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DRESDEN Getriebestrukturierung
Nun kommt der russischen Wissenschatftler

L. V. ASSUR

zu Wort, dessen

Gliedergruppen-Konzept

zur Strukturierung der Koppelgetriebe fur

APPROX fur Windows

verwendet wird.

Literatur: Assur, Leonid Vladimirovich (1878-1920)
Untersuchung ebener Mechanismen mit niederen Paaren
unter dem Gesichtspunkt ihrer Struktur und Klassifikation

(Ubersetzung des russischen Originaltitels)

Akademie der Wissenschaften der UdSSR, 1952
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Gliedergruppen 1. Klasse nhach ASSUR

Antrieb RR (Kurbelantrieb)

MName Wert |Einheit | Drehgelenk R zwischen Gestell 1 und Kurbel 2
Drehgelenk R zwischen 2 und Anschluss A, H
*AD 0 mm
Al 0 mm v i
L2 20 mm
FAD
¥AD beliebig -
X
| oKk | [ abbruch | [<<




TECHNISCHE
BEE‘EEDRESJT” Gliedergruppen 1. Klasse nach ASSUR -
Antrieb PR (Gleitsteinantrieb)

" .
Abmessungen Antrieb [PR] [ 25

MName Wert Einheit
g2 A0 mm
alpha 0 Grad

0 == alpha = 180

oK Abbruch |




TECHNISCHE
B’R“E‘é%“dm Gliedergruppen 1. Klasse nach ASSUR

Antrieb TR (Kolbenantrieb)

-
Abmessungen Antneb [TR]
Mame Wert |Einheit |
*A0 0 mm
wAD 0 mm
*xH0 -40 mm
yHO 25 mm
L2 73 mm
LH 36 mm
delta 344 (arad
BB 1
¥AD beliebig
| ok | | Apbruch |




TECHNISCHE
B’R“E‘é%“hlm Gliedergruppen 2. Klasse nach ASSUR

1-punktig gesteuerter Dreigelenkbogen RRR

Bezemhnung Wert |E|nhE|t :
xB0 90 mm L K(3)
'yB0 0 mm '
L3 75 mm
L4 55 mm
BEB1 1
x3K 35 mm
3K 20 mm
x48 30 mm
y4S 20 mm
| beta3k 0 Grad -
4 [ }
¥B0 beliebig
E OK ] | Abbruch | |<:<: |

Kurbelschwingen DGB



@ DRESDEN Gliedergruppen 2. Klasse nach ASSUR

1-punktig gesteuerter Dreigelenkbogen RRP

Elﬂbmmungen 1. DGE [RR |

u Bezeichnung |\Wert |Einheit |
L3 50 mm ¥i
ed 10 mm
‘gam4 30 Grad
BB1 1
x3K 39 mm
yak 28 mm
| x45 -10 mim
vdS -15 mm
beta3K 0 Grad ey
betad S 0 Grad
L3=0
| ok | [ aebruch | [«

Schubkurbel DGB



@ DRESDEN Gliedergruppen 2. Klasse nach ASSUR

1-punktig gesteuerter Dreigelenkbogen RPR

e I =

i Bezeichnung IEIFII"IEIT.
xB0 mm

| yB0 mm

ed mm
'BB1
x3K
K
*45
y4S
betadk
betad$S

¥B0 beliebig

oK | | awbruch | [«

Kurbelschleifen DGB
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@ DRESDEN Gliedergruppen 2. Klasse nach ASSUR I_" V
1-punktig gesteuerter Dreigelenkbogen RPP

IC Abmessungen 1. DGB [RPP] 23]
Bezeichnung|Wert |Einheit |
ed -10 mim
gamd 90 Grad
x3K -5 mim
yaK -10 mim
¥45 2.5 mim
y45 7.5 mim
betaik 0 Grad
betadS 0 Grad
ed beliebig
OK | | aApbuch | [«
| - - J

