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- Ubertragungsgetriebe zur Umwandlung einer umlaufenden Drehung in eine schwingende Drehung mit je einer Rast in den

Umkehrlagen

- Ebenes sechsgliedriges Kurbelgetriebe, ebenes Watt-2- Getriebe

s

a) b)
Bild 1. Schwingrastgetriebe
a) Kinematisches Schema
b) Getriebemodell
¢) Strukturbild
<)

Symbole im Strukturbild:
D fiir Drehung S fiir Schiebung
Beispiel D»S: Gelenk mit dem Freiheitsgrad 3; 2 Drehungen, 1 Schiebung

W fiir Schraubung (Windung)

¢ )\ Antricbsgelenk; ~€—>  Abtriebsglied

Zugriffsmerkmale:
Anzahl der Antriebsgelenke
Anzahl der Abtriebsglieder

: 1, davon 1 im Gestell
: 1, davon 1 im Gestell

Anzahl der Glieder : 6, davon 4 bindr, 2 ternir

Anzahl der Gelenke : 7, davon 5 Drehgelenke (D)
2 Schubgelenke (S)

Abmessungen: -

AoB() =1 A()A = 0,5

BoD, =1 BC = 40,75 = 0,866

Die Gelenkpunkte Agy, Bg, Dy des Gestells und A, By, C
liegen jeweils auf einer Geraden.

Erliuterung:

Das sechsgliedrige ebene Kurbelgetriebe nach Bild 1 ist durch
Hintereinanderschaltung zweier viergliedriger Kurbelgetriebe
entstanden. Das erste Teilgetriebe ist die schwingende, nicht-
versetzte Kurbelschleife AgAB.By, bestehend aus der An-
triebskurbel 1, der Koppel 2, der Schleife 3 und dem Ge-
stell 6;0. Das zweite Getriebe ist eine gleichartige Kurbel-
schleife, bestehend aus derselben Schleife 3, der Koppel 4,
der Schleife 5 als Abtriebsglied und dem Gestell 6;0. Die
Schleife 3 ist einerseits Abtriebsglied des ersten und anderer-
seits Antriebsglied des zweiten Teilgetriebes. Durch diese
Hintereinanderschaltung liegt eine multiplikative Kopplung

vor, d.h. die Ubertragungsfunktion 1.Ordnung bzw. das
Ubersetzungsverhiltnis 'yy = dyg/dQ; = ws59/19 des Ge-
samtgetriebes ist das Produkt aus den Ubertragungsfunk-
tionen (dyg;/d@;) und (-dy/d@,) der beiden Teilgetriebe.
Die beiden Teilgetriebe sind so bemessen und so gekoppelt,
dass sie gleichzeitig ihre Totlagen erreichen, in denen AgA
senkrecht auf ByA bzw. ByC senkrecht auf DyC steht, d.h. mit
M= m/m und Ay = B—()C/m gilt Ay = 41—}\.12 .
In den Totlagen des Gesamtgetriebes, die beim Antriebs-
winkel @;* = arc cos A; =+ 60° angenommen werden, weist
das Abtriebsglied 5 eine vierpunktige Rast auf, d.h. es gilt
Y'sr (£ 60°) =" (£ 60°) =y"g (£ 60°) =0, so dass der
Graph der Ubertragungsfunktion 0. Ordnung e = Wy (91)
einen Flachpunkt mit vierpunktig beriihrender Tangente
besitzt (Bild 2). Da der Graph auBlerdem zu @; = 0° punkt-
symmetrisch ist, besitzen beide Rasten die gleiche Antriebs-
rastabweichung (Bild 3). Die nach Bild la in A und C
jeweils vorhandenen Dreh- und Schubgelenke wurden beim
Modell nach Bild 1b als Gleitdrehgelenke, bestehend aus
Bolzen und Kulisse, ausgefiihrt.
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T 750 Ubertragungsfunktionen:
¥ Der Schleifenwinkel
S2
Vsi = W) (1
]
0 lasst sich nach Gl. (7) mit i = 1 berechnen,
ebenso mit i = 2 der Abtriebs-Schleifenwinkel
Vo = Walp) ()
-75° mit
T 30 03] = — Vs 3)
dys, 0 /\ oder unter Beachtung von GI. (12) direkt aus Gl. (4):
dy, —A Aysing
t = 4
anwsz I’l—}\.z(l—}\.lCOS(pl) ( )
-35 Fiir die Ubertragungsfunktionen 1. und 2. Ordnung gilt
d d d
a0 dvg (LJ(LJ ; 6)
do, do, )\ do,
35
2
dzqJ dZWSZ _ dz“’sZ ChlIsl _ dl|152 dzwsl (6)
—¥52 2 2 d d 2 )
dy? do do; ! ®2 N doy
0 Firi=1, 2 gilt:
A Sing
tanyg = ———— 7
-35
0° 180° 360° dvg  _ Aj(cos@i— A : ®)
(P1- d(pl riz
Bild 2. Ubertragungsfunktionen 0. bis 2. Ordnung Ay o A(1-A i2) sing; o)
2 - 4 )
t 80 do; i
Q-10° / Darin sind
g’ )\.1 = A()A/A()BO 5 (10)
S / Ay = BoC/ByDy ; (11)
2
-EZ'O / 12 = 1+AZ—2A cosQ; . (12)
(5]
g
E Ablesebeispiel zu Bild 3:
2 / Eine Rast, die bei einem Antriebswinkel ¢, = 30° (bzw.
E / @ = 270°) beginnt und bei ¢; = 90° (bzw. ¢; = 330°) endet,
0 erstreckt sich iiber einen Bereich von @r = 60°; sic weist
0° 30° 60° 90° . . ) R ;
Antriebsdrehwinkel fiir die Rast eine Antriebsrastabweichung von Q = 10" bzw. eine Rast-
' + + R 1 abweichung von Ay = 0,6° auf.
60° . 45° 30° 15°
—— Antriebsdrehwinkel bei Rastbeginn ¢, Literatur:
300° 285° 270° 255° [11 Dittrich, G., Wehn, V.: Schwingrastgetriebe. Der Konstrukteur 20 (1989)

~=— Antriebsdrehwinkel bei Rastbeginn \,

Bild 3. Antriebsrastabweichung fiir die Rasten beim
Antriebswinkel @; = 60° und ¢; = 300°

(2]

(3]

Nr. 1-2, S. 17/18.
Meyer zur Capellen, W.: Die Kreuzschleife als Rastgetriebe.
Technische Mitteilungen HAT 56 (1963) Nr. 7, S. 251/58.

VDI-GKE (Hrsg.): Richtlinie VDI 2725, Blatt 1, Entwurf:
Getriebekennwerte fiir den Entwurf und die Entwicklung von
Getrieben. Diisseldorf: VDI-Verlag 1983.

Antriebsrastabweichung nach Richtlinie VDI 2725 [3]:

A Ayr  Rastabweichung
Q=—" mit

Pr @®r  Antriebsdrehwinkel fiir die Rast

}
e q-AY
¢ Pr
£
YR p—
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