


Regulator de arbore cu came pentru 0 motocicleta 

Inventia se refera la un regulator de arbore cu came actionabiI/actionat 

centrifugal pentru reglarea timpilor de distributie ai supapelor unui motor cu ardere 

interna, cum ar fi un motor Otto sau motor Diesel al unui vehicul, cum ar fi al unei 

motociclete, avand 0 roata de antrenare, 0 piesa antrenata ata~abila fixa fata de 

arborele cu came ~i un dispozitiv de actionare centrifugala prezentand (cel putin) un 

(prim) corp centrifugal, in care corpul centrifugal este Tn conexiune activa cu roata de 

antrenare ~i cu piesa antrenata in a~a maniera inca! 0 translatie, determinata de 

forta centrifuga, a corpului centrifugal conduce la 0 modificare a unei pozitii de rotatie 

relativa intre roata de antrenare ~i piesa antrenata. 

Dispozitivele de reglare a arborilor cu came/regulatoarele de arbore cu came 

conform genericului, la care, in cazul unei forte centrifuge variabile, se realizeaza 0 

translatie a corpurilor centrifugale individuale ~i implicit 0 modificare a pozitiei de 

rotalie relativa intre arborele cu came ~i arborele cotit, sunt deja cunoscute din 

stadiul tehnicii. De exemplu, documentul DE 39 33 923 A 1 dezvaluie un arbore cu 

came reglabil la un motor cu ardere interna pentru comanda supapelor, cu ajutorul 

caruia sunt modificabile unghiurile de deschidere ~i/sau de inchidere a supapelor pe 

un motor in functionare. Reglarea are loc astlel cu ajutorul unui dispozitiv care 

folose~te forta centrifuga ~i este dis pus in a~a fel incat supapele de admisie la turatie 

joasa a motorului se inchid .In avans" ~i la turatie inalta a motorului se inchid 

"intarziat" . 

Este deja cunoscuta utilizarea regulatoarelor de arbore cu came ac\ionate 

centrifugal, pentru reglarea variabila a timpilor de comanda in motoarele cu ardere 

interna. Sunt deja cunoscute avantajele referitoare la economia de combustibil, pe 

baza reducerii pierderilor la pompa, ceea ce conduce la randul sau la emisii poluante 

mai reduse. Tn acest context a fost aratat ca aceste regulatoare de arbore cu came 

aC\ionate centrifugal sunt adecvate in special pentru motociclete. 

La motociclete este in general foarte important sa fie pus la dispozitie un 

regulator de arbore cu came care sa fie deosebit de simplu ~i ieftin de prod us ~i care 

in acela~i timp sa fie realizat de asemenea cu un gabarit redus. Regulatoarele de 
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arbore cu came ac\ionate centrifugal, cunoscute in prezent, folosite la motociclete 

sunt Tnsa adecvate doar intr-o maniera limitata, datorita necesarului de spatiu 

constructiv relativ mare. Regulatoarele de arbore cu came de pana acum au avut 

frecvent drept dezavantaj faptul ca ele erau integrabile doar reducand un anumit 

spa\iu constructiv al componentelor adiacente regulatorului de arbore cu came in 

motorul cu ardere interna al motocicletei. 

A~adar, obiectivul prezentei inven\ii este acela de a Inlatura dezavantajele 

cunoscute ale stadiului tehnicii ~i in particular de a asigura un regulator de arbore cu 

came, care pe de 0 parte sa fie realizat deosebit de compact ca spatiu constructiv, ~i 

pe de alta parte sa ob\ina un timp de funqionare cat mai lung posibil. 

Acest obiectiv este indeplinit conform inven\iei prin aceea ca corpul centrifugal 

este dispus pe 0 proeminenta de ghidare asemenea unei ~ine a unei zone 

conducatoare fixe fata de roata de antrenare, In a~a felincat corpul centrifugal, prin 

modificarea pozi\iei de rota\ie relativa, este ghidat In sensu I sau de deplasare de-a 

lungul proeminen\ei de ghidare. 

Printr-un astfel de ghidaj al corpului centrifugal pe roata de antrenare respectiv 

de-a lungul zonei conducatoare dispuse fixa fa\a de roata de antrenare, corpul 

centrifugal este deplasabil in special cu uzura scazuta. in acela~i timp, corpul 

centrifugal poate fi amplasat pe zona conducatoare cu 0 suprafa\a de amplasare 

relativ mare in sensul de rotire/direc\ia circumferentiara. AStfel, conexiunea 

antirotativa a corpului centrifugal cu zona conducatoare este realizata deosebit de 

stabila. De asemenea, corpul centrifugal poate fi instalat deosebit de apropiat de 

roata de antrenare, lucru prin care spa\iul constructiv axial al regulatorului de arbore 

cu came este suplimentar mic~orat. 

