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ABSTRACT

At the design of the parts of the machines, the use of computer aided design methods is increasing day by day. By the
use of these methods, design works can be done more faster, easier and susceptible.

It has been faced with some problems while the design of the cam mechanisms that has lots of usage domains has been
made whit conventional methods. Conventional design methods completely depend on the skill of the designer. In this
paper, a design program has been developed for cams whose exit unit does push movement. By this program, the
graphics, image profile and the way, speed and acceleration of cam has been obtained with computer aided.

Keywords: Cam Mechanisms, CAD, pressure angle.

OZET

Makine pargalarinin tasarimlarinda bilgisayar destekli tasarim yontemlerinin kullanilmasi giin gegtik¢e artmaktadir.
Buyo6ntemlerin kullanilmasiyla tasarim islemleri daha hizli, kolay ve hassas yapilabilmektedir.

Bir¢ok kullanim alanina sahip olan kam mekanizmalarinin geleneksel yontemlerle tasarimlari yapilirken birtakim
sorunlarla karsilasilmaktadir. Geleneksel tasarim yontemleri tamamen tasarimeinin el becerisine bagli kalmaktadir.
Bu ¢alismada ise; ¢ikis uzvu 6teleme hareketi yapan kamlar i¢in tasarim programi gelistirilmistir. Bu program ile;
kama ait yol, hiz ve ivme grafikleri ile profil goriintiisii bilgisayar destegi ile elde edilmistir.

Anahtar Kelimeler: Kam mekanizmalari, bilgisayar destekli tasarim (CAD), basing acist.

1. GiRiS

Kam, bagka bir elemana (izleyiciye) yiizey temasi yoluyla istenen bir hareketi yaptirmak i¢in kullanilan bir makine
elemanidir[1,2]. Sekil 1'de 6rnek bir kam mekanizmasi gosterilmistir.

Cok genis kullanim alanina sahip olan kamlar; torna tezgahlarinda, zamanlama otomatik ayari kumanda
tertibatlarinda, ig tezgahlarinda, otomatik makinelerde, patlamali ve yanmali motorlarda emme ve eksoz supaplarinin
acilip kapatilmasinda ve buna benzeyen bir¢ok alanda kullanilmaktadirlar [5].

Istenilen izleyici hareketini basit yolla temin edebilir olmalarindan siklikla kullanilirlar [9].
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Sekil 1. Kam ve izleyici [3]

Kam mekanizmalar1 izleyicinin hareket sekline gore 6teleme hareketi yapanlar ve salinim hareketi yapanlar olmak
iizere ikiye ayrilirlar. [3,4]. Sekil 2'de izleyici hareketleri verilmistir.

W

(@ (b)
Sekil 2. a) Saliim Yapan izleyici, b) Oteleme Yapan Izleyici [4]
2. KAM TASARIMI
Kam tasariminda dikkat edilecek en 6nemli noktalardan biri izleyici hareketlerinin belirlenmesidir. Izleyici
hareketleri kam profilinin belirlenmesinde en temel verilerdir. Bunun yani sira, kam mekanizmalarinin kinematik ve
dinamik sartlarinin incelenmesi ile sentezlerinin yapilmas: kam boyutlarinin ve profilinin belirlenmesinde dnemli
etmenlerdir.

2.1. izleyicinin Hareketleri

Sabit hizla donen kam mili ile hareket alan kamin, bir ¢evrim boyunca donmesi
sirasinda izleyici bazi hareketleri yapar. Bu hareketler:

> Bekleme : Izleyicinin hareketsiz kalmasi.
» Kalkis : Izleyicinin kam merkezinden uzaklagsmasi.
» Inis : izleyicinin kam merkezine yaklasmas.

