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Kupplung zur Drehmomentiibertragung zwischen zwei Wellen.

@ Die Kupplung (10) iibertrigt Drehmomente von ei-

ner ersten Welle (12) zu einer zweiten Welle (14)
unter Aufnahme und Ausgleich von Winkelversatz und/
oder Axialversatz zwischen den Achsen der beiden Wel-
len. Die Kupplung weist ein an der ersten Welle (12) be-
festigbares, erstes Ringglied (16), ein an der zweiten Wel-
le (14) befestigbares, zweites Ringglied (18), ein Zwi-
schenglied (20) mit einem zwischen den beiden Ringglie-
dern angeordneten, ringférmigen Abschnitt (32) sowie
einem ersten Paar und einem zweiten Paar von zueinan-
der im wesentlichen parallelen Armen (36 bzw. 52) auf,
welche dem ersten (16) bzw. zweiten Ringglied (18) zu-
geordnet sind. Jeder Arm (36 bzw. 52) weist ein mit
dem ringférmigen Abschnitt innerhalb von dessen axia-
ler Erstreckung festverbundenes Ende (38 bzw. 54) und
ein freies Ende (40 bzw. 56) auf, welches mit dem zuge-
ordneten Ringglied (16 bzw. 18) durch ein Verbindungs-
element (44 bzw. 60) verbunden ist, welches von diesem
Ringglied axial absteht, Dadurch wird trotz mdglichem
Versatz der Wellen (12, 14) zueinander ein Drehmoment
gleichmissig von der einen auf die andere Welle iibertra-
gen.
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PATENTANSPRUCHE
1. Kupplung zur Drehmomentiibertragung zwischen Zwei
Wellen, welche Parallelversatz und/ oder Winkelversatz
und/oder Axialversatz zwischen den Langsachsen der
Wellen aufnimmt und ausgleicht, gekennzeichnet durch

a) ein erstes Ringglied (16, 116, 216, 316), welches auf der
ersten Welle (12, 112, 212, 312) derart befestigbar ist, dass
seine Drehachse mit der Lingsachse der ersten Welle (12,
112, 212, 312) zusammenfllt,

b) ein zweites Ringglied (18, 118, 218, 318), welches auf
der zweiten Welle (14, 114, 214, 314) derart befestigbar ist,
dass seine Drehachse mit der Langsachse der zweiten Welle
(14,114,214,314) zusammenfallt,

¢) ein Zwischenglied (20, 120, 220, 320), dessen Drehachse
bei miteinander fluchtenden Drehachsen des ersten Ring-
glieds (16, 116,216, 316) und des zweiten Ringglieds (18, 118,
218, 318) mit letzterem zusammenfillt, wobei

d) das Zwischenglied (20, 120, 220, 320) einen zwischen
dem ersten Ringglied (16, 116,216, 316) und dem zweiten
Ringglied (18, 118, 218, 318) angeordneten, ringformigen
Abschnitt (32, 132, 232, 332) und zwei erste sowie zwei
zweite, jeweils zueinander parallele Arme (36 bzw. 52, 136
bzw. 152, 236 bzw. 252, 336 bzw. 352) aufweist, welche dem
ersten bzw. zweiten Ringglied (16 bzw. 18, 116 bzw. 118,216
bzw. 218, 316 bzw. 318) zugeordnet sind, und wobei

¢) jeder Arm (36 bzw. 52, 136 bzw. 152,236 bzw. 252,336
bzw. 352) ein mit dem ringférmigen Abschnitt (32, 132, 232,
332) innerhalb von dessen axialer Erstreckung fest verbun-
denes Ende (38 bzw. 54, 138 bzw. 154, 238 bzw. 254, 338 bzw.
354) und ein freies Ende (40 bzw. 56, 140 bzw. 156, 240 bzw.
256, 340 bzw. 356) aufweist,

f) zwei erste Verbindungselemente (44, 144, 244, 344),
welche fest vom ersten Ringglied (16, 116, 216, 316) abstehen
und mit den freien Enden (40, 140, 240, 340) der beiden
ersten Arme (36, 136, 236, 336) an Stellen verbunden sind,
welche auf die Langserstreckung der ersten Arme (36, 136,
236, 336) und die Angriffsstellen derselben mit den festen
Enden (38, 138, 238, 338) am ringférmigen Abschnitt (32,
132, 232, 332) so abgestimmt sind, dass ein iiber das erste
Ringglied (16, 116, 216, 316) von der ersten Welle (12, 112,
212, 312) iibernommenes Drehmoment dem ringformigen
Abschnitt (32, 132, 232, 332) entlang des einen ersten Armes
(36, 136, 236, 336) unter Zug und entlang des anderen ersten
Armes (36, 136, 236, 336) unter Druck iibertragen wird,

wobei der ringformige Abschnitt (32, 132, 232, 332) beziiglich

des ersten Ringglieds (16, 116, 216, 316) unter Biegung der
beiden ersten Arme (36, 136, 236, 336) eine Winkelbewegung
um eine quer zur Achse des ersten Ringgliedes und eine
Axialbewegung ausfiihren kann, und

g) zwei zweite Verbindungselemente (60, 160, 260, 360),
welche fest vom zweiten Ringglied (18, 118, 218, 318)
abstehen und mit den freien Enden (56, 156, 256, 356) der

beiden zweiten Arme (52, 152,252, 352) an Stellen verbunden

sind, welche auf die Langserstreckung der zweiten Arme (52,
152, 252, 352) und die Angriffsstellen derselben mit den
festen Enden (54, 154, 254, 354) am ringfdrmigen Abschnitt
(32, 132, 232, 332) so abgestimmt sind, dass ein vom ringfor-
migen Abschnitt (32, 132, 232, 332) dem zweiten Ringglied
(18, 118,218, 318) iibertragenes Drehmoment entlang des
einen zweiten Armes (52, 152, 252, 352) unter Zug und ent-
lang des anderen zweiten Armes (52, 152, 252, 352) unter
Druck iibertragen wird, wobei der ringformige Abschnitt (32,
132, 232, 332) beziiglich des zweiten Ringglieds (18, 118, 218,
318) unter Biegung der beiden zweiten Arme (52, 152, 252,
352) eine Winkelbewegung um eine quer zur Achse des
zweiten Ringgliedes und eine Axialbewegung ausfithren
kann.

2. Kupplung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass die beiden ersten Arme (36, 136, 236, 336) und die
beiden zweiten Arme (52, 152, 252, 352) jeweils so ausgebildet
sind, dass bei deren Biegung in radialer Richtung der ringfor-

5 mige Abschnitt (32, 132,232, 332) beziiglich des ersten bzw.

zweiten Ringgliedes (16 bzw. 18, 116 bzw. 118,216 bzw. 218,

316 bzw. 318) eine dritte Relativbewegung ausfithren kann,

die eine erste geradlinige Bewegungskomponente etwa senk-

recht zur Lingserstreckung der ersten Arme (36, 136, 236,

10 336) und eine zweite geradlinige Bewegungskomponente
etwa senkrecht zur Langserstreckung der zweiten Arme (52,
152,252, 352) aufweist.

3. Kupplung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass jeder Arm (36 bzw. 52, 136 bzw. 152, 236 bzw.

15 252, 336 bzw. 352) so ausgebildet ist, dass er ein Drehmomen?
unter Zug- bzw. Druckbeanspruchung in Langsrichtung ohne
Deformation in Langsrichtung iibertrigt, so dass eine gleich-
formige Drehmomentiibertragung gewdhrleistet ist.

4. Kupplung nach einem der Anspriiche 1,2 oder 3,

2 dadurch gekennzeichnet, dass jedes Ringglied (16 bzw. 18,

116 bzw. 118, 216 bzw. 218, 316 bzw. 318) eine ringférmige

Nabe und zwei sich davon radial nach aussen erstreckende,

einen Winkel von etwa 120° einschliessende, Verbindungs-

elemente aufnehmende Arme (24, 124, 224, 324) aufweist.

5. Kupplung nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet,
dass jedes Ringglied (16 bzw. 18, 116 bzw. 118, 216 bzw. 218,
316 bzw. 318) beziiglich seiner Achse symmetrisch ausge-
bildet und frei von radialen Vorspriingen ist, welche bei
fluchtenden Achsen axial iiber die beiden zweiten bzw. ersten
a0 Verbindungselemente (60 bzw. 44, 166 bzw. 144, 266 bzw.

244, 366 bzw. 344) sich erstrecken.

6. Kupplung nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet,
dass jedes Ringglied (16 bzw. 18, 116 bzw. 118,216 bzw. 218,
316 bzw. 318) einen entsprechend den beiden Verbindungs-

15 elemente aufnehmenden Armen (24, 124, 224, 324) ausgebil-
defen dritten Arm (26, 126, 226, 326) aufweist, welcher sich
von der ringférmigen Nabe radial nach aussen erstreckt und
mit den beiden Verbindungselemente aufnehmenden Armen
(24, 124,224, 324) jeweils einen Winkel von etwa 120° ein-

40 schliesst. i

7. Kupplung nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet,
dass die Ringglieder (16 und 18, 116 und 118,216 und 218,
316 und 318) jeweils drei Klemmschrauben aufnehmende
Abschnitte (28, 128, 228, 328) aufweisen, welche sich von der

45 Nabe weniger weit als die Arme (24 und 26, 124 und 126,224
und 226, 324 und 326) des Ringgliedes nach aussen erstrecken
und zwischen den letzteren gleichmissig verteilt sind.

8. Kupplung nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet,
dass jedes Ringglied (16 bzw. 18, 116 bzw. 118, 216 bzw. 218,

s0 316 bzw. 318) eine iiber seine axiale Erstreckung gleichblei-
bende Querschnittsgestalt aufweist.

9, Kupplung nach einem der vorstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass das Zwischenglied (20, 120,
220, 320) als ein einstiickiges Formteil aus Polyoxymethylen-

ss harz ausgebildet ist.

10. Kupplung nach einem der vorstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass der ringférmige Abschnitt (32,
132, 232, 332) des Zwischengliedes (20, 120, 220, 320) symme-
trisch zur Zwischengliedachse ausgebildet ist, wobei die

¢ beiden ersten Arme (36, 136, 236, 336) und die beiden Zweiten

Arme (52, 152,252, 352) des Zwischengliedes jeweils etwa

dieselbe Materialmenge auf der einen Seite und auf der

anderen Seite einer Ebene aufweisen, welche die Zwischen-
gliedachse enthdlt.

11. Kupplung nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet,
dass der Mittelabschnitt jedes Arms (36 bzw. 52, 136 bzw.
152, 236 bzw. 252, 336 bzw. 352) des Zwischengliedes Zwi-
schen dem festen Ende (38 bzw. 54, 138 bzw. 154, 238 bzw.
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254, 338 bzw. 354) und dem freien Ende (40 bzw. 56, 140 bzw.
156, 240 bzw. 256, 340 bzw. 356) eine Dicke in axialer Rich-
tung aufweist, welche geringer als seine Lingserstreckung
und grosser als seine Breite in radialer Richtung ist.

12. Kupplung nach Anspruch 11, dadurch gekennzeichnet,
dass die beiden ersten und die beiden zweiten Arme (36 bzw.
52,136 bzw. 152, 236 bzw. 252, 336 bzw. 352) des Zwischen-
gliedes in axialer Richtung so dick wie der ringférmige
Abschnitt (32, 132, 232, 332) sind und sich mit den freien
Enden axial auf das erste bzw. zweite Ringglied (16 bzw. 18,
116 bzw. 118, 216 bzw. 218, 316 bzw. 318) erstrecken.

13. Kupplung nach einem der vorstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass jedes Verbindungselement als
Schulterbolzen (44 bzw. 60, 144 bzw. 160, 244 bzw. 260, 344
bzw. 360) ausgebildet und mit einem zylindrischen Mittelab-
schnitt (46 bzw. 62, 146 bzw. 162, 246 bzw. 262, 346 bzw. 362)
versehen ist, der drehbar in einer zylindrischen Offnung (42
bzw. 58, 142 bzw. 158, 242 bzw. 258, 342 bzw. 358) des freien
Endes (40 bzw. 56, 140 bzw. 156, 240 bzw. 256, 340 bzw. 356)
des zugehorigen Armes (36 bzw. 52, 136 bzw. 152, 236 bzw.
252,336 bzw. 352) aufgenommen ist und einen Gewindeend-
abschnitt (48 bzw. 64, 148 bzw. 164, 248 bzw. 264, 348 bzw.
364) verminderten Durchmessers aufweist, der in einer
Gewindebohrung im zugeordneten Ringglied (16 bzw. 18,
116 bzw. 118,216 bzw. 218, 316 bzw. 318) eingeschraubt ist
und einen Kopf (50 bzw. 66, 150 bzw. 166, 250 bzw. 266, 350
bzw. 366) am anderen Ende hat.

14. Kupplung nach Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet,
dass die beiden ersten und/oder die beiden zweiten Schulter-
bolzen (44 bzw. 60, 144 bzw. 160, 244 bzw. 260, 344 bzw. 360)
jeweils einen zylindrischen Mittelabschnitt (46 bzw, 62, 146
bzw. 162, 246 bzw. 262, 346 bzw. 362) aufweisen, der linger
als die zugehdrige, sich in axialer Richtung erstreckende
zylindrische Offnung (42 bzw. 58, 142 bzw. 158, 242 bzw. 258,
342 bzw. 358) ist.

15. Kupplung nach einem der vorstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass die innere Bohrung (34, 134,
234, 334) des ringférmigen Abschnitts (32, 132, 232, 332)
einen Durchmesser aufweist, der grosser ist als der Durch-
messer der zur Aufnahme der ersten Welle (12, 112,212, 312)
bzw. der zweiten Welle (14, 114, 214, 314) dienenden Boh-
rung im ersten bzw. zweiten Ringglied, so dass die erste und/
oder die zweite Welle sich axial in das Zwischenglied (20,
120, 220, 320) hinein erstrecken kann, ohne dieses bei der
Aufnahme und dem Ausgleich von Parallelversatz und/oder
Winkelversatz und/oder Axialversatz zu beriihren.

16. Kupplung nach einem der vorstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Ringglieder (16’, 116,
316’) zur Befestigung auf der zugehorigen Welle (12 bzw. 14,
112 bzw. 114,212 bzw. 214, 312 bzw. 314) jeweils im Bereich
ihres dritten Armes (26', 126, 326') radial in zwei Hélften
geschlitzt und mit Schrauben (70, 170, 370) zum Zusammen-
ziehen der Hilften und Festklemmen des Ringgliedes (16,
116',316") auf der Welle (12 bzw. 14, 112 bzw. 114, 212 bzw.
214,312 bzw. 314) versehen sind.

