Mecanisme

Cap.1 Analiza structurala a mecanismelor

Mecanismul este un ansamblu de corpuri legate mobil intre ele, care au rolul de a transmite sau
transforma miscarea si energia cinetica (Reuleaux, 1829-1905).

Prin transmiterea miscarii se intelege ca un corp in miscare (denumit in continuare element motor,
element de intrare sau element conducator) transmite aceastd miscare unui alt element (denumit in
continuare element condus sau element de iesire) din acelasi mecanism.

Schema cinematicad este reprezentarea conventionald in desen a mecanismelor. Elementele si cuplele
cinematice se materializeaza sub forma de organe de masini, ele putand fi studiate si proiectate in mod
independent sub aspectul rezistentei si al formei.

Elementul este o piesa (sau un grup de piese legate rigid intre ele) care, in raport cu alte entitati, are o
miscare relativd bine determinati. In Fig 1 se prezintd cateva exemple de elemente.

Cupla cinematica este legatura directa (exista contact) si mobila intre doua elemente.
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Clasa ,i” a unei cuple cinematice. Cuplele cinematice se clasifica in functie de numarul gradelor de
libertate suprimate in miscarea relativa a celor doua elemente care se leaga prin cupla cinematica.
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Gradul de mobilitate M al unui mecanism reprezinta numarul de parametri independenti necesari pentru
a defini Tn mod univoc pozitiile tuturor elementelor in raport cu un element fix.

M =3(n—-1)—c, —2c;



Particularitati in determinarea desmodromiei unui mecanism:

1. Legaturi pasive Lp
2. Miscari independente (Legaturi/Miscari de prisos) Lid
3. Cupla cinematica multipla

Cap.2 Analiza cinematica a mecanismelor

Scopul analizei cinematice este determinarea starii de miscare a tuturor elementelor sau a punctelor care
apartin elementelor dintr-un mecanism fara a se tine cont de fortele care actioneaza asupra mecanismului
presupundndu-se cunoscuta starea de miscare a elementului/elementelor conducatoare.

Prin starea de miscare a unui punct se intelege pozitia, viteza si acceleratia sa pe durata unui ciclu de
miscare. Desfasurarea in timp a pozitiei unui punct produce traiectoria punctului respectiv, aceasta fiind
cunoscuta ca legea de miscare a spatiului.

Traiectoria unui punct dintr-un mecanism este locul geometric al pozitiilor succesive pe care le ocupa acel
punct intr-un ciclu de miscare.

Prin starea de miscare a unui element se intelege cunoasterea starii de miscare (pozitie, viteza,
acceleratie) a atator puncte cate sunt necesare pentru a defini in mod univoc pozitia elementului
considerat (3 puncte in miscarea in spatiu, 2 puncte pentru miscarea in plan).

La inceputul analizei cinematice a unui mecanism se considera urmatoarele ipoteze:

o |egile de miscare (pozitii, viteze si acceleratii) ale elementului/elementelor conducatoare
(motoare) sunt cunoscute

e elementele si zonele de contact dintre elemente (cuplele cinematice) au o rigiditate infinita (sunt
nedeformabile), ele pastrandu-si forma si dimensiunile indiferent de fortele care actioneaza
asupra lor.

Metode de analiza cinematica

1. Metoda Centrelor Instantanee de Rotatie (CIR)

2. Metode analitice de analiza mecanismelor. Metoda conturului vectorial poligonal.

3. Metode grafico-analitice de analiza mecanismelor. Analiza cinematica a mecanismelor pe baza
conexiunilor

Cap.3 Analiza cinematica a mecanismelor cu roti (dintate sau in frecare)
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Raportul de transmitere este definit ca raportul dintre viteza unghiulara a elementului de intrare

(conducator sau motor) si viteza unghiulara a elementului ,e” de iesire (condus).

Trenuri/transmisii cu roti dintate
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2. Melcate
3. Roata dintata - cremaliera
4, Cicloidale

Analiza cinematica a mecanismelor cu elemente de frecare

e Transmiterea miscarii prin contact direct intre elemente
e Transmiterea miscarii cu element intermediar flexibil (transmisii prin curea)

Cap. 4 Sinteza mecanismelor cu roti dintate

Sinteza mecanismelor cu roti dintate are ca scop definirea geometrica a rotilor si danturilor acestora astfel
Tncat sa se asigure conditiile functionale impuse, adica sa se realizeze transmiterea miscarii de rotatie cu
un raport de transmitere impus prin tema de proiectare.

Acest capitol se ocupa cu prezentarea procesului de sinteza a unui angrenaj cu roti dintate cilindrice cu
dinti drepti. Alte variante de roti dintate sunt roti dintate cu dinti inclinati, roti dintate conice, roti dintate
conice cu angrenaj hipoid.

Legea angrenarii

Conditia 1: Pentru a putea transmite miscarea de la roata dintata 1 la roata dintata 2, dintele rotii dintate
1 trebuie sa intre in angrenare cu golul dintre dinti pe roata dintata 2, ca urmare se formuleaza Conditia
1: Arcul de divizare al dintelui rotii dintate este egal cu arcul de divizare al golului dintre dinti al rotii dintate
Cu care acesta angreneaza si invers. In consecinta, egalitatea modulului celor doua roti.

Conditia 2: Raportul de transmitere instantaneu trebuie sa ramana constant si egal cu raportul de
transmitere mediu.



Cap.5 Sinteza mecanismelor cu came
Etape in Sinteza mecanismelor cu cama

Sinteza mecanismelor cu came are ca scop definirea geometricd a mecanismelor tip cama-tachet astfel
incat sa se asigure conditiile functionale impuse prin tema de proiectare, adica sa se realizeze transmiterea
miscarii cu un raport de transmitere impus.

Sinteza mecanismelor comporta urmatoarele faze:

1. stabilirea legii de miscare pentru tachet

2. determinarea gabaritului camei

3. determinarea profilului camei

4, cinetostatica si calculul de rezistenta al mecanismului care se face in vederea asigurarii contactului

cama-tachet, stabilirea dimensiunilor transversale si a consumului energetic in vederea functionarii
corecte a mecanismului



