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(54) DOPPELKNIEHEBELMECHANISMUS ZUM BEWEGEN DER BEWEGBAREN FORMAUFSPANNPLATTE EINER
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(57) Doppelkniehebelmechanismus zum Bewegen der
bewegbaren Formaufspannplatte (2) einer SpritzgieBma- 7
schine mit einem ersten Antriebshebel (7a) zum Strecken '/
und Bewegen des ersten Kniehebelmechanismus (3a) und /
mit einem zweiten Antriebshebel (7b) zum Strecken und i ] 2
Beugen des zweiten Kniehebelmechanismus (3b). Erfin-
dungsgeman ist vorgesehen, daB3 zwischen den beiden
Kniehebelmechanismen (3a, 3b) ein Getriebe mit einem
drehbar gelagerten Getriebegehduse (8), mit einer von
einem Motor (12) antreibbaren Antriebswelle (11) und mit 9
einer zu dieser koaxialen Abtriebswelle (9) angeordnet ist, o —T 10
daB der erste Antriebshebel (7a) gelenkig mit dem Getriebe- ‘
gehause (8) oder einem daran angebauten Teil verbunden
ist und daB der zweite Antriebshebe! (7b) gelenkig mit
einem starr auf der Abtriebswelle (9) befestigten Teil (10)
verbunden ist.
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AT 404 811 B

Die Erfindung betrifft einen Doppelkniehebelmechanismus zum Bewegen der bewegbaren Formauf-
spannplatte einer SpritzgieBmaschine mit einem ersten Antriebshebel zum Strecken und Bewegen des
ersten Kniehebelmechanismus und mit einem zweiten Antriebshebel zum Strecken und Beugen des zweiten
Kniehebelmechanismus.

Doppelkniehebeimechanismen zum Antrieb der beweglichen Formaufspannplatte einer SpritzgieBma-
schine und letztlich zum Aufbringen der verlangten hohen SchlieBkrifte sind bereits bekannt (beispielsweise
aus der AT 396 903 B, AT 378 501 B, AT 365 119 B und AT 356 831 B). Aufgabe der Erfindung ist es,
einen verhiltnism#Big einfachen, platzsparenden und robusten Antrieb flir den Doppelkniehebelmechanis-
mus zu schaffen.

ErfindungsgemiB wird dies dadurch erreicht, daB zwischen den beiden Kniehebelmechanismen ein
Getriebe mit einem drehbar gelagerten Getriebegehduse, mit einer von einem Motor angetriebenen
Antriebswelle und mit einer zu dieser koaxialen Abtriebswelle angeordnet ist, daB der erste Antriebshebel
gelenkig mit dem Getriebegehduse oder einem daran angebauten Teil verbunden ist und da8 der zweite
Antriebshebel gelenkig mit einem starr auf der Abtriebswelle befestigten Teil verbunden ist.

Um konstruktiv nicht unnétig weit von bekannten Ldsungen abzuweichen, ist es glinstig, wenn der erste
und zweite Kniehebelmechanismus - wie an sich bekannt - jewsils zwei Uber ein Kniegelenk gelenkig
miteinander verbundene Hebel autweist, von denen einer gelenkig mit der beweglichen Formaufspannplatte
verbunden ist und der andere gelenkig mit einer ortsfesten Stirnplatte od. dgl. verbunden ist und wenn der
erste und zweite Antriebshebel direkt an den Kniegelenken angreift.

Beim erfindungsgemiBen Aufbau kann aus energetischen Uberlegungen bevorzugt ein Elektromotor
(grundsitzlich aber auch ein anderer Motor, beispielsweise ein Hydromotor) die Antriebswelle des Getrie-
bes antreiben. Beim Strecken und Beugen der beiden Kniehebelmechanismen des Doppelkniehebelmecha-
nismus verdrehen sich das Getriebegehduse und die Abtriebswelle gegenldufig in einem raumfesten
Bezugssystem und erlauben somit ein symmetrisches Strecken und Beugen der beiden Kniehebelmecha-
nismen.