Doppelschieber DGB



@ DRESDEN Gliedergruppen 2. Klasse nhach ASSUR

2-punktig gesteuerter Dreigelenkbogen RRR

Bezeichnung|Wert IEinheit I
-3 130 mm ¥i
L4 140 mm
'BB1 1
| %3K 100 mim
3K 40 mm
| %45 30 mm
ydS -50 mm
‘betadk 0 Grad
betadS 0 Grad
L3=0
| ok | [ awbruch | [«
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Gliedergruppen 1. Klasse und 2. Klasse

Drehgelenk R zwischen Gestell 1 und Kurbel 2 Schubgelenk P zwischen Gestell 1 und Gleitstein 2 Kolbengelenk T zwischen 1 und Kolben Il
Drehgelenk R zwischen 2 und Anschluss A, H Drehgelenk R zwischen 2 und Anschluss A, H Drehgelenk R zwischen Il und 2

Y& RR Vi

H
A
1 2
2
¥ @
\tp
x5 ‘
yi\o .
45 ® ~4 ‘%
-1 1 {/ - t ’[ .
X X
* fo > X Ho Ao
Kurbelantrieb Gleitsteinantrieb Kolbenantrieb
v4 RRR y |
K@) ¥i
&
%4
YBO
¥Bao
X %
Kurbelschwingen-DGB *Bo Schubkurbel-DGB Kurbelschleifen-DGB ~ *Bo
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Einfuhrungsbeispiel 1 zur Getriebeanalyse

a1 Moe | R@ S| ] b

-30 -20 -10 0 10 20 30 40 50 60 70 a0 20 100 110 120 130 140 150 160 170

T 804 y

5 Hier bitte eintragen!

704

6] Struktur des Getriebes: RR ...

604

554

ol Abtrieb__s

454 6 1
404 i

| Schnitt 2/3 3 Sehnitt 3/5

304

I Sl

204

154 2

104 2

51

0 N

5] Antrieb? 1 4 Gliedergruppe 1. Klasse:
104 Zweigelenkglied RR : Glied 2
153 Gliedergruppe 2. Klasse:
-204 Erster Dreigelenkbogen RRR: Glieder 3 und 4
25 Zweiter Dreigelenkbogen RRP: Glieder 5 und 6
-304 Bo
251 Hinweise: 1

«0] - Gliedergruppen 1. Klasse nach ASSUR bestehen aus einem Getriebeglied mit zwei Anschlussgelenken.
5] - Gliedergruppen 2. Klasse aus zwei in einem Gelenk verbundenen Gliedern und zwei Anschlussgelenken.
=] - Getriebeglied 3 st das Koppeldreieck ABK(3).

=1 = Gelenk A steuert Uber eine Kreisbahn den ersten, K(3) Uber eine Koppelkurve den zweiten Dreigelenkbogen.

(=1

=

-604
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Einfuhrungsbeispiel 2 zur Getriebeanalyse
P blb| R¢5| B kel
—2|U —1ID 0 1.0 %U 3.0 A-ID 5.0 B.U ?I[J 8.0 Q.D 1 IUD 1 :1 1] 1|20 1 I30 1 11-0

& ’ Hier bitte eintragen!

. Struktur des Getriebes: RR ... |

60 w0, Q2-S(4)

-

. Schﬁwinge 6, Abtrieb
45

407 Schnitt 2/3

357 e ©

C

304

25 Q=A

204

154 s

10

o Antrieb

0 ,;“’

. Ao Schwinge 4 Q1 steuert die Koppel 5,
. Q2 steuert die Schwinge 6.
154
204
- Gliedergruppe 1. Klasse:

Zweigelenkglied RR: Glied 2 Bo e

-304 o)
- Gliedergruppe 2. Klasse: '

403

-45]

Erster Drei
Zweiter D

elenkbogen RRR: Glieder 3 und 4, Steuerpunkt Q=A(2)
B, 2-pkt. gest. RRR: Glieder 5 und 6, 1. Steuerpunkt Q1=K(3), 2. Steuerpunkt Q2=S(4)
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EINGABEN fiir EINFUHRUNGSBEISPIEL 1

