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REZUMAT: Arborele cu came, organul care comanda deschiderea si inchiderea supapelor de
admisie si de evacuare, la momentele optime conform ciclului motor, este prevazut cu un numar de
came egal cu dublul numarului cilindrilor, sau direct proportional cu numarul supapelor, in cazul
cand distributia este prevazuta cu mai mult de o supapa de acelasi fel, la fiecare cilindru.

CUVINTE CHEIE: cama, tachet, mecanism.
1. Introducere

Mecanismele cu camd in mod special transformd o miscare rotativd uniforma intr-o miscare
rotativa neuniformi alternativa sau intr-o miscare liniard alternativa. In aceste mecanisme, in general,
migcarea se transmite de la elementul conducator profilat - cama - la elementul condus — tachetul — prin
contact direct.

Rareori se intdmpla ca elementul cama sa fie condus, sau chiar fix mecanismele cu came sunt larg
raspandite 1n proiectarea ingineriei mecanice deoarece profilul camei poate avea aproape orice forma, in
functie de legea de miscare care se doreste pentru tachet.

2. Clasificare mecanisme cama-tachet

Mecanismele cu came se pot clasifica dupd mai multe criterii:

2.1 Dupa forma profilului camei:

» came plane, cand curba profilului se afla in planul miscarii
» came spatiale, cand curba profilului nu se afla in planul miscarii; camele spatiale pot pot fi:
cilindrice, tronconice si hiperboloidale

2.2 Dupa pozitia de amplasare a profilului camei pot fi:
> exterioare (la care profilul de lucru se afla la exteriorul camei)
» interioare (la care profilul de lucru se afla la interiorul camei sub forma de caneluri);

2.3 Dupa felul miscarii camele plane se impart in:

» came rotative

» came oscilante

» came translante

» came de rototranslatie

2.4 Dupa felul miscarii tachetului exista:

» tacheti translanti
» tacheti oscilanti
» tacheti rototranslanti
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2.5 Dupa forma tachetilor se deosebesc:
» tacheti cu varf la care contactul cama tachet este intr-un punct
» tacheti cu rola (galet) la care contactul cama - tachet este o linie (rola este element
cinematic pasiv)
» tacheti cu disc

2.6 Dupa pozitia tachetului fatd de cama pot fi:

» mecanisme cu tachet axial (centric)
» mecanisme cu tachet dezaxat (excentric)

3. Construirea mecanismului cama-tachet

Am pornit de la cunoasterea legilor de urcare si coborare a tachetului si cu ajutorul relatiilor de
calcul am reusit sa realizam graficicele cu care am facut un desen la scara ce ne-a ajutat sa determinarii
razei camei din conditia gabaritului minim.

Cu raza cunoscuta am reusit prin intermediul unor relatii de calcul sa determindm coordonatele
polare R si B de pe profilul camei reale.

3.1 Calculul Functiilor de Transmitere

Am calculat functiile de transmitere pentru un mecanism cu camad de rotatie, cu tachet de
translatie, cu rola, la care se cunosc [1]:

h=37
=4
e=4
Pu—100°
Po—90°
Psi=Pss=85°
O = 40°
O = 45°
Tabelul 1. Deplasarea si viteza tachetului
URCARE COBORARE
Lege de miscare: sinus Lege de miscare : cosinus
) 1 2% @ h T *
S:h*(——z * sin ———) s =—x* (14 cos
Py *TT Pu 2 c
h 2% * m*h * T
s’=—(1—cos—(p) s'=— *sin(p
Pu Pu 2*q, Pc
Nr. Crt. o [°] s [mm] s' [mm] Nr. Crt. o[°] | s [mm)] s' [mm]
1 0 0 0 1 0 37 0
2 10 0,23 4,04 2 10 35,88 -12,65
3 20 1,79 14,64 3 20 32,67 -23,04
4 30 5,49 27,75 4 30 27,75 -32,04
5 40 11,33 38,35 5 40 21,71 -36,43
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Fig. 1. Deplasarea si viteza tachetului la coborare
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3.2 Determinarea coordonatelor polare

Cu ajutorul razei R0, am calculat urmatoarele coordonate:

R=./(s+50)% + ¢e?

