Analiza si sinteza structurala a mecanismelor

Prin structura unui sistem mecanic se intelege modul in care acesta este alcatuit, partile sale
componente, legaturile care exista intre acestea si felul in care acestea influenteaza modul de
functionare al sistemului. La baza functionarii oricarui sistem mecanic sta mecanismul dupa care acesta
functioneaza.

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 aceasta miscare unui alt element
(denumit in continuare element condus sau element de iesire) din acelasi mecanism.

Transformarea miscarii inseamna modificarea naturii miscarii a elementului conducator fata de
elementul condus. De exemplu, elementul conducator are o miscare de rotatie care este transformata
cu ajutorul unui mecanism intr-o miscare de translatie.

Mecanismele sunt alcatuite din elemente si cuple cinematice.

Schema cinematica este reprezentarea conventionala 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.

Elementele unui mecanism
Elementul este o piesa (sau un grup de piese legate rigid intre ele) care, in raport cu alte entitati,
are o miscare relativi bine determinatd. In Fig 1 se prezintd cateva exemple de elemente.
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Fig. 1 Exemple de elemente
Rangul unui element este dat de numarul cuplelor cinematice cu care acesta se leaga de
elementele vecine.
Se numeste element fix carcasa sau suportul mecanismului. Celelalte elemente ale
mecanismului executa o miscare relativa univoca fata de elementul fix.



Se numeste manivela un element care se roteste 360° in jurul unei axe fixe (legate de elementul
fix). Daca elementul se “roteste” pe un unghi mai mic de 360° (oscileaza), acesta se numeste balansier.
Se numeste biela un element care nu are nici un punct fix (legat de elementul fix).
in Fig.2 elementul 0 este elementul fix (suportul mecanismului)
elementul 1 este manivela
elementul 2 este balansierul
elementul 3 este o patind/piston/cap de cruce

Cupla cinematica

Cupla cinematica este legatura directa (exista contact) si mobila intre doud elemente.

Zona de contact este entitatea geometrica prin intermediul careia vin in contact elementele
cuplei. Natura zonei de contact dintre doua elemente determina natura cuplei cinematice.

Fig. 2 Mecanism bield-manivela (sau manivela-piston)

Lagarul este un organ de masina pe care se sprijind si se ghideaza o axa, o osie, un arbore.
(din germ. Lager) si care materializeaza o cupla cinematica de rotatie.

Fusul este o parte a unei masini care asigura primirea sau transmiterea unei miscari de rotatie.
Acesta are rol de osie/arbore.

Cuzinetul este o piesa inelara sau din doua bucati semiinelare din metal moale, care imbraca in
interior lagarul si vine Tn contact direct cu fusul sau axul unei masini cu rolul de a reduce frecarea.

intre elementul O si elementul 1 apare cupla cinematicd notatd cu A. Zonele de contact
aferente: suprafata cilindrica interioara a cuzinetului C1, presat Tn corpul lagarului L si suprafata
cilindrica exterioara a fusului F1, presat in manivela M, au acelasi diametru nominal si sunt coaxiale. Ca
urmare, permit o miscare relativa a elementelor 0 si 1, cupla cinematica A fiind de rotatie.
Tn mod similar se pot analiza si cuplele cinematice notate cu B, intre elementele 1-2, si C, intre
elementele 2-3, tragandu-se concluzia cd acestea sunt tot de rotatie.

Glisierele G si patinele P vin in contact prin intermediul a cate doua suprafete plane, toate
paralele. Aceste zone de contact permit miscarea relativa de translatie a elementului 3 in raport cu

elementul 0, ca urmare cupla D” este o cupld de translatie. Semnul oo pune in evidentd c3 centrul
rotatiei relative a celor doud elemente se gaseste la infinit.

n Fig 3 se prezintd mecanismul cu camé plana in miscare de rotatie si tachet cu rold in miscare
de translatie. Zona de contact intre elementul 1 — cama si elementul 2 — tachet este o linie
(generatoarea cilindrului materializat ca rola si generatoarea suprafetei necirculare a camei). Zonele de
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contact permit, in anumite conditii cinetostatice favorabile din punct de vedere al transmiterii fortelor,
miscarea de rostogolire relativa a elementelor 1 si 2.
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Fig 3 Mecanism cama-tachet

