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1 Einfuhrung

Kurvengetriebe stellen neben den Koppelgetrieben eine weitere Bauform ungleichmaRig tberset-
zender Getriebe dar. In Kombination mit gesteuerten Antrieben werden ungleichférmig Ubersetzende
Getriebe immer haufiger auch als integrale Bestandteile mechatronischer Systeme eingesetzt.

Mit Kurvengetrieben kann fast jeder vorgeschriebene Bewegungsverlauf realisiert werden.
Kurvengetriebe werden vorwiegend als Ubertragungsgetriebe eingesetzt, bei den eine meist gleich-
mafRig umlaufende Antriebsbewegung ¢ in eine ungleichméaRige Abtriebsbewegung mit oder
ohne Rast umgesetzt wird.
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Bild: Funktion eines Kurvengetriebes

Kurvengetriebe bestehen aus mindestens 3 Getriebegliedern
(Kurvenglied, Eingriffsglied und Gestell).
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Bild: Grundform eines Kurvengetriebes

n=3; ; 92=1 > F=3(n-1)-2g4-g>=1 =» zwangslaufig

Die auftretenden Geschwindigkeiten(V, @, ) und Beschleunigungen (a,aw ) des Eingriffsgliedes
sind abhangig von:

e Drehzahl (in der Regel nicht veranderbar, weil vorgegeben)
e Form der Kurvenscheibe (beeinflussbar)
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Damit ist der Kurvenverlauf unmittelbar entscheidend

fur die periodisch auftretenden Massenkréfte. Diese wirken an der Berthrungsstelle zwischen Kur-
venglied und Eingriffsglied auf ein auf ein verschleiRanfalliges héheres Elementenpaar HEP.
Hieraus erklart sich, dass Kurvengetriebe oft verschleiRanfalliger sind als Gelenkgetriebe.

Eine wesentliche Aufgabe bei der Gestaltung der Kurvenscheibe besteht daher darin, die auftretenden
Beschleunigungen und damit die auftretenden Krafte und Flachenpressungen bzw. Nockendrticke
moglichst gering zu halten.Um die Ubertragungseigenschaften im Kurvengelenk zu verbessern, wer-
den oft drehbar gelagerte Rollen als Abtastorgan des Kurvenprofils verwendet. Die Rolle erhalt dann
eine eigene Getriebegliednummer.
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Bild: Kurvengetriebe mit Abtastrolle (Nr.3)
n=4; g.=4; g,=0 - F=3(n-1)-2g4-g,=1 =» zwangslaufig

Nach der Bewegung des Abriebsgliedes werden unterschieden Kurvengetriebe mit Abtriebs-
schwinghebel von Kurvengetrieben mit Abtriebsschieber

1.1 Abtriebsschwinghebel oder -welle

Die kontinuierliche Antriebsdrehbewegung wird in eine
diskontinuierliche Schwingbewegung oder Drehbewegung (rotatorische Bewegung y(¢)) Ubersetzt.
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Bild: Kurvengetriebe mit Abtriebsschwinghebel (Nr.4)
n=4; g4=4; g,=0 - F=3(n-1)-2g4-g>=1 =» zwangslaufig
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Bild: Ubertragungsfunktion eines Kurvengetriebes mit Abtriebsschwinghebel
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Als Beispiel seien mechanische Schrittantriebe (Kurvenscheiben — Schrittgetriebe) genannt.

7 3

Bild: Kurvenscheiben-Schrittgetriebe der Firma EXPERT Maschinenbau

Anwendung finden Kurvenscheiben- Schrittgetriebe im Aussetzbetrieb z. B. in Verpackungsanlagen.

Bild: Aussetzender Antrieb einer Verpackungsanlage realisierte mittels Kurvenscheibenschrittgetrie-
be mit Aufsteckgetriebemotor (Firma EXPERT Maschinenbau)
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1.2 Abtriebsschieber

Bei Kurvengetriebe mit Abtriebsschieber wird eine kontinuierliche Drehbewegung in eine diskontinu-
ierliche Schiebebewegung (translatoriche Bewegung s(¢@)) umgesetzt.

