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(54) KETTBAUMANORDNUNG

(57) Eine Kettenwirkmaschine weist einen Kettbaum
(2) mit einem Zapfen (1) auf, wobei der Kettbaum (2) an
dem Zapfen (1) durch eine Lageranordnung gelagert ist,
die an der Kettenwirkmaschine angeordnet ist, und der
Kettbaum (2) durch eine Drehmomentübertragungsan-
ordnung an dem Zapfen (1) angetrieben ist.

Man möchte die Handhabung eines Kettbaums einer
Kettenwirkmaschine wirtschaftlich handhaben.

Dazu sind die Drehmomentübertragungsanordnung
und die Lageranordnung getrennt voneinander angeord-
net.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Ketten-
wirkmaschine, die einen Kettbaum mit einem Zapfen auf-
weist, wobei der Kettbaum an dem Zapfen durch ein La-
ger gelagert ist, die an der Kettenwirkmaschine angeord-
net ist, und der Kettbaum durch eine Drehmomentüber-
tragungsanordnung an dem Zapfen angetrieben ist.
[0002] Es ist aus DE 200 22 453 U1 bekannt, den Kett-
baum in einem Lagerblock zu lagern, der gleichzeitig die
Antriebsfunktion übernimmt. Dies macht den Kettbaum-
wechsel aufwendig.
[0003] Die der Erfindung zugrundeliegende Aufgabe
ist, dass die Handhabung eines Kettbaums einer Ketten-
wirkmaschine wirtschaftlich gehandhabt werden soll.
[0004] Diese Aufgabe wird dadurch gelöst, dass die
Drehmomentübertragungsanordnung und die Lageran-
ordnung voneinander getrennt angeordnet sind.
[0005] Durch eine Trennung der Drehmomentübertra-
gungsanordnung und der Lageranordnung kann eine An-
triebseinheit wesentlich kleiner dimensioniert werden,
weil eine Lagerfunktion der Antriebseinheit nicht ge-
braucht wird. Die Antriebseinheit ist nur noch zum tat-
sächlichen Antrieb da. Weiterhin kann die Lageranord-
nung optimiert und auf die benötigten Bedürfnisse ange-
passt werden. Bei möglichen Versagensfällen kann wei-
terhin die Lageranordnung gesondert von der Antriebs-
einheit betrachtet und repariert werden und umgekehrt.
Weiterhin kann durch diese Anordnung eine Handha-
bung der Kettbäume automatisiert werden.
[0006] Vorzugsweise weist die Lageranordnung ein
Lager und eine nach oben offene Lagerschale auf, wobei
das Lager in der nach oben offenen Lagerschale ange-
ordnet ist. Die Lagerung ist am Kettbaum angeordnet
und wird mit dem Kettbaum bewegt. Durch eine solche
Anordnung wird die Entnahme des Kettbaums stark ver-
einfacht, weil die Entfernung und Fixierung der oberen
Lagerschale entfällt. Dadurch wird die Handhabung des
Kettbaums vereinfacht, was die Rüstzeiten und damit die
Kosten senkt.
[0007] Vorzugsweise fixiert die Lagerschale das Lager
in axialer Richtung. Durch die Fixierung des Lagers in
axialer Richtung wird eine axiale Bewegung des Lagers
und damit des Kettbaums verhindert. Der Kettbaum läuft
ruhig und die folgenden Maschinenanordnungen müs-
sen keine axiale Bewegung des Kettbaums ausgleichen.
[0008] Vorzugsweise ist an einem freien Ende des
Zapfens eine erste Geometrie angeordnet und die Dreh-
momentübertragungsanordnung weist eine mit einem
Antrieb verbundene zweite Geometrie auf, wobei die ers-
te Geometrie und die zweite Geometrie an einander an-
gepasst sind. Durch die angepassten Geometrien ist eine
Drehmomentübertragung ausgehend von dem Antrieb
auf den Kettbaum möglich. Weiterhin kann der Kettbaum
durch die Geometrien mit wenig Aufwand gewechselt
werden. Ein solcher Wechsel des Kettbaums bedeutet
geringere Rüstzeiten, die sich in geringeren Gesamtkos-
ten niederschlagen.

