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69 Motorische Antriebsvorrichtung fiir Maschinen.

@ Die motorische Antriebsvorrichtung weist ein last-

seitiges Schneckenrad (1) in einem Gehiuse (3) auf.
Am Schneckenrad (1) greift eine Steuer-Schneckenwel-
le (5) an, wobei der Mittensteigungswinkel (yy,) dieses
Getriebes (1, 5) dessen Reibungswinkel entspricht. Die
Steuer-Schneckenwelle (5) wird von einem regelbaren
Gleichstrom-Motor (8) angetrieben. Ferner greift am
Schneckenrad (1) noch eine Antriebs-Schneckenwelle
(15) an, die mit einem Hydromotor (11) gekuppelt ist.

Dies ergibt im Vergleich mit einem Gleichstrom-Mo-
tor gleichen Leistungsvermdgens eine wesentlich billige-
re, kompaktere und vielseitiger verwendbare Antriebs-
vorrichtung,.
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1. Motorische Antriebsvorrichtung fiir Maschinen, gekenn-
zeichnet durch ein lastseitiges Schneckenrad (1), welches mit
einer steuernden, motorisch antreibbaren Schneckenwelle (3
susammenwirkt, wobei der Mittensteigungswinkel (yr) zwischen
Schneckenrad (1) und Schneckenwelle (5) deren Reibungswinkel
entspricht und wobeiam Schneckenrad (1) ein weiteres, eine das
Lastmoment am Schneckenrad (1) iiberwindende Umfangskraft
erzeugendes Antriebsmittel (11, 15) angreift.

2. Motorische Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass das weitere Antriebsmittel ein iiber eine
weitere Schneckenwelle (15) auf das Schneckenrad (1) einwir-
kender Motor (11) ist.

3. Motorische Antriebsvorrichtung nach Anspruch 2, dadurch
gekennzeichnet, dass der Motor (11) ein Hydromotor ist.

4. Motorische Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass an der Schneckenwelle (5) ein Gleich-
strommotor (8) eingreift.

5. Motorische Antriebsvorrichtung nach Anspruch 4, dadurch
gekennzeichnet, dass der Gleichstrommotor (8) regelbar ist.

6. Motorische Antriebsvorrichtung nach einem der Anspriiche
1bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass das Schneckenrad (1) und
somit die ganze Antriebsvorrichtung auf eine Lastwelle aufsteck-
bar ist.

7. Motorische Antriebsvorrichtung nach den Anspriichen 3
und 4, dadurch gekennzeichnet, dass sich das Schneckenrad (1)
und die beiden Schneckenwellen (5, 15) in einem gemeinsamen
Gehiuse (3) befinden, an welchem der Gleichstrommotor 8)
und der Hydromotor (11) angeflanscht sind.

8. Verwendung von motorischen Antriebsvorrichtungen nach
einem der Anspriiche 1 bis 7 in einem Mehrfachantrieb.

9. Verwendung nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet,
dass die Hydromotoren (11) der motorischen Antriebsvorrich-
tungen (20) des Mehrfachantriebes an einer gemeinsamen Ver-
sorgungseinheit (30) angeschlossen sind.

Die vorliegende Erfindung betrifft eine motorische Antriebs-
vorrichtung fiir Maschinen.

Invielen Bereichen der Industrie werden Maschinen mit
steuerbaren bzw. regelbaren Motorantrieben verwendet, um die
Maschinen in wechselnden Rhythmen arbeiten zu lassen bzw. die
Anpassung der Maschinen an rasch wechselnde Betriebsbedin-
gungen zu ermoglichen.

Mehrheitlich werden hierfiir Gleichstrommotoren verwendet,
da diese relativ leicht steuerbar sind.

Gleichstrommotoren sind aber, insbesondere in héheren kW-
Bereichen, vergleichsweise teuer.

Esist nun Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine motori-
sche Antriebsvorrichtung fiir Maschinen zu schaffen, die bei
vergleichsweiser Leistung und Steuerbarkeit eines Gleichstrom-
motors wesentlich kostengiinstiger und zudem noch universeller
anwendbar ist.