S A A
EC\AEQL:&V

s 1 500
Kuvven-
Sthaibe - 4

r4 i P

Bild: Ubertragungsfunktion eines Kurvengetriebes mit Abtriebsschieber

Als Beispiel sei der Nockenwellenantrieb von Ventilen und Einspritzpumpen (Pumpe-Diise) eines
Verbrennungsmotors genannt.

Magnetventile

Motorternperatur
hotordre hzahl
(Steuerzeiten)
Yorwarmung
Fulifahrgeber

TR AR O

—_—

Bild: Nockenwellenantrieb von Ventilen und Pumpe Dise
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Durch geeignete Profilgebung der Kurvenscheibe kann fast jede gewlinschte Ausgangsfunktion wy(¢)
(Bewegung des Rollenhebels) bzw. s(¢) Bewegung des RollenstoRels realisiert werden.

Der Kontakt im Kurvengelenk (Zwangslaufsicherung) wird entweder kraftschlissig oder formschlis-
sig erzeugt.
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Bild: kraftschlissige Bild: formschlissige
Zwangslaufsicherung Zwangslaufsicherung

Um eine eindeutigen Bewegungsablauf zu gewahrleisten ist die Riickstellfeder so zu dimensionieren,
dass keine kein Abheben des Eingriffsglieds stattfindet. Dies bedeutet bei hohen Beschleunigen des
Eingriffsgliedes wiederum entsprechend hohe Riickstellkrafte und damit Nockendriicke. Auch daher

sollten die auftretenden Beschleunigungen madglichst minimiert werden.

2 Ubertragungsfunktion

2.1 Allgemeine Anforderungen

Die Ubertragungsfunktion wird bei
> spielfreien Gelenken und

> starren Getriebegliedern

durch die Form von

> Kurvenscheibe und

> Eingriffsglied (Schneide, Teller oder Rolle)
bestimmt.
Die Verbindung zwischen Kurvenscheibe und Eingriffsglied wird gebildet durch ein verschleilRanfalli-
ges hdheres Elementenpaar HEP . Die Hubkurve muf} daher so gestaltet werden, dass nur
minimale Beschleunigungskrafte wirken d.h.

e Stoldfrei > Beschleunigung oo

e Ruckfrei > Beschleunigungssprung
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2.2 Bewegungsgleichungen

Fir die kinematischen GréRRen des Antriebsgliedes gilt:

Drehwinkel ¢
dep -

Winkelgeschwindigkeit @ = E =@

: . do
Winkelbeschleunigung o = E =@

unter Beriicksichtigung der Ubertragungsfunktion s(¢) ergibt sich fir die kinematischen GréRen des
Abtriebsschiebers

Weg s(¢)

ds ds d
Geschwindigkeit V=—= (/) -

dt
_ dv d,, ds’ do ds de PRSI
Beschleunigung a=—=—(s-a))=—-a)+s —=— T .w+S-a=|5- ' +S-a=a
dt dt dt  de dt

und fiir den Abtriebsschwinghebel mit der Ubertragungsfunktion y(¢)

Winkel y(t) =y(o)

Winkelgeschwindigkeit @, =y/(t) = y'p(t) =y'w

Winkelbeschleunigung ¢, =y/(t) = v'or +v'o
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Lauft der Antrieb mit konstanter Drehzahl ® = ®g =const. ;a=0

dann gilt fir den Abtrieb

Abtriebsschieber Abtriebsschwinge

Weg
bzw. S(t) 1//(1:)
Winkel
Geschwindigkeit
bzw. — < — .
Winkelgeschwindig- V=S5 0)0 a)!// =y wo
keit
Beschleunigung
bzw. — . 2 — s 2
Winkelbeschleuni- a=s -, o, =y -,
gung

Aus der Mathematik ist bekannt:

Weg Al

Sl

-}
&{w'iL\ Wi W}LPM
Geschwindigkeit v
A HMlMJ‘ﬂW‘,q
Beschleunigung &N
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Weg, Zeit — Diagramm

Knick Wendepunkt
Geschwindigkeits-, Zeit —
Diagramm Sprung Maximum
Beschleunigungs-, Zeit —
Diagramm oo - Stelle Sprung
Folge im Bewegungsablauf
des Abtriebsgliedes StoR Ruck

Eine stoR- und ruckfreie Abtriebsbewegung erfordert, dass in der Ubertragungsfunktion keine
Knick- und Wendepunkte auftreten.