Als Getriebe eignen sich aus Platzgriinden insbesondere Planetengetriebe, wobei auch andere Getriebe
eingesetzt werden kdnnen. Ebenfalls platzsparend ist ein Getriebe, bei dem das Getriebegehduse eine
Innenverzahnung aufweist, im GetriebegehZuse eine mit der Antriebswelle verbundene Dose aus flexiblem
Material mit einer AuBenverzahnung angeordnet ist und in der Dose eine mit der Antriebswelle verbundene
nichtkreisrunde, vorzugsweise elliptische Scheibe angeordnet ist, die unter Deformation der Dose die
AuBenverzahnung der Dose stellenweise mit der Innenverzahnung des Getriebegehduses in Eingriff drlickt,
wobei die AuBen- und Innenverzahnungen eine unterschiedliche Zahnzahl aufweisen.

Der Motor kann auf verschiedene Weise zum Getriebe ausgerichtet sein. Baulich einfach ist es, die
Antriebswelle des Motors koaxial mit der Antriebswelle des Getriebes auszurichten. Dann ist es besonders
kostenglinstig, wenn das Motorgehduse einfach fest, ohne Notwendigkeit einer zusétzlichen Konsole direkt
mit dem Getriebegehduse verbunden wird.

Um die Baubreite noch weiter zu verringern, ist es mdglich, den Motor auch senkrecht zum Getriebe
auszurichten. Dabei ist es flr die Kraftlibertragung giinstig, das Motorgehduse ortsfest zu lagern. Die
Kraftiibertragung vom Motor auf das Getriebe erfoigt dann beispislsweise Uber zwei Kegelzahnrader.

Eine plat:zsparende Lagerung wird erzielt, wenn das Getriebegehduse in einem ersten Lager drehbar
gelagert ist und das freie Ende der Abtriebswelle in einem zweiten Lager drehbar gelagert ist, wobei die
beiden Lager vorzugsweise von einer mit der Stirnplatte od.dgl. der SpritzgieBmaschine verbundenen
Befestigungskonsole gehalten sind.

Fur eine energetisch giinstige Kraftlibertragung ist vorzugsweise vorgesehen, daB das Untersetzungs-
verhiltnis des Getriebes zwischen Antriebswelle und Abtriebswelle bei stehendem Getriebegehduse zwi-
schen 10:1 und 60:1 liegt. Optimal ist es, wenn das Untersetzungsverhdltnis zwischen 20:1 und 25:1 liegt.

Weitere Vorteile und Einzelheiten der Erfindung werden anhand der nachfolgenden Figurenbeschrei-
bung ndher erldutert. Es zeigen: Fig. 1 eine Seitenansicht auf ein Ausflihrungsbeispiel des erfindungsgema-
Ben Doppelkniehebelmechanismus in gebeugter Stellung, Fig. 2 die gestreckte Stellung und die Fig. 3 und
4 zwei verschiedene Ausflhrungsbeispiele des erfindungsgeméBen Doppelkniehebelmechanismus in einer
Ansicht in Maschinenldngsrichtung der SpritzgieBmaschine.

In Fig. 1 ist mit der Bezugsziffer 1 eine ortsfeste Stirplatte der Sprit:zgieBmaschine bezeichnet. Die
bewegbare Formaufspannplatte tragt die Bezugsziffer 2. Wie die Fig. 1 und 2 zeigen, kann die bewegbare
Formaufspannplatt:e 2 iber den Doppelkniehebelmechanismus3 in Maschinenldngsrichtung bewegt werden,
wobei die beiden nichtdargesteliten Formh&lften geschlossen bzw. gedfinet werden. Uber den Doppelknie-
hebelmechanismus 3 lassen sich in der gestreckten Stellung (Fig. 2) hohe SchlieBkréfte aufbringen.

Der Doppelkniehebelmechanismus 3 weist einen in Fig. 1 oberen, ersten Kniehebelmechanismus 3a
und einen in Fig. 1 unteren, zweiten Kniehebelmechanismus 3b auf, die im wesentlichen symmetrisch
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aufgebaut sind. Jeder dieser beiden Kniehebelmechanismen 3a und 3b weist zwei {iber ein Kniegelenk 4
miteinander verbundene Hebel 5 und 6 auf. Die Hebel 6 sind gelenkig mit der bewegbaren Formaufspann-
platte 2 verbunden, die Hebel 5 sind gelenkig mit der Stirnplatte 1 verbunden. Die Antriebshebel 7a und 7b
des ersten bzw. zweiten Kniehebelmechanismus 3a bzw. 3b greifen an den Kniegelenken 4 an.

