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1. Wstep

Przektadnia falowa jest typem przekiadni mechanicznej pra-
cujgcej rzekomo na nowej zasadzie.W zwiazku z tym pojawito sie
wiele publikacji dotyczacych okreslenia geometrii i kinematy-
ki zazebienia tego typu przektadni.

Celem niniejszego artykutu jest podanie pewnej wspélnej za-
sady dziatania (cechy) istniejgcych przektadni mechanicznych.
Do tej pory bowiem podawano wytgcznie opis dziatania mecha-
nizméw sktadajacych sie na dany typ przekiadni (por. np[2],(]3]
oraz zajmowano sie przedstawieniem rdéznych sposobéw jej reali-

zacji.
ITa przyktadzie przekiadni falowej szczegétowo oméwione bedzie
zagadnienie geometrii i kinematyki zazebienia.

2. Zasada dziatania przektadni

Okreslenie. Przektadnig nazywa¢ bedziemy mechanizm reali-
zujacy funkcje liniowa

Vool f, (2.1)

gdzie "i" jest liczba przetozenia przektadni, a <t sa Kkata-
mi obrotéw watkow, w przypadku przektadni mechanicznej.
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Wszystkie istniejagce przektadnie mechaniczne majg  wspdlng
zasade, ktorag podamy postugujac sie nastepujgcym modelami niech
bedg dane dwa okregi np. wspoétsrodkowe o réznych promieniach
(rys. 1.2). Jesli na obwodzie jednego z nich odmierza¢ bedzie-

Rys. 2
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my ciggle tuki drugiego, w ten spos6b, by para koncow A* i B *
rownych tukéw AA* BB* okregéw (rys, 1,2} lezata na wspol-
nej prostej 1, to druga para koricow A i B nie moze leze¢ na
wspbélnej prostej przechodzacej przez $rodek 0, lecz na dwa
réznych 1~, Ig, i wtedy mozliwe sg obroty wszystkich  trzech
prostych. Miedzy katami obrotéw kazdej pary prostych, sposrod
trzech wyzej wymienionych, zachodzi zwigzek (2.1). Oznacza to,
ze jesli okregi rys. np. 1 przyjmie sie za model przektadni,to
jej zasada bedzie ciggte odmierzanie obwodu jednego okregu na
obwodzie drugiego w sposéb podany wyzej.

3. Realizacja modelu przektadni

Wistniejacych przektadniach bezposrednie odmierzanie tuka
jednego okregu na obwodzie drugiego okregu uzyskuje sie przez:

1) przesuniecie wzgledem siebie okregdw 1,2 modeluw ich pta-
szczyznie, az do zetkniecia sie (rys. 3)]

Rya. 3



256 Julian Marszal

2) deformacje okregu (rys. 1) do zetkniecia sie (niekoniecznie
punktowego) z okregiem 1 (rys. 4). z zachowaniem tego same-
go obwodu przed i po deformacji. Deformacja okregu 2 na fi-
gure 2* (rys. 4)(w zasadzie) jest ograniczona. Ogranicze-

nia te wynikajg z istnienia elastycznego pierscienia zeba-

tego i okreSlonego zarysu zebdéw. NajczeSciej stosuje sie de-
formacje o $rodku 0 (rys. 4) dzieki ktorej uzyskuje sie
wspotosiowos¢ i symetrie obcigzenia przektaani rzeczywistej.

Rys. 4

Wrzeczywistej przektadni, osie normalne do ptaszczyzn okre-
gow modelu mogg by¢ wzgledem siebie ustawione pod dowolnym ka-
tem; w tym celu stosuje sie powierzchnie toczne stozkowe (prze-

ktadnie stozkowe) lub klin (Slimakowe).
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4« Zazebienie przektadni

Wistniejacych przekiadniach odmierzanie (toczenie bez po-
§lizgu) tuku okregu 2 na okregu 1 (rys. 1) uzyskuje sie przez
wykonanie na powierzchniach tocznych wystepéw i wgtebien (ze-
bow); zapewnia to toczenie sie bez poslizgu. Wwyjgtkowych przy-
padkach efekt ten mozna uzyskaé¢ przez wywotanie miedzy powierz-
chniami tocznymi dostatecznie duzej sity tarcia (przekiadnie
cierne). Jes$li zeby przektadni majg spetnia¢ swojg role,to mur
szg by¢ tak wykonane by w czasie toczenia sie bez poslizgu -
powierzchnie toczne miaty ciggty kontakt.

Z podanego wyzej warunku wynika sposob okres$lania ksztattu
tego rodzaju zazebienia. Ksztatt ten uzyskamy, stosujgc pewna
metode, ktéra polega na znalezieniu obwiedni rodziny krzywych
[1]. Rodzina ta jest zhiorem potozeh zarysu zeba jednej powierz-
chni tocznej wuktadzie wspoétrzednych sztywnie zwigzanym z pta-
szczyzna styczng do drugiej powierzchni tocznej.