Die Erfindung bezieht sich auf eine Kupplung zur Dreh-
momentiibertagung zwischen zwei Wellen, der im Oberbe-
griff des Anspruchs | angegebenen Gattung.

Das Kuppeln zweier Wellen miteinander derart, dass das
Drehmoment der einen auf die andere iibertragen wird, ist alt
und weit entwickelt. Die vielleicht einfachste Kupplung
besteht im wesentlichen aus einer Hiilse, welche in den
beiden Enden die beiden freien Endabschnitte der beiden
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jeweils miteinander zu verbindenden Wellen aufnimmt. Sie
funktioniert zufriedenstellend, wenn die beiden Wellen
genau aufeinander ausgerichtet sind. Treten Fluchtungsfehler
auf, und zwar entweder erwiinschte oder unerwiinschte, dann
5 muss die Kupplung so ausgebildet werden, dass sie jeden der-
artigen Versatz aufnehmen kann. Dabei wird von soichen
zum Ausgleich von Versatz verwendeten Kupplungen insbe-
sondere verlangt, dass sie jedes Drehmoment von einer Seite
zur anderen Seite so ibertragen, dass das Ausgangsdrehmo-
10 ment stets genau dem Eingangsdrehmoment entspricht. So
kann zwar bekanntlich ein Gibliches Universalgelenk Winkel-
versatz aufnehmen und ausgleichen, jedoch ist es mit der

Eigenschaft behaftet, dass ein gleichf6rmig aufgebrachtes

Eingangsdrehmoment in ein zyklisch verdndertes oder sinus-~
15 formiges Ausgangsdrehmoment umgewandelt wird. Es ist

eine sehr verwickelte Ausbildung der Kupplung erforderlich,

um eine gleichférmige Drehmomentiibertragung zu gewihr-
leisten.
Ein Universalgelenk ist eine Kupplung, welche in erster
20 Linie ein Drehmoment zwischen Wellen iibertragen soll, die
sich winklig zueinander erstrecken. Ein solcher Winkelver-
satz stellt einen von drei méglichen Fluchtungsfehlern zwi-
schen zwei Wellen dar. Ein zweiter bedeutsamer Fluchtungs-
fehler ist der gegenseitige Wellenversatz derart, dass die Dreh-
25 achse der einen Welle parallel zur Drehachse der anderen

Welle verlduft. Kupplungen zur Aufnahme und zum Aus-

gleich eines solchen Parallelversatzes bei gleichformiger

Drehmomentiibertragung sind bekannt (US-PS 3 242 694).

Diese Kupplungen mit drei Scheiben und sechs Verbindungs-
30 gliedern sind unter dem Handelsnamen «Schmidtkupplung»
bekannt. Als dritter moglicher Fluchtungsfehler ist der Wel-
lenversatz in axialer Richtung zu nennen, welcher Axialver-
satz leicht ausgeglichen werden kann, wenn er allein vor-
handen ist.

Wird nur ein betrdchtlicher Fluchtungsfehler einer der drei
genannten Arten in Betracht gezogen, dann sollte zweckmas-
sigerweise eine Kupplung verwendet werden, welche speziell
zum Ausgleich dieses Versatzes ausgebildet ist. Hiufiger ist
jedoch die Situation bei der Drehmomentiibertragung, dass
40 zwei Wellen miteinander verbunden werden miissen, welche

miteinander fluchten sollen, jedoch tatsdchlich nicht

fluchten, so dass mindestens einer der oben genannten Fluch-
tungsfehler vorliegt, wenigstens in geringem Ausmass. Eine
einzige Kupplung zur Aufnahme und zum Ausgleich eines

45 oder mehrerer der angegebenen Fluchtungsfehler ist eben-
falls bekannt (US-PS 3 791 170). Diese bekannte Kupplung
ist hinsichtlich des grundsitzlichen Aufbaus der erstge-
nannten bekannten Kupplung dhnlich, und zwar insofern,
als sie aus drei Scheiben besteht, welche durch Verbindungs-

s0 glieder iiber Stifte miteinander verbunden sind. Um allen drei

Arten von Fluchtungsfehlern Rechnung tragen zu kénnen,

miissen wenigstens einige der Stiftverbindungen mit Pendel-

lagern versehen werden.
Diese bekannte Kupplung (US-PS 3 791 170) hat ebenfalls
55 den grossen Vorteil, dass sie ein Drehmoment gleichformig
von der antreibenden Welle zur angetriebenen Welle iiber-
tragen kann. Die Kupplung geméss US-PS 3 792 270 ist unter
dem Handelsnamen «Schmidt in-line coupling» bekannt.

Wenn sie auch die Aufgabe sehr zufriedenstellend erfiillt, ein
60 Drehmoment zwischen zwei gegebenenfalls nicht fluch-

tenden Wellen gleichf6rmig zu iibertragen, wie erwéhnt, so

haben doch die zur Gewahrleistung der erforderlichen

Genauigkeit aufzuwendenden Kosten eine breite Verwen-

dung nicht gef6rdert. Es werden billigere Kupplungen ver-
6s wendet, wenn nicht bei einem besonderen Anwendungsfall

die Genauigkeit so wichtig ist, dass die aufzuwendenden

Kosten nebenséchlich werden. Diese billigeren Kupplungen

weisen iiblicherweise elastische Elemente auf, welche im
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Betrieb komprimiert, gestreckt oder gebogen werden (US-PS
1390514,2 181 888,2 566 575,2721 457, 2 864 245,

2867 102,2 867 103, 2907 563, 3 625 024,4 019 345und
4033 144, ferner «Lovejoy Saga-7 Kupplung»).

Bereits diese verhiltnismissig grosse Anzahl bekannter
Vorschlige zeigt die mit der Schaffung einer Kupplung ver-
bundenen Schwierigkeiten, welche sowohl eine gleichméssige
Drehmomentiibertragung ermdglicht als auch eine oder meh-
rere der genannten drei Fluchtungsfehlerarten aufzunehmen
und auszugleichen vermag. Wihrend bei allen aufgezeigten,
bekannten Kupplungen flexible oder elastische Elemente
verwendet werden, um die Kosten zu senken, hat keine dieser
bekannten Kupplungen die doppelte Féhigkeit der gleichfér-
migen Drehmomentiibertragung und der Aufnahme sowie
des Ausgleichs einer oder mehrerer der genannten drei Fluch-
tungsfehlerarten.

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, eine
Kupplung mit vereinfachtem Aufbau zu vermitteln, welche
Materialnachgiebigkeit und -flexibilitét, also Materialbewe-
gung, dazu ausnutzt, jeden und alle Fluchtungsfehler aufzu-
nehmen und auszugleichen, und welche dariiber hinaus zur
gleichférmigen Drehmomentiibertragung zwischen Ein-
gangs- und Ausgangswelle fahig ist. Weiterhin soll diese
Kupplung so ausgebildet werden konnen, dass sie zusétzlich
zu der besagten Drehmomentsteifheit gleichzeitig eine ausrei-
chende Steifheit aufweist, um Parallelversatz zu verhindern,
wobei jedoch Winkelversatz allein oder zusammen mit einem
Axialversatz aufgenommen und ausgeglichen werden kann.
Schliesslich soll die Kupplung so ausgestaltet werden
konnen, dass sie jede geschilderte und alle erdrterten Bewe-
gungen vollfithren kann und gleichzeitig ein vorgegebenes
Ausmass an Drehmomentnachgiebigkeit aufweist.

Diese Aufgabe ist durch die im kennzeichnenden Teil des
Anspruchs 1 angegebenen Merkmale gelst. Vorteilhafte
Ausgestaltungen der erfindungsgemassen Kupplung sind in
den restlichen Anspriichen gekennzeichnet.

Bei den Ausfiihrungsformen, wo die Kupplung nicht nur
Winkelversatz und Axialversatz aufzunehmen und auszu-
gleichen vermag, sondern auch Parallelversatz, wird Parallel-
bewegung durch radiales Aus- bzw. Einbiegen der ersten
Arme mit einer im wesentlichen geradlinigen Bewegung in
einer ersten Richtung hervorgebracht, welche im wesent-
lichen senkrecht zur Lingserstreckung der ersten Arme ver-
lauft, und durch ein radiales Aus- bzw. Einbiegen der zweiten
Arme mit einer im wesentlichen geradlinigen Bewegung in
einer zweiten Richtung, welche im wesentlichen senkrecht
zur Lingserstreckung der zweiten Arme und zur erstge-
nannten Richtung verlduft. Bei denjenigen Ausfiihrungs-
formen, wo die Kupplung drehmomentsteif ist, wird ein
Drehmoment in Lingsrichtung der Arme durch jedes Paar
paralleler Arme sowohl unter Zug als auch unter Druck ohne
Deformation in Lingsrichtung der Arme iibertragen, wih-
rend bei den Ausfithrungsformen mit Drehmomentflexibi-
litit eine Deformation in Lingsrichtung der Arme iiber
Biegen moglich ist.

Die erfindungsgemasse Kupplung vermittelt die sich aus
der genannten Aufgabenstellung ergebenden Vorteile. Wei-
terhin zeichnet sie sich durch einen einfachen Aufbau, einen
zuverldssigen Betrieb und wirtschaftliche Herstellbarkeit aus.

Nachstehend sind Ausfithrungsformen der erfindungsge-
missen Kupplung anhand der Zeichnung beispielsweise
beschrieben. Darin zeigen:

Fig. 1 eine Seitenansicht einer ersten Ausfiithrungsform;

Fig. 2 die Stirnansicht entlang der Linie 2-2 in Fig. I;

Fig. 3 die Draufsicht auf das Zwischenglied der Ausfiih-
rungsform nach Fig. 1 und 2;

Fig. 4 den Schnitt entlang der Linie 4-4 in Fig. 2;

Fig. 5 eine seitliche Explosionsdarstellung der Kupplung
gemdss Fig. 1 bis 4; .

Fig. 6 eine Variante der ersten Ausfithrungsform in der
Darstellung gemiss Fig. 4; )

Fig. 7 eine weitere Variante der ersten Ausfithrungsform,
und zwar nur einen geschnittenen Teil derselben;

Fig. 8 eine Seitenansicht einer zweiten Ausfiihrungsform;

Fig. 9 die Stirnansicht entlang der Linie 9-9 in Fig. §;

Fig. 10 die Draufsicht des Zwischengliedes der Kupplung
10 gemdss Fig. 8 und 9;

Fig. 11 die Ansicht des Schnittes entlang der Linie 11-111in
Fig. 9;

Fig. 12 eine seitliche Explosionsdarstellung der zweiten
Ausfiithrungsform;

Fig. 13 eine Variante der zweiten Ausfithrungsform in der
Darstellung gemiss Fig. 11;

Fig. 14 eine weitere Variante der zweiten Ausfithrungs-
form, und zwar nur einen geschnittenen Teil derselben;

Fig. 15 eine Seitenansicht einer dritten Ausfilhrungsform;

Fig. 16 die Stirnansicht entlang der Linie 16-16 in Fig. 15;

Fig. 17 die Draufsicht auf das Zwischenglied der dritten
Ausfithrungsform;

Fig. 18 eine Seitenansicht einer vierten Ausfithrungsform;

Fig. 19 die Stirnansicht entlang der Linie 19-19 in Fig. 18;

Fig. 20 die Draufsicht auf das Zwischenglied der vierten
Ausfiihrungsform;

Fig. 21 den Schnitt entlang der Linie 21-21 in Fig. 19;

Fig. 22 eine seitliche Explosionsdarstellung der vierten
Ausfithrungsform;

Fig. 23 eine Variante der vierten Ausfithrungsform in der
Darstellung gemdss Fig. 21;

Fig. 24 eine weitere Variante der vierten Ausfithrungsform,
und zwar nur einen geschnittenen Teil derselben;

Fig. 25 die Draufsicht auf das Zwischenglied einer weiteren
35 Variante der vierten Ausfiithrungsform; und

Fig. 26 eine Seitenansicht des Zwischenglieds geméss
Fig. 25.
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Die Kupplung 10 gemss Fig. 1 bis 5 kann ein Drehmo-

40 ment gleichformig von einer ersten Welle 12 zu einer zweiten
Welle 14 iibertragen, und zwar auch bei einem gegenseitigen
Parallelversatz und/oder Winkelversatz und/oder Axialver-
satz der Wellen 12 und 14. Die Kupplung 10 besteht im
wesentlichen aus drei Teilen, nimlich einem mit der Welle 12

45 verbundenen ersten Ringglied 16, einem mit der Welle 14 ver-
bundenen zweiten Ringglied 18 und einem Zwischenglied 20
zwischen den beiden Ringgliedern 16 und 18, welches mit
letzteren verbunden ist.

Das erste und das zweite Ringglied 16 bzw. 18 sind vor-

50 zugsweise im wesentlichen identisch ausgebildet. Vorzugs-
weise weist jedes Ringglied 16 bzw. 18 eine in axialer Rich-
tung gleichbleibende Querschnittsgestalt auf, so dass es
zunichst durch Extrudieren hergestellt werden kann, vor-
zugsweise aus Aluminium oder einer geeigneten Aluminium-

55 legierung, wie besonders zum Extrudieren geeignet. Wenn
auch eine extrudierbare Ausbildung bevorzugt ist, so kann
jedoch jedes Ringglied 16 bzw. 18 auch durch spanabhebende
Bearbeitung, Giessen oder sonstwie aus jedem anderen geeig-
neten Werkstoff hergestellt werden, wie beispielsweise einem

0 Eisenmetall oder Kunstharz.

Wie besonders deutlich aus Fig. 2 hervorgeht, weist jedes
Ringglied 16 bzw. 18 einen ringférmigen Abschnitt 22 mit
zwei sich radial nach aussen erstreckenden Armen 24 auf,
welche einen Winkel von etwa 120° einschliessen und zur

65 Verbindungselementaufnahme dienen. Um das Ringglied 16
bzw. 18 beziiglich seiner Drehachse symmetrisch sein zu
lassen, erstreckt sich vom ringférmigen Abschnitt 22 ein
dritter Arm 26 dhnlicher Gestalt radial nach aussen, welcher



mit jedem der beiden Arme 24 jeweils einen Winkel von 120°
einschliesst. Dariiber hinaus weist jedes Ringglied 16 bzw. 18
drei Abschnitte 28 zur Aufnahme von Klemmschrauben auf,
welche sich vom ringférmigen Abschnitt 22 radial nach
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von der ersten Welle 12 dem ersten Ringglied 16 unmittelbar
mitgeteiltes Drehmoment auf den ringférmigen Abschnitt 32
in Langsrichtung durch den einen Arm, 36 unter Zug und
durch den anderen Arm 36 unter Druck iibertragen wird.

aussen erstrecken, allerdings betrdchtlich weniger weit als die 5 Wird beispielsweise das erste Ringglied 16 in Fig. 2 im Uhr-

Arme 24 und 26. Die Abschnitte 28 sind zwischen den Armen
24 und 26 gleichmissig verteilt.