3 Synthese von Kurvenscheiben
3.1 Bewegungsplan

Aus den gegebenen Forderungen fir die Bewegung des Abtriebsgliedes wird zunachst der Bewe-
gungsplan aufgestellt.

Beispiel:

Nach einem Hub sy in vorgegebener Zeit tp ( ,p“ positiver Hub) soll das Abtriebsglied fir eine Zeit tgq
stillstehen (Rast 1) und anschlie®end in einer wiederum vorgegebenen Zeit sich in entgegengesetzte
Richtung ty (,n“ negativer Hub) bewegen und wiederum eine Zeit tr, stillstehen (Rast 2).

1]
= : s =0yt
Rast 7 . Rastl
‘]pf{J FEH ' P B

o

Bild: Bewegungsplan
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3.2 Bewegungsschaubild

Fir die Bewegungsabschnitte fir die keine Forderungen bestehen missen nun geeignete Teillber-
tragungsfunktionen (TUF) ermittelt werden. Die Teillibertragungsfunktionen ergeben zusammen mit
den Ubertragungsforderungen die Gesamtiibertragungsfunktion (GUF) und deren graphische Dar-
stellung das Bewegungsschaubild:

S A

o= ¢

A,

: . — =0 £

Bild: Bewegungsschaubild
Die Wahl einer geeigneten TUF ist bei der Forderung nach stoRR- und ruckfreiem Lauf abhangig von

der Bewegungsaufgabe in den Anschluf3punkten A und B also den Randwerten der Funktion. So er-
gibt sich:

Bewegungsaufgabe Randwerte
Geschwindigkeit Beschleunigung
Rast ’ ”
S ( ) =0 S ( ) =0
DA, DA,
konst. Geschwindigkeit s’ (¢ ; ) _ const. s” ((0 : ) 0
p p

Tabelle: Forderung an die Randwerte bei gegebenen Bewegungsaufgabe
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3.3 Normierte Ubertragungsfunktion (NUF)

Um allgemeingultige Aussagen uber geeignete Teilibertragungsfunktionen machen zu kdnnen wer-
den diese zunachst normiert.

s(9) f(z)
A A
SH —— 1—
Normierung
I » I » 7z
Pr 1
Bild: TUF fiir pos. Bewegung Bild: normierte TUF fiir pos. Bewegung NUF
4

normierter Parameter zZ=—

Pp

. . S
normierte Ubertragungsfunktion (NUF) f (Z) =@
S,
Fir die tatsachlich Bewegung gilt: s(@)=f(z)es,
¢ = Z.¢P

:df(z)‘ :df(z)'E.

mit der 1. Ableitung s(p) o S =4, 4 p
(Geschwindigkeit) S(p)= f’.i
%
und der 2. Ableitung s'(p) = ds = df . dz Su
de dz de¢ ¢,
- o) 750
(Beschleunigung) S(p)=f1 !
Pp
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mit )
f(z) NUF 0.Ordnung

f(z) NUF 1.0rdnung

f"(z) NUF 2. Ordnung
Analog gilt fir die negative Bewegung (Rickbewegung)

s f(z)
A A
SH | — 1
Normierung
I > | o
> o >z
Pr 7 o, 1
Bild: TUF fiir neg. Bewegung Bild: normierte TUF fiir neg. Bewegung NUF
normierter Parameter zZ= @
28
_ . _ . S
normierte Ubertragungsfunktion (NUF) —=1-1(2)
s,
Fir die tatsachlich Bewegung gilt: s=(1-f(2))-s,
=127,
mit der 1. Ableitung S=—f. 3
28
und der 2. Ableitung s'=—f ”-iz
2
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Unter Anwendung normierter Ubertragungsfunktionen NUF ergibt sich fiir die Geschwindigkeit und die