Alte forme avantajoase de realizare sunt revendicate in revendicarile 

dependente ~i sunt explicate mai detaliat In cele ce urmeaza. 

Proeminen\a de ghidare asemenea unei ~ine (formand 0 ~ina conducatoare a 

corpului centrifugal) se extinde in mod avantajos de-a lungul unei linii radiale virtuale 

a regulatorului de arbore cu came, ~i anume exclusiv departata radial fata de 0 axa 

de rotatie a regulatorului de arbore cu came. Ca urmare, cuplul motor de 

antrenare/forta de antrenare este transferata in special direct de la roata de 

antrenare la corpul centrifugal, in timpul functionarii. 

De asemenea, este util daca zona conducatoare fixa fata de roata de 

antrenare este realizata la 0 placa de reazem, in mod avantajos este formata din 
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aceea!}i piesa cu aceasta, caz in care placa de reazem este fixata la fata rotii de 

antrenare dinspre corpul centrifugal. Astlel, zona conducatoare este configurata 

deosebit de stabila !}i este dispusa compact. 

Daca placa de reazem este radial sustinutaJIagaruita suplimentar printr-un 

lagar de rostogolire la piesa antrenata, atunci placa de reazem preia sustinerea 

radiala chiar !}i pentru roata de antrenare in raport cu piesa antrenata fixa fata de 

arborele cu came. Astlel, roata de antrenare poate fi fabricata deosebit de convenabil 

ca !}i costuri 

in acest context, este suplimentar avantajos daca placa de reazem este 

conectata cu roata de antrenare prin intermediul unui element de fixare (de preferinta 

un !}urub) care are 0 zona de cap, caz in care zona de cap iese in afara placii de 

reazem in directia corpului centrifugal !}i trece printr-o decupare de trecere realizata 

astfel inc~t corpul centrifugal sa treaca nerestrictionat peste zona de cap in directia 

sa de translatie, la modificarea pozitiei de rotire relativa. Ca urmare, este oblinuta 0 

reducere suplimentara a spatiului constructiv in directia axiala. 

Daca piesa antrenata este realizata in plus ca 0 flan!}a, caz in care corpul 

centrifugal este dispus intr-un interspatiu dintre portiunea tip flan!}a a piesei antrenate 

!}i zona conducatoare fixa fala de roata de antrenare, atunci este implementat 

avantajos un aranjament deosebit de tehnic al corpului centrifugal, caz in care el este 

rezemat stabil in ambele sensuri axiale. 

Daca cu corpul centrifugal este conectat I pe corpul centrifugal este fixat un 

!}tift de ghidare, care este ghidat in interiorul unei cai de ghidare in piesa antrenata, 

modificarea pozitiei de rotatie a rolii de antrenare fala de arborele cu came in timpul 

operarii este implementata in special direct. in acest context, de obicei calea de 

ghidare este realizata oblica fata de 0 Iinie radiala a regulatorului de arbore cu came 

(!}i anume oblica fata de 0 linie radiala ce se desfa!}oara in directia radiala a axei de 

rotatie a arborelui cu came/a regulatorului de arbore cu came). 

Este avantajos in plus daca acel corp centrifugal este realizat in forma de 

segment de inel, mai exact ca un segment de inel, lucru prin care acesta poate fi 

dispus cu economie de spatiu in directie radiala in exteriorul axei de rotatie (cu 

centrul sau de greutate). De asemenea, datorita acestor forme de realizare pot fi 

dispuse foarte adecvat mai multe corpuri centrifugale in directie circumferentiara, caz 

in care aceste corpuri centrifugale prezinta in mod substantial 0 aceea!}i distanta 
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radiala fala de axa de rotalie. Ca urmare, in timpul operarii, asupra tuturor corpurilor 

centrifugale, de aceea~i masa, aclioneaza 0 forta centrifuga egala. 

Astfel, este de asemenea avantajos daca mai multe corpuri centrifugale sunt 

dispuse uniform in direclia circumferenliara a rolii de antrenare, caz in care corpurile 

centrifugale sunt ghidate respectiv pe cel putin 0 proeminenta de ghidare a zonei 

conducatoare fixe fala de roata de antrenare. 

De asemenea, este in plus avantajos daca corpurile centrifugale (de preferat, 

un prim, un al doilea ~i un al treilea corp centrifugal) sunt pretensionate unul fata de 

altul intr-o maniera flexibil elastica (prin intermediul cel putin a unui element elastic). 

Astfel, 0 ghidare a corpurilor centritugale unul tala de altul, la 0 modificare a poziliei 

de rotatie relative ~i implicit 0 translalie asociata, este distribuita in special uniform pe 

corpurile centrifugale. 