Pratikte en ¢ok kullanilan izleyici hareketleri ii¢ sekildedir. Bunlar;
1. Bekleme-Kalkis-Bekleme.
2. Bekleme-Kalkis-Inis.
3. Kalkis-inis [10].
izleyicinin yapmis oldugu bu hareketler programin hazirlanmasinda kullanilmistir.
2.2. Kam Mekanizmalarimin Calismasinin Kinematik Sarti
Kam mekanizmalar1 kam ve iticinin birlikte temas halinde olmasiyla meydana gelmektedir. Kam

mekanizmalarinda amag; 6nceden belirlenmis hareketin siirekli olarak hatasiz bir sekilde saglanmasidir. Sekil 3 'de
kam mekanizmasinin ¢aligmasinin dinamik sart1 gdsterilmistir [6,7].
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Burada;

Vi: 1. uzvun temas noktasindaki hiz vektorii.

V,: 2. uzvun temas noktasindaki hiz vektort.

V" V1 hizinin temas noktasindaki normal bileseni.
V," V2 hizinin temas noktasindaki normal bileseni.
® 1 Kamin agisal hizi

Teget
Dogrusu
,

Normal
« Dogrusu

e

ifade etmektedir.

Sekil 3. Kam mekanizmalarinin ¢alismasindaki kinematik sartin gosterimi [6,7].

Kam mekanizmasinin goérevini tam olarak yerine getirebilmesi i¢in, ¢alismasinin her aninda kam ile ¢ikis uzvu
stirekli olarak temas halinde bulunmalidir. Siirekli temasin kesilmesi ¢ikis uzvunun hareket diyagraminin
degismesine neden olur ve kam mekanizmasi kendisinden istenilen gorevi yerine getirememeye baslar. Bunun 6niine
gecilebilmesi i¢in her iki uzuv arasinda temasin siirekliligini saglayacak konstriiktif tedbirlere bagvurulur. Kam
mekanizmalarinda kam ile, ¢ikis uzvunun siirekli temasini saglayabilmek i¢in bu uzuvlarin temas noktalarmdaki
hizlariin normal bilesen vektorlerinin esit olmasi gerekmektedir. Sekil 3'de bu hizlarin normal bilesenlerinin esit
oldugu gortilmektedir. Bu sart1 saglayabilmek i¢in bazen geometrik sekillerde degisiklik yapilir bazen de kuvvet
kullanilir [6,7].

2.3. Kam Mekanizmalarinin Calismasinin Dinamik Sarti

Kam mekanizmalarinda ¢alisma esnasinda uzuvlar arasinda bir temas s6z konusu oldugundan uzuvlar arasinda
siirekli olarak bir kuvvet aktarimi gergeklesmektedir. Bu kuvvet aktarimi siirekli oldugundan dolayi calisma
esnasinda dinamik kuvvetlerin sebep oldugu sorunlar ¢ikabilmektedir. Bu nedenle dinamik sorunlarin daha tasarim
asamasinda iken gdz Oniine alinmasi ve asgari seviyede tutulabilmesi icin kam mekanizmalarindaki dinamik
olaylarin incelenmesi gerekmektedir. [6,7]

2.3.1. Cikis uzvu oteleme hareketi yapan kam mekanizmalarinda dinamik sart

Kam mekanizmalarinin sentezinde dinamik olarak kam mekanizmalarinin 6zelliklerinin belirlenmesi 6énemli yer
tutar. Dinamik 6zelliklerin tasarim asamasinda kontrol altinda tutulabilmesi i¢in basing agist parametresinin belirli
sinirlart asmamasi gerekir. Dinamik etkiler daha tasarim asamasinda ele alindigi takdirde kam mekanizmasinin
gercek caligmasi esnasinda olacak olaylar daha saglikli bir bicimde incelenecektir. Sekil 4'de ¢ikig uzvu 6teleme
hareketi yapan kam mekanizmasinda dinamik sartin gosterimi verilmistir.

q
N2

T
. N1 T

Sekil4. Cikisuzvu 6teleme hareketi yapan kam mekanizmasinda dinamik sartin incelenmesi [6,7].
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Sekil 4°deki harflerin aciklamalar1 asagidaki gibidir:

Q : Is kuvveti.

N, N, : Mafsal Kuvvetleri.

T,,T, :Mafsalda olusan siirtiinme kuvveti.