Beschleunigung des Abtriebsschiebers fiir die positive und negative (entgegengesetzte) Bewegung
bei konstanter Drehzahl der Kurvenscheibe

Positive Bewegung Negative Bewegung
weas st)=s(pt) = f(2)-s, st)=(1- f(2))-s,
Geschwindigkeit v ves.m=f-H. g ve—f.H o
(0] 0 (o)
?y ®n
Beschleunigung a a=s o= f"_iz,wg a=—f" iz @
?, ®;

Tabelle: Kinematische GréRen des Abtriebsschiebers in Abhéngigkeit von der normierten Ubertra-
gungsfunktion

Analog lasst sich flr Getriebe mit Abtriebsschwinge bei konstante Kurvenscheibendrehzahl
(mp=konst.) herleiten:

Gleichlaufabschnitt Gegenlaufabschnitt

Winkelweg y(t) = f(z) wu y(t) = (1-1(z)) wx

Winkelgeschwindigkeit

Wy oy= f(2) 0o yr/Pp 0y= -f'(2) 0o YH/Pn

Winkelbeschleunigung

Oly on= (2) 0o Wil pp’ on= - F7(2) 0o Wi’

Tabelle: Kinematische GréRen des Abtriebsschwinghebels in Abhangigkeit von der normierten Uber-
tragungsfunktion
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3.4 Bewegungsgesetze

In Abhangigkeit von den jeweiligen Bewegungsforderungen ist nun, eine geeignete Teilubertragungs-
funktion (TUF) zu ermitteln. Da es keine normierte TUF gibt, die fir alle Einsatzfalle von Kurvengetrie-
ben die glinstigste ist, besteht die Aufgabe des Konstrukteurs nun darin, die geeignetste zu ermitteln.
Zur Auswahl stehen:

e Trigonometrische Gesetze

e Potenzgesetze

e Kombination aus beiden.
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Beispiel: Rast-in-Rast-Bewegung

Af@)

1

'BH l. z

D

Bild: Normierte Ubertragungsfunktion einer Rast-in-Rast-Bewegung

Die Teillbertragungsfunktion fur die positive Bewegung sollte in den beiden AnschluBpunkten Ap und

Bp folgende Randbedingungen erfillen:

Weg (0. Ordnung)
AnschluRpunkt Ap f(z=0)=0

AnschluRpunkt Bp f(z=1)=1

Geschwindigkeit (1. Ordnung)

(stoRfrei, d.h. kein Geschwindigkeits-

sprung)
AnschluRpunkt Ap f(z=0)=0

AnschluRpunkt Bp f(z=1)=0

Beschleunigung (2. Ordnung)

(ruckfrei, d.h. kein Beschleunigungs-

sprung)
AnschluRpunkt Ap f " (z=0)=0

AnschluRpunkt Bp f(z=1)=0

Ht“t‘\ —
/
2
-1
)
- /,ﬁ\
/ \
/
/o
, \
\
— \i .
D]:" gl
F ‘{’.“('3.:\!
. /\\
0;S A
3 1 _' i
/

Seite 15 von 24



3.4.1 Trigonometrische Bewegungsgesetze

Trigonometrische Bewegungsgesetze sind die aus trigonometrischen Funktionen zusammengesetz-
ten normierten Ubertragungsfunktionen.

