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Antriebsvorrichtung an einem elektrisch angetriebenen Vibrationsgerit,

@ Die Erfindung bezieht sich auf eine Antriebsvorrichtung
in einem elektrisch angetriebenen Vibrationsgerat, insbeson-
dere Trockenrasier- oder Massagegerat, mit einem Rotati-
onsmotor (3), der Gber eine umlaufende Nockeneinrichtung
(7) auf einen Schwenkarm (17) einwirkt, der die umiaufende
Bewegung in eine oszillierende Bewegung umwandelt, wo-
bei eine Nockenkontur (51) vorgesehen ist, die von wenig-
stens einer Rolle {13} des Schwenkarmes (15) abgetastet
wird und deren Abstand von der Nockenachse (46) zwischen
den Bewegungsumkehrpunkten eines angetriebenen Vibrati-
onsteiles (8} zwischen einem Maximum und einem Minimum
schwankt. Die Nockenkontur (51) ist so ausgebildet, daR das
zu einem bestimmten Zeitpunkt (1) gewiinschte Maf der
Auslenkung (G;(t)) der oszillierenden Bewegung zu diesem
Zeitpunkt die Nockenkontur (51) bestimmt, indem das ge-
wilnschte MaR der Auslenkung auf dem Nocken (7} um einen
Korrekturwinkel A « versefzt vorgesehen ist, dessen Wert
sich ergibt aus der Nockenstellung bei fehlenden Schwan-
kungen der Motorgeschwindigkeit und/oder Verzerrungen
und der Nockenstellung bei vorhandenen Stérungen.
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Antriebsvorrichtung an einem elektrisch angetriebenen
Vibrationsgerat

Die Erfindung bezieht sich auf eine Antriebsvorrichtung an
einem elektrisch angetriebenen Vibrationsgerdat, insbeson-
dere Trockenrasier- oder Massageger&t, mit einem
Rotationsmotor, der Uber eine umlaufende Nockeneinrichtung
auf einen Schwenkarm einwirkt, der'die umlaufende Bewegung
in eine oszillierende Bewegung umwandelt, wobei eine
Nockenkontur vorgesehen ist, die von wenigstens einer
Rolle des Schwenkarmes abgetastet wird und deren Abstand
von der Nockenachse zwischen den Bewegungsumkehrpunkten
eines angetriebenen Vibrationsteiles zwischen einem
Maximum und einem Minimum schwankt, und ein Verfahren zum
Herstellen einer solchen Nockenkontur.

Aus der EP-0S 45 107 ist es flir Vibrationstrockenrasierer
bekannt, diese mit Hilfe von Rotationsmotoren anzutrei-
ben. Auf der Rotorwelle sind dabei senkrecht zueinander
zwei Nockenscheiben angeordnet, die jede von einer Rolle
abgetastet werden und die Uber ein Hebelgelenksystem das
Untermesser des Trockenrasierers antreiben. Die Kontur des
Nockens hat dabei einen Abstand von der Nockenachse, der
bei der Bewegung des angetriebenen Vibrationsteiles
zwischen den Bewegungsumkehrpunkten zwischen einem Maximun
und einem Minimum schwankt und damit in etwa die Form
eines abgeflachten Kreises oder einer Ellipée hat. Diese
Gestalt der Nockenkontur soll dabei lediglich eine
oszillierende Bewegung des Untermessers herbeifiihren; sie
beachtet nicht Geschwindigkeitsschwankungen l&ngs des
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Bewegungsweges, die durch Schwankungen der Motorumdre-
hungsgeschwindigkeit oder parasitdre Verzerrungen im
mechanischen Teil des Ubertragungsweges verursacht
werden. Infolge dieser einfachen Nockengestaltung bzw. der
Ausformung der Nockenkontur kdnnen die Schneideigenschaf-
ten des Scherkopfes iiber den Bewegungsweg zwischen den
Umkehrpunkten durch die genannten Verzerrungen ungiinstig
beeinflu8t werden.

