» Pentru 9=0 si =0, din relatiile
acceleratiilor j, si j, se calculeaza
acceleratiile extreme

\jA — jl,max — 10_3 (ri - r‘O)' (Di

JC = JZ,max = 10_3 (r'O + hmax - r.Z ) ' (Di

* Unghiul ¢, de
deschidere al
primului arc de
cerc se
determinag din
triunghiul

00,0,

r'O +hm:1x _r‘2
n—-n

Si“%]

Pp = arcsin(
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»+ Marimile cinematice ale tachetului se
calculeaza pe portiunea AB (pentru o <
@g) cu relatiile A, B, C

h =(n —rpJ1—coso) A

w, =103%(r -r,)- @, sine  [m/s] B

i =1073(h —r,) w?coso [m/sz] C

« Marimile cinematice ale tachetului se
calculeaza pe portiunea BC (pentru ¢ »
@g) cu relatiile D, E, F

hZ = (r.O Iz hmax - r‘2)' COS((pO - (P)"' (I"2 - r‘O) [mm] D
W, :10_3(r0 +hmax —I"z)-(!)c Sin(q)o _(P) [m/S] E

jZ = 10_3 (r.O & hmax - ) (Di COS((pO - (P) [m/sz] F
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+ Variatia marimilor cinematice releva
salturi ale acceleratiei la trecerile dintre
cele doud arce de cerc ale fiecdrui flanc

-

— E F

* Dupa stabilirea caracteristicilor
geometrice ale profilului camei si a
marimilor cinematice imprimate
tachetului, se determind variatia ariei
A. a sectiunii de curgere pe langa
talerul supapei

- n acest scop se calculeazd ridicérile
supapei h_ Tn functie de ridicarile
tachetului h, cu relatia

h, =i-h,
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* Pand cand h, atinge valoarea h_ ;. datd
de relatia
b
™ sing

aria A, se calculeazd cu formula :

A, =m-(d, +h, sin6cosB)-h, coso

[
* In continuare (h, > h
formula ariei A,

< lim) S€ aplica

A =n-(d, ercose)-\/hs2 ~2-b-h, sind-b?

+ Se determind apoi cronosectiunea K cu
relatia

106 %

— 2
K—é-nc £A5d¢ [m s]
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si se verificd viteza medie de curgere
pe langa talerul supapei cu relatia

w, =107 % knv Im/s]

n care Vg este cilindreea totala, n litri
iar 1, coeficientul de umplere

- Viteza w, trebuie sad fie suficient de ridicata
pentru a nu fi necesard o cronosectiune prea
mare si deci greu de realizat, Thsd w, Tnalta
antreneazad pierderi gazodinamice severe

- Verificarea este acoperitoare dacd w, se
Tnscrie Tn domeniul :
- 80...110 (m/s) la admisie
- 120..220 (m/s) la evacuare
* In caz contrar trebuie modificatd
cronosectiunea, ceea ce se poate obtine
- Schimband fazele de distributie, sau
- Schimbdnd dimensiunile supapei
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Trasarea profilului camei

+ Camele folosite la motoarele cu ardere
internd sunt de tipul cu galet sau cu
platou plan sau cu platou curb (in acest
caz avem de-a face cu o camad cu galet,
dar galetul este fix)

+ Pentru trasarea profilului camei avem Tn
vedere legea de miscare ce trebuie
imprimata supapei

* Daca mecanismul are demultiplicare
(cand avem culbutori) legea de migcare
stabilitd pentru supapd trebuie
transpusa pe directia camei

+ Sd presupunem cd am realizat acest
lucru i vrem sa trasdm o cama cu platou

+ Se fixeazd unghiul de deschidere

» Se duc perpendiculare pe Tndltimea de
ridicare masuratd de la cercul de bazd
pentru fiecare unghi de rotatie al camei

+ Aceste perpendiculare nu reprezinta

altceva decat tachetul tangent la
profilul camei

- Infasuratoarea acestor tangente
reprezintad profilul camei
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i T

il 'i'f::'.’{if}:};
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» Daca vrem sa trasdm o cama cu galet, se
procedeazad la fel cain cazul camei cu
platou, dar n locul perpendicularelor se
traseazd cercuri cu diametrul egal cu cel
al galetului