[0009] Vorzugsweise ist die zweite Geometrie, Be-
standteil einer Geometrieanordnung, in einer Ruheposi-
tion nach oben geöffnet. Die Ruheposition ist eine Posi-
tion, in der ein Wechsel des Kettbaums vorgenommen
werden kann. Dazu kann der Kettbaum aus der Drehmo-
mentübertragungsanordnung nach oben entnommen
werden, ohne das der Kettbaum in seiner axialen Rich-
tung verschoben werden muss. Gleiches gilt für ein Ein-
setzen des Kettbaums. Durch die einfache Handhabung
des Kettbaums wird die Rüstzeit reduziert, und somit
werden die Rüstkosten gesenkt.
[0010] Vorzugsweise ist zur Ausbildung einer form-
schlüssigen Verbindung zwischen der ersten Geometrie
und der zweiten Geometrie mindestens ein bewegliches
Fixierelement vorgesehen. Das Fixierelement garantiert
eine formschlüssige Verbindung zwischen der ersten
Geometrie, am Kettbaum, und der zweiten Geometrie,
am Antrieb. Durch den Formschluss wird die Drehmo-
mentübertragung sichergestellt, und ein mögliches Spiel
zwischen der ersten Geometrie und der zweiten Geome-
trie reduziert. Ein kleineres Spiel erhöht die Lebensdauer
einer solchen Anordnung, was den Wartungsaufwand
und somit die Wartungskosten reduziert.
[0011] Vorzugsweise ist das Fixierelement zwischen
einer Drehmomentübertragungsposition und einer Frei-
gabeposition bewegbar. In der Freigabeposition kann
der Kettbaum gewechselt werden und in der Drehmo-
mentübertragungsposition wird der Kettbaum angetrie-
ben. In der Freigabeposition besteht keine formschlüs-
sige Verbindung, sodass der Kettbaum entnommen wer-
den kann. Der Kettbaum kann in der Freigabeposition
gewechselt werden.
[0012] Vorzugsweise ist das Fixierelement in einer axi-
alen Richtung oder einer radialen Richtung des Kett-
baums bewegbar. Somit kann eine formschlüssige Ver-
bindung erfolgen, indem das Fixierelement in einer axi-
alen Richtung in die Drehmomentübertragungsposition
überführt wird. Alternativ kann der Formschluss durch
eine Bewegung des Fixierelements in radialer Richtung
in die Drehmomentübertragungsposition erfolgen. Je
nach Platzverhältnissen und benötigten Drehmomenten
kann eine passende Bewegungsrichtung des Fixierele-
mentes ausgewählt werden. Diese gestalterische Frei-
heit ermöglicht eine wirtschaftliche, an die Bedingungen
angepasste Umsetzung.
[0013] Vorzugsweise wird das Fixierelement durch ei-
nen Fixiermechanismus betätigt. Um das Fixierelement
von der Freigabeposition in die Drehmomentübertra-
gungsposition zu überführen wird der Fixiermechanis-
mus verwendet. Durch den Fixiermechanismus kann der
Kettbaum in einer bestimmten Winkelposition freigege-
ben werden, indem der Fixiermechanismus das Fixiere-
lement in die Freigabeposition bewegt. Dabei kann der
Fixiermechanismus einen Servomotor, Pneumatik- oder
Hydraulikzylinder oder dergleichen aufweisen. Somit
kann der Kettbaum einfach mit geringem Aufwand ge-
wechselt werden, was die Rüstkosten und damit die Ge-
samtkosten senkt.
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[0014] Vorzugsweise weist der Fixiermechanismus
das Fixierelement, eine Fixierelementführung und min-
destens einen Hebel auf. Das Fixierelement wird durch
die Fixierelementführung geführt, um ein Verkippen des
Fixierelementes oder sonstige Störungen zu vermeiden.
Durch den Hebel wird die benötigte Kraft zum Bewegen
des Fixierelements reduziert. Eine reduzierte Leistung
bedeutet, dass eine kleinere Kraft benötigt wird, was ge-
ringe laufende Kosten verursacht. Diese Anordnung er-
höht dementsprechend die Wirtschaftlichkeit der Ketten-
wirkmaschine.
[0015] Vorzugsweise weist der Fixiermechanismus ei-
ne Rückstellvorrichtung auf. Durch die Rückstellvorrich-
tung wird eine ungewollte Bewegung des Fixierelemen-
tes vermieden. Die Rückstellvorrichtung erhöht die Be-
triebssicherheit der Anordnung.
[0016] Vorzugsweise weist die Drehmomentübertra-
gungsanordnung eine Sensoranordnung auf. Die Sen-
soranordnung kann die Position des Fixierelementes und
die Winkelposition der Drehmomentübertragungsein-
richtung überwachen und weitere sicherheitsrelevante
Überwachungsaufgaben übernehmen.
[0017] Vorzugsweise ist die erste Geometrie lösbar an
dem freien Ende des Zapfens angeordnet. Die Verbin-
dung zwischen der Geometrie und dem freien Ende des
Zapfens kann mittels Befestigungsmitteln, beispielswei-
se Schrauben oder ähnlichen erfolgen. Durch die lösbare
Verbindung kann der Kettbaum an die jeweiligen Bedürf-
nisse angepasst und bei möglichen Verschleißerschei-
nungen ausgetauscht werden.
[0018] Alternativ dazu sind die erste Geometrie und
das freie Ende des Zapfens einstückig ausgebildet. Eine
einstückige Ausbildung reduziert die Anschaffungskos-
ten. Weiterhin wird durch eine einstückige Ausbildung
eine hohe Drehmomentübertragungsmöglichkeit er-
reicht.
[0019] Vorzugsweise ist der Kettbaum werkzeuglos
entnehmbar. Ein werkzeugloser Wechsel des Kettbaums
reduziert die Rüstzeiten und Rüstkosten. Weiterhin wird
durch einen werkzeuglosen Wechsel des Kettbaums der
Spielraum für Automatisierungslösungen geöffnet, da
kein Bediener mehr gebraucht wird.
[0020] Die Erfindung wird im Folgenden anhand eines
bevorzugten Ausführungsbeispiels in Verbindung mit der
Zeichnung beschrieben. Hierin zeigen:

