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Der Polygoneffekt bei Rundstahlkettentrieben
Ass.Prof. DI Dr.techn. Christian LANDSCHUTZER,
Institut fir Technische Logistik der TU Graz, Leitung Arbeitsbereich Entwicklung.

Dieser Aufsatz beschreibt die Auswirkungen der Beriicksichtigung von realen Kraft-
und Lageverhaltnissen bei der Ubertragung von Drehnmomenten auf Rundstahlketten
mit Kettenradern (Kettenniisse, Taschenrader) wie sie im Serienhebezeug Kettenzug
als auch in Antriebsradern der Stetigfordertechnik vorkommen. Im Gegensatz zu den
bisher publizierten Theorien des Polygoneffekts (Teilkreisgleichung u.a.) bericksich-
tigt der hier vorgestellte Ansatz die aus den Kraftwechselwirkungen Kette-Kettenrad
entstehenden realen Lagen der Kette im Kettenrad, die Fertigungsabweichungen der
Kettenglieder und mdgliche Langungen der Kette unter Last und durch Verschleif3.
Die Ergebnisse zeigen eine starke Abweichung von der bekannten Teilkreisglei-
chung, deren Theorie zufolge die Kettenglieder nicht in Bertihrung mit der Ketten-
nuss kommen wirden!

Die Theorie wird anhand einer analytischen Betrachtung vorgestellt und mit Messun-
gen und MKS-Simulationen abgesichert.

Die Auswirkungen davon sind fir die Schwingungsberechnung relevant und werden
im Beitrag anhand einer Systemsimulation dargestellt.
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1 Einleitung

Das Auftreten des Polygoneffekts, der durch ein nicht kreisrundes formschlissiges
Kraftibertragungsglied (Kettenrad, Zahnriemenscheibe) in einem Zugmittelgetriebe
oder Hebezeug verursacht wird, ist vielfaltig und seine Auswirkungen von unter-
schiedlicher Art. Wahrend die Schwingungsanregungen vor allem bei den langsam-
laufenden Radern mit geringer ,Zahnezahl” (ident Taschen- oder Eckenzahl) relevant
sind, entstehen bei den schnelllaufenden hochzahligen Radern vor allem Ubertra-
gungsungenauigkeiten und akustische Phanomene der Zugmittelgetriebe (Steuerket-
tentriebe im PKW-Motorenbau).

Die wissenschaftliche Bearbeitung dieses Gebietes beschrankt sich fast ausschliel3-
lich auf die Steuerkettentriebe und vereinzelt Zahnriemen, am Gebiete der Rund-
stahlkette sind nur wenige Arbeiten verfugbar (s.u.).

Beim Rundstahlkettentriebes des Ketten-Hebezeuges ist die Betrachtung dieses
Phanomens von aul3erordentlicher Wichtigkeit, da durch die polygoneffekterregten
Schwingungen Resonanzen mit teilweise betrachtlichen Schwingungsamplituden
auftreten, die die Betriebssicherheit gefahrden und die Lebensdauer der Kette rele-
vant herabsetzen. Dariiber hinaus ist durch den bisher in den Literatur gebrauchli-
chen Ansatz Uber die Lage auf einem ,Teilkreis” (s. Abschnitt 2) eine Betrachtung der
Konstruktion und der Kraftwirkmechanismen in der Kettennuss nicht mdglich, da die
realen Einbaulagen hierin nicht bertcksichtigt werden.
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2 Polygoneffekt bei Rundstahlketten

2.1 Theorie Polygoneffekt Literatur (Teilkreisgleichung),

Die Beschreibung des Zusammenwirkens von Kettenrad und Kettengliedern wird in
der Literatur bisher mit der sogenannten Teilkreisgleichung beschrieben, die bei-
spielsweise in [5] nachzulesen ist und als deren &lteste Quelle ein Werk aus dem
Jahre 1894 ausgehoben werden konnte [4]. Flr ein Kettenrad mit z Zahnen (Ta-
schen) qilt fir den Teilkreisdurchmesser D:
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Die Herleitung bedarf einiger aufwandiger Umformungen und trigonometrischer An-
satze, um die gewohnte Form, wie in Gleichung 1 angegeben, zu erhalten. Die An-
nahmen, die hinter dieser Positionierung der Kettenglieder am Kettenrad stehen
werden in der Literatur nicht dargelegt und sollen deswegen hier erdrtert werden:
e Die Geometrie der Kettenglieder ist ,ideal” mit:

