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Van een getand tractiewiel voorzien werktuig.

pe bekende werktuigen voor publieke werken hebben
een van verplaatsingsorganen—aangedreven wielen of rups-
banden, voorzien chassis. '

Het doel van de uitvinding is een dergelijk werk-—
tuig, dat, op nieuwe wijze, uitgerust is met een getand
wiel waarvan het effekt meervoudig is: bij een hoofdeffekt
van tractie, veroorzaakt door een soort aangrijping van de

tanden van het wiel in de grond, kan een effekt van het

'losmaken en uitgraven van de grond worden bereikt, blj

het graven van een geul. In dit geval zal het kunnen gaan
om een werktuig dat een kabel in die geul kan leggen.

De uitvinding betreft daarom.een mobiel werktulg
voor publieke werken, omvattende:

- een chassis, '

- verplaatsingsorgaan, zoals wielen of rupsbanden,
door middel waarvan het chassis op de grond rust,

- een met verplaatéingsorganen gekoppelde aan-
drijfinrichting van die verplaatsincsorganen,

- een wiel, dat voorzien is van in de grond binnen-
dringende tanden, waarbij dat wiel roteerbaar om een tenmin-
ste nagenoeg horizontale hartlijn gemonteerd is, in het
algemeen dwars op de verplaatsingsrichting van het werktuig,
dat voorzien is van een aandrijfinrichting om dit te rote-
ren, en welk wiel tenminste van het chassis door niiddel van
een steun in een ‘positie gehouden kaw worden, waarin de
afstand tussen de rotatiehartlijn van het wiel en de bodem
kleiner is dan de afstand welke deze rotatiehartlijn van
het vrije uiteinde van een tand scheidt, met een synchroni-
satiemechanisme dat de verhouding tussen de rotatiesnelheid
van het wiel en de lineaire snelheid van de verplaatsings—
organen tenminste nagernoeg konstant houdt, waarbij een
gebied van elke tand een lineaire snelheid heeft, die het
gevolg is van de rotatiesnelheid van het wiel, en waarbij

die lineaire snelheid tenminste nagenoeg gelijk is aan die

~van de verplaatsingsorganen. . . T
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Het profiel van het werkzame vlak van elke tand
is een afwikkelingsprofiel, bepaald door het ontbreken van
door dat profiel op de bodem uitgeoefende druk, bij de rota-
tie van het wiel. h

Op gunstige wijze worden de volgende maatregelen
toegepast:
- het profiel heeft een recht gedeelte dat bepaald

wordt door de volgende polaire coordinaten:

{r /sin t

S=5,~-t- (ao/a) X ctg t
met:
t tussen t_ en w/2;

R =a_/sin t

o} o} o

a = rolstraal van het wiel; )

a, = dikte van de oppervlaklaag van de bodem van
" hard materiaal; '

R0 = maximale straal van het wiel;

. r en S , respectievelijk polaire straal en hoek;

-~ de wielophanging is voorzien van een regelinrich-
ting voor het regelen van de stand van het het wiel onder-
steunende uiteinde daarvan ten opzichte van het chassis;

- het genoemde gebied van elk tand is onderscheiden
van de punt van die tand;

- het wiel wordt gevormd door de bevestiging op
tenminste &8n zijvlak van de afzonderlijke tanden en omvat
een versterkingsschijf voor het stelseltanden, die in het
midden van een opening is voorzien waardoor een zijvlak
van de tanden vrijgelaten wordt dat het koppelelement vormt
van het wiel met de aandrijfinrichting daarvan.

Deze andere kenmerken blijken uit de volgende be-
schrijving aan de hand van de bijgevoegde tekeningen.

Het zal duidelijk zijn van de beschrijving en de
tekeningen slechts als voorbeeld zijn gegeven en niet be-
perkend zijn. |

Figuur 1 is een zijaanzicht van een eerste uitvoe—~
ringsvorm van een werktuig volgens de ultvinding.

Figuur 2 is een aanzicht volgens pijl F in figuur
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Figuur 3 is een zijaanzicht van een tweede uitvoe-
ringsvariant van een werktuig volgens de.uitvinding.

Figuur 4 is een aanzicht volgens pijl G in figuur

7 Figuur 5 is het schema van de hydraulische kring-
loop van het werktuig volgens figuur 3 en 4.

Figuur 6 is een schema dat het profiel van het
werkzame vlak van een tand van het wiel van het werktulg
uit figuur 1 en 2, of 3 en 4 toont.+

Figuur 7 is een aanzicht van het wiel van de werk-
tuigen uit figuur 1-4. .