P : 1. uzuvdan 2. uzva aktarilan kuvvet, hareket kuvveti.

B : Basing agis1. (Hareket kuvveti ile ¢ikis uzvunun temas noktasindaki hiz vektorii
arasindaki ac1)

V, : 2. uzvun temas noktasindaki hiz vektorii.

Basing agis1 parametresi, kam mekanizmalarinin ¢alismasi i¢in gerekli olan en 6nemli parametrelerdendir ve kam
mekanizmalarinda karsilasilan optimizasyon problemlerindeki en 6nemli degiskenlerden biridir. Sekil 5'den de
anlasilacagi gibi P hareket kuvvetinin q is kuvvetini olusturabilmesi i¢in B agisinin en uygun degeri sifir olmalhidir. 8
acis1 bityiidiik¢e P, kuvvetinin degeri artacagindan kayip kuvvet miktari artacak ve bu yiizden mekanizmanin verimi
diisecektir.

A

Px

=
g
<

Sekil 5. Basing agisinin gosterimi
B =0 ° oldugunda Py = P olur.
q.AA
Verim; n= Ah . el bicimimde ifade edilebilir..........c.ovoveeiiiiiiiniiiniiiicieeee 1)
Af  Py.Ay
?h = hareket isi

?f=faydal is

Bilinmeyen kuvvetleri bulmak ve P ile Q arasindaki iligkiyi gorebilmek icin statik denge
denklemleri yazilir.

SFX =0= N =N +PSINP =0 oo 2)
YXFy=0=P.cosp-T; -T, -Q=0 3)
*Mb=0= N,.y—P.sinf.s =0 4)
. P.sinf.s
3. denklemden N, cekilirse; Np = ——— oo 5)
y
N, 1. denklemde yerine konulursa;
. L
N, = P.s1n[3(— + IJ ........................................................................................................... (6)
y
T]:],J..Nl TQZH.NQ ............................................................................................. (7)
n = siirtinme katsayisi
. L
T, = u.P.smB(— + 1] .......................................................................................................... (8)
y
. oL
Ty = HPSINP e )
y
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T, ve T, 2. denklemde yerine yazilirsa;

P.cosp— [u.P.sinB{£ + IJ —| w.P.simf. E} —Q =0 e e (10)
y Jl L y
P= Q e ettt ettt es et bene (11)
cosP — [u.sinﬁ{L + IJ —| w.sinf. L}
y J] L y
P= S (12)

cosP — u.sinB[Z‘L + lj
y

P hareket kuvvetinin ifadesinde paydanin sifir olmasi hali mekanizmanin ¢aligmasindaki
kritik bir durumu gosterir. Payda sifir olursa P hareket kuvveti sonsuza gidecegi i¢in kam
mekanizmasinin saglam kalmasi miimkiin degildir.

cosP i, —H-sinfy, (E + lj =0 Bie = kritik basing agist........ccovvvervieniniei e (13)
y

cosPy, = u.sianr[EHJ ............................................................................................. (14)
y

tanP,, = _ p=0,1 ve L=2.y oldugu kabul edilirse; .........c..coccoueueen.. (15)

u{z'L + 1]
y
tanf3,, =2

B, =63,30" olarak hesaplanir.

Basing agismin kritik basing agist degerine ulastigi durumda Q is kuvvetini karsilayabilmek igin P = « olmasi
gereklidir. Bu nedenle Q'un degerinin ¢ok kii¢iik oldugu durumlarda bile kam mekanizmasinin ¢alismast miimkiin
olmaz. Bu durumun 6niine gegebilmek i¢in B agisinin degeri tasarim agsamasindayken kritik a¢1 degerinden kiigiik
secilmesi gereklidir.

B B, < Bl m63,30ueeoooeveeeeereeeeeeeeeeeeeeeeeeee e s eeseeseees e seseeee e esseeee s eesseesenenn (16)

,=olabilecek basing agis1

Cikis uzvu teleme hareketi yapan kam mekanizmalarinin tasariminda tavsiye edilen basing agist degeri yaklagik
olarak B,=45 kabul edilebilir[6,7].

