea bumbacului.

Tn secolul XX, odaticu dezvoltarea industriald
moderna, la masinile textile si metalurgice, la
automatele de Tmpachetare si mai recent la
manipulatoare si roboti industriali apar ca necesare
transmisii ale miscarii de rotatie Tntre arbori cu
distanta variabila intre axe.
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2.1 CONSIDERATII GENERALE

Mecanismele planetare cu roti dintate (fig.1) sunt
mecanisme plane. Un mechanism planetar este
format din:
o roti centrale (rotile 1,3) ale caror axe de
rotatie sunt fixe;
e roti satelit (rotile 2,2”) ale caror axe de
rotatie sunt mobile;
o  bratul portsatelit (elem. 4) a carui axa de
rotatie este fixa.
La mecanismul cu doua roti centrale, acestea pot fi:
ambele in miscare sau una in miscare si una fixa.
Satelitul poate fi simplu — format dintr-o singura
roata(fig.1a) sau dublu - format din doua
roti(fig.1b,c,d). numarul de sateliti poate sa fie doi,
trei, patru. Acestia sunt pozitionati echidistant intre ei
si sunt caracterizati de aceiasi parametric cinematici.
Caurmare, la determinarea rapoartelor de transmitere
este sufficient sa se ia in considerare un singur satelit;
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Angrenarea intre rotile centrale si rotile satelit poate
sa fie:
e exterioara (fig.1b);

gradul de mobilitate al mecanismelor planetare cu
roti cilindrice se determina cu relatia:

M=m-C4
unde ‘m’ reprezinta numarul elementelor mobile;
‘Cs” —numarul cuplelor de clasa a IV-a, care
corespund cu numarul de angrenaje simple.
Mecanismele planetare cu gradul de mobilitate M=1,
sunt utilizate ca mecanisme tip reductor sau tip
amplificator. Mecanismul de tip reductor este acela la
care raportul de transmitere total este mai mare ca
unu (i>1), iar mecanismul de tip amplificator este
acela la care raportul de transmitere total este mai
mic decat unu (i<1). Mecanismul planetar reductor se
obtine daca element conducator este bratul portsatelit
si element condus este roata centrala (is1>1).
Mecanismul planetar amplificator se obtine daca
elementul conducator este roata si elementul condus
este bratul portsatelit (iz1<1). Grupele modulare care
corespund mecanismului planetar amplificator, sunt
prezentate in schema de conexiuni din fig.2a, iar cele
care corespund mecanismului planetar reductor sunt
prezentate in schema de conexiuni din fig.2b.

e exterioara si interioara (fig.1a, fig.1c);

e interioara (fig.1d).
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3. CONSIDERATII TEORETICE SI
RELATII DE CALCUL

3.1 RAPOARTELE DE TRANSMITERE
RELATIVE

Raportul de transmitere intre doua roti dintate este
definit ca raportul vitezelor unghiulare absolute.
Roata satelit are insa miscare relativa fata de roata
centrala. Ca urmare, pentru a scrie raportul de
transmitere se urmareste transformarea mecanismului
cu axe mobile intr-un mecanism cu axe fixe. Acest
deziderat este posibil, daca bratul portsatelit devine
fix. In acest scop, se suprapune peste miscarile
directe ale elementelor, miscarea inversa a bratului
portsatelit. In acest caz, fiecare element este
caracterizat de o viteza unghiulara relativa fata de
bratul portsatelit, ca in tabloul de mai jos:

Elementul Vit. Absoluta Vit. Relativa
1 01 014=01-0)4
2 2 024=002-04
3 ©3=0 W34=-04
4 (QY} 0)44=(D4-(D4:0

Rapoartele de transmitere pot fi scrise cu vitezele
unghiulare relative si sunt numite rapoarte de
transmitere relative.

Rapoartele de transmitere relative i15,i%,3,i13 sunt

date de relatiile:

i4 _wl-w4_  z2
127 h2-w4 z1

i4 w2-w4_  z3
2137 _w4 22’

.4 _W1l-w4_z2%723
lig=— = ;
w4 z1xz2

3.2 RAPORTUL DE TRANSMITERE
TOTAL, INTRARE-IESIRE

Daca in ultima relatie se imparte la numarator si la
numitor cu —wa se obtine relatia:

4 _q W1_, .
113—1‘a—1'l14

din care rezulta:

. 4 14 _q 22¥23
l14—1'll3—1-21*22,
sau

i _1_ 1
AT ity
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