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69 Zahnradgetricbenes Antriebssystem mit Kompensation der Zahnradfehler fiir in Reihe angeordnete
Aggregate,

@ Zahnrider mit unvermeidlichen Fehlern verursachen
Drehwinkelabweichungen. Unter Verwendung von
diesen fehlerbehafteten Zahnridern wird ein Antriebssy- 1 H
stem aufgebaut, wobei die Fehler der einzelnen Zahnri- / /
{
/

der kompensiert werden. e N N
Zu diesem Zweck werden die Fehler der Zahnrider { / -~ \ 1// "N \'.

(3, 3', 4,4") bestimmt und an einem Messbund des Zaha- \ ( g,a,{} e (@18 ]

rades nach Grosse und Phasenlage markiert. Bei der Mon- \\& ,)I\ \}, Y /K

tage der Zahnrider werden nunmehr solche Zahnrider \;;% \'::,&'/, i

miteinander in Eingriff gebracht, die einen dhnlichen bzw.

gleich grossen Fehler im absoluten Betrag, aber mit un- / / / /

terschiedlichen Vorzeichen in einer bestimmten Phasen- 3 [l 3 ¥

lage, aufweisen.

Dadurch werden die Fehler der Zahnrider kompen-
siert und ein Antriebssystem geschaffen, welches trotz
Verwendung fehlerbehafteter Zahnrider einen geringen,
Drehwinkelabweichungen verursachenden, Fehler auf-
weist.
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1. Zahnradgetriebenes Antriebssystem mit Kompensation der
Zahnradfehler fiir in Reihe angeordnete Aggregate, deren Ro-
tationskdrper bei einer Umdrehung zwei gleiche Arbeitsspiele
ausfithren, wobei ein Zahnrad und mindestens je Aggregat ein
Zwischenrad vorgesehen sind und deren Drehwinkelabweichun-
gen verursachende Fehler nach Grosse und Phasenlage markiert
sind, dadurch gekennzeichnet, dass zur Fehlerkompensation

enthaltenen Merkmale aufweist.

Eine vorzugsweise Ausfiihrungsform ist gemiss Patentan-
spruch 2 aufgebaut.

Die Erfindung geht davon aus, dass Zahnréider mit unvermeid-

5 lichen Fehlern, die Drehwinkelabweichungen verursachen, ver-

wendet werden. Unter Verwendung von solchen fehlerbehafte-
ten Zahnrddern wird ein Antriebssystem aufgebaut, bei dem die
durch die Drehwinkelabweichungen der Zahnrider verursachten
Fehler kompensiert werden. Zu diesem Zweck werden die

dem ersten Zahnrad (3) in einem Aggregat (1) dessen fehlerhafte 10 Fehler bestimmt und am Messbund nach Grésse und Phasenlage

Drehwinkelabweichung markiert ist, ein nachfolgendes Zwi-
schenrad (4) mit im Vorzeichen gegeniiber diesem ersten Zahn-
rad nach Grésse und Phasenlage entgegengesetzten Drehwinkel-
abweichungen verursachenden Fehler, fehlerkompensierend zu-
geordnet ist.

2. Zahnradgetriebenes Antriebssystem nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass dem fehlerkompensierten Antrieb
(3,4) desersten Aggregates der fehlerkompensierte Antrieb (3',
4') des zweiten Aggregates (1') mitim Vorzeichen gegeniiber
dem ersten Aggregat (1) nach Grésse und Phasenlage entgegen-
gesetzten Drehwinkelfehler durch Verdrehen des Antriebes (3,
4') des zweiten Aggregates (1') fehlerkompensiert zugeordnet
ist.

Die Erfindung betrifft ein Antriebssystem geméss Oberbegriff
des Patentanspruches 1, dabei sollen in Reihe angeordnete
Aggregate mit zahnradgetriebenen Rotationskdrpern bei einer
Umdrehung zwei gleiche Arbeitsspiele ausfiithren und die Zahn-

rider der Rotationskorper iiber ein oder mehrere Zwischenriider

miteinander verbunden sein.