2.4. Cikis Uzvu Oteleme Hareketi Yapan Kam Mekanizmasinin Sentezi Yapilarak Ani Dénme Merkezlerinin
Bulunmasi Ve Kam Profilinin Cizilmesi

Bu konu asagidaki 6rnekte agiklanmistir. Gerekli olan degerler asagidaki Cizelge 1'de verilmistir.

Cizelge 1. Verilenler cizelgesi

Sembol Degeri Birimi Aciklama
N, 100 dev/dak Kama ait devir sayisi
Bo 45 (?) derece Olabilecek basing agis1
E 30 mm Eksantrisite miktar1 (¢1kis uzvunun saginda)

Vb2 "= Vb1 " uzuvlarmin temas noktasindaki hizlarmin normal bilesenleri esittir.

Cikis uzvuna ait yol — zaman ve hiz — zaman diyagramlar1 Sekil 6’da verilmistir.
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S{mm/devir) W ey
00 F=——7—\ 500
/| \
H /] \\ |
£ / [ \\ |
g /] g
2 ;"f ‘ \\ E ! ? &
,_z /’ | \\ e 0 4 |
2 // | \ i |
K /o |
/ Lfe | 2fe 3.faz \ i s b —— 4]
0 4 8 1

Zaman (agigal cevrum maktan) sn (derce)

Sekil 6. Yol-zaman ve hiz-zaman diyagramlari

1. faz : Sabit hizli ¢ikis fazi

2. faz : Bekleme fazi

3. faz : Sabit hizli inis fazi

Kamin bir devri igin gegen siire T = 60/100 = 0.6 sn

Fazlarin tamamu esit uzunlukta oldugundan dolay1 ?t=0.6/3 = 0.2 sn “dir.

_ 111.271:

e 0 v 1a 3 RSP RRPRR (17)

S4—Sy AS 100
Vo=V =220 =22 o SO0MMYSN oo oo .(18)
ty—ty At 02
S;p-Sg  AS  —100
Vig =Vg = =—= =
t,—tg At 02

¢ikis ve inis fazlarindaki sabit hiz degerleri hesaplanir.

Ani donme merkezleri yoriingesinin ¢izilebilmesi i¢in gerekli olan L degerleri hesaplanir.

V.
ettt ettt ettt A bt A eat b b st et ettt b ke s Rt et beseset ettt s esesenn (20)
®
500 .
L 0.4~ =47,775mm Cikis uzvunun sag tarafinda. ...........ccocoooeiinininn . 21)
10.472
-500
Lg 10 = = —47,75mm Cikis uzvunun sol tarafinda. ...........ccceeeveririienenn e, (22)
10.472

Vo..4

r\Clkls uzvunun hareket dogrultusu

}L\Clkls uzvunun hareket dogrultusu

Ls.i2

Sekil 7. L degerlerinin gosterimi
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L degerleri hesaplandiktan sonra ani donme merkezleri yoriingesi Sekil 8'deki gibi ¢izilir. Cikis uzvunun hareket
dogrultusuyla B, = 45° a¢1 yapacak bir dogru ¢izilir ve ani donme merkezleri yoriingesiyle temas ettirilir ve bu islem
inis ve ¢ikis hareketleri i¢in tekrarlanir. Cizilen dogrularin kesim noktalari bulunur. Bu noktanin altinda kalan alanda
kam donme merkezi vardir. Bu alanin disinda alinacak bir nokta olabilecek basing agisindan biiyiik olacaktir ve bu
istenmeyen bir durumdur.

Cikis uzvunun hareket dogrultusu

\
\
\
i ~ ] Ani dénme
! merkezleri yoriingesi

Lu 111 L1
+777

Li2 121 0 Lo

Sekil 8. Ani donme merkezleri yoriingesinin ¢izimi [5, 6].

Kamin donme merkezi olarak segilecek noktanin yeri kam profilinin boyutlarini direk olarak etkilediginden
eksantrisitenin degeri de gbz Online alimarak dénme merkezi dogrularin kesim noktasina en yakin bigimde
secilmelidir. Sekil 9'da dogrularin ¢cizimi ve donme merkezinin se¢imi gosterilmektedir.