Se considera punctele B1 si B2 suprapuse in punctul de contact dintre cele doua elemente. Daca
se mentine fix elementul 1 si se misca fata de el rola 2, pastrandu-se contactul rostogolitor, punctul B2
va descrie in planul camei 1 curba c2. Daca se fixeaza elementul 2 rola si se rostogoleste peste acesta
elementul 1 cama, punctul B1 va descrie in planul rolei curba cl. Se observa ca cele doua curbe nu sunt
identice. O cuplad cinematicd avand aceasta proprietate se numeste cupla cinematica superioara (dupa
Reuleaux). in mod obisnuit cuplele superioare au zone de contact liniare sau punctiforme.

intre elementele 0 si 1 exista cupla de rotatie A. Se noteaza cu AO si Al zonele de contact dintre
cele doua elemente. Se observa ca oricare element se mentine fix, miscandu-se cel de-al doilea,
punctele AO si Al descriu cercuri de aceeasi raza suprapuse. Daca se ia Tn considerare si grosimea
elemenelor atunci zona de contact devine cilindrica. Cuplele cinematice care au aceasta proprietate au
denumirea de cuple cinematice inferioare (dupd_Reuleaux). In mod obisniut, cuplele cinematice
inferioare au zona de contact suprafete.

Cuplele cinematice se clasifica in functie de numarul gradelor de libertate suprimate in miscarea
relativa a celor doud elemente care se leaga prin cupla cinematica.

Se reaminteste faptul ca un solid rigid Tn miscare generala (in spatiu) are 6 grade de libertate, iar
in miscare plana 3. Gradele de libertate se pot defini pe cale geometrica sau cinematica.

Din punct de vedere geometric numarul gradelor de libertate este egal cu numarul de parametri

geometrici independenti necesari pentru a defini in mod univoc pozitia solidului rigid. Astfel pozitia unui
solid Tn spatiu este determinata prin trei puncte necolineare ale sale, carora le corespund 3 x 3 =9
coordonate, intre care insa exista 3 relatii de legatura care exprima invariabilitatea distantelor dintre
cele 3 puncte. Rezulta L = 9 — 3 = 6 parametri independenti, adica 6 grade de libertate.
Tn miscarea plan3, caracterizatd de faptul c3 un plan al solidului rigid rimane mereu continut intr-un alt
plan dat (fix), numarul de puncte necesar pentru pozitionarea solidului este 2, carora le corespund
2x2=4 coordonate in planul dat. Luand in considerare conditia de invariabilitate a distantei dintre doua
puncte rezulta L =4 — 1 = 3 parametri independenti, deci trei grade de libertate.



Din punct de vedere cinematic numarul gradelor de libertate este egal cu numarul de miscari
simple posibile (ale solidului rigid). Astfel miscarea generald a unui solid rigid in spatiu este caracterizatd
S, si 3 rotatii dupa cele 3 axe ¢,,9,, 9, , rezultand astfel 6 grade de libertate (Fig

de 3 translatii S, S

x1 9y

4). Tn miscarea plana translatia se face dupd doud componente (de exemplu S, si Sy), iar rotatia se

efectueaza dupd o directie perpendiculara pe planul miscarii si are o singurd componenta (¢, ), deci

Fig 4 Miscarea solidului rigid in spatiu si in plan

numarul total de miscari simple posibile este 3, adica solidul are 3 grade de libertate (Fig 4).
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Fig 5 Cuple cinematice inferioare - forme constructive, clasificare, reprezentare. [VOL1]

in vederea studierii si clasificarii cuplelor cinematice se va opera cu definirea cinematicd a

gradelor de libertate.




auzin

Clasa “i” a unei cuple cinematice este data de numarul gradelor de libertate suprimate in
miscarea relativa a celor doua elemente care intra in compunerea ei. Numarul gradelor de libertate
ramase este:

f=6-i (1.1)
Daca se analizeaza clasa unei cuple de rotatie observam ca aceasta permite 1 miscare de rotatie
(de exemplu dupa axa x) si restrictioneaza celelalte 5 miscari (3 translatii dupa axele x, y, z si 2 rotatii
dup3 axele y, z). Putem deci concluziona c§ acest tip de cupld cinematic3 este de clasa a 5-a. In Fig 5 sunt
prezentate cateva exemple de cuple cinematice inferioare.
Cuplele cinematice formate intre cama-tachet sau doua roti dintate sunt considerate ca avand
clasa a 4-a (introduc in mecanism 2 grade de libertate) pentru ca sunt cuple cinematice superioare.
Cupla cinematica dintre cama-tachet sau cupla dintre doua roti dintate este prezentata si in Fig.1.