Im dargesteliten Fall sind drei Klemmschrauben 30 vorge-
sehen, welche sich radial durch die Abschnitte 28 und die
benachbarten Bereiche des ringformigen Abschnitts 22 hin-
durch erstrecken. Stattdessen kann auch nur eine Klemm-
schraube vorgesehen und dazu verwendet werden, um einen
Keil in einer in der Bohrung des ringférmigen Abschnitts 22
ausgebildeten Nut starr festzulegen. Grundséizlich kann die
feste Verbindung zwischen jedem Ringglied 16 bzw. 18 und
der zugehorigen Welle 12 bzw. 14 auch auf jede andere
bekannte Art und Weise erfolgen. In jedem Fall ist jedoch
dafiir zu sorgen, dass die Symmetrieachse des Ringglieds 16
bzw. 18 mit der Langsachse der zugehérigen Welle 12 bzw. 14
zusammenfilit.

Das Zwischenglied 20 ist vorzugsweise aus Kunststoff her-
gestellt, insbesondere einem Polyoxymethylenharz, wie bei-
spielsweise dem unter dem Handelsnamen «Celcon» oder

dem unter dem Handelsnamen «Delrin» bekannten Polyoxy-

zeigersinn gedreht, dann steht der Arm 36 oben rechts unter
Druck, wiahrend der andere Arm 36 unten links auf Zug
beansprucht ist. Bei umgekehrtem Drehsinn des ersten Ring-
glieds 16 sind die Beanspruchungen der beiden Arme 36 ent-

10 sprechend vertauscht.

Wenn die Achsen der beiden Ringglieder 16 und 18
fluchten, dann weist das Zwischenglied 20 eine Achse auf,
welche damit zusammenfillt. Die Achse des ringférmigen
Abschnitts 32 fallt mit dieser Achse zusammen. Die paral-

15 lelen Arme 36 sind mit ihrer Lingserstreckung so positio-

niert, dass durch sie in Langsrichtung iibertragene Krifte im
wesentlichen tangential zur Achse des Zwischenglieds 20
wirken. Die in axialer Richtung gemessene Dicke jedes
Armes 36 ist betrdchtlich kleiner als dessen Lingserstreckung

20 und wesentlich grosser als dessen in radialer Richtung gemes-

sene Breite. Da die Drehmomentiibertragung vom ersten
Ringglied 16 bis zum Zwischenglied 20 entlang einer Linie
erfolgt, welche im wesentlichen mit der Langserstreckung der
Arme 36 zusammenfillt, tritt demzufolge praktisch keine

methylenharz. Gewiinschtenfalls konnen jedoch auch andere 25 Verschiebung aufgrund der Drehmomentiibertragung ein, so

Werkstoffe verwendet werden, wenn sie nur die erforder-
lichen, nachstehend angegebenen Eigenschaften aufweisen.
Im dargestellten Fall handelt es sich bei dem Zwischenglied
20 um ein einstiickiges Formteil aus Polyoxymethylenharz.

Dabei weist das Zwischenglied 20 einen ringférmigen
Abschnitt 32 auf, dessen zylindrische Bohrung 34 weiter als
die mittleren Bohrungen zur Wellenaufnahme der Ring-
glieder 16 und 18 ist, so dass die Welle 12 und/oder die Welle
14 sich axial bis in das Zwischenglied 20 hinein erstrecken
kann, ohne es zu beriihren, selbst nicht bei dem erwihnten
Parallelversatz und/oder Winkelversatz und/oder Axialver-
satz.

Das Zwischenglied 20 weist ferner zwei im wesentlichen
parallele, erste Arme 36 auf, welche dem ersten Ringglied 16
zugeordnet sind. Jeder Arm 36 ist an einem Ende 38 mit dem
ringformigen Abschnitt 32 innerhalb von dessen axialer
Erstreckung fest verbunden, beispielsweise daran angeformt.
Am freien Ende 40 weist jeder Arm 36 eine zylindrische Off-
nung 42 auf, welche sich parallel zur Achse des Zwischen-
glieds 20 durch das freie Ende 40 hindurch erstreckt. Die
beiden freien Enden 40 sind jeweils im wesentlichen zylin-
drisch ausgebildet und in axialer Richtung etwa so lang, wie
der zugehorige Arm 36 und der ringférmige Abschnitt 32
breit sind, wobei sie jedoch geringfiigig zum ersten Ringglied
16 hin {iberstehen, beispielsweise um 5 bis ' der Dicke, d.h.
axialen Erstreckung des zugehorigen Arms 36 und des ring-
formigen Abschnitts 32.

Die beiden freien Enden 40 sind mit den beiden Armen 24
des ersten Ringglieds 16 mittels zweier Schulterbolzen 44 ver-
bunden. Wie besonders deutlich aus Fig. 4 und 5 ersichtlich
ist, handelt es sich bei den Schulterbolzen 44 um iibliche Bau-
elemente, und sie weisen jeweils einen zylindrischen Mittel-
abschnitt 46, einen Gewindeendabschnitt 48 und am anderen
Ende einen breiteren Kopf 50 auf. Die Mittelabschnitte 46
erstrecken sich drehbar in die zylindrischen Offnungen 42,
wéhrend die Gewindeendabschnitte 48 in Gewindeboh-
rungen 51 eingeschraubt sind, welche sich axial durch die
Arme 24 des ersten Ringgliedes 16 erstrecken.

Die Verbindung zwischen dem ersten Ringglied 16 und
dem Zwischenglied 20 mit Hilfe der Schulterbolzen 44 steht
mit der Langserstreckung der beiden parallelen Arme 36 und
der Position von deren fest mit dem ringférmigen Abschnitt
32 verbundenen Enden 38 in einem solchen Bezug, dass ein

dass das vom ersten Ringglied 16 mitgeteilte Drehmoment
ebenso gleichfdrmig zum ringférmigen Abschnitt 32 des Zwi-
schenglieds 20 fibertragen wird. Wenn die Arme 36 auch in
Richtung der Drehmomentiibertragung starr bleiben und

30 daher eine gleichférmige Drehmomentiibertragung bewerk-

stelligen, so konnen sie sich doch biegen. Im dargestellten
Fallist das Biegen in radialer Richtung leichter als das Biegen
in axialer Richtung moglich, und zwar aufgrund der geschil-
derten relativen Bauteilabmessungen.

Die Befestigung der beiden Arme 36 an den Enden 38 und
40 hat zur Folge, dass eine Auslenkung der Arme 36 in
radialer Richtung zu einer Translationsbewegung in einer
Querrichtung fiihrt, und zwar im wesentlichen senkrecht zur
Richtung der Langserstreckung der Arme 36. In diesem

40 Zusammenhang ist darauf aufmerksam zu machen, dass die

durch die Achse des Zwischenglieds 20 laufende und zur
Lingserstreckung der parallelen Arme 36 senkrechte Ebene
die Arme 36 zweiteilt, so dass die Werkstoffmenge jedes
Arms 36 auf einer Seite der Ebene derjenigen auf der anderen

45 Seite der Ebene im wesentlichen gleich ist. Bei der Transla-

tionsbewegung drehen sich die freien Enden 40 der Arme 36
mit den zylindrischen Offnungen 42 auf den zylindrischen
Mittelabschnitten 46 der Schulterbolzen 44 und biegen sich
die Arme 36 an den festen Enden 38. Die schwenkbare Ver-

50 bindung der Schulterbolzen 44 mit den freien Enden 40 der

Arme 36 ermdglicht es, das letztere jeweils sprungbrettartig
wirken, was grossere Biegungen erlaubt. In Fillen, wo nur
ein geringerer Parallelversatz aufzunehmen und auszu-
gleichen ist, kann die Verbindung zwischen den freien Enden

55 40 der Arme 36 und den Schulterbolzen 44 fest sein, wozu

beispielsweise durch jedes Ende 40 und den zugehdrigen
Schulterbolzen 44 ein Befestigungselement radial hindurch-
gesteckt werden kann.

Das Durchbiegen der Arme 36 in axialer Richtung nimmt

6 einen Winkelversatz der Achse des Zwischenglieds 20

gegeniiber der Achse des ersten Ringglieds 16 um eine Achse
auf, welche sich senkrecht zur Lingserstreckung der Arme 36
erstreckt. Auch nimmt das Durchbiegen der Arme 36 in
axialer Richtung Axialversatz auf. Sowohl der Winkelversatz

65 als auch der Axialversatz kann in beiden Richtungen vor-

liegen, ohne dass gegenseitige Stérungen die Folge wiren,
und zwar wegen der axialen Vorspriinge der freien Enden 40
des Zwischenglieds 20. Jeder dieser Vorspriinge kann durch
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eine gesonderte Unterlegscheibe oder von einem Teil des
zugehdrigen Verbindungselements bzw. Schulterbolzens 44

vermittelt werden, was die Herstellung des Zwischenglieds 20

durch Extrudieren erleichtert.

Ausserdem weist das Zwischenglied 20 zwei weitere, im
wesentlichen parallele Arme 52 auf, welche so angeordnet
sind, dass ihre Langserstreckung etwa senkrecht zu derje-
nigen der ersten Arme 36 gerichtet ist. Die zweiten Arme 52
sind jeweils dhnlich ausgebildet, wie die ersten Arme 36, und
weisen jeweils ein angeformtes, festes Ende 54 sowie ein
freies Ende 56 mit einer durchgehenden, zylindrischen Off-
nung 58 zur Aufnahme eines Verbindungselements 60 auf.
Jedes Verbindungselement 60 ist dhnlich den Verbindungs-
elementen bzw. Schulterbolzen 44 ausgebildet und weist
einen zylindrischen Mittelabschnitt 62, einen Gewindeend-
abschnitt 64 verminderten Durchmessers und am anderen
Ende einen Kopf 66 auf. Die zylindrischen Mittelabschnitte
62 der Schulterbolzen 60 durchsetzen die zylindrischen Off-

nungen 58 drehbar, wihrend die Gewindeendabschnitte 64 in

Gewindebohrungen eingeschraubt sind, welche sich axial
durch die Arme 24 des zweiten Ringglieds 18 erstrecken.

Die Verbindung zwischen dem zweiten Ringglied 18 und
dem Zwischenglied 20 mittels der Schulterbolzen 60 erfolgt
{iber die Langserstreckung der parallelen zweiten Arme 52
und deren feste Enden 54 am ringférmigen Abschnitt 32
derart, dass bei der Drehmomentiibertragung iiber die
zweiten Arme 52 zum zweiten Ringglied 18 in Armléngsrich-
tung der eine Arm 52 unter Zug und der andere Arm 52 unter
Druck steht. Wird der ringformige Abschnitt 32 des Zwi-
schenglieds 20 in Fig. 2 im Uhrzeigersinn gedreht, dann ist
der Arm 52 oben links auf Zug und der Arm unten rechts auf
Druck beansprucht. Bei Umkehr des Drehsinns des Zwi-
schengliedes 20 sind diese Beanspruchungen der zweiten
Arme 52 vertauscht.

In Langsrichtung durch die Arme 52 iibertragene Kriéfte
wirken im wesentlichen tangential zur Achse des Zwischen-
glieds 20. Die in axialer Richtung gemessene Dicke jedes
Arms 52 ist betrichtlich kleiner als seine Langserstreckung
und wesentlich grosser als seine in radialer Richtung gemes-
sene Breite. Demzufolge und desweggen, weil die Drehmo-
mentiibertragung vom ringférmigen Abschnitt 32 zum
zweiten Ringglied 18 entlang einer im wesentlichen mit der
Lingserstreckung der Arme 52 zusammenfallenden Linie
erfolgt, bewirkt diese Drehmomentiibertragung im wesent-
lichen keinerlei Werkstoffverschiebung und wird das dem
ringférmigen Abschnitt 32 des Zwischenglieds 20 mitgeteilte
Drehmoment gleichermassen gleichformig zum zweiten
Ringglied 18 iibertragen. Wihrend die zweiten Arme 52in
Richtung der Drehmomentiibertragung starr bleiben und
daher eine gleichférmige Drehmomentiibertragung bewerk-
stelligen, konnen sie sich ausbiegen. Im dargestellten Fall
erfolgt aufgrund der erwihnten relativen Materialstérken ein
Ausbiegen in radialer Richtung leichter als ein Ausbiegen in
axialer Richtung.

Die Verbindung der zweiten Arme 52 an den freien Enden
56 und den festen Enden 54 hat zur Folge, dass eine Ausbie-
gung der Arme 52 in radialer Richtung zu einer Translations-
bewegung in Querrichtung fithrt, ndmlich im wesentlichen
senkrecht zur Richtung der Langserstreckung der Arme 52.
Die Richtung dieser Translationsbewegung ist also im
wesentlichen senkrecht zu derjenigen der Translationsbewe-
gung, welche die ersten Arme 36 vermitteln. In diesem
Zusammenhang ist darauf hinzuweisen, dass die die Achse
des Zwischenglieds 20 enthaltende und zur Lingserstreckung
der parallelen Arme 52 senkrechte Ebene die Arme 52 zwei-
teilt, so dass bei jedem Arm 52 auf der einen Seite der Ebene

etwa genauso viel Material vorliegt, wie auf der anderen Seite

der Ebene.

Die Translationsbewegung wird von einer Schwenkbewe-
gung der freien Enden 56 der Arme 52, wobei die zylindri-
schen Mittelabschnitte 62 der Schulterbolzen 60 und die
zylindrischen Offnungen 58 in den freien Enden 56 sich

5 gegenseitig drehen, und einem Biegen der Arme 52 an deren
festen Enden 54 begleitet. Die Schwenkverbindung zwischen
den Verbindungselementen bzw. Schulterbolzen 60 und den
freien Enden 56 ermoglicht es, dass jeder Arm 52 wie ein
Sprungbrett wirken kann, #hnlich wie die ersten Arme 36,

10 was grossere Biegungen erlaubt. In Féllen, wo nur ein gerin-
gerer Parallelversatz aufgenommen und ausgeglichen werden
muss, kénnen die Verbindungselemente bzw. Schulterbolzen
60 fest an den freien Enden 56 der Arme 52 angreifen, wozu
beispielsweise ein Befestigungselement radial durch jedes

15 Ende 56 und das zugehorige Verbindungselement bzw. den
zugehdrigen Schulterbolzen 60 gesteckt werden kann.

Biegungen der zweiten Arme 52 in axialer Richtung
gleichen jeglichen Winkelversatz der Achse des Zwischen-
glieds 20 beziiglich der Achse des zweiten Ringglieds 18 um

® cine zur Lingserstreckung der Arme 52 senkrechte Achse aus.