<

Sekil 9. Donme merkezinin bulunmasi [6,7].

Kamin dénme merkezi bulunduktan sonra izafi geri dondiirme metodu kullanilarak kam profili ¢izilir. Kam profilinin
cizimi Sekil 10'da gosterilmistir [6,7].

Ani dénme
merkezleri yoriingesi

Sekil 10. Kam profilinin ¢izimi [6,7].
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2. MATARYEL VE METOT
3.1. Programin Hazirlanmasi

Tasarim programi, ¢ikis uzvu oteleme hareketi yapan kam mekanizmalari i¢in yazilmistir. Bu nedenle ¢ikis uzvu
oteleme hareketi yapan kam mekanizmalarinin geleneksel tasarimlarinda kullanilan grafiksel metottaki matematiksel
islemler bilgisayar ortamina aktarilmistir. Normalde tasarimcinin yapmasi gereken bu iglemlerin bilgisayar ortamina
aktarilmasi ile tasarimin hatasiz ve hizli olmasi hedeflenmistir.

Kam tasarim programinin hazirlanmasinda Borland Delphi 7 programlama dili kullanilmigtir.

Programin yazilmasinda kam mekanizmalarinin sentezinde uygulanan geleneksel islemlere bagli kalinmistir. Bu
islemler asagidaki gibi siralanabilir:

1. Hareket(yol-zaman) grafiginin ¢izilebilmesi i¢in gerekli olan verilerin belirlenmesi ve grafigin ¢izilmesi,
2. Hareket grafigine gore hiz ve ivme grafiklerinin ¢izilmesi,
3. Giris parametrelerinin belirlenmesi ve bunlara bagli olarak kam profilinin ¢izilmesi.

3.2. Hareket Grafiginin Cizilmesi

Hareket grafiginin belirlenmesi islemi kam tasariminin ilk ve en 6nemli adimidir. Bu nedenle hatasiz olmasi
gerekmektedir. Buislemin hatasiz olmast icin asagidaki verilerin belirlenmesi gerekmektedir.

1. Fazsayisi,
2. Herbir fazin hareket tipi ve hareket kanunu,
3. Herbir fazin toplam ilerleme ve donme miktarlari.

Hareket grafiginin bilgisayar ortaminda cizilebilmesi i¢in her bir faza ait hareket denkleminin belirlenmesi
gerekmektedir. Ornegin bir fazda ¢ikis uzvunun sabit hizli hareket etmesi istenilirse bu faz i¢in sabit hizli hareket
denklemi kullanilir. Sekil 11'de sabit hizli hareket grafigi verilmistir.

S
El oWl — —
o
£
5
E A ht
E’ Ah
hO
& g € o' 6
B

Cevrim miktari (derece)

Sekil 11. Sabit hizli hareket grafigi

Sekil 11°deki sabit hizli hareket grafiginin denklemi asagidaki gibidir.

S=h0+ht.(%9] ............................................................................................................ (23)

Her bir faz i¢in segilen hareket denkleminin 1. tiirevi hiz denklemini, 2. tiirevi ise ivme denklemini verir. Hiz ve ivime
degerleri onceki adim ile aradaki yol farkindan hesaplanabilir. Tirevleri hesaplamak ¢ok da gerekli degildir.
Programda yol denklemlerinin ¢oziimii yapilmis ve daha sonra belirtilen yontemle hiz ve ivme degerleri
hesaplanarak grafikleri ¢izilmistir.
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3.3.Ani Donme Merkezlerinin ve Kam Dénme Merkezinin Belirlenmesi ile Kam Profilinin Cizilmesi

Ani donme merkezleri (ADM) yoriingesine ait noktalar ADM [i] dizisi olarak gosterilirse bu dizinin her bir elemani
kartezyen koordinat sisteminde bir noktaya tekabiil eder. Bu noktalarin bulunmasinda kama ait hiz degerleri
kullanilir. Asagidaki formiilde hiz degerlerinin nasil kullanildigi gosterilmistir [6].

