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KISSsys Tutorial:
Schaltgetriehe mit Planetendifferential

Aufbau des Tutorials

Das Tutorial ist in zwei Teile gegliedert, die in dieser Reihenfolge durchgearbeitet werden sollen.

Teil I erklért, wie KISSsys zu starten ist und die wichtigsten Punkte, die beim Modellaufbau zu
beachten sind.

Teil II illustriert wie in KISSsys ein komplexes Getriebe mit verschiedenen Leistungszweigen
aufgebaut wird.

Treten beim Durcharbeiten des Tutorials Fragen oder Probleme auf hilft die KISSsoft Hotline unter der
oben angegebenen Adresse gerne weiter.
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2 Einfithrung

2.1 Iusammenfassung der wichtigsten Punkte

1)

2)
3)

4)

5)

Bei iiberlagerten Wellen (z.B. Losrad auf Welle), muss die Lagerkraft der dusseren Welle
mittels eines Kraftelementes an die darunter liegende Welle iibergeben werden (Abschnitt
3.1.2)

Dazu ist ,,call OnCalcTorque during calculation of torque* zu aktivieren (Abschnitt 7.4).
Weiter ist bei tiberlagerten Drehzahlen fiir die Berechnung der zwischen den Wellen liegenden
Wilzlagern nur die Differenzdrehzahl zu verwenden (Drehzahl Aussenring — Drehzahl
Innenring) (Abschnitt 7.1)

Die Drehzahlen an den beiden Ausgidngen (Vorder- und Hinterachse) werden miteinander in
Bezug gestellt. Dazu ist eine Drehzahl am Ausgang als ,,Constraint=Yes* zu setzen. Weiter
wird ein Ausdruck verwendet mittels dessen die eine Drehzahl (die der Vorderachse) aus der
anderen (der Hinterachse) berechnet wird (dazu ist eine Iteration notig) (Abschnitt 3.1.32 und
7.1)

Damit die notwendige Iteration nach den Drehzahlen ausgefiihrt wird muss ,,iteration for torque
and speed with damping* gesetzt werden (Abschnitt 7.4).

2.2 Systematisches Vorgehen

Ein KISSsys Modell zu erstellen umfasst die folgenden Schritte

e A Al

Planung: Namensgebung, Umfang und Ziele des Modells

Maschinenelement in der Baumstruktur einfiigen (rote Icons)
Maschinenelemente verbinden (graue Icons)

Leistungsquellen und —senken definieren

KISSsoft Berechnungen zu den Maschinenelementen hinzufiigen (blaue Icons)
3D Grafik hinzufiigen, Elemente im Raum positionieren

Tabellen / User Interfaces hinzufiigen und ausgestalten

Eigene Funktionen programmieren

Tests, debugging

2.3 Errataund Bemerkungen

1))

2)

3)

Treten beim Durcharbeiten des Tutorials Fragen oder Schwierigkeiten auf, so hilft die KISSsoft
Hotline gerne weiter. Adresse, Tel. Nr. usw. siehe oben.

Der fiir das Planetendifferential verwendete Planetensatz wird in der Praxis eher als
Doppelplanetensatz ausgefiihrt da dort Sonne und Planetentréger gleichen Drehsinn haben. Um
aber das Beispiel nicht zu komplex zu gestalten wird hier ein einfacher Planetensatz verwendet,
was dazu fiihrt dass die beiden Abtriebe iiber die Sonne und den Planetentréger
entgegengesetzt drehen.

Die urspriingliche Idee des Tutorials hatte eine Differentialsperre zwischen dem Aussenring
und dem Planetentrdger vorgesehen. Diese Kupplung wurde c3 genannt. Sie wird jedoch in
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Realitdt nicht verwendet obwohl sie im Tutorial beschrieben ist. Es wird empfohlen genau nach
dem Tutorial vorzugehen (d.h. also die Kupplung ¢3 mit zu modellieren obwohl diese spater
nicht verwendet wird).

4) Fehler bei der Benennung der Krifte auf s2 infolge liberlagerter Welle s6

24 Aufgabenstellung

Es soll ein Verteilergetriebe fiir ein 4x4 Fahrzeug modelliert werden. Das Verteilergetriebe besitzt eine
Geldnde- und einen Strassengang, sowie ein sperrbares Planetendifferential als Langsdifferential.
Weiter wird ein Teil der Leistung iiber einen PTO abgezogen. Die Kegelraddifferentiale in den Achsen
werden nicht modelliert. Die Losrédder sitzen auf der Eingangswelle und werden tiber Kupplungen
geschaltet.
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Abbildung 2.4-1 Schema des zu modellierende Getriebes
z: Zahnrader b: Lager (bl: linkes Lager, b2: rechtes Lager)
s: Wellen rote Pfeile: Leistungsein- bzw. ausgidnge
c: Kupplungen roter Bogen: Leistungsiibertragung durch virtuelle Kupplung c3

2.9 KISSsys aufrufen

Als Erstes wird Projektordner angelegt. Nachdem Starten von KISSsys wird der angelegte
Projektordner als Projektverzeichnis definiert. Stellen Sie sicher dass der letzte Patch (download unter
www.KISSsoft.ch) installiert ist.
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2.6 Auswahl des Projektverzeichnisses

KISSsys arbeitet mit Projekten. Diese sind nichts anderes als Verzeichnisse, in denen die KISSsys
Modelle und dazugehdrige KISSsoft Dateien gespeichert werden. Bevor ein Modell in KISSsys
gedftnet oder erstellt werden kann, muss definiert werden, in welchem Projekt (oder Verzeichnis) das
KISSsys Modell abgelegt werden soll. Vor dem Beginn einer Modellerstellung ist also ein
entsprechendes Verzeichnis anzulegen.

Uber die in der folgenden Abbildung markierte Schaltfliche wird das Projekt/Verzeichnis ausgewihlt,
hier C:\Programme\KISSsoft 03-2008\KISSsys\tutorial-003. Nach der Auswahl des
Projektverzeichnisses wird der Dialog ,,Browse For Folder “ mit OK abgeschlossen. KISSsys 6ffnet

dann mit einer leeren Datei.
[ kistor e, MIEE

 HS/eE 2R AL I ILITAE KISSsort

[ Hsbe How Febier o |[_coes |

Hodel | orlagen KISSers | iS5acht

Abbildung 2.6-1 Auswahl des Projektverzeichnisses
2.1 Startendes leeren KISSsys Modells

KISSsys startet nun mit einem leeren Modell. In einem ersten Schritt muss unter dem Meni ,,Extras*
der ,,Administrator® Modus aktiviert werden.

B, K5

Datei  Ansicht  Syskem Hilfe:
d 2 l I I By administratar : .,
H 3 =N 3
Meldungen unterdriicken i _ |
Madel g X

Abbildung 2.7-1 Aktivieren des Administratormodus

Kann die Option ,,Administrator* nicht gewéhlt werden, so ist die KISSsys Lizenz dafiir nicht
vorhanden. In diesem Fall ist KISSsoft AG zu kontaktieren.

2.8 Lladen der Vorlagendatei

Als erster Schritt beim Erstellen eines neuen Modells muss die Bibliothek an Standardelementen
geladen werden, die Vorlagendatei. Unter ,,Datei wird ,,Vorlagendatei 6ffnen* gewéhlt und die Datei
Ltemplates.ks* gedffnet. Unter ,,Templates sind nun sdmtliche Elemente, die in KISSsys verwendet
werden konnen, vorhanden. Nach diesem Schritt kann nun mit dem Aufbau eines neuen Systems
begonnen werden.
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Varlagen g X
=
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+- ] ksoftCalculations
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& kaysIiDView
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@ kaysspeedOrForce
kSysTable
O kSysText

Abbildung 2.8-1 Elementbibliothek nach Laden der Vorlagendatei

3.1 Baumstruktur

In einem ersten Schritt werden in der Baumstruktur alle vorhandenen Maschinenelemente definiert.
Dabei ist speziell darauf zu achten, dass die Namen wie in der Abbildung unten gezeigt verwendet
werden.

3.11 Maschinenelemente

=t

!gf{ Syskern
= 3 GB
= wp 5]
= wp sla
3 bt
2 bz
|
= wp slb
a b1
3 b2
[ 2
8 bt
2 bz
[E cl
£ 2
[E cIn
-k F_slabl
b F_slabz
-k F_sibbl
2k F_sibb2
= w52
8 b1
8 bz
-k F_sébl
b F_sebz
= p 53
o b1
g b2
[E 3
= p 54
5 bt
2 bz
- [E cfOut
“sffsystem s
S = »
= w51 .o b
- sla g -
o} sib r—u
“
o 53 [C eriDut
) 54 Ec3
= S5 = o st
wk sp 5 bt
L] 8 bz

Abbildung 3.1-1 Wellen, Wellen mit Lager, Wellen mit Lager / Kupplungen, Elemente fiir
Planetensatz

Es konnen fiir verschiedene Maschinenelemente die gleichen Namen mehrmals verwendet werden,
solange sich die Maschinenelemente in einem unterschiedlichen Pfad des Baumes befinden. Weiter zu
beachten ist, dass alle Lager ,,b* genannt werden. Das linke Lager ist ,,b1*, das rechte Lager ,,b2*.
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Fiir den Planetensatz sind folgende Details zu beachten:
1) Der Planet sei nur mit einem Lager gelagert, d.h. auf der Welle ,,sp* wird nur ein Wélzlager
,»b1“ (,,kSysRollerBearing* in den Vorlagen) platziert
2) Der Planetentrager ist iiber eine spezielle Kupplung ,.kSysPlanetCarrierCoupling® (nicht
verwechseln mit ,,kSysCoupling*) zu modellieren. Diese soll fiir dieses Beispiel ,,cc* genannt
werden und sitzt auf der Welle s5. Sie dient dazu, die Planetenwelle beziiglich des
Raumkoordinatensystems zu rotieren.
Nachdem diese zwei Elemente hinzugefiigt sind, sieht die Baumstruktur wie folgt aus (siche
Abbildung oben, ganz rechts).
Weiter sind sdmtliche Stirnrdder auf den jeweiligen Wellen anzuordnen, die Baumstruktur und das
Schema sehen wie folgt aus (Abbildung 3.1-5)

3.12 Einzelkrifte infolge iiberlagerter Wellen

Es fehlen nun noch Kraftelemente auf den Wellen s1 und s2. Diese Kraftelemente sollen die
Lagerkréfte von sla und s1b sowie s6 auf die jeweils darunter liegende Welle (s1 und s2) leiten. Dazu
werden auf sl insgesamt vier, auf s2 zwei Kréfte aufgebracht. Der Namen dieser Kréfte soll die
Herkunft der Kraft erkennbar machen. Es wird aus den Vorlagen (Templates) das KISSsys Element
,kSysCentricalLoad* verwendet.