Ein ginstiges Zeitwegverhalten 138t sich ausdriicken durch
den Ausdruck x = Gj(t). Ein Beispiel ist eine sinusfdrmig
von der Zeit abhangige Schwingung. Es ergibt sich dabei
der Ausdruck x = a sin n @ gt, wobei x die Auslenkung

des oszillierenden Teiles, a die Schwingungsamplitude,

Gj (t) die gewiinschte Zeitfunktion, n eine ganze

Zahl, w e die Kreisfrequenz des Netzes und t die Zeit

ist.

Setzt man eine feste Kopplung von Rotorpositon 8 und
Nockenstellung, dessen Drehkoordinate durch den Winkel o
gekennzeichnet sein soll, voraus, wobei 8 und « sich durch

einen festen Verdrehungswinkel ¢ unterscheiden in der Art

so kann man durch geeignete mechanische Umsetzmittel in
erster Naherung zu erreichen suchen, daB8 die Position x
des oszillierenden Teiles in gewiinschter Weise von der
Position o des rotierenden Nockens und damit von der
Rotorposition 6 abhangt. Dieser ideale Zusammenhang sei
mit Gj (x) bezeichnet

x = Gj( a).
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Treten im ﬁbertragungsweg keine von dieser Annahme ab-
weichenden Verzerrungen auf und ist die Umdrehungsge-
schwindigkeit 8 des Motors konstant gleich we, so wird

die Auslenkung x den gewiinschten Zeitverlauf G;(t) haben.
Ist z. B.

6 = w

e
X = asinnco
und ax=8+d = .t + &,

so erhalt man fiir die Auslenkung wie gewlinscht:
x = Gj(t) = a sin n (wWet + dy,

also eine sinusférmig von der Zeit abh3ngige Funktion mit
einer um den Faktor n vervielfachten Frequenz und einer

Phasenverschiebung gegeniiber der Rotorposition 6.

In Wirklichkeit ist aber die Umdrehungsgeschwindigkeit des
Motors nicht immer konstant, sondern kann periodischen
Schwankungen unterworfen sein, wie dies z. B. bei einem
Einphasensynchronmotor der Fall ist. Ferner kénnen auch
durch pulsierende Belastungen periodische Schwankungen der
Motorgeschwindigkeit verursacht werden.

Des weiteren kann die Ubertragungsfunktion der mechani-
schen Umsetzungsmittel zwischen Nocken und Vibrationsteil
im Betrieb von der gewilinschten Form abweichen. Beide
Effekte kOnnen die gewlinschte Zeitabhangigkeit der Auslen-

kung in ungewiinschter Weise verzerren in der Art, da8
x = Gj(t) + s8(t),

wobei S(t) eine periodische Storfunktion sein soll. Hat

z. B. die Motorwinkelgeschwindigkeit die Form
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.

wobei f(t) eine periodische Funktion sein soll, so erhidlt
man fir den Motordrehwinkel

T
0 = wet + f£(t) at
)
und fiir den Winkel <« :
¢
&X = Wt + é+_/,f(t)dt.
©

Der bei schwankender Motorgeschwindigkeit auftretende Wert
des Nockenverdrehungswinkels ¢ weicht von dem Wert, der
bei konstanter Geschwindigkeit vorliegen wilirde, um einen
Stdorwert A o ab. In gleicher Weise filhren mechanische
Verzerrungen im Ubertragungsweg, die von der idealen Ober-
tragungsfunktion Gj () abweichen, zu Winkelabweichun-
gen 4 « gegeniiber den Werten, bei denen die gewlinschte

Auslenkung G(¢) im idealen ungestorten Zustand auftreten
wirden.

Fiir den Fall
£(t) = p . W COS 2 Wet,
wobei p . we die Amplitude der Geschwindigkeitsschwankung
ist,
ergibt sich:
= gt + é + p/2 sin 2 wt.

Iist beispielsweise die mechanische Ubertragungsfunktion:

G(ax) =asin2a ,
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so erhalt man fiir die Auslenkung

"
L}

a sin 2 (wet + é.+ p/2 sin 2 W et)
a sin 2 (wet +Jd) + S(t)

mit den entsprechenden Verzerrungen S(t) gegeniiber dem bei

einer konstanten Motorgeschwindigkeit vorliegenden Verlauf
G; ().