3.4.1.1 Sinus - Funktion

f(z)=sin%z 0<z<1

Weg (0. Ordnung) A

AnschluBpunkt Ap

AnschluBpunkt Bp

v

Geschwindigkeit (1. Ordnung)

AnschluRpunkt Ap

AnschluRpunkt Bp

v

Beschleunigung (2. Ordnung)

AnschluBpunkt Ap

AnschluBpunkt Bp

v

Schlu3folgerung:
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3.4.1.2 Einfache Sinoide
Hierbei handelt es sich um geneigte Sinuslinien

f(z):%(l—cos(m)) 0<z<I

Weg (0. Ordnung)
1
f(2)==(1-cos(7m-z
(2)=7(1-cos(72))
AnschluRpunkt Ap f(z=0)=0 Ok

AnschluRpunkt Bp f(z=1)=1 Ok

Geschwindigkeit (1. Ordnung)
(stoBfrei, d.h. kein Geschwindigkeitssprung)

f’(z)zgsin(ir-z)

AnschluRpunkt Ap f(z=0)=0 Ok
AnschluRpunkt Bp f(z=1)=0 Ok

Beschleunigung (2. Ordnung)
(ruckfrei, d.h. kein Beschleunigungssprung)
2
» T
f (Z)=7cos(7r-z)

AnschluBpunkt Ap f(z=0)=4,9 Nicht erfuillt

AnschluBpunkt Bp f(z=1)=0

Schlussfolgerung: Nicht geeignet

‘“ IES)

1

1 3
“+
=
[

/
]
4

T
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3.4.1.3 Sinoide von Bestehorn

f(Z)ZZ—LSin(Zﬂ-Z) 0<z<1
2

Weg (0. Ordnung)

AnschluRpunkt Ap f(z=0)=0 Ok

AnschluRpunkt Bp f(z=1)=1 Ok

Geschwindigkeit (1. Ordnung)
(stoBfrei, d.h. kein Geschwindigkeitssprung)

f'(z2)=1-cos(27-z)
AnschluRpunkt Ap f(z=0)=0 Ok

AnschluRpunkt Bp  f(z=1)=0 Ok

Beschleunigung (2. Ordnung)
(ruckfrei, d.h. kein Beschleunigungssprung)

f’(z2)=27xsin(27- 2)

AnschluRpunkt Ap f(z=0)=0 Ok
AnschluRpunkt Bp f(z=1)=0 Ok
Schlussfolgerung: Geeignet
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3.4.2 Potenzgesetze )
Potenzgesetze hei’en diejenigen normierten Ubertragungsfunktionen, die sich in der Form eines n-
gliedrigen Polynoms als ganze rationale Funktion n-ten Grades

f(z) =z

darstellen lassen. Potenzgesetze lassen sich prinzipiell an alle Bewegungsaufgaben anpassen. Die
Koeffizienten sind dazu so zu ermitteln, dafld das Polynom den Randbedingungen genugt.

3.4.2.1 Gerade

Weg (0. Ordnung)

) 4L
f(z2)==(1-cos(7-z il
(&)= (1-cos(7-2))
AnschluRpunkt Ap f(z=0)=0 Ok
AnschluRpunkt Bp f(z=1)=1 Ok

4
(13

Geschwindigkeit (1. Ordnung) 1;\( \
(stol3frei, d.h. kein Geschwindigkeitssprung) 4 r
PN “1
f(2)=1
AnschluRpunkt Ap f*(z=0)=1 Nicht erfullt
AnschluRpunkt Bp f(z=1)=1 Nicht erfullt
Tz

Beschleunigung (2. Ordnung) &0
(ruckfrei, d.h. kein Beschleunigungssprung) s
£7(2)=0 4 € @)
AnschluRpunkt Ap f(z=0)=0 Ok

(StoR)
AnschluRpunkt Bp f(z=1)=0 Ok 2 $¢

(StoR)

~ 00

Schlussfolgerung: Nicht geeignet
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3.4.2.2 Quadratische Parabel
fir 0<z<05 f(2)=27
fir 0,5<z<1  f(2)=1-2(1-2)

Weg (0. Ordnung) y

AnschluBpunkt Ap

AnschluBpunkt Bp

Geschwindigkeit (1. Ordnung)