Fig. 1 ein Ende eines Zapfens eines Kettbaums;
Fig. 2 eine Lagerschale und eine Drehmomentüber-

tragungsanordnung;
Fig. 3 eine Drehübertragungsanordnung in einer

Freigabeposition;
Fig. 4 eine Drehübertragungsanordnung in einer

Drehmomentübertragungsposition;
Fig. 5 einen eingesetzten Kettbaum;
Fig. 6 eine alternative Ausführungsform der zweiten

Geometrie;
Fig. 7 einen Querschnitt einer alternativen Ausfüh-

rungsform in einer Freigabeposition;

Fig. 8 einen Querschnitt einer alternativen Ausfüh-
rungsform in einer Drehmomentübertra-
gungsposition;

Fig. 9 eine alternative Ausführungsform des Zap-
fens;

Fig. 10 eine alternative Ausführungsform;
Fig. 11 einen Querschnitt einer alternativen Ausfüh-

rungsform.

[0021] In Fig. 1 ist ein Zapfen 1 an einem Ende eines
Kettbaums 2 dargestellt. An dem Zapfen 1 ist ein Lager
3, und eine erste Geometrie 4 angeordnet. Die erste Ge-
ometrie 4 kann je nach bevorzugter Ausführungsform un-
terschiedlich ausgebildet sein. In dem hier dargestellten
Ausführungsbeispiel ist die erste Geometrie 4 lösbar mit
dem Zapfen 1 verbunden.
[0022] Fig. 2 zeigt eine Lageranordnung, die eine nach
oben offene Lagerschale 5 und Begrenzungen 6 auf-
weist. Die Begrenzungen 6 verhindern eine Bewegung
des zu haltenden Lagers 3 in axialer Richtung. Weiterhin
ist eine zweite Geometrie 7 dargestellt, die an die erste
Geometrie 4 angepasst ist. Dabei ist die zweite Geome-
trie 7 mit einem Drehmomentübertragungselement 8 ver-
bunden. Die zweite Geometrie 7 bildet mit dem Drehmo-
mentübertragungselement 8 eine Geometrieanordnung,
die in einer Ruheposition nach oben offen ist. In dieser
Ausführungsform sind zwei Fixierelemente 9 in radialer
Richtung beweglich angeordnet und befinden sich in ei-
ner Freigabeposition.
[0023] In Fig. 3 sind die Fixierelemente 9 in ihrer Frei-
gabeposition im Schnitt dargestellt. Die Fixierelemente
9 sind durch eine Mechanik 10a beweglich.
[0024] In Fig. 4 ist in Anlehnung an Fig. 3 dargestellt,
wie die Fixierelemente 9 einen Formschluss zur Dreh-
momentübertragung zwischen der ersten Geometrie 4
und der dahinterliegenden zweiten Geometrie 7 ausführt.
Die Fixierelemente 9 befinden sich in einer Drehmoment-
übertragungsposition.
[0025] In Fig. 5 ist dargestellt, wie der Kettbaum 2 in
der Lagerschale 5 liegt. Die nach oben offene Lagerscha-
le 5 fixiert durch Begrenzungen 6 den Kettbaum 2 in axi-
aler Richtung.
[0026] In Fig. 6 ist eine weitere bevorzugte Ausfüh-
rungsform mit einem Fixierelement 9 dargestellt. Das Fi-
xierelement 9 wird durch Fixierelementführungen 11 ge-
führt und durch den Hebel 10 betätigt.
[0027] Fig. 7 zeigt einen Querschnitt einer bevorzug-
ten Ausführungsform, bei der sich das Fixierelement 9
in der Freigabeposition befindet. Der Hebel 10 ist entge-
gen einen Rückstellmechanismus 12 durch einen Antrieb
13 betätigt. Der Rückstellmechanismus 12 übt eine Kraft
auf das Fixierelement 9 aus, um es in die Drehmoment-
übertragungsposition zurückzustellen. Die Stellung des
Fixierelementes 9 ist durch eine Sensoranordnung 14
überwacht.
[0028] Fig. 8 zeigt in Anlehnung an Fig. 7 eine bevor-
zugte Ausführungsform, bei der sich das Fixierelement
