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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 supapă de același fel, la fiecare cilindru. 
 
CUVINTE CHEIE: cama, tachet, mecanism. 

1. Introducere 

Mecanismele cu camă în mod special transformă o mişcare rotativă uniformă într-o mişcare 
rotativă neuniformă alternativă sau într-o mişcare liniară alternativă. În aceste mecanisme, în general, 
mişcarea se transmite de la elementul conducător profilat - cama - la elementul condus – tachetul – prin 
contact direct.  

Rareori se întâmplă ca elementul camă să fie condus, sau chiar fix mecanismele cu came sunt larg 
raspândite în proiectarea ingineriei mecanice deoarece profilul camei poate avea aproape orice formă, în 
funcţie de legea de mişcare care se doreşte pentru tachet. 

2. Clasificare mecanisme camă-tachet 

  Mecanismele cu came se pot clasifica după mai multe criterii: 
              2.1 După forma profilului camei: 

 came plane, când curba profilului se află în planul mişcării 
 came spaţiale, când curba profilului nu se află în planul mişcării; camele spaţiale pot pot fi: 

cilindrice, tronconice şi hiperboloidale 

2.2 După poziţia de amplasare a profilului camei pot fi: 
 exterioare (la care profilul de lucru se află la exteriorul camei) 
 interioare (la care profilul de lucru se află la interiorul camei sub formă de caneluri); 

2.3 După felul mişcării camele plane se împart în: 
 came rotative 
 came oscilante 
 came translante 
 came de rototranslaţie 

2.4 După felul mişcării tachetului există: 
 tacheţi translanţi 
 tacheţi oscilanţi  
 tacheţi rototranslanţi 
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2.5 După forma tacheţilor se deosebesc: 
 tacheţi cu vârf la care contactul camă tachet este într-un punct 
 tacheţi cu rolă (galet) la care contactul camă - tachet este o linie (rola este element 

cinematic pasiv) 
 tacheţi cu disc 

2.6 După poziţia tachetului faţă de camă pot fi: 
 mecanisme cu tachet axial (centric) 
 mecanisme cu tachet dezaxat (excentric) 

3. Construirea mecanismului camă-tachet

Am pornit de la cunoaşterea legilor de urcare şi coborâre a tachetului şi cu ajutorul relaţiilor de 
calcul am reuşit sa realizăm graficicele cu care am facut un desen la scară ce ne-a ajutat să determinării 
razei camei din condiţia gabaritului minim. 

Cu raza cunoscută am reuşit prin intermediul unor relaţii de calcul să determinăm coordonatele 
polare R şi β de pe profilul camei reale. 

3.1 Calculul Funcțiilor de Transmitere 
Am calculat funcțiile de transmitere pentru un mecanism cu camă de rotație, cu tachet de 

translație, cu rolă, la care se cunosc [1]: 
 

h=37 
r=4 
e=4 
φu = 100° 
φc = 90° 
φSI = φSS = 85° 
αcr

u = 40° 
αcr

c = 45° 
 

       Tabelul 1. Deplasarea şi viteza tachetului 

URCARE COBORARE 

Lege de miscare: sinus Lege de miscare : cosinus ݏ = ℎ ∗ ( ߮߮௨ − 12 ∗ ߨ ∗ sin 2 ∗ ߨ ∗ ߮߮௨ ݏ ( = ℎ2 ∗ (1 + cos ߨ ∗ ߮߮ ′ݏ  = ℎ߮௨ (1 − cos 2 ∗ ߨ ∗ ߮߮௨ ᇱݏ ( = − ߨ ∗ ℎ2 ∗ ߮ ∗ sin ߮ ∗ ߮ߨ  

Nr. Crt. ϕ [°] s [mm] s' [mm] Nr. Crt. ϕ[°] 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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6 50 18,5 42,39 6 50 15,28 -36,43 

7 60 25,66 38,35 7 60 9,25 -32,04 

8 70 31,5 27,75 8 70 4,32 -23,04 

9 80 35,2 14,64 9 80 1,11 -12,65 

10 90 36,76 4,04 10 90 0 0 

11 100 37 0 

 
 

 
Fig. 1. Deplasarea şi viteza tachetului la coborâre 

 

 
Fig. 2. Deplasarea şi viteza tachetului la urcare 
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3.2 Determinarea coordonatelor polare 
Cu ajutorul razei R0, am calculat urmatoarele coordonate: 
 

                R = ඥ(ݏ + ଶ(0ݏ + ݁ଶ  
                β = φ − arctg ( ௦ା௦) 

  s0 = √ܴ0ଶ − ݁ଶ 
 

Tabelul 2. Coordonatele polare ale profilului camei 

 URCARE    COBORARE  

Nr. Crt φ R[mm] β[ º ] Nr. Crt  φ R[mm] β[ º ] 

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 şi β. Astfel am creat un sistem de coordonate xOy in care am 
trasat drepte de raza R corespunzător unghiul aferent β. 

Pentru aceasta s-a utilizat software-ul AutoCAD în care s-au utilizat următoarele 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.        
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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. 
 

 
Fig. 4. Trasarea profilului camei reale 
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4. Analiza cinematică a mecanismelor cu camă 

A realiza analiza cinematică a mecanismelor cu came înseamnă a determina deplasările, vitezele 
şi acceleraţiile tachetului în funcţie de unghiul de rotaţie al camei, respectiv în funcţie de timp. Pentru 
aceasta trebuie să se cunoască structura şi geometria mecanismului (inclusiv profilul camei) şi cinematica 
elementului conducător - cama.  

Metodele folosite pentru calcul pot fi analitice sau grafo-analitice: 
 metoda planului vitezelor şi acceleraţiilor 
 metoda mecanismului înlocuitor 
 metoda diagramelor cinematice 

5. Concluzii 

Mecanismele cu came sunt alcătuite dintr-un element profilat numit camă care transmite 
mişcarea, prin intermediul unei cuple superioare, unui element condus, numit tachet.  
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8. Notaţii 

Următoarele simboluri sunt utilizate în cadrul lucrării: 
h = cursa tachetului [mm]; 
r = raza vectoare a camei [mm]; 
e = excentricitatea tachetului [mm]; 
φ = unghiul de poziţionare al camei [°];  
φu = unghiul de urcare a tachetului [°]; 
φc = unghiul de coborâre a tachetului [°]; 
s = deplasarea curentă a tachetului [mm]; 
s' = viteza redusă a tachetului [mm]; 
R = raza pentru obţinerea profilului camei (coordonată polară) [mm]; 
β = unghiul pentru obţinerea profilului camei (coordonată polară) [°]; 
s0 = deplasarea iniţială a tachetului [mm]; 
R0 = raza cercului de bază al camei [mm]. 

 