Dies wird bei der motorischen Antriebsvorrichtung erfin-
dungsgemiss erreicht durch ein lastseitiges Schneckenrad, wel-
ches mit einer steuernden, motorisch antreibbaren Schnecken-
welle zusammenwirkt, wobei der Mittensteigungswinkel zwi-
schen Schneckenrad und Schneckenwelle deren Reibungswinkel
entspricht und wobei am Schneckenrad ein weiteres, eine das
Lastmoment am Schneckenrad iiberwindende Umfangskraft er-
zeugendes Antriebsmittel angreift.

Hierbei kann gemiss einer bevorzugten Ausfithrungsform der
Erfindung an der steuernden Schneckenwelle ein Gleichstrom-
motor angreifen und ferner das weitere Antriebsmittel ein fiber
eine weitere Schneckenwelle am Schneckenrad wirksamer Motor
sein, wobei letzterer ein Hydromotor sein kann.

Durch diese Massnahmen und insbesondere durch die «Selbst-
hemmung» am Schneckengetriebe ist es nunmehr mo glich, an
der motorischen Antriebsvorrichtung einen relativ kleinen und
billigen Gleichstrommotor, etwa einen sogenannten Universal-

5 motor, vorzusehen, da dieser nur noch die in der Praxis verblei-
bende Reibung sowie geringe Beschleunigungen tiberwinden
muss; die notwendige Umfangskraft am Schneckenrad aber vom
Hydromotor aufgebracht wird. Hierbei wird unter der Umfangs-
kraft eine positive Differenz zwischen dem Drehmoment am

10 Hydromotor und dem entgegenwirkenden Last-Drehmoment
am Schneckenrad verstanden. Geht diese Differenz gegen Null,
was sich beispielsweise durch Proportionalregelung am Hydro-
motor erreichen lsst, so geht auch das erforderliche Drehmo-
ment am steuernden Gleichstrommotor gegen Null, womit eine

15 Jeistungslose Regelung der motorischen Antriebsvorrichtung
erreicht wird.

Eine solche Antriebsvorrichtung weist zudem vergleichsweise
ein geringes Volumen und ein geringes Gewicht auf.

Eine zweckmiissige Ausgestaltung der motorischen Antriebs-

20 vorrichtung kann deshalb weiter darin gesehen werden, dass das
Schneckenrad und somit die ganze Antriebsvorrichtung aufeine
Lastwelle aufsteckbar ist.

Dies erlaubt, die motorische Antriebsvorrichtung direkt auf

eine Maschinen-Antriebswelle aufzusetzen ohne Verwendung
25 yon Zwischengetrieben, was besonders fiir Walzenanordnungen
mit verdnderlichem Abstand vorteilhaft ist.

Fernerist die Verwendung der motorischen Antriebsvorrich-
tung in einem Mehrfachantrieb vorteilhatt, wobei dann die
Hydromotoren der motorischen Antriebsvorrichtungen des

30 \ehrfachantriebes an einer gemeinsamen Versorgungseinheit
angeschlossen sind.

Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung werden nachfolgend an-
hand der Zeichnung néher erldutert. Es zeigen:

Fig. 1 eine Schnittansicht einer erfindungsgeméssen motori-

35 schen Antriebsvorrichtung;

Fig. 2 eine Schnittansicht entlang der Schnittlinie II-1Iin Fig.
1; und

Fig. 3 eine schematische Darstellung eines Mehrfachantriebes
mit drei Antriebsvorrichtungen und einer gemeinsamen Versor-

40 gungseinheit fiir die Hydromotoren der Antriebsvorrichtungen.

Die beispielsweise Ausfithrungsform einer motorischen An-
triebsvorrichtung geméss den Fig. 1und 2 umfasst ein Schnecken-
rad 1, welches aufsteckbar auf eine nicht naher gezeigte Maschi-
nen-Antriebswelle ausgebildet ist. Hierfir stiitzt sich dieses

45 Schneckenrad 1 iiber Lagermittel 2 an einem Gehause 3 ab (Fig.
2). Von diesem Gehduse 3 ragt eine Drehmomentabsiitzung 4 ab.

Mit dem Schneckenrad 1 kimmt eine erste Schneckenwelle 5,
welche sich ebenfalls iiber Lagermittel 6 am Gehéuse 3 abstiitzt.
Diese Schneckenwelle 5 ragt einseitig in den Bereich eines

50 Gehiuseflansches 7, an welchem ein Gleichstrommotor 8 ange-
flanscht ist, wobei die Welle 9 dieses Motors 8 und die Schnek-
kenwelle 5 durch eine elastische Kupplung 10 miteinander ver-
bunden sind.

Ein erfindungswesentliches Merkmal dieser vorbeschriebenen

55 Anordnung ist nun, dass der Mittensteigungswinkel Y (Fig. 1)
zwischen dem Schneckenrad 1 und der Steuer-Schneckenwelle 5
deren Reibungswinkel entspricht. Mit anderen Worten verhalt
sich diese Anordnung wie eine selbsthemmende Schraube in
einem Triiger, wobei der Steigungswinkel der Schraube dem

60 Jastabhéngigen Reibungswinkel Schraube-Trager entspricht und
wobei durch Drehen an der Schraube beliebig grosse Lasten
absenkbar sind mit einem erforderlichen Drehmoment gegen
Null. Vergleichsweise hierzu entspricht die Schneckenwelle Sder
Schraube, wobei die Schneckenwelle 5 vom Gleichstrommotor 8

65 die Drehung erhilt. Die damit bewegbare Last ist die Umfangs-
kraft am Schneckenrad 1, welche die positive Differenz zwischen
einer am Schneckenrad 1 angreifenden Antriebskraft und der
entgegenwirkenden Betriebslast, hier an der Maschinenwelle,
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darstellt. Wird hierbei die Antriebskraft am Schneckenrad 1 so einfach konzipierte und somit sehr kostengiinstige motorische

gesteuert, dass die Umfangskraft moglichst klein bleibt, gehtdas ~ Antriebsvorrichtung mit einem grossen Anwendungsbereich.

erforderliche Drehmoment am steuernden Gleichstrommotor 8 Motorische Antriebsvorrichtungen gemiss der Exfindung und

gegen Null. Der Gleichstrommotor 8 kann somit sehrkleinsein.  wie vorbeschrieben lassen sich insbesondere auch fiir Mehrfach-

Es hatsich gezeigt, dass hierfiir iibliche und kostengiinstige 5 antriebe verwenden.

Universalmotoren gentigen, wobei die Steuerung bzw. Regelung Einsolcher Mehrfachantrieb ist in Fig. 3 veranschaulicht. Bei

dieser Motoren wie bisher erfolgen kann oder auch eine Verein- diesem Mehrfachantrieb sind drei motorische Antriebsvorrich-

fachung erfahren kann, da die Steuerung nun praktisch leistungs-  tungen 20 vorgesehen, welche je das Schneckengetriebe 1, 5, 15;

los erfolgt. den Gleichstrommotor 8 und den Hydromotor 11 umfassen. Jede
Die genannte Antriebskraft kann natiirlich beliebigaufdas 10 Antriebsvorrichtung 20 treibt eine Walze 21 an.

Schneckenrad aufgebracht werden. Ferner kénnen hierfiir unter- Alle Hydromotoren 11 der Antriebsvorrichtung 20 sind hier

schiedliche Energieformen zur Anwendung gelangen. tiber Vorleitungen 22 und Riickleitungen 23 an einer gemeinsa-
Beim Ausfiihrungsbeispiel gemass den Fig. 1und 2 wid die men Versorgungseinheit 30 angeschlossen.

Antriebskraft von einem Hydromotor 11 aufgebracht, der an Diese Versorgungseinheit 30 umfasst u. a. Wegeschieber 31,

einem weiteren Flansch 12 des Gehduses 3 angeflanschtist. Die 15 ein Druckbegrenzungsventil 32, von einem Motor 33 betriebene
Welle 13 dieses Hydromotors 11 ist iiber eine Kupplung 14 mit Verstellpumpen 34 sowie einen Olfilter 35, einen Olkiihler 36

einer weiteren Schneckenwelle 15 verbunden, die sich iiber und den Tank 37.
Lagermittel 16 am Gehéuse 3 abstiitzt und die als Antriebs- Esistleicht erkennbar, dass ein solcher Mehrfachantrieb eine
Schneckenwelle ebenfalls das Schneckenrad 1 kimmt. besonders giinstige Anwendung der erfindungsgeméssen motori-

Aus dem Vorbeschriebenen ergibt sich somit eine kompakte, 20 schen Antriebsvorrichtung erlaubt.

2 Blatt Zeichnungen
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