Biegungen der Arme 52 in axialer Richtung gleichen jeg-

lichen Axialversatz ebenfalls aus. Sowohl der Winkelversatz

als auch der Axialversatz kann in beiden Richtungen vor-

liegen, ohne gegenseitige Storungen, und zwar wegen der
5 axialen Vorspriinge der freien Enden 56 des Zwischen-
glieds 20.

Die Funktionsweise der Kupplung 10 ergibt sich aus der
vorstehenden Schilderung. Die Translationsbewegungen in
zwei zueinander senkrechten radialen Richtungskompo-
nenten, welche die paralielen ersten Arme 36 und die paral-
lelen Arme 52 vermitteln, dienen zur Aufnahme und zum
Ausgleich gegenseitigen Parallelverstzes der Wellen 12 und
14. Wihrend einer Umdrehung finden beide Translationsbe-
wegungen etwa in Form von Sinuswellen ausser Phase statt,
wenn man die Translationsbewegungen in Abhéngigkeit vom
Drehwinkel betrachtet.

Axialversatz zwischen den Wellen 12 und 14 wird durch
das Durchbiegen um zwei zueinander senkrechte Biege-
achsen aufgenommen und ausgeglichen, wobei wiederum

0 wihrend einer Umdrehung der Kupplung 10 das Verdrehen
in einer Richtung eine sinusformige Amplitude hat, welche
mit einer dhnlichen sinusférmigen Amplitude der Verdre-
hung um die sich senkrecht erstreckende Achse ausser Phase

s ist. In Fillen, wo nur Axialversatz vorliegt, wird dieser nor-
malerweise durch die Anordnung der Kupplung 10 auf den

Wellen 12 und 14 ausgeglichen. Das Biegen der Arme 36 und

52 ermdglicht es jedoch, die Kupplung 10 so anzubringen,

dass ein erst im Betrieb, beispielsweise aufgrund von Wérme-

ausdehnungen, auftretender Axialversatz auch aufge-
50 ommen und ausgeglichen werden kann. Dieses ist besonders
wichtig, wenn Axialversatz mit Parallelversatz und/ oder

Winkelversatz kombiniert ist.

W
>

3

un

In Fig. 6 ist eine Variante der geschilderten Kupplung 10

ss veranschaulicht, welche einen grosseren Axialversatz aufzu-
nehmen und auszugleichen vermag. Wie dargetellt, besteht
die Abwandlung einfach darin, dass statt der beiden Schulter-
bolzen 44 zwei andere Schulterbolzen 44 verwendet werden,
welche jeweils einen zylindrischen Mittelabschnitt 46, einen

60 Gewindeendabschnitt 48’ verminderten Durchmessers und
einen verbreiterten Kopf 50’ am anderen Ende aufweisen,
shnlich wie die Schulterbolzen 44. Jedoch ist der Mittelab-
schnitt 46’ jedes Schulterbolzens 44’ langer als der Mittelab-
schnitt 46 jedes Schulterbolzens 44, so dass das Zwischen-

65 glied 20 sich zwischen dem jeweiligen Gewindeendabschnitt
48', welcher in die zugehdrige Gewindebohrung 51 eines
Arms 24 eingeschraubt ist, und dem jeweiligen Kopf 50’
geringfiigig axial bewegen kann. Zusétzlicher Axialversatz



kann durch entsprechende Abwandlung der Schulterbolzen
60 aufgenommen und ausgeglichen werden, jedoch ist es

bevorzugt, nur ein Paar von Schulterbolzen 44 bzw. 60 zu ver-

lingern, damit das andere Paar von Schulterbolzen 60 bzw.
44 beziiglich der Position des Zwischenglieds 20 zwischen
den beiden Ringgliedern 16 und 18 im Betrieb stabilisierend
wirken kann,

Fig. 7 veranschaulicht eine weitere vorteilhafte Abwand-
lung der geschilderten Kupplung 10, und zwar im Hinblick
auf die starre Befestigung der Ringglieder 16 und 18 an der
zugehorigen Welle 12 bzw. 14. Wie dargestellt, ist das erste
Ringglied 16 durch ein Ringglied 16’ mit Abschnitten 28’
ersetzt, welche im Gegensatz zu den Abschnitten 28 der Ring-
glieder 16 und 18 nicht aufgebohrt und mit Innengewinden
versehen sind, um Klemmschraaben 30 aufzunehmen. Statt-
dessen ist der dritte Arm 26/ bei 68 radial in zwei Hilften auf-
geschlitzt und sind zwei Schrauben 70 in entsprechenden Off-
nungen 72 des dritten Arms 26’ so angeordnet, dass sie beim
Anziehen die beiden Hilften des Arms 26/ gegeneinander
ziehen und die Welle 12, auf welche das Ringglied 16/ aufge-
setzt wurde, fest umschlossen wird. Beim Losen der
Schrauben 70 16st sich der Sitz des ersten Ringglieds 16’ auf
der zugehorigen Welle 12, so dass es von letzterer abgezogen
werden kann. Auch das zweite Ringglied 18 kann durch ein
entsprechend ausgebildetes zweites Ringglied ersetzt werden.

Wenn auch die Funktionsweise der Kupplung 10 unter
Bezugnahme auf eine bestimmte feste Verbindung mit einer
antreibenden Welle 12 und einer angetriebenen Welle 14
geschildert worden ist, so kann sie doch auch umgekehrt
angeordnet werden, nidmlich mit dem zweiten Ringglied 18
an der antreibenden Welle 12 und mit dem ersten Ringglied
16 bzw 16’ an der angetriebenen Welle 16 befestigt werden,
ohne dass die Funktionsweise sich dndern wiirde.

Die Kupplung 10 weist vorteilhafte Montageeigenschaften
auf, insbesondere auch hinsichtlich der Anbringung an
Wellen. So sind die drei Hauptbestandteile der Kupplung 10,
ndmlich die Ringglieder 16 bzw. 16" und 18 und das
Zwischenglied 20 einfach durch Entfernen der vier Schulter-
bolzen 44 und 60 bzw. 44’ voneinander lésbar. Die Ring-
glieder 16 bzw. 16’ und 18 sind beziiglich der Schulterbolzen
44 bzw. 44' und 60 so ausgebildet, dass die KSpfe 50 bzw. 50
und 66 leicht zugénglich sind. So weist das erste Ringglied 16
bzw. 16 ausser den radial abstehenden Armen 24 bzw. 24/
zur Aufnahme der Schulterbolzen 44 bzw. 44 fiir die Verbin-
dung der beiden ersten Arme 36 damit und ausser dem dritten
Arm 26 bzw. 26" keine weiteren radialen Vorspriinge auf, ins-
besondere nicht axial vor den beiden zweiten Schulterbolzen
60 bzw. 60’. Ahnlich ist die gegenseitige Anordnung des
zweiten Ringglieds 18 und der Schulterbolzen 44 bzw. 44/
und 60. Die leichte Zugénglichkeit der Kopfe 50 bzw. 50 und
66 der Schulterbolzen 44 bzw. 44’ und 60 erméglicht die be-
queme Anwendung eines Werkzeugs zum Anziehen und
Losen derselben beim Zusammenbau bzw. der Demontage
der Kupplung 10. Sie kann daher an den Wellen 12 und 14
entweder vormontiert bequem angebracht oder zerlegt be-
quem montiert werden, wobei im letztgenannten Fall der
Zusammenbau erfolgt, nachdem die Ringglieder 16 bzw. 16’
und 18 jeweils an der zugehorigen Welle 12 bzw. 14 oder
umgekehrt 14 bzw. 12 befestigt worden sind. Die einfache
Demontierbarkeit ermdglicht es auch, erforderlichenfalls ein
verschlissenes Zwischenglied 20 schnell durch ein neues
Zwischenglied 20 zu erseizen.

Der dritte radiale Arm 26 bzw. 26’ an jedem Ringglied 16
bzw. 16 und 18 dient dazu, letztere dynamisch auszu-
wuchten, was insbesondere bei hochtourigen Anwendungen
wiinschenswert ist. Im dargestellten Fall sind die dritten
Arme 26 jeweils mit einer Gewindebohrung entsprechend
den Gewindebohrungen 51 der Arme 24 versehen. Diese
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Gewindebohrungen in den dritten Armen 26 kénnen jedoch
wegfallen. Allerdings sind sie bevorzugt, um im Falle der
Forderung nach einem stirkeren dynamischen Auswuchten
darin Schulterbolzen anordnen zu kénnen.
5 Schliesslich vermittelt die Ausbildung der beiden dusseren
Ringglieder 16 bzw. 16’ und 18 der Kupplung 10 mit radial
nach aussen ragenden Vorspriingen, insbesondere bei
hochtourigem Betrieb, eine Art Ventilatorwirkung, so dass
die Kupplung 10 kiihl bleibt.

In Fig. 8 bis 12 ist eine zweite Ausfiihrungsform veran-
schaulicht. Die dargestellte Kupplung 110 kann ein Drehmo-
ment gleichformig von einer ersten Welle 112 zu einer
zweiten Welle 114 iibertragen, und zwar unter Aufnahme und
Ausgleich von gegenseitigem Winkelversatz und/oder Axial-
15 versatz der Langsachsen der Wellen 112 und 114. Die Kupp-

lung 110 setzt sich im wesentlichen aus drei Teilen

zusammen, ndmlich einem ersten Ringglied 116 und einem

zweiten Ringglied 118, welche jeweils an der ersten Welle 112

bzw. an der zweiten Welle 114 befestigt sind, und einem Zwi-
20 schenglied 120, welches zwischen den beiden Ringgliedern

116 und 118 angeordnet und damit verbunden ist.

Die beiden Ringglieder 116 und 118 sind vorzugsweise im
wesentlichen identisch ausgebildet. Vorzugsweise weist jedes
Ringglied 116 bzw. 118 eine in axialer Erstreckung gleichblei-

25 bende Querschnittsgestalt auf, so dass es zunéchst durch

Extrudieren hergestellt werden kann, vorzugsweise aus Alu-

minium oder einer Aluminiumlegierung, wie zum Extru-

dieren besonders geeignet. Wenn auch eine extrudierbare

Ausbildung bevorzugt ist, so kann jedoch jedes Ringglied 116
30 bzw. 118 auch spanabhebend oder durch Giessen oder

sonstwie aus jedem geeigneten Material, wie beispielsweise

einem Eisenmetall oder Kunstharz, hergestellt werden.

Wie besonders deutlich aus Fig. 9 ersichtlich, weist jedes
Ringglied 116 bzw. 118 einen ringférmigen Abschnitt 122 mit

35 zwei Verbindungselemente aufnehmenden Armen 124 auf,
welche sich radial nach aussen erstrecken und einen Winkel

von etwa 120° einschliessen. Um die Ringglieder 116 und 118

jeweils zur Drehachse symmetrisch zu machen, ist ein dritter

Arm 126 vorgeschen, welcher dhnlich wie die Arme 124 aus-
40 gebildet ist und sich vom ringférmigen Abschnitt 122 radial

nach aussen erstreckt sowie mit den beiden Armen 124 des

Ringglieds 116 bzw. 118 jeweils einen Winkel von 120° ein-

schliesst. Weiterhin weist jedes Ringglied 116 bzw. 118 drei

Klemmschrauben aufnehmende Abschnitte 128 auf, welche
45 sich vom ringférmigen Abschnitt 122 radial nach aussen

erstrecken, allerdings wesentlich weniger weit als die Arme

124 und 126. Die Abschnitte 128 sind zwischen den Armen

124 und 126 gleichmaissig verteilt.

Im dargestellten Fall erstrecken sich drei Klemmschrauben

s0 130 radial durch die Abschnitte 128 und die benachbarten

Bereiche des ringformigen Abschnitts 122 hindurch. Es kann

jedoch auch nur eine Klemmschraube vorgesehen und dazu

verwendet werden, einen Keil in einer in der inneren Boh-
rung des ringférmigen Abschnitts 122 ausgebildeten Nut

ss starr festzulegen. Grundsétzlich kénnen die Ringglieder 116
und 118 gewiinschtenfalls auch auf jede andere bekannte Art

und Weise jeweils an der zugehdrigen Welle 112 bzw. 114

befestigt werden. Bei jeder Anbringung ist jedoch dafiir zu

sorgen, dass die Symmetrieachse des ersten Ringglieds 116
60 und diejenige des zweiten Ringglieds 118 mit der Lingsachse

der zugehdrigen Welle 112 bzw. 114 zusammenfillt.

Vorzugsweise wird das Zwischenglied 120 aus Kunststoff
hergestellt, insbesondere einem Polyoxymethylenharz, wie
beispielsweise dem unter dem Handelsnamen «Celcon» oder

65 dem unter dem Handelsnamen «Delrin» bekannten Polyoxy-
methylenharz. Jedoch konnen auch andere Werkstoffe
gewiinschtenfalls verwendet werden, wenn sie nur die erfor-
derlichen, nachstehend erorterten Eigenschaften aufweisen.

10



649 353

Im dargestellten Fall ist das Zwischenglied 120 als ein Form-
teil aus einem Polyoxymethylenharz ausgebildet.

Dabei weist das Zwischenglied 120 einen ringférmigen
Abschnitt 132 mit einer inneren, zylindrischen Bohrung 134
auf, deren Durchmesser grosser als derjenige der mittleren
Bohrungen zur Wellenaufnahme der Ringglieder 116 und 118
ist, so dass die Welle 112 und/oder die Welle 114 sich bisin
das Zwischenglied 120 hinein axial erstrecken kann, und
zwar ohne letzteres beim Ausgleich des erwdhnten Winkel-
versatzes und/oder Axialversatzes zu beriihren.

Dariiber hinaus weist das Zwischenglied 120 zwei etwa
parallele, erste Arme 136 auf, welche dem ersten Ringglied
116 zugeordnet sind. Jeder Arm 136 ist an einem Ende 138
mit dem ringférmigen Abschnitt 132 innerhalb von dessen
axialer Erstreckung fest verbunden, beispielsweise daran
angeformt. Am freien Ende 140 ist jeder Arm 136 mit einer
durchgehenden, zur Achse des Zwischenglieds 120 paral-
lelen, zylindrischen Offnung 142 versehen. Jedes freie Ende
140 ist im wesentlichen zylindrisch ausgebildet und axial so
lang, wie der zugehdrige Arm 136 und der ringfSrmige 2
Abschnitt 132 in axialer Richtung lang sind, wobei jedoch
dieses freie Ende 140 dariiber in Richtung auf das erste Ring-
glied 116 geringfiigig vorsteht, beispielsweise um annéhernd
1, bis > der Dicke in axialer Richtung des zugehorigen Arms
136 und des ringférmigen Abschnitts 132.