Figuur 8 is een aanzicht volgens de lijn VIII-VIII
in figuur 7. '

Figuur 9 is een zijaanzicht van &én tand van het
wiel uit de figuren 7 en 8.

Figuur 10 is een aanzicht volgens pijl H in figuur
9.

Figquur 11 is een doorsnede volgens de lijn XI-XI
in figuur 9.

Het werktuig uit de figuren 1 en 2 wordt gevormd
door:

- een chassis 1,

" - twee assen 2 en 3, voorzien van .wielen 4, door
middel waarvan het chassis 1 op de bodem 5 rust,

- een op het chassis 1 gemonteerde motor 6 van het
type "Diesel”,

- een aan de motor 6 gekoppelde versnellingsbak
7,

- de uitgaande as 8 van de versnellingsbak 7,
waar een tandwiel 9 op gemonteerd is dat in aangrijping is
met het tandwiel 10, die zelf weer gemonteerd is op de aan-
drijfas 11 van de as 2.

De aandrijfas 11 brengt de wielen 4 van de as 2
in rotatie. Bovendien is een arm 12 ten opzichte van het
chassis scharnierend gemonteerd om een horizontale hart-
1ijn 13, en de stand van deze arm 12 is regelbaar door mid-
del van een zuiger—cilindéraggregaat 14, dat aangebracht is
tussen het chassis 1 en deze arm. Aan het vrije uiteinde
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van de arm 12 is een overbrengingsinrichting 21 gemonteerd
welke een rotatiebeweging overbrengt tussen een ingaande as
15 en een uitgaande as 16. Een wiel 17, dat voorzien is van
tanden 18 die in de bodem 5 kunnen dringen, is roteerbaar
gekoppeld met de uitgaande as 16, terwijl, door tussenkomst
van de transmissieas 19, de ingaande as 15 gekoppeld is met
een aftakas 20 van de versnellingsbak 7.

Het moet nog opgemerkt worden dat de rotatiesnel-
heden van de uitgaande assen 8 en de aftakas 20 van de ver-
snellingsbak 7 evenredig zijn, dat de rotatiesnelheid van
de ingaande as 15 en de uitgaande as 16 van de overbrengings-—
inrichting 21 ook evenredig zijn, zodanig dat de rotatie-
snelheden van de wielen 4 van de as 2 en van het getande
wiel 17 evenredig zijn. De keuze van de rotatiesnelheid van
het wiel 17 zal hierna nader uiteengezet worden.

' Het in de figuren 3 en 4 weergegeven werktuig omvat
veel reeds beschreven elementen. Dit werktuig omvat een
chassis 1, een Dieselmotor 6, armen 12, met een scharnieras
13, en regelcilinders 14, waarbij het wiel 17 roteerbaar
gémonteerd is aan het uiteinde van de vrije dubbele armen

12, door middel van een as 22, waarop deze is bevestiad.

Het chassis 1 is voorzien van rupsbanden 23 en de vermogens—
overdracht welke de aandrijving van de rupsband 23 en het
wiel 17 mogelijk maakt is hydraulisch. Deze wordt gevormd
door hydraulisché motoren 24 voor het aandrijven van de
rupsbanden 23 en door de hydraulische motor 25 voor het
aandrijven van het wiel 17, waarbij de motoren 24 en 25'.
van het volumetrische type zijn, die respectievelijk gekop-
peld zijn met de hydraulische kringloop door middel van
leidingen 26,27 en 28,29. De motor 6 drijft &&n of meerdere
pompen 30 aan. |

De hydraulische kringloop is weergegeven in figuur
5. De leidingen 26, 27, 28, 29 ziijn verbonden met een drie-
standen klep 31. Twee volumeregelaars 32 en 33 zijn resp.
in de leidingen 26,28 en de leidingen 27,29 aangebracht.

De pomp 30 is via de aaniuigleiding 35 verbonden met een
reservoir 34 en de persleiding 36 daarvan.is via twee paral-
lel geschakelde leidingen 37,38 met de klep 31 verbonden,
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Twee andere leidingen 39,40 die met de klep 31 zijn ver-
bonden, zijn gekoppeld met een leiding 41 die naar het
reservoir 34 loopt. Een leiding 42 takt af van de voedings-—
leiding 36 en loopt teruq naar het reservoir 34, waarbij
€en overdrukklep 43 in deze leiding 42 is aangebracht. Boven-
dien zijn de leidingen 44,45,46,47 resp. verbonden met de
leidingen 26,27,28,29, tussen de volumeregelaars 32,33 en
de motoren 24,25 zodanig dat deze leidingen direkt met

de klep 31 worden verbonden. Tenslotte is in het schema van
figuur 5, voor de duideiijkheid &én enkele motor 24 weerge-
geven, waarbij begrepen moet worden dat meerdere motoren

24 parallel gevoed kunnen worden.