Es ist Aufgabe der Erfindung, die durch Schwankungen der
Motorgeschwindigkeit und Verzerrungen im Ubertragungsweg
bedingten Abweichungen in der Bewegung des oszillierend
angetriebenen Geradteteiles von der gewlinschten gleich-
m@Bigen Bewegung Gj (t) durch konstruktive MaBnahmen im
Obertragungsweg aufzuheben, so daR der Weg der Vibrations-
teilauslenkung zwischen den Umkehrpunkten eine Zeitabh@n-
gigkeit erhd@lt, wie sie bei kostanter Motorgeschwindigkeit
und bei Fehlen von Verzerrungen im mechanischen Ubertra-

gungsweg auftreten wirde.

Die gestellte Aufgabe ist erfindungsgem@a8 dadurch geldst,
die Nockenkontur so ausgebildet ist, daB das zu einem be-
stimmten Zeitpunkt t gewiinschte Ma8 der Auslenkung Gj ()
der oszillierenden Bewegung zu diesem Zeitpunkt die
Nockenkontur bestimmt, indem das gewiinschte MaB der Aus-
lenkung auf dem Nocken um einen Korrekturwinkel A o€ ver-
setzt vorgesehen ist, dessen Wert sich ergibt aus der
Nockenstellung bei fehlenden Schwankungen der Motor-
geschwindigkeit und/oder Verzerrungen und der Nockenstel-

lung bei vorhandenen Storungen.

Damit sind die Verzerrungen im Ubertragungsweg und die
Schwankungen der Motorgeschwindigkeit bei der Ausbildung
der Nockenkontur beriicksichtigt, so daB der Verlauf der
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Vibrationsteilauslenkung zwischen den Umkehrpunkten sinus-
formig von der Zeit abhangig ist.

Ist der mechanische Ubertragungsweg unverzerrt und
schwenkt die Motorwinkelgeschwindigkeit des als Antrieb
benutzten Einphasensynchronmotors sinusférmig, dann ist
bei einer weiteren Ausgestaltung der Erfindung bei einer
Winkelgeschwindigkeit

0 = Ue+<—3e.p.c082toet

und einer mechanischen Ubergangsfunktion

G(ar) = @ sin 2 o der gestdrte Verdrehungswinkel ¢, dem
die zur Zeit t gewﬁnséhten Auslenkungen Gj () zugeordnet
werden, ist:

o< = Wt + S + p/2 sin 2 Wet,

wobei We die Rreisfrequenz des Netzes,
3 der Verdrehungswinkel zwischen Rotorposition und
Nockenposition,die Amplitude der Motorwinkel-
e . p geschwindigkeitsschwankung ist.
Treten Verzerrungen im mechanischen Ubertragungsweg auf,

dann miissen diese zusatzlich beriicksichtigt werden.

Zur Herstellung einer solchen Nockenkontur wird derart

vorgegangen, daf die zu einem bestimmten Zeitpunkt t er-
wlinschte Auslenkung x = G;(t) und gleichzeitig der zu

diesem Zeitpunkt vorliegende gestOrte Wert des Nockenver-
drehwinkels & bestimmt werden, der von dem unter idealen
Bedingungen vorliegenden Wert von ©& um den Betrag A ocab-
weicht, und daB diesem gestdrten Wert die gewiinschte Aus-

lenkung zugeordnet wird.
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In Weiterbildung der Erfindung 138t sich die Nockenkontur
in der Art ermitteln, daB um die Mittellinie der Nocken-
achse bei Mittenstellung der Anordnung ein Kreis geschla-
gen wird, der durch die Mittellinie der Rollenachse ver-
laduft, daB von diesem Kreis ausgehend in radialer Richtung
die zu den jeweiligen gestdrten o -Werten gewlinschten
idealen Auslenkungswerte x = Gj;(t) aufgetragen werden, dal
Endpunkte der Auslenkungswerte zu einer Auslenkungskurve
verbunden werden, daB8 um die Auslenkungskurve in dichter
Folge Kreise mit dem Rollenradius geschlagen werden, wobei
die Innentangenten an diese Kreise die gewilinschte Kontur
ergeben.

