A XVII-a Conferinta internationald — multidisciplinara
LProfesorul Dorin Pavel - fondatorul hidroenergeticii roménesti™
SEBES, 2017

TEHNOLOGIA DE VERIFICARE A CALITATII 5
ANGRENARII IN ANGRENAJELE MELC-ROATA
PLANA CU CONTACT LOCALIZAT

lleana-Dacia NAPAUl Radu NAPAL}—STOICA,
Mircea NAPAU, loan NAPAU

GEAR MESH QUALITY VERIFICATION TECHNOLOGY
OF WORM-FACE GEAR DRIVES WITH LOCALIZED CONTACT

Current paper refers generally to the mesh quality verification
technology of worm-face gear drives with localized contact, specifically
investigating gear drives kinematic precission, as well as teeth contact pattern,
as practical methods of evaluation of their quality in exploitation. Experimental
results, related to this technology are illustrated through practical examples, for
some patrticular gear drives, subject of this investigation.
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1. Controlul preciziei cinematice in angrenajul
melc-roata plana cu contact localizat

Verificarea preciziei cinematice prin rulare pe un singur flanc, a
angrenajelor melc-roata plana este singura metoda de control existenta
la aceasta data care reproduce conditiile de functionare ale transmisiei.
Considerand ca melcul piesa corijat are migcarea de referinta, efectul



erorilor cinematice se
manifestd prin acce-
lerari sau decelerari
ale rotii conduse, adica
ale rofii plane.

Fig. 1 Verificarea erorii
cinematice a angrenajului
melc-roata plana
cu contact localizat, pe
aparatul Klingelnberg
PEK 300
(i12=60:1,a=16 mm)

Abaterile  sunt
masurate Tn secunde unghiulare si reprezinta in fapt variatia raportului
de transmitere a angrenajului. Controlul preciziei angrenajului s-a
efectuat pe masina de masurat Kligelnberg PEK 300 (figura 1), dotata
cu traductori opto-electronici, masurandu-se eroarea de rulare pe un

singur flanc Fi' , respectiv, saltul de rulare pe un singur flanc fi' , dupa

norma DIN 3963. Elementele angrenajului se monteaza la cotele reale
de functionare pe cele doua brate ale aparatului, dispuse la 90°, cu
ajutorul unor dispozitive de adaptare, contactul avand loc permanent
pe un singur flanc, functie de sensul de rotatie a melcului. Antrenarea
melcului si rotii plane in miscare de rotatie se face prin intermediul
motorului electric dispus pe unul din bratele aparatului. Cand angrenaijul
se roteste, traductorii preiau erorile unghiulare pe toti pasii aflati in
contact. Erorile unghiulare sunt transmise unui registrator, care le
inregistreaza pe hartie milimetrica termosensibila. Corespunzator scarii
de precizie alese (32, in cazul de fata), pe hartia milimetrica se
inregistreaza valoarea erorii unghiulare masuratd Tn secunde
unghiulare (s.u.).

Eroarea de rulare pe un singur flanc F, , corespunde unei rotatii
complete efectuata de catre roata plana, iar saltul de rulare pe un
singur flanc f, , indica erorile a doua flancuri conjugate aflate in

angrenare.

Diagramele de masurare a erorii cinematice, aferente flancului
concav si convex al rotii plane, pentru angrenajul considerat (sens
dreapta), se prezinta in figura 2.



Fig. 2

SENS ORAR DE ROTIRE A ROTE PLANE

Diagrama de masurare a
erorii cinematice a
angrenajului
melc-roata plana cu
contact localizat, pe
aparatul Klingelnberg
PEK 300 (i12 = 60 :1,
a=16 mm)

Standardul DIN
3963, indica abaterile
admise ale erorilor de

SENS ANTIORAR DE ROTIRE A ROTHE PLANE rulare Tn ﬂm,
corespunzatoare mo-

dulului, diametrului de divizare si treptei de precizie a angrenajului.
Relatia de transformare a erorilor de rulare @, furnizate de aparatul de

masura in s.u., in um, are expresia:

_ 7-R,-1000

: = u. 1
F [um] 1803600 plsu] @)
in care, Ry, este raza de baza a rofii plane, exprimata in mm.

Valorile in um, obtinute in urma transformarii se compara cu
valorile limitd admise de norma DIN 3963, in vederea incadrarii
angrenajului Intr-o clasa de precizie data.

Precizia cinematicdA a angrenajului masurat se apreciaza
corespunzatoare clasei 7/6, DIN 3963.

2. Controlul petei de contact Tn angrenajul melc-roata
plana cu contact localizat

Localizarea contactului angrenajelor melc-roata plana presupune
existenta unei pete de contact in functionare, situata in zona de mijloc a
dintelui rotii plane, n jurul punctului de calcul, acoperind aproximativ
60% din suprafata activa a dintelui, atat pe inalfimea cat si pe lungimea
acestuia, oricare alta pozifie sau dimensiune a acesteia constituind un
indiciu al existentei unor erori de transmitere Tn correcta functionare a
angrenajului (figura 3).



Fig. 3
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Pata de contact pentru angrenajele cu contact localizat
considerate s-a pus 1n evidenta prin montarea elementelor
angrenajelor, la distantele de functionare, pe masina de masurat
Kligelnberg PEK 300 (figura 4).

Detalii ale amplasarii si marimii petelor de contact pe flancurile
dintilor rotilor plane, pentru doua angrenaje particulare investigate, sunt
prezentate in figurile 5 si 6.

Fig. 4
Controlul petei
de contact a
angrenajului
melc-roata plana

cu contact
localizat, pe

aparatul
Klingelnberg

PEK 300

(ii2=60:1,
a =16 mm)




Fig. 5

Pozitia si marimea petei de
contact, pe flancurile concav si
convex ale rofji plane, a
angrenajului melc-roata plana
cu contact localizat
(i12=60:1,a=16 mm)

Fig. 6

Pata de contact, pe flancurile
concav si convex ale
rotii plane a angrenajului melc-
roata plana cu contact
localizat
(i12=386:1,a=12 mm)

Angrenajele  melc-
roata plana cu contact
localizat testate se prezinta
in figurile 7 si 8.

Fig. 7

Angrenaj melc-roata
plana cu contact localizat
(i12=36:1,a=12 mm)




Fig. 8

Angrenaj melc-roata
plana cu contact localizat

\.‘“ (i12=60:1, a =16 mm)

3. Concluzii

Rezultatele utilizarii Tn conditii operafionale practice, a
angrenajelor melc-roata plana cu contact localizat investigate, a caror
calitate a fost verificata utilizand tehnologia presentata, releva o buna
comportare a acestora din punct de vedere al zgomotului si uzurii in
exploatare, technologia considerdndu-se corespunzatoare stadiului
curent de dezvoltare a acestor angrenaje.
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