0 kreisrundem Drahtmaterial mit konstantem Durchmesser d.

o0 zwei idealen Halbtori als gebogenem Abschnitt
o0 zwei ideal geraden Schenkeln
o]
o]

D=

konstanter innerer Weite w, die gleich dem Durchmesser der Tori ist.
generell £0 tolerierten Mal3en.
e Die stehenden Kettenglieder
o0 liegen voll unterstitzt auf dem Boden der Kettennuss auf.
0 sind mittig/symmetrisch in die Kettennuss eingebaut
e Die liegenden Kettenglieder
0 sind ebenfalls mittig eingebaut
o haben einen Kontaktpunkt zu den stehenden Kettengliedern, der sich
aus dem Schnitt der Kettengliedlangsachse des stehenden Kettenglie-
des mit dessen inneren Bug ergibt.

Abbildung 1 veranschaulicht die real unmdgliche Situation des Zusammenwirkens
von Kette und Rad nach den Annahmen, die der Teilkreisgleichung zugrunde liegen
(in rosa), weil:
e Die wirkenden Kontakt- und Reibkrafte eine vollig andere Lage der Kette in
der Nuss bewirken und deshalb
e die liegenden Kettenglieder niemals Kontakt mit dem Kettennusszahn ha-
ben und daher keine Kraft Ubertragen kdnnen.
e Fertigungstoleranzen, Betriebslangung und Betriebsverschleil die Ketten-
geometrie relevant verandern [6] und die Nennmal3e d, w und Teilung tx im
Betrieb nicht auftreten.
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LAST

Bild 1: Lage und ,Kontaktpunkte® nach Teilkreistheorie (rosa) und real.

Die Literatur [1] beschreibt weiterfihrend die kinematischen und dynamischen Ver-
haltnisse aufbauend auf die Lage der Kette in der Nuss nach der Teilkreisgleichung,
worin die Unterschiede zur realen Lage in der Schwingungserregung nicht so rele-
vant sind, wie z.B. fir die Betrachtung der Kraftwirkmechanismen und der resultie-
renden Lagen Kette/Nuss oder den Ausgleich des Polygoneffekts (s. auch Abschnitt
4).

2.2 Theorie des Einschwenkens

Die kinematischen Verhéltnisse beim Einschwenken der Kettenglieder in die Ketten-
nuss bestimmen alle dynamischen Vorgédnge im Kettenstrang und den angeschlos-
senen Komponenten und damit auch die polygoneffekterregten Schwingungen.

Krafte und Geschwindigkeiten. Die Geschwindigkeit im Kettenstrang wird von jenem
Kettenglied beschrieben, das zuletzt in die Kettennuss eingeschwenkt ist — sprich
.fadfest” geworden ist. Der bisherige Ansatz der Literatur zog dafir die Mittelpunkte
des geschnittenen liegenden Kettengliedes heran. Diese nichtreale Lage fuhrt dann
zu dem bekannten Ersatzpolygon (s. unten). Dass aber dabei nicht nur ein Fehler
zufolge der nichtrealen Lage sondern auch ein Fehler begangen wird, der die fal-
schen Punkte zur Geschwindigkeitsbeschreibung heranzieht zeigt die folgende Ab-
bildung 2 und Abbildung 3 (inkl. Erlauterungen).

Beim Einschwenken eines Kettengliedes (hier eines liegenden Kettengliedes) ist der
Zustand der Verbindung zum letzten radfesten Glied zu bertcksichtigen. Dabei kann
unterschieden werden zwischen den folgenden Zustanden und ihren Charakteri-
sierungen:
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e Rollen:

0 Winkel(lage)anderung des einschwenkenden Gliedes (zu fester Raum-
achse) — Kontaktpunkt wandert am Kettengliedbug, bei Drehung des
Gliedes zur Nussmitte hin, nach auf3en.