AnschluBpunkt Ap

AnschluBpunkt Bp

v

Beschleunigung (2. Ordnung)

AnschluBpunkt Ap

AnschluBpunkt Bp

v

SchluRfolgerung:
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3.4.2.3 Kubische Parabeln
f(z)=32"-27
Weg (0. Ordnung)

AnschluBpunkt Ap f(z=0)=0 Ok

AnschluBpunkt Bp f(z=1)=1 Ok

Geschwindigkeit (1. Ordnung)
(stoRfrei, d.h. kein Geschwindigkeitssprung)

f'(2)=62-67
AnschluRpunkt Ap f(z=0)=0 Ok

AnschluRpunkt Bp f(z=1)=0 Ok

Beschleunigung (2. Ordnung)
(ruckfrei, d.h. kein Beschleunigungssprung)

f(2)=6-12z

AnschluBpunkt Ap f(z=0)=6 Nicht erfullt
(Ruck)

AnschluBpunkt Bp f(z=1)=-6 Nicht erfullt
(Ruck)

Schlussfolgerung: Nicht geeignet

-
[R4)

1

1 3
-+
—
[
—
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3.4.3 Zusammenstellung von normierten Ubertragungsfunktionen

Die folgende Tabelle zeigt eine Zusammenstellung der wichtigsten normierten Ubertragungsfunktio-
nen fir die Rast — in — Rast - Bewegung mit ihren jeweiligen Ableitungen.

gz::;gung 7| Normierte Ubertragungsfunktion Fiiz) f(z) r(z) b o i
66‘!‘00‘6’ ‘ Cv=",f T‘f—m 1\1-00 + o
1 Polynorm f{z)=2 1 Ji J ‘ L ‘ I *
7 Fotenz g 405 -1 B— e =
QUISRE, | gng...Q5Tyearts? Nl A 3
2. Polynom e ()= 7_2'”” 32 7 r_!_l 1
2. Potenz z=05..F 1z (2] < 0 @5 -1 —oo
kubesche | 15 -
Farabel e o3 i
2-3 Polynom | 771797727 :_ \[
3. Potenz i as , 1
3-4 Polynom | 2=0..05: f;(z)=8(2°~z*) : g
e . 025
4. Potenz z=05 1 G2)=1-80(71-z)°=(71-2)"1 | 5 5, 7
3-4-5 o8 M 7
Polynom flz)=102"- 152" +62° \ 02715\/
5 Potenz 0 05, %
Fl-G:6-7-8 | T Ol 11127 : _' 467
Polynom S(727-3524 11225-20420+25627-12829| | /TN T\
8 potens  |2-05 121 Elrrz-35012* | |/ |2\ | [4zs
' +T12(1-2)>-220(12)°+25611=) 12801251 0 05 7 7
, 157 | |a 493
Sinuslinie 7
flz)=5{T-cos(wz})] >\ |
fernfache N [
Sinoide) 4 a5 z 7] 1
Sinoide von 628 /3515 -816
Bestehorn Ry T - 05
ffz) =Z =G sin (27z) x 075 - . 7ET
Modifiziertes | z=0.L: #.(z)= 5L {22- L rinfénz)
Beschleunt- e T 2ex [ £ ‘/7 809
ATk, g F BT LS ;.(-1 489 5143 J
gungstrapez | Z=geg < GlE)=570 [ o e drir gl D2 ; 05
z=F..05: %(z)~ 0725 0325
Zfix[?’r +2(7+}1’)2—‘2%JY}?{472—7!‘J a Qg___ 7 431,

z=45. flz)=7-r(7-2)

T
Modifizierte | z=0..1: f£(z)= 1 frz- Leinftnz)
Sinoide g 7 4t [ % ] 176 553 6947 546
7 7 9 Ar I a5
2= g T;!:ZF#,—” 242~ {Tnn(?ij,—) 0775 0287
-2316

7
8
z:gz,,.?: §(’z):é'fz;f}!2—4—fﬂ??(47{)] ¢ 6!3;___7

/
¥

T

Tabelle: Symmetrisch normierte Ubertragungsfunktionen fiir die Rast —in -Rast-Bewegung
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4 Ubungsbeispiele

4.1 Fir eine Rast- in- Rast-Bewegung ist die Kurvenscheibe eines Kurvengetriebes mit zentrischem
Schieber als Abtriebsglied zu ermitteln. Die Berthrung zwischen Kurve und Abtriebsglied erfolgt mit
einer Schneide.