= :-ll- . Die Namen der Krifte setzen sich zusammen aus:
5 bl
£ Ef Beispielswiese fiir ,,f slabl*:
= b sib ,f fiir Kraft
,,sla“ kennzeichnet die Welle von der die Kraft iibernommen
wird

,b1° kennzeichnet das Lager von dem die Lagerkrifte
iibernommen werden

- L Fsehe
Abbildung 3.1-2 Krifte infolge der iiberlagerten Wellen auf s1 und s2
Die Kraftkomponenten der eben eingefiigten Kréfte miissen nun mit den Komponenten der Lagerkrifte

verbunden werden. Dazu rechter Mausklick auf eine Kraft (z.B. f slabl), ,,Eigenschaften* wahlen und
unter Fx den folgenden Ausdruck einfiigen: GB.s1.sla.bl.Fx
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Yariable

= - F_slabil

Fx

Fy

Fz

T

Ty

Tz
_WERSION
b

deflection

position

genschaften

deflection_angle

LLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLLL

Marne

Referenz
o
Pfad _0,GB.s1.F_slabl F

KISSsoft -» KISSsys
Ausdruck

Wert

GB.51.51a8.bl.Fx

Abbildung 3.1-3 Verkniipfungen der Kriifte

| Wariable
| B ok F_stabl

_WERSION

b

deflection
deflection_angle
position

: Twp |Rea|

| O
Marne ! position |
Referenz | |
wert [0 |
Pfad  |_O.GB.sL.F_siabl.posiion |

KI55s0ft - KISSeys K1S5sys - = KISSsaft
Ausdruck

|_piGE.s1.51a.b1,{0,0,013%{0,1,00

Der Ausdruck stellt sicher dass die auf die
Welle wirkende Kraft (respektive deren x-
Komponente) gleich der x-Komponente der
Lagerkraft des Lagers bl aufsla ist.

Die entsprechenden Ausdriicke miissen auch
fiir Fy und Fz eingetragen werden

Bei Fy: GB.sl.sla.bl.Fy
Bei Fz: GB.sl.sla.bl.Fz

Diese Verkniipfungen der Krifte die auf die
Welle wirken mit den Lagerkriften der
iiberlagerten Wellen muss fiir alle Kréfte

(f slabl, f slab2, f slbbl, f slbb2, f s6bl,
f s6b2) erstellt werden

Der Ausdruck stellt sicher, dass die Position
der Last gleich der Position des Lagers gestellt
wird.

Diese Funktion sucht den Punkt des Lagers
GB.sl.sla.bl auf dem ,,Parent“- Element
(,,s1a®). Zuletzt wird mit (*{0,1,0}) nur die y-
Komponente gewéhlt.

I p(GB.sl.sla.bl,{0,0,0})*{0,1,0}

Dies wird dquivalent fiir alle anderen Kréfte
wiederholt.

Abbildung 3.1-4 Verkniipfungen der Kraftposition
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Danach miissen die Stirnrdder hinzugefiigt werden:
g bz
£l
[E 2

5]
| el

. s CCC L L L LT

g bt @

L]

g te E I | I |
-k F_sgbl
-k F_sebZ
@ 22

24 52 5

P e [T T
© = B E LI
—- wp s5
2 b
éESZ‘ 54 =
W K

= wf sp
8 bt
@ sp
= st
S: g %
8 bz
écPTO El

[Ol-74
Abbildung 3.1-5 Baumstruktur und Schema mit den Maschinenelementen.

3.13 Verbindungen

Im néchsten Schritt werden die folgenden Verbindungen definiert:

1) Verbindungen der Schaltkupplungen fiir den Strassengang (c1, c1): dazu wird der
,,KSysCouplingConstraint™ aus den Vorlagen verwendet.

Vorgehen: Zuerst wird in den Vorlagen der ,,kSysCouplingConstraint* kopiert und in der
Baumstruktur innerhalb der Gruppe ,,GB* eingefiigt. Der Name wird mit ,,C1* festgelegt, damit ist
klar, welche Kupplungen verbunden werden (nédmlich cl auf s1 mit c1 auf'sla). In einem zweiten
Schritt sind die zu verbindenden Kupplungen auszuwéhlen. Ausserdem muss definiert werden, ob die
Kupplung geschlossen (aktiviert) oder offen (nicht aktiviert) ist.
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= m
[_1 Tahles
1 kSaftCaloulations » . |
= kSyszDFlot €4 Select Couplings E|g|
& kSys3Dview
kSysCasing Element 1:
[= A kSysConstraint
%y kIysBeltConstraint Elerment 2
B kSysCouplingConstraint )
B, kSysGearPairConstraint Slipeirprn)
R k3ysPlanetaryBevelzearConstraint - -
%, kSysPlanetaryizearPairConstraint &5 Neues Element (4] Targue:(Nm} 0.0000
By kSys\WormGearConstraint . .
;] kSysElements e [ Activated: vEs W
% ESS::;;;EESOH:WEB Torque constrained: |no b
E K Abbrech
kéiili:'f I JEEEEN [ ok || bbrechen

Abbildung 3.1-6 Definition einer Kupplungsverbindung, hier fiir Strassengang.

2) Verbindung der Schaltkupplungen fiir den Geldndegang (c2,c2): analog. Hier wird die Kupplung
aber offen gelassen (,,Activated=No*) da nicht beide Ginge gleichzeitig geschlossen sein sollten:
E{fi Select Couplings E|g|

Element 1: 512 v
Elemert 2: ~slslbcz v
Slip:{rpm} 0,0000
Torgue:{hm}) 0.0000
Activated: _v
Torgue constrained: no w

I oK l ’ Abbrechen ]

Abbildung 3.1-7 Definition der Kupplung fiir Gelindegang
3) Verbindungen zwischen den beiden Kupplungen c3, die Differentialsperre. Diese soll offen sein
(,,Activated=No*):

£ Select Couplings E|g|

Element 1: 83,03 v
Element 2: 55,03 v
Slip:rprm) 0.0000
Torque: ([t} 0.0000
Activaked: _ v
Torque constrained: |[no w

I OK l [ Abbrechen ]

Abbildung 3.1-8 Verbindung zwischen den Kupplungen ¢3

Nachdem nun Kupplungen innerhalb des Getriebes verbunden sind, werden nun die einzelnen
Zahnrader miteinander verbunden. Fiir die Stirnradpaare ist dazu jeweils eine Verbindung vom Typ
,kSysGearPairConstraint™ notwendig, fiir den Planetensatz sind zwei (einmal von Sonne zu Planet,
dann fiir Planet zu Ring) Verbindungen vom Typ ,,kSysPlanetaryGearPairConstraint* notwendig. Die
Verbindungen werden aus den Vorlagen (Templates) in die Baumstruktur kopiert, und zwar unterhalb
der Gruppe ,,GB*:
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5 Select Gears E|E| £ Select Gears E|[z|

Element 1: ~.51.51a.21 W Element 1 ~5l.51b.23 W

Elernent 2: 52,22 Element 2; ~.52.24
efficiency: 1.0000 efficiency: 1.0000
[ Ok H Abbrechen I I O, I ’ abbrechen I
Stirnradpaar gpl Stirnradpaar gp2
E{-’i Select Gears E|E| Eﬁr:-i Select Gears E|[z|
Element 1: Elernent 1:
Element 2: Element 2: - -
efficiency: efficiency:
[ Ok H Abbrechen I I O, I ’ abbrechen I
Stirnradpaar gp3 Stirnradpaar gp4

Abbildung 3.1-9 Definition der Zahnradpaare.

£ Select Gears Elb_q

€5 Select Gears E|E|

configuration: configuration:
gear 1: gear 1;
gear 2: gear 2;
planet carrier: planet carrier:
number of planets: number of planets:
efficiency: efficiency:
I Ok ] [ Abbrechen ] [ oK l [ &bbrechen ]
Planetensatz, Verbindung ,,sp*“ zwischen Planetensatz, Verbindung zwischen Planet zp
Sonne zs und Planet zp und Ring zr

Abbildung 3.1-10 Definition der Verbindungen fiir den Planetensatz
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Die Baumstruktur mit den Verbindungen und das Schema sollten nun wie folgt aussehen:

..:;-;u)u.. — Schwarze
P Hw/ BE2E8 B LILILISALE " Verbindungen:
E= ox aktive /
5 4
& geschlossene
Im Verbindungen
% wd
% o
o
e
EH Graue
P3s Verbindungen:
s . .
e inaktive /
(17 . offene
- 1
Verbindungen
@ lcs”y‘-:m
& O Wyslonstrant
8 KoysbekContrant
* kSystouplngConstrant
Ny kEysiaarParConsrant
s kSt arBevritear Con

Y v | s [ wassen |

Abbildung 3.1-11 Baumstruktur und Schema mit Verbindungen

3.14 Leistungsfluss

Die Leistungsein- und -ausgénge sind in den Vorlagen als Element ,,.kSysSpeedorForce* vorhanden.
Es wird aus den Vorlagen kopiert und in der Baumstruktur (direkt in der obersten Ebene, also nicht
innerhalb der Gruppe ,,GB*) vier mal eingefligt.

Select element for, Input |E||X|

Beim Leistungseingang ,,Input* wird die

Element:
Speed:(rpm)
Torque:(hm)
Power (kW)

Speed constrained:

Torque conskrained:

PowerTorgue input: | Torque with sign  »

. iaB.51.cIn hd
2000
0.0000

ves w

ves v

| o

J [ Abbrechen ]

Drehzahl und das Drehmoment vorgegeben.
Beide Werte sind vorzeichenbehaftete
Grossen. Ist das Produkt der beiden
Vorzeichen positiv, so ist die Leistung
positiv, d.h. es handelt sich um einen
Leistungseingang.

Abbildung 3.1-12 Definition des Leistungseinganges ,,Input* (Motor)
Select element for PTO |E||X|

Element:

Speed:(rpm)
Torque:(Mm)
Power:(kin)
Speed constrained:
Torque constrained:

Power|Torque input:

. GE.s6,cPTO W

0.0000

-
=

0.0000
no w
ves v

Torque with sign »

[ o

J [ Abbrechen

Die PTO zieht ein Moment von 10Nm
(Annahme fiir dieses Beispiel). Da der
Drehsinn im Gegenuhrzeigersinn (sprich:
Drehzahl ist negativ) ist, muss das Moment
als positiv eingegeben werden damit die
Leistung negativ (Leistungsausgang) wird.

Abbildung 3.1-13 Definition des PTO (Leistungsausgang)
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Beim Heckantrieb (,,OutR*) folgen
Drehzahl und Drehmoment aus dem

Element: |,H\IGEL55I,:”:,,_It vl Eingang und dem Aufbau des Getriebes. Es
werden keine Werte vorgegeben.

t5 Select element for. OutR |E|[z|

Speed:(rpm) 10,0000
Torgue: (M) 10,0000
Power (ki) 10,0000

Speed constrained:

a3l

Torgue conskrained: |ru:u

Povwer [ Tarque inpuk: |Tn:|rque with sign vl

I (] 4 l ’ Abbrechen

Abbildung 3.1-14 Definition des Heckantriebes

T 7 || Die Bedingung fiir den Frontantrieb
& Select element for OutF  [? |[X gung 1
|_| _| (,,OutF*) soll sein, dass Vorderachse und
Elerment: |AIGB|54IEFO,_¢ Vl Hinterachse gleich schnell drehen, aber

gegensinnig. Diese Bedingung wird im

Speed:{rpm} Abschnitt 7.2 noch prizisiert werden.
Torque:(Nm) Damit ist die Drehzahl an diesem Ausgang

(der Vorderachse) aus der Drehzahl des

Power: (ki) Ausganges ,,OutR* gegeben, also muss

»dpeed constrained=yes* gesetzt werden.

Speed constrained:

Torgque constrained: |ru:- w |

Power [ Tarque inpuk; |T|:|r|:|ue with sign V|

[ oK l ’ #bbrechen ]

Mit rechtem Mausklick auf den vorderen

Varisble Leistungsausgang ,,OutF* und Wahl von
= OUt';DsitiDnszEW e E ,Eigenschaften* und Wahl von ,,speed”,
_VERSION e | kann ein Ausdruck fiir die Drehzahl an
Efb]”:ft ReteEE diesem Ausgang definiert werden. Im Feld
poter Wtk C ,,AUSdI'Ile“ wird ,,-OutR. speed“
:Efqeude Prad | _0.0uFspesd eingegeben. Damit wird sichergestellt, dass
P kasssoft > Kissays die Drehzahl am Ausgang gleich der
P Drehzahl der Welle s5 ist, aber in
ot entgegengesetzter Drehrichtung.

@)=

Abbildung 3.1-15 Definition des Frontantriebes
Die Kinematikberechnung kann nun iiber rechten Mausklick auf ,,System*, Auswahl von
,calcKinematic* aufgerufen werden (Dazu Abschnitt 7.4 beachten). Nach einem Refresh, sieht das
Schema wie folgt aus:
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516@’@’ slb@
I 8 &
y
A\

4|6k
4|6k

Abbildung 3.1-16 Schema nach Berechnung der Kinematik.

3.1.5 KISSsoft Berechnungen hinzufiigen

Es werden nun die Zahnradberechnungen, die Wellen- und Lagerberechnungen hinzugefiigt. Die
Zahnradpaarberechnungen werden direkt unterhalb der entsprechenden Verbindung mit dem gleichen
Namen angeordnet. Die Berechnung des Planetensatzes wird auf der gleichen Ebene wie der in der die
Verbindungen definiert sind eingefiigt. Die Wellen und Lagerberechnungen werden innerhalb der
entsprechenden Wellenberechnung eingefiigt.

Zu beachten ist dass aus den Vorlagen die Lagerberechnung ,,Bearing2* kopiert wird. Der Index ,,2*
bedeutet, dass insgesamt zwei Walzlager berechnet werden. Achtung: fiir den Planetenzapfen (der
Planet ist auf dem Zapfen nur iiber ein Wilzlager gelagert), muss ,,Bearing1* aus den Vorlagen
verwendet werden. Die Baumstruktur sieht nun wie folgt aus:
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I L T R 11|

[ B B

wZ) eE)

C)

@

F A I I EEE T

o

-} 52
[ ]
- 54
wh 55
[ =
% sp
Input
CukF
CkR,

2

cln
f_s1abl
f_siabz
f_sibbl
f_sibb2
sla

B B_sla
ols S1a
8 b1
B bz

Abbildung 3.1-17 Baumstruktur mit Berechnungen

3.2 Eingabe von Zahnrad- Wellen- und Lagerdaten

3.21 Iahnraddaten

Die folgenden Verzahnungsdaten sollen verwendet werden. Dazu Doppelklick auf die Berechnungen
(blaue Icons) in der Baumstruktur. Nach Eingabe der Verzahnungsdaten die Eingaben jeweils mit
»Berechnen F5* bestétigen, danach das KISSsoft Fenster mit ,,Schliessen* (Kreuz in der rechten

oberen Ecke des KISSsoft Fensters) schliessen.

Geometrie

[r— 1.5000 | s =] Rt 1 Rl 2 Ootos... |
Engritsuemid e Meemsischedt o 20.0000] * e : 7 -

R 1 rechiset et v pr—, b 15.0000 15,000 wen (2]
Sebebpangovckel n Tedres [ 15,0000 * (%] Profbverschiebungataizor [ (@) (=)
Behostrond P %0000 om [ [ uekmiomonn @ [ o

Festighek

Rschermethods |DIN 3790 Hethede 8 v Beomgwad  Radl - Ootobs... |
Lobemdees H 200000000 | h [#) ewes @ noelw O [ )
Al o K L2500 [£)  ovstrmomens 1 L990.0000 | Hin X
trsterdastfsktor [3 Lo71e O [F] o o 100000 | 1 C

Wehsteffe Led Schererg

Madl  [LBCIMMOT6, Eatzstat, ssatzpeiiter, 150 63365 BA 9/10 (M), Kernfpighnd >#2S1C Joming T 2me 1075 ¥ &
[T*F3 [T ———) gebutet, 150 KI5 Rkl /10 (M), gt 3 TRHIC oy 2 = ~ &)
Schvtierung |O4: 1550 Spartan P20 v [F]  rrchecmeney | [F)

Abbildung 3.2-1 Eingabe Stirnradstufe GP1
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Bassdaten | Barugiorohl | Tolsranzen

Geometrie

[r— m 1.5000] Roed 1 Rl 2 Detoks... |
Erydt s m Noemadschedt o 20,0000 * 4 47

[ p e — v - b 15.0000 15,0000 wen (2]
Sebebpangovckel n Tedres [ 20,0000 * (%] Profbverschiebungataizor [ =) (=)
Behostrond P %0000 om [ [ uekmiomonn @ [ o

Festighek

Rschermethods |DIN 3790 Hethede 8 v Beomgwad  Radl - Ootoks... |
Lobemdees H 200000000 | h [#) ewes @ voooa |k O [a (&)
Al o K L2500 [£)  ovstrmomens 1 0.0000 | M X
trsterdastfsktor [3 50000 O [F] o o 100000 | 1 C

Wehsteffe Led Schererg

Radl  [UBCHMOT-6, Ersatzstanl, esatzoehitet, 150 63365 B 9/10 (MQ), Kerfostighnd 3@2S1 Jomny Je)2mm GRICTE ¥ &
[T*F3 [T ———) gebutet, 150 KI5 Rkl /10 (M), bt 3 TIC oy Jed = ~ &)
Schvtierung |O4: 1550 Spartan P20 v [F]  sheamenns v [T)

Abbildung 3.2-2 Eingabe Stirnradstufe GP2



Dastdsten | Besugsroll | Tolevanoen Bastedeben | Besugsprofl | Tukeraee

Genmehrie Geometrie:

Hormalradd | 15000 | Rad 1 Rad 2 Hormalrhd m 1.5000 | mm Rad 1 Rz
Ewngeilfswirkerd i Normabachndt o Nun0n0 | ¢ Tawwrahl F 4?. ™ Eanpilf wwinked im Normabachedt o M.0000 | * Tiwwrahl & | k] kY