ADM[i]x = Y8 i yada  ADMEix =Y (24)
) &
('01

ADMIALLY = S[IT MM oo oo oo e 25)

Ani donme merkezleri yoriingesinin belirlenmesinden sonra bu yoriingelere teget dogrular ¢izilmelidir. Bu
dogrularin gizilebilmesi icin ADM [i] dizisi ADM1 [i] ve ADM2 [i] diye iki alt diziye ayrilir. Bu alt diziler asagidaki
gibi gosterilebilir.

ADMi].x>0ise
ADMI [i].x=ADM[i].x veADMI [i.y=ADMIil.y OlUL. .ecceorrirriririieineieeeiene, (26)
ADM[i].x<0ise
ADM2[i].x=ADM[i].x veADM2[i].y=ADMIil.y OlUL. .cceccerirriiriririeirieiieeeeen, 27
Busekilde alt diziler elde edilmis olur [5,6,11].

Ani donme merkezlerine teget olan dogrularin egimleri bellidir ve basing agisina bagli olarak degismektedir. Teget
dogrulari agagidaki gibi ifade edilebilir.

d=m,x+e, m,=tan(90-p)
d=m,x+e, m,=tan(90-p)

d, ve d, dogrular1 6nce ADM ye temas etmeyecek bigimde ¢izilir. Bu dogrular ¢izilirken e, ve e, sabitleri segilir.
ADM1 ve ADM2 dizilerindeki noktalarin sirastyla d, ve d, dogrularina olan uzakliklari hesaplanir ve bulunan en kisa
uzaklik hangi noktada ise teget dogrularin sabitleri degistirilerek dogrular ani donme merkezleri yoriingelerine teget
ettirilmis olur. Teget dogrularinin egimleri ve sabitlerinin bulunmasindan sonra bu iki dogrunun kesim noktasinin (A)
x vey bilesenleri dogrularin ortak ¢oziimiinden bulunur.

Kesim noktasmin x degeri m,.x + ¢, = m,.x + e, esitliginden, y degeri ise Ay = m,.x + ¢, ya da Ay = m,.x + ¢,
ifadelerinden bulunur.

Teget dogrularinin kesim noktasinin bulunmasindan sonra kam dénme merkezinin tespiti yapilabilir. Donme
merkezi belirlenirken teget dogrularinin kesim noktasinin altinda kalan alan i¢inde ve minimum kam boyutlari igin ise
donme merkezinin teget dogrular {lizerinde segilmesi gerekmektedir. Donme merkezi olarak belirlenecek nokta
eksantrite degerinin pozitif (+) olmasi durumunda d, tegeti lizerinde, negatif (-) olmasi durumunda ise d, tegeti
tizerinde secilmelidir.

Kamin donme merkezi bulunduktan sonra kam profilinin ¢izimine gegilebilir. Oncelikle teorik bir kam profili ¢izilir.
Kam mekanizmalarinda genellikle bir yuvarlanma elemani kullanilir. Gergek kam profili elde edilirken teorik kam
profili iizerinde yarigapt yuvarlanma elemaninin yarigapi olan daireler ¢izilir. Bu dairelere ait daire denklemleri
hesaplandiktan sora dairelere alttan ve {istten teget dogrular gizilir. Bu dogrularin kesim noktalariin birlesiminden
olusan kapali egri ise gergcek kam profilidir. Matematikte bu tiir egrilere zarfegrisi denir.[11]

3.4. Kam Tasarim Programinin Tanitilmasi
Cikis uzvu 6teleme hareketi yapan kam mekanizmalari igin hazirlanmis bu program Borland Delphi 7.0 program dili

kullanilarak yazilmigtir. Program Windows uyumludur. Klasik kam tasariminda tasarimcinin yapmasit gereken
hesaplamalar ve ¢izimler program ile hatasiz yapilmaktadir. Programin kullanici ara yiizii Sekil 12'de verilmistir.
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g
[7* Kam Tasarim

