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3.5.1. Mecanisme de actionare a directiei melcate

.....

variamte constructive: melc cilindric—roatd melcatd, melc globiodal-sector dintat central, melc cilindric—
sector dintat frontal, melc globoidal-rola.

1. Mecanismul cu melc globoidal si sector dintat central

Schema de principiu a mecanismului de
actionare a directiei cu melc si sector dintat este
reprezentatd in figura 3.15, iar constructia unui
astfel de sistem se prezinta in figura 3.16 a.

Melcul globoidal 2 este fixat prin caneluri pe
arborele 7 al volanului si angreneaza cu sectorul
dintat §. Sectorul dintat este rigid cu axul /2 al
levierului de directie. Miscarea se transmite de la
volan, prin intermediul arborelui acestuia, la melc,
iar melcul, angrenand cu sectorul dintat, roteste
axul levierului de directie intr-o parte sau alta.
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Fig. 3.16 — Constructia mecanismului de actionare a directiei cu melc—sector dintat central

Reglarea jocului axial al melcului, montat in caseta de directie / prin intermediul rulmentilor cu role
conice 4 si 11, se realizeaza cu ajutorul piulitei 6 care este fixata cu surubul 5 in pozitia corespunzatoare
jocului axial prescris al rulmentilor.

Reglarea jocului axial al angrenajului melc—sector dintat se face prin rotirea capacului /3 al casetei
si deci a axului /2 si al sectorului § 1n jurul surubului /0, cu ajutorul surubului excentric 9 si bucsei
excentrice /5 pana la atingerea valorii prescrise a jocului. Asezarea sectorului dintat in pozitie simetrica
fatd de melc se face cu ajutorul surubului 14.

Forma globoidald a melcului este folositd pentru marirea unghiului de rotire a sectorului dintat fara
iesirea acestuia din angrenare cu melcul. Tot in acest scop sectorul dintat se realizeaza cu trei dinti ceea ce
determind reducerea presiunii specifice si deci a uzurii angrenajului.

In figura 3.16 b este reprezentati variatia randamentului direct si a raportului de transmitere in
functie de unghiul de bracare y. Dezavantajul acestui tip constructiv de mecanism de actionare a directiei
il constituie valoarea mica a randamentului (7, =~ 0,5 si ; =~ 0,4), dar raportul i, = z, /z; = const. este mare.
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2. Mecanismul de actionare cu melc cilindric si sector dintat frontal

Constructia mecanismului de directie cu melc cilindric si sector dintat frontal este prezentat in figura
3.17.

Fig. 3.17 — Mecanism de actionare a directiei cu melc globoidal-sector dintat frontal.

La capatul arborelui volanului 4, se gaseste melcul 3, care angreneaza cu sectorul elicoidal 8, cu
danturad frontala. Arborele volanului se sprijind in caseta 7, prin doi rulmenti cu role conice 2. Sectorul
elicoidal & este rigid cu axul levierului /7, care se gaseste montat In caseta de directie prin intermediul
rulmentilor cu ace 9. Levierul se monteaza pe partea canelatd a axului /7.

Reglarea jocului dintre melc si sector se obtine prin deplasarea axului levierului Tmpreuna cu
sectorul. Reglarea jocului rulmentilor 2 se face cu piulita / si garniturile 6.

Aceastd variantd constructiva este utilizatd la autovehiculele de tonaj mare deoarece asigurd, la o
greutate si dimensiuni de gabarit nu prea mari, o presiune specifica redusa in angrenaj.

3. Mecanismul de actionare cu melc globoidal si rold se compune dintr—o rola simpla, dubla sau
tripla (in functie de efortul ce trebuie transmis) si un melc globoidal care asigurd randament ridicat
datorita frecarii de rostogolire intre cele doud elemente.