Die beiden freien Enden 140 sind mit den beiden Armen
124 des ersten Ringglieds 116 durch zwei Schulterbolzen 144
verbunden. Wie besonders deutlich aus Fig. 11 und 12 her-
vorgeht, sind die Schulterbolzen 144 jeweils im wesentlichen
auf iibliche Art und Weise ausgebildet und weisen jeweils 3
einen zylindrischen Mittelabschnitt 146, einen Gewindeend-
abschnitt 148 und einen verbreiterten Kopf 150 am anderen
Ende auf. Die zylindrischen Mittelabschnitte 146 durchsetzen
die zylindrischen Offnungen 142, wihrend die Gewindeend-
abschnitte 148 in Gewindebohrungen 151 eingeschraubt sind, 3s
welche sich axial durch die Arme 124 des ersten Ringglieds
116 hindurch erstrecken.

Die Anordnung der Verbindung zwischen dem ersten
Ringglied 116 und dem Zwischenglied 120 mittels der Schul-
terbolzen 144 ist in bezug auf die Lingserstreckung der paral- 40
lelen Arme 136 und die Position der am ringférmigen
Abschnitt 132 festgelegten Enden 138 der Arme 136 s0
getroffen, dass ein dem ersten Ringglied 116 von der ersten
Welle 112 unmittelbar mitgeteiltes Drehmoment zum ringfor-
migen Abschnitt 132 entlang des einen Arms 136 unter Zug
und des anderen Arms 136 unter Druck iibertragen wird.
Wenn das Ringglied 116 in Fig. 9 im Uhrzeigersinn gedreht
wird, dann ist der rechts obere Arm 136 auf Druck und der
links untere Arm 136 auf Zug beansprucht. Bei Umkehr des
Drehsinns des ersten Ringglieds 116 wechseln diese Bean-
spruchungen der Arme 136.

Wenn die Achsen der beiden Ringglieder 116 und 118 mit-
einander fluchten, dann weist das Zwischenglied 120 eine
Achse auf, welche damit zusammenfllt. Mit dieser Achse
fillt die Achse des ringfdrmigen Abschnitts 132 zusammen,
wobei die Langserstreckung der Arme 136 so gerichtet ist,
dass dadurch in Langsrichtung iibertragene Kréfte im
wesentlichen tangential zur Achse des Zwischengliedes 120
wirken. Die Breite jedes Armes 136 in radialer Richtung ist
betréachtlich geringer als die Langserstreckung desselben,
jedoch wesentlich grosser als seine Dicke in axialer Richtung.
Demzufolge und deswegen, weil die Drehmomentiibertra-
gung vom ersten Ringglied 116 zum Zwischenglied 120 ent-
lang einer im wesentlichen mit der Langserstreckung der
Arme 136 zusammenfallenden Linie erfolgt, bewirkt die
Drehmomentiibertragung im wesentlichen keinerlei Defor-
mation in Langsrichtung der Arme. Wihrend die Arme 136
in Richtung der Drehmomentiibertragung starr bleiben und
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daher eine gleichformige Drehmomentiibertragung bewerk-
stelligen, sind sie gleichfalls starr in radialer Richtung und
biegsam in axialer Richtung. Im dargestellten Fall ist das
Biegen in radialer Richtung durch die grossere Breite der
Arme 136 in radialer Richtung verhindert und das Biegen in
axialer Richtung durch die verhaltnismassig geringe Dicke
der Arme 136 in axialer Richtung ermoglicht.

Durch die Verbindung der freien Enden 140 und der festen
Enden 138 der Arme 136 sowie deren Breite in radialer Rich-
tung sind Biegungen in radialer Richtung der Arme 136 ver-
hindert. Durch diese Starrheit wird eine Translationsbewe-
gung in einer radialen, zur Richtung der Langserstreckung
der Arme 136 im wesentlichen senkrechten Querrichtung ver-
hindert. In diesem Zusammenhang ist darauf aufmerksam zu
machen, dass die die Achse des Zwischengliedes 120 enthal-
tende, zur Richtung der Léngserstreckung der parallelen
Arme 136 senkrechte Ebene die Arme 136 zweiteilt, so dass
bei jedem Arm 136 auf einer Seite der Ebene etwa genauso
viel Material vorliegt, wie auf der anderen Seite der Ebene.
Wire die radiale Steifheit nicht vorhanden, dann wiirde die
Translationsbewegung von einer Schwenkbewegung der
freien Enden 140 der Arme 136 mit sich auf den zylindrischen
Mittelabschnitten 146 der Schulterbolzen 144 drehenden,
zylindrischen Offnungen 142 und einem radialen Biegen der
Arme 136 an den festen Enden 138 derselben begleitet sein.

Das Biegen der Arme 136 in axialer Richtung nimmt jeg-
lichen Winkelversatz der Achse des Zwischengliedes 120
beziiglich der Achse des ersten Ringgliedes 116 um eine zur
Richtung der Langserstreckung der Arme 136 senkrechte
Achse auf. Dieses Biegen der Arme 136 in axialer Richtung
gleicht dariiber hinaus auch jeglichen Axialversatz aus.
Sowohl der Winkelversatz als auch der Axialversatz kann in
beiden Richtungen storungsfrei erfolgen, und zwar aufgrund
der axialen Vorspriinge der freien Enden 140 des Zwischen-
gliedes 120. Jeder derartige Vorsprung kann von einer geson-
derten Unterlegscheibe oder von einem Teil des jeweiligen
Verbindungselements bzw. Schulterbolzens 144 vermittelt
werden, was die Herstellung des Zwischengliedes 120 durch
Extrudieren erleichtert.

Das Zwischenglied 120 weist ausserdem zwei weitere, im
wesentlichen parallele Arme 152 auf, welche so angeordnet
sind, dass ihre Lingserstreckung im wesentlichen senkrecht
zu derjenigen der ersten Arme 136 gerichtet ist. Jeder zweite
Arm 152 ist dhnlich wie die ersten Arme 136 ausgebildet und
weist ein festes, an den ringférmigen Abschnitt 132 ange-
formtes Ende 154 sowie ein freies Ende 156 mit einer durch-
gehenden, zylindrischen Offnung 158 zur Aufnahme eines
Verbindungselements 160 auf. Jedes Verbindungselement
160 ist shnlich den Verbindungselementen bzw. Schulter-
bolzen 144 ausgebildet und weist einen zylindrischen Mittel-
abschnitt 162, einen Gewindeendabschnitt 164 verminderten
Durchmessers und einen Kopf 166 am anderen Ende auf. Die
zylindrischen Mittelabschnitte 162 der Schulterbolzen 160
sind in den zylindrischen Offnungen 158 angeorduet, wih-
rend die Gewindeendabschnitte 164 in Gewindebohrungen
eingeschraubt sind, welche sich axial durch die Arme 124 des
zweiten Ringgliedes 118 erstrecken.

Die Verbindung des zweiten Ringgliedes 118 mit dem Zwi-
schenglied 120 durch die Verbindungselemente 160 steht mit
der Lingserstreckung der beiden parallelen Arme 152 und
der Position des Angriffs der festen Enden 154 derselben am
ringférmigen Abschnitt 132 in einem solchen Bezug, dass ein
dem ringférmigen Abschnitt 132 iiber die ersten Arme 136
mitgeteiltes Drehmoment zum zweiten Ringglied 118 entlang
des einen Armes 152 unter Zug und entlang des anderen
Armes 152 unter Druck iibertragen wird. Wenn der ringfor-
mige Abschnitt 132 des Zwischengliedes 120 in Fig. 9 im Uhr-
zeigersinn gedreht wird, dann ist der links obere Arm 152 auf



Zug und der rechts untere Arm 152 auf Druck beansprucht.
Bei einer Umkehr des Drehsinns des Zwischengliedes 120
wechseln diese Beanspruchungen der Arme 152.

Durch die Arme 152 in Langsrichtung libertragene Krifte
wirken im wesentlichen tangential zur Achse des Zwischen-
gliedes 120. Die Breite jedes Armes 152 in radialer Richtung
ist betrdchtlich geringer als seine Lingserstreckung und
wesentlich grosser als seine Dicke in axialer Richtung. Dem-
zufolge und weil die Drehmomentiibertragung vom ringfor-
migen Abschnitt 132 zum zweiten Ringglied 118 entlang einer 10
mit der Langserstreckung der Arme 152 im wesentlichen
zusammenfallenden Linie erfolgt, bewirkt die Drehmoment-
iibertragung im wesentlichen keine Lingenénderung der
Arme 152, so dass das dem ringférmigen Abschnitt 132 des
Zwischengliedes 120 mitgeteilte Drehmoment ebenso gleich- 15
formig zum zweiten Ringglied 118 iibertragen wird. Die
Arme 152 bleiben in Richtung der Drehmomentiibertragung
starr und bewerkstelligen daher eine gleichférmige Drehmo-
mentiibertragung, sind ferner auch starr in radialer Richtung,
konnen sich aber in axialer Richtung biegen. Im dargesteliten 20
Fall ergibt sich das Biegen in axialer Richtung aufgrund der
erwihnten, verhiltnisméssig geringen Dicke der Arme 152 in
dieser Richtung, wihrend das radiale Biegen durch die
erwdhnte, grossere Breite der Arme 152 in dieser Richtung
verhindert ist.

Die Verbindung der freien Enden 156 und der festen
Enden 154 der Arme 152 und deren Stérke in radialer Rich-
tung verhindern eine Auslenkung der Arme 152 in radialer
Richtung. Durch diese Starrheit wird eine Translationsbewe-
gung in einer radialen, zur Richtung der Lingserstreckung
der Arme 152 im wesentlichen senkrechten Querrichtung ver-
mieden. In diesem Zusammenhang ist darauf aufmerksam zu
machen, dass die die Achse des Zwischengliedes 120 enthal-
tende, zur Langserstreckung der parallelen Arme 152 senk-
rechte Ebene die Arme 152 zweiteilt, so dass bei jedem Arm
152 auf einer Seite der Ebene im wesentlichen genauso viel
Material vorhanden ist, wie auf der anderen Seite der Ebene.
Wire die radiale Steifheit nicht vorhanden, dann wiire die
Translationsbewegung von einer Schwenkbewegung der
freien Enden 156 der Arme 152 mit sich auf den zylindrischen 40
Mittelabschnitten 162 der Schulterbolzen 160 drehenden,
zylindrischen Offnungen 158 der freien Enden 156 und von
einem radialen Biegen der Arme 152 an deren festen Enden
154 begleitet.

Das Biegen der Arme 152 in axialer Richtung nimmt jeg-
lichen Winkelversatz der Achse des Zwischengliedes 120
beziiglich der Achse des zweiten Ringgliedes 118 um eine zur
Lingserstreckung der Arme 152 senkrechte Achse auf.
Dariiber hinaus gleicht das Biegen der Arme 152 in axialer
Richtung jeglichen Axialversatz aus. Sowoh! der Winkelver-
satz als auch der Axialversatz kann strungsfrei in beiden
Richtungen erfolgen, und zwar wegen der axialen Vor-
spriinge der freien Enden 156 des Zwischengliedes 120.

Die Funktionsweise der Kupplung 110 ergibt sich aus der
vorstehenden Schilderung. Winkelversatz zwischen den
Wellen 112 und 114 wird durch ein Durchbiegen um zwei
zueinander senkrechte Biegeachsen aufgenommen und
ausgeglichen. Wihrend einer Umdrehung erfolgen beide
Translationsbewegungen im wesentlichen in Form von
Sinuswellen ausser Phase, wenn man die Translationsbewe-
gungen in Abhéngigkeit vom Drehwinkel betrachtet. Bei
einer Umdrehung weist also die Drehbewegung in einer Rich-
tung eine sinusformige Amplitude auf, welche mit einer dhn-
lichen sinusf6rmigen Amplitude der Drehbewegung um die
orthogonale Achse ausser Phase ist.

Liegt ein Axialversatz vor, dann wird dieser normalerweise
durch entsprechende Anbringung der Kupplung 110 an den
Wellen 112 sowie 114 ausgeglichen. Jedoch ermdglicht das

n

2

i

30

35

45

50

55

65

60-

649 353

Biegen der Arme 136 sowie 152 eine solche Montage der
Kupplung 110, dass ein erst im Betrieb auftretender, bei-
spielsweise aus Warmeausdehnungen resultierender Axial-
versatz aufgenommen und ausgeglichen werden kann, selbst
in Kombination mit einem Winkelversatz.

In Fig. 13 ist eine Variante der zweiten Ausfithrungsform
veranschaulicht, welche sich dadurch auszeichnet, dass die
Kupplung 110 grosseren Axialversatz aufnehmen und aus-
gleichen kann. Wie dargestellt, besteht die Abwandlung
einfach darin, dass statt der beiden Schulterbolzen 144 lin-
gere Schulterbolzen 144’ verwendet werden. Letztere weisen,
dhnlich wie die Schulterbolzen 144, jeweils einen zylindri-
schen Mittelabschnitt 146/, einen Gewindeendabschnitt 148’
verminderten Durchmessers und einen vergrosserten Kopf
150" am anderen Ende auf. Allerdings ist der Mittelabschnitt
146 jedes Schulterbolzens 144/ linger als der Mittelabschnitt
146 jedes Schulterbolzens 144, so dass das Zwischenglied 120
sich zwischen dem Gewindeendabschnitt 148, welcher in die
zugehdrige Gewindebohrung 151 des entsprechenden Armes
124 des ersten Ringgliedes 116 eingeschraubt ist, und dem
Kopf 150’ des jeweiligen Schulterbolzens 144 geringfiigig
axial bewegen kann. Zusitzlicher Axialversatz kann durch
entsprechende Abwandlung der Schulterbolzen 160 aufge-
nommen und ausgeglichen werden, jedoch ist es bevorzugt,
nur ein Paar verldngerter Schulterbolzen 144’ zu verwenden,
damit das andere Paar von Schulterbolzen 160 im Hinblick
auf die Position des Zwischenglieds 120 zwischen den Ring-
gliedern 116 und 118 im Betrieb stabilisierend wirken kann.

Fig. 14 veranschaulicht eine weitere Variante der Kupp-
lung 110, und zwar ist die starre Befestigung der Ringglieder
116 und 118 an der jeweiligen Welle 112 bzw. 114 abgewan-
delt. Wie dargestellt, ist das erste Ringglied 116 durch ein
Ringglied 116’ mit Abschnitten 128 ersetzt, welche nicht
aufgebohrt und mit Innengewinden versehen sind, um
Klemmschrauben 130 aufzunehmen, wie bei den Abschnitten
128 der Ringglieder 116 sowie 118 der Fall. Stattdessen ist der
dritte Arm 126/ des ersten Ringgliedes 116/ bei 168 radial in
zwei Hélften aufgeschlitzt und sind zwei Schrauben 170 vor-
gesehen, welche zwei Offnungen 172 im Arm 126/ so durch-
setzen, dass beim Anziehen der Schrauben 170 die beiden
Hilften des Armes 126’ aufeinanderzu gezogen werden und
die Welle 112, auf welcher das erste Ringglied 116’
angeordnet ist, fest umschlossen wird. Durch Losen der
Schrauben 170 wird dieser Sitz des ersten Ringgliedes 116/
auf der ersten Welle 112 aufgehoben, so dass das erste Ring-
glied 116’ von der Welle 112 abgezogen werden kann. Auch
das zweite Ringglied 118 kann durch ein abgewandeltes, ent-
sprechend dem Ringglied 116 ausgebildetes Ringglied
ersetzt werden.

Wenn auch die Funktionsweise der Kupplung 110 unter
Bezugnahme auf eine bestimmte feste Verbindung mit einer
antreibenden Welle 112 und einer angetriebenen Welle 114
beschrieben worden ist, so kann sie jedoch auch umgekehrt
angeordnet werden, ndmlich mit dem zweiten Ringglied 118
auf der antreibenden Welle 112 und mit dem ersten Ringglied
116 bzw. 116’ auf der angetriebenen Welle 114, ohne dass
sich die Funktionsweise dndern wiirde. Dieses bedeutet auch,
dass die Funktion der Wellen 112 und 114 wechseln kann,
also es bedeutungslos ist, ob jede Welle 112 bzw. 114 antreibt
oder angetrieben wird.

Die Kupplung 110 vermittelt besondere Vorteile bei der
Montage auf den Wellen 112 sowie 114. So kénnen die drei
Hauptbestandteile der Kupplung 110, nimlich das erste
Ringglied 116 bzw. 116/, das zweite Ringglied 118 und das
Zwischenglied 120, einfach durch Entfernen der vier Schul-
terbolzen 144 bzw. 144’ und 160 demontiert werden. Die Aus-
bildung der Ringglieder 116 bzw. 116’ und 118 beziiglich der
Schulterbolzen 144 bzw. 144’ und 160 ist derart, dass die
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Kopfe 150 bzw. 1507 und 166 leicht zugénglich sind. So weist dem ersten Ringglied 216 zugeordnet sind. Jeder Arm 236 ist
das erste Ringglied 116 bzw. 116’ zwar die radial abste- an einem Ende 238 mit dem ringférmigen Abschnitt 232
henden Arme 124 bzw. 124/ zur Aufnahme der Schulter- innerhalb der axialen Erstreckung desselben fest verbunden,
bolzen 144 bzw. 144" fiir die Verbindung der ersten Arme 136 beispielsweise daran angeformt. Weiterhin weist jeder Arm
des Zwischengliedes 120 damit und den dritten Arm 126 bzw. s 236 ein freies Ende 240 auf. Jeder Arm 236 ist insofern

126" auf, jedoch axial vor den beiden zweiten Schulterbolzen  dhnlich wie jeder Arm 136 ausgebildet, als dessen Breite in
160 keinerlei radiale Vorspriinge. Ahnliche Verhéltnisse radialer Richtung wesentlich geringer als seine Langserstrek-
liegen beziiglich des zweiten Ringgliedes 118 und den Schul-  kungist, jedoch betrichtlich grésser als seine Dicke in axialer
terbolzen 144 bzw. 144’ sowie 160 vor. Dieser leichte Zugang ~ Richtung. Dadurch wird Starrheit in Richtung der Drehmo-
zu den Kdpfen 150 bzw. 150’ und 166 der Schulterbolzen 144 10 mentiibertragung und in radialer Richtung sowie Flexibilitat
bzw. 144 und 160 ermdglicht die bequeme Verwendung eines  in axialer Richtung erzielt.

Werkzeuges zum Anziehen und Losen der Schulterbolzen 144 Jedes freie Ende 240 ist aussen zylindrisch ausgebildet.
bzw. 144’ und 160, um die Kupplung 110 zu montierenbzw. ~ Anders als bei den freien Enden 140 der Arme 136 der Fall,
zu demontieren. Die Montage der Kupplung 110 an den erstreckt sich jedoch die Zylinderlingsachse senkrecht zur
Wellen 112 und 114 kann daher bequem entweder nach dem 15 Lingserstreckung des jeweiligen Armes 236 in einer
Zusammenbau oder bei gleichzeitigem Zusammenbau beziiglich der Drehachse des Zwischengliedes 220 radialen
erfolgen, wobei im letztgenannten Fall zunéichst das erste Ebene. Jedes freie Ende 240 ist also beziiglich des entspre-

Ringglied 116 bzw. 116’ und das zweite Ringglied 118 jeweils  chenden freien Endes 140 der Kupplung 110 um 90° verdreht.
an der zugehdrigen Welle 112 bzw. 114 oder umgekehrt befe-  Ebenso wie bei den freien Enden 140 der Fall, ist jedes freie
stigt werden. Dariiber hinaus erméglicht die ginfache Zerleg- 20 Ende 240 mit einer zylindrischen Offnung 242 versehen,

barkeit den schnellen Austausch eines verschlissenen Zwi- welche sich axial dadurch erstreckt.
schengliedes 120 durch ein neues Zwischenglied 120, wenn Die beiden freien Enden 240 sind mit den beiden ersten
dies erforderlich wird. Armen 224 des ersten Ringgliedes 216 durch zwei Schwenk-

Der dritte Arm 126 bzw. 1267 an dem ersten Ringglied 116 stifte 244 verbunden. Letztere sind auf geeignete Art und
bzw. 116’ und an dem zweiten Ringglied 118 dient zum dyna- 25 Weise in Augen 246 an den dusseren Enden der Arme 224
mischen Auswuchten derselben, was insbesondere bei befestigt, von denen die Augen 246 axial abstehen. Die Befe-
hochtourigen Anwendungen wiinschenswert ist. Im darge- stigung der Schwenkstifte 244 in den Augen 246 kann mit
steliten Fall weist jeder dritte Arm 126 eine Gewindebohrung allen geeigneten Mitteln erfolgen, und im dargestellten Fall
shnlich den Gewindebohrungen 151 der Arme 124 auf. Diese st eine 16sbare Bolzenverbindung vorgesehen, wobei jeder

Gewindebohrungen in den dritten Armen 126 sind nicht 30 Schwenkstift 244 vom zylindrischen Endabschnitt des
unbedingt erforderlich. Jedoch werden sie vorzugsweise vor- Schaftes eines Bolzens gebildet ist. Diese Ausbildung ermog-
gesehen, um dann, wenn ein genaueres dynamisches Aus- licht es, die drei Teile der Kupplung 210 leicht zusammenzu-
wuchten verlangt wird, darin Schulterbolzen anordnen zu bauen, nachdem die Ringglieder 216 und 218 an der jeweils
konnen. zugehorigen Welle montiert worden sind.

Schliesslich vermittelt die Ausbildung der beiden Ring- 35 Die Achsen der beiden Schwenkstifte 244 sind aufeinander
glieder 116 bzw. 116’ und 118 der Kupplung 110 mit nach ausgerichtet. Die gemeinsame Achse verlduft parallel zur
aussen abstehenden, radialen Vorspriingen in vorteilhafter gemeinsamen Biegeachse der beiden Arme 236, wobei die
Weise insbesondere bei hochtourigem Betrieb eine Ventila- gemeinsame Achse der Schwenkstifte 244 und die gemein-
torwirkung, so dass die Kupplung 110 kiihi gehalten bleibt. same Biegeachse beiderseits in gleichem Abstand von der die

Fig. 15 bis 17 zeigen eine weitere Ausfiihrungsform. Die 40 Drehachse des Zwischengliedes 220 enthaltenden, zur Léngs-
dargestellte Kupplung 210 besteht dhnlich der Kupplung 110  erstreckung der Arme 236 senkrechten radialen Ebene ver-

aus drei Teilen, namlich einem ersten Ringglied 216, einem laufen. Jedes Ringglied 216 bzw. 218 weist auch einen Gegen-
zweiten Ringglied 218 und einem Zwischenglied 220. Sie gewichtsfortsatz 248 am freien Ende des jeweiligen dritten
werden auf dhnliche Weise und aus dhnlichen Werkstoffen Armes 226 auf.

hergestellt wie die Ringglieder 116 sowie 118 und das Zwi- .45 Wieersichtlich, ermdglicht die durch die Schwenkstifte 244
schenglied 120 der Kupplung 110. vermittelte Verbindung zwischen den Augen 246 des ersten

Jedes Ringglied 216 bzw. 218 ist insofern dhnlich wie die Ringgliedes 216 und den Armen 236 des Zwischengliedes 220
Ringglieder 116 und 118 der Kupplung 110 ausgebildet, alses  dhnliche Bewegungen und ergibt sie dhnliche Funktionen,

jeweils einen ringférmigen Abschnitt 222 mit zwei Verbin- wie die durch die Schulterbolzen 144 bei der Kupplung 110
dungselemente aufnehmenden Armen 224 aufweist, welche so vermittelte starre Verbindung. Allerdings ermdglicht es die
sich radial auswiirts erstrecken und einen Winkel von etwa durch die schwenkbare Lagerung der Schwenkstifte 244 in
120° einschliessen. Um jedes Ringglied 216 bzw. 218 den zylindrischen Offnungen 242 der freien Enden 240

beziiglich der Drehachse symmetrisch sein zu lassen, isteben- gewihrleistete Schwenkverbindung, dass jeder Arm 236 wie
falls ein dritter Arm 226 vorgesehen, welcher den Armen 224 ein Sprungbrett wirken kann. Diese Ausbildung erlaubt gros-
entspricht und sich vom ringférmigen Abschnitt 222 radial  ss sere Biegungen der Arme 236 als bei den Armen 136 moglich,

nach aussen erstreckt sowie mit den beiden Armen 224 deren beide Enden138 und 140 bei der Kupplung 110 fest sind.
jeweils einen Winkel von 120° einschliesst. Weiterhin weist Ausserdem weist das Zwischenglied 220 zwei weitere im
jedes Ringglied 216 bzw. 218 wiederum drei Klemm- wesentlichen parallele Arme 252 auf, welche so angeordnet

schrauben aufnehmende Abschnitte 228 auf, welche sich vom  sind, dass ihre Lingserstreckung etwa senkrecht zu derje-
ringformigen Abschnitt 222 radial nach aussen erstrecken, s nigen der Arme 236 gerichtet ist. Jeder Arm 252 ist an einem
allerdings wesentlich weniger weit als die Arme 224 und 226,  Ende 254 mit dem ringformigen Abschnitt 232 innerhalb von

und welche zwischen den Armen 224 und 226 gleichmdssig dessen axialer Erstreckung fest verbunden, beispielsweise

verteilt sind. Die Ringglieder 216 und 218 sind jeweils an der daran angeformt. Weiterhin weist jeder Arm 252 ein freies

zugehorigen Welle so befestigbar, wie oben beziiglich der Ende 256 auf.

Ringglieder 116 sowie 118 geschildert. 65 Jeder Arm 252 ist insofern jedem Arm 152 der Kupplung
Wie das Zwischenglied 120 der Kupplung 110, weist das 110 &hnlich, als seine Breite in radialer Richtung wesentlich

Zwischenglied 220 einen ringférmigen Abschnitt 232 und geringer als seine Lingserstreckung ist, jedoch betrdchtlich

zwei erste, im wesentlichen parallele Arme 236 auf, welche grosser als seine Dicke in axialer Richtung. Dadurch wird
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. wiederum Steifheit in Richtung der Drehmomentiibertragung ~ Arm 326 vorgesehen, welcher dhnlich wie die Arme 324 aus-
und in radialer Richtung sowie Biegsamkeit in axialer Rich- gebildet ist und sich vom ringférmigen Abschnitt 322 radial
tung erzielt. - nach aussen erstreckt sowie mit den beiden Armen 324 des

Jedes freie Ende 256 ist aussen zylindrisch ausgebildet, wie  Ringgliedes 316 bzw. 318 jeweils einen Winkel von 120° ein-
jedes freie Ende 156 der Kupplung 110. Jedoch verlduft im s schliesst. Weiterhin weist jedes Ringglied 316 bzw. 318 drei
Gegensatz dazu die Zylinderldngsachse senkrecht zur Langs-  Klemmschrauben aufnehmende Abschnitte 328 auf, welche
erstreckung des jeweiligen Armes 252 in einer zur Drehachse  sich vom ringférmigen Abschnitt 322 radial nach aussen
des Zwischengliedes 220 radialen Ebene. Beziiglich des ent- erstrecken, allerdings wesentlich weniger weit als die Arme
sprechenden freien Endes 156 bei der Kupplung 110 ist also 324 und 326. Die Abschnitte 328 sind zwischen den Armen
jedes freie Ende 256 um 90° verdreht. Jedes freie Ende 256 10 324 und 326 gleichmiissig verteilt.

weist, wie jedes freie Ende 156 der Kupplung 110, eine Bei der dargestellten Ausfithrungsform erstrecken sich drei
zylindrische Offnung 258 auf, welche sich xial dadurch Klemmschrauben 330 durch die Abschnitte 328 und die
erstreckt. benachbarten Bereiche des ringformigen Abschnittes 322. Es
Die beiden freien Enden 256 sind mit den beiden Augen kann jedoch auch nur eine Klemmschraube vorgesehen und
246 des zweiten Ringgliedes 218 durch zwei Schwenkstifte 15 dazu verwendet werden, einen Keil in einer in der inneren
260 verbunden, welche dargestelltermassen den Schwenk- Bohrung des ringférmigen Abschnittes 322 ausgebildeten
stiften 244 dhneln und jeweils vom zylindrischen Endab- Nut starr zu halten. Grundsétzlich kdnnen die Ringglieder
schnitt des Schaftes eines I6sbar angeordneten Bolzens 316 und 318 gewiinschtenfalls auch auf jede andere bekannte
gebildet sind. Art und Weise jeweils an der zugehdrigen Welle 312 bzw. 314
Die Achsen der beiden Schwenkstifte 260 fluchten wie- 20 befestigt werden. Bei jeder Anbringung ist jedoch darauf zu

derum miteinander, wobei die gemeinsame Achse parallelzu  achten, dass die Symmetrieachse des ersten Ringgliedes 316
einer gemeinsamen Biegeachse der beiden Arme 252 verlduft  und diejenige des zweiten Ringgliedes 318 mit der Langs-
und die gemeinsame Achse der Schwenkstifte 260 sowie die achse der zugehorigen Welle 312 bzw. 314 zusammenfillt.
gemeinsame Biegeachse der Arme 252 sich beiderseits in Vorzugsweise ist das Zwischenglied 320 aus Kunststoff
gleichem Abstand von der radialen Ebene erstrecken, welche 25 hergestellt, insbesondere einem Polyoxymethylenharz, wie
die Drehachse des Zwischengliedes 220 enthilt und senkrecht  beispielsweise dem unter dem Handelsnamen «Celcon» oder

zur Lingserstreckung der Arme 252 gerichtet ist. dem unter dem Handelsnamen «Delrin» bekannten Polyoxy-
Die Verbindung des zweiten Ringgliedes 218 an dessen methylenharz. Jedoch kénnen auch andere Werkstoffe
Augen 246 durch die Schwenkstifte 260 mit den Armen 252 gewiinschtenfalls verwendet werden, wenn sie nur die erfor-
des Zwischengliedes 220 erméglicht Bewegungen und Funk- 30 derlichen, nachstehend erlduterten Eigenschaften aufweisen.
tionen dhnlich denen, welche die durch die Schulterbolzen Im dargestellten Fall ist das Zwischenglied 320 als einstiik-
160 vermittelte starre Verbindung bei der Kupplung 110 kiges Formteil aus einem Polyoxymethylenharz ausgebildet.
erlaubt. Jedoch kann wegen des schwenkbaren Eingriffs der Dabei weist das Zwischenglied 320 einen ringférmigen
Schwenkstifte 260 in die zylindrischen Offnungen 258 der Abschnitt 332 mit einer inneren, zylindrischen Bohrung 334
freien Enden der Arme 252 des Zwischengliedes 220 jeder 35 auf, deren Durchmesser grosser als derjenige der mittleren
Arm 252 wie ein Sprungbrett wirken. Dadurch sind wie- Bohrungen zur Wellenaufnahme der Ringglieder 316 und 318

derum grossere Biegungen der Arme 252 moglich als im Falle  ist, so dass die Welle 312 und/oder die Welle 314 sich axial
der Arme 152 bei der Kupplung 110, deren beide Enden 154 bis in das Zwischenglied 320 hinein erstrecken kann, und
und 156 fest sind. zwar ohne letzteres bei der Aufnahme und dem Ausgleich des

Fig. 18 bis 22 zeigen eine vierte Ausfithrungsform. Die dar- -40 erwidhnten Parallelversatzes und/oder Winkelversatzes und/
gestellte Kupplung 310 kann ein Drehmoment gleichférmig oder Axialversatzes zu beriihren.

von einer ersten Welle 312 zu einer zweiten Welle 314 iiber- Dariiber hinaus weist das Zwischenglied 320 zwei etwa
tragen, und zwar unter Aufnahme und Ausgleich von gegen-  parallele, erste Arme 336 auf, welche dem ersten Ringglied
seitigem Parallelversatz und/oder Winkelversatz und/oder 316 zugeordnet sind. Jeder Arm 336 weist zwei diinne, von
Axialversatz der Langsachsen der Wellen 312 und 314. Die 45 einander weg gewdlbte Mittelabschnitte 337 auf, welche
Kupplung 310 setzt sich im wesentlichen aus drei Teilen einerseits in ein festes Ende 338 {ibergehen, mit welchem der
zusammen, ndmlich einem ersten Ringglied 316 und einem jeweilige Arm 336 am ringférmigen Abschnitt 332 innerhalb

zweiten Ringglied 318, welche jeweils an der ersten Welle312  von dessen axialer Erstreckung befestigt ist, beispielsweise

bzw. an der zweiten Welle 314 befestigt sind, und einem Zwi-  daran angeformt ist, und welche andererseits in ein freies

schenglied 320, welches zwischen den beiden Ringgliedern 50 Ende 340 mit einer durchgehenden, zur Achse des Zwi-

316 und 318 angeordnet und damit verbunden ist. schengliedes 320 parallelen, zylindrischen Offnung 342 iiber-
Die beiden Ringglieder 316 und 318 sind vorzugsweise im gehen. Jedes freie Ende 340 ist im wesentlichen zylindrisch

wesentlichen identisch ausgebildet. Vorzugsweise weist jedes  ausgebildet und axial so lang, wie der zugehdrige Arm 336

Ringglied 316 bzw. 318 eine in axialer Erstreckung gleichblei-  und der ringférmige Abschnitt 332 in axialer Richtung dick

bende Querschnittsgestalt auf, so dass es zunichst durch s5 sind, wobei jedoch die freien Enden 340 dariiber in Richtung
Extrudieren hergestellt werden kann, vorzugsweise aus Alu- auf das erste Ringglied 316 geringfiigig vorstehen, beispiels-
minium oder einer Aluminiumlegierung, wie zum Extru- weise um annédhernd V3 bis Y2 der Dicke der Arme 336 und des
dieren besonders geeignet. Wenn auch eine extrudierbare ringférmigen Abschnitts 332.

Ausbildung bevorzugt ist, so kann jedoch jedes Ringglied 116 Die beiden freien Enden 340 sind mit den beiden Armen
bzw. 118 auch spanabhebend oder durch Giessen oder sonst- 60 324 des ersten Ringgliedes 316 durch zwei Schulterbolzen 344
wie aus jedem geeigneten Material, wie beispielsweise einem  verbunden. Wie besonders deutlich aus Fig. 21 und 22
Eisenmetall oder Kunstharz, hergestellt werden. Wie beson- ersichtlich, sind die Schulterbolzen 344 jeweils im wesent-
ders deutlich aus Fig. 19 hervorgeht, weist jedes Ringglied lichen aufiibliche Art und Weise ausgebildet und weisen sie
316 bzw. 318 einen ringférmigen Abschnitt 322 mit zwei Ver-  jeweils einen zylindrischen Mittelabschnitt 346, einen Gewin-
bindungselemente aufnehmenden Armen 324 auf, welche 65 deendabschnitt 348 und einen verbreiterten Kopf 350 am

sich radial nach aussen erstrecken und einen Winkel von anderen Ende auf. Die zylindrischen Mittelabschnitte 346
etwa 120° einschliessen. Um die Ringglieder 316 und 318 sind drehbar in den zylindrischen Offnungen 342 aufge-
jeweils zur Drehachse symmetrisch zu machen, ist ein dritter ~ nommen, wihrend die Gewindeendabschnitte 348 in Gewin-
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debohrungen 351 eingeschraubt sind, welche sich axial durch
die Arme 324 des ersten Ringgliedes 316 hindurch erstrecken.

Die Verbindung zwischen dem ersten Ringglied 316 und
dem Zwischenglied 320 durch die Verbindungselemente 344
ist auf die Langserstreckung der parallelen Arme 336 und die
Position der am ringférmigen Abschnitt 332 befestigten bzw.
angreifenden Enden 338 der Arme 336 so abgestimmt, dass
ein dem ersten Ringglied 360 von der ersten Welle 312 unmit-
telbar mitgeteiltes Drehmoment zum ringférmigen Abschnitt
332 entlang des einen Armes 336 unter Zug und des anderen
Armes 336 unter Druck iibertragen wird. Wenn das erste
Ringglied 316 in Fig. 19 im Uhrzeigersinn gedreht wird, dann
ist der rechts obere Arm 336 auf Druck und der links untere
Arm 336 auf Zug beansprucht. Bei Umkehr des Drehsinns
des ersten Ringglieds 316 wechseln diese Beanspruchungen
der Arme 336.

Wenn die Achsen der beiden Ringglieder 316 und 318 mit-
einander fluchten, dann weist das Zwischenglied 320 eine
Achse auf, welche damit zusammenfallt. Mit dieser Achse
fallt die Achse des ringférmigen Abschnitts 332 zusammen,
wobei die Liangserstreckung der parallelen Arme 336 so
gerichtet ist, dass dadurch in Langsrichtung iibertragene
Kriifte im wesentlichen tangential zur Achse des Zwischen-
gliedes 320 wirken. Die Dicke der Mittelabschnitte 337 jedes

12

Enden 340 der Arme 336 angreifen, wozu beispielsweise ein
Befestigungselement radial durch jedes freie Ende 340 und
das zugehorige Verbindungselement 344 gesteckt werden
kann.

s Das Biegen der Arme 336 in axialer Richtung nimmt jeg-
lichen Winkelversatz der Achse des Zwischengliedes 320
beziiglich der Achse des ersten Ringgliedes 316 um eine zur
Richtung der Lingserstreckung der Arme 336 senkrechte
Achse auf. Auch gleicht dieses Biegen der Arme 336 in axialer

10 Richtung jeglichen Axialversatz aus. Sowohl der Winkelver-
satz als auch der Axialversatz kann in beiden Richtungen std-
rungsfrei erfolgen, und zwar wegen der axialen Vorspriinge
der freien Enden 340 des Zwischengliedes 320. Jeder derar-
tige Vorsprung kann von einer gesonderten Unterlegscheibe

15 oder von einem Teil des jeweiligen Verbindungselements
bzw. Schulterbolzens 344 vermittelt werden, was die Herstel-
lung des Zwischengliedes 320 durch Extrudieren erleichtert.

Das Zwischenglied 320 weist ausserdem zwei weitere, im
wesentlichen parallele Arme 352 auf, welche so angeordnet

20 sind, dass ihre Langserstreckung im wesentlichen senkrecht

zu derjenigen der ersten Arme 336 gerichtet ist. Jeder zweite
Arm 352 ist dhnlich wie die ersten Arme 336 ausgebildet und
weist zwei voneinander weg gebogene Mittelabschnitte 353
auf, welche einerseits in ein am ringférmigen Abschnitt 332

Armes 336 in axialer Richtung ist betrichtlich geringer als die 25 befestigtes bzw. angeformtes Ende 354 und andererseits in

Lingserstreckung des jeweiligen Arms 336, jedoch wesentlich
grosser als die gemeinsame Breite der beiden Mittelabschnitte

337 des jeweiligen Armes 336 in radialer Richtung. Demzu-
folge und deswegen, weil die Drehmomentiibertragung vom

ersten Ringglied 316 zum Zwischenglied 320 entlang einer die 30

Lingserstreckung der gewdlbten Mittelabschnitte 337 der
Arme 336 im wesentlichen zweiteilenden Linie erfolgt, kann
eine geringfiigige, begrenzte Deformation geschehen, und
zwar entweder nach innen aufeinander zu unter Zug oder

ein freies Ende 356 mit einer durchgehenden, zylindrischen
Offnung 358 zur Aufnahme eines Verbindungselements 360
iibergehen. Jedes Verbindungselement 360 ist &hnlich den
Verbindungselementen bzw. Schulterbolzen 344 ausgebildet
und weist einen zylindrischen Mittelabschnitt 362, einen
Gewindeendabschnitt 364 verminderten Durchmessers und
einen Kopf 366 am anderen Ende auf. Die zylindrischen Mit-
telabschnitte 362 der Schulterbolzen 360 sind in den zylindri-
schen Offnungen 358 drehbar aufgenommen, wihrend die

nach aussen voneinander weg unter Druck. Eine solche Lan- 35 Gewindeendabschnitte 364 in Gewindebohrungen einge-

gung des jeweils auf Zug beanspruchten Armes 336 und Stau-
chung des jeweils auf Druck beanspruchten Armes 336
erfolgt im allgemeinen nur, wenn sich das iibertragene Ein-
gangsdrehmoment dndert. Somit wird ein gleichformig auf-
gebrachtes Eingangsdrehmoment, welches dem ersten Ring-
glied 316 mitgeteilt wird, ebenfalls gleichférmig zum ringfor-
migen Abschnitt 332 des Zwischenglieds 320 iibertragen.
Zusitzlich zu ihrer Nachgiebigkeit in Langsrichtung kénnen
sich die Arme 336 auch biegen. Im dargestellten Fall ist das

schraubt sind, welche sich axial durch die Arme 324 des
zweiten Ringgliedes 318 erstrecken.

Die Verbindung des zweiten Ringgliedes 318 mit dem Zwi-
schenglied 320 durch die Verbindungselemente 360 ist auf die

a0 Lingserstreckung der beiden parallelen Arme 352 und die

Position des Angriffs der festen Enden 354 derselben am
ringférmigen Abschnitt 332 derart abgestimmt, dass ein dem
ringformigen Abschnitt 332 iiber die ersten Arme 336 mitge-
teiltes Drehmoment zum zweiten Ringglied 318 entlang des

Biegen in radialer Richtung leichter als das Biegen in axialer 45 einen Armes 352 unter Zug und entlang des anderen Armes

Richtung moglich, und zwar aufgrund der geschilderten rela-
tiven Abmessungen der Mittelabschnitte.

Durch die Verbindung der freien Enden 340 und der festen
Enden 338 der Arme 336 hat eine Auslenkung der Arme 336
in radialer Richtung eine Translationsbewegung in der zur
Lingserstreckung der Arme 336 etwa senkrechten Querrich-
tung zur Folge. In diesem Zusammenhang ist darauf hinzu-
weisen, dass die die Achse des Zwischengliedes 320 enthal-
tende, zur Richtung der Lingserstreckung der parallelen
Arme 336 senkrechte Ebene die Arme 336 zweiteilt, so dass
bei jedem Arm 336 auf einer Seite der Ebene genauso viel
Material vorliegt wie auf der anderen Seite der Ebene. Die
Translationsbewegung ist von einer Schwenkbewegung der
freien Enden 340 der Arme 336 mit ihren zylindrischen Off-
nungen 342 auf den zylindrischen Mittelabschnitten 346 der
Verbindungselemente 344 und einem Biegen der Arme 336 an
deren festen Enden 338 begleitet. Die gegenseitige Schwenk-
barkeit der Verbindungselemente 344 und der freien Enden
340 der Arme 336 ermoglicht es, dass letztere sich jeweils wie
ein Sprungbrett verhalten kdnnen. Auf diese Weise sind gros-
sere Biegungen moglich. Wenn nur ein geringerer Parallel-
versatz aufgenommen und ausgeglichen zu werden braucht,
dann kénnen die Befestigungselemente 344 fest an den freien

352 unter Druck iibertragen wird. Wenn der ringformige
Abschnitt 332 des Zwischengliedes 320 in Fig. 19 im Uhr-
zeigersinn gedreht wird, dann ist der links obere Arm 352 auf
Zug und der rechts untere Arm 352 auf Druck beansprucht.

50 Bei Umkehr des Drehsinns des Zwischengliedes 320 wechseln

diese Beanspruchungen der Arme 352.

Durch die Arme 352 in Lingsrichtung iibertragene Krifte
wirken im wesentlichen tangential zur Achse des Zwischen-
gliedes 320. Die Dicke jedes Armes 352 in axialer Richtung ist

ss wesentlich geringer als seine Lingserstreckung und

betriichtlich grosser als die Summe der Breiten seiner Mittel-
abschnitte 353 in radialer Richtung. Demzufolge und weil die
Drehmomentiibertragung vom ringformigen Abschnitt 332
zum zweiten Ringglied 318 entlang einer Linie erfolgt, welche

60 die Lingserstreckung der gewdlbten Mittelabschnitte 353 der

Arme 352 zweiteilt, kann eine geringfiigige, begrenzte Defor-
mation aufgrund von Verdnderungen des libertragenen
Drehmoments stattfinden. Jedoch wird ein gleichférmig dem
ringformigen Abschnitt 332 des Zwischengliedes 320 mitge-

¢s teiltes Eingangsdrehmoment gleichformig dem zweiten Ring-

glied 318 iibertragen. Die Arme 352 konnen sich ldngen oder
verkiirzen und biegen. Im dargestellten Fall ist das Biegen in
radialer Richtung leichter als das Biegen in axialer Richtung



moglich, und zwar wegen der geschilderten relativen Abmes-
sung der Mittelabschnitte 353.