- Infasurdtoarea acestor cercuri
reprezinta profilul camei

- Tn final profilul trebuie aproximat prin
arce de cerc gi astfel se obtine profilul
final al camei

Trasare profil cama cu tachet plan
(DG Valvetrain System)
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Cama cu profil Kurz

* La motoarele rapide moderne camele
asigurd o variatie continud a
acceleratiilor

+ Aceste came “fdra soc"” se proiecteaza
impunand legi de deplasare pentru
supapa sau tachet

+ Lege propusa de KURZ pentru cama cu
profil simetric sau asimetric

Cama Kurz cu profil simetric

+ Se fac notatiile:

- @, - unahiul la centru al curbei no. i a
conturului camei (parcurgerea se face in
sens invers sensului de rotatie)

* @, - unghiul de rotatie (se masoard de la
inceputul curbei i)

* x;; - coeficienti Tn expresiile marimilor
cmema‘l‘lce ale cur‘bel
» deplasare h
- vitezaw
- acceleratie a
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+ Zona de racordare dintre cercul de baza
si flancul de ridicare @,
» Acceleratia tachetului este un sfert de
sinusoida
* Flancul de ridicare se compune din trei
curbe:

- Pe prima curbd @, acceleratia tachetului este o
jumdtate de sinusoidd si este pozitiva

- Pe curba a doua @, acceleratia tachetului este
un sfert de sinusoida si este negativa

- Pe curba a doua @, acceleratia tachetului este
un polinom de gradul 4 si este negativa

=
e
(g
(=]
h
h‘lrnox

i
:A zj-/l J
w* ’[ d‘ =
| ~{D' ==
R
" 8/ =]
a MH v’

_ Plrad]
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Racordare de la cercul de baza
la flancul de ridicare
curba 0 - @,

(O< o @)

Ridicarea tachetului h
h= ho(lﬁcos&;;(poJ

Viteza tachetului w

W= -ho-i-sin " o
€0 20, " 20, °

Acceleratia tachetului a

2
| T
a=m§-h0-{—J - CcoS

20,

®o

Flancul de ridicare
curbal - @,

(0<p,¢ D)
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Ridicarea tachetului h,

’ T
h1=ho+x11'¢1-x12'5'nﬁ'<91 he =hg +X11 - ¢4

Viteza tachetului w,

T T
Wi =0 -| X171 —X12° o, '005(1)1 01

Acceleratia tachetului a;

2
a cozx [E) sinnqa
1 =Wc X2 — | - = L |
Dy D4

Flancul de ridicare
curba 2 - @,

(O<,<D,)

Ridicarea tachetului h;

| A
2'-112

hg =hc + X219 + X2 sins—-92  hp =he + X1 - Pp + x5

Viteza tachetului w,
Ws =@, | X571 +X -i.cgsi
il s S 2¢'2 2¢2 P2
Acceleratia tachetului a,

2
2 m o
GE = =" XZZ ‘ E 114! Z(DE (P2
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Flancul de ridicare
curba 3 - @,

(0< (3 @3)

Ridicarea tachetului hy
hg =hpy +X31 - (@3 —03)* —x35 - (@3 — 93)% + X33

Viteza tachetului wy
w3 = @ - {— 4x31- (@3- 3) +2x35 - (@3 —(Ps)l

Acceleratia tachetului a;

a3 = 0 - [12"531(‘1)3 N —2><32]
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Viteza maximad a tachetului w,,,

T
Wnax =W gl =D '[xll +X12 (‘TJ
1

Acceleratia maxima a tachetului a,,

2
a =da _(!)2 X i
max M ¢ 2 @,
Acceleratia minimd a tachetului a,;,

2
Gin = Gy = —20% - X32

Raza minimd la varful profilului p,
(tachet plan)

Pmin =M hrnﬂx ~ 2"(32

Raza minimad la varful profilului p,...
(tachet cu rola)