In figura 3.18 este reprezentat un mecanism de directie cu melc globoidal si rola dubla.
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Fig. 3.18 — Mecanism de directie cu melc globoidal si rola dubla.
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Sistemul de actionare a directiei este format din urmatoarele elemente: / — cuplaj elastic, 2 —
garnituri reglare, 3 — arbore volan, 4 — melc globoidal, 5 — ax rola, 6 — rola dubla, 7 — ax directie, § —
caseta, 9 si 12 — rulmenti cu role conice, // — saibe, /3 — inel etansare, /4 — furca, /5 — siemering, /16 —
stift fixare, /7 — piulita, /8 — buton sprijin, /9 — rulment role, 20 — capac, 2/ — orificiu lubrifiere.

Melcul 4 este montat la capatul axului volanului 3 si se sprijind in caseta § prin intermediul
rulmentilor 9 si /2. Rola 6 este montatd pe boltul 5 intre bratele furcii /4 prin intermediul a doi rulmenti.
Furca /4 este executatd dintr-o bucata cu axul 7 al levierului de directie 23 fixat cu piulita 24. Axul
levierului de directie este montat in caseta de directie cu unul dintre capete sprijinit pe rulmentul 79.
Intrarea impuritatilor in interiorul casetei este Tmpiedicatd de garnitura de etansare 22 si siemeringul /5.
Capacul /0, fixat cu suruburi, actioneaza asupra bucsei // ce contine inelul exterior al rulmentului 9.

Garniturile de reglaj 2 de sub capac servesc la reglarea jocului axial al melcului. In capacul lateral al
casetei 20 se afla surubul /8 care este legat de axul levierului de directie. Reglarea jocului angrenajului
dintre melcul globoidal si rola, care sunt montate excentric, se face prin surubul de reglare /8 (protejat de
piulita /7), care deplaseaza axial rola impreuna cu axul 7.

Fixarea piulitfei dupa reglare se face cu stiftul /6. Busonul 2/ serveste pentru introducerea
lubrifiantului in casetd. Cuplajul elastic de cauciuc / face legdtura intre partea inferioard a axului
volanului 3 si partea centrala (axul volanului este divizat in trei parti). Garnitura /3 asigura etansarea
axului volanului la intrarea in caseta.

Mecanismul de la autocamioanele cu directie avansata reprezentat in figura 3.19 se compune din
caseta de directie propriu-zisd 4 (cu angrenaj melc globoidal si rola tripld), caseta /3 cu angrenajul in
unghi si trompa /4 in interiorul céreia se afla axul de transmisie intre cele doua casete.

Constructia sistemului de actionare

%\:\\\\ a directiei este compus din urmatoarele
P ‘5‘\ b~ elemente:
2 ~/ - 1 —volan,

J/ 2 —ax volan,

ﬁ‘_ ; 3 — ax intermediar,
4 — caseta de directie (mecanismul de

'3 "é\?\ P actionare),

< 5 —levier de directie (comanda),

6 — bara longitudinala de directie,
7 — brat fuzeta,

8 — leviere fuzete,

9 — bara transversala de directie,
10 — puntea propriu—zisa,

11 — pivoti,

12 — fuzete,

13 — angrenaj conic,

Fig. 3.19 — Sistem de directie avansat de la autocamioanele ROMAN 14 — trompa.

3.5.2. Mecanisme de actionare a directiei cu surub

La mecanismele de actionare cu surub migcarea se transmite de la volan la levierul de directie prin
intermediul unui surub pe care se afla o piulita ce transforma miscarea de rotatie a acestuia in miscare de
translatie care este transmisa levierului de directie printr—o manivela sau alt organ intermediar.

Mecanismele de actionare a directiei cu surub se utilizeaza la autocamioanele grele, unde se cere
raport de tranmitere mare la un gabarit redus. Dezavantajul acestor mecanisme este randamentul scazut
datorat frecarilor mari intre flancurile spirelor surubului si piulifei. De asemenea transmisia surub—piulita
se uzeaza repede si nu permite reglarea jocurilor care apar din aceasta cauza.

Tipurile constructive de mecanisme de direcfie cu surub sunt: surub—piulitdi—maniveld, surub
oscilant—piulitd, surub—piulita oscilanta, surub—piulitd—sector dintat.

Raportul de transmitere al mecanismului cu surub poate fi constant sau variabil in functie de
constructie, iar piulita poate fi fixa sau rotitoare.



Constructia si calculul sistemelor de control a miscarii autovehiculelor

1. Mecanismul de actionare cu surub-piulita si maniveld

In figura 3.20 este reprezentat un sistem de actionare a directiei cu surub—piulitd si manivela cu
raport de transmitere variabil la care piulita nu se roteste.

La partea inferioarda a arborelui
volanului / se afla surubul 2 pe care este
piulita 3. Manivela 6 este montatd pe axul
4 al levierului de directie. La rotatia
volanului, piulita se deplaseazd in lungul
surubului, iar manivela Tmpreund cu
levierul de directie se rotesc cu un anumit
unghi.

La acest tip de mecanism se regleaza
numai jocul axial al arborelui volanului.

Surubul are de obicei filet trapezoidal
cu mai multe inceputuri cu unghiul de
inclivare a spirei de § ... 11°.

Raportul de transmitere se determina
cu relatia:

i —dov (3.28)
dg

in care: ¢, — unghiul de rotire al volanului,

S — unghiul de rotire al arborelui levierului.

in functic de pasul p al filetului

surubului, unghiul de rotire S si distanta »

de la axul volanului la arborele levierului
se calculeaza:

2-w-r
@y, =

tef3 (3.29)

iar raportul de transmitere rezulta:

Fig. 3.20 — Mecanism de actionare a directiei cu . 2-m-r
surub-piulita si manivela la = 2 (3.30)
' p-cos” f

Din aceasta relatie se observa ca raportul de transmitere este variabil cu deplasarea piulitei, valoarea
minima fiind:
I (3.31)
N P
Jocul din angrenare rimane constant pe toatd lungimea surubului. In caz de uzurd peste o anumita
limitd surubul si piulita se inlocuiesc.
Randamentul acestui mecanism este scazut datoritd frecarilor din cupla surub—piulitd si din
articulatia piulitei cu manivela.

2. Mecanismul de actionare cu surub oscilant si piuliti

Pe arborele volanului 4 (figura 3.21), la partea inferioara, se gaseste o portiune filetatd 6 pe care se
afla piulita 5. Manivela 7 este prevazutd cu o furca cu doud brate in ale carei orificii intrd umerii piulitei.
Manivela este montatd pe axul § al levierului de directie 9 care se sprijind pe caseta de directie printr—o
bucsa.

La partea superioara, arborele volanului 4 este montat intr-o cdmasa de protectie, prin intermediul
unui rulment cu bile 2, fixat In interiorul camasii de protectie prin intermediul a doud inele din cauciuc 3,
realizandu—se astfel un reazem oscilant al arborelui volanului. In timpul rotirii volanului cu un unghi ¢,
piulita se deplaseaza in lungul surubului, iar manivela se va roti cu un anumit unghi f impreuna cu axul
levierului de directie. De asemenea, piulifa care este legatd de maniveld va trebui sd descrie pe langa
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miscarea axiald o miscare de rotatie pe acelasi arc ca si manivela, migcare posibild datoritd reazemului
oscilant pe care se afla montat arborele volanului care, in timpul functionarii, se inclina cu unghiul a.

Fig. 3.21 — Mecanism de actionare a directiei cu surub oscilant §i piulifa:
a) constructie, b) schema cinematica.

La acest tip se mecanism lipseste posibilitatea de reglare a jocului axial al arborelui volanului si se
utilizeaza la automobilele de mare tonaj si la unele troleibuze.