Durch die Einfiihrung einer derart gezielt ermittelten
Nockenkontur 138t sich erreichen, daB8 zwischen den Punkten
der Bewegungsumkehr der Weg des Vibrationsteiles die ge-
winschte Zeitabhdngigkeit aufweist und StOrungen der
Bewegung ausgeschaltet sind. Dadurch ergibt sich tiber den
gesamten Bewegungsweg des Vibrationsteiles hinweg eine
glinstige Arbeitsbelastung.

Die Erfindung wird anhand des in der Zeichnung dargestell-
ten Ausfiihrungsbeispieles naher erlautert. Es zeigen:

Fig. 1 das Funktionsprinzip eines Vibrationstrockenrasier-
apparates, der von einem Einphasensynchronmotor angetrie-
ben wird und seine Drehbewegungen iiber einen Hebelarm in

eine Vibrationsbewegung an einem Untermesser umwandelt,
Fig. 2a und 2b einen Nocken mit korrigierter Nockenkontur.

Fig. 1 zeigt einen doppelarmigen Hebelantrieb fir ein
Vibrationstrockenrasiergerdt mit einer einen Nocken ab-
tastenden Kontaktrolle. An einer Montagewand 1 des

Trockenrasierapparates ist ein Einphasensynchronmotor 3
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mit seinem dauermagnetischen Rotor 4 befestigt. Die An-
triebswelle 5 des Synchronmotors steht senkrecht aus ihm
hervor und weist nach oben aus der Zeichenebene heraus.
Auf der Antriebswelle 5 ist ein Nocken 7 angeordnet, der
eine derartige Kontur 51 aufweist, da8 ein Untermesser 8
bei Drehung des Nockens 7 eine periodisch vom Verdrehungs-
winkel des Nockens abhdngige Auslenkung erfahrt. Die
langere Mittellinie des Nockens 7 ist mit 41 bezeichnet.

Gegen den Nocken 7 driickt eine Rontaktrolle 13, die in
einem doppelarmigen Hebel 15 um eine Rollenachse 19
drehbar gelagert ist. Der doppelarmige Hebel 15 weist zwei
Hebelarme 16 und 17 auf, die um ein gemeinsames Schwenk-
lager 18 zwischen beiden Hebelarmen 16 und 17 verschwenk-
bar sind. Die Andruckrolle 13 ist mittels einer Rollen-
achse 19 in dem Hebelarm 16 gelagert. Die Hebelarme 16 und
17 sind starr miteinander verbunden, und die Mittellinie
37 und die Verbindungslinie 36 zwischen Rollenlager 19 und
Schwenklager 18 schlieBen einen Winkel &€ von ca. 140° mit-

einander ein.

Gegen den Hebelarm 16 driickt eine Andruckfeder 21, deren
Vorspannung mit Hilfe einer Stellschraube 23 einstellbar
ist. Die Mittellinie 35 der Andruckfeder 21 verladuft bei
Mittenstellung des Hebels 15 durch die Motorwelle 5 hin-
durch und senkrecht zur Verbindungslinie 36 von Schwenk-
lager 18 und Rollenachse 19,

Der Hebelarm 17 ist mit einem Mitnehmer 25 versehen, der
von Greifern 27 eines Untermessers 8 umfaft wird. Das
Untermesser 8 ist mit Hilfe von angedeuteten Lagern 31 in
Richtung eines Doppelpfeiles 33 verschieblich. Die An-
druckrolle 13 wird mit ihrer Oberflache 32 gegen die
RKontur 51 des Nockens 7 gedriickt. Die Andruckkraft ist

dabei so bemessen, daB einerseits die Andruckrolle 13 zu
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keiner Zeit von dem Nocken 7 abheben kann, dasg
andererseits die Andruckkraft aber nicht so groR wird, das

die Umlaufbewegung des Rotors beeintrachtigt wird.

