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FINFTER ABSCHNIT .

Die Bewegungsmechanismen .

Einleitung .

Die Maschinen bestehen theils aus unbeweglichen , theils aus

beweglichen Bestandtheilen , die ersteren dienen als Stützpunkte für

die letzteren . Es sind die Zapfenlager , Axenhalter , Führungslineale
und Maschinengestelle . Die beweglichen Bestandtheile dienen aur

Fortleitung , Vebertragung , Verwandlung und Regulirung der Bewe -

gungen . In diesem Abschnitt werden vorzugsweise die zur Ver -

wandlung und Regulirung der Bewegungen dienenden Mechanismen

behandelt . Ein Mechanismus zur Verwandlung einer Bewegung in

eine andere besteht aus wenigstens zwei Bestandtheilen , von denen

jeder nur eine gewisse einfache Bewegung zu machen vermag , die

aber mit einander in der Weise in Zusammenhang gebracht sind ,
dass durch die Bewegung des einen die Bewegung des andern her -

vorgebracht wird . Die einfachen Bewegungen der Elementarbestand -

theile einer Maschine sind : 1) die geradlinig fortschreitende , 2) der

garadlinige Hin - und Hergaug , 3) die gleichgerichtete Drehung ,

4) die Hin - und Herdrehung . Ausser diesen könnte man noch

krummlinige Bewegungen in Betrachtung ziehen , was wir jedoch
unterlassen wollen , weil diese Bewegungen doch nur ausnahmsweise

vorkommen .

Bezeichnen wir die geradlinig fortschreitende Bewegung mit a,
den geradlinigen Hin - und Hergang mit b, die continuirlich drehende

mit e , den bogenförmigen Hin - und Hergang mit d, so ist klar ,
dass die folgenden 16 Bewegungsverwandlungen möglich sind :
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a in a oder in b, c, d

allein es ist klar , dass es möglicher Weise von jeder dieser 16

Arten von Verwandlungen eine nicht bestimmbare Anzahl von

Varietäten gibt .
Es werden nun in Folgendem sehr viele von den bis jetzt er -

fundenen Bewegungsverwandlungen beschrieben , und wo es nöthig
ist theoretisch behandelt , allein nicht in der Reihenfolge , welche

durch obiges Schema dargestellt ist , sondern in einer für das Ver -

ständniss angemessenen Folge . Zwei Arten von Bewegungsverwand -
lungen sind es , die in der Mechanik vorzugsweise vorkommen , nämlich

die Verwandlungen
e in c und c in b

und mit der Erklärung derselben wollen wir beginnen .

NRädertberſhee .

Zur Verwandlung einer continuirlich drehenden Bewegung einer

Axe in eine continuirlich drehende einer zweiten Axe dienen am

häufigsten Räderwerke . Da wir die Form der Zähne bereits in der

Verzahnungstheorie bestimmt haben , so erübrigt uns nun noch die

Beschreibung und Erklärung verschiedener Räderzusammenstellun gen
für verschiedene Zwecke .

Gewöhnliche Stirnräder zur Verbindung zweier zu einander

parallelen Axen .

Fig . 5 , Tafel XVIII . Das Charakteristische der Bewegungen
solcher Räder ist : I ) die Geschwindigkeiten der Theilrisse der Rä -
der sind gleich gross , 2) die Drehungsrichtungen sind entgegen -
gesetzt , 3) die Umdrehungen der Räder in einer Minute verhalten
sich umgekehrt wie die Halbmesser und auch umgekehrt , wie die
Anzahl der Zähne .

Gewöhnlicht Kegelräder zur Verbindung zweier Aren , die ſich ſchneiden.

Fig . 6, Tafel XVIII . Auch hier gelten die für Stirnräder be -
stehenden geometrischen Beziehungen .
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