Si acest tip de mecanism are raportul de transmitere variabil care se mareste la deplasarea piulitei
fata de pozitia mijlocie.

3. Mecanismul de actionare cu surub si piuliti oscilantd este reprezentat in figura 3.22.

In timpul rotirii volanului, piulita 2 se deplaseaza in lungul surubului /, iar manivela 3 descrie un
arc de cerc de raza r cu centrul pe axul levierului de directie 4, iar piulita care este legatd de manivela va
trebui sd descrie, pe langad miscarea axiald, acelasi arc; aceastd migcare este posibild prin oscilarea piulitei
pe surubul /.

Raportul de transmitere are aceeaasi variatie ca la solutia surub oscilant si piulita:

_2-7z-r+ n-r-sin f

l p _n2+(r-cosﬂ—l)2

(3.32)

Fig. 3.22 — Mecanism de actionare a directiei cu surub si piulifa oscilanta.
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Aceastd variantd constructivd pentru actionarea
directiei este aplicatd la autovehiculele de mic litraj
deoarece are gabarit foarte redus.

Solutia nu permite reglarea jocului dintre surub si
piulita, dar se poate regla jocul axial al surubului.

Pentru marirea randamentului, care este redus in
cazul frecarii de alunecare la nivelul cuplei filetate, se
utilizeaza varianta cu surub cu bile repreyzentata in figura
3.23 (frecare de rostogolire intre surubul / si piulita 2)
recircularea bilelor 3 fiind asiguratd prin doud tuburi de
ghidare montate la capetele piulitei.

Fig. 3.23 — Mecanismul de actionare a directiei cu surub si piulita
oscilanta cu bile.

4. Mecanismul de actionare cu surub, piulita si sector dintat reprezentat in figura 3.24 a este
compus din surubul 3 care antreneaza piulita—cremalierd / ce roteste sectorul dintat 4 fixat de axul 5 al
levierului de directie. La randul ei piulita este ghidata de butonul 2 printr—un canal cu diverse forme (A,
B, C, D, E, F corespunzitoare unei anumite variatii a raportului de transmitere).

Tendinta de marire a randamentului a condus la realizarea constructiei din figura 3.24 b prin
utilizarea unei cuple surub—piulita cu bile.
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Fig. 3.24 — Mecanism de actionare a directiei cu surub, piulita si sector dintat:
a) cu frecare de alunecare, b) cu frecare de rostogolire.
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3.5.3. Mecanisme de actionare a directiei cu manivela pot fi de doua tipuri constructive: melc—
maniveld cu un bolt (figura 3.25) si melc—manivela cu doud bolturi (figura 3.26)

Aceasta solutie ofera
posibilitatea obtinerii
variatiei dorite a raportului
de transmitere.

In functie de conditiile
care se pun la executarea
melcului, se poate obfine un
raport de transmitere
constant, sau un raport de
transmitere  variabil cu
rotatia volanului fatd de
pozitia mijlocie.

Pentru marirea
randamentului acestor
mecanisme, boltul se poate
monta in manivela 3 pe un
rulment cu ace, inlocuind
frecarea de alunecare cu cea
de rostogolire (#, peste 0,7).

Dreapto

Fig. 3.25 — Mecanisme de actionare a directiei cu melc—manivela cu un singur bolt.

2. Mecanismul de actionare cu melc si manivela cu doua bolfuri

Datorita presiunii specifice mari dintre
bolt si melc si a uzurii intense a acestora, s-
au construit mecanisme cu maniveld care
sunt prevazute cu doua bolturi (figura 3.26).

Astfel, solutia asigura un unghi mare de
rotire a levierului de directie tn comparatie
cu solutia cu un singur bolt.

In cazul unghiurilor mici de bracare a
rotilor, ambele bolturi ale manivelei se afla
in angrenare cu melcul, iar la marirea
unghiului unul din bolturi iese din angrenare.
Pasul surubului melc nu este constant, dar
trebuie ales astfel incat sa fie posibild
angrenarea concomitentd a celor doua bolturi
cu melcul, asigurandu/se variatia aleasa
pentru raportul de transmitere.

La aceastd solutie, bolturile sunt
monatte Tn manivela pe rulmenti cu ace.

Fig. 3.26 — Mecanism de actionare a directiei cu
melc—manivela cu doud bolfuri.
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3.5.4. Mecanismele de actionare a directiei cu roti dintate

Pentru actionarea directiei la autovehicule se utilizeazd mecanisme cu roti dintate care pot fi:
cilindrice, conice sau pinion-cremaliera.

Mecanismele cu roti dintate cilindrice sau conice se utilizeaza destul de rar datoritd dificultati
obtinerii raportului de transmitere necesar in cazul unor gabarite acceptabile, precum si datorita

Mecanismul de actionare cu pinion §i cremalierd reprezentat in figura 3.27 a se utlizeaza la
autovehiculele cu suspensie independenta a rotilor si bard transversald de directie, astfel incat numarul
articulatiilor se reduce la patru fata de alte solutii care necesita cel putin sase articulatii.

Pinionul cu dinti inclinati § al axului voalnului 5 este montat pe doi rulmenti radial-axiali 7 la care
jocul se regleazd cu garnituri montate sub capacul inferior al casetei de directie. Cremaliera 9 este
realizatd pe o bara de sctiune circulara care este introdusa in teava de otel 6. Angrenarea corectd intre
pinion si cremalierd este asiguratd de dispozitivul 3. Jocul angrenajului se stabileste cu ajutorul
garniturilor 2. In orificiul din centrul dispozitivului se monteaza plunjerul de bronz 4 care aste apisat de
arcul /0 pe cremaliera. Efortul produs de plunjer nu trebuie sa depaseasca o anumita valoare pentru a nu
provoca griparea, realizand numai frecarea necesara a mecanismului.

Capetele cremalierei se asambleaza cu barele oscilante (bieletele) prin articulatii sferice.
Patrunderea murdariei la angrenaj este impiedicata de burduful de cauciuc /.

Mecanismul de actionare cu pinion si cremaliera asigurd rapoarte de transmitere mari (bracari mari
ale rotilor la rotiri mici ale volanului) cu valoare constanta.

Acest tip de mecanism se intalneste la autoturismele Dacia, Renault, Citroen, Logan, etc.

a) b)

Fig. 3.27 — Mecanism de actionare a directiei cu pinion §i cremalierd.

Mecanismele de actionare a directiei cu pinion si cremalierd au reversibilitate mare, iar pentru
micgorarea acesteia unele mecanisme sunt prevazute cu un arc de readucere care se opune rotirii
volanului.

Solutii constructive ale mecanismului de actionare a directiei cu pinion cremalierd sunt prezentate in
figura 3.28.
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In cazul variantei din
figura 3.28 a jocul dintre
pinionul 2 si cremaliera 3 este
compensat de arcul 5, iar
pentru atenuarea socurilor de
la volan se utilizeaza
articulatia elastica 4 montata
pe arborele volanului.

Cuzinetul flotant 8
serveste la ghidarea
cremalierei. Etansarea
mecanismului se realizeaza
prin inelul de etansare 7 si
burduful elastic 6.

La varianta constructiva
din figura 3.28 b reglarea
jocului dintre pinionul /7 si
cremaliera 2 se realizeaza prin
rotirea mansonului excentric
3, in care este dispus pinionul,
iar fixarea acestuia se face cu
surubul 4.

Fig. 3.28 — Variante constructive de mecanisme de actionare a directiei cu pinion §i cremalierd.

Solutia din figura 3.28 c¢ permite reglarea jocului din angrenaj cu ajutorul unei pastile deplasabile
radial prin surubul de reglare 2 in care se gaseste montat lagarul / al axului pinionului.

