Institut fiir Getriebetechnik und Maschinendynamik
der RWTH Aachen

IGM-Getriebesammlung

Zykloidenrastgetriebe

229

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

Umkehrlage
- Ebenes fiinfgliedriges Raderkurbelgetriebe
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a) b)
Bild 1. Zykloidenrastgetriebe
a) Kinematisches Schema
b) Getriebemodell
¢) Strukturbild
c) 3;0

Symbole im Strukturbild:
D fiir Drehung S fiir Schiebung

W fiir 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 binér, 2 ternar
Anzahl der Gelenke : 6, davon 3 Drehgelenke (D),
2 Schubgelenke (S),
1 Gleitwilzgelenk (DS)

Abmessungen (in Léngeneinheiten):

I = 1 r = MOM: 3 -1 2

— 1
r3 = 3 C=MC=Er2=O,5

Die Schubrichtung des rechtwinkligen Kreuzschiebers 5 im
Gestell 3;0 féllt mit der Richtung einer Strecklage von MgM
und MC zusammen.

Erlduterung:

Das fiinfgliedrige Getriebe (Bild 1) setzt sich aus dem drei-
gliedrigen Rédergetriecbe der Bauform AIl, bestehend aus
dem angetriecbenen Steg 1, dem auflenverzahnten Umlauf-
rad 2 (A) und dem feststehenden, innenverzahnten Mittel-
rad 3;0 (I) sowie dem nachgeschalteten Zweischlag mit den
Gliedern 4 und 5 zusammen. Der Gleitstein 4 ist im Punkt C
des Umlaufrades 2 drehbar gelagert und treibt iiber ein

Schubgelenk den rechtwinkligen Kreuzschieber 5 als Ab-
triebsglied an. Bei runder Ausfiihrung des Gleitsteins 4, der
eventuell auch mit dem Zapfen des Drehgelenks zu Glied 2
verschmelzen kann, entsteht konstruktiv im Punkt C ein
Drehschubgelenk, wie im Modell ausgefiihrt (Bild 1b). Die
kinematischen Abmessungen des Rédergetriebes
(rp/r3=1/3) sind so gewdhlt, dass der ausgesuchte, innerhalb
des Wilzkreises des Umlaufrades2 liegende PunktC
( MC =0,5 rp) in der Gestellebene 3;0 eine dreieckige Hy-
pozykloide mit abgerundeten Ecken durchléuft (siche Ge-
triebebeschreibung Nr. 707). Die dreieckige Hypozykloide
weist an ihren Seiten je einen Flachpunkt mit einer vierpunk-
tig bertihrenden Tangente auf. Die yj-Achse eines
rechtwinkligen Xxg, yg-Koordinatensystems dem
Ursprung im Stegdrehpunkt My sei parallel zu einer dieser
Tangenten, und zwar zu der durch den PunktF. Die
Schubbewegung des Kreuzschiebers 5 hat die Richtung der
xg-Achse. Der Hub betrégt sy =2 ry. In dem Umkehrbereich
um den Stegwinkel von @19 = 180°, wenn der Punkt C sich
ndherungsweise auf einer Geraden in yp-Richtung bewegt,
weist die Schubbewegung s = s(¢() eine Rast auf (Bild 2).
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Bild 2.  Ubertragungsfunktionen 0. bis 2. Ordnung
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Bild 3.  Antriebsrastabweichung fiir die Rast des
Kreuzschiebers in der linken Umkehrlage
bei @10 =180°
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Ubertragungsfunktionen:
Zahlt man den Weg s des Kreuzschiebers von My in positi-
ver xg-Richtung, so ist er gleich der xo-Koordinate der Hy-
pozykloide des Punktes C, also s = x¢, so dass aus der Ge-
triebebeschreibung Nr. 707 die Formel

s 1

— = 2cos@io+ — cos(2 @1g)

I 2
iibernommen werden kann. Die Ubertragungsfunktionen
1. bis 3. Ordnung lauten mit s'=ds/d@qg, s":dzs/dcplzo,
s"=d3s/do;],

1

S
—  =-2sin@o—sin(29o) ,

n

s"

—  =-2co0s@19—2cos(2 @19) ,
1Y)

SIH . .

— = 2sin@pt+4sin20qg) .
)

In der Stegstellung ¢@;9= 180° liegt eine vierpunktige Rast
vor, da fiir diesen Antriebswinkel die Ableitungen
s'=s"=s""=0 sind, aber sV # 0 ist. Fiir die Giite der Rast
kann die Wegdifferenz As:|s(180°)—s((p10)| herangezo-
gen werden und damit, wie unten erklért, in Anlehnung an
die Richtlinie VDI 2725 [6] die Antriebsrastabweichung bei
der hier vorliegenden Abtriebsschubbewegung ermittelt wer-
den (Bild 3).

Ablesebeispiel zu Bild 3:

Eine Rast, die bei einem Antriebswinkel @19 = 155° beginnt
und bei @19 =205° endet, erstreckt sich iiber einen Bereich
von Qg =50°; sie weist eine Antriebsrastabweichung von
Q =1-10"2 bzw. eine Rastabweichung von As = 0,0087 Lin-
geneinheiten auf. Bezogen auf den Gesamthub von 4 Lén-
geneinheiten, ist das eine Abweichung von 0,22 %.

Literatur:

[1] Dittrich, G., Wehn, V.: Zykloidenrastgetriebe. Der Konstrukteur 21
(1990) Nr. 3, S. 17/18.

[2] Meyer zur Capellen, W.: Uber gleichwertige periodische Getriebe. Fette-
Seifen-Anstrichmittel 59 (1957) Nr. 4, S. 257/266.

[3] Meyer zur Capellen, W.: Zur Theorie der Bahnkurvenrastgetriebe. Kon-
struktion 15 (1963) Nr. 10, S. 389/392.

[4] Meyer zur Capellen, W.: Rasten hoher Giite durch Kopplung von Rast-
getrieben. Ind.-Anz. 86 (1964) Nr. 78, S. 1619/1625.

[5] Samuel, R.: Die Erzeugung zyklischer Kurven und ihre Anwendung zur
Ableitung periodischer Bewegungen. Diss. RWTH Aachen 1960.

[6] VDI-GKE (Hrsg.): Richtlinie VDI 2725, Blatt 1, Entwurf: Getriebe-
kennwerte fiir den Entwurf und die Entwicklung von Getrieben. Diissel-
dorf: VDI-Verlag 1983.

Antriebsrastabweichung
bei einer Abtriebsschubbewegung:
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mit  As Rastabweichung

1 Bezugslénge, hier | = 1y;

@er  Antriebsdrehwinkel fiir die Rast,
im Bogenmal} gemessen.
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