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REZUMAT: Lucrarea abordeaza mecanismele cu cama cilindrica a caror tachet poate avea
miscare de translatie cu diverse legi de miscare. Sunt prezentate legile de miscare liniard, parabolica si
sinusoidala si s-au elaborat programe de calcul astfel incdt sa se determine parametrii curbelor
caracteristice ale canalului de rulare a extremitatii unui tachet in translatie.

Camele cilindrice pentru mecanisme cu tachet in translatie cu diverse legi de miscare se
realizeaza in mediul de proiectare SolidWorks.
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tachet

1. INTRODUCERE s Fe

tachet

Mecanismele cu came 1si gdsesc importante
aplicatii in general in industriile textild, de -— ———\{3\—-——-— -
procesare alimentara si de productie. H

In cazul mecanismelor cu came spatiale
aceste pot avea suprafete cilindrice (Fig.1, Fig.2, @ b)

Fig.3, Fig.4), tronconice, elipsoidale (Fig. 5), . L . .
hiperboidale (Fig.6), etc. Tachetul poate fi in Flg.z. Cama cilindrica cu tachet in rotatie sau
miscare de translatie (Fig.1.a, Fig.1.b, Fig.3) sau translatie
de rotatie (Fig.1.2 a). Tachetul poate urmari

profilul situat pe suprafata laterald (Fig.1.a) sau

frontald a camei spatiale (Fig.1.b).

Fig.3. Cama cilindrica

a)

Fig.1. Cama cilindrica
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tachet

Fig.6. Cama hiperboloidala

Tachetul mecanismului cu o miscare de
translatie urmareste profilul descris pe suprafata
cilindricd de raza r a camei, care trebuie si-i
asigure acestuia legea de miscare impusa.

2. LEGEA DE MISCARE LINIARA PENTRU
TACHETUL IN TRANSLATIE AL
CAMEI CILINDRICE

Legea adoptatd pentru deplasarea tachetului
poate fi liniard, parabolicd, cosinusoidala sau
sinusoidala.

Pentru a determina parametrii liniei profilului
pe cama cilindricd este necesar sd se stabileasca
urmatoarele date: T perioada de rotatie a camei, I

raza cilindrului camei, LV = p amplitudinea

deplasarii tachetului si legea de miscare a
tachetului. Prin desfagurarea cilindrului camei se

obtine un dreptunghi cu lungimea LH =271 si
inaltimea LV, ciruia i se ataseaza un sistem de
referinta XAQY (Fig.7). Un punct curent al liniei

profilului este A(X A,YA), ale carui coordonate
depind de legea de miscare aleasa.

Lv

2r >

Fig.7. Legea de miscare liniara

Legea de miscare ale tachetului pe suprafata
camei este exprimati parametric astfel:

te[0,T/2]
X =kl t
Y =k2-t

te(T/2,T] Q)
Xa =kl-t
Yp=LV-k2-(t-T/2)
T - perioada unei rotatii complete a camei
[sec];
r - raza cilindrului camei [m];
LH - lungimea cercului cilindrului camei

[m];

LV - amplitudinea deplasarii tachetului [m];

AB - lungimea frontala (desfasurata) a
canalului de ghidare a rolei [m];

0 - unghiul de inclinare al dreptei generatoare
a canalului;

A, B - punctele limita ale canalului de
urmarire pentru rola;

(XA YA), (x,y,YA) - parametrii punctului A
al canalului camei;

(XB,YB), (x1,y1,YB) - parametrii punctului
B al canalului camei.

Parametrii curbei spatiale a punctului A sunt
urmatorii:

Xk =rcosyy
Yk = rsinyy )
Zk ZYAk

iar cei ai punctului B devin
XLy = reos(yg + v )

Yl = rsin(yo + i) 3)
Zlk = YBk

Unghiul la centru pentru profil este dat de

Yk = XAk I (4)
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iar unghiul la centru al canalului
w0=AB/r (5)

Parametrii punctului B al canalului camei
sunt exprimati ca

Xpg = Xa +AB-cos(9)

Yg = Ya +AB-sin(0) (6)

Curbele spatiale ale punctelor A si B sunt

redate in Fig.8.

[ )
e

]

6=0
se obtin parametrii profilului din Tabelul 1.
Tabelul 1
Legea de miscare liniard — parametrii
profilului
X y z
0.15 0 0
0 0.121 0.088 0.16
0 0.055 0.139 0.304
0 -0.037 0.145 0.464
4
0 -0.116 0.096 0.624
g
0 -0.15 9,42E+00 0.784
[
0 -0.127 -0.08 0.656
0 -0.055 -0.139 0.496
0 0.037 -0.145 0.336
0 0.116 -0.096 0.176
00 0.15 -9,42E+00 0.016

(x1.y1.YB)

Fig.8. Curbele caracteristice punctelor A si B

Adoptand pentru mecanism urmatoarele
caracteristici conform notatiilor precedente, si
anume:

T =2 sec.

r=0.15m

LH = 2ar

LV=08m

AB=0.1m

Proiectarea camei cilindricd pentru un tachet
in translatie cu o lege de miscare liniarda se
realizeazd in mediul de proiectare SolidWorks

(Fig.9).

