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3. Determinarea suprafeţei melcului abraziv 
 
Suprafaţa melcului generator, m , care este utilizatǎ pentru 

rectificarea flancurilor dinţilor roţii dinţate frontale, 2 , este generatǎ de 

suprafaţa cuţitului roatǎ, s , dupǎ cum se ilustreazǎ în figurile 4 şi 5. 

Determinarea suprafeţei melcului abraziv, m , se va efectua în 

urmǎtroarele etape:   
(i) Suprafaţa s , a cuţitului roată, este o suprafaţă a unei roţi 

dinţate cu dantură dreaptă în evolventă (figura 4 şi figura 5), 
determinată prin ecuaţiile:    
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Fig. 4  Ilustrarea schematică a angrenării cuţitului roată şi a melcului  

 
 

Fig. 5  Ilustrarea angrenării simultane a cuţitului roată, a melcului  
şi a roţii frontale 

 
    s bs s s s s sx r cos sin           ;        (5)  

     s bs s s s s sy r sin cos           ;        (6)  

    s sz u .                      (7)  
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 Aici,  şi , sunt parametrii suprafeţei; s su s  este unghiul care 

mǎsoarǎ jumătatea golului dintre dinţi pe cilindrul de bază;  este 

raza cilindrului de bază. Parametrii 
bsr

s  şi s  sunt reprezentaţi în figura 

3 ; parametrul  este direcţionat după axa  Semnele, superior şi 

inferior în ecuaţia (6), corespund profilurilor, I şi, respectiv, II (figura 3).  
su sz .

(ii) Suprafaţa melcului abraziv, m , este determinată în sistemul 

de coordonate  (Fig. 1), prin ecuaţiile:  mS
 

       m s s s ms s s s sr u , , M r u , ;     
 

         (8)  

   m m m
ms s s s

s s s

r r r
f u , ,

u

   
  

0      
   

.         (9) 

 
 Funcţia vectorialǎ  m s s sr u , , 


 reprezintǎ familia de suprafeţe 

ale cuţitului roatǎ, s , reprezentatǎ în sistemul de coordonate , în 

care se va reprezenta melcul abraziv. Parametrii 
mS

 s su , , în funcţia 

vectorialǎ m s sr u , s, 


, reprezintǎ parametrii suprafeţei cuţitului roatǎ.  

Matricea de transformare, , din sistemul de coordonate al 

cuţitului roatǎ, , în sistemul de coordonate al melcului abraziv, , 

are urmǎtoarea expresie: 

msM

sS mS

   ms mc cb ba asM M M M M    ,      (10) 

unde, produsul matriceal este format din matricele de transformare: din 
sistemul de coordonate al sculei, , în sistemul de coordonate 

auxiliar, ; din sistemul de coordonate, , în sistemul de coordonate 

auxiliar, ; din sistemul de coordonate, , în sistemul de coordonate 

auxiliar, şi din sistemul de coordonate, , în sistemul de coordonate 

al melcului abraziv, .  

sS

S

S
aS

bS

cS

a

b

cS

mS

Matricele de transformare, menţionate, sunt expuse în 
continuare:  

 

 

s s

s s
as

cos sin 0 0

sin cos 0 0
M ;

0 0 1

0 0 0

  
 


0

1

       (11)   
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ms

ba

1 0 0 a

0 1 0 0
M ;

0 0 1 0

0 0 0 1

          (12)  

 

  m m
cb

m m

1 0 0 0

0 sin cos 0
M ;

0 cos sin 0

0 0 0 1

   


  
       (13)   

 

  

m m

m m
mc

cos sin 0 0

sin cos 0 0
M .

0 0 1

0 0 0

  
 


0

1

      (14)  

 
 Produsul matriceal s-a efectuat dupǎ cum urmeazǎ:  
          

 mc cb ba as

m s m s
m m ms m

m m s m m s

m s m s
m m ms m

m m s m m s

m s m

M M M M

cos cos cos sin
sin cos a cos

sin sin sin sin sin cos

sin cos sin sin
cos cos a sin

cos sin sin cos sin cos

cos sin cos

     
        

    
           

        
      
           

    s m

.

cos sin 0

0 0 0

   
1

         (15) 
Expresiile coordonatelor punctelor familiei de suprafeţe ale 

cuţitului roatǎ se vor obţine pebaza ecuaţiei matriceale, dupǎ cum 
urmeazǎ: 

 

 

 
 
 

m s m s m m s

s m s m m s

s m m ms m

x x cos cos sin sin sin

y cos sin sin sin cos

z sin cos a cos ;

       

       

    



      (16)    
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 
 
 

m s m s m m s

s m s m m s

s m m ms m

y x sin cos cos sin sin

y sin sin cos sin cos

z cos cos a sin ;

       

       

     

      (17)  

      m s m s s m s s mz x cos sin y cos cos z sin .           (18) 

 
 Dupǎ cum, deja, s-a menţionat funcţia vectorialǎ  m s s sr u , , 


 

este familia de suprafeţe, s , ale cuţitului roată, reprezentată în 

sistemul de coordonate . Parametrii mS  s su ,  , în funcţia vectorială 

, reprezintă parametrii suprafeţei cuţitului roată, iar 

parametrul , în 

m s s sr u , , 





s  sm sr u s, , 


, este parametrul generalizat al 

mişcării. Se  menţionează că în timpul generării melcului, cuţitul roată şi 
melcul execută rotaţii în jurul axelor şi  Unghiurile de rotaţie, al 

cuţitului roatǎ,  şi al melcului abraziv,  (figura 1), sunt corelate de 

către ecuaţia:  

az mz .

ms

    s

m s

1
,

N





        (19) 

respectiv,         
    m s sN .          (20)  

 Unghiul de rotaţie al melcului abraziv, m , din ecuaţiile: (17); 

(18) şi (19), se va substitui prin expresia (21) şi se vor obţine expresiile 
coordonatelor punctelor familiei de suprafeţe ale cuţitului roatǎ sub 
forma: 

 

 
 
 

m s s s s m s s s

s s s s m s s s

s m s s ms s s

x x cosN cos sin sinN sin

y cosN sin sin sinN cos

z cos sinN a cosN ;

       

        

    



     (21) 

 

 
 
 

m s s s s m s s s

s s s s m s s s

s m s s ms s s

y x sinN cos sin cosN sin

y sinN sin sin cosN cos

z cos cosN a sinN ;

       

         

     



     (22)  

                 m s m s s m s s mz x cos sin y cos cos z sin .           (23) 

  
 În expresiile coordonatelor punctelor familiei de suprafeţe ale 
cuţitului roatǎ se vor efectua unele substituţii. 
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