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Dr. Giebel, Meisterschule Glashiitte (Sachs.):

ronsenng on seie 200 1Tigonometrie in der Berechnung der .

Da diese Hemmung vollstandig symmetrisch ist, d. h. die Sekanten
B,A und G F, durch den Ankerdrehpunkt O gehen, ist die Rechnung
fur die ~Ausgangsklaue dieselbe wie fiir die %ingangsh]aue. Ist das
aber nicht der Fall, ist insbesondere die Hebung nicht gleicharmig oder
licgt der Ankermittelpunkt nicht auf der Tangente (genauer: auf der
Sekante), so sind die Verhaltnisse bei Eingang und Ausgang verschieden
und bedirfen einer gesonderten Berechnung,

Manchmal, besonders wenn der Anker nicht mit verschiebbaren
Klauen ausgestattet, also aus einem Stick hergestellt ist, mufl man die
Anker- bzaw, Segmenthohe berechnen. Die Ankerhohe ist die
Hihe h in dem Dreieck By O G. In dem vorliegenden einfachsten Fall
ist dieses Dreieck gleichschenklig; die Schenkel sind r,, der Winkel an
der Spiree B,O'G i+t (v — 8) +» Damit tnte hier zum erstenma: in
Konstruktion und Berechnung der Winkel 4 auf. In dem rechtwinkligen
Direieck B; O U ist

gegeben: Hypotenuse r, = 20412 mm

2 B,O'U =1 =2"2_”= g —% — 31097 13" — 15 = 30054’ 13",

gesucht: Ankathete h
= cos ¢ + ! lgr, =130988
n
h =1, cose + | lgcos e = ‘}?33_5{1 s li
h =17514mm lgh = 1,243 38

[3a man werkstattmalBig nicht be-
quem vom Mittelpunkt aus messen
kann, millt man lieber vom Rande der

Scheibe mit dem Halbmesser r,
[Abb. 20). Diese Sepmenthohe ist
s=h+r
= 17,514 + 20,412
s = 3793 mm.

[Damit sind alle zur genauen Her-
stellung des Ankers und zum Ein-
richten der Hemmung notigen Male
Abb. 29 gefunden:

Achsenabstand EteigBr:d — Anker ¢ = 23,17 mm,
‘Durchmesser des iiuBeren Ankerkreises 2r, = 40,82 mm,
Durchmesser des inneren Ankerkreises 2r; = 38,48 mm,
Durchmesser des Hebungskreises 2p = 16,06 mm,
Segmenthdhe ' s = 37,93 mm.
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Abb. 30.

Diese Aufgabe war ziemlich einfach. Wenn sie vielleicht etwas
verwickelt erschien, so lag das an den eingestreuten Bemerkungen und

Erliuterungen, die aber notwendig waren fiir elne richti :
zum technischen Rechnen. g e rnichtige Elnstellung
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Will man fir den Fall, daB dieselbe Aufgabe mit andereg ul
messungen auftreten konnte, die Arbeit verringern, so empfiehlt gy '
den Halbmesser des Steigrades nicht mit seiner wirklichen e} 1
zufithren, sondern ihn gleich 1 zu setzen. Man muB dann zum Sul
simtliche Lingenmalle mit der jeweiligen Linge dieses Halhy
multiplizieren. \
Nun mige der Leser einige dhnliche Aufgaben selbstiindig |;

Aufgabe 9. Bei einer Graham-Hemmung, deren Ankermi
der Sekante Iie%t, hat das Steigrad 30 Zihne; P
faBit iiber 6'/: Teilungen und der Fall ist ¢ = 118
groB sind der Achsenabstand, der Halbmesser des
und inneren Ankerkreises sowie der des Hebun
bei einer Hebung von 1, 1Y/, 2, 2Y/s und 397
Die gesuchten Werte sind;

c=1286r, r, =0,8484r, 1, = 0,7699 r und
fiir f=- 1% 1/a® 20 e 3
ist p =0,143r 0210r 0273r 0331r 0,383
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Nun wollen wir zu einer umfangreicheren Hemmungsaufgabe ihed —
gehen:
Aufgabe 10. Bei einer Kolbenzahn - Ankerhemmung mit gleichar
Ruhe fafit der Anker iiber 21/: ?tilunim des 15 zahnigglf 5™
Ankerrades. Der Fall ist 1Y/:*, Die Fiihrung ist 2] In

auf den Zahn, zu ¥: auf die Klaue verteilt, :
von 8'/x" kommt mit 2° auf den Zahn, mit 6%s? gy &
Klaue. Die Ruhe ist 1'/:*, der Zugwinkel am Eingang |
am Ausgang 13Y:" Der Ankermittelpunkt liegt 2.,
auflerhalb der Tangente. Es sind die zur Konstrukfiy

notigen Sticke zu berechnen, insbesondere Ach

o=

Halbmesser des Fersenkreises, der drei Ankerkreise I t
der drei Hebungskreise. N ool Ankerki 2
Gegeben: r=1, 2=15 n=2Y, g =112% d=1 } |

a= 3" a, =70 f =20 F =61/s" u=yl

Gesucht: ¢, ry, r,, 1, ILr.. O 9:, Ca ; e
) Dig maBstibliche Zeichnung (Abb. 30) gibt zwar einen Uberbii
uber die Konstruktion, ist aber fiir Einzelheiten zu uniibersichtlich, b

gleich nur die notwendigsten Linien eingezeichnet sind. Wir benutaa] o,
deshalb verzerrte Zeichnungen, die uns einen klareren Einblick in 4

Zusammenhinge gestatten. Abb. 32 zeigt die Eignungsseite. ¢ ]
- X
Aus den gegebenen Grifen finden wir: &
ll'a I-] - }ﬁuu E— H’“‘_ |
cilung t s i 249, ;
Ankerumfassungswinkel 2w =n.t=21/,-249 = 60", X
w == 309, i
Fiihrungswinkel & =% — =120 — 11,0 =101,
am Rade wy = ;'E=3‘Igu1- )
2
an der Klaue ay —?a=?”‘,
I. Berechnung des Achsenabstandes c. | é
c liegt in dem Dreieck OB 0. In diesem ist bekannt: A
r=1, w=30% u=292s® und infolgedessen » = 571/s", !

Nach dem Sinussatz ist:
C:r=8in u:sins

— LT
= T =
. L “in ¥ —!—Z]gsinp=9.9ﬂﬂ~*
Fiir u setzen wir scin Supplement ein, — lgsin » =992600—
" e= 118456 R

lge = n,mﬁi__
2. Berechnung des Ruhekreishalbmessers -

Aus demselben Dreieck O B, O ergibt sich nach dem Sinusate
o r==sin w:sin »

h
+ | 1g sin w = 9,698 41 - Mim

L Sinw
sTg=T1 o = IE_‘in_"'_z 9,92603 = h!:jl
ro= (0,592 84 lgr, =0772M-1}A

3. Berechnung des Fersenkreishalbmessers Iy e

i liegt in dem Dreieck O B, O (Abb. 32). Darin ist bekignt fibe
€=118456r, ry=059284r, o s =yt g = 571/,0 | 20 SI
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Der Winkel bei O ist nicht bekannt, er ist etwas grofer als %4 In
t'.::

denn By liegt nicht auf der Verlingerung von OB, sondern
Kreise a,, der durch B, geht. Die drei oben ge;nnnten St
nugen, um r¢ nach dem Cosinussatz zu berechnen:
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Wir flhren Wissen.



