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abzulegen tiber die grossen Forischritte des vergangenen Jahr- log 1,14 = 0,05690
zehnts. Staunendes Interesse der gesamten gebildeten Well a4 B - 1
fand die bertihmt gewordene Kraftiibertragung Lauffen- Frank- +log ig 3] 11,11382 — 10
furt, die von der Allgemeinen Elektrizititsgesellsechaft Berlin B =
und der Maschinenfabrik Oerlikon unter der Leitung der Chef- | log tir ;g"l_= 1,17072
Ingenieure M. v. Dobrowolski und C. E. L. Brown ausgefiihrt :
worden ist, ?_J”E 19,24 9.28421 ;
Mit dieser grossartigen und kilhnen Leistung hatte die B e e
deutsche Klektrotechnik das Versiiumte nachgeholt und sich mii 2 Num log tg 9,88601 — 10 =37"28
einem Schlage an die Spitze der elektrischen Industrie aller| Diff, 655
Linder gestallt, | <L a=123912' und <[ = 489,
Eingehende Versuche an dieser Anlage zeigten, dass es mig- Formel: re=rv-8inf
lich ist, Effekte von einigen hundert Pferdekriiften mittels hoeh- log e = log » = 1,00817
gespannten Weehselstroms auf eine Entfernung von 178 km mit | -+ log sin B = 9,87107 — 10
ginem Wirkupgsgrad von {ber 756 Proz. zu fiberfragen und am |  re=Num log 0,87924 — 7572
Verwendungsort beliebig zu verteilen. ' Dif. 991 ;

Damit war die Aufgabe der Kraftibertragung und -Verteilung 3 & _ ! : = |
im grossen Stile geldst, und eine neue Epoehe der Elektrotechnik Hiw :;!i.mliei;ec::lnunﬁ_uietfﬂr.Lu;iag.mﬁEﬁﬂr;f;mﬁcﬁreTialhr{JE.serﬂJ,T uha
beginnt. Die charakteristischen Merkmale dieser Epoche sind die | oo pocey 3 s U T
Ausnutzong von milchtigen Wasserkriiften, die Herstellung von |~ e
Kraftcentralen in grossem Massstab und die vielseitige Anwendung |
des Elektromotors. (Sohluss folgt) |
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Ankergangmodell mit Zeitangabe.
(Fortsetzung aus Nr. 16.)

Fortsetzung der Berechnung eines ungleicharmigen
Ankers tiber 4'/y Zithne fiir ein Kolbenzahnrad mit 30 Ziahnen
und 12° Bewegung des Ankers. '

In Nr. 16 wurde zuerst der Winkel berechnet, welcher “die
Zahnhebefliche des Ankerrades einsehliesst (siehe Fig. 1 in Nr. 16).

Danach wurde die Eingriffsentfernung von Rad und Anker be- Fig. b.
rechnet (sishe Fig. 2). Nun folgte die Berechnung des Ruhe-
kreishalbmessers » und des Winkels B (siche gleichfalls Fig. 2). In Bkizze Fig. b ist gegeben: die Eingriffsentfernung von

Alsdann folgte unter Artikel IV die Berechnung des inneren Rad und Anker F=22446 mm, der iussere Radhalbmesser
Ankerhalbkreismessers r; und des Winkels w., welcher die Hebe- R, = 20,35 mm, Winkel B H == 27" 4- 50 — 1049’ — 309 18"

fliiche des Eingangsarmes einschliesst (siehe Fig. 3). . oy - B | : f
V. Berechnung des Hebekreishalbmessers fiir den Kin- Formel: TR 907 — 1570 am 14751
gangsarm, b _E—8 e+P

1 o=
£ 9 ELXR - 3
]ug ) . Ht = (33244
+ log tg Tal_“.-'_':rl' = 10,66 742 — 10

| 0.89986
| log tg E?E S log £ R = 1,63144
?—gﬂ = Num log 9,26842 — 10 =10°31"
i <. a3 = 86922' und B — 64020,
Formel: oy = B, -sin 30°18'

sin 64"20°
log B, = 1,30856
log ra = - log sin J0°18'=9,70288 — 10

1,01144
1 — log sin 64°20' = 995488 — 10
Fig. 4. ra == Num log 1,056566 = 11,39

Diff. 652

In der Skizze Fig. 4 sind gegeben: der Rubhekreishalbmessor | daeanash: o Mg = ﬁg'l_,,i_ﬁ.] ﬂ_‘f{;.]ﬁ.mnm;ﬁ 9107

r== 10,19 mm; der innere Ankerkreishalbmesser = 9,056 mm, | (Fortsatzung folgt.)
und Winkel e, =8%48'. Gesueht wird der Hebekreishalbmesser +,. |
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