0 Winkellage Kettenglied innerhalb Haftreibwinkel

0 Reibkraft notig — Kraftesumme am Glied kleiner als Haftreibkraft

o nur Winkelgeschwindigkeit

e Rollen und Rutschen (RollRutsch):

o beim Ubergang von Haften zu Gleiten (nach Uberschreitung des Haft-
reibungswinkels zufolge Einschwenken)

o0 Winkellage Kettenglied zwischen Haft- und Gleitreibwinkel

Winkeldnderung des einschwenkenden Gliedes moglich

o Reibkraft wirkt vorhandener Bewegungskraft entgegen und ermdglicht
aufkippendes Moment

o0 Winkelgeschwindigkeit und translatorische Geschwindigkeit

e Rutschen:

0 keine Winkelanderung des einschwenkenden Gliedes

0 Winkellage Kettenglied innerhalb Gleitreibwinkel

o Gleitreibkraft wirkt vorhandener Bewegungskraft entgegen

o0 nur translatorische Geschwindigkeit

@]

Der Einschwenkvorgang startet mit einer Rollbewegung die in eine Rutschbewegung
Ubergeht. Dieser Vorgang kann sich auch wahrend des Einschwenkens wiederholen,
wenn das Kettenglied aufgrund niedriger angreifender Krafte in seiner Rutschbewe-
gung zum Stillstand kommt.

Fur das liegende Kettenglied ist eine Uberblicksartige Darstellung oben angegeben.
Das Einschwenken findet zufolge einer Einschwenkdrehbewegung mnuss Statt. Die
Wirkungslinie der Gewichtskraft geht durch den Kontaktpunkt, der Momentanpol fir
die Einschwenkbewegung wandert beim Ubergang von Rollen zu Rutschen vom
Kontaktpunkt zum Schwerpunkt des liegenden Gliedes. Die Kettengliedgleichge-
wichtslage ist grau angedeutet. Die Winkel der Reibkegel errechnen sich aus den
Reibkoeffizienten. Das Vorhandensein einer Differenzkraft zur Bewegung Fqy, bedeu-
tet Rutschen unter einer gréferen Summenkraft am Glied als der Gleitreibkraft, die
so wie die Haftreibkraft stets als maximal mogliche Reaktionskraft eingetragen ist. Zu
beachten bleibt also stets, dass diese Reibkrafte als Maximalkréafte von der Gesamt-
kraftsituation abhangig sind und nur als Reaktionskrafte auf aufiere Krafte wirken
kbnnen, somit also keine eingepragten Kréafte sondern Zwangskréfte sind, die keine
Arbeit verrichten.

Die Geschwindigkeiten der Symmetriepunkte MP_L und MP_S (Definition in Abbil-
dung 5) beschreiben die Geschwindigkeit im Kettenstrang vuy und liegen bei Dre-
hung der Nuss auf einer Kreisbahn — wofir die Analytik abgeleitet wird — genau
dann, wenn:



20. Kranfachtagung, 21. Mérz 2012, Technische Universitat Dresden 5

Bild 2:

das einschwenkende Kettenglied rutscht (bei Rollen und Roll/Rutsch kdme
aus wgol eine zusatzliche Geschwindigkeitskomponenten dazu!)
die Glieder nach radfest-werden
o in der Tasche/Rille nicht verrutschen
0 sich nicht verdrehen
der Kettenstrang querschwingungsfrei lauft
der Kettenstrang sich entlang seiner Langsachse nicht verdreht
die Kettenglieder keine Verlagerungsbewegungen im radfesten Zustand
ausfuhren
vmp L Solange darauffolgendes stehendes Kettenglied nicht radfest ist
Vmp_s Solange darauffolgendes liegendes Kettenglied nicht radfest ist

Rollen: Beginn des Einschwenkens Ubergang reines Rollen zu Rutschen/Rollen
Winkelénderung KG zufolge o, bei Uberschreitung Haftreibgrenze
Winkeldnderung und transiatorische Geschwindigkeit
KG bei Rollen und Rutschen

Rutschen: bei kleinen Reibkréften
keine Winkeldnderung KG
(Parallelverschiebung KG)

Reibkegel:

p=arctan(y,)
« !

»
) “p=arctan(u,)

F
F g

~

E

F Haftreibung Rollen >
F GleitreibungRutschen

F... Differenzkraft zur Bewegung

Fa

Kinematik des Rollen und Rutschens beim Einschwenken.
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v-Dreieck geschlossen
wenn const. Reibverh
(const. Rutschen - kein Rollen)

F,,.: Differenzkraft zur Bewegung

Vip s=VigV, F s Haftreibung Rollen >

FemFitFoomm Fon Viup=Yup sy Froms: GleitreibungRutschen

F.=F. +F vV, .V F; Haftreibung Rollen >
Hub= T KRy F.c... GleitreibungRutschen

F.