Die Verbindung der freien Enden 356 und der festen
Enden 354 der Arme 352 fiihrt bei radialer Richtung der

649 353

gungen in Abhéngigkeit vom Drehwinkel der Kupplung 310
betrachtet. Winkelversatz zwischen den Wellen 312 und 314
wird durch das Biegen um zwei zueinander senkrechte Biege-
achsen aufgenommen und ausgeglichen, wobei wiederum

Arme 352 zu einer Translationsbewegung in der zur Langser- s wahrend einer Umdrehung der Kupplung 310 die Drehbewe-

streckung der Arme 352 etwa senkrechten Querrichtung,
welche im wesentlichen senkrecht zur Richtung der Transla-
tionsbewegung ist, die die Arme 336 vermitteln. In diesem
Zusammenhang ist darauf hinzuweisen, dass die die Achse
des Zwischengliedes 320 enthaltende, zur Lingserstreckung
der parallelen Arme 352 senkrechte Ebene die Arme 352
zweiteilt, so dass bei jedem Arm 352 auf einer Seite der Ebene
im wesentlichen gleich viel Material vorhanden ist wie auf
der anderen Seite der Ebene. Die Translationsbewegung ist
von einer Schwenkbewegung der freien Enden 356 der Arme
352 mit ihren zylindrischen Offnungen 358 auf den zylindri-
schen Mittelabschnitten 362 der Verbindungselemente 366
und einem Biegen der Arme 352 an deren festen Enden 354
begleitet. Das schwenkbare Zusammenwirken der Verbin-
dungselemente 360 und der freien Enden 356 der Arme 352
ermdglicht es letzteren, wie ein Sprungbrett zu wirken,
dhnlich wie bei den Armen 336 der Fall. Dadurch sind gros-
sere Biegungen moglich. Wenn nur ein geringerer Parallel-
versatz aufgenommen und ausgeglichen zu werden braucht,
dann kdnnen die freien Enden 356 der Arme 352 und die Ver-
bindungselemente 360 gegenseitig fixiert sein, wozu bei-
spielsweise ein Befestigungselement radial durch jedes Ende
356 und das zugehdrige Verbindungselement 360 gesteckt
werden kann.

Das Biegen der Arme 352 in axialer Richtung nimmt jeg-
lichen Winkelversatz der Achse des Zwischengliedes 320
beziiglich der Achse des zweiten Ringgliedes 318 um eine zur
Lingserstreckung der Arme 352 senkrechte Achse auf.
Dariiber hinaus gleicht das Biegen der Arme 352 in axialer
Richtung jeglichen Axialversatz aus. Sowohl der Winkelver-
satz als auch der Axialversatz kann stérungsfrei in beiden
Richtungen erfolgen, und zwar wegen der axialen Vor-
spriinge der freien Enden 356 des Zwischengliedes 320.

Die Funktionsweise der Kupplung 310 ergibt sich aus der
vorstehenden Schilderung. Solange wie das von der Ein-
gangswelle 312 abgegebene Eingangsdrehmoment gleich-
férmig ist, wird ein gleichférmiges Drehmoment zur Aus-
gangswelle 314 iibertragen und bleiben die Arme 336 sowie
352 in einer festen Langungs- bzw. Stauchposition, je nach
dem, ob die vom jeweiligen Arm 336 bzw. 352 iibertragenen
Kriifte Zug- oder Druckkrifte sind, wobei die jeweilige Lin-
gung bzw. Stauchung von der Grosse der jeweils libertra-
genen Krifte abhingt. Verdndert sich das Eingangsdrehmo-
ment, dann kdnnen sich die Arme 336 und 352 weiter lingen
bzw. verkiirzen, um die jeweilige Drehmomenténderung
nachgiebig zu absorbieren. Die Kupplung 310 dimpft also
auf diese Weise abrupte Drehmomentinderungen weg, was
bei vielen Anwendungen wiinschenswert ist. Die Flexibilitat
bzw. Nachgiebigkeit der Arme 336 und 352 in deren Lings-
richtung ist begrenzt und hort dann auf, wenn die jeweils auf
Zug beanspruchten Arme 336 und 352 so weit gestreckt sind,
dass ihre normalerweise nach aussen gewdibten Mittelab-
schnitte 337 bzw. 353 parallel zueinander und zur Lingsachse
des jeweiligen Arms 336 bzw. 352 verlaufen. Die geschilderte
Armausbildung vermittelt also nur eine begrenzte Lingsbe-
wegung.

Die Translationsbewegungen in zwei zueinander senk-
rechten radialen Richtungen, welche die parallelen Arme 336
und 352 vermitteln, dienen zur Aufnahme und zum Ausgleich

gung in einer Richtung eine sinusférmige Amplitude hat,
welche mit einer dhnlichen sinusformigen Amplitude der
Drehbewegung um die orthogonale Achse ausser Phase ist.
Wenn nur ein Axialversatz vorliegt, dann wird dieser nor-

10 malerweise durch entsprechende Anbringung der Kupplung

310 auf den Wellen 312 und 314 ausgeglichen. Jedoch ermég-
licht das Biegen der Arme 336 und 352 eine solche Anbrin-
gung der Kupplung 310, dass auch ein erst im Betricb auftre-
tender, beispielsweise aus Wirmeausdehnungen resultie-

15 render Axialversatz aufgenommen und ausgeglichen werden

kann. Dieses ist insbesondere wichtig, wenn Axialversatz mit
Parallelversatz und/oder Winkelversatz kombiniert ist.

Fig. 23 veranschaulicht eine Variante der Kupplung 310, so
dass dieselbe grosseren Axialversatz aufnehmen und aus-

20 gleichen kann. Wie dargestellt, besteht die Abwandlung

einfach darin, dass statt der beiden Schulterbolzen 344 l4n-
gere Schulterbolzen 344’ verwendet werden.

Letztere weisen, &hnlich wie die Schulterbolzen 344,
jeweils einen zylindrischen Mittelabschnitt 346/, einen

25 Gewindeendabschnitt 348’ verminderten Durchmessers und

einen vergrdsserten Kopf 350’ am anderen Ende auf. Aller-
dings ist der Mittelabschnitt 346/ jedes Schulterbolzens 344
ldnger als der Mittelabschnitt 346 jedes Schulterbolzens 344,
so dass das Zwischenglied 320 sich zwischen dem Gewinde-

30 endabschnitt 348/, welcher in die zugehdrige Gewindeboh-

rung 351 des entsprechenden Armes 324 des ersten Ring-
gliedes 316 eingeschraubt ist, und dem Kopf 350’ des jewei-
ligen Schulterbolzens 344* geringfiigig axial bewegen kann.
Zusitzlicher Axialversatz kann durch entsprechende

35 Abwandlung der Schulterbolzen 360 aufgenommen und

ausgeglichen werden, jedoch ist es bevorzugt, nur ein Paar
verldngerter Schulterbolzen 344’ zu verwenden, damit das
andere Paar von Schulterbolzen 360 im Hinblick auf die Posi-
tion des Zwischengliedes 320 zwischen den Ringgliedern 316

40 und 318 im Betrieb stabilisierend wirken kann.

Fig. 24 veranschaulicht eine weitere Variante der Kupp-
lung 310, und zwar ist die starre Befestigung der Ringglieder
316 und 318 an der jeweiligen Welle 312 bzw. 314 abgewan-
delt. Wie dargestellt, ist das erste Ringglied 316 durch ein

45 Ringglied 316’ mit Abschnitten 328 ersetzt, welche nicht

aufgebohrt und mit Innengewinden versehen sind, um
Klemmschrauben 330 aufzunehmen, wie bei den Abschnitten
328 der Ringglieder 316 sowie 318 der Fall. Stattdessen ist der
dritte Arm 326 des ersten Ringgliedes 316/ bei 368 radial in

s0 zwei Hilften aufgeschlitzt und sind zwei Schrauben 370 vor-

gesehen, welche zwei Offnungen 372 im Arm 326’ so durch-
setzen, dass beim Anziehen der Schrauben 370 die beiden
Hilften des Armes 326’ aufeinanderzu gezogen werden und
die Welle 312, auf welcher das erste Ringglied 316/

s5 angeordnet ist, fest umschlossen wird. Durch Losen der

Schrauben 370 wird dieser Sitz des ersten Ringgliedes 316
auf der ersten Welle 312 aufgehoben, so dass das erste Ring-
glied 316’ von der Welle 312 abgezogen werden kann. Auch
das zweite Ringglied 318 kann durch ein abgewandeltes, ent-

60 sprechend dem Ringglied 316/ ausgebildetes Ringglied

ersetzt werden.

Fig. 25 und 26 veranschaulichen eine weitere Variante der
Kupplung 310, und zwar beziiglich der Zwischengliedausbil-
dung. Bei dem dargestellten Zwischenglied 320’ sind die

jeglichen Parallelversatzes zwischen den Wellen 312 und 314. s Arme 336’ und 352’ so gestaltet, dass sie sich jeweils um eine

Wiihrend einer Umdrehung der Kupplung 310 erfolgen beide
Translationsbewegungen im wesentlichen in Form von
Sinuswellen ausser Phase, wenn man die Translationsbewe-

grossere Strecke hinsichtlich ihrer Linge verindern konnen,
als bei den Armen 336 und 352 des Zwischenglieds 320
mdglich. Statt der beiden entgegengesetzt zueinander
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gewdlbten Mittelabschnitte 337 bzw. 353 jedes Armes 336 320’ damit und den dritten Arm 326 bzw. 326 auf, jedoch
bzw. 352 weist jeder Arm 336’ bzw. 352/ einen sinuswellen- axial vor den beiden zweiten Schulterbolzen 360 keinerlei
formig verlaufenden Mittelabschnitt 374 bzw. 376 auf, wobei  radiale Vorspriinge. Ahnliche Verhiltnisse liegen beziiglich
die beiden Mittelabschnitte 374 bzw. 376 jedes Paares von des zweiten Ringgliedes 318 und der Schulterbolzen 344 bzw.

Armen 336 bzw. 356’ gemiss Fig. 25 spiegelbildlich zuein- s 344/ sowie 360 vor. Dieser leichte Zugang zu den K&pfen 350
ander angeordnet sind. Bei dieser Ausgestaltung ist die mog- bzw. 350 und 366 der Schulterbolzen 344 bzw. 344’ und 360

liche Lingenanderung der Arme 336" und 352 nicht durch erméglicht die bequeme Verwendung eines Werkzeuges zum
das Ausmass der moglichen Streckung wie bei den Armen Anziehen und Lésen der Schulterbolzen 344 bzw. 344’ und
336 und 352, sondern durch das Ausmass der moglichen 360, um die Kupplung 310 zu montieren bzw. zu demon-

Stauchung begrenzt. Im iibrigen ist das Zwischenglied 320’ 10 tieren. Die Montage der Kupplung 310 an den Wellen 312
so ausgebildet wie das Zwischenglied 320, und es wird genau- und 314 kann daher bequem entweder nach dem Zusam-
so in die Kupplung 310 eingebaut wie das Zwischenglied 320.  menbau oder bei gleichzeitigem Zusammenbau erfolgen,
Wenn auch die Funktionsweise der Kupplung 310 unter wobei im letztgenannten Fall zundchst das erste Ringglied
Bezugnahme auf eine bestimmte feste Verbindung mit einer 316 bzw. 316’ und das zweite Ringglied 318 jeweils an der
antreibenden Welle 312 und einer angetriebenen Welle 314 15 zugehtrigen Welle 112 bzw. 114 oder umgekehrt befestigt
beschrieben worden ist, so kann sie jedoch auch umgekehrt werden. Dariiber hinaus ermdglicht die einfache Zerlegbar-
angeordnet werden, nimlich mit dem zweiten Ringglied318  keit den schnellen Austausch eines verschlissenen Zwischen-
auf der antreibenden Welle 312 und mit dem ersten Ringglied  gliedes 320 bzw. 320" durch ein neues Zwischenglied 320 bzw.
316 bzw. 316" auf der angetriecbenen Welle 114, oder kanndie ~ 320’, wenn dies erforderlich wird.
zweite Welle 314 zur antreibenden und die erste Welle 312 zur 20 Der dritte Arm 326 bzw. 326" an dem ersten Ringglied 316

angetriebenen Welle werden, ohne dass sich die Funktions- bzw. 316’ und an dem zweiten Ringglied 318 dient zum dyna-
weise der Kupplung 310 &ndern wiirde. mischen Auswuchten derselben, was insbesondere bei

Die Kupplung 310 vermittelt besondere Vorteile bei der hochtourigen Anwendungen wiinschenswert ist. Im darge-
Montage auf den Wellen 312 sowie 314. So kdnnen die drei stellten Fall weist jeder dritte Arm 326 eine Gewindebohrung

Hauptbestandteile der Kupplung 310, ndmlich das erste 25 dhnlich den Gewindebohrungen 351 der Arme 324 auf. Diese
Ringglied 316 bzw. 316/, das zweite Ringglied 318 und.das Gewindebohrungen in den dritten Armen 326 sind nicht

Zwischenglied 320 bzw. 320", einfach durch Entfernen der unbedingt erforderlich. Jedoch werden sie vorzugsweise vor-
vier Schulterbolzen 344 bzw. 344’ und 360 demontiert gesehen, um dann, wenn ein genaueres dynamisches Aus-
werden. Die Ausbildung der Ringglieder 316 bzw. 316’ und wuchten verlangt wird, darin Schulterbolzen anordnen zu
318 beziiglich der Schulterbolzen 344 bzw. 344’ und 360 ist 30 konnen.

derart, dass die K6pfe 350 bzw. 350’ und 366 leicht Schliesslich vermittelt die Ausbildung der beiden dusseren
zuginglich sind. So weist das erste Ringglied 316 bzw. 3 16/ Ringglieder 316 bzw. 316’ und 318 der Kupplung 310 mit
zwar die radial abstehenden Arme 324 bzw. 324/ zur Auf- nach aussen abstehenden, radialen Vorspriingen eine vorteil-

nahme der Schulterbolzen 344 bzw. 344" fiir die Verbindung  hafte Ventilatorwirkung, insbesondere bei hochtourigem
der ersten Arme 336 bzw. 336’ des Zwischengliedes 320 bzw. 35 Betrieb, so dass die Kupplung 310 kiihl gehalten bleibt.
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