Bei Rotationskdrpern, bei denen bei einer Umdrehun gzwel
gleiche Arbeitsspiele erfolgen, ist es erforderlich, die Drehwin-
kelabweichungen wihrend der Arbeitsspiele extrem klein zu
halten. Esist bekannt (DD-PS-114017) an dem fertig verzahnten
Zahnrad mit einem Wilzfehlerpriifgerit die Drehwinkelabwei-
chungen zu messen, das Zahnrad relativ zu einer Aufnahmevor-
richtung nach dem Kriterium der Minimierung der Drehwinkel-
abweichung in vorbestimmten Winkelbereichen auszurichten
und an das Zahnrad in der ausgerichteten Stellung einen, bezo-
gen auf die ausgerichtete Stellung, zentrischen Bund in axialer
undradialer Richtung anzuschleifen. Der zentrische Bund dient
als Messbund bei der Montage des Zahnrades in der Maschine.

Nachteiligist dabei, dass zwar der Wilzfehler minimiert
werden kann, es aber trotzdem durch Fehleradditionim Rader-
zug zu grésseren Drehwinkelabweichungen kommt.

Ziel der Erfindung ist eine Minimierung der Drehwinkelab-
weichungen im Réderzug eines Antriebssystems.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein in bezug auf
Drehwinkelabweichungen fehlerkompensiertes Antriebssystem
zu schaffen. :

Erfindungsgemass wird die Aufgabe geldst durch ein Antriebs-

system, das die im kennzeichnenden Teil des Patentanspruches 1

45

markiert. Bei der Montage der Zahnrider werden nunmehr
solche Zahnrider miteinander in Eingriff gebracht, die einen
dhnlichen bzw. gleich grossen Fehler im absoluten Betrag, aber
mit unterschiedlichen Vorzeichen in einer bestimmten Phasenla-

15 ge, aufweisen.

Nachfolgend wird die Erfindung an einem Ausfiihrungsbei-
spiel ndher erldutert.

Die Zeichnung zeigt
Fig. 1: Antriebssystem Seitenansicht

20 Fig. 2: Antriebssystem Draufsicht

Inden Figuren sind das erste Aggregat 1 und das zweite
Aggregat 1’ dargestellt. Esist mdglich, dem zweiten Aggregat 1’
weitere Aggregate nachzuordnen.

Ein Aggregat 1, 1' besteht aus je einem Rotationskérper 2,2’

% yondenen jeweils bei einer Umdrehung zwei Arbeitsspiele

abgeleitet werden. Weiter geh6rtzum Aggregat 1,1’ jeein
Zahnrad 3,3', die am Rotationskérper 2, 2’ befestigt sind und
mindestens je ein Zwischenrad 4, 4', wobei das Zwischenrad 4,
daszum Aggregat 1 gehort, die Zahnrider 3, 3’ verbindet. Das

30 Zahnrad 3 bildet mit dem Zwischenrad 4 den Antrieb 3, 4 des

Aggregates 1 und das Zahnrad 3’ bildet mit dem Zwischenrad 4’
den Antrieb des Aggregates 1'.

_ DerDrehwinkelabweichungen verursachende Fehler jedes
Zahnrades3,3', 4,4’ ist an einem Messbund nach Phasenlage

3 und Grédsse markiert.

Zur Fehlerkompensation wird der sich als Ubergabefehler
auswirkende negative bzw. positive Anteil des Drehwinkelab-
weichungen verursachenden Fehlers des ersten Zahnrades 3
durch den positiven bzw. negativen Anteil des Drehwinkelabwei-

0 chungen verursachenden Fehlers des Zwischenrades 4 durch

Verdrehen und Verschieben dér Zahnriider 3, 4 gegeniiber dem
Zahnradflansch 3.1, 4.1 kompensiert. Bei mehreren Zwischenri-
dern erfolgt danach die Fehlerkompensation des Systems Zahn-
rad/Zwischenrad mit dem nachfolgenden Zwischenrad.

Diese Fehlerkompensation wird fiir sich getrennt an jedem
Aggregat 1, 1’ vorgenommen.

Zum Fehlerausgleich der Aggregate 1, 1’ untereinander wird
dem markierten Drehwinkelabweichungen verursachenden ne-
gativen bzw. positiven Fehler des ersten Aggregates 1 am Zwi-

50 schenrad 4 der markierte Drehwinkelabweichungen verursa-

chende positive bzw. negative Fehler am Zahnrad 3’ durch
Verdrehen des Zahnrades des zweiten Aggregates 1’ entgegen-
gesetzt und somit kompensiert.
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