Rerd | rechtssteigernd | Zabinshe b [ soo0||  ancooo]me [ R | rechtsstesgend v /| Zahwinete b [ 150000 15,0000 | e [
Schesgungewikel am Teasis 0 | 15000 [59] eroftversctusbungstaitor | v | 1 [ (=) Sthespngowinisl am Tebres 150000 | = [(22] Frofverschisbungstaiger o.2000] [e4) (o)
pr—— I ano w7 st (DINFGL) 2 o & Achstbstand s 56,0000 mm [ Cusitt (DINYRL) e | n: s:
achenmethode |DIN 3990 Mektunte: B v|  Benseod a1 Sl Rchermathode D2 3990 Helteds B v Benguad nad ol
Lehemsdauer W | zooon000| b Loty P B Lrhensdauee M| 200000000 | b Lestng P | o7 O [#]
Arwrersdungs! or | e [E]  oretweovert 7 | msiznz| e @ Armverrdungs! dhor ko | v [E] crowomet v | inoowo|wn @

et S [ Low | O [ osedi o 19,653 e O el s ke | Laeen Bl 4 s 0| e i O

Werkstoffe wd Sehmeng Werkstoffe und Scheutrung

Rad L LETrNMGT 5, Encatzsiahl, sinsatzgehartet, 150 £336-5 Bid 9710 (MQ), Kemfestighe »=2SHAC Jomiryy J=]2mm <HRC2S | Radl [18cmamar. &, Ensatzstabl, 150 633 im0, e ZEHC Jominy Jeel 2mm HRCEE -
Rad? VAT 6, ot rstah, ensatzgehieter, 150 B335 B 9710 (), Kemfrshightt 3=SSHAC Jominy T 1 2mm eHAC2R Rad? 1ACrMaT 6, Eirsatzstabl, 1500 3368 (M), Kermirstighet 3ePSHR Tominy e | 2mm RIS | [%
Scheserursy | 4: ESSG Spartan EP-220 ol ) - Schwserung |k E550 Sosrtan EP-230 ~| BbTaxtechwiorug v

Abbildung 3.2-3 Eingabe Stirnradstufe GP3 Abbildung 3.2-4 Eingabe Stirnradstufe GP4

Geometrie | Festigket | Bezugsprafil | Toleranzen |

Systemdaten

(2]

Mormalmodul e 1.0000 | mm geradverzahnt w | o

Eingriffswinkel im Mormalschnitt  a. 20,0000 | = Schragungswinkel am Teilkreis [ 0.0000 | @ e

Achsabstand a 25.3000 | mm anzahl Planeten
Raddaten

Sonne Planeten Hohirad
Tahnezahl : | 2| | 27] | 77|
Zahnbreite b 5.0000 | | 5.0000 | | 5.0000 | mm
Prafilverschiebungsfaktar x| 0.4575 | | 0.4315] | -0.7446 | [¢0]
Qualitst (DINTEL) Q| 5| 6| 5
Zeichnungsnummer |0.000.0 | |0.000.0 | |0.000.0 |
Kopfkreiskirzung kem, | -0.0890| | -0.0390| | n.onou| mm [] o0
Innen-faussendurchmesser d | 0.0000 | | 0,000 | | 0.0000 | mm
Innen-fussendurchmesser der Bandage . | 0.0000 | 00000 | 00000 | mim

Abbildung 3.2-5 Eingabe Verzahnungsdaten Planetensatz
3.22 Wellenund Lager

Position der Kupplungen:
cIn: y=5mm

cl: y=70mm

c2: y=140mm

Position der Lager :
y=15mm
y =170 mm

Position z6:
y=190mm

Abbildung 3.2-6 Eingabe Welle s1
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Abbildung 3.2-7 Eingabe Welle s2

Abbildung 3.2-8 Eingabe s1a, s1b, s6

Abbildung 3.2-9 Eingabe s5

17/37

Position der Zahnrader
z3 y =50 mm
z4 y =120 mm

Position der Lager :
y=15mm
y =195 mm

Position der
Kupplungen:

y =28mm
fir sla, s1b und s6

Kupplungen:
ccy=>5mm
crOut y = 180 mm
c3 y=70 mm

Lager:
90 mm und 170 mm



Abbildung 3.2-10 Eingabe s4

Kupplung:
cfOut

y =10 mm
zsy = 190 mm

Lager :
30 mm und 150
mm

Lasthkallekkive |Lastk1:ullekl:ive nicht beriicksichtigen

win o 7]

Zahnr&der |Zahnréu:|er sind nur Lasteinleitungen

@élzlager \Walzlagersteifigkeiten aus innerer Geometrie

Toleranzlage |Mittelwert

[] Erweiterte Lagerlebensdauer nach 150 281
Gewichtskraft bericksichtigen

[] Kreiseleffekt bertcksichtigen

Abbildung 3.2-11 Eingabe des Planetenzapfens (sp)
Beachte: da nur ein Lager, Berechnung mit Wilzlagersteifigkeiten aus innerer Geometrie

Z

z5:y =10 mm
zr: y =20 mm
Kupplung ¢3: y = 65 mm
bl :y=30 mm
b2 :y=58 mm

X

Abbildung 3.2-12 Eingabe s3
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4 3D Grafik

4.1 3D Grafik in Baumstruktur hinzufiigen

Aus den Vorlagen wird die 3D Grafik ,,kSys3Dview* in die Baumstruktur (oberste Ebene) eingefiigt.
Uber rechte Maustaste, ,,Show* wihlen. Noch liegen alle Maschinenelement an der gleichen Stelle da
deren rdumliche Anordnung noch nicht definiert wurde. Es werden daher im néchsten Schritt die
rdumliche Anordnung der Wellen definiert.

Abbildung 4.1-1 Ansicht des KISSsys Modells in der 3D Grafik

4.2 Positionierung der Wellen

421 Positionierung der Wellen s1a und s1h

Die Wellen sla und s1b werden beziiglich der Welle s1 positioniert. Die Wellen haben Abstand
(radial) von Null, axial von deltay = 35mm (fiir s1a) und deltay = 105mm (fiir s1b)

5 Select Position for_0.GB.s1.51a |E|fg|

Coordinates:

xxr I
|F‘ara||e| ko ShaftGroup v| viphi I:I
zw

I L l [ Abbrechen ] I (a4 l’ Abbrechen ]

{5 Select Position for_0.GB.s1.s1b PIx

Coordinates:

xxr I
vioh [ ]
zfy 105

| ok || abbrechen |

Abbildung 4.2-1 Positionierung der Wellen s1a und s1b

422 Positionierung der Welle s2

Die Welle s2 wird beziiglich der Welle s1 positioniert. Die beiden linken Wellenenden befinden sich
auf gleicher Hohe. Der Abstand ist gerade gleich dem Achsabstand (a) des Zahnradpaares gp1 (oder

gp2 oder gp4):
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E{i Select Position for_0.GB.s2

Element: sl w
Coordinates:
"
o —
il [ ]
I Ok ] [ abbrechen ]

Abbildung 4.2-2 Positionierung der Welle s2

423 Positionierung Welle s6

Diese Welle wird relativ zu s2 positioniert. Der radiale Abstand ist gleich Null. Die relative y Position
ist deltay = 180 mm

E{i Select Position for_0.GB.s6

Element: 52 v
Coordinates:
" I
o I
[ QK l [ Abbrechen l

Abbildung 4.2-3 Positionierung der Welle s6

4.24 Positionierung der Welle s3

Diese Welle muss so positioniert werden dass z5 und z4 zentrisch im Eingriff sind. s3 wird also relativ
zu s2 positioniert. Der Abstand ist gerade gleich dem Achsabstand (aus der Verzahnung gp3 bestimmt)
und die y Verschiebung bestimmt sich aus den beiden Positionen der Zahnréder. Die Positionen der
Zahnréder auf den jeweiligen Wellen sind in der Variablen ,,position* abgelegt. Die Welle soll
ausserdem vertikal unterhalb von s2 liegen (phi = -90 Grad)

t}:i Select Position for_0.GB.s3

Coordinates:

viphi
:
I (o] 4 l [ Abbrechen ] W P P

I QK l ’ Abbrechen ]

Abbildung 4.2-4 Positionierung der Welle s3

4.25 Positionierung der Welle s4

Die Welle s4 wird beziiglich der Welle s3 positioniert. Sie sind konzentrisch, die relative y Position
muss so gewahlt werden, dass zs (Welle s4) und zr (Welle s3) auf der gleichen absoluten y Position
liegen.
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E{fi Select Position for_0.GB.s4

Element: -} “
Coordinates: polar v
®fr

yfphi

zly 53, zr, position-zs. position

[ ok | [ abbrechen |

Abbildung 4.2-5 Positionierung der Welle s4

4.2.6 Positionierung der Welle s9

Die Welle s5 wird beziiglich der Welle s3 positioniert. Sie sind konzentrisch, die relative y Position
muss so gewahlt werden, dass zp (Planet) und zr (Ring) auf der gleichen absoluten y Position liegen.
Dabei wird angenommen, dass das rechte Wellenende des Planetenzapfens an der gleichen Position
liegt wie das linke Wellenende von s5 (Mitte Planet bis Ende Planetenzapfen: 5Smm)

f‘:‘i Select Position for_0.GB.55

Element: .83 w

Coordinates: polar v

#fr

viphi

zfy 53.2r . position+5
I Ok l ’ Abbrechen ]

Abbildung 4.2-6 Positionierung der Welle s5

4.2.1 Positionierung des Planetenzapfens

Der Planetenzapfen wird beziiglich der Welle s3 positioniert so dass der Planet mit dem Hohlrad in
Eingriff ist (mittig). Der Achsabstand folgt aus der Planetenberechnung.