Lantul cinematic, schema structurala, schema cinematica, gradul de libertate al unui
lant cinematic, gradul de mobilitate al unui mecanism.

Lantul cinematic reprezinta un grup de elemente legate intre ele prin cuple cinematice.

Un lant cinematic poate fi inchis, daca se realizeaza un contur inchis compus din elemente si
cuple cinematice sau deschis, dacd aceasta conditie nu este indeplinita. Lantul cinematic se numeste
simplu, daca are in componenta sa doar elemente binare, sau complex, dacd contine cel putin un
element de rang mai mare decat 2.

Pornind de la notiunea de lant cinematic, mecanismul se mai poate defini ca fiind un lant
cinematic inchis avand un element fix si unul sau mai multe elemente conducatoare la care celelalte
elemente au miscari bine determinate (Reuleaux)
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Fig. 6. Reprezentare a schemei structurale si a schemei cinematice




Se numeste schema structurala a unui lant cinematic reprezentarea simplificata prin care se
evidentiaza numarul si natura elementelor si modul in care acestea se leaga intre ele.

Se numeste schema cinematica a unui lant cinematic reprezentarea simplificata in cadrul careia,
pe langa cele evidentiate de schema structurald se mai indica (prin reprezentari grafice la scara) pozitia
relativd a zonelor de contact ale suprafetelor cuplelor cinematice si forma geometrica a acestora
(dimensiunile geometrice caracteristice). Simbolurile utilizate in reprezentarea elementelor si a cuplelor
cinematice sunt prezentate in figurile Fig.1 si Fig.5. In Fig. 6 se prezinta cateva exemple de reprezentari
simplificate ale unor elemente.

Se numeste cupla cinematica multipla o cupla cinematica in componenta careia intra mai mult
de doua elemente.

Gradul de multiplicitate a unei cuple in componenta careia intra k elemente este k-1. La
stabilirea stucturii unui lant cinematic orice cupla cinematica multipla se va lua in considerare de atatea
ori cat este gradul sdu de multiplicitate. In Fig. 7 cupla cinematicd A leags 3 elemente, deci are gradul de
multiplicitate 2.

Fig. 7 Lant cinematic Tnchis. Cupla cinematica A este o cupla multipla

Gradul de libertate al unui lant cinematic este dat de numarul miscari simple posibile pe care le
pot efectua elementele care compun lantul iar acesta se noteaza cu L. Pentru a calcula gradul de
libertate al unui lant cinematic se tine cont de faptul cd un element in spatiu are 6 grade de libertate,
dar acestea sunt reduse in cazul in care elementul este legat de alt element printr-o cupla cinematica de
clasai.

5
L=6n->i-c (1.2)
i=1

unde N - este numarul de elemente ale lantului cinematic

C; - este numarul cuplelor de clasa i

Pentru un lant cinematic plan se tine cont de faptul ca un element are 3 grade de libertate, iar in
acest caz se foloseste formula:

L=3n-c, -2c, (1.3)

Dacd un element al unui lant cinematic devine element fix (sau se solidarizeaza cu elementul
fix), lantul cinematic devine mecanism, in concluzie se anuleaza 6 grade de libertate (3 grade de libertate
pentru cazul miscarii in plan).

Gradul de mobilitate M al unui mecanism reprezinta numarul de parametri independenti
necesari pentru a defini in mod univoc pozitiile tuturor elementelor in raport cu un element fix.

M=L-6 (1.4)

tinand cont de relatia (1.2) rezulta:



5
M =6(n-1)- > ic, (1.5)
i=1

Pentru un lant cinematic plan se tine cont de faptul ca un element are 3 grade de libertate, iar in

acest caz se foloseste formula:
M =3(n-1)—-c, — 2c, (1.6)
Aceste formule sunt cunoscute sub numele de criteriul Chebychev—Griibler—-Kutzbach pentru

determinarea gradului de mobilitate dupa numele cercetatorilor care s-au ocupat de aceste probleme
pe parcursul carierei lor.

Desmodromia mecanismelor

Un mecanism este utilizabil daca n timpul functionarii toate elementele care compun
mecanismul ocupa pozitii bine stabilite in functie de pozitia elementului/elementelor motoare. Aceasta
proprietate se numeste desmodromie (de la grecescul “desmos-dromos” = drum/traseu obligatoriu).

n Fig 8 este prezentatd schema cinematicd a mecanismului bield-maniveld (numit si manivels-
piston), mecanism prezentat si in Fig. 1 sub forma unui desen de ansamblu.

