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- Ubertragungsgetriebe zur Uberlagerung von zwei umlaufenden Drehungen zu einer umlaufenden Drehung

- Sphérisches riickkehrendes Umlaufriadergetriebe (Zweistufiges Dreiwellengetriebe)

a) b)
Bild 1. Kegelradsummengetriebe
a) Kinematisches Schema
b) Getriebemodell
¢) Strukturbild ()
o 5,0 D

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:

Anzahl der Antriebsgelenke:2, davon 2 im Gestell
Anzahl der Abtriebsglieder : 1, davon 1 am Gestell

Anzahl der Glieder : 5, davon 3 bindr, 2 ternar
Anzahl der Gelenke : 6, davon 4 Drehgelenke (D),
2 Gleitwilzgelenke (DS)
Abmessungen:
p1 =70° py = 25° p3 = 45°
P2 = 20° P4 = 90°
Erliduterung:

Das Kegelradsummengetriebe (Bild 1) ist ein zweistufiges
Umlaufridergetriebe, bei dem der Steg 1 und die Mittelré-
der 3 und 4 koaxial im Gestell 5;0 drehbar gelagert sind. Das
im Steg 1 gelagerte Doppelrad 2 kdimmt mit seinem Umlauf-
rad 2’ mit dem Mittelrad 3 und mit seinem Umlaufrad 2” mit
dem Mittelrad 4. Im Getriebemodell ist ein zweites Doppelrad
symmetrisch im Steg gelagert, das ebenfalls mit den beiden
Mittelrddern kdmmt.

Das Kegelradgetriebe hat den Getriebefreiheitsgrad F=2.
Von den Winkelgeschwindigkeiten m;g, m3g, 49 konnen
zwei oder eine sowie das Verhéltnis der beiden anderen vor-
gegeben werden. Die dritte Winkelgeschwindigkeit ergibt
sich dann als Uberlagerung der beiden anderen (siehe G1.(1)
und Bild 2).
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Bild 2. Nomogramm fiir den Zusammenhang zwischen

A 0, AP30, AQ4.

Fir das Getriebemodell sind
a=0,36397; b=0,63603

Ubertragungsfunktionen:

Agip = a-AQ3+b-AQy, (la)
Wy = a-m3t+b-wy, (1b)
mit
1 —1g
= = 2
a 1—i0’ b l—io ( aab)

und dem Standiibersetzungsverhéltnis

io _ W31 __ Sil’lpz’ . Sil’lp4
W41 sinps  sinpy”
2y 724
——.— 3
- €)

Die Winkeldifferenzen bzw. —geschwindigkeiten in GI.(1)
sind je nach Drehrichtung beziiglich der z-Achse (Bild 1)
positiv oder negativ einzusetzen.
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Kinematische Beziehungen:

Zwischen dem Stegwinkel P,

P27 P27, P35 P4

2y, 297, 23, Z4

den Wilzkegelwinkeln
und den Zihnezahlen

gelten die folgenden kinematischen Beziehungen:

sinpz'/sinp3 = 22'/23,
Sinpz” /sinp4 = 22”/24 ,
p1 = pP3tpy,
P1 = P4—P27,

cotps = [cospy + (zp'/z3)]/ sinpy,

cotpg = [cospy—(z27/z4)]/sinpy .

Drehmomente, Leistungen:

Die Drehmomente My, M3g, My haben je nach ihrer Wirk-
richtung beziiglich der z-Achse (Bild 1) einen positiven oder
negativen Wert.

Es gilt
M3o/Mjg=-a ,
Myo/Mjp=-b,
M4() / M30 =bla=— i()
mit a, b nach GIL.(2) und ip nach GL(3), so dass wegen
atb=1
Mig+M3zp+My=0
wird.

Die dem Getriebe zugefiihrten Leistungen (positive Werte)
und abgefiihrte Leistungen (negative Werte) sind

Pio=Mjp- o1 ,
P30=Mj3p - 39 ,
Pgo=Myg - 049 ,

wobei die Drehmomente und Winkelgeschwindigkeiten vor-
zeichenrichtig einzusetzen sind. Thre Summe ist

Pig+tP3p+Pyp=0,

wenn Verluste unberiicksichtigt bleiben.