Mai mult, este avantajos daca, pe 0 tata a corpurilor centrifugale, dinspre roata 

de antrenare, este realizata 0 degajare de ghidare, care este dispusa cu posibilitate 

de culisare la proeminenla de ghidare. Ca urmare, alcatuirea regulatorului de arbore 

cu came este suplimentar simplificata. 

Este de asemenea practic daca degajarea de ghidare ~i proeminenla de 

ghidare se atla una langa alta in directia de rotire! sunt adiacente una cu alta, in a~a 

tel incfit corpul centrifugal (prin aceasta a~ezare) este conectat imbinfindu-se prin 

forma in direclia de rotire (~i anume antirotativ) cu zona conducatoare fixa fala de 

roata de antrenare. Ca urmare, antrenarea in rotalie a corpului centrifugal este 

implementata deosebit de simplu. 

in plus, este de asemenea avantajos daca corpul centrifugal este dispus intr­

un interspatiu axial realizat intre piesa antrenata ~i zona conducatoare fixa tata de 

roata de antrenare, in a~a maniera incfit, printr-o moditicare a poziliei de rotatie 

relativa in sensul sau de deplasare este relinutlghidatlrezemat in pozitia sa axiala 

prin amplasarea pe piesa antrenata ~i zona conducatoare. Ca urmare, este 

implementata 0 rezemare extrem de sigura a corpului centrifugal in timpul operarii. 

Cu alte cuvinte, este implementat conform invenliei un regulator de arbore cu 

came aclionat centrifugal, ale carui corpuri centrifugale prezinta 0 geometrie 

speciala, care faciliteaza ghidarea lor in ~ina de ghidare (prin angrenarea 

proeminentelor de ghidare in decuparea de ghidare) ~i faciliteaza pretensionarea fata 

de un alt corp centrifugal printr-o conexiune prin intermediul unui arc. Ca urmare, 
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este implementata in mod substantial 0 asamblare pentru ca in timpul operarii roata 

de antrenare, fixa fata de arborele cu came, sa fie conectata cu arborele cu came. 

o placa (placa de reazem) este conectata atunci cu roata de antrenare. Tn 

plus, in regulatorul de arbore cu came este incorporata cel putin 0 greutate 

centrifugala, de preferinta trei greutati centrifugale/corpuri centrifugale precum ~i 0 

piesa profilata (piesa antrenata), care este conectata cu arborele cu came. La viteze 

mari de rotatie, corpul centrifugal este ghidat pe placa de reazem, caz in care placa 

de reazem este in contact la rfmdul sau cu roata de antrenare astlel incat, printr-o 

mi~care radiala spre exterior, piesa profilata care este in contact cu arborele cu 

came, este rotita Tnapoi. 

Inventia va fi explicata mai detaliat in cele ce urmeaza pe baza catorva figuri, 

context in care sunt descrise diverse exemple de realizare. 

Se arata: 

Fig. 1 0 reprezentare explodata a unui regulator de arbore cu came actionat 

centrifugal conform inventiei, in vedere izometrica, caz in care regulatorul 

de arbore cu came este executat conform unui prim exemplu de realizare ~i 

componentele sale individuale sunt foarte u~or vizibile, 

Fig. 2 0 reprezentare izometrica a regulatorului de arbore cu came conform 

inventiei din Fig.1 intr-o stare asamblat ~i conectat pe arborele cu came, 

caz in care regulatorul de arbore cu came este vizibil in partea sa opusa 

axial fata de arborele cu came, 

Fig. 3 0 reprezentare in sectiune longitudinala a regulatorului de arbore cu came 

din Fig.2 conectat cu arborele cu came, caz in care planul de sectionare se 

desfa~oara de-a lungul axei de rotatie a regulatorului de arbore cu came ~i 

regulatorul de arbore cu came este reprezentat sectionat in acea zona 

circumferentiara unde se poate observa fixarea !?tiftului de ghidare intr-un 

corp centrifugal al dispozitivului de actionare centrifugala, precum !?i 

rezemarea placii de reazem printr-un lagar de rostogolire de piesa 

antrenata, 

Fig. 4a 0 vedere frontala a regulatorului de arbore cu came reprezentat in Figurile 2 

~i 3, caz in care corpurile centrifugale sunt dispuse intr-o prima pozitie de 
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translatie, care este asociata unei prime pozitii de rotatie relativa intre piesa 

antrenata 9i roata de antrenare, 

Fig. 4b 0 vedere laterala a regulatorului de arbore cu came reprezentat in Fig.4a, 

fixat la arborele cu came, 

Fig. 5a 0 vedere frontal a a regulatorului de arbore cu came similara reprezentarii 

din Fig.4a, caz in care corpurile centrifugale, pe baza unei depa9iri a unei 

forte centrifuge ce actioneaza asupra lor, sunt mutate in directie radiala 

spre exterior, intr-o a doua pozitie de translatie in a9a maniera incat 

elementele de arc ce pretensioneaza intre ele corpurile centrifugale 

adiacente sunt mai puternic tensionate in comparatie cu cele din Fig.4a, 9i 

Fig. 5b 0 vedere laterala a regulatorului de arbore cu came reprezentat in Fig.5a, 

fixat la arborele cu came, in a doua pozitie de translatie. 