Erfindungsgemd8 ist zwischen den beiden Kniehebelmechanismen 3a und 3b ein Getriebe angeordnet,
dessen Getriebegehduse 8 drehbar gelagert ist. Das Untersetzungsverhiltnis liegt bei diesem Ausfiihrungs-
beispiel giinstigerweise zwischen 10 : 1 und 60 : 1, und ganz bevorzugt zwischen 20 : 1 und 25 : 1. Der
erste Antriebshebel 7a fiir den ersten Kniehebelmechanismus 3a ist mit dem Getriebegehiuse 8 gelenkig
verbunden. Fiir die Lagerstelle des Antriebshebels 7a am Getriebegehiuse 8 kann das Getriebegehiuse 8
einen kleinen Fortsatz aufweisen, wie dies in den Fig. 1 bis 4 ersichtlich ist. Es ist méglich, diesen Fortsatz
einstickig mit dem Getriebegehduse auszubilden, es ist jedoch auch méglich, einen gesonderten Teil am
Getriebebehduse anzubringen, an dem dann der Antriebshebel 7a gelenkig gelagert ist.

Der Antriebshebel 7b fiir den Kniehebelmechanismus 3b ist an einem starr auf der Abtriebswelie 9 des
Getriebes befestigten Teil (Hebel 10) gelenkig gelagert.

Beim Strecken des Doppelkniehebelmechanismus aus der in Fig. 1 gezeigten Stellung in die in der Fig.
2 gezeigten Stellung verdreht sich das Getriebegehduse 8 im Uhrzeigersinn, wihrend sich die Abtriebswelle
9 mit dem Hebel 10 im Gegenuhrzeigersinn genau gegenldufig bewegt.

Als Getriebe eignen sich insbesondere Planetengetriebe. Aber auch andere Getriebe mit koaxialen
Antriebs- und Abtriebswellen sind grundsitzlich geeignet, beispielsweise ein Getriebe, bei dem das
Getriebegehduse eine Innenverzahnung aufweist, im Getriebegehiuse eine mit der Antriebswelle verbunde-
ne Dose aus flexiblem Material mit einer AuBenverzahnung angeordnet ist und in der Dose eine mit der
Antriebswelle verbundene nichtkreisrunde, vorzugsweise elliptische Scheibe angeordnet ist, die unter
Deformation der Dose die AuBenverzahnung der Dose stellenweise mit der Innenverzahnung des Getriebe-
gehduses in Eingriff drlickt, wobei die AuBen- und Innenverzahnungen eine unterschiedliche Zahnzahl
aufweisen.

Als Motoren eignen sich insbesondere Elektromotoren, vorzugsweise Servomotoren. Eine platzsparende
Anordnung des Motors 12 ist in Fig. 3 gezeigt. Bei diesem Ausfiihrungsbeispiel ist das Motorgehsuse 12a
ortsfest gelagert, vorzugsweise an einer Motorkonsole 13, die mit der Stimplatte der SpritzgieBmaschine
fest verbunden sein kann.

Die Antriebswelle 12b des Motors 12 steht im rechten Winkel zur Antriebswelle 11 des Getriebes. Die
Kraftlibertragung erfolgt Uiber Kegelzahnrider 14.

Bei dem in Fig. 4 dargestellten Ausflihrungsbeispiel ist der Motor 12 koaxial mit der Antriebswelle 11
des Getriebes ausgerichtet, wobei bei diesem Ausfiihrungsbeispiel das Motorgehduse 12a des Motors 12
fest mit dem Getriebegehduse 8 verbunden ist.

Bei beiden Ausfiihrungsbeispielen gem&8 den Fig. 3 und 4 ist das Getriebegehiuse 8 in einem ersten
Lager 15 drehbar gelagert und das freie Ende der Abtriebswelle 9 in einem zweiten Lager 16 drehbar
gelagert. Die beiden Lager 15 und 16 werden vorzugsweise von einer mit der Stirnplatte 1 verbundenen
Befestigungskonsole 17 gehalten.