De drie standen van de klep 31 komen overeen met:

- de eerste stand, waarin de leidingen 37 en 26,
de leidingen 38 en 28, de leidingen 45 en 39, en de lei-
dingen 47 en 40 met elkaar zijn verbonden en de leidingen
44 en 46 ziijn afgesloten,

- de tweade stand, waarin de leidingen 26,27,28,
29,44,45,46 en 47 zijn afgesloten en de leidingen 37,38,
39,40 met elkaar zijn verbonden, en,

- de derde stand, waarin de leidingen 37 en 27, de
leidingen 38 en 29, de leidingen 39 en 44, en de leidingen
40 en 46 met elkaar zijn verbonden en waarbij de - leidingen
45 en 47 zijn afgesloten.

Het wiel 17 is meer in het bijzonder weergegeven
in de figuren 7 en 8. Dit wiel wordt gevormd door een aantal
afzonderlijke tanden 18 die elk met een bevestigingsvlak
48 door middel wvan bouten 50 zijn bevestigd Op een cirkel-
vermige klem 49. Een versterkingsschijf 51 is on dezelfde
boutan 50 gemonteerd, aan de andere zijde van de klep 49
ten opzichte van het bevestigingsvlak.48. Deze schijf 531
heeft in het mi&den €eén opening 52, die het centrale gedeel-
te van de kilenm vrij en toegankelijk laat, waarbij deze voor-
zien is wvan bevestigingsgaten 53 om het Samengestelde wiel
OP een aandrijfas te bevestigen, of Op een dergelijk orgaan.

In de figuren 9,10 en 11 isg een tand 18 weergegeven.
De doorsnede (in figuur 11) heeft de vorm van een T, waarbij
de dwarspoten 54 van de I de ondersteuning vormen voor het
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werkzame vlak 55 van de tand, en de poot 56 wvan deug, een
versterkingsrug voor de steun vormt. Op klassieke wijze
zijn de slijtende delen vervangbaar op de tand aangebracht;
dit zijn een beschermingsplaat 57 voor het werkzame vlak 55 -
die door schroeven 58 op de steun 54 is bevestigd en, een
demontabele punt 59, die met een pen 60 is vastgezet. Op-
gemerkt moet worden dat het bevestigingsvlak 48 het ver-
lengde van de rug 56 is. Het oppervlak van een dwarsdoor-—
snede van de tand Wordt bij voorkeur bepaald dooxr
(1/\r’;~:_;), waarbij R,enr respectievelijk de maximale
straal van de tand ten opzichﬁeavan de as 61 van het wiel
17, en de polaire straal van een punt van die dwarsdoor-
snede is. Het kan eenvoudig zijn, zoals in het weergegeven
voorbeeld, om de breedte 1 konstant te houden, en de dikte
e van de dwarsdoorsnede evenredig te kiezen aan de uit de
formule volgende faktor. Met deze keuze wordt een opfimaal
materiaal gebruik verwezenlijkt.'

Tenslotte moet nog het profiel van het werkzame
vliak 55 van de tand worden bepaald. Figuur 6 toont de
bepalihg van het profiel op de volgende wijze.

o Stel dat M een punt is van het ideale profiel,
waarvan de polaire coordinaten r (straal) en S (polalre
hoek) zijn in het meebewegende assenkruis O x V.

Men definieert verder:

a : gewenste rolstraal van het wiel,

ag = R3 ¢ maximale straal van het wiel,

('?o)  ordinaat van het grondoppervlak 5,

(-al) : ordinaat van het oppervlak dat de eerste

harde aardlaag begrenst,

(-a,) :" ordinaat-van de aardlaag waarboven alle

) aarde losgemaakt moet worden,

W ¢ rotatiehoek van het wiel.

In het vaste assenkruis over het O'x'y', ziijn de
coordinaten van het punt M:

x' rcos (S+W) - aW

y' r sin (S + W),

Wat ook het profiel P mag zijn, de door de punt van

]

de tand (r = R ) beschreven kromme vormt een vast gegeven.
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De oorsprong van de hoeken is zodaniy gekozen dat de polaire

hoek van de punt van de tand nul is. De coordinaten van het

punt M worden i
x'o=rcos W-aW T
y'o =1 sin W.- . B
Er moet dus aan de tand een fuhktj:e.worden gegeven.
De eerst gekozen funktie is voor het veroorzaken van tractie,
en het gevolg van die keuze is dat vermeden moet worden
dat het deel van de tand dat zich in het gebied bevindt
waar de abscis x negatief is, een drukkracht uitoefent in
de bodem, enwel voor de punten waarvoor de abscis x' tege-~
lijkertijd toeneemt met W. Die voorwaarde is als volgt
te beschrijven:
r cos (W + 8) - aW j R, cos W, — aW,
voor alle S en W, R sin W = r sin (W + S)
{RO sin W a '
waarbij: W + S = Arc sin /’(R /r) x sin WO/
en: aS 7y R, cos W, o=aw_ + a Arc sin [(R /r) x sin
Wl - \f' R® sin® W,.
Wanneer r konstant wordt crekozen, kan S mlm.maal

voor alle W worden afgeleid uit de funktie:

F (r, W) = RcosW—aW +aW+Arcsin
© 7
L(R /x) xs:v.nt«fz \( ~ R% sin’ W,
Er geldt: F (Ro' Wo) = O
Dus : 3F (ROI WO) = o
. 2
Nu is : —3° F (r, Wo). QO
T dr
waarbij rekening gehouden moet worden dat
r é Ro’
AF s (x, W) met - W/2 LW, 40

Q
——— 7 °
Q_ATO

Dus, voor alle Wo =

¥F (xr, W) 7/ SF (R,, ¥

, 0 Y O
W oW %
o o

ofwel: F (r, WO) { F (r; ol)
met = W LWy
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" ordinaten ~-a

- 8=

lW 1l wordt minimaal gekozen, VOOor een gegeven R .

Nu komt ‘W l\ mlnlmaal overeen met het begin van
het binnendringen in de grond, en wordt dus gedefinieerd
door de vergelijking: '

RO sin W ol = - ao.

N De ultdrukklna voor S wordt dus:
S = SO - Arc sin ao/r) - | sz—:ﬂQZE;;a.-
Wanneer gesteld wordt r = ao/sin t, met to\<t \{
T/2, verkrijgt men:
S=8 -t~ (ao/a) x ctg t.

o _
De polaire vergelijking van het profiel P is dus:

<{r ao/sin t
S = SO -t a (ao/a) x ctg t
met

tog £ K2
R = ao/sin to’

o]
Het gaat om het werkzame profiel, dat zich uit-

s;re'* tussen de ordinaten —2, en -a, (= - R ).

Voor wat betreft het deel van de tand tussen de
1 en —ag, zijn de enige punten waarmee rekening
gehouden moet worden die welke worden gesteld door de

wetten van de materiaalweerstand. Het eenvoudiagste profiel

is in dit geval het beste, en wordt gegeven door

s =8, - T7/2 (= konstant)

mea 1{rda,-

De Wéergegeven werktuigen heoben een nieuwe en
‘interessante werking met de bekende werktuigen. In feite
omvat geen enkel bekend werktuig een dergelijk tractiewiel,
dat wil zeggen, in de eerste plaats gekoppeld met een aan-
drijvingsinrichting die deze een aandrijfsnelheid geeft
welke tenminste synchroon is met de aandrijfsnelheid van

de hoofdverplaatsingsorganeh'van het werktuig. Men ziet

- dat, in de in de aanvrage weergegeven werktuigen, het
. wiel 17 ontworpen is om op de bodem 5 “"te rollen" met een

rolstraal gelijk aan a. Vérder ziet men dat de aandrijvings-
snelheid van de hoofdverplaatsingsorganen (wielen 4 of
rupsbanden 23) en het wiel 17 evenredig zijn, met een even-

. redigheidsfaktor die de bepaalée synchroniteit doeltreffend
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verzekert. In feite behoeft de syﬂéhronitéit enerzijds slechts
met een nauwkeurigheid van bijvoorbeeld 10% benaderd te
worden, waarbij de werking in de praktijk nog bevredigend
blijft, anderzijds omdat een bepaalde mechanische "slib"
toegestaan is, door de aanwezigheid van een hydraulische
koppelomvormer, waarbij men merkt dat de inrichtingen doel-
treffend gesynchroniseerd blijven werken.

De verhouding van de aandrijfsnelheden wordt op
gebruikelijke wijze ingesteld, bijvoorbeeld door de over-—
brengingsverhouding van de tandwielen 9 en 10 en de over-
brenging 21 van machine uit de figuren 1 en 2, of door het
regelen van de kapaciteit van elk van de debietregelaars
32 en 33. Natuurlijk zijn deze twee debietdelers 32,33
zbdanig aangebracht dat deze slechts de verdeling van het
voedingsdebiet van de motoren 24 en 25 veroorzaken, zonder
het uitlaatdebiet van de motoren te hinderen. De vroegere
werktuigen waren slechts voorzien van graafwielen of derge-
lijke, waarvan de enige funktie het graven van kuilen was.

