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Infroducao
Cames

* Mecanismo cujo periil determina o 1ipo de
movimento do.seguidor (infermitente)

o 2 tipos: Cilindrico e "Disco

Disco Cilindrico
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Infroducao
Cames

e Como funciona um.came com discoe

« FOLLOWER

] < SLIDE

<« ROLLER

— SNAIL/DROP
CAM

VERTICAL
N CENTRE LINE

By VRyan |
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Infroducao
Cames
e Como funciona um-came cilindrico?
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Infroducao
Cames

* Uso de molas parasmanter contato
enfre came_ e seguidor
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Seguidores
Tipos

e 3 tipos principais'de seguidores:
— Seguidor sem Rolete
— Seguidor com Rolete
— Seguidor tipo “Prato”
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Seguidores
Tipos

e 3 tipos principais'de seguidores:
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Sem Rolete  Com Rolete tipo “Prato”
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Diagrama de Deslocamento

e Mostram o desloeamento do seguidor
em funcdo do angulo do came

Velocidade C'¢ AceleragdoCte Movimento
Harmonico
5 u}
‘ ‘ - a5
rarzl T 7
Desl. %12 T 32\<;7 ¢

g ™
Vel
/\ /':\<_> Aingulo
Acel. T | \ £ 0
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Diagrama de Deslocamento

* Movimentos maisscomuns:

*

*

*

Velocidade Constante
Aceleragao Constante
Harmonico Simples

Cicloide

Duplo Harmonico

Arcos e Segmentos Lineares
Perfil de Aceleracdo Trapezoidal
Polinomiais (39, 59 etc.)
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Diagrama de Deslocamento

e Velocidade Constante

* Movimento Linear

A
Desl.

Vel @
Acel. Desl. Esta€ionario

Estaciondrio
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Diagrama de Deslocamento

 Equacionamento para Velocidade Constante...
* Movimento Linear:« Desl = C.t

*  Para umavelocidade angular constante (@)

0
Desl = Co—

)

+ SendoH o curso e f o dngulo do came no final do
deslocamento, fem-se:

Desl = 0 para0 = 0

Desl =H para 0 = [
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Diagrama de Deslocamento

e Equacionamento...
* Assim, para o deslocamento e velocidade:

0
DesleEngh
p
)
p

* E a Aceleracdo:

Acel = 0 (durante o“movimento)

Acel — 0o (no <inicio e final do movimento)
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Diagrama de Deslocamento

e Aceleracdo Constante
— Movimento Parabdlico

8 Pivisoes Iguadimenie
Espacadas

Desl.A \
8
e
S B e A
5t v 4
_ ;// L
/:2
o /-Fopﬂ__d_;;l 1 o o
— 0 -T~:Z‘5:' 29 120 1,50—31!05_8

EESC-USP © M. Becker 2017 16



Diagrama de Deslocamento

e Movimento Parabolico
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Diagrama de Deslocamento

e Movimento Parabdlico (2 parabolas...)

, s
SE 0<0<P/, SE ﬁ/z <0<p
0 | 0>
Desl = ZH(—) Desl H[]-Z(]-—)
/ S
i ' @ 0
Vel = 4Hm( 7) Vel = 4H_(]__)
h 'R ' p f

| )
Acel = 4H( —)
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Diagrama de Deslocamento

e Movimento Harmonico Simples
— Movimento de um pendulo

Divisdes Angularés T=2r
Igualmente Espacadas 2

Desl. ‘
6

A
N A
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Diagrama de Deslocamento

e Movimento Harmonico Simples
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Diagrama de Deslocamento

e Movimento Harmonico Simples

1 6
DeSl = —H(I- COS(T) )

2
l Hrw [ 70
Vel = _ sm( ——)
2 f
1 T\ 6
Acel = —H( A ) cos(—)
2 [ [
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Diagrama de Deslocamento

e Valores MAximos
1 Hrw

Vel =
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Diagrama de Deslocamento
e Valores MAximos
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Diagrama de Deslocamento

e Movimento Cicloiddl
— Cicloide??
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Diagrama de Deslocamento

e Movimento Cicloidal
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Diagrama de Deslocamento

e Movimento Cicloida
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Diagrama de Deslocamento

e Movimento Cicloidal

Hyn0o I [ 270
Desl= [ = _ Sm( ) ]
rLip 2 p

Hw 2]1'9
Vel= [1 —(_‘()S( , ) ]
i
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EESC-USP © M. Becker 2017 27



Suavidade de

Diagrama de Deslocamento

Pa N

e Movimento Dup rmonico

vavidade” de
Aceleracao

Movimento idade de
Desl. i Acel.