Patentanspriiche

1. Doppelkniehebelmechanismus zum Bewegen der bewegbaren Formaufspannplatte einer SpritzgieBma-
schine mit einem ersten Antriebshebel zum Strecken und Bewegen des ersten Kniehebelmechanismus
und mit einem zweiten Antriebshebel zum Strecken und Beugen des zweiten Kniehebelmechanismus,
dadurch gekennzeichnet, da8 zwischen den beiden Kniehebelmechanismen (3a, 3b) ein Getriebe mit
einem drehbar gelagerten Getriebegehduse (8), mit einer von einem Motor (12) antreibbaren Antriebs-
welle (11) und mit einer zu dieser koaxialen Abtriebswelle (9) angeordnet ist, daB der erste Antriebshe-
bel (7a) gelenkig mit dem Getrisbegehduse (8) oder einem daran angebauten Teil verbunden ist und
daB der zweite Antriebshebel (7b) gelenkig mit einem starr auf der Abtriebswelle (9) befestigten Teil
(10) verbunden ist.

2. Doppelkniehebeimechanismus nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB der erste und zweite
Kniehebelmechanismus(3a, 3b) - wie an sich bekannt - jeweils zwei liber ein Kniegelenk (4) gelenkig
miteinander verbundene Hebel (5, 6) aufweist, von denen einer (6) gelenkig mit der beweglichen
Formaufspannplatte (2) verbunden ist und der andere (5) gelenkig mit einer ortsfesten Stirnplatte (1)
od.dgl. verbunden ist.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

10.

11.

12.

13.

AT 404 811 B

Doppelkniehebelmechanismus nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, daB der erste und zweite
Antriebshebel (7a, 7b) direkt an den Kniegelenken (4) angreifen.

Doppelkniehebeimechanismus nach einem der Anspriche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, daf das
Getriebe ein Planetengetriebe ist.

Doppelkniehebelmechanismus nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB das
Getriebegehiuse eine Innenverzahnung aufweist, daB im Getriebegeh3use eine mit der Antriebswelle
verbundene Dose aus flexiblem Material mit einer AuBenverzahnung angeordnet ist und daB in der
Dose eine mit der Antriebswelle verbundene nichtkreisrunde, vorzugsweise elliptische, Scheibe ange-
ordnet ist, die unter Deformation der Dose die AuBenverzahnung der Dose stellenweise mit der
Innenverzahnung des Getriebegehduses in Eingriff driickt, wobei die AuBen- und Innenverzahnungen
eine unterschiedliche Zahnzahl aufweisen.

Doppelkniehebelmechanismus nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB der
Motor (12) ein Elektromotor, vorzugsweise ein Servomotor ist.

Doppelkniehebelmechanismus nach einem der Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, daB die
Antriebswelle (12b) des Motors (12) koaxial mit der Antriebswelle (11) des Getriebes ausgerichtet ist.

Doppelkniehebelmechanismus nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, da8 das Motorgehduse
(12a) des Motors (12) fest mit dem Getriebebehduse (8) verbunden ist.

Doppelkniehebelmechanismus nach einem der Anspriiche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, daB das
Motorgehduse (12a) ortsfest gelagert ist, vorzugsweise an einer Motorkonsole (13), die mit der
Stirnplatte der SpritzgieBmaschine od.dgi. fest verbunden ist.

Doppelkniehebelmechanismus nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, da8 die Antriebswelle
(12b) des Motors (12) unter einem vorzugsweise rechten Winkel zur Antriebswelle (11) des Getriebes
angeordnet ist, wobei zwischen den beiden Antriebswellen ein Umlenkgetriebe, vorzugsweise mit zwei
Kegelzahnrddern (14) angeordnet ist.

Doppelkniehebelmechanismus nach einem der Anspriiche 1 bis 10, dadurch gekennzeichnet, dag
das Getriebegehduse (8) in einem ersten Lager (15) drehbar gelagert ist und das freie Ende der
Abtriebswelle (9) in einem zweiten Lager (16) drehbar gelagert ist, wobei die beiden Lager vorzugswei-
se von einer mit der Stirnplatte (1) od.dgl. der SpritzgieBmaschine verbundenen Befestigungskonsole
(17) gehalten sind.

Doppelkniehebelmechanismus nach einem der Anspriiche 1 bis 11, dadurch gekennzeichnet, da8
das Untersetzungsverhiltnis des Getriebes zwischen Antriebswelle und Abtriebswelle bei stehendem
Getriebegehduse zwischen 10 : 1 und 60 : 1 liegt.

Doppelkniehebelmechanismus nach Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, daB das Untersetzungs-
verhiltnis zwischen 20 : 1 und 25 : 1 liegt.

Hiezu 2 Blatt Zeichnungen
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