Px

E{fi Select Position for_0.GB.55.5p

Element:

xJr
wiphi

2y

Coordinakes:

MR A
palar L

GE.PGE5.a

53.zr, position-zp. position

[ Ok

l [ Abbrechen ]

Abbildung 4.2-7 Positionierung des Planetenzapfens

4.3 Arheiten an der 3D Grafik

43.1 Innendurchmesser der Zahnrader

Die Innendurchmesser der Zahnrider sollten gleich dem Aussendurchmesser der jeweiligen Welle
gesetzt werden. Dazu wird bei allen Zahnrédder, ausser dem Hohlrad, bei der Variabeln ,,di*
(Innendruchmesser), der folgende Ausdruck eingefiigt. Dieser liefert den Aussendurchmesser der
Welle an der Stelle an der sich das Zahnrad gerade befindet:
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~
— || T¥p |Rea| | O
- W RefProfile A |di |
WY TeTol
_VERSION Referenz | |
alpha
b wert |0l |
beta
d Plad | _0.GB.slslazl.d |
S:ﬂection KISSsoft -= KISSsys KISSsys -» KISSsoft
deflection_angle Ausdruck
SIF kSoft_RotCADDiameter(, OB]_GetMember("outerGeometry"), position)
haP
helize
hfp
bl material
H mn
| - position -
i rhofP
| : |
B8]

Abbildung 4.3-1 Ausdruck fiir ,,di*

Beim Hohlrad muss der Wert fiir ,,di* manuell (im Feld ,,Wert*) gleich dem Innendurchmesser der
Welle gesetzt werden, aber negativ:

Variahle A
| o Tvp |Rea|
ModTipDiarneter

a Marne |di
| RefProfile

|
|
| TtTol Referenz | |
|
|

_WERSION
alpha Werk |-85
]
beta Pfad |_O.GB.53.2r.l:|i

d ]
i KISSsoft - = KISSsys KI55sys - = KISSsoft

deflection Ausdruck
deflection_angle
df

| material

1%

==
Abbildung 4.3-2 Eingabe von ,,di“ beim Hohlrad (,,zr*)

4.3.2 Farbe und Transparenz

Wird den Maschinenelementen (Zahnrddern ,,z*, Lagern ,,b*“, Wellen ,,s* und Kupplungen ,,c*) eine
Variabel kSys 3DColor und kSys 3Dtransparency zugefiigt, kann die Farbe und Transparenz
verandert werden. Fiir die Farbe gelten Zahlenwerte zwischen 0-255 und fiir die Transparenz zwischen
0 (undurchsichtig) -1(durchsichtig). Der Benutzer hat die Mdglichkeit dies unter
»System/Einstellungen® zu variieren.
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E:{H Re presentation Modes in 3D View
Representation in: Mo change v
Bearing Force Scale [mmfM]: 0.0000
CentricalLoadscale [mmfh]: 0.0000
Colors Transparencies
Shafts Mochange | 0.0000
Bearings Mochange v 0.2000
Couplings Mo change & 0.3000
Gears
Colar Transparency Settings
Random colors [Deactivated Settings [No change v
Gearstage v Transparency 0.0000
Color Mo change  + Threshhald 0.0000

Abbildung 4.3-3 3D- Grafik Einstellungen

4.3.3 Darstellung der Innenlager

Um die Innenlager darzustellen wird folgender Trick angewandt:
Fiir die Lager auf den Wellen sla, s1b und s6 muss fiir jeweils beide Lager in den Eigenschaften der
Ausdruck der Variable ,,d* geloscht werden.

e N w e O Der Ausdruck bei ,,d“ muss geloscht werden

s

Ty Marme d

Mz

TallD Referenz

_WERSICN

b Wert 25

c_input

calcType Pfad _0.GB.sl.51a.bl.d

E: KIS3soft - = KIS3sys KIS3sys - = KIS3saft
d Ausdruck

deflection
deflection_angle

fs

internal

kSys_3DColor
kSys_3DTranspar...
position »

kSoft_RobCADDiameter{~, OB1_GetMember{"outerGe
ometry™y, position)

[#)=)
Abbildung 4.3-4 Notwendiger ,, Trick“ um Innenlager korrekt darzustellen

Nach Refresh sollte die Grafik wie folgt aussehen:

Lager: grin

Welle des Losrades: grau, undurchsichtig
Darrunterliegende Welle: grau, durchsichtig
Ebenfalls gezeigt: das lokale
Koordinatensystem der Welle des Losrades.

Abbildung 4.3-5 Grafik mit korrekter Darstellung der Innenverzahnung
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4.4 Einfiigen von CAD Daten

Je nach Version von KISSsys konnen sat oder iges oder step Daten aus CAD importiert werden. Dazu
ist aus den Vorlagen das Element ,,kSysCasing* in die Baumstruktur zu kopieren. In diesem Beispiel
werden vier einzelne CAD Datensitze eingelesen, dazu sind vier KISSsys Elemente ,,kSysCasing*
notwendig. Sie werden in diesem Beispiel ,,Wheell* bis ,,Wheel4* genannt:

(] Properties of Casing

‘&) Input

% OutF e

‘@ OutR b

3 P10 om0

-yt B

'-.-'-.I'I:IIZEI l'IIEA d (Cyfinder):

Wheel2 D (Cylinder):

Wheel3 filename:
Wheel4 [ o« ][ conel |

Abbildung 4.4-1 Baumstruktur mit eingefiigten Elementen zur Einbindung der CAD Daten
(links), Definition der Darstellung (Dialog zu den kSysCasing Elementen) (rechts)

Wird iiber rechte Maustaste der Dialog aufgerufen, so muss unter ,,Typ* ,,Datei lesen* gewihlt
werden. Im Feld ,,Datei Name* muss der vollstindige Dateiname (inkl. Pfad) die importiert werden
soll angegeben werden.

Nach einem Refresh kann die 3D Grafik wie f aus

1
A .

Abbildung 4.4-2 Darstellngdes Getriebes mit importierter Geometrie

9.1 Hintergrund zu den Kupplungselementen

Fiir die Kupplungsverbindung ist die Funktion
setConfig(Activation, Torque constrain)

Es gibt folgende iibliche Fille:
e Kupplung geschlossen, kein Schlupf, Moment berechnet:  setConfig([TRUE, 0], FALSE)
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e Kupplung geschlossen, Schlupf und Moment vorgegeben: setConfig([TRUE, schlupf], [TRUE,
moment])

e Kupplung offen, kein Drehmoment: setConfig(FALSE, FALSE)

e Kupplung offen, mit vorgegebenem Drehmoment: setConfig(FALSE, [TRUE, moment])

Fiir ein Schaltgetriebe mit zwei Géngen, bei dem das Moment im ersten Gang am Abtrieb, beim
zweiten Gang am Antrieb vorgegeben werden soll konnte eine Schaltfunktion also wie folgt aussehen:

IF gear=1 THEN Schaut ob Rad 1 verbunden ist
Couplingl.setConfig([TRUE, 0], FALSE); Schaltet Kupplungen entsprechend der
Coupling2.setConfig(FALSE, FALSE); Zahnradauswahl

Input.setConfig(TRUE, FALSE);
Output.setConfig(FALSE, TRUE);

ELSIF gear=2 THEN Shlt e e \n nac
Coupling] setConfig(FALSE, FALSE); chn Rc_ldr2 gewdhlt ist, werden Kupplungen nach
Coupling2.setConfig([TRUE,0], FALSE); diesen Einstellung gesetzt

Input.setConfig(FALSE, FALSE);
Output.setConfig(TRUE, TRUE);
ENDIF

9.2 Umsetzung im Beispiel

Die Funktion zum Schalten der Génge soll in einer Tabelle ,,Settings* enthalten sein. Dazu wird zuerst
aus den Vorlagen die Tabelle ,,UserInterface* in die Baumstruktur (oberste Ebene) kopiert und dabei
»Settings® genannt. Mit rechter Maustaste und Auswahl von ,,Dialog* kann die Grosse der Tabelle
(z.B. 25 Zeilen und Spalten) definiert werden. Uber Auswahl von ,,.Show* kann die Tabelle angezeigt
werden. Mit rechtem Mausklick auf ,,Settings* in der Baumstruktur und Auswahl von ,,Neue Variable*
kann nun eine neue Variable mit Namen ,,SetSpeed* vom Typ ,,Funktion* eingefiigt werden.

Durch rechten Mausklick auf ,,Settings, Auswahl von ,,Eigenschaften* 6ffnet sich das folgende
Fenster (erste Abbildung). Hier kann nun durch rechten Mausklick auf ,,SetSpeed* und Auswahl von
»Bearbeiten* der Funktionseditor aufgerufen werden (zweite Abbildung).

Weiter soll eine Variable ,,OnOffRoad* vom Typ ,,Real* angelegt werden. Diese soll den momentan
gewihlten Gang beschreiben. Ist sie gleich 0, so soll der Strassengang aktiv sein, ist sie 1 so soll der
Geldndegang aktiv sein.

Variable

=] Settings
Dialog Position

Type | kSysTable

SetSpeed
definition
kSysPosition
OnOffRoad

% 000 ¥ oon| oz 0,00

Unit vector of x-axis

X . 1.00 ¥ . .00 z l 0,00
Abbildung 5.2-1 Eigenschaften (Variabeln) unter ,,Settings*. Beachte die neu definierten
Variabeln
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5 Settings.SetSpeed

VAR res;

res = CADH_VarDialog{ ["Set Speed”,250,250,0.4, 1],
[C:VDLG_StrCom, "Speed:”,["On-Road", "Off-Road ], [Settings.OnOffRoad] , 1]

IF res[0] THEM

Settings. OnOffRoad=res[1];

TF res[1] =0 THEN
_0.GB.C1.setConfig([1,0],0);
_0.GEB.C2.setConfig(0,0);

ELSE
_0.GB.C2.setConfig{[1,0],0);
0.GB.C1.setConfig (FALSE, FALSE);

EMDIF

System. calcKinematic ;|
EMDIF

[ Generate ] ’ Run ] [ Save H Close ]

Abbildung 5.2-2 Funktion ,,SetSpeed®, detaillierte Erklirungen siche Anhang A

Die Funktion ,,CADH_VarDialog* generiert einen Dialog in dem ausgewéhlt werden kann ob im
Strassen- oder Geldndegang gefahren wird. Der Dialog liefert als Resultat einen Array ,res*. Das
nullte Elemente in ,,res“ ist 1 (oder TRUE) wenn der Dialog mit ,,OK* bestédtigt wird, 0 (oder FALSE)
wenn der Dialog mit ,,Close* abgebrochen wird. Das erste Element entspricht der Auswahl die
getroffen wurde (wird ,,On-Road* gewahlt so wird 0 zuriickgegeben, wird ,,Off-Road* gewahlt wird 1
zuriickgegeben).