Die Drehkoordinate des Rotors 4 wird angegeben durch einen
Winkel 8. Dieser soll gleich Null sein, wenn vom Stator-
feld kein Moment auf den Rotor 4 ausgeilibt wird. In der
Zeichnung soll die 6 = 0°-Richtung gegeben sein durch die
Linie 38. Sie ha@ngt ab von der Anordnung des Stators im
Gerat und schlieft im dargestellten Fall einen Winkel von
etwa 90° mit der Mittellinie 37 des das Untermesser 8
antreibenden Hebelarms 17 ein, wenn sich dieser Hebelarm
und damit das Vibrationsteil in Mittelstellung befindet,
wie es in der Abbildung angenommen ist.

Auf den Rotor 4 wirkt auch bei stromlosen Statorspulen ein
magnetisches Reluktanzmoment, im folgenden Klebemoment ge-
nannt. Durch geeignete Formgebung der Polbogen des Stators
138t sich in bekannter Weise erreichen, daBR das Klebe-
moment den Rotor in positiver Drehrichtung, also in der
Zeichnung im Uhrzeigersinn, aus der Parallelstellung bei

8 = 0° (Linie 38, Statorhauptfeldrichtung) zu drehen ver-
sucht und tatsachlich verdreht bis zu einem positiven
Winkel 6 = 2, also in die durch die Linie 45 angegebene
Position, in der das Klebemoment gleich Null wird. Der
Asymmetriewinkel 7° ist abh3ngig von der Ausgestaltung der
Polbdgen und dem Luftspalt 39 zwischen Stator 40 und Rotor
4 sowie von den geometrischen und magnetischen Rotordaten
und wird schlieBlich auch noch von den iibrigen Stator-
gegebenheiten beeinfluft; er sollte groB8er sein als etwa
5°, kann aber auch wesentlich grdBer sein, bis zu 45°.
Vorzugsweise wird ein Wert um 22° gewdhlt. Nur wenn die
Reibungswerte, die auf den Rotor wirken, sehr klein sind
oder wenn man zusatzliche mechanische, magnetische oder
elektrische Starthilfen vorsieht, kdnnte der Winkel 27
klein oder sogar gleich Null sein.
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Bei dem als ein Einphasensynchronmotor mit dauermagneti-
schem Laufer ausgebildeten Antriebsmotor 3 soll die Rotor-
winkelgeschwindigkeit folgende Zeitabhingigkeit haben:

8 = We + 0.3 wg cos 2we t .

Diese Zeitabhangigkeit ist aber im ilibrigen abh3ngig von
der Dimensionierung des Motors, seiner Drehrichtung, der
Belastung und der angelegten Spannung. w, ist wieder die
Netzkreisfrequenz. ‘

Der auf der Rotorwelle 5 angeordnete Nocken 7, der mit
Hilfe der Andruckrolle 13 abgetastet wird, soll dem Hebel-
arm 17 eine sinusférmige, von der Nockenposition abhingige
Auslenkung x der Form:

X = a sin 2 o,

die auf das Untermesser {ibertragen wird, aufzwingen.
Stérungen im Ubertragungsweg werden dadurch ausgeschlos-
sen. Zwischen der Rotorposition & und der Nockenposition o
soll die Beziehung bestehen:

=8+ d

Es soll nun eine Nockenkontur geschaffen werden, bei der
die Auslenkung x auch sinusférmig abh@ngig von der Zeit
ist unter Ausschaltung von Stéreinflissen durch Motordreh-
geschwindigkeitsschwankungen. Zur Konturermittlung werden
zundchst der Rollenradius r, die Schwingungsamplitude des
Hebelarmes 16 und der mittlere Abstand ¢ von Nockenachsen-
mittelpunkt 46 und Rollenachsenmittelpunkt 47 ermittelt.
Dann wird um den Nockenmittelpunkt 46 ein Kreis geschla-
gen, der durch die Rollenachse geht.
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In herkdmmlicher Weise wiirden auf diesem Kreis in radialer
Richtung die zu den jeweiligen « -Werten gehdrenden Aus-
lenkungswerte x (o) = a sin 2 ¢« aufgetragen. Um die sich
auf diese Weise ergebende Kurve wiirden nun in dichter
Folge Kreise mit dem Radius der Rolle 13 geschlagen. Die
Innentangenten an diese Kreise ergeben die gewiinschte
Nockenkontur 50 in Fig. 2, wenn die idealen & -Werte
richtig sind.