B=c —arctg (=)
50— VROZ =2
Tabelul 2. Coordonatele polare ale profilului camei
URCARE COBORARE
Nr. Crt [0) R[mm] BL°] Nr. Crt [0} R[mm] Bl°]
1 0 33 -6,96 1 0 69,87 -3,28
2 10 33,23 3,09 2 10 68,75 6,66
3 20 34,78 13,40 3 20 65,55 16,50
4 30 38,46 24,03 4 30 60,64 26,22
5 40 44,27 34,82 5 40 54,61 35,80
6 50 51,41 45,54 6 50 48,20 45,24
7 60 59,55 56,15 7 60 42,20 54,56
8 70 64,38 66,44 8 70 37,29 63,84
9 80 68,07 76,63 9 80 34,10 73,26
10 90 69,63 86,71 10 90 33 83,04
11 100 69,87 96,72

3.3 Construirea camei ideale

Pentru construirea camei ideale a fost nevoie de interpretarea si punerea in aplicare a rezultatelor
obtinute dupa calcularea coordonatelor R si . Astfel am creat un sistem de coordonate xOy in care am
trasat drepte de raza R corespunzator unghiul aferent .

Pentru aceasta s-a utilizat software-ul AutoCAD 1n care s-au utilizat urmatoarele comenzi:

- Line

- Circle

- Point

- Arc

- Dim\Angular
- Text

- DXFout

Dupa aceasta etapa, am unit punctele obtinute in urma trasarii linilor, cu arce de cerc, iar in final,
dupa unirea tutoror punctelor, am obtinut profilul camei ideale.

143




Simularea mecanismelor cama-tachet

Constructia camei ideale

Fig. 3. Trasarea profilului camei ideale
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3.4 Construirea camei reale

Pentru obtinerea profilului camei reale am trasat cercuri de raza r=4.pe intreaga circumferinta a
camei ideale. Am unit tangente intre cercuri si astfel am obtinut cama reala.

CAMA REALA

KS=1

Fig. 4. Trasarea profilului camei reale
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4. Analiza cinematica a mecanismelor cu cama

A realiza analiza cinematicd a mecanismelor cu came inseamna a determina deplasarile, vitezele
si acceleratiile tachetului in functie de unghiul de rotatie al camei, respectiv in functie de timp. Pentru
aceasta trebuie sd se cunoasca structura si geometria mecanismului (inclusiv profilul camei) si cinematica
elementului conducator - cama.

Metodele folosite pentru calcul pot fi analitice sau grafo-analitice:

» metoda planului vitezelor si acceleratiilor
» metoda mecanismului inlocuitor
» metoda diagramelor cinematice

5. Concluzii

Mecanismele cu came sunt alcatuite dintr-un element profilat numit cama care transmite
migcarea, prin intermediul unei cuple superioare, unui element condus, numit tachet.
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8. Notatii

Urmatoarele simboluri sunt utilizate in cadrul lucrarii:

h = cursa tachetului [mm];

r =raza vectoare a camei [mmy];

e = excentricitatea tachetului [mm)];

¢ = unghiul de pozifionare al camei [°];

¢, = unghiul de urcare a tachetului [°];

¢, = unghiul de coborare a tachetului [°];

s = deplasarea curenta a tachetului [mm];

s' = viteza redusa a tachetului [mm];

R = raza pentru obfinerea profilului camei (coordonata polara) [mm];
B = unghiul pentru obtinerea profilului camei (coordonata polara) [°];
s0 = deplasarea initiala a tachetului [mm];

RO =raza cercului de baza al camei [mm].
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