Die dussere IF Bedingung priift ob der Dialog mit ,,OK* geschlossen wurde. Danach wird die Auswahl
in der Variabeln Settings.OnOffRoad abgelegt.

Wurde ,,On-Road* gewdhlt, wird die Kupplung C1 geschlossen, C2 ge6ffnet. Wurde ,,Off-Road*
gewihlt, wird die Kupplung C2 geschlossen, C1 gedffnet.

Nach dem Offnen/Schliessen der Kupplung wird die Kinematikberechnung aufgerufen und ein Refresh
der Darstellung durchgefiihrt.

Die Funktion kann noch erweitert werden so, dass die offene Kupplung in der 3D Grafik
durchscheinend dargestellt wird, die geschlossene undurchsichtig:

IF res[0] THEM

Settings. OnOfffoad=res[1];

1F res[1]=0THEN

GB.C1.setConfg{[TRUE, 0], FALSE); \

GB.z1.c2.kSys_3DTransparency=0.9;
GB.s1l.51b.c2.kSys_3DTransparency=0.9;
GB.C2.setConfia(FALSE, FALSE);
GB.s1.c1.kSys_30Transparency =0;
GB.s1.s1a.c1.kSys_3DTransparency =0;
GB.op2.GP2.Kwh2=1.0;
GB.gp3.GP3.Kwbi=1.0;

ELSE
GB.C2.setConfig{[TRUE, 0], FALSE);
GB.51.c2.kSys_30Transparency=0;
GB.s1.51b.c2.kSys_3DTransparency=0;
GB.C1.setConfig{FALSE, FALSE);
GB.zl.cl.kSys_3DTransparency=0.9;
GB.sl.s1a.c1.kSys_3DTransparency=0.%;
GB.gn2.GP2.Knwb2=0.7;

K GB.gp3.GP3.Knb1=
ENDIF

System, calcKinematic();|
ENDIF

Abbildung 5.2-3 Funktion ,,SetSpeed“
9.3 Starten der Funktion

Im UserlInterface ,,Settings* wird nun in der gewiinschten Zelle durch rechter Mausklick, Auswahl von
,Funktion einfiigen* ein Funktionsaufruf eingefiigt:
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5 Funktion einfiigen

Typ Function Fl

Namne Set speed

Referenz
Set
wer =

Pfad _OSettings.
KIS5soft - KISSsys KISSsys -+ KISSsoft
Ausdruck

Settings.SerSpeed();
ksys_Refresh(l;

Abbildung 5.3-1 Aufruf der Funktion ,,SetSpeed*, User Interface mit Funktionsaufruf

Durch Doppelklick auf das blaue Feld ,,SetSpeed* wird die Funktion ,,SetSpeed* unter ,,Settings*
aufgerufen und es erscheint der folgende Dialog:

£ Set Speed P
Speed: v Speed: Off-Road e

& Set Speed Px

o J[ o= | o ][ = |

Abbildung 5.3-2 Schalten des Gelinde- und Strassenganges

Je nach Auswahl wird der Strassen- oder Geldndegang aktiviert. Die entsprechenden Kupplungen
werden hervorgehoben und der aktuelle Leistungsfluss wird neu berechnet. Der Pfad, iiber den die
Leistung fliesst, wird im Schema rot markiert.

6 UserInterface

6.1 Eingabe der Leistuny

Grundsitzlich werden die folgenden Operationen im User Interface (in diesem Beispiel) verwendet (es
gibt noch Weitere, dies sind jedoch die am Héufigsten gebrauchten)

Eingabe Als Beschreibender Text kann direkt in eine Zelle getippt werden.
von Text | Kommentar Dieser Text erscheint in schwarzer Schrift mit weissem
Hintergrund

Siehe Abbildung 6.1-1

Eingabe Zur Anzeige | Rechter Mausklick auf die gewtiinschte Zelle, ,,Real einfiigen*

von von Werten | wiéhlen. Es erscheint eine Eingabemaske in der im Feld
Zahlen von »Ausdruck® der Pfad der Variabeln eingegeben wird deren Wert
Variabeln angezeigt werden soll.

Die Werte werden in schwarzer Schrift mit weissem
Hintergrund angezeigt. Siehe Abbildung 6.1-2
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Referenz | Zur Anzeige | Rechter Mausklick auf die gewiinschte Zelle, ,,Real einfiigen
auf und Eingabe | wihlen. Es erscheint ein Eingabemaske bei der links unten
Zahlen von Werten ,Referenz* gedriickt werden muss. Danach muss im Feld
von ,Referenz auf** der Pfad der Variabeln eingegeben werden
Variabeln deren Wert angezeigt werden soll. Achtung: der Pfad muss in
Anfiihrungszeichen stehen.
Die Werte werden in roter Schrift mit weissem Hintergrund
angezeigt. Siche Abbildung 6.1-4
Eingabe Aufruf von Rechter Mausklick auf die gewlinschte Zelle, ,,Funktion
von Funktionen einfligen* wéhlen. Es erscheint ein Eingabemaske. Hier wird
Funktions | durch unter ,,Name* der Name eingegeben unter dem die Funktion im
aufrufen | Doppelklick | User Interface angezeigt werden soll. Im Feld ,,Ausdruck*
werden diejenigen Variabeln aufgerufen in denen die
auszufiihrenden Funktionen stehen. Die Funktion wird mit
einem leeren Argument aufgerufen () und mit Semikolon
abgeschlossen.
Funktionen werden mit schwarzer Schrift auf grauem Grund
angezeigt. Sieche Abschnitt 6.2

Beispiel fiir die Eingabe von Text:
5 Userinterface

speed [rpm] torque [Mm] power [kW] -~
Input 100 2000 20.944
Cutput R 4.1982 -7783.4 3.4218
Cutput F -4.1882 1729.6 0.7504
v
< >

Abbildung 6.1-1 User Interface mit Text
Anzeigen von Werten:

L Yanabi

Im Ausdruck wird der Pfad der Variabeln geschrieben deren Wert
angezeigt werden soll. Im gezeigten Beispiel ist dies die Leistung
am Eingang (die sich aus den Eingaben der Drehzahl und des
Drehmomentes, siche unten) bestimmt.

Typ 3Real bl [l

Name ‘

=
Referenz |

|
Wert | 20,943950666667 |
|

Pfad :10‘User1nte&ace.

Fiir die Anzeige der Drehzahlen, Drehmoment und Leistungen an
Vorder- und Hinterachse sind folgende Variabeln zu verwenden:

KISSsaft - KISSsys KISSsys - KISSsoft

Ausdruck

OutF.speed
OutF .torque
OutF.power

OutR.speed

OutR.torque

OutR.power

Abbildung 6.1-2 Beispiel fiir die Anzeige von Werten aus Variabeln
Das User Interface sieht dann wie folgt aus:

Ok Abbrechen

£9 Userinterface [Z| [E| r's__(|
speed [rpm] torgue [Mm] power [kWw] -~
Input 20,944
CQutputR 4.1982 -7783.4 3.4218
Cutput F -4.1982 1729.6 0.7604
v
< b

Abbildung 6.1-3 User Interface mit Anzeigen von Werten aus Variabeln
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Nun kann — fiir die Eingabe des Eingangsdrehmomentes und Drehzahl — je eine Referenz eingefiigt
werden:

{5 Real einfiigen Durch Setzen des Flag bei Typ kann ,,Reference
to Real* gewihlt werden. Unter ,,Referenz* ist
nun der Pfad der anzusprechenden Variabeln
einzugeben (In Anfiihrungs- und
Schlusszeichen). Hier am Beispiel der Drehzahl
am Eingang gezeigt.

Tvp Reference ko Real w
Iame

Referenz |"Imput,speed’|

‘Werk 1]

Pfad _0.UserInterface.

KI5Ssaft - KISSsys KISSsys - = KISSsoft

Fiir die Eingabe des Drehmomentes am Eingang
Ausdruck

ist entsprechend der folgende Pfad einzugeben:

»Input.speed*

Ok Abbrechen

Abbildung 6.1-4 Eingabe einer Referenz
Nach dieser Anderung sicht das UserInterface aus wie Abbildung 6.1-1.

6.2 Funktionsaufrufe im User Interface

Es sollen vom User Interface die folgenden Funktionen aufgerufen werden konnen:

1) Auswahl des Ganges (bereits in Abschnitt 5 erledigt)
2) Berechnung der Kinematik

3) Ausfiithren der KISSsoft Berechnungen

4) Aufrufen des Protokolls fiir das Gesamtgetriebe

Die einzufiigenden Funktionen werden wie folgt definiert:

&5 Funktion einfiigen In einem ersten Schritt wird der oben definierte Dialog

fiir die Auswahl des Strassen- oder Geldndeganges

e [function U aufgerufen.

Name | Kinematics Danach wird die Kinematikberechnung aufgerufen.

Referenz Nach Abschluss der Kinematikberechnung erfolgt ein

Wert Refresh

Pfad _O.UserInterface.

KI15550ft - = KISSsvs KI555ys - = KISSs0ft

Ausdruck

Settings, SetSpeed();

lsvs_Refreshi;|

44 Abbrechen
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& Funktion einfiigen =G Die KISSsoft Berechnungen werden {iber die Funktion

kSoftCalculate aufgerufen, diese befindet sich unter
Tvp |Functi0n | D System
Name |Strength | Nach Abschluss der KISSsoft Berechnungen erfolgt ein
Referenz | | Refresh
Werk | |
Pfad |_O.UserInterFace. |
KISSsoft - = KI35sys KI33sys - = KI33s0ft
Ausdruck
Systerm, kSoftCalculated);
kSws_Refresh();
&3 Funktion einfiigen Mit diesem Befehl wird ein Report generiert in dem

alle KISSsoft Berichte zusammengefasst sind.