Daten:

Hub Sy =25mm Anstiegswinkel ¢, = 60°

konst. Antriebsdrehzahl no= 250 min” 1. Rastwinkel  ¢@gr1= 75°
Grundkreisradius ro=20 mm Abstiegswinkel o, = 90°
Drehrichtung math. positiv 2. Rastwinkel (pRz=135°
Bewegungsgesetz einfache Sinoide

a) Skizzieren Sie maRstabsgerecht das Bewegungsschaubild

b) Berechnen Sie in jeweils 12 Schritten fiir den Anstieg (positive Bewegung) und fiir den Abstieg
(negative Bewegung) die Kontur der Kurvenscheibe.

c) Skizzieren Sie die Kurvenscheibe im Maf3stab 2:1.

d) Berechnen sie die max. Geschwindigkeit und Beschleunigung des Abtriebsschiebers.

4.2 Fur eine Rast - in -Rast-Bewegung ist die Kurvenscheibe eines Kurvengetriebes mit zentrischem
Schieber als Abtriebsglied zu ermitteln. Die Beriihrung zwischen Kurve und Abtriebsglied erfolgt mit
einer Schneide.

Daten:

Hub Sy =25 mm Anstiegszeit t,= 40 ms

konst. Antriebsdrehzahl no= 250 min”' 1. Rastzeit tr1= 50 ms
Grundkreisradius ro=20 mm Abstiegszeit t,= 60 ms
Drehrichtung math. positiv 2. Rastzeit tro= 90 ms
Bewegungsgesetz Sinoide nach Bestehorn

a) Skizzieren Sie malstabsgerecht das Bewegungsschaubild

b) Berechnen Sie in jeweils 12 Schritten fir den Anstieg (positive Bewegung) und fir den Abstieg
(negative Bewegung) die Kontur der Kurvenscheibe.

c) Skizzieren Sie die Kurvenscheibe im Mal3stab 2:1.

d) Berechnen sie die max. Geschwindigkeit und Beschleunigung des Abtriebsschiebers.
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4.3 Fur eine Geratesteuerung ist ein formschlissiges, zentrisches Kurvengetriebe mit schwingendem,
zentrischem Abtriebsglied zu entwerfen. Die Berlihrung zwischen Kurve und Abtriebsschwinge erfolgt

mit einer Abtastrolle.

Daten:

Hub sy=20 mm Anstiegszeit t,= 40 ms
konst. Antriebsdrehzahl no= 300 min” 1. Rastzeit tr1= 50 ms
Grundkreisradius Mittelpunkt  rg=20 mm Abstiegszeit t,= 50 ms
Drehrichtung math. negativ

Bewegungsgesetz einfache Sinoide

Abtastrollendurchmesser D/o=15 mm

Lange der Abtriebsschwinge =85 mm

a) Skizzieren Sie malistabsgerecht das Getriebeschema mit Maflangaben.

b) Skizzieren Sie malistabsgerecht das Bewegungsschaubild.

c) Ermitteln Sie graphisch und skizzieren das Weg, Zeit-Diagramm im Mafstab 5:1fur den Anstieg
in 12 Schritten.

d) Berechnen Sie in jeweils 12 Schritten fiir den Anstieg (positive Bewegung) und fiir den Abstieg
(negative Bewegung) die Kontur der Kurvenscheibe.

e) Skizzieren Sie die Kurvenscheibe im Malstab 2:1.

f) Berechnen sie die max. Geschwindigkeit und Beschleunigung der Abtriebsrolle.
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