2
(rb "'hmax "'r'r')
o + hmax + 1+ +2X35

Pmin = — L

r, - raza rolei
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Raza maxima a profilului la unghiul ®,/2
(tachet plan)

p max

2
o T
Pmax :rb“"hmax"'xll?l"' (31] -1

Raza maximd a profilului la unghiul ®,/2
(tachet cu rola)

%}(HZ =+ XIZI)Z
L

2
2 D 2 .
H< + XH H Xlz{—l J

pmux

Pmax =

()
H=rb+h0 +x1171-—x12+r;q
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Determinarea coeficientilor Xii

+ Se folosesc conditiile de egalitate n
punctele de trecere de la o curba la alta
(ex. Tn punctul D: h,5= hsp)

+ Se stabilesc 6 ecuatii Tn punctele D, E,
B., c'f Dl‘ §I Dn
+ Sunt 7 coeficienti

+ Se impune un raport al acceleratiilor la
capetele ultimei curbe z=a,./a,.=0,625

. . - O
Coeficientii x;; pentru z=—>"-0625

a V"

b-Wo +¢-Mmax g, = (xg ~ o)L

x —
1l 2b+C-(I)1 T
X21 =X32 " €3 X2 =X32°€¢
. s
x31 = 0062532 N T
(I)B C

X33 = X32 €2
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Constante auxiliare

e, = 05066D5

e, =0,9375d5
€3 = 1,75(1)3

b=61+32 +83-¢’2

c=e3+0,79580,

Viteza tachetului la Tnceputul ridicarii
supapei

TrA I i d
W o 2, l[mm/ rad|
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Marimi impuse la proiectarea camei:

Cursa tachetului h_  =i-h,
i=¢£,/¢,=0,50..0,96

Unghiul total de deplasare @,

(la motoarele cu n<5000 rpm se

foloseste cama simetrica in care pe
fiecare flanc unghiul de deplasare este
®,/2)

h, este jocul termic

- 0,25..0,35 mm la supapa de admisie
» 0,35..0,50 mm la supapa de evacuare

» Pentru evitarea socurilor si zgomotelor severe

se limiteazad viteza wy din momentul cand
Tncepe ridicarea supapei. Se recomandd

Wo =1..15 mm/rad (W max =0,025 mm/grad)

* Unghiul @, al zonei de racordare se deduce din

relatia vitezei tachetului la inceputul ridicarii
supapei, Tn care se impun wg si hg

— Wpo T
i — d
Wo o 20, [mm/rad]

- Existd gi recomandarea ®,=15..45° (cdnd

tachetul este hidraulic @, se reduce la
jumdtate ©,/2)
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+ Se stabilesc unghiurile pentru flancul de

ridicare ®,, ®,, @5

+ O conditie existd deja:

D, +D,+D3=D /2

+ Mai sunt si recomandarile:
®,=(0,1..0,2)®;

®,+®3=(1,5..3,0)D,

+ Cele mai mari valori ale acceleratiei apar pe

portiunea ®;—se limiteazd @,

®,=20..30° fiind indicatd si satisfacerea
relatiei

®1+P; _ |Gmax

c (I)l Qmin

* Thcare ¢c=1,0..1,2
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Profilul de cama polidin

Profilul de cama polidin este reprezentat de o functie polinomiald si
satisface mai multe cerinte dinamice privind acceleratiile si vibratia.

Cinematica profilului POLIDIN
de ridicare a supapei

2 p q r s |
h, = 146 2| +c| 2| 4| 2| & {3] +C (i]
s hs,mm{ 2(%] p[(pd] q[(Pd] Cr' 0y s 0g

& p-1 g-1 r-1 s-1]
w.=h Zdizc, @ inc,| -2 +qC,| -2 +rc.| -2 +sC.| 2
s = s max 'y CZ{pd P P[(pd] q q{(pd- o Y s

p—2

® 2 q-2 r—2 s—2
3 e 2 R RE G IS C e IR Lol

Cinematica profilului POLIDIN de
ridicare a supapei

C, - —pqrs
(p-2)q-2)r-2)s-2)

. — 2qrs

P (p-2)q-p)r-p)ls—p)

C - —-2prs

T (q-2)g-plr-q)s—q)
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