1 B 2

Fig. 8 Schema cinematica a mecanismului bield-manivela (maniveld - piston)

Daca se analizeaza mecanismul bield-manivela se observa ca acesta este desmodrom, in sensul
cad pentru orice pozitie a elementului conducator 1 corespunde o pozitie bine stabilita a elementului
condus 3 si a bielei 2.

Numarul de elemente: N =4

Numdrul de cuple cinematice de clasa a 5-a: C; =4 ( A, B,C -rotatie; D™ -translatie)

Gradul de mobilitate:

M=3n-1)-c,-2¢c,=3-3-0-2-4=1 (1.7)

Putem spune ca un mecanism este desmodrom daca numarul elementelor motoare este egal cu
gradul de mobilitate al mecanismului:

n,=M (1.8)
Particularitati in determinarea desmodromiei unui mecanism:
e Legaturi pasive L,. Fie mecanismul din Fig. 9a, pentru acesta se calculeaza gradul de mobilitate:

Numarul de elemente: N =5

Numarul de cuple cinematice de clasa a 5-a: C, =6
Gradul de mobilitate:
M=3(n-1)-c,-2c;,=3-4-0-2-6=0 (1.9)
Conform ecuatiei (1.9) mecanismul are grad de mobilitate 0 deci nu poate executa miscare. In
realitate, mecanismul este format din doua paralelograme ABCD si CDEF (AB |=CD ||=EF ) si se
poate misca.
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Fig. 9 a. Mecanism paralelogram cu legaturi pasive; b. Mecanism paralelogram
inlocuitor, fara legaturi pasive

Se observa ca punctul C executa aceeasi miscare circulara in cazul Fig.9a si Fig.9b. Concluzia este

ca lantul cinematic format din elementul 2 si cuplele adiacente (C, D) serveste doar pentru sincronizarea
miscarii unor elemente sau pentru rigidizarea mecanismului. Acest lant cinematic are un rol pasiv si nu
se ia in considerare in calculul gradului de mobilitate, rezultand astfel formula:

rezulta:

M =3(n-1)-c,—2c,— > L, (20)

unde, L,-sunt toate lanturile cinematice care formeaza legdturi pasive.
Dacad se foloseste relatia (20) in calculul gradului de mobilitate al mecanismului din Fig.9a

- se elimina lantul cinematic format din elementul 2 si cuplele C si D (se foloseste relatia (1.3)
pentru calculul gradului de libertate al unui lant cinematic)

Lp:3-n—c4—2-05:3-1—0—2-2:—1 (22)
- se recalculeaza gradul de mobilitate M

M =3(n-1)-c,-2c,— > L, =3-4-0-2-6-(-1) =1 22)

Se poate concluziona deci, ca mecanismul este desmodrom, asa cum rezulta si intuitiv.

Miscari independente (Legaturi/Miscari de prisos) Liy. Fie mecanismul din Fig. 10a, pentru

acesta se calculeaza gradul de mobilitate:

Numérul de elemente: N =4
Numarul de cuple cinematice de clasa a 5-a: C; =3 (cuplele O, B - rotatie, C — translatie)
Numarul de cuple cinematice de clasa a4-a: C, =1 (cupla A—camd-tachet)

Gradul de mobilitate:

M =3(n-1)—c, —2¢, =3-3-1-2-3=2 (23)

dar mecanismul prezentat in Fig. 10a este desmodrom (pentru orice pozitie a elementului conducator
cama, existd o unica pozitie a elementului condus tachet).

Daca se analizeaza mecanismul cama-tachet din Fig.10b se obtine:

M=3(n-1)-c,-2c,=3-2-1-2-2=1 (24)



Fig. 10 a. Mecanism cama-tachet cu rola, b. Mecanism cama-tachet fara rola

Diferenta dintre cele doua mecanisme apare datorita rolei si a cuplei de rotatie care leaga rola
de tachet in cazul mecanismului din Fig. 10a, rolul acesteia fiind de a transforma frecarea de alunecare
in frecare de rostogolire (evident, mai micd), aceasta neinfluentand mecanismul din punct de vedere
cinematic. Transformarea mecanismului prezentat in Fig. 10a in mecanismul din Fig. 10b se face prin
solidarizarea (sudarea) rolei de tachet, astfel cupla de rotatie dintre elementele 2 si 3 nu isi mai are
rostul, iar elementele 2 si 3 se unesc si sunt notate ca elementul 2 (in Fig 10b).

n cazul de fats se elimind 1 element si o cupld de rotatie

L, =3n—¢,—2c,=3-1-0-2-1=1 (25)

M =3(n-1)-c,-2c,— > L, —> L, =1 (26)
Depistarea unei legaturi independente se face prin fixarea intr-o pozitie oarecare a

mecanismului, iar daca in urma fixarii, exista elemente care se pot misca, atunci acestea reprezinta
miscdri independente (legaturi de prisos).

