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Correias e tambores

@ (ou polias)

Correias
trapezoidais

Correntes
e rodas dentadas

Rodas de atrito

VEIOS NAO COAXIAIS

Engrenagens

Exemplo: engrenagem cilindrica
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P2 de translagéo
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Parafuso - porca

Mecanismos de excéntricos
(ou mecanismos de cames)
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Biela oscilante de corredica
(ou alavanca de comando
de corredica)

Ex. mecanismo de retorno rapido
utilizado no limador

Mecanismo de roquete
com linguete

“* Roda dentada
' roquete movida
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1.2 Orgaos mecanicos de transmissao
de movimento

1.2.1 - Unioes de veios
(“Couplings”)

Este tipo de 6rgaos permite a uniao ( de
velos coaxiais ou complanares (ex: ligacao entre as
maquinas motrizes e o0s sistemas de producao.
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1.2.1.1 - Unioes rigidas

Faculdade de Engenharia

FEUP As unides rigidas (“fixed couplings”) ligam rigidamente dois veios,

impedindo qualguer movimento relativo.
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1.2.1.2 - Unioes compensadoras

As unides compensadoras (ou moveis) (“compensating couplings”)
garantem uma ligagdo permanente mas nao invariavel, permitindo,
dentro de certos limites, deslocamentos relativos dos veios. Em funcao
do tipo de deslocamentos permitidos, estas unidoes podem ser: axiais,

laterais e angulares.

Uniao axial Unido lateral (uniao Oldham)
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Unido simples (para accionamento
manual)

Unido angular (uniao Cardan)
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1.2.1.3 - Unioes elasticas

Faculdade de Engenharia

FEUP
As unides elasticas (“elastic couplings”) garantem a possibilidade dos

veios sofrerem deslocamentos relativos muito pequenos. Por outro lado,
podem compensar irregularidades no binario transmitido e absorver
esforgcos dindmicos, devido a sua capacidade de amortecimento.

Unido elastica de pinos
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1.2.2 - Transmissoes por correias (“belt drives”)

Transmissbes de construgcao relativamente simples, com
funcionamento silencioso e uma elasticidade que lhes confere uma
capacidade consideravel para absorver choques. Rendimento
elevado (95% a 98%), mas com um escorregamento de 1 a 3%, em
transmissdo de poténcia. O preco é reduzido, sendo econdmicas
para grandes distancias entre eixos.

c)
POV Transmissoes por correias: a) aberta; b) cruzada; c) semicruzada;
.S.Almacin d) com correia trapezoidal (em V).
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1.2.3 - Transmissoes por correntes (“chain drives”)

Entre veios paralelos relativamente distanciados, ¢/ razbes de
transmissao até i/ = 6:1 (10:1) e rendimentos de 97% a 98%, sem
escorregamentos. S

TransmissOes por correntes: a) com corrente de rolos; b) com corrente
dentada.
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1.2.4 - Transmissoes por correias dentadas

As correias dentadas (ou sincronas) (“timing belts”) asseguram uma
transmissao silenciosa e sem escorregamento. O limite maximo da sua
velocidade de funmonamento é de 50 m/s. As correias sao fabrlcadas

N
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\ \ 2abas
lateriais
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1.2.5 - Transmissoes por rodas de atrito

TransmissoOes utilizadas entre veios paralelos, veios concorrentes ou
veios nao complanares, com razoes de transmissao até /i = 6:1 (10:1),
com rendimentos de 95% a 98% e escorregamentos idénticos aos
obtidos com transmissOes por correias, mas, em contrapartida, as
distancias entre eixos sdo0 menores € 0 PesoO € O Preco sao Menos
competitivos.

“Friction wheels”
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1.2.6 - Transmissoes por engrenagens G‘C{,}

Mecanismos elementares formados por duas rodas dentadas

S

QN

Rodas dentadas
conicas

WEddians

Pinhao

Pinhao
+ Roda dentada + Cremalheira Entrada )

“Gear transmissions”
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Quadro 1.2 - Diferentes tipos de engrenagens.

ENGRENAGENS PARALELAS OU CILINDRICAS (EIXOS PARALELOS)

DENTADO RECTO DENTADO HELICOIDAL OBSERVACOES
Para mecanismos com
um ou mais andares de
transmissdo e com as
seguintes caracteristicas
limites nominais:

Razoes de transmissao
até 8:1 (10:1), por andar.

Poténcias até 15 000 kW
a 22 400 kW.

Velocidades tangenciais
no primitivo de funciona-
mento até 150 a 200 m/s.

O rendimento, por andar,
situa-se entre 95% e 99%
(98%).
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Quadro 1.2 (continuacao) - Diferentes tipos de engrenagens.

ENGRENAGENS CONCORRENTES OU CONICAS (EIXOS CONCORRENTES)

DENTADO RECTO

DENTADO INCLINADO

DENTADO ESPIRAL

OBSERVACOES

Para razbes de
transmissao até 6:1 (8:1).

Poténcias até 370 (recto)
a 740 kW (inclinado).