Typ [Function |O
Wame  |Report |
Referenz | |
wert | |
Pfad | _D.Userlnterface, |

KISSsoft - = KI33sys KIS5sys - = KIS5s0ft
Ausdruck

System. kSoftReport(;|

oK Abbrechen

Abbildung 6.2-1 Definition verschiedener Funktionen
Das User Interface sieht nun wie folgt aus:

5 Userlnterface M=lt30 Die vier Funktionen kénnen nun durch
speedlfom] | torque [N paner ] ~| Doppelklick (auf graue Button) aufgerufen
Input 100 2000 20.944 d
QutputR 24.638 -7783.4 20.082 werden.
Output F -24.638 1729.6 4.4626
Kinematics Strength Report
w

< >

Abbildung 6.2-2 User Interface mit den zugefiigten Funktionsaufrufen

1 Abschliessende Arbeiten

11 Berechnung der Drehzahlen fiir die Lagerherechnung hei iiberlagerten Wellen

Die Drehzahl die fiir die Wélzlagerberechnung verwendet wird ist immer gleich der Drehzahl der
Welle auf der sich das Lager befindet. Dies ist bei iiberlagerten Wellen nicht korrekt. Z.B. ist die fiir
die Lagerberechnung massgebliche Drehzahl fiir die Lager zwischen dem Losrad und der darunter
liegenden Welle gleich der Differenzdrehzahl des Losrades und der darunter liegenden Welle.
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D.h. dass z.B. der Aussenring mit der Drehzahl des Losrades dreht und der Innenring des Lagers mit
der Drehzahl der darunter liegenden Welle. Die fiir die Berechnung der Lager massgebliche Drehzahl
ist die Differenz davon.

Beispielsweise ist in der Lagerberechnung ,,B _sla“ bei der Welle ,,s1a* die Drehzahl ,,n* wie folgt zu
berechnen (Analog muss auch bei der Lagerberechnung bei ,,s1b* und bei ,,s6* verfahren werden):

Eigenschaften ®
Variable L
- Type Real |
Fri
Fr2 Name n
Hmin
Lh1 Reference
Lh2
LubTemp Value 26.0751471253%6
MoBearings
ox Path _0.GB.sl,518.B_sla.n
ail
-] onInit KISSsoft -> KISSsys KISSsys -> KISSsoft
Wa10 Expression
VERSION
El max(0.01,abs(GE.51.speed-GB.s1.51a.speed))
b2
bearing1
bearing2 v

@)=
Abbildung 7.1-1 Berechnung der fiir die Lagerberechnung relative Drehzahl

Die entsprechenden Ausdriicke fiir ,,n“ bei der Berechnung bei ,,s1b* und ,,s6* sind wie folgt:

Ausdruck fiir “n” bei der Lagerberechnung “B_s6” bei “s6”:
abs(GB.s6.speed-GB.s2.speed)

Ausdruck fiir “n” bei der Lagerberechnung “B_s1b* bei “s1b”:
abs(GB.s1b.speed-GB.s1.speed)

Die gleiche Uberlegung trifft fiir die Berechnung des Wiilzlagers des Plantetenzapfens zu. Hier ist die
in der Lagerberechnung zu verwendende Drehzahl gleich der absoluten Drehzahl des Planetenzapfens
(bezogen auf den Raum) minus der Drehzahl des Planetentrédgers.

Eigenschaften 3]
Variable 5
Type Real

_VERSION b L]

b1 MName n

b2

bearing1 Reference

bearing2

d1 Value 97, 222222222222

d2

enhancelifeCalc Path _0.GB.s6.B_sb.n

fileName

ol KISSsoft -» KISSsys KISSsys - KISSsoft

f=2 Expression

internal 1

internal2 max(0.01,abs({GE.52.speed-GE.s6.5peed))

internal_file

50K

n v
@)=

Abbildung 7.1-2 Berechnung der Drehzahl fiir die Lagerberechnung am Planetenzapfen.
1.2 Eingahe des Drehzahlverhéltnisses fiir Front- und Heckantrieh

Noch ist die Drehzahl an der Vorderachse entgegengesetzt gleich der Hinterachse. Es soll jedoch ein
beliebiges Drehzahlverhéltnis moglich sein.

Der Wert des Drehzahlverhiltnisses soll in einer Variable ,,FrontRearRatio* unter ,,Settings* abgelegt
sein. Dazu in der Baumstruktur rechter Mausklick auf ,,Settings* und ,,neue Variable* wihlen. Danach
eine Variable ,,FrontRearRatio* vom Typ ,,Real* anlegen:
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Ej Neue Variable

Tvp |Rea| v|
Mame | RearFrontR.atio |
Wert 1l |
[ k155soft-to-KISssys [ k1sssys-to-KISSsoft

[ o4 l ’ Abbrechen ]

Abbildung 7.2-1 Erstellen einer neuen Variable ,,FrontRearRatio* vom Typ Real unter
Settings*
2

Es soll nun gelten, dass die Drehzahl an der Vorderachse gleich der Drehzahl an der Hinterachse
multipliziert mit diesem Faktor ist. Dazu wird unter dem Element ,,OutF* (Ausgang an der

Vorderachse) in der Baumstruktur der Ausdruck fiir ,,si eed wie folit erweitert:
Figenschaften 3]

Variable
Type Real
B % OutF s | |O
Position2DView e | speed |
_VERSION
config Reference | |
object
pawer vaue  [-.1381534908594 |
speed
torque Path |_O‘0utF.speed |
[ kasssaft -» KisSsys  [] KISSsys -» KISSsoft
Expression
-CutR.speed*Settings, FrontRearRatio

Abbildung 7.2-2 Berechnung Drehzahl der Vorderachse aus der Hinterachse und gegebenen
Faktor

Der Faktor kann im Dialog in dem auch der Gang gewihlt wird, eingegeben werden. Dazu wird der
Dialog erweitert (Eingabe eines Wertes, Ubergabe dieses Wertes in die oben erstellte Variable). Dazu
mit rechtem Mausklick auf ,,SetSpeed* (in den Eigenschaften von ,,Settings*) ,,Bearbeiten* aufrufen.
Es erscheint wieder der Funktionseditor:

) Settings. SetSpeed FEX

VAR res; ~

0.4
[[C:VDLG_StrCom], "Speed:”,["On-Road”, "Off-Road’] , [Settings. OnOffRoad], 1],
[[C:VDLG_Real], Front to Rear:",Settings.FrontRearRatio, Settings. FrontR.earRatio]

res = CADH_VarDialog([['S

IF res[0] THEN

T 0
Settings.FrontRearRatio=res[2];

TF res[1]=0 THEN
GB.C1l.setConfig{[TRUE, 0], FALSE);
GB.s1.c2.kSys_30Transparency=0.5;
GB.s1.51b.c2.kSys_3D0Transparency =0.9;
GB.C2.setConfig{FALSE, FALSE);

GB.s1.c1.kSys_3DTransparency=0;
AR 1 g1a r1 kS ANTranenarencuy =0:

el s J[ e |

Abbildung 7.2-3 Funktion ,,SetSpeed*
Der Dialog sieht nun wie folgt aus. Wird z.B. 1.5 fiir den Wert ,,Front to Rear* eingegeben, so
resultieren die Drehzahlen wie gezeigt:
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{5 Userinterface E”Elrg|
£ Set Speed E| &l KINEMATICS speed [rpm] torgue [Nm] pawer [kil] »

Input 3 2000 20.944
Output R -7783.4 19,702

Speed: Off-Road v
Cutput F 1729.5 .5672

Front to Rear:

Kinematics Strength Report

[ OK H Cancel l

Abbildung 7.2-4 Ungleiche Drehzahlen an Vorder- und Hinterachse

Damit dndert sich die Wailzleistung im Planetensatz. Diese wird fiir die Berechnung der Festigkeit des
Planetensatzes bendtigt (die Kupplungsleistung wird nicht verwendet). Die Wilzleistung kann in der
Planetenberechnung betrachtet werden, dazu den Plusknopf rechts der Leistungsangabe driicken. Hier
sind auch die einzelnen Drehzahlen der Sonne, des Trigers und des Rings sichtbar.

13 Eingabe Wirkungsgrad

Die Wirkungsgrade konnen in den Verbindungen, entweder durch Aufrufen der Dialoge oder direkt in
der Variabeln ,,eta* abgelegt werden. Dabei sind lediglich die Verzahnungswirkungsgrade einzugeben.

14 Einstellungen zur Berechnungsmethodik

Die Kinematikberechnung enthélt Bedingungen zu den Drehmomenten und Drehzahlen, die nur durch
iterative Berechnung zu 16sen sind. Unter System, ,,kSysKinematicMode* ist deshalb ,,iteration for
speed and torque with damping* zu wéhlen.