\
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Diagrama de Deslocamento

e Movimento Duplo.Harmonico

Desl= é H[(] —(‘o.sv( _];i)) _ % (]—(‘0.5'( 2;0 )) ]
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Projeto de Perfis

e Baseado no Diagrama de Deslocamento

e Determinado pela funcdo a ser desempenhada pelo came

Movimento Harmonico Simples

Movimento de Aceleracao / Retardo

*© 30° 60" ne" 20 198" 186
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Projeto de Perfis

Velocidade Uniforme - Seguidor s/ Rolete

Passo 2:
Passo 3:

Passo 4:
Passo 5:

Passo 6:

Passo 1: Desenhe 2 circulos: um com o raio

e minimo do Came e oufro.com o

deslocamento maximo do seguidor.

Divida os circulos em divisdes de 30°.

Construa o diagrama de deslocamento como mostrado. Note que ele
e alinhado com a intersecgdo entre o didmetro minimo do Came e a
divisao 0°.

Margue as divisdes a.cada 30°.

A partir do diagrama-de deslocamento, projete o deslocamento do
seguidor a 30°, intersectando a divisdo de 30°. E assim por diante...

Una as interseccoes e complete o perfil do Came.
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Projeto de Perfis

Velocidade Uniforme - Seguidor ¢/ Rolete

e Passo 1: Desenhe 2 circulos: um com © raio
\ minimo do Came € ouiro com o
deslocamento maximo do seguidor.

Passo 2: Divida os circulos em divisdes de 30° e desenhe o rolete na 19 posicdo.
Passo 3: Construa o diagrama de deslocamento como mostrado. Note que ele

€ alinhado com o centro do rolete.
Passo 4: Marque as divisdes a cada 30°.

Passo 5: A partir do diagrama de deslocamento, projete o deslocamento do
rolete a 30°, intersectando a divisdo de 30°, e assim por diante,

desenhando-os...

Passo 6: Una as interseccoes e complete o perfil do Came.
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Projeto de Perfis
Velocidade Uniforme -$Seguidor “Prato”

— _~___—
.'-.\ /- K e ——
\ - —_
N L/ —

~_ S| A 00 B0 600 90 120" 150% 187

—
\ ~ g .-'/ \"-. h M
/_;{,\ ap” N Passo 1: Desenhe 2 circulos: um com o raio
iy’ ) minimo do Came e outro com o
/,,/ \,\ deslocamento mdaximo do seguidor.

Passo 2: Divida os circulos em divisoes de 30° e desenhe o rolete na 19 posicdo.

Passo 3: Construa o diagrama de deslocamento como mostrado. Note que ele
€ alinhado com o “prato do seguidor”.

Passo 4: Marque as divisdoes a cada 30°.

Passo 5: A partir do diagrama de!deslocamento, projete o deslocamento do
“prate” a 30°, intersectando a divisdo de 30°, e assim por diante,

desenhando-os...

Passo 6: Una as inferseccdes e complete o perfil do Came.
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Projeto de Perfis

Mtie Harmonico - Seguidor s/ Rolete

d > -
~ X | A 0 300 sct 8ot gt 150° laa’
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Projeto de Perfis
Mtte Variado - Seguidorc/ Rolete

G0

180°

EESC-USP © M. Becker 2017 36



Sumario da Aula

o Software
e Exercicios

e Bibliografia Recomendada

EESC-USP © M. Becker 2017



Software

Norton Associates Engineering

N Machine Design Software — Technical Publications — Engineering Consulting

hitp://www.designofmachinery.com
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Software N e dineering
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oftware
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Norton Associates Engineering

Machine Design Software — Technical Publications — Engineering Consulting
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Software

R orrACh™Plus - - by R, L Yorton - Copyl ight 2005 Releaae 10 ke J/aS 1272003
Hdip ~ Al Sy

N Norton Associates Engineering

Machine Design Software — Technical Publications — Engineering Consulting
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Exercicios
01 - Enunciado

Tipo de Movimento Duragao Deslocamento Angular
Suk?|r 48 mm com 0als 0 a 1200
velocidade constante
Ficar Estacionario em 48 G155 120° g 180°
mm
Retornar a aichilelele inicial 180° G 340°
com aceleracdo cte 1,5a3s

Didmetro minimo do.came: 80 mm

EESC-USP

© M. Becker 2017
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Exercicios
01 - Solucao

30" oo a0t 2. 27 3307

= ]

- oS

I T

=1 S

x ao° 1207 180° 2¢0° 3307 o

120°

Perfil do Came

EESC-USP

Diagrama de
Deslocamento
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Exercicios
02 - Enunciado

Didmetro minimo do.came: 80 mm

Tipo de Movimento Deslocamento Angular
Subir 60 mm com movimento
~ N . 0 a 90°
harmonico simples
Ficar Estaciondrio em 60 mm 90° a 130°
Descer 60 mm com mowme?’ro de 1300 g 3100
aceleragcdo / retardo cte

Ficar Estacionario nesta posicdo 310° a 360°

EESC-USP © M. Becker 2017
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Exercicios
02 - Solucao
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