Velocidades tangenciais
no primitivo de funcion.
até 50 a 75 (150) m/s.

Para aumentar a capaci-
dade de carga (até 3 700
kW) e o rendimento,
diminuindo o ruido, utili-
zam-se dentes espirais.

O rendimento é idéntico
ao das engrenagens
cilindricas (97 % a 99%).

J.S.Almacinha-2008-12
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Quadro 1.2 (continuagao) - Diferentes tipos de engrenagens.

ENGRENAGENS ESQUERDAS (EIXOS NAO COMPLANARES)

DENTADO HELICOIDAL

PARAFUSO SEM-FIM /RODA
DE COROA

DENTADO HIPOIDE

OBSERVACOES:

Razdes de transmisséo até 5:1 e
pequenos entreeixos, mas também
(20:1 2100:1). Para atransmissao
de baixas poténcias (até 75 kW),
pois 0 contacto entre dentes inicial
€ do tipo pontual.

Veloc. tangenciais no primitivo de
funcionamento até 25 a 50 m/s.

Os rendimentos aproximam-se dos
registados nas engrenagens
cilindricas helicoidais (até 95%).

Razoes de transmissao de 10:1 até
60:1 (100:1).
Poténcias até 560 a 750 kW.

Velocidades tangenciais no
primitivo de funcionamento até 60 a
70 m/s.

O rendimento situa-se entre 45% e
95%, sendo superior para menores
razbes de transmissao. Baixos
niveis de ruido e de vibracoes.

Razbes de transmisséo até 10:1,
(20:1 a 100:1), pois 0 numero de
dentes do pinhao pode descer até
5. Para pequenas distancias entre
eixos, com uma reducao de ruido.

Poténcias até 740 kW. Veloc. tang.
no prim. de func. até 40 a 75 m/s.

Rendimentos ligeiramente
inferiores aos registados nas
engrenagens coénicas, desde (60%)
até 85% a 95% e um aquecimento
um pouco mais elevado.

Sistemas e componentes mecanicos normalizados




1.2.7 - Transmissoes por parafuso de movimento
(fuso) - porca (“Lead screw drive with a nut”)

Permitem transformar, normalmente, um movimento de rotacao do
parafuso num movimento de translagao da porca. Quando o movimento
axial da porca da origem a um movimento de rotacao do parafuso, o
parafuso diz-se reversivel (menos frequente na pratica).

QO parafuso como mdquina. O parafuso (1) ro-
da dentro da porca (2) e, como esta é lixa, o parafuso avan-

Fa.

Aqui, ao contrdrio da figura antertor, o parafy-
S0 estd oreso axiaimente e é a porca que avanga,




1.2.8 - Biela-manivela e exceéntrico

Permitem a transformacdo de um movimento rectilineo alternado em
movimento circular continuo (ex.: motor de combustdo interna) ou,
inversamente, a transformacao de um movimento circular continuo em
movimento rectilineo alternado (ex.. compressor de ar).

Em curmor curfol, o enre-azo
e o eixg ¢ 0 bordo Jemanivels pode re
witar infenor so rao do eixo. Neme oo
podem-e empregor JIcof Ou £LXO0T EXCER
A

MANIVE LA

Sio posros em evuden
ck 0§ elemenfu! que compoem  ©
mecaifma

Sistema biela-manivela Sistema de excéntrico

(“Crank-connecting rod mechanism”) (“Eccentric mechanism”)
J.S.Almacinha-2008-12 Sistemas e componentes mecanicos normalizados




Org&os mecanicos para a transmiss&o de movimento

Exemplos de aplicacao:

I"-.__..——_ — —.:"I_-'I
T '.r'l,-'@mn.l AL

Mecanismo de
Motor de combustao Motor de combustao excéntrico
a 4 tempos a 2 tempos

1) Admissao; 2) Compressao; 1) Admissao e compressao
3) Explosao; 4) Escape. 2) Explosao e escape
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1.2.9 - Biela oscilante de corredica

Sistema, também designado por corpo com ranhura de guiamento ou
alavanca de comando da corredica (“slotted link (slotted lever)”), utilizado,
por exemplo, no mecanismo de retorno rapido do limador. O recuo da
carruagem do limador (em vazio) processa-se mais rapidamente do que o
seu avanco (em trabalho).

., Garruagem

Limador Curso de trabalho

Cursos _
urso em vazio
Longo Curto

¥ PP TTTT TP T7 7777

Curso de Velocidades
trabalho ‘L\) =de avango
! { )

Curso = de recuo
em vazio
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1.2.10 — Mecanismo de roquete com Ilnguete
(“Ratchet mechanism with pawl”)

A transmissao de
movimento faz-se entre
um Orgado  mecanico
animado de um movi-
mento rectilineo alter-
nado ou circular alter-
nado e um outro 2N
animado de um movi- o g S p _': — 15 T g ]
mento circular intermi- o T o b ’;’;f:fiZT—---;—"f
tente e de sentido dnico.

2 !?ecema e
_— -
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