Figurile sunt doar de natura schematica, servind exclusiv intelegerii inventiei. 

Elementele identice sunt prevazute cu acelea9i semne de referinta. 

Regulatorul de arbore cu came 1 conform inventiei este reprezentat deosebit 

de clar in Fig.2, in starea sa asamblat 9i montatlfixat la un arbore cu came 19. 

Regulatorul de arbore cu came 1 conform inventiei este realizat ca un regulator de 

arbore cu came activat de forta centrifugal activabil prin forta centrifugal action at 

centrifugal. Regulatorul de arbore cu came 1 prezinta astfel un dispozitiv de 

actionare centrifugala 5, care prezinta al randul sau cel putin unul, !1i anume mai 

multe corpuri centrifugale 4a, 4b, 4c - un prim corp centrifugal 4a, un al doilea corp 

centrifugal 4b !1i un al treilea corp centrifugal 4c. Corpurile centrifugale 4a, 4b, 4c 

sunt conectate intr-o maniera de interactionare, pe de 0 parte, cu 0 roata de 

antrenare 2, ~i, pe de alta parte, cu 0 piesa antrenata 3 ata~ata fixa fata de arborele 

cu came, astfel incat in functie de 0 forta centrifuga ce actioneaza asupra corpurilor 

centrifugale 4a, 4b, 4c (Ia 0 mi~care rotationala a rotii de antrenare 2) i~i modifica 

pozitia lor de translatie, !1i anume 0 pozitie radiala in raport cu axa de rotatie 32 a 

regulatorului de arbore cu came 1. 0 translatie, determinata de forta centrifuga, a 

corpurilor centrifugale 4a, 4b, 4c / modificare a pozitiei de translatie a corpurilor 

centrifugale 4a, 4b, 4c conduce astfel la 0 modificare a pozitiei de rotatie relativa 

intre roata de antrenare 2 !1i piesa antrenata 3. 

Dupa cum se poate observa in continuare in legatura cu Fig.2, regulatorul de 

arbore cu came 1 conform inventiei serve!1te pentru reglarea timpilor de distributie ai 
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supapelor unui motor cu ardere interna care, din motive de claritate nu este ilustrat 

aici, al unei motociclete. in acest scop, piesa antrenata 3 in stare a de operare 

reprezentata a motorului cu ardere interna este conectat antirotativ cu arborele cu 

came 19, iar roata de antrenare 2 este conectata antirotativ cu un arbore cotit al 

motorului cu ardere interna prin intermediul unui mijloc de tractiune neilustrat aici din 

motive de claritate, al unei transmisii cu mijloc de tractiune - in acest caz un lant al 

unei transmisii cu lant. Ca urmare este posibil, in functie de pozitia de translatie a 

corpurilor centrifugale 4a la 4c I de starea dispozitivului de mi~care centrifuga 5, sa 

se roteasca arborele cu came 19 fata de arborele cotit. 

Alcatuirea principiala a componentelor individuale ale regulatorului de arbore 

cu came 1 este ilustrata in legatura cu Fig.1. Dupa cum se vede mai intai, roata de 

antrenare 2 in mod uzual este realizata ca 0 roata frontala, care prezinta la parte a 

extern a 0 danturare de capat 20. Zona conducatoare 6 fixa fata de roata de 

antrenare este fixata/dispusa antirotativ cu aceasta roata de antrenare 2. in aceasta 

forma de realizare, zona conducatoare 6 este realizata ca 0 placa de reazem 8, care 

este conectata /infiletata fixa la roata de antrenare 2, prin intermediul mai multor 

elemente de fix are 12 realizate ca ~uruburi 21. Placa de reazem 8 este a~ezata ~i 

fixata pe una din partile frontale axiale 9 a rotii de antrenare 2 dinspre unul din 

corpurile centrifugale 4a la 4c1 departata de arborele cu came 19.0 portiune de baza 

22 in forma de disc, a placii de reazem 8/a zonei conducatoare 6 face contact pe arie 

intinsa cu parte a frontala 9 a rotii de antrenare 2. Atat in roata de antrenare 2, cat ~i 

in placa de reazem 8 este realizata cate 0 gaura centrica/o gaura de trecere, prin 

care trece/prin care se extinde in directie axiala atat 0 portiune tip man~on 23 a 

piesei antrenate 3 (descrisa mai detaliat in continuare), ce se extinde in directie 

axiala, formata cilindrica, cat ~i 0 parte a arborelui cu came 19. 