Eigenschaften 3]
Variable - —
e | Type !Lisi | |:|
=- [ System i 5
_VERSION Mame | kSyskinematichode
kSoftAcceptChanges s .
kSys2DViewGroup Reference : |
kSys2DViewZoom T ——————————
kSys3DElements Value iteration for speed and torgue v
kSysKinematicFunc i E=
kSysKinematicMode Path | _O.System kSyskinematicMode

VESC i g
tﬁg.Z-;géiliii'u"-l;g;f'o; [] Kisseoft -> KISSsys [ KISSsys - KISS=oft
project_contract Expression
project_description
project_name

@)=

Abbildung 7.4-1 Einstellung fiir die Kinematikberechnung
Weiter bedingt die Ubergabe von Lagerkriften an darunter liegende Wellen (wie bei den Losridern)
dass die Wellenberechnung ebenfalls iterativ ausgefiihrt wird. Dazu ist unter System
,»kSysKinematicFunc* ,,call On Calc Torque duing calculation of torque* zu wéhlen.
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Variable r =k
] Type 1St D
- &4 System —

_VERSION Hame | kSysKimematicFunc

kSoftAcceptChanges o

kSys2DViewGroup Reference

kSys2DViewZoom "

kSys3DElements Value |call 'OnCalcTorque’ during calculation of torque ||

kSysKinematicFunc -

kSyskinematicMode Path | _0O.5ystem.kSysKinematicFunc

kSysScaleBearingForce
kSysScaleCentricalLoad
project_contract Expression
project_description B
project_name

[ k1sssoft -= KISSsye [ kisssys -» KISSzoft

&=
Abbildung 7.4-2 Einstellung fiir die Wellen / Krifteberechnung

8.1 Bemerkungen

Das Zahnrad z4 auf Welle s2 ist sowohl mit dem Zahnrad z3 auf Welle s1b und z5 auf Welle s3 im
Eingriff. Es sind in der Baumstruktur daher zwei KISSsoft Berechnungen angeordnet, einmal unter der
Verbindung ,,gp2‘ und unter ,,gp3*.

8.2 Rechengang fiir Strassengang und Geldndegang

Im Strassengang ist nur der Eingriff ,,gp3* aktiv. Damit kann normal gerechnet werden, es sind keine
besonderen Vorkehrungen zu treffen, Kwb ist 1.00.

Im Geléndegang ist der Eingriff ,,gp2* als auch der Eingriff ,,gp3 aktiv. D.h. dass das Zahnrad z4 auf
Wechselbiegung belastet wird. Der Wechselbiegungsfaktor Kwb ist daher 0.7 (es werden keine
weiteren Momente {iber s2 eingebracht). Der Sicherheitsfaktor der fiir die Dimensionierung zu
verwenden ist, ist fiir z4 wie folg zu bestimmen:

Sicherheit Fuss = Minimum (Sicherheit Fuss aus Berechnung GP2, Sicherheit Fuss aus Berechnung
GP3), mit Kwb fiir z4=0.7 (Kwb fiir z2 und z5 je 1.0)

Sicherheit Flanke = Minimum (Sicherheit Flanke aus Berechnung GP2, Sicherheit Flanke aus
Berechnung GP3) , mit Kwb fiir z4=0.7 (Kwb fiir z2 und z5 je 1.0)

8.3 Umsetzung

Obiges bedeutet das bei der Auswahl des Ganges auch gleichzeitig der Faktor Kwb fiir z4 in der
Zahnradberechnung gesetzt werden muss. D.h. dass in der Funktion ,,SetSpeed* unter ,,Settings* die
entsprechende Befehle gegeben werden miissen.
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VAR, res;

res = CADH_varDialog([["Set Speed ], 250,250,0.4],
[[C:VDLG_StrCom], Speed:”,["On-Road ", "Off-Road '], [Settings, OnOffRoad], 1],
[[C:VDLG_Real], Front to

Rear:”,Settings.FrontRearRatio, Settings. FrontRearRatio]

IF res[0] THEM
Settings. OnOffRoad=res[1];
Settings.FrontRearRatio=res[2];

IF res[1] =0 THEM
GB.C1.setConfig([TRUE, 0], FALSE);
GB.s1.c2.kSys_3DTransparency=0.9;
GB.s1.51b.c2.kSys_3DTransparency=0.9;
GE.C2.setConfig(FALSE, FALSE);
GB.s1.c1.kSys_30Transparency=0;

oy =0;

GB.gp2.GP2.Kwb2=1.0;
GB.gp3.GP3.Kwb1=1.0;

ELSE
GB.C2.setConfig{[TRUE, 0], FALSE);
GB.s1.c2.kSys_30Transparency=0;
GB.s1.51b.c2.kSys_30Transparency=0;
GB.C1.setConfig(FALSE, FALSE);
GB.s1.c1.kSys_3DTransparency=0.9;

GB.gp2.GP2.Kub2=0.7;

GB.gp3.GP3.Kub1=0.7;
EMDIF
System. calckinematic ();

Abbildung 8.3-1 Funktion ,,SetSpeed“

Fiir die Darstellung der Resultate fiir das Zahnrad z4 sind im User Interface die folgenden Ausdriicke
zu verwenden

Eﬁv:i Variable bearbeiten E_,} Yariable bearbeiten

Tvp |Rea| | I Tvp |Rea| | il
Mame | | Marne | |
Referenz | | Referenz | |
Wert  0.208774 | Wert  0.520718 |
Pfad | _0.UserIntetface, | Pfad | _O.UserInterface, |

KISSsoft - KISGsys KISSsys - KI5Ss0ft KI5Ssoft - = KIS5sys KISSsys - = KISSsaft
Ausdruck. Ausdruck.
min{ 5B, gp2 . GP2.5F2,G6,ap3. GP3.5F1) miniE. gp2. GP2,5H2, 6. gp3.GP3.5H1)

Ok Abbrechen oK Abbrechen

Abbildung 8.3-2 Anzeige der minimalen Fuss- und Flankensicherheit fiir z4 aus den beiden
Einzeleingriffen GP2 und GP3
Das User Interface sieht nach Anzeige der resultierenden Sicherheitsfaktoren wie folgt aus:
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5 Userlnterface |;| |§| [X|

KINEMATICS speed [rpm] torque [Nm] power kW]
Input 100 2000 20.944
CutputR 90,009 -2029.5 19.13
QutputF -135.01 451.01 6.3766

Kinematics Strength Report

Safeties SF root SH flank

zl 0.09802 0.26917

2 0.10229 0.26751

z3 9999 29314

74 0.20968 0.52216

z5 0.24631 0.52338

s 0.074825 0.13544

zp 0.052041 0.19457

o 0.36045

Abbildung 8.3-3 Anzeige der Fuss- und Flankensicherheiten im User Interface

9 AnhangA,,SetSpeed”

9.1 Code (Zeilennummer nicht Teil des Codes)

1 VAR res;

2 res = CADH_VarDialog([["Set Speed"],250,250,0.4],

3 [[C:VDLG_StrCom],"Speed:",["On-Road","Off-Road"],[Settings.OnOffRoad],1],
4 [[C:VDLG_Real],"Front to Rear:",Settings.FrontRearRatio,Settings.FrontRearRatio]
5 );

6 IF res[0] THEN

7 Settings.OnOffRoad=res[1];

8 Settings.FrontRearRatio=res[2];

9 IF res[1]=0 THEN

10 GB.Cl1.setConfig([TRUE, 0], FALSE);

11 GB.s1.c2.kSys 3DTransparency=0.9;

12 GB.sl.s1b.c2.kSys 3DTransparency=0.9;
13 GB.C2.setConfig(FALSE, FALSE);

14 GB.sl.cl.kSys 3DTransparency=0;

15 GB.sl.sla.cl.kSys 3DTransparency=0;
16 GB.gp2.GP2 Kwb2=1.0;

17 GB.gp3.GP3.Kwb1=1.0;

18 ELSE

19 GB.C2.setConfig([TRUE, 0], FALSE);
20 GB.sl.c2.kSys 3DTransparency=0;

21 GB.sl.s1b.c2.kSys 3DTransparency=0;
22 GB.Cl1.setConfig(FALSE, FALSE);

23 GB.sl.cl.kSys 3DTransparency=0.9;

24 GB.sl.sla.c1.kSys 3DTransparency=0.9;
25 GB.gp2.GP2 Kwb2=0.7;

26 GB.gp3.GP3.Kwb1=0.7;

27 ENDIF

28 System.calcKinematic();

29 ENDIF
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9.2 FErkldrungen

VAR res;

Es wird eine lokale Variable ,,res* definiert. Der Typ der Variabeln muss vorerst nicht definert werden.
Der Typ ist gleich dem Typ des rechts des Gleichheitszeichens in der Zeile 3 stehenden Ausdruckes.
Da der Befehl CADH_VarDialog einen Array zuriickgibt, ist res vom ebenfalls ein Array

CADH_VarDialog

»Set Speed” ist der Name des Dialoges, 250 die Breite in Pixel, 250 die Hohe in Pixel. 0.4 definiert
dass 40% der Breite im linken Teil des Fensters sind, 60% im rechten. Die folgenden Ausdriicke in
eckigen Klammern definieren jeweils ein Eingabefeld. Die eckigen Klammern sind durch Komma
getrennt. Im ersten Ausdruck wird eine Auswahlliste, genannt ,,Speed** generiert. Ausgewéhlt wird
zwischen ,,On- Road* und ,,Off- Road*. Die zweite Zeile erlaubt die Eingabe eines Wertes. Die
Vorbelegung der Eingabemaske wird durch [Settings.OnOffRoad] und Settings.FrontRearRatio
definiert.

Die dussere IF Schleife priift ob der Dialog mit ,,Ok* abgeschlossen wurde. Trifft dies zu, so ist das
nullte Element im Array ,,res gleich 1. Also liefert res[0] 1 oder TRUE zuriick und die IF Bedingung
ist erfiillt.

Zeile 7: In die Variable ,,OnOffRoad* wird 1 oder 0 geschrieben. 0 bedeutet Strassengang, 1 bedeutet
Geldndegang.
Zeile 8: Das eingegebene Verhéltnis wird in die Variable ,,FrontRearRatio* geschrieben

Zweite IF Schleife: wenn die Auswahl ob Strassen- oder Geldndegang (res[1]) Null ist, so wurde der
Strassengang gewéhlt. Dann wird die Kupplung C1 geschlossen, C2 gedffnet, sowie Kwb fiir z4 auf
1.00 gesetzt. Im ELSE Zweig (der ausgefiihrt wird wenn der Gelandegang gewahlt ist) wird c2c2
geschlossen, C1 gedffnet und Kwb fiir z4 wird auf 0.7 gesetzt.

In Zeile 29 wird dann die Kinematikberechnung aufgerufen.
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