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- Übertragungsgetriebe zur Umwandlung einer umlaufenden Drehung in eine umlaufende  Drehung mit Rast 

- Ebenes fünfgliedriges Räderkurbelgetriebe 
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 b) 

Bild 1. Umlaufrastgetriebe 

a) Kinematisches Schema 

b) Getriebemodell 

c) Strukturbild 

Symbole im Strukturbild: 
D  für Drehung             S  für Schiebung                 W   für Schraubung (Windung)                Antriebsgelenk;           Abtriebsglied 
Beispiel  D2S: Gelenk mit dem Freiheitsgrad 3; 2 Drehungen, 1 Schiebung 

Zugriffsmerkmale: 
Anzahl der Antriebsgelenke : 1, davon 1 am Gestell 
Anzahl der Abtriebsglieder : 1, davon 1 am Gestell 
Anzahl der Glieder : 5, davon 3 binär, 2 ternär 
Anzahl der Gelenke : 6, davon 4 Drehgelenke (D), 
 1 Schubgelenk (S), 
 1 Gleitwälzgelenk (DS) 
 
Abmessungen (in Längeneinheiten): 

  A0B0  = 1 r4  = 1 

  A0A  = 3 r2´ = 4 
 
Erläuterung: 
Das Getriebe setzt sich aus einer nichtversetzten umlaufen-
den Kurbelschleife als Grundgetriebe und einem offenen Um-
laufrädergetriebe zusammen (Bild 1). Die Kurbelschleife 

(A0AB∞B0) besteht aus der Kurbel 1, der Koppel 2, der 
Schleife 3 und dem Gestell 5;0. Das Umlaufrädergetriebe 

wird aus dem Steg 1, dem Umlaufrad 2´ und dem Mittelrad 4 
gebildet. Die beiden Teilgetriebe sind dadurch gekoppelt, 
daß der Steg und die Kurbel 1 identisch sind und das Um-
laufrad 2´ mit der Koppel 2 fest verbunden ist. Das Antriebs-
glied ist die Kurbel 1, das Abtriebsglied ist das Mittelrad 4. 
Das Umlaufrad 2´, dessen Mittelpunkt im Gelenk A liegt, 
wälzt bei einem vollständigen Umlauf der Kurbel 1 nur mit 
einem kleinen Teil seines Wälzkreises auf dem Mittelrad ab 
(entsprechend dem Relativwinkel   ψ s ). Daher reicht es aus, 
das Rad 2´ nur als Zahnradsegment auszuführen. 

Mit Hilfe des Umlaufrädergetriebes wird der umlaufenden 
Antriebsdrehung ϕ der Kurbel 1 die relative Drehung  ψ  der 
Koppel 2 gegenüber der Kurbel unter Berücksichtigung des 
Radienverhältnisses der Räder überlagert. Ist, wie im vorlie-
genden Fall, der Radius des Mittelrades 4 gleich der Gestell-
länge 

s

 A0B0 , weist das Mittelrad während seiner umlaufenden 

Drehung eine Rast beim Antriebswinkel ϕ = 180° auf (Bild 2). 
Die Güte dieser Rast hängt von dem Längenverhältnis 
λ  =  A0B0  /  A0A  ab. Im vorliegenden Modell ist λ  = 0,33 
(Bilder 3 und 4). Für größere λ -Werte verbessert sich die 
Rastgüte, jedoch werden auch die Extremwerte der Ge-
schwindigkeit und der Beschleunigung größer. 
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Bild 2. Übertragungsfunktionen 0. bis 2. Ordnung 

(λ  = 0,33) 
 

 
Bild 3. Antriebsrastabweichung für die Rast des Rades 4 

(λ  = 0,33) 
 
Ablesebeispiel zu Bild 3: 
Eine Rast, die bei einem Antriebswinkel ϕ = 155° beginnt und 
bei ϕ = 205° endet, erstreckt sich über einen Bereich von 
ϕR = 50°; sie weist eine Antriebsrastabweichung von 
Q = 1,2⋅10-2 bzw. eine Rastabweichung von ∆ψR  = 0,6° auf. 

Bild 4. Güte der Rast für verschiedene Längenverhältnisse λ  
 
 
 
Übertragungsfunktionen: 
Der Winkel ψ4 des Abtriebsrades 4 ergibt sich durch Überla-
gerung des Antriebswinkels ϕ und des Relativwinkels sψ : 

 ψ4 = s
4

2
r
r

ψ+ϕ ′    . (1) 

Die Übertragungsfunktionen 1. und 2. Ordnung lauten 

ϕ
ψ
d

d 4  = 
ϕ

ψ
+ ′

d
d

r
r

1 s

4

2    ; (2) 

2
4

2

d
d

ϕ
ψ

 = 2
s

2

4

2

d
d

r
r

ϕ
ψ′    . (3) 

 
Der Relativwinkel sψ  und seine Ableitungen errechnen sich 
nach  
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Darin ist 
 

1AA/BA 000 <=λ   . (7) 
 
 

 

Antriebsrastabweichung nach Richtlinie VDI 2725 [5]: 
 
 

R
R

R

R mitQ ϕ
ψ∆

ϕ
ψ∆=

 

Rastabweichung 
Antriebsdrehwinkel für die Rast 
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