Piesa antrenata 3, care in stare a montata reprezentata in Fig.2 este conectata 

cu blocare fortata (antirotativ), printr-un ~urub central 24, cu arborele cu came 19, sta 

cu portiunea sa tip man~on 23 pe un capat al arborelui cu came 19. Portiunea tip 

man~on 23 se extinde in directie axiala, indepartandu-se de capatul arborelui cu 

came 19, in a~a masura incat ea sa traverseze atat placa de reazem 8, cat ~i 

corpurile centrifugale 4a la 4c. La 0 prima zona de capat axiala 25, care in direc\ie 

axiala (in direc\ia arborelui cu came 19) trece prin to ate corpurile centrifugale 4a, 4b, 

4c dispuse in forma de inel, placa de reazem 8 este montata, prin intermediul unui 

lagar de rostogolire 10, radial/rotativ la piesa antrenata 3. Lagarul de rostogolire 10 
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este realizat ca un rulment. Un inel intern de lagar 26 al lagarului de rostogolire 10 

este a§ezat antirotativ pe partea circumferentiara externa a portiunii tip man§on 23, 

in timp ce un inel extern de lagar 27 al lagarului de rostogolire 10 este sustinut cu 

posibilitate de rostogolire pe mai multe corpuri de rostogolire 28 §i este 

dispus/montat antirotativ pe 0 parte circumferentiara interna a placii de reazem 8. 

Pentru a asigura un reazem stabil, pe 0 suprafata de contact cat mai mare 

posibila, de inelul extern de lagar 27, placa de reazem 8 prezinta 0 portiune de 

reazem inelara 29, care urmare§te imediat radial interiorul portiunii de baza 22. Pe 0 

parte externa radiala a acestei portiuni de baza 29, in acela§i timp roata de antrenare 

2 este rezemata centric in raport cu aceasta placa de reazem 8. Pe 0 a doua zona 

de capat axiala 30 a portiunii man§on 23 / a piesei antrenate 3, departata tata de 

zona de capat 25, este realizata 0 portiune tip tlan§a 15 a piesei antrenate 3. 

Aceasta portiune tip flan§a 15 prezinta mai multe zone de culisa 31 ce se extind in 

direc\ie radiala. Zonele de culisa 31 sunt distribuite aici uniform de-a lungul 

circumferintei §i sunt asociate respectiv unui corp centrifugal 4a la 4c. Zonele de 

culisa 31 sunt realizate respectiv ca ni§te limbi proeminente in exterior, pe directie 

radiala, care sunt confectionate din aceea§i bucata de material cu piesa antrenata 3. 

Fiecare din corpurile centrifugale 4a la 4c este configurat ca un segment inelar 

I un segment al unui ine!. Cele trei corpuri centrifugale 4a la 4c sunt realizate in mod 

avantajos ca piese identice. Se vede in Fig.2 ca fiecare din corpurile centrifugale 4a 

la 4c se extinde de-a lungul unei Iinii circumferentiare virtuale in jurul axei de rota\ie 

32 a regulatorului de arbore cu came 1, in a§a fel incat corpurile centrifugale 4a la 

4c, a§a cum sunt ele dispuse unullanga altul in mod uniform, formeaza un inel. 

Fiecare din corpurile centrifugale 4a la 4c prezinta un §tift de ghidare 16, care 

se extinde de pe partea axiala dinspre portiunea tip flan§a 15, in afara corpului 

centrifugal respectiv 4a la 4c. Dupa cum se observa foarte bine in Fig.3, fiecare din 

§tifturile de ghidare 16 este presat in corpurile centrifugale 4a la 4c (intr-o gaura de 

primire). Capatul respectivului §tift de ghidare 16, care iese din corpurile centrifugale 

4a la 4c catre portiunea tip flan§a 15, se extinde in directie axiala in a§a maniera 

incat §tiftul de ghidare 16 intra intr-o cale de ghidare 17, care este realizata ca un 

canal continuu in zona de culisa 31. Ca urmare, corpul centrifugal respectiv 4a la 4c 

este conectat antirotativ cu piesa antrenata 3, §i este ghidat fata de piesa antrenata 3 

printr-o modificare a pozitiei de translatie. Calea de ghidare 17 se extinde a§adar 

drept ca un canal lung, precum §i in directie longitudinala transversal fata de 0 linie 
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radiala virtuala a axei de rota\ie 32 (linia radiala este acea linie care se departeaza 

exclusiv In direc\ie radiala de axa de rota\ie 32). Printr-o deplasare a primului corp 

centrifugal 4a lntre prima pozi\ie de transla\ie reprezentata in figurile 4a ~i 4b ~i cea 

de-a doua pozi\ie de translatie reprezentata in figurile 5a ~i 5b, este realizata 0 

culisare pe lung a ~tifturilor de ghidare 16/corpurilor centrifugale 4a la 4c de-a lungul 

acestui canal lung/cai de ghidare 17 ~i astfel este realizata 0 invartire relativa intre 

piesa antrenata 3 ~i roata de antrenare 2. 

