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- Ubertragungsgetriebe zur Umwandlung einer umlaufenden Drehung in eine umlaufende Drehung mit Rasten
- Sphérisches fiinfgliedriges Raderkurbelgetriebe

Bild 1. Sphérisches Umlaufrastgetriebe

a) Kinematisches Schema
b) Getriebemodell
¢) Strukturbild
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Symbole im Strukturbild:
D fiir Drehung S fiir Schiebung W fiir Schraubung (Windung) ¥ )\ Antriebsgelenk; <—>  Abtriebsglied

Beispiel D,S: Gelenk mit dem Freiheitsgrad 3; 2 Drehungen, 1 Schiebung

Zugriffsmerkmale: auf der Gestelllachse OA( gelagerten Kegelrad 5. Beide
Anzahl der Antriebsgelenke: 1, davon 1 im Gestell Teilgetriebe sind dadurch gekoppelt, da der Steg und die
Anzahl der Abtriebsglieder: 1, davon 1 am Gestell Kurbel 1 identisch sind und das Planrad 2" mit der Koppel 2
Anzahl der Glieder .5, davon 3 binir, 2 ternir fest verbunden ist. Antriebsglied ist die Kurbel 1, Abtriebs-
Anzahl der Gelenke : 6, davon 5 Drehgelenke (D), glied ist das Kegelrad 5.

1 Gleitwilzgelenk (DS) Mit Hilfe des Kegelridergetriebes wird der umlaufenden
Antriebsdrehung der Kurbel 1 die relative Drehung der Kop-
pel 2 gegeniiber der Kurbel iiberlagert, so dafl das Kegel-

Abmessungen: rad 5 bei einer Umdrehung seiner gegensinnig umlaufenden
Abtriebsbewegung zwei gleiche Rasten wihrend einer Kur-

SAGOBy = Aq = 12 $BoOB =43 = m/2 belumdrehung aufweist (Bild 2).

SAGOA = A = /3 Py = m/2 (Planrad)

SAOB = Ay = m/2 ps = 6

Erliuterung:

Das Getriebe setzt sich aus einer nichtversetzten sphérischen
Kreuzschubkurbel als Grundgetriebe und einem Kegelrdder-

getriebe zusammen (Bild 1). Die Kreuzschubkurbel, beste-
hend aus der Kurbel 1, der Koppel 2, der Schwinge 3 und
dem Gestell 4;0, ist eine sphédrische Kurbelschwinge
ApABB( mit speziellen Abmessungen (sieche auch Getriebe-  Autor: Prof. Dr.-Ing. G. Dittrich

beschreibung Nr. 253). Das Kegelrddergetriebe besteht aus Vorverdffentlichung in [1] und Erstver6ffentlichung im Internet
dem Steg 1, dem Planrad 2" mit der Mittelachse OA und dem am 30.05.2000
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Bild 2.  Ubertragungsfunktionen 0. bis 2. Ordnung des

sphérischen Umlaufrastgetriebes

Ubertragungsfunktionen:
fiir pp =m/2 und p5 =T/2 — A

¢+ (1/cosh )-(V )
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tany, = — (1/coshy) - tan@

= —[sin2Aq - cos2@] /[ 1 - sin2A; - cos2q]
” [ sin2A; - sin2@] /[ (1 - sin2A - cos2@)2]
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o

5 /

0 /

Q° ~25° 50° 75° 100°
Antriebsdrehwinkel fur die Rast Vg —

90° 77,5 65° 525 400

=]
—— Antriebsdrehwinkel bei Rastbeginn

Bild 3.  Antriebsrastabweichung fiir die Rast um die
Gestellage beim Antriebswinkel ¢ = 90°
Ablesebeispiel:

Eine Rast, die bei einem Antriebswinkel ¢ = 65° beginnt und
bei @ =115° endet, erstreckt sich {iber einen Bereich von
@r =50° sie weist eine Antriebsrastabweichung von
Q = 0,05 bzw. eine Rastabweichung von Ayyg = 2,5° auf.
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Antriebsrastabweichung nach Richtlinie VDI 2725 [5]:

Rastabweichung
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