9 in der Drehmomentübertragungsposition befindet.
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[0029] Fig. 9 bis Fig. 11 stellen eine weitere bevorzugte
Ausführungsform dar. Bei dieser Ausführungsform sind
die erste Geometrie 4 und der Zapfen 1 einstückig aus-
gebildet.
[0030] Durch das Anbringen des Lagers 3 an den Kett-
baum 2, ist es möglich die Lagerschale 5 als halbseitig
offene Lagerschale 5 auszuführen. Durch das Gewicht
des Kettbaums 2 und die relativ geringen Umfangsge-
schwindigkeiten ist die Gefahr des Herausspringens des
Kettbaums 2 aus der Lagerschale 5 sehr gering. Somit
ist es möglich die Lagerschale 5 ohne Lagerdeckel zu
verwenden.
[0031] In der Ruheposition zeigt die Drehmomentüber-
tragungsanordnung mit der offenen Seite der zweiten
Geometrie 7 nach oben. Der Rückstellmechanismus 12
übt eine Kraft aus, die das Fixierelement 9 in die Dreh-
momentübertragungsposition bewegen will. Der Antrieb
13 wirkt über Hebel 10 dem Rückstellmechanismus 12
entgegen und hält das Fixierelement 9 in der Freigabe-
position. Dabei kann der Antrieb 13 als Fluidzylinder,
elektrische Motorenanordnung, Zahnrad - Zahnstangen-
Anordnungen oder dergleichen ausgebildet sein. Der
Kettbaum 2 kann eingelegt werden. Dazu wird das Lager
3 in die Lagerschale 5 eingelegt und die erste Geometrie
4 findet automatisch ihren Platz zu der zweiten Geome-
trie 7. Liegt der Kettbaum 2 in der Lageranordnung und
die erste Geometrie 4 im Bereich der zweiten Geometrie
7, wird durch das Fixierelement 9 ein Formschluss zwi-
schen der ersten Geometrie 4 und der zweiten Geometrie
7 hergestellt. Dazu wird das Fixierelement 9 in die Dreh-
momentübertragungsposition bewegt. Der Antrieb 13
gibt den Hebel 10 frei und die Kraft des Rückstellmecha-
nismus 12 bewegt das Fixierelement 9 in die Drehmo-
mentübertragungsposition. Das Fixierelement 9 stellt
nun eine formschlüssige Verbindung zwischen der ers-
ten Geometrie 4 und der zweiten Geometrie 7 her, ohne
dabei die Aufgabe einer Lagerung zu übernehmen. Der
Formschluss ist einzig und alleine für die Drehmoment-
übertragung zuständig. Die Sensoranordnung 14 über-
wacht derweil, in welcher Position sich das Fixierelement
9 befindet. Diese Überwachung kann die Sensoranord-
nung 14 entweder direkt am Fixierelement 9 vornehmen,
oder indirekt über eine Messung des Hebels 10 oder an-
deren Elementen, die zur Betätigung des Fixierelemen-
tes 9 dienen. Der Kettbaum 2 kann entsprechend der
benötigten Bedingungen angetrieben werden.
[0032] Soll nun der Kettbaum 2 gewechselt werden,
wird der Kettbaum 2 und die Drehmomentübertragungs-
anordnung 8 in die Ruheposition gedreht. Das bedeutet,
dass die Geometrieanordnung mit der zweiten Geome-
trie 7 nach oben hin geöffnet ist. Durch die Sensoranord-
nung 14 wird eine entsprechende Position erkannt. An-
schließend wird das Fixierelement 9 in die Freigabepo-
sition bewegt. Dazu bewegt der Antrieb 13 den Hebel 10
entgegen der Kraft des Rückstellmechanismus 12 und
bewegt das Fixierelement in die Freigabeposition. In die-
ser Freigabeposition besteht kein Formschluss zwischen
der ersten Geometrie 4 und der zweiten Geometrie 7.