5. RoOwnania okres$lajace zwigzki miedzy zarysami zebéw a ksztat-

tem elastycznego piersScienia przektadni falowej

Na wstepie okresliny ruch punktu Q okregu zdeformowanego
2’ (rys. 5)» przy obrocie prostej 1 i 17, a unieruchomionej pro-

stej lg. Jesli 12 nie obraca sie, to przy obrocie prostej 1
kazdy punkt krzywej 2’ porusza sie po krzywej k (rys. 5). Z
poréwnania tukéw A’ Q i B”B otrzymamy réwnanie okreslajg-

ce tor "k" punktu Q

a0 . *-v -a (er) + iR"tj2 dTT-V

Ve[0t3N] (5.1)
R - R(V)
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W przypadku nieruchomej prostej 17, a przy obrocie prostej 1,
punkt Q wedruje po krzywej S (rys. 5)» ktorej réwnania sa
nastepujace:

[0,%1(5.2)

Rys. 5

Zaktadajgc, ze:

1) na powierzchni pierscienia P (rys. 6), wykonane sg zeby i
tak ustalone, ze punkt 0’ zeba lezy na krzywej 2't

2) oS zeba jest normalna do 2%;

3) wstrefie zazebienia podziatka zebéw na krzywej 2* nie ule-
ga zmianie|
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4) zeby nie ulegaja deformacji wczasie pracy przektadni. Po-
stugujac sie pojeciem obwiedni wyprowadzono nastepujgce row-
nania okreslajgce zwigzki miedzy zarysami zebow a ksztattem

krzywej 2’ (rys. 6):

-X sin<3+ y coso+ FAVjsin'J* f(x cos<5+ y sind - R(V) cos 'J),

x(sind.f’ (x1)-cosS) - y(sin§+ f’(x1l)cos6 ) = (5.3)

= R(V) -|r (-cos«J+ f’ix”sin'j) - R*(V) 7 (sin$ +f(x1)cos ),

V —
gdzie <y» arctg RR® > 6 »*P-V-j +7, Rgtf - NNR(T)+ NTATT
0
<ejo.iir]- kat obrotu prostej 1 (rys. 6), kat - miedzy pro-

mieniem R(V) krzywej 2’ (rys. 6), a normalng do krzywej 2,f(x1)
jest réwnaniem zarysu zeba ns pierscieniu P (rys. 6),x"«x cosé+
+y 8ind.
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Réwnania (5*3) okres$lajg zwigzek miedzy zarysami zebdéw  pier-
Scienia F i 1, a ksztattem krzywej 2* (rys. 6).

Réwnania (3.3) mogg mie¢ rowniez postac

7 - s(x) (5.4)

» g (*) t
gdzie g(x) jest zarysem zeba pierscienia 1 (rys. 6)x»R(V)cos<5k
+ x1 cos6 - yl sin<5)y = RAsin6” + x”sinS + yl cosd,» »S-f.
W przypadku nieruchomej prostej 1- (rys. 6),rownania okre-
S$lajgce zwigzki geometryczne przektadni falowej, otrzymamy sta*
winian do réwnan lub ~»4.1 w mielgc« S{I odpowiednio
F (T)+[r*(f)] dT.

Jesli zarysy zebow i R(V) beda spetniaé¢ rownania (5*3) Ilub
(5.4), a zarysy zebow beda wspotpra

23tr2- 4J Nr2(t) +[r(Mp <rm,
0

R'(f) “ 0, R(0) . RI1

to oznacza¢ bedzie, ze istniejg
takie zarysy i R(V), przy za-
chowaniu ktérych zrealizowana
zostanie funkcja (2.1).
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rEGKETFM SAIErJIEUHH M KKUELIATKKA BAHHOBOIT UETEfIAWII

Pe 3dme

B CTaTbe oniicbiBaeTCH HeKOTopuii c006tUHii npmmvin cymecTByemKX
MexaHHiiecKKx nepejatin h bo3mojkhocth peann3aunn btcto npnimnna.
SaTeM onpeaeTaBliaeTCH ypaBHeiina, KOTopue aojixhu HcnoaHnaThb
koHTypy 3y(5eB m ipopMa ynpyrcro KOJibua bojihoboh nepesayn, utcSm

3aBiiCMMoCTn MejKAy yrlJiaMK noBopotoB b nepesaiisi dtuia jifuieftHoa,
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THE GEOMETRY OP COGS AND KINEMATICS
CP THE ONDULATED TRANSMISSION

Summary

In the annoncement it was suggested a certain cammon prin-
ciple of existing meoanical transmissions identifying them, at
the same time the possibility of realization (the gears model)
this principle. Beside this, were offered the equations, which
ought to execute the outlines of the cogs and the form of the
elastic ring of the ondulated transmission in order to the de-
pendency between the angles of rolations in transmission, was
of the line.