Conexiuni si grupe cinematice

in vederea realizdrii desmodromiei unui mecanism, asupra miscdrii relative a elementelor
acestuia trebuie sa existe unele constrangeri. Aceste constrangeri poarta denumirea de conexiuni si se
noteaza cu K. Conexiunile sunt lanturi cinematice deschise interpuse intre doua elemente cu miscare
relativa cunoscutd sau impusa. Formula dupa care se calculeaza gradul de libertate al lantului cinematic
plan care formeaza conexiunea este urmatoarea:

L, =3n,—c, —2c, (27)
unde N, = numdrul de elemente ale conexiunii, C,si C; numadrul de cuple de clasa respectivd din

conexiune.
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Fig.11 Tipuri de conexiuni

Conexiunea de tip A - este cea mai simpla conexiune, formata dintr-o cupla cinematica fara nici un
element; Conexiunea de tip B — formata din doua cuple cinematice (clasa a 4-a sau a 5-a) si un element;
Conexiunea de tip C — pot avea orice alcatuire.

Tipurile de conexiuni sunt prezentate si in Fig.11.

Transformarea instantaneu izocinetica
Dacé se analizeazd Fig.11 — liniile 2 si 3 se observa cd o conexiune de tip K, ;) formata dintr-o

cupla de clasa a 4-a superioara introduce aceleasi constrangeri precum o conexiune de tip KBH)

(formata dintr-un element si doua cuple de clasa a 5-a inferioare). Astfel intr-un mecanism se pot inlocui
cuplele superioare prin cuple inferioare.

Folosind aceasta proprietate, un mecanism care are in structura sa cuple de clasa a 4-a
superioare poate fi transformat intr-un mecanism instantaneu izocinetic echivalent (in momentul
considerat executd aceeasi miscare) dar care are in structura doar cuple de clasa a 5-a inferioare. Acest
lucru este util in cazul impartirii unui mecanism in grupe cinematice.

Transformarea instantaneu izocinetica se face in felul urmator, Fig.12
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Fig.12 Transformarea instantaneu izocinetica



e se considerd cupla de clasa a 4-a formata din profilele P, si P,

e n punctul de contact, se traseaza normala N —N comuna celor doua profile

e senoteazd cu R, si R, centrele de curburd ale profilelor P, si P,in punctul de contact (centrul
cercului osculator 1 si centrul cercului osculator 2)

e senoteazdcu p, si p, razele de curbura

e se construieste conexiunea KB(_l) inlocuitoare pozitionand cuplele de rotatie in punctele R; si

R, (centrele de curburd), iar prin unirea acestor puncte apare elementul aditional/fictiv. Se

observd cd lungimea momentand a elementului aditional/fictiv este p, + p,

Grupe cinematice (grupa structurala sau grupa Assur)

Numele de grupa Assur provine de la numele inginerului rus Leonid Assur (1878-1920) care in
1915 propune aceasta metoda de impartire a unui mecanism in vederea simplificarii procesului de
analiza. Ulterior in 1977 Artobolevsky in Theorie des Mechanismes et des Machines propune folosirea
termenului de grupe Assur.

impértirea in grupe cinematice (Assur) are rolul de a usura analiza cinematicd, cineto-static3
(analiza, nu doar din punct de vedere al miscarii, ci si al fortelor si reactiunilor ce apar in cuplele
cinematice) dar si sinteza dimensionald a mecanismelor.

Grupele cinematice sunt conexiuni cu cel putin doua elemente care contin doar cuple de clasa a
5-a si au gradul de libertate 0. Acestea daca sunt scoase sau adaugate unui mecanism nu ii schimba

gradul de mobilitate. O alta definitie a grupelor cinematice este ca sunt conexiuni de tip KC(O) care

contin doar cuple de clasa a 5-a inferioare.
n aceste conditii, din relatia (27) rezult3:
3n,—2¢c, =0 (28)
M
2
Daca se analizeaza relatia (29) se poate observa ca numarul de elemente trebuie sa fie un numar
par din cauza faptului ca nu pot aparea fractiuni de cuple cinematice.
Pentru a clasifica grupele cinematice se folosesc termenii clasa si ordin.
Clasa unei grupe cinematice este data de conturul poligonal cel mai complex continut Tn grupa
(daca elementul cel mai complex este binar, consideram grupa ca fiind de clasa a ll-a)
Ordinul grupei cinematice este dat de numarul cuplelor cinematide de legatura ale grupei cu
restul mecanismului.
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Fig. 13 Grupele cinematice cu n=2 —clasa a ll-a, ordinul I|