ABMESSUNGEN

> Abmessungen des ersten Antriebes:
x-Koord. AQ 0 mm
y-Koord. AD 0 mm
Kurbellange L2 30 mm

> Abmessungen des 1. Dreigelenkbogens:

x-Koord. BO 70 mm
y-Koord. BO -30 mm
Lange L3 60 mm
Lange L4 80 mm
x-Koord. K(3) 75 mm
y-Koord. K(3) -40 mm

]IBE'."'.—EEFEiEh
> Abmessungen des 2. Dreigelenkbogens:

Exzentr. e 20 mm
Winkel gamma 0 Grad
Lange L5 50 mm

Bew.-Bereich
AMTRIEESPARAMETER
= Globale Parameter:

Antriebssteuerung = diskret
Getriebestellungen=1
> Steuerparameter des ersten Antriebes:
GST w in rad/s

@ in Grad o in rad/s®

| 120 1 0

-EINGABEN fiir EINFUHRUNGSBEISPIEL 2

ABMESSUNGEN

= Abmessungen des ersten Antriebes:
x-Koord. AO 0 mm
y-Koord. AD 0 mm
Kurbelldnge L2 30 mm

> Abmessungen des 1. Dreigelenkbogens:

x-Koord. BO 70 mm
y-Koord. BO -30 mm
Lange L3 60 mm
Lange L4 80 mm
x-Koord. K(3) 75 mm
y-Koord. K(3) -40 mm
x-Koord. 5(4) 80 mm
y-Koord. 5(4) -40 mm

Bew.-Bereich

> Abmessungen des 2. Dreigelenkbogens:
Lange LS 70 mm
Lange LB 60 mm
Bew.-Bereich
ANTRIEBSPARAMETER

> Globale Parameter:
Antriebssteuerung = diskret

Getriebestellungen=1

> Steuerparameter des ersten Antriebes:
GST o inGrad Wwinrad/s
1 120 1

o in rad/s*

Hll/

o



Analyseaufgaben 2 und 3

Getriebeschema und Eingabewerte

G RAST_LUAPX - Getrcbeschema

i

| 2
110

100

-100

o

ADG| B b

Getriebeschema 3

Hll/

Analysebeispiel 2
Getriebestruktur

= Antrieb =
Glied-Mummer = 2

= Erster Dreigelenkbogen =
Glied-Nummer Koppel = 3
Glied-Mummer Schwinge = 4
Erster Steuerpunkt Q1 = A2)

= Zweiter Dreigelenkbogen =
Glied-Mummer Koppel = &
Glied-Mummer Schwinge = 6

Erster Steuerpunkt Q1 = K(3)

Abmessungen
= Abmessungen des Antriebes:

x-Koord. Al 0 mm
y-Koord. Al 0 mm
Kurbellange L2 65 mm
= Abmessungen des 1. Dreigelenkbogens:
x-Koord. BO 130 mm
y-Koord. B0 0 mm
Lange L3 140 mm
Lange L4 100 mm
x-Koord. K(3) 80 mm
y-Koord. K(3) 40 mm
Bew_-Bereich

= Abmessungen des 2. Dreigelenkbogens:

x-Koord. CO 185 mm
y-Koord. CO 105 mm
Lange L5 90 mm
Lange L6 140 mm
x-Koord. 5(B6) 140 mm
y-Koord. S(6) 0 mm

Bew -Bereich

Antriebsgrofien
> Globale Parameter:

Antriebssteuerung = diskret
Getriebestellungen = 100

= Steuerparameter des Antriebes:
Getriebestellung  Antriebswinkel

1 240 Grad
100 600 Grad

Analysebeispiel 3

Getriebestruktur

= Antrieb =
Glied-Mummer = 2

= Erster Dreigelenkbogen =
Glied-Mummer Koppel = 3
Glied-Mummer Schwinge = 4
Erster Steuerpunkt Q1 = A(2)

= Zweiter Dreigelenkbogen =
Glied-Mummer Koppel = &
Glied-Mummer Schwinge = 6
Erster Steuerpunkt Q1 = K(3)

Abmessungen
» Abmessungen des Antriebes:

*-Koord. AQ
y-Koord. AD
Kurbellange L2

0 mm
0 mm
35 mm

> Abmessungen des 1. Dreigelenkbogens:

Exzentrizitat ed
gamma 4
Lange L3
¥-Koord. K(3)
y-Koord. K(3)
Bew.-Bereich

0 mm
63 Grad
84 mm
28 mm
12 mm

> Abmessungen des 2. Dreigelenkbogens:

®-Koord. CO
y-Koord. CO
Exzentrizitdt eb
x¥-Koord. 5(6)
y-Koord. 5(6)
Bew_ -Bereich

Antriebsgréfien
= Globale Parameter:

Antriebssteuerung = diskret
Getriebestellungen = 100

» Steuerparameter des Antriebes:

-3 mm
60 mm
5 mm
30 mm
0 mm

Getriebestellung Antriebswinkel in Grad

1
100

114
474




TECHNISCHE
UNIVERSITAT
DRESDEN

Konstruktionsschema: Lande-, Reisestellung

Rota tionsa ktuatar

Landestellung

Landeklappe
Reises tellung

Klappenfiihrungsmechanismus einer Boeing 767
Analyseaufgabe 4
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Getriebeschema mit AntriebsgroBen und Abmessungen

-20 -10 0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 110

I 10+
Hochschule fiir Technik ljnd Wirtschaft Dresden Analyseaufgabe 4

Antrieb
(phi 2 = 193 bls 252 Grad) | , Bo xBO = 15 mm :
4

10 mm SE) Klappe 8 in Reisestellung
(beta 8 = 3 Grad)

=104

Abtrieb 8
(Dreigelenkglied S(4), S(8). D)

-15]
-20]
25
304

-35- 1 _—“-—'“"‘ﬁq‘__
xCO = -19 mm \1-

40+

-45 9 xS6 = 110 mm

yS6 =-9,5 mm

S(9)
XS4 =61 mm Klappenfilhrungsmechanismus
554

yS4 =-12,5mm Boelng 767

-604

Analyseaufgabe 4
Boeing 767



Getriebeschema und Animation eines Flugzeugfahrwerkes

Tragflache

Kniehebelstellung CI:

Eingefahrenes Fahrwerk wahrend des Fluges

Ausgefahrenes Fahrwerk im Landeanflug
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Getriebeschema mit AntriebsgroBen und Abmessungen

-100 40 & -T0 -0 -50 -40 -30 -20 -10 g 1 x 3
]
: A
354
H
30
251 Kolbenantrieb 2
20
Xs4 = 86,05 mm *
154 Ao
Ys4= 13,59 mm L= 17,5mm | _+" 3 o
10 Sy
2
: Glied 3
0 3T A o
T A
52 L= 41,3mm
10 i Ly = 33,5mm

7 W= 64 mm

-154

Weng = 44 mm

20

-25]

Lg= 31,6 mm
-304 B -] e
‘.‘.:}
-351 Xgo = -92,5 mm Xgg = 71 mm
yCO = '31 mm yse = O

40+

45

-504

XBo =19 mm
Ygo = -31,5 mm

Analyseaufgabe 5
AIRBUS A330
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Datei-Bezeichnungen bei APPROX fur Windows

... gilt als Empfehlung!
APPROX
............. _AG.apx: Ausgangsgetriebe

............. _SV.apx: Startversion fur den Optimierungsprozess
............. _OP1.apx: Lokales Optimum 1

............. _OP2.apx: Lokales Optimum 2, usw.

............. _OP.apx: Globales Optimum

............. _LV.apx: Praktische Laufversion fur globales Optimum

OPTIMA
.............. opw: Isoflachen fur Optimierungsprozess

.............. ogr: Isoflachen-Grafik-Viewer