Die graafwerking of nauwkeuriger, in het geval
van de uitvindiﬁg het losmaken van de grond wordt eveneens
gerealiseerd door het wiel 17 uit de aanvrage. In feite is
de keuze van de ordinaat (-az) de keuze van de bimnen-
dringingsdiepte van de tanden in de bodem tot waar de
grond losgemaakt moet worden.

Let wel de hierboven beschreven keuze van het pro-
fiel P van het werkzame vliak 55 van elke tand 18 is gunstig,
want bij een goede "rolbeweging" van het wiel 17, maakt
deze een soort aangrijping van de tanden in de bodem moge-
1ijk. Anders gezegd het profiel P vergemakkelijkt de in-
dringing en de verplaatsing van de tanden 18 in de bodem
en, maakt daardoor, het mogelijk het vermogensverlies van
het aandrijforgaan van het wiel 17 te vermijden. Kort ge-
zegd zal het mogelijk worden, door hét profiel P op de
juiste wijze te kiezen, een relatief klein vermogen te
installeren en dus een werktuig te realiseren met een gun-
stige koopprijs.

Het realiseren van een wiel 17 door middel van .

afzonderlijk tanden, die op een gemeenschappelijke naaf
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worden gemonteerd is gemakkelijk en goedkoop. ,
De uitvinding wordt niet beperkt tot de beschreven
ultvoeringsvormen maar dekt daarentegen alle varianten die

— 2

binnen het kader en de geest van de uitvinding vallen.
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7 CONCLUSIES
1. Mobielwerktuig voor publieke werken omvattende:
- een chassis, —
—~ verplaatsingsorganen, zoals wizlen of ru sbanden,-

door middel waarvan het chassis op de bo@em rust, -

- met de verplaatsingsorganen gekoppelde aandrijf-
inrichting, e

- een wiel, dat voorzien is van in de grond dringen-
de tanden, dat roteerbaar gemonteerd is om een tenminste
nagenoeg horizontaal verlopende hartlijn, in het algemeen
dwars op de voortbewegingsrichting van het werktuig, en
welk wiel gekoppeld is met een aandrijfinrichting en in de
juiste stand gehouden kan worden ten opzichte van het chassis
door middel van een steun in een positie, waarin de afstand
tussen de rotatieas van het wiel en de bodem kleiner is dan
de afstand tussen deze rotatieas en het uiteinde van een
tand, terwijl een synchronisatiemechanisme de verhouding
van de rotatiesnélheid van het wiel en de lineaire snelheid
van de verplaatsingsorganen tenminste nagenoeqg konstant
houdt, zodat een gebied van elke tand een lineaire snelheid
heeft welke het gevolg is van de rotatiesnelheid van het
wiel, en welke tenminste nacenoeqg gelijk is aan dle van de
verplaatsingsorganen,
met het kenmerk, dat het profiel van het werkzame viak van
elke tand een evolvente profiel is bepaald door de afwezig-
heid van druk uitgeoefend door dat profiel op de grond
tijdens de rotatie van het wiel.

" 2. Werktuig volgens conclusie 1, met het kenmerk,
dat het profiel een dwardoorsnede heeft bepaald door de
voligende polaire coordinaten:

r o= éc/sin t
{s =8, t- (ao/a) X ctg &t

met:

t tussen t,en W2;

RO = ao/sin to
a : rolstraal zonder slib van het wiel;

a, diepte van de oppervlaklaag van de bodem van

7908730
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Ro : maximale straal van het wiel;
r en S, resp. polaire straal en hoek.

3. Werktuig volgens &&n van de conclusies 1 en 2,

met het kenmerk, dat de ondersteuning van het wiel voorzien -

is van een regelinrichting om de stand van het het wiel
ondersteunende einde daarvan ten opzichte van het chassis
te regelen.

4. Werktuig volgens é&n van de conclusies 1-3,
met het kenmerk, dat het genoemde gebied van elke tand
verschillend is van de punt van de tand.

5. Werktuig volgens é&n van de conclusies 1-4,
met het kenmerk, dat het wiel gevormd wordt door bevestiging
op tenminste &&n vlak van de afzonderlijke tanden waarbij
op het stelsel tanden een'verstefkingsschijf is-aangebracht
die in het midden zodanig open is dat een vlak van de tand
onbedekt blijft en het bevestigingselement vormt voor het

wiel aan de aandrijfinrichting daarvan.
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