Hyperbelrider. 1105

Abmessungen der Radkérper:
0, =495"; 9§, =29022'; D, =138,1mm,

8,=404’; 5, —3847; D,=176,4mm.
Derr UTberdeckungsgrad ergab sich bei der Aufzeichnung der Verzahnung zu ¢ = 1,47.
Will man den Winkel g = 75° beibehalten, so miissen die Kopfhohen beider Réader
rerandert werden und zwar wie aus der Beziehung (588) unter Vertauschen der Halb-
wesser o) und g der Tredgoldschen Kreise folgt, am Rade 1 auf:
hy =1(g)® + [20105 + (01)*] €08* B — o
— /97,321 [2-66,4-97,3 + 66,42] cos? 750 97,3 = 5,8 mm
m Rade 2 auf:
h, —166,4% +[2-66,4-97,3 + 97,3*] cos? T5° — 66,4 = 10,5 mm .

Der dabei erreichbare Uberdeckungsgrad ist ¢ = 1,41.

V. Zahnradtriebe fiir geschrinkte Wellen.

Zur Vermittlung der Bewegung zwischen geschréinkten Wellen dienen Schraub-
wetriebe. Sie lassen sich nach Kutzbach [XXV, 3] in reine Schraubgetriebe
(§chneckentriebe) und Schraubwilzgetriebe (zylindrische und kegelige Schrauben-
ider) unterteilen. Im folgenden sind
{iee verschiedenen Arten an Hand der
Grundkorper, auf denen die Verzahnung
mttwickelt wird, besprochen und die
Sdhraubenriider aus den Hyperbel-
iulern hergeleitet, die Schneckentriebe
er fiir sich behandelt.

A. Hyperbelrider.

Die  Grundkérper bilden Um-
irehungshyperboloide, Abb. 1956,
lte durch Drehen der gemeinschaft-

Abb. 1956. Hyperbelrader.

lichen Erzeugenden £ um die Achsen I und 7/ entstehen und die unter gewissem

Clleiten, aber unter standiger Berithrung lings der Linie E sich aufeinander abwilzen.

Diie Wellen sind in der Lage dargestellt, dafi ihr kiirzester Abstand @ im Aufrif in

richtiger Grofle erscheint, im Grundril zum scheinbaren Schnittpunkt O wird. £ geht

chenfalls durch O, hat die Abstande a; und a, von I und /7 und teilt im Grundrif} den
Rétscher, Maschinenelemente 70



