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Funktion eines Getriebes
« Ubertragung von Bewegungen

« Vergrol3erung oder Verkleinerung von Ausgangsgrofien
bei gegebenen Eingangsgrolien

Drehmoment, Drehzahl Drehmoment, Drehzahl
...................... > bbb EELLLLLLL LY o
(Stoff) Drehmoment (Stoff)
> N =
vergroRern
(Signal) (Signal)
—————— -> _——— = =)
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Einfiihrung in die Getriebetechnik e o o e

Getriebeeinteilung mit ungleichformiger Ein- und Ausgangsbewegung

> Drehbewegung in Linearbewegung wandelt (Kurbelgetriebe)

Drehmoment, Drehzahl Kraft, Linearbewegung

(Stoff) ~ Drehmomentin (Stoff)
Axialkraft wandeln

v
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Einflihrung in die Getriebetechnik e of s scncs

Getriebeeinteilung mit gleichformiger Ein- und Ausgangsbewegung

* Formschlussige Getriebe
» Zahnradgetriebe
» Ketten- und Zahnriemengetriebe

» Kraftschlissige Getriebe
» Riemengetriebe (Reibung -> Schlupf)
> Reibradgetriebe

Ubersetzung: | = r]antrieb / nabtreib
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Einteilung Zahnradgetriebe

« Parallele Wellen
o Geradverzahnung
o Schragverzahnung
o Pfeilverzahnung

 Schneidende Wellen
o Kegelrader

« Kreuzende Wellen
o Schraubenrader
o Schneckenrader
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Zahnradgetriebe sind Walzgetriebe, bei denen sich die Rader
durch Formschluss mitnehmen. Der Bertihrungspunkt C der
Walzkreise heil3t Walzpunkt.

Im Walzpunkt C sind die Umfangsgeschwindigkeiten beider
Rader gleich.
V1 = Vz = d1/2w1 =d2/2'w2 -> (.U-I/wz = d2/d1

Die Teilkreisteilungen missen bei zwei miteinander
kammenden Radern gleich sein.
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Geradzahn-Stirnradgetriebe e o

Verzahnungsgesetz:

Die Senkrechte auf die
gemeinsame Tangente im
Beriihrungspunkt zweier
Zahnflanken muss stets
durch den Walzpunkt gehen,
welcher die Verbindungslinie /
der Radmitten im - O
umgekehrten Verhaltnis der
Winkelgeschwindigkeiten
teilt.

Walzkreis,
TN
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Zykloidenverzahung:

Eine Zykloide entsteht durch Abrollen eines Rollkreises auf
oder in einem Walzkreis

Evolventenverzahnung:

Eine Evolvente entsteht durch Abwalzen einer Geraden auf
einem Grundkreis (Bezugskreis)

Eingriffsstrecke:

Strecke der gemeinsamen Zahnflankenberiihrung wahrend
des Abwalzens

Profiliberdeckung

Anzahl der Flankenpaare, die sich innerhalb der Eingriffsstecke
befinden
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Profilverschiebung:

Zahnkorrektur durch radiale Verschiebung des
herstellenden Werkzeugs

Positive Profilverschiebung:

Das Werkzeug wird vom Radmittelpunkt
abgeruckt. Zahnful wird verstarkt, der Zahn wird
spitzer

© Prof. Dr.-Ing. Martin Bothen, Konstruktion
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Profilverschiebung

Negative Profilverschiebung:
Das Werkzeug wird zum Radmittelpunkt hingertckt. Zahnfuld wird geschwacht
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Einfiihrung in die Getriebetechnik

« Kettengetriebe
« Riemengetriebe

« Reibradgetriebe
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Kettengetriebe arbeiten formschlissig

Vorteile gegeniber Zahnradgetriebe:
« grol3e grob tolerierte Achsabstande maoglich

* mehrzahniger Zahneingriff (Lastverteilung) Z i e S—’L

- kostenglinstige Herstellung e RN
| P22 | P

Nachteile: a ~ke

« Kettenlangung durch Verschleil

+ begrenzte Umfangsgeschwindigkeit . (.ol

« begrenzte Ubersetzung 0 i 0

* hoher Gerauschpegel o ——

» parallele Wellen und fluchtende Rader T T ] i

« Schmierung erforderlich c = _’_’ I_'_J ———
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Kettengetriebe R