Fig.9. Cama cilindrici pentru translatia
tachetului cu lege liniara
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3. LEGEA DE MISCARE PARABOLICA
PENTRU TACHETUL IN TRANSLATIE
AL CAMEI CILINDRICE

Pentru eliminarea discontinuitatilor infinite in
distributia de acceleratii a tachetului in cazul legii
de miscare liniare se poate utiliza legea de miscare
parabolica pentru tachetul in migcarea de translatie
(Fig.10). Legea de variatie a spatiului atat in faza
de ridicare cat si in cea de coborare este formata
din doua arce de parabola racordate intr-un punct
din interiorul respectivului interval.

a
—-——— ] ®, ) )
w2 1 -~ - 3. 9,
s\ — VD v
i ~. P =<, //7;
. | ]
J— ’ / ® | -
h /’ o« | \
‘th Ad ’<-._.. .o
VO~ | [T \/
AT TN

a
0)2

Fig. 10. Legea de miscare parabolica

Se noteazd prin U  raportul Tn care se
Tmparte unghiul de ridicare in punctul de racordare
a arcelor de parabold. Se poate accepta acelasi
raport sau rapoarte diferite pentru fazele de
ridicare, respectiv de coborére.

Ecuatiile corespunzatoare fazei de ridicare
sunt prezentate in Tabelul 2.

Tabelul 2.
pelowg] | pelvs g ]
Acceleratia | a/ w® = Z—hz al o= _Zihz
redusa véi (1-v)¢f
. 2h 2h
Viteza vie=—¢ | vlio= (¢, —0)
redusi gt (1— )¢12 :
: h
Spatiul s=——0? s=h- (4, — oY
tachetului g} (1-ov)g

Pentru faza de coborare se poate adopta ca
variabila

=g +d+d—¢

astfel ca ecuatiile pentru faza de coborire se
regasesc in Tabelul 3.

Tabelul 3
v [0,04,] ‘//E(U¢3’¢3]
Acceleratia | g/ @? :LhZ al w?=-— 2h .
redusa vy (1-v)
. 2h 2h
Viteza Vie=—Zy | VIio=———(¢-v)
redusa Lfs (1-v)p2 ™"
. h h 2
Spatiul s=——y? s=h-——~>(-v)
tachetului vg; (-0

Ecuatiile parametrice ale unui punct curent al
profilului camei dupd desfagurarea cilindrului
camei sunt urmatoarele:

tef0,T] XA, =Kki-t,
te[0,T/4] YAkzif.t; (7)

t(T/4,37/4) va =;28 p(tk)2+$ptk -p

8 . 16

(Er/aT]  vA =220 ) - Pt +8p
unde T este perioada unei rotatii complete a
camei, iar p fiind amplitudinea deplasarii
punctului A pe generatoarea cilindrului.

Parametrii curbei de profil redati in Tabelul 4
si utilizati in proiectarea camei se determina prin
rularea unui program in MathCad.

Tabelul 4
Legea de miscare parabolica -
parametrii profilului

k X y z
0 0.15 0.088 0
10 0.121 0.139 0.064
20 0.055 0.145 0.231
30 -0.037 0.096 0.518
40 -0.116 9,42E+00 0.723
50 -0.15 -0.08 0.799
60 -0.127 -0.139 0.748
70 -0.055 -0.145 0.569
80 0.037 -0.096 0.282
90 0.116 -9,42E+00 0.077
100 0.15 0 6.4E-4

Proiectarea camei cilindrica pentru un tachet
in translatie cu o lege de miscare liniara se
realizeazd in mediul de proiectare SolidWorks
(Fig.11).
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Fig.11. Cama cilindrici pentru translatia
tachetului cu lege parabolici

4. LEGEA DE MISCARE SINUSOIDALA
PENTRU TACHETUL iN TRANSLATIE
AL CAMEI CILINDRICE

Tachetul in miscare de translatie cu lege de
miscare sinusoidald urmdreste ca si in cazurile
precedente curba descrisa pe suprafata cilindrului.
Pentru o mai buna ghidare a extremitatii acestuia
se poate practica un canal, care are drept curba
directoare curba situatd pe suprafata cilindrului.
Prin desfasurarea cilindrului ecuatiile unui punct
A al curbei se pot exprima pe intervale dupa cum
urmeaza:

tef0,T]
XA, =Kk1-t, (8)

unde k1=LH/T, iar LH =2z, I fiind raza
cilindrului si T durata unei rotatii complete a
camei,

te[0,T/2]
_2p.  p . (4n
YA, =3 t, gy sm(—_l_ tk)

te[T/2,T] )

T

2p p . (4rx
YA =2p——t +—sin| —t
A=2p-21 Lo 45,
p fiind lungimea generatoarei cilindrului.
Din rularea unui program elaborat pe baza

ecuatiilor expuse anterior se determina parametrii
curbei de profil redati in Tabelul 5 si utilizati la

proiectarea camei din Fig.12 in mediu
SolidWorks.
Tabelul 5.
Legea de miscare
sinusoidala - parametrii profilului

k X y z

0 0.15 0 0

10 [0.121 [0.088 0.039

20 | 0055 |0.139 0.217

30 |-0.037 |0.145 0.525

40 [-0.116 [ 0.096 0.749

50 | -015 | 9,42E+00 | 0.8

60 [-0.127 | -0.08 0.771

70 | -0.055 | -0.139 0.583

80 ]0.037 [-0.145 0.275

90 ]0.116 [ -0.096 0.051

100 | 0.15 9,42E+00 | 4,21E-02

Fig.12. Cama cilindrica pentru translatia tachetului
cu lege sinusoidala
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5. CONCLUZII

Camele proiectate in mediul de simulare
SolidWorks utilizeaza ca parametrii ai curbelor de
profil conform legii adoptate pentru miscarea
tachetului programe de calcul realizate 1n
MathCad.
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