Bild 3: Krafte und Kinematik eines einschwenkenden liegenden Kettengliedes
Der aufgrund Schmierung in der Realitéat eintretende Fall des Rutschens — wie in
Messungen bestatigt (vgl. Abschnitt 4) —, kann mit der Theorie nach MP_L und
MP_S abgebildet werden.

Die Kraftebetrachtung von Abbildung 3 ist real naturlich aufgrund der Reibkrafte als
Reaktionskréafte auf die aulReren Krafte und der Systemdynamik der Gbrigen beteilig-
ten Komponenten nur ein moégliches Maximalszenario eines Einzelvorganges und
dient vornehmlich der Visualisierung des Prozesses. Die eigentliche Dynamik im Sys-
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tem kann nur mit MKS oder aufwandig analytisch mit den nétigen Gleichungen ab-
gebildet werden [3].

Ersatzpolygon — Definition. Das Ersatzpolygon ist nach Literatur die Verbindung der
Mittelpunkte der geschnittenen liegenden Kettenglieder, die laut Definition auf dem
Teilkreis liegen. Hangt man an den jeweils auf3ersten Punkt (in x-Richtung) des Po-
lygons einen Faden, so kann man die Bewegung der Kette vereinfacht darstellen (s.
auch [1]).

Bild 4: kinematisch bestimmende Bereiche der einschwenkenden Kettenglie-
der fir den gesamten Kettenstrang und Ersatzpolygon nach Teilkreistheorie (Verbin-
dung der Drahtkreisquerschnitte der liegenden Kettenglieder).

Da nach den obigen Erkenntnissen weder diese Mittelpunkte bei realen Lagen der
Glieder in der Nuss auf einem Teilkreis liegen, noch die Mittelpunkte der liegenden
Glieder die kinematischen Verhéaltnisse im Kettenstrang beschrieben, muss das Er-
satzpolygon neu definiert werden. Zu beachten ist dazu allerdings, dass bei den rea-
len Kettengliedlagen wie oben:
e das liegende Kettenglied nicht bei Senkrechtstellung der Kettennuss den
Zahn berihrt (es entsteht eine Phasenverschiebung).
e das stehende Kettenglied nicht nach halber Periodizitat und Senkrechtstel-
lung die Rille berlhrt (es entsteht ein Restdrehwinkel).
Deshalb beginnt der Radiusbogen fir MP_S und fur MP_L auch erst um diese ent-
sprechenden Winkel ,spater”.

Konstruktion u. Funktion des allgemeinen Polygons. Mit den nun bekannten Kreis-
bogenkurven der Punkte MP_L und MP_S kann ein allgemeines Polygon konstruiert
werden, dessen Eckpunkte die kinematischen Verhéaltnisse beim Lauf der Kette tber
die Nuss beschreiben.

Um die Sprungfunktion mit dem allgemeinen Ersatzpolygon abzubilden, darf nicht
immer der aul3erste Punkt zur kinematischen Beschreibung herangezogen werden,
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wie fur das klassische Ersatzpolygon. Erst bei Senkrechtwerden der Polygonsehne
darf der néachstfolgende Punkt zur Beschreibung herangezogen werden;
MP_L --> MP_S und umgekehrt. Die Phasenverschiebung des Polygons zur Ketten-
nuss ist zu beachten. Der Restdrehwinkel stellt sich automatisch richtig ein, wenn
das Polygon wie oben konstruiert wird.

KN-Tasche senkrecht,Liegendes noch kein
Kontakt mit Tasche (Restdrehwinkel)
==> Einschwenkvorgang noch von MP_S beschrieben.

Restdreh-
Y winkel'w*

Sprung
Radiusfunktion
(Reibung)
-

KN 53.173° Pol. senkrecht allg. Pos.
KONTAKT KG S5 - KN! eschrel

Bild 5: Kinematik und Ersatzpolygon mit den realen Lagen.
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2.3 Theorie Polygoneffekt mit realen Kettengliedlagen

Die kinematische Beschreibung des Kettentberlaufes mittels MP_L und MP_S kann
mit den Bezeichnern unten analytisch dargestellt werden. Es ist dann der Hubweg yk
(in Analogie zu [1]) bei Drehung um den Kettenraddrehwinkel yx, wenn & den Ein-
schwenkbereich des stehenden Kettengliedes darstellt. Die GrofRen der beschrei-
benden Parameter ry4, s, p, ps und B sind Ergebnis von Einbauuntersuchungen im
CAD, Simulationen in MKS oder Kraft- Lageberechnungen z.B. nach [3].

r,sin(p ) + r,sinCy, - p) 0< vy, <3
Yo = Lsin(p) + r,sin@ - p)+
+r,sin(ps) + psin(y, -8 —ps) 8 <y <a
Gleichung 2

Die Hubgeschwindigkeit betragt dann wie folgend und ist ein Produkt des Wirkradius’
Xk und der Kettennusswinkelgeschwindigkeit mnuss bzw. der zeitlichen Ableitung von

Wk

IN

~ r,cos(y, — p) 0 < vy 5 Gleichung 3
5 sin (v, — 8 - ps) < Wy <«

Y«

Und die Wegerregungsfunktion fur polygoneffektinduzierte Erregung:

Z :
Yie = Ye — % Wi Gleichung 4

3 Verifikation der Theorie mit MKS und Messung — Ergebnisse
Die Theorie der Beschreibung der Vorgange aus Abschnitt 2 wurde mit unterschiedli-
chen Methoden verifiziert und hierin mit einem MKS-Modell und Prifstandsmessun-
gen unterschiedlicher Art bestétigt.
Das MKS-Modell des Rundstahlkettentriebes wird exemplarisch an einem Modell fur
das Heben einer 10kg-Last im Haupthub eines Standardkettenzuges beschrieben.
Es wird lediglich der Eingriffsvorgang der Kettenglieder in die Nuss betrachtet. An-
triebsrickwirkungen (starrer Antrieb), Einflisse der Kettenfiihrung und des Abstrei-
fers und Effekte aus dem Stirnradgetriebe sind nicht mitmodelliert. Diese kdnnen in
einem Gesamtsimulationsmodell, bei Vorliegen der Kenntnisse aus diesem Abschnitt
(Geschwindigkeit zufolge realer Lageverhaltnisse der Glieder in der Nuss) in einem
Modell z.B. nach [1], [2] betrachtet werden (vgl. Abschnitt 4).
Der Ablauf einer Simulation gliedert sich in folgende Teilschritte:

¢ Auffinden der Ruhelage des Systems (Ausschwingen lassen - Auswertung

der Ruhelage und Neueinbau der einzelnen Kettenglieder )

e Simulation (numerische Berechnung)

e PostProcessing-Prozess (s.u.)
Zur Messung am institutseigenen Prifstand an unterschiedlichen Kettentrieben mit
verschiedenen Massen und Hubgeschwindigkeiten im Hebe- und Senkbetrieb stan-
den zur Verfigung:
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e Seilzug- Weg/Geschwindigkeitsmesssystem (Fa. ASM) mit Winkelgeber

e Magnetostriktiver Linearschlitten (Fa. Gefran) fur Weg- und Geschwindigkeit
e Beschleunigungssensoren (Fa. HBM) mit Winkelgeber an der Kettennuss

o Digitalkamera (8 Bilder/s) mit eingeblendetem Display des Nussdrehwinkels

Bild 6: Kettenstrang und Kraftreaktionen in MKS (MSC.ADAMSO).

Die Ergebnisse der Messungen mit den unterschiedlichsten Messgeraten zeigten
nicht von vornherein immer Ubereinstimmung, da die hochdynamischen Vorgange
durch manche Gerate zu stark ,gefiltert* wurden.

Die beste Ubereinstimmung zwischen analytischem Ansatz (Gleichungen 2 bis 4)
zeigt sich zur MKS (Bild 7). Der Kettenstrang des simulierten Kettentriebes (graue
Kurve — r(v)) weist exakt den Verlauf auf, der mit Gleichung 3 berechenbar ist, wenn
der Parametersatz ry, rs, pL, ps und o fur Gleichung 3 durch einen generischen Algo-
rithmus (Levenberg-Marquardt) an das Messergebnis angepasst wird. Somit sind die
theoretischen Uberlegungen zur Kinematik und Kinetik (nach den Bildern 2 und 3) als
verifiziert anzusehen. Die Ortskoordinaten der Punkte MP_L und MP_S folgen in der
Simulation ebenso dem durch die Gleichung 3 beschreibbaren Verlauf, wenn der Pa-
rametersatz entspricht.

Input ry, 15, pr, Pss 0 Beschreib Verifikation

. eschreibung .
SRRV Polygoneffekt nach (AR

gen. Algorithmus Abschnitt 2.3 (3 versch. Verfahren)

Die Ubereinstimmung mit der Messung (hier mit Messgerat ,Gefran) ist eher qualita-
tiv, da die Bewegung des Kettenstranges von starken Struktur- und Querschwingun-
gen uberlagert ist. Qualitativ sichtbar ist jedoch die Asymmetrie und die unterschied-
liche Hohe der ,Buckel* sowie die Phasenverschiebung und der Restdrehwinkel. Vor
allem die Aufnahmen mit der Digitalkamera und die nachfolgende Vermessung der
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Lagen der Kettenglieder in den Bildern gegeniber der Theorie bestétigt auch mess-
technisch die vorgestellte Theorie.

SIM: MP_L (Ortskoordinate) SIM: MP_S (Ortskoordinate) SIM: r(v) am Strangende

xk (Gleichung 3) approximiert SIM r(v) Prufstand, filtered r Teilkreistheorie

38 r

Einschwenken Liegendes KG, Beschreibung durch MP_S

Einschwenken Stehendes KG, Beschreibung durch MP_L
e

PrTTUN,
/ﬂ VANV | ;Nw W\Uﬂ»
7 TN

\
\§

%

Wirkradius x, [mm]

\
\

30 L !
90 105 120 135 150 165 180

Winkel [°]

Bild 7: Geschwindigkeit des Kettenstranges bzw. Wirkradius an einem Kettentrieb
Kette EN 818/7 9x27, 4-taschiges Kettenrad, 8 m/min.

Die Abweichung zur Theorie nach Teilkreis (rosa gepunktet) ist durch eine Phasen-
verschiebung, einen Restdrehwinkel, Asymmetrie der beiden ,Buckel* und unter-
schiedliche Maximalradien gegeben und, wie oben angegeben, fur das Systemver-
halten von unterschiedlichem Einfluss.

4 Kurze Darstellung der Auswirkungen auf Schwingungen

Wenn man mit einem Systemsimulationsmodell (z.B. wie Bild 8) die Radiusfunktion
nach Teilkreistheorie und der Theorie nach MP_L und MP_S formuliert und dabei
noch unterschiedliche Verschleil3zustande der Rundstahlkette mit einbezieht, kann
man tendenziell schon vorgreifend festhalten, dass bei der Erregung nach Teilkreis-
theorie die geringste Schwingneigung besteht. Da die Erregungsfunktion nach MP_L
und MP_S eine grol3ere Ungleichférmigkeit aufweist und durch die Bericksichtigung
einer verschlissenen Kette (Teilungszunahme bis zum nach EN 818/7 erlaubten Maf3
von 2%) diese grof3er wird, somit in der Nuss weiter aul3en liegt, und somit auch wie-
der eine groRRere Ungleichformigkeit aufweist, tendiert das System zu stérkeren
Schwingungen aufgrund der vermehrt zugefiihrten Energie (Auslenkung). Die Ver-
groRerung der resonanten Beschleunigungsamplituden ist in der I. Resonanz (beim
Trieb wie in Bild 7) zwischen Teilkreistheorie und 2%-verschlissener Kette nach
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MP_L und MP_S Theorie mit ca. 30% am grof3ten und als entscheiden fir das ver-
schlechterte dynamische Verhalten einzustufen. Auch bei der Ill. Resonanz tritt eine
Zunahme um mehr als 100% auf, die aber wegen ihrer absoluten Grol3e nicht der-
malf3en funktionshindernd ist wie jene bei der I. Resonanz. Alle weiteren Zunahmen
sind nicht von relevanter Grof3e und werden somit als unrelevant beurteilt.

Bild 8: ITI-Sim Modell eines Kettenzuges mit Ausgleichsgetriebe.

5 Zusammenfassung und Ausblick

Der vorgestellte Ansatz ist in der Lage, mit den aus Einbauuntersuchungen (CAD)
ermittelten realen Lagen der Kettenglieder in der Kettennuss die Effekte und Auswir-
kungen des Polygoneffektes richtig darzustellen. Der Einfluss davon ist vor allem bei
Schwingungserregung und Ausgleich desselbigen relevant.

Weiter Themen zum Rundstahlkettentrieb, die am Institut behandelt wurden, werden
im Rahmen der Tagung kurz vorgestellt (s. auch [2]).
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