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Przekfadnie z kotami typu Beveloid — poréwnanie z klasycznymi
przektadniami pod kgtem rownomiernosci pracy

Streszczeni: Artykut zawiera poréwnanie przektadni o typowym ksztatcie zeba z przektadniami o kotach typu
Beveloid. Przedstawiono rowniez sposéb wyznaczania sladéw styku w tego typu przektadniach.

Gears with Beveloid shaped teeth - comparison between gear units with
normal shaped teeth

Abstract: This paper comprises of comparison between gear units with normal shaped teeth and gears with
Beveloid shaped ones. There is also shown the method of finding the surface of action in this kind of gears

1. WPROWADZENIE

W przektadniach zebatych stosowanych w sprzecie AGD czesto stosowane sg
przektadnie zebate wykonywane z tworzyw polimerowych. Stosowanie ich jest
uzasadnione z uwagi na koniecznos¢ zmiany predkosci obrotowych, co wymuszone jest
niejako charakterystykami wspotczesnych silnikdw elektrycznych lub koniecznoscig
zastosowania réznorodnych przystawek, wymagajgcych innych predkosci obrotowych.
Dodatkowo sprzet taki pracuje okresowo i nie wymaga sie od takich przektadni wysokich
sprawnosci. Sg natomiast znacznie tansze w produkcji do analogicznych két stalowych.
Przemyst stosujgcy te przekfadni jest jednak konserwatywny. Przewaznie przekfadnie
takie projektowane sg na wzoér i podobienstwo przektadni stalowych. Technologia
wytwarzania takich két pozwala na wytworzenie takich geometrii, ktére sg trudno lub
nieosiggalne klasycznymi technikami  obrébki kot stalowych.  Warto  zatem
poeksperymentowac z innymi rodzajami uzebienia

2. ETAPY MODELOWANIA

Na ponizszych rysunkach przedstawiono etapy modelownia kot zebatych typu
Beveloid. Ponizsza metoda moze by¢ rowniez stosowana da modelowania innych
rodzajow kot zebatych.

St

Symulacja nacinania kot zebatych metoda Przyktadowy wrab miedzyzebny otrzymany w Koto zebate z powierzchniami bocznymi zebow opisanymi
bezposredniej symulacji CAD wyniku symulacji obrobki powierzchniami trzeciego stopnia
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3. Wyznaczanie sladow styku w funkcji obrotu
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W(glebienie powierzchni zebéw na glebokos¢ &, Przyktadowy $lad styku pokazany na jednym z két wyznaczony w kilku wzajemnych polozeniach kot

4. Seria analiz przeprowadzona dla dwoch typow przektadni (z punktowym
Sladem styku, z liniowym Sladem styku)

Kota typu beveloid o srubowo-wypuktejlinii zeba
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Kota typu beveloid o prostej linii zgba
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5. WNIOSKI

Na rysunkach ponizej zestawiono wykresy zmian pola $ladu styku w funkcji obrotu
kot w przektadni. Jak widaé wsrdd uzebien z liniowym sladem styku najmniejsze wahania
wykazuje przekfadnia z kotami typu Beveloid o zebach prostych. W drugiej grupie, wsrod
przektadni z punktowym s$ladem styku najmniejsze wahania wystepujg dla két typu
Beveloid o wypuktej linii zeba.
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Kota o liniowym sladzie styku
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1 - Kota walcowe o zebach prostych, 2 - Kota walcowe o srubowej linii zeba,
3 - Kota typu Beveloid o zebach prostych

045 Kota o punktowym $ladzie styku
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1 - Kota walcowe o $rubowo-wypukiej linii zeba, 2 - Kota typu Beveloid o sSrubowo-wypuktej linii zeba,
3 - Kota typu Beveloid o wypukiej linii zeba

Nalezy spodziewac sie, iz kota takie bedg pracowaty ptynniej z uwagi na
najmniejsze zmiany pola $ladu styku. Podczas pracy takiej przektadni liczba przyporu nie
zmienia sie w tak duzym zakresie jak na przyktad dla kot walcowych o prostej linii zeba. W

przektadni takiej w mniejszym stopniu bedg powstawaty drgania skretne spowodowane
nierbwnomiernoscig przeniesienia napedu.

Rzeczywisty model przektadni planetarnej z kotami typ Beveloid, wykonany
metodami szybkiego prototypowania, odznaczyt sie znacznie lepszymi parametrami pracy
niz jej odpowiednik z kotami walcowymi o prostej linii zeba.

3



Artykut Autorski z X Forum Inzynierskiego ProCAx, Sosnowiec/Siewierz, 6-9 pazdziernika 2011r.

Doswiadczenie zostato przeprowadzone za pomocg miernika hatasu. Przektadnia z
kotami typu Beveloid emitowata hatas ok 2 dB mniejszy od jej odpowiednika o kotach
walcowych o prostej linii zeba.
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