La mecanismul de actionare a directiei cu pinion cremalierd raportul dintre viteza liniard a
cremalierei si viteza unghiulara a pinionului / este constant si egal cu raza de divizare a pinionului:

Y oopg, 22 (3.33)
, 2
in care: m — modulul danturii, z — numarul de dinti ai

pinionului.

In mod conventional, in cazul mecanismelor de
actionare a directiei cu pinion si cremalierd, raportul de
transmitere este definit ca raoprt intre diametrul volanului si
diametrul de divizare al pinionului:

D ]
i, =—" (3.34)
D y ) Fig. 3.29 — Schema cinamatica a

mecanismului pinion-cremalierd.

3.6. Calculul mecanismului de actionare a directiei

Deoarece determinarca fortelor care actioneaza in sistemul de directie este dificila, acesta se
calculeaza in ipoteza ca forta tangentiald maxima F,n.x care se aplicd de catre conducatorul volanului
poate atinge valoarea de 400 N.

1. Arborele volanului este solicitat la torsiune sub actiunea fortei Fymax aplicatd la raza R, rezulta
momentul de torsiune:

M, =F, nax R, (3.35)

si tensiunile de torsiune care trebuie sa nu depaseasca valoarea admisibila:



Constructia si calculul sistemelor de control a miscarii autovehiculelor

M
r,=—L<r (3.36)

at
WP

Valorile tensiunilor admisibile la torsiune determinate pentru Fm.x = 400 N sunt 40 ... 50 MPa.
Tinand seama ca arborele volanului este tubular, modulul de rezistenta polar se determina cu relatia:
4 44
W, = M (3.37)
P 16-D

unde: D si d sunt diametrul exterior, respectiv interior al arborelui volanului.

2. Mecanismul de actionare

In figura 3.30 sunt reprezentate fortele care actioneaza asupra sistemului de actionare a directiei.

Calculul mecanismului de actionare se efectueaza cu metodele de calcul a angrenajelor, in functie
de particularitatile constructive.

Oy 4
8 @'No
7 @- /:\ .
“, -G‘\Mz

Fig. 3.30 — Schema fortelor la mecanismul de actionare a directiei.

Mecanismul de actionare cu melc globoidal §i sector melcat.
Dintii melcului sunt solicitati la incovoiere, iar tensiunea efectiva de incovoiere este data de relatia:

01-:% (3.38)
b-p”-cos” f

unde: F, — forta axiala din angrenaj, p — pasul spirei melcului, b — latimea melcului, f — unghiul inclinarii
spirei melcului, 4 — inaltimea dintelui.
Forta axiala se determina cu relatia:

Faszmax'Rv zz'ﬁ'vaaX'Rv (3.39)
rO'tgﬂs P

Mecanismul de actionare cu melc globoidal si rola.

Elementele constructive sunt supuse la strivire, iar tensiunea corespunzatoare este data de relatia:

o, =—* (3.40)
in care: A, — aria sectiunii totale de contact pentru doi dinti aflati in angrenare.
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Fig. 3.31- Schema de calcul pentru mecanismul de actionare a
directiei cu melc globoidal si rola.

Cu notatiile din figura 3.31 se determina 4, cu relatia:
. 2 . 2
A, :(¢1 _Sm§01)'r1 +(¢)2_Sm§02)'rz (3.41)

Mecanisme de actionare cu manivela.

Manivela si boltul din constructia acestor mecanisme sunt solicitate la incovoiere, iar suprafata de
contact dintre bolt si melc este supusa la presiune specificd. La mecanismele cu doud bolturi, calculul se
efectueaza considerand ca forta este preluata de un singur bolt.