Conform inventiei, fiecare corp centrifugal 4a la 4c este ghidat spre exterior, in 

direc\ie radiala, printr-o degajare de ghidare, nefigurata aici din motive de claritate, 

de la zona conducatoare 6 fixa fa\a de roata de antrenare. Tn acest scop, sunt 

formate pe portiunea de reazem inelara 29 doua proeminen\e de ghidare asemenea 

unei ~inelin forma de ~ina 7 pentru fiecare din corpurile centrifugale 4a la 4c. Fiecare 

proeminen\a de ghidare 7 ce formeaza 0 ~ina de ghidare se extinde In direc\ie axiala 

Intr-o degajare de ghidare a corpului centrifugal respectiv 4a la 4c, In a~a fel incat 

aceste proeminente de ghidare 7 sa formeze 0 ~ina conducatoare, de-a lungul careia 

corpul centrifugal 4a la 4c, prin deplasarea sa intre prima pozi\ie de translatie 

reprezentata in Fig.4a ~i cea de-a doua pozi\ie de transla\ie reprezentata in Fig.5a, 

este ghidatl este culisat exclusiv in direc\ie radiala. Datorita acestor proeminen\e de 

ghidare 7 dispuse pe fala departata de roata de antrenare 2, a portiunii de reazem 

29, proeminen\e care se extind drept, in lungul unei linii radiale a axei de rota\ie 32, 

este implementata simultan ~i conexiunea antirotativa, de blocare prin forma, a 

corpurilor centrifugale 4a la 4c cu placa de reazem 8 respectiv cu roata de antrenare 

2. 

Printr-o deplasare radiala a corpurilor centrifugale 4a la 4c nu are loc de 

aceea 0 rotire relativa intre roata de antrenare 2 ~i corpurile centrifugale 4a la 4c, ci 

are loc exclusiv 0 rotire a piesei antrenate 3 fa\a de corpurile centrifugale 4a la 4c pe 

baza configurarii cailor de ghidare 17. Astfel, fie care din corpurile centrifugale 4a la 

4c este ghidat intre pozi\iile de transla\ie (prima ~i a doua) in directie radiala, prin 

intermediul a doua degajari de ghidare care sunt respectiv dispuse sau impinse pe 

zona conducatoare 6. Dupa cum se mai poate observa la fel foarte bine ~i in Fig.3, 

corpurile centrifugale 4a la 4c sunt dispuse impreuna intr-un interspa\iu axial 14 

dintre roata de antrenare 2 respectiv portiunea de baza 22 a placii de reazem 8 ~i 

portiunea tip flan~a 15, in a~a maniera incat ele sunt permanent rezemate pe ambele 

parti in pozi\ia axiala relativa a regulatorului de arbore cu came 1. Astfel, este evitat 
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ca aceste corpuri centrifugale 4a la 4c sa alunece accidental In timpul functionarii de 

pe proeminentele de ghidare 7. 

Dupa cum se mai poate observa la fel foarte bine in Fig.5a, pe partea externa 

radiala a placii de reazem 8 sunt dispuse ~tifturi opritoare 33 ce limiteaza mi~carea 

de translatie a corpurilor centrifugale 4a la 4c in directie radiala spre exterior, drept 

pentru care corpurile centrifugale 4a la 4c, la 0 culisare maxima oblinuta - in cea de­

a doua pozitie de translatie - sunt rezemate in directie radiala. Corpurile centrifugale 

4a la 4c sunt conectate unul cu altul prin intermediul unui element tip arc realizat ca 

un arc de tractiune 34, intr-o maniera flexibil elastica. Un element tip arc 34 este 

linut-agatat suslinut de exemplu cu un prim capat de un varf al primului corp 

centrifugal 4a ~i cu celalalt capat de un varf al celui de-al doilea corp centrifugal 4b. 

Aceasta conexiune flexibil elastica prin intermediul elementelor tip arc 34 permite in 

timpul functionarii 0 translatie cat mai uniforma posibil a corpurilor centrifugale 4a la 

4c in direclia radiala spre exterior. Drept rezultat este evitat in mod substantial ca 

primul corp centrifugal 4a sa se deplaseze in directia radiala spre exterior mai mult 

decat cel de-al doilea ~i cel de-al treilea corp centrifugal 4b, 4c. Datorita acestor 

pretensionari, toate corpurile centrifugale 4a la 4c sunt ghidate relativ unul fata de 

altul prin intermediul degajarilor de ghidare dispuse la partea de capat 18 dinspre 

roata de antrenare 2. 