Zulassige maximale Kettengeschwindigkeit

F = wirksame Kettenkraft [kg*m/s?|
, P F p = Kettenteilung [m]
k721 |q | = freie Kettenldnge = a [m]

q = langenbezogene Kettenmasse [kg/m]
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Polygoneffekt bei Kettengetrieben iy of e e
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VerschleiBarme Kettenfiihrung: Kettenanordnungen so wahlen, dass
Kettenschwingungen und damit dynamische Zusatzkrafte vermieden werden

£

/|
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Kettengetriebe

Kettenspanner
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Riementriebe arbeiten reibschlissig

Vorteile:

* Freiheit im Abstand, Drehsinn und Winkel
« Uberlastsicherung durch Rutschen

« stolfrei, elastisch und gerauscharm

* |eichte Austauschbarkeit des Riemens

Nachteile:

 kein synchroner Lauf

« Umgebungsbedingungen beeinflussen
Dehnung und Reibung

« Lebensdauerbegrenzung durch Walkarbeit

« Riemenumfangsgeschwindigkeit durch
Fliehkrafte begrenzt

© Prof. Dr.-Ing. Martin Bothen, Konstruktion Seite 22
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Spannungen am Flachriemen

F,=F, ehP
_F
0=

or=p-v?
ON = 01 — 0

S
O-szb'E
o, =
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Abb. 6.114. Riemenanordnungen.
a) offen; b) gekreuzt; ¢) mit
Umlenkrollen fiir Drehrichtungs-
umkehr; d) geschrankt

© Prof. Dr.-Ing. Martin Bothen, Konstruktion
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Bild 16-8
Vorspannmoglichkeiten bei Riementricben.
a) Dehnungspannung

b) Spannrollen

¢) Motor mit Spannschiene

d) Spannschlitten

e) Riemenspannung durch Wippe

f) Riemenspannung durch Schwenkscheibe

© Prof. Dr.-Ing. Martin Bothen, Konstruktion Seite 25
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Keilriemengetriebe

Bild 16-2 Keilriemen-Ausfithrungsarten.

a) Normalkeilriemen, b) Schmalkeilriemen, ¢) Schmalkeilriemen flankenoffen, gezahnt, d) Breitkeil-
riemen (gezahnt), e) Doppelkeilriemen, f) Verbundkeilriemen, g) Keilrippenriemen

© Prof. Dr.-Ing. Martin Bothen, Konstruktion Seite 26
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Zahnriemengetriebe

Formschlissige Zugmittel zwischen Flachriemen und Kette
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Abb. 6.108. Zahnriemen (Synchroflex). a) Getriebe mit Zahnriemen; b) Aufbau des Zahnrie-
mens; ¢) Profile moderner Zahnriemen

© Prof. Dr.-Ing. Martin Bothen, Konstruktion

Bild 16-5

Spannungsverteilung im Synchronriemen.
a) Trapezzahn

b) Halbrundprofil-(HTD) Zahn
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Vorteile
- einfacher Aufbau mit Uberlastsicherung
gerauscharm und kostengunstig

Reibrad 2

F, = AnpreRkraft Reibrad 1

F, = Umfangskraft = M/r ) |
1 = Reibkoeffizient (tretbenq} NN
Sk = Rutschsicherheit >1,5 . 5

P,

Nachteile -
* grofle Anpresskrafte sowie Verschleil} : .
- maximale Ubersetzungi=d,/d, =7 iy
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Reibradgetriebe LU

Vorteil: stufenlose Verstellung unter Last moglich

Kegelscheiben: ___—_I = T}:
a) mit Verschieberolle - T
b) mit Zwischenrolle il T\ =
" \ ﬂ =y
=
a b s
Planscheiben: ' |
a) mit Verschieberolle :[_t
b) mit Zwischenrolle P
) e i — UT [
IC
a b J
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