Boltul este solicitat la incovoiere de forta calculata cu relatia:

F
N=—-+= (3.42)
cos
iar tensiunea de contact dintre bolt si melc se determind cu relatia lui Hertz:
N+E 1
o, =0,418- — 3.43
! h p (3.43)

unde: /; — indltimea activa a boltului, p — raza medie a boltului.
In cazul unui otel de cementare se admite tensiunea admisibila de contact o, = 300 ... 400 MPa
corespunzator fortei maxime aplicatd F, . = 400 N.

Mecanisme de actionare cu surub— piulita

Constructia acestui tip de mecanism de actionare a directiei este reprezentat in figura 3.32.
Axul filetat / este solicitat la torsiune si compresiune, filetul piulitei 2 la strivire si forfecare, iar
manivela 3 la incovoiere.

3 E -‘5:
My . %sr- / .
Lz — — 73—
T S —
i
! H v/
o 0 % S|
Fig. 3.32 — Schema de calcul pentru mecanismul de actionare a £ ]
directiei cu surub—piulita e ’
O

Axul filetat cu diametrul d; se dimensioneaza din conditia de rezistentd la torsiune sub actiunea
momentului M, = F, ..« - R, care determind o tensiune de torsiune:

oM, _16:M,
W e (3.44)
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Constructia si calculul sistemelor de control a miscarii autovehiculelor

si se realizeaza verificarea la solicitare compusa (compresiune, torsiune) calculand tensiunea echivalenta
folosind una din ipotezele din Rezistenta materialelor:

O, = ,/o;,z +3-2't2 <o, (3.45)

unde: o, — tensiunea de compresiune determinata sub actiunea fortei F, este data de relatia:

o =Le 2L 3.46
c AC ﬂ-dlz ( : )
Filetul piulitei se verifica la strivire si forfecare cu relatiile.
4-F
o, = - S0, 3.47
‘(—)ﬁ_ FENE : (3.47)
. ___4F, <. (3.48)
f 71' . dl . p . Zp . Z - af :

in care: dy; — diametrul exterior al filetului, z, — numarul de spire ale piulitei, p — pasul, y — coeficientul de
forma al dintelui (y = 0,5 pentru filet patrat, y =~ 0,65 pentru filet trapezoidal).
Mecanism de actionare cu pinion §i cremaliera.

Dantura se calculeaza la incovoiere sau la tensiune de contact sub actiunea fortei tangentiale Fj
datd de relatia:

2-M
F = :
s D, (3.49)
unde: D, — diametrul de divizare al pinionului.
Modulul pinionului se determind cu relatia:
0,68-K,-M,
m=3 [mm] (3.50)
C_f' 'Zp'Wm ' Gai

in care: K, — coeficient de corectie al sarcinii, c,— coeficient de forma al danturii, z, — numdrul de dinti ai
pinionului, ,, — coeficient de latime a danturii, o,; — rezistenta admisibila la incovoiere.
Mecanism de actionare cu surub si sector dintat.

Reprezentarea schematica este redata in figura 3.33, iar calculul danturii se realizeaza ca in cazul
anterior (incovoiere sau contact) forta tangentiala fiind datd de relatia:

(3.51)

Fig. 3.33 — Schema de calcul pentru mecanismul de actionare a
directiei cu surub, piulita si sector dintat.

Modulul se determind tot cu relatia (3.50) cu specificatia cd z, reprezintd numdrul de dinti ai rotii
din care face parte sectorul dintat 3.

Axul filetat / se calculeaza la torsiune sub actiunea momentului M, si la compresiune datorita fortei
F, curelatiile (3.44 — 3.46). Filetul piulitei 2 se verifica la strivire si forfecare cu relatiile (3.47) si (3.48).

Elementele mecanismului de actionare a directiei se executda din otel de cementare sau, uneori din
otel de cianurare. Melcul se executd din otel special crom-nichel care se cianureaza la duritatea 45 ... 52
HRC sau se cementeaza la duritatea 53 ... 64 HRC. Rola se confectioneaza din otel crom-nichel cementat
la52...62 HRC.
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