sau C; =3 (29)

n Fig. 13 s-au prezentat toate variantele posibile de grupe cinematice de clasa a Il-a, ordinul Il
cu cuple de rotatie sau translatie. Notarea acestora se face in functie de tipul de cuplelor cinematice
continute (TRT — 1 translatie, 1 rotatie, 1 translatie). Tnlocuirea tuturor celor 3 cuple de translatie
conduce la crearea unui mecanism spatial, deci nu la o grupa cinematica.
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Fig. 14 Grupe cinematice de clase superioare cu cuple de rotatie

in Fig. 14 sunt prezentate cateva exemple de grupe cinematice de clase superioare. Variante ale
acestora se pot obtine Tnlocuind cuplele de rotatie cu cuple de tranlatie. Descrierea grupelor cinematice
din Fig.14 se face in felul urmator:

e Fig.14 a) — grupa cinematicd cu N=4; C, =6, clasa a lll-a (conturul poligonal cel mai complex
este triunghi), ordinul 3 (numarul de cuple cinematice de legaturad cu mecanismul este 3)
e Fig.14 b) — grupd cinematicd cu N=4; C, =6, clasa a IV-a (conturul poligonal cel mai complex
este patrulater), ordinul 2 (numarul de cuple cinematice de legatura cu mecanismul este 2)
e Fig.14 a) — grupa cinematicd cu N =6; C, =9, clasa a Ill-a (conturul poligonal cel mai complex
este triunghi), ordinul 4 (numarul de cuple cinematice de legaturad cu mecanismul este 4)
Daca se doreste impadrtirea in grupe cinematice a unui mecanism care contine cuple cinematice
superioare, acestea trebuie transformate in conexiuni de tip KBH) folosind algoritmul de transformare

instantaneu izocinetica.
Tmpartirea in grupe cinematice a unui mecanism se face in mod unic.

in Fig. 15 este prezentatd impartirea in conexiuni a unui mecanism pentru centrarea longitudinald a
unui perforator. Pentru acest mecanism, elementul 2’ - rola nu are rol cinematic, conducand la un grad
de libertate de prisos (deci se sudeaza rola 2’ de tachetul 2). Dupad cum se poate observa, in schema
cinematica a mecanismului exista o cupld cinematica de clasa a 4-a superioard, aceasta formand o

conexiune de tip K, ;).

Fig.15 Impartirea in conexiuni a unui mecanism

Pentru a imparti un mecanism in grupe cinematice se urmaresc urmatorii pasi:
1. transformarea instantaneu izocineticd a conexiunilor de tip K, in conexiuni de tip Ky,

(eliminarea cuplelor superioare din structura mecanismului).
2. eliminarea elementului fix si a cuplei motoare



3. seimparte lantul cinematic rdmas in grupe cinematice pornind cu elementul de iesire
Un exemplu de Impartire in grupe cinematice este prezentat in Fig.16

cls I, ordin 2

Fig.16 Impartirea unui mecanism n grupe cinematice

Ca urmare a impartirii teoretice a mecanismului din Fig.16 in grupe cinematice rezulta doua
grupe cinematice notate RRR — au in structurd 2 elemente si 3 cuple de rotatie (clasa a ll-a, ordinul 2).

Clasificarea mecanismelor
Mecanismele se pot clasifica dupa cum urmeaza:
e din punct de vedere functional:
o mecanisme pentru reproducerea unei functii matematice date
O mecanisme pentru pozitionarea unui element in raport cu un sistem de referinta
o mecanisme pentru conducerea unui punct apartinand unui element pe o curba data
O mecanisme cu opriri, care realizeaza stationarea temporara a elementului de iesire
la miscarea continua a elementului de intrare
e din punct de vedere constructiv:
O mecanisme cu bare
O mecanisme cu cama
o mecanisme cu roti dintate
o mecanisme cu element flexibil
o mecanisme cu roti de frictiune, etc
e din punct de vedere structural (se iau in considerare elementele si cuplele cinematice)
O mecanisme plane
o mecanisme spatiale

Avantaj mecanic
Eficienta transmiterii miscarii