Pentru a face posibila in continuare 0 deplasare nerestrictionata a corpurilor 

centrifugale 4a la 4c individuale independent de configurarea zonelor de cap 11 

realizate ca ni~te capete de ~urub ale elementelor de fixare 12, in parte a de capat 18 

dinspre roata de antrenare 2, a fiecaruia din corpurile centrifugale 4a la 4c sunt 

realizate respectiv decupari de trecere 13. Corpurile centrifugale 4a la 4c sunt 

dispuse pe directia circumferenliara, fata de placa de reazem 8 in ~a maniera incat 

zona de cap 11 a unui element de fixare 12 sa fie dispusa in zona unui plan de 

separare intre doua corpuri centrifugale 4a la 4c adiacente. Astfel, in aceasta zona 

de capat a fiecarui corp centrifugal 4a la 4c 0 decupare de trecere 13 este realizata 

in maniera unui canal de capat in a~a fel incat in prima pozitie de translalie fiecare 

corp centrifugal 4a la 4c este pozilionat sub intrarea zonei de cap 11. Fiecare 

decupare de trecere 13 este configurata in a~a maniera fata de zona de cap 11, 

incat 0 translatie in cea de-a doua pozitie de translatie ~i din nou inapoi in prima 

pozilie de translalie poate fi realizata nerestriclionat peste zona de cap 11. 

10 
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Cu alte cuvinte, este implementat un regulator de arbore cu came 1, care este 

a:;;ezat pe arborele cu came 19, care este conectat activ cu supapele motorului cu 

ardere interna. Regulatorul de arbore cu came 1 consUl dintr-o piesa profilata (piesa 

antrenata 3), care este conectata cu trei corpuri centrifugale 4a la 4c. Contactul 

dintre corpurile centrifugale 4a la 4c :;;i piesa profilata 3 este facilitat prin mai multe 

varfuri (:;;tifturi de ghidare 16), care sunt presate in corpurile centrifugale 4a la 4c. 

Lagarul de rostogolire 10 realizat ca rulment cu bile este presat la randul sau in placa 

de reazem 8 :;;i roata de antrenare 2 este conectata cu aceasta placa de reazem 8 

prin intermediul :;;uruburilor (elementelor de fixare 12). Inelul intern de lagar 26 al 

rulmentului cu bile 10 este fixat la piesa profilata 3, dupa montajul prealabil al 

corpurilor centrifugale 4a la 4c la piesa profilata 3. 9urubul central 24 conecteaza 

regulatoruI de arbore cu came 1 actionat centrifugal, cu arborele cu came 19. Pe 

placa de reazem 8 sunt presate suplimentar mai multe (:;;ase) :;;tifturi de siguranta 

(:;;tifturi opritoare 33), pentru a delimita mi:;;carea corpurilor centrifugale. Pentru a 

retine corpurile centrifugale 4a la 4c in pozitia lor initiala, sunt dispuse mai multe 

va.rfuri :;;i, intre aceste varfuri, mai multe arcuri 34. La turatii joase ale arborelui cu 

camel al regulatorului de arbore cu came, sistemul este astfel in prima pozitie de 

translatie reprezentata in Fig.4a:;;i 4c - pozitia initiala - ~i la turatii mai inalte, datorita 

fortei centrifuge, corpurile centrifugale 4a la 4c sunt mi~cate spre exterior :;;i sunt 

ghidate prin piesa antrenata 3 (care este la randul sau cu arborele cu came 19). Ca 

urmare, arborele cu came este rolit in sens opus cu cateva grade. in Fig.5a este 

reprezentat din nou un regulator de arbore cu came 1, la 0 viteza de rotatie sporita. 

Lista semnelor de referinta 

1 regulator de arbore cu came 

2 roata de antrenare 

3 piesa antrenata 

4a primul corp centrifugal 

4b al doilea corp centrifugal 

4c al treilea corp centrifugal 

5 dispozitiv de action are centrifugala 

6 zona conducatoare 

7 unitatea proeminenta de ghidare 
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8 placa de reazem 

9 fata a rotii de antrenare 

10 lagar de rostogolire 

11 zona de cap 

12 element de fixare 

13 decupare de trecere 

14 interspatiu 

15 portiune tip flan~a 

16 ~tift de ghidare 

17 cale de ghidare 

18 fata a corpului centrifugal 

19 arbore cu came 

20 danturare de capat 

21 ~urub 

22 portiune de baza 

23 portiune tip man~on 

24 ~urub central 

25 prima zona de capat 

26 inel intern de lagar 

27 inel extern de lagar 

28 corp de rostogolire 

29 portiune de reazem 

30 a doua zona de capat 

31 zona de culisa 

32 axa de rotatie 

33 ~tift opritor 

34 element de arc 
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Revendieari 