Der Kettbaum 2 kann nach oben entnommen werden,
und ein anderer Kettbaum in die Vorrichtung eingelegt
werden.

Patentansprüche

1. Kettenwirkmaschine, aufweisend einen Kettbaum
(2) mit einem Zapfen (1), wobei der Kettbaum (2) an
dem Zapfen (1) durch eine Lageranordnung gelagert
ist, die an der Kettenwirkmaschine angeordnet ist
und der Kettbaum (2) durch eine Drehmomentüber-
tragungsanordnung an dem Zapfen (1) angetrieben
ist dadurch gekennzeichnet, dass die Drehmo-
mentübertragungsanordnung und die Lageranord-
nung voneinander getrennt angeordnet sind.

2. Kettenwirkmaschine nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Lageranordnung ein Lager
(3) und eine nach oben offenen Lagerschale (5) auf-
weist, wobei das Lager (3) in der nach oben offenen
Lagerschale (5) angeordnet ist.

3. Kettenwirkmaschine nach Ansprüchen 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, dass die Lagerschale (5)
das Lager in axialer Richtung fixiert.

4. Kettenwirkmaschine nach Ansprüchen 1 bis 3, da-
durch gekennzeichnet, dass an einem freien Ende
des Zapfens (1) eine erste Geometrie (4) angeordnet
ist und die Drehmomentübertragungsanordnung ei-
ne mit einem Antrieb verbundene zweite Geometrie
(7) aufweist, wobei die erste Geometrie (4) und die
zweite Geometrie (7) an einander angepasst sind.

5. Kettenwirkmaschine nach Anspruch 4, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die zweite Geometrie (7) Be-
standteil einer Geometrieanordnung ist, die in einer
Ruheposition nach oben geöffnet ist.

6. Kettenwirkmaschine nach Anspruch 4, dadurch ge-
kennzeichnet, dass zur Ausbildung einer form-
schlüssigen Verbindung zwischen der ersten Geo-
metrie (4) und der zweiten Geometrie (7) mindestens
ein bewegliches Fixierelement (9) vorgesehen ist.

7. Kettenwirkmaschine nach Anspruch 6, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Fixierelement (9) zwischen
einer Drehmomentübertragungsposition und eine
Freigabeposition bewegbar ist.

8. Kettenwirkmaschine nach Ansprüchen 6 oder 7, da-
durch gekennzeichnet, dass das Fixierelement (9)
in einer axialen Richtung oder einer radialen Rich-
tung des Kettbaumes (2) bewegbar ist.

9. Kettenwirkmaschine nach Ansprüchen 5 bis 8, da-
durch gekennzeichnet, dass das Fixierelement (9)
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durch einen Fixiermechanismus betätigbar ist.

10. Kettenwirkmaschine nach Anspruch 9, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Fixiermechanismus das Fi-
xierelement (9), eine Fixierelementführung (11) und
mindestens einen Hebel (10) aufweist.

11. Kettenwirkmaschine nach Ansprüchen 9 oder 10,
dadurch gekennzeichnet, dass der Fixiermecha-
nismus eine Rückstellvorrichtung (12) aufweist.

12. Kettenwirkmaschine nach Ansprüchen 1 bis 11, da-
durch gekennzeichnet, dass die Drehmomentü-
bertragungsanordnung eine Sensoranordnung (14)
aufweist.

13. Kettenwirkmaschine nach einem der Ansprüche 4
bis 12, dadurch gekennzeichnet, dass die erste
Geometrie (4) lösbar an dem freien Ende des Zap-
fens (1) angeordnet ist.

14. Kettenwirkmaschine nach einem der Ansprüche 4
bis 12, dadurch gekennzeichnet, dass die erste
Geometrie (4) und das freie Ende des Zapfens (1)
einstückig ausgebildet sind.

15. Kettenwirkmaschine nach Ansprüchen 1 bis 14, da-
durch gekennzeichnet, dass der Kettbaum (2)
werkzeuglos entnehmbar ist.
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