Bei konstanter Winkelgeschwindigkeit des Motors
b= we
widre dies der Fall, und die Auslenkung wire dann in ge-
wiinschter Weise ebenfalls sinusfdrmig abha&ngig von der
Zeit
x = Gj{t)= a sin 2 (wat + &)
Aufgrund der nicht konstanten Geschwindigkeit des Ein-
phasensynchronmotors weicht die Auslenkung x jedoch von
der gewiinschten Zeitabhangigkeit ab, weil die tatsachliche
Nockenposition zur Zeit t
@ = Wgt +0+ 0,15 sin 2 w 4 t
von der idealen Nockenposition
OCl = we t +CS
um den Wert 4 agleich 0.15 sin 2 Wy t abweicht.
Die richtige Kontur 9 unter Beriicksichtigung der gestdr-

ten & -Werte ergibt sich dann, wenn die zu bestimmten
Zeitpunkten t tats&chlich vorliegenden Nockenpositionen
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bestimmt und diesen Werten die zu diesen Zeitpunkten ge-
hérenden gewiinschten Auslenkungen x = Gj(t) zugeordnet
werden. Dies ergibt den in der beigefiigten Tabelle darge-
stellten Zusammenhang fir é = +49°, Die Konstruktion der
korrigierten Nockenkontur erfolgt dann dergestalt, daf die
zugehodrigen Auslenkungswerte und Winkelwerte kombiniert
werden und um die sich so ergebende Rurve wiederum Kreise
mit dem Rollenradius geschlagen werden. Aufgrund der
Lastrickwirkung mu8 der Vorgang evtl. mehrmals wiederholt
werden. Es ergibt sich dann abhangig von den gemome-
trischen Daten eine Nockenkontur 5H wie in Fig. 2a oder
2b.

Buf dieselbe Weise lassen sich Verzerrungen im Obertra-
gungsweg, solange sie periodischer Natur sind, durch eine
Korrektur der Nockenkontur ausgleichen.

Tabelle
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Tabelle
Ideale Nocken- gewilinschte tatsachliche
5 position Auslenkung/a Nockenposition
=0, t +3 G;(t)/a = sin 2(wet+d) a=wt+d+ 0.15
S = +49° sin‘2cset
0° 0 - 8.51°
5 .1736 - 3.59
10 .3420 + 1.59
15 .5 + 7.03
20 .6428 + 12.71
25 .7660 + 18.61
30 .8660 + 24,71
35 .9397 + 30.97
40 .9848 + 37.34
45 1. + 43.80
50 .9848 + 50.3
55 .9397 + 56.79
60 .866 + 63.22
65 .766 + 69.55
70 .6428 + 75.75
75 .5 + 81.77
80 .3420 + 87.59
85 .1736 + 93,17
90 0 + 98,51
95 -.1736 + 103,59
100 -.3420 + 108.41
105 -.05 + 112,97
110 -.6428 + 117.29
115 -.766 + 121.39
120 -.866 + 125,29

35

Fortsetzung Tabelle
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Fortsetzung Tabelle
125° -.9397 + 129.03°
130 -.9848 + 132.66
135 -1. + 136.20
140 -.9848 + 139.7
145 -.9397 + 143.21
150 -.866 + 146.78
155 -.766 + 150.45
160 -.6428 + 154,25
165 -.5 + 158.23
170 -.3420 + 162.41
175 - -.1736 + 166.83
180 0 + 171.49
185 .1736 + 176.41
190 .3420 + 181.59
195 .5 + 187.03
200 .6420 + 192,71
205 .7660 + 198,61
210 .8660 + 204.71
215 .9397 + 210.97
220 .9848 + 217.34
225 1. + 223.80
230 .9848 + 230.3
235 .9397 + 236.79 -
240 .866 + 243,22
245 .766 + 249.55
250 .6428 + 255.75
255 .5 + 261.77
260 .3420 + 267.59
265 .1736 + 273.17
Fortsetzung Tabelle
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Fortsetzung Tabelle
270° 0 + 278.51°
275 -.1736 + 283.59
280 -.3420 + 288.41
285 -.0.5 + 292.97
290 -.6428 + 297.29
295 -.766 + 301.39
300 -.866 + 305.29
305 -.9397 + 309.03
310 -.9848 + 312.66
315 -1. + 316.20
320 -.9848 + 319.7
325 -.9397 + 323.21
330 -.866 + 326.78
335 -.766 + 330.45
340 -.6428 + 334.25
345 -.5 + 338.23
350 -.3420 + 342.41
355 -.1736 + 346.83
360 0 + 351.49
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PATENTANSPR{ICHE