BEE
Liifen parametreleri girip ISLEMI BASLAT butanunu tklayiniz

Parametreler |

Proje adi  |Omek kam tasanmi

— Faz bilgierini girmekicin, igil faz satrni tikisyiniz
F =
CHEEE E Fazno |Faztpi Vidksekik Hareket ipi
Déniis hizt 100 devirjdak 1 s
2 i 0 360
Déniis yonii i

Sabithizh hareket

@ Saatyéniinde
© Saatin tersi yinde

Eksantifsite: |0 it
Eksantirisite yonii
@ Sagda
 Solda
Basng agist 45 derece
Toparlsk yangapr: |10 mm

I” Hesaplanan degerleri de gister

islemi Baslat

Perametieler Dosyaya Sakla
Perametreleri Dosyadan Yikle

Sekil 12. Kam tasarim programinin kullanici arayiiz goriintiisii.[11]

Parametreler kismindaki veriler ve faz bilgileri girilip islemi baslat butonuna basildiginda kullanici ara yiiz gériintiisii
Sekil 13'deki duruma gelir.

7 Kam Tasarm [BEE]
Litien porametrsleri giip ISLEMIBASLAT butonunu tkdayniz
Parameteler | Yol grafigi | Hiz graiigi | ivme graii | Kam profi |

Projeads  |Omek kam tasanmi

- Fa bilgierini gimek igin,lgiiaz safinni tklaymiz
Fi 2 =
R 3 Fazno | Faztipi Vikseklik | Agt Harekettipi
IS 00 e o & 12l hereket
2 Inig 0 360 Sabithizl hareket
Déniig yoni

@ Saatydniinde
¢ Saatin tersi yinde

Eksantiisite: 120 Wil
Eksantirisits y&nii
 Sajds
 Solda
Basing agis 45 derece
Toparlakyangap: |10 mm

I Hesaplanan deferleri de gaster

(ST Bagiat

Parameteler Dasyaya Sakla
Parametieler Dosyadan Yiikle

Sekil 13. Giris parametrelerinin girilip islemi baslat'a basildiktan sonraki ara yiiz goriintiisti[ 11].

Gerekli olan parametreler programa girilip islemi baslat diigmesine basilinca program gerekli hesaplamalari yapar ve
yol, hiz ile ivme grafiklerini ¢izer ve kam profilini olusturur. Yol, hiz ve ivme grafikleri ile kam profilinin

goriintiilerine bakmak i¢in program ara yiiziinde onlar i¢in agilan diigmelere basilmasi gerekir. Asagidaki Sekil 14'de
her bir grafigin ve kam profilinin goriintiileri gosterilmistir.
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Sekil 14. Yol, hiz ve ivme grafikleri ile kam profili gértintileri.
(a: Yol Grafigi, b: Hiz Grafigi, c: Ivme Grafigi, d: Kam Profili)[11]

Programin giris parametreleri degistirildiginde kam profilin bundan nasil etkilendigi direkt olarak goriilebilir. Bu
parametreler hiz degeri, eksantrisite, basing acis1 ve toparlak yaricapidir.

Programda ayrica kullaniciya tasarimi yapilan kama bir proje ismi vermesi ve bu projeyi diske kayit etmesi ile tekrar
cagirabilmesi olanagi verilmistir.

4. SONUCLAR

Bu ¢alismada, geleneksel yontemler yerine bilgisayar destegi ile bir kam mekanizmasinin tasariminin yapilabilmesi
icin bir bilgisayar programi gelistirilmistir. Bu program ile 6zellikleri verilen bir kam mekanizmasinin bilgisayarda
tasarimi yapilmis ve imalati gergeklestirilmistir. Bilgisayar destegi ile yapilan bu tasarimda, insandan kaynaklanan
hatalar elimine edilmis, bu konuda daha 6nce elde edilen tecriibelerden de istifade edilerek istenilen 6zelliklerdeki
kam tasariminin daha kisa siirede ve daha giivenilir olarak yapilmasi saglanmis ve tasarimcilarin istifadesine
sunulmustur.
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