Organes de transmission directe

La fig. 17.1 montre le principe des solutions usuelle pour les transmissions a cames : méca-
nismes plan et spatial, contacts unilatéral et bilatéral.

CAMES POUR MECANISMES PLANS CAMES POUR MECANISMES SPATIAUX
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Figure 17.1 Catalogue général des mécanismes a cames

17.1.2 CLASSIFICATION SYSTEMATIQUE

\

Ce chapitre présente surtout les mécanismes plans a cames constitués par un profil a
surfaces concaves et convexes planes. La systématique des mécanismes plans a cames
comprend les chaines cinématiques a trois chainons équipées d'une articulation a deux degrés
de liberté. La fig. 6.91 montre la chaine cinématique de base et les deux variantes
constructives standards obtenues en modifiant la forme de base. La fonction des chainons peut
se transformer en inversant les chainons fixes et mobiles. La transformation des chaines de
Watt ou de Stephenson en mécanismes a cames est également possible. La classification et la
désignation des transmissions par cames s'effectue par :

- la forme des corps composants : cames plane, en tambour, cylindrique, conique, globoide,
en arc de cercle.
- la forme du profil : extérieur, intérieur, saillant, creux.
- la nature du mouvement de I'élément commandé en mouvement oscillatoire : translation,
rotation.
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- le comportement de I'¢élément entrainé pendant son mouvement de va et vient.
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Figure 17.2 Chaine cinématique de base et forme standard des mécanismes plans & came

17.2 CAMES SIMPLES A PROFIL CONNU

Lorsque le mécanisme a came doit déplacer une tige ou un levier en mouvement oscillant
lent entre deux positions limites, le profil de la came peut se concevoir comme une courbe
fermée constituée par des trongons rectilignes et circulaires. Le passage d'un segment rectili-
gne a un arc de cercle ou la modification brusque du rayon de courbure engendre un a-coup
provoqué par la variation brusque de l'accélération normale. Ce genre de came n'est pas re-
commandé¢ pour les mouvements rapides.

17.2.1 PROFILS

On distingue principalement deux types de cames : les cames composées de profils par-
tiellement rectilignes et les cames a profils seulement curvilignes constitués par des arcs de
circonférence successifs ou d'autres courbes simples : spirales, développantes, etc. Le dépla-
cement de I'¢lément commandé, tige ou levier, dépend de la position du centre du galet par
rapport a I'axe de rotation de la came. Il faut bien distinguer la trajectoire relative du centre du
galet de la forme géométrique extérieure ou intérieure de la came, fig. 17.3 a gauche.

17.2.2 CHAINES CINEMATIQUES DE SUBSTITUTION

L'étude cinématique du mouvement de I'élément commandé, dans une position bien défi-
nie, peut se simplifier en remplacant le mécanisme a came par une chaine cinématique plus
simple. Le point fixe 4y est le centre de rotation de la came, le point mobile B est l'articulation
du galet. La chaine cinématique de substitution, valable seulement pour une position unique,
est constituée par un mécanisme bielle - manivelle excentré dans le cas d'un mécanisme a tige,
par un quadrilatére articulé dans le cas d'une came a levier. La recherche de la vitesse et de
l'accélération en un point particulier s'effectue en appliquant les relations développées pré-
cédemment, fig. 17.3 a droite.
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