1. Regulator de arbore cu came actionabil centrifugal (1) pentru reglarea 

timpilor de distributie ai supapelor unui motor cu ardere interna, avand 0 roata de 

antrenare (2), 0 piesa antrenata (3) ata§abila fixa fata de arborele cu came §i un 

dispozitiv de actionare centrifugala (5) prezentand un corp centrifugal (4a, 4b, 4e), in 

care corpul centrifugal (4a, 4b, 4e) este in conexiune activa cu roata de antrenare (2) 

§i cu piesa antrenata (3) in a§a maniera incat 0 translatie, determinata de forta 

centrifuga, a corpului centrifugal (4a, 4b, 4e) conduce la 0 modificare a unei pozitii de 

rotatie relativa intre roata de antrenare (2) §i piesa antrenata (3), earaeterizat prin 

aeeea ea corpul centrifugal (4a, 4b, 4e) este dispus pe 0 proeminenta de ghidare 

asemenea unei §ine (7) a unei zone conducatoare (6) fixe fata de roata de antrenare, 

in a§a fel incat corpul centrifugal (4a, 4b, 4e), la modificarea pozitiei de rotalie 

relativa, este ghidat in sensul sau de translatie de-a lungul proeminentei de ghidare 

(7). 

2. Regulator de arbore cu came (1) conform revendicarii 1, earaeterizat prin 

aeeea ea zona conducatoare (6) fixa fata de roata de antrenare este realizata pe 0 

placa de reazem (8), care este fixata pe fata (9) rotii de antrenare (2), dinspre corpul 

centrifugal (4a, 4b, 4e). 

3. Regulator de arbore cu came (1) conform revendicarii 2, earaeterizat prin 

aeeea eel placa de reazem (8) este rezemata radial de piesa antrenata (3), printr-un 

lagar de rostogolire (10). 

4. Regulator de arbore cu came (1) conform revendicarii 2 sau 3, earaeterizat 

prin aeeea eel placa de reazem (8) este conectata, prin intermediul unui element de 

fixare (12) prezentand 0 zona de cap (11), cu roata de antrenare (2), in care zona de 

cap (11) iese in afara placii de reazem (8) in directia corpului centrifugal (4a, 4b, 4e) 

§i intra intr-o decupare de trecere (13) a corpului centrifugal (4a, 4b, 4e) realizata 

astfel incat corpul centrifugal (4a, 4b, 4e), la modificarea pozitiei de rotatie relativa, 
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este condus in sensul sau de deplasare trecand nerestric\ionat peste zona de cap 

(11). 

5. Regulator de arbore cu came (1) conform uneia din revendicarile 1 la 4, 

earaeterizat prin aeeea ea piesa antrenata (3) este realizata asemenea unei flan~e, 

in care corpul centrifugal (4a, 4b, 4e) este dispus intr-un interspa\iu axial (14) dintre 

o portiune tip flan~a (15) a piesei antrenate (3) ~i zona conducatoare (6) fix a fa\a de 

roata de antrenare. 

6. Regulator de arbore cu came (1) conform uneia din revendicarile 1 la 5, 

earaeterlzat prin aeeea ea cu corpul centrifugal (4a, 4b, 4e) este conectat un ~tift de 

ghidare (16) care este ghidat in interiorul unei cai de ghidare (17) in piesa antrenata 

(3). 

7. Regulator de arbore cu came (1) conform uneia din revendicarile 1 la 6, 

earaeterizat prin aeeea ea corpul centrifugal (4a, 4b, 4e) este realizat in forma de 

segment de inel. 

8. Regulator de arbore cu came (1) conform uneia din revendicarile 1 la 7, 

earaeterizat prin aeeea ea pe 0 parte de capat (18) a corpului centrifugal (4a, 4b, 

4e), dinspre roata de antrenare (2), este realizata 0 degajare de ghidare, care este 

dispusa cu posibilitate de deplasare pe proeminen\a de ghidare (7). 

9. Regulator de arbore cu came (1) conform uneia din revendicarile 1 la 8, 

caraeterizat prin aeeea ea mai multe corpuri centrifugale (4a, 4b, 4e) sunt distribuite 

uniform pe circumferin\a ro\ii de antrenare (2), in care corpurile centrifugale (4a, 4b, 

4e) sunt ghidate respectiv pe cel putin 0 proeminen\a de ghidare (7) a zonei 

conducatoare (6) fixe fata de roata de antrenare. 

10. Regulator de arbore cu came (1) conform revendicarii 9, earaeterizat prin 

aeeea ea corpurile centrifugale (4a, 4b, 4e) sunt pretensionate unul fa\a de altul intr­

o maniera flexibil elastica. 
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