1. Antriebsvorrichtung in einem elektrisch angetfiebenen
Vibrationsgerat, insbesondere Trockenrasier- oder Massage-
gerat, mit einem Rotationsmotor, der Uber eine umlaufende
Nockeneinrichtung auf einen Schwenkarm einwirkt, der die
umlaufende Bewegung in eine oszill{erende Bewequng umwan-
delt, wobei eine Nockenkontur vorgesehen ist, die von
wenigstens einer Rolle des Schwenkarmes abgetastet wird
und deren Abstand von der Nockenachse zwischen den Bewe-
gungsumkehrpunkten eines angetriebenen Vibrationsteiles
zwischen einem Maximum und einem Minimum schwankt, dadurch
gekennzeichnet, daB die Nockenkontur (51) so ausgebildet
ist, daf das zu einem bestimmten Zeitpunkt (t) gewlinschte
MaB der Auslenkung (G;(t)) der oszillierenden Bewegung zu
diesem Zeitpunkt die Nockenkontur (51) bestimmt, indem das
gewlinschte MaB8 der Auslenkung auf dem Nocken (7) um einen
RKorrekturwinkel A & versetzt vorgesehen ist, dessen Wert
sich ergibt aus der Nockenstellung bei fehlenden Schwan-
kungen der Motorgeschwindigkeit und/oder Verzerrungen und

der Nockenstellung bei vorhandenen Storungen.

2. Verfahren zum Herstellen eines Nockens nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, daB bei einer nichtkonstanten
Motorgeschwindigkeit der Form

a

é=we+ Wea o P CcOos 2wt

und einer mechanischen Ubertragungsfunktion
G(or) = 2 sin 2 o« der gestdrte Verdrehungswinkel o, dem
die zur Zeit t gewlinschten Auslenkungen Gj(t) zugeordnet

werden, ist:
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& = Wt + S+ p/2 sin 2 wet,

wobei ;o die Kreisfrequenz des Netzes,
4 der Verdrehungswinkel zwischen Rotorposition und
Nockenposition,

e . p die Amplitude der Motorwinkelgeschwindigkeits-
schwankung ist.

3. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, da8
die zu einem bestimmten Zeitpunkt t gewlinschte Auslenkung
Gj(t) und gleichzeitig der zu diesem Zeitpunkt vorliegende
gestorte Wert des Nockenverdrehwinkels <o bstimmt werden,
der von dem unter idealen Bedingungen vorliegende Wert

von & abweicht, und daB desem gestérten Wert die ge-
wiinschte Auslenkung G;(t) zugeordnet wird.

4, Verfahren zum Herstellen der Kontur eines Nockens nach
den Anspriichen 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, das um die
Mittellinie der Nockenachse bei Mittenstellung der Anord-
nung ein Kreis geschlagen wird, der durch die Mittellinie
der Rollenachse verlauft, da8, von diesem Kreis ausgehend,
in radialer Richtung die zu den jeweiligen gestérten

O -Werten gewiinschten idealen Auslenkungswerte x = Gj(t)
aufgetragen werden, daf Endpunkte der Auslenkungswerte zu
einer Auslenkungskurve verbunden werden, dag um die Aus-
lenkungskurve in dichter Folge Kreise mit dem Rollenradius
geschlagen werden, wobeli die Innentangenten an diese
Kreise die gewlinschte Kontur ergeben.
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