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Beschreibung

Stand der Technik

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft einen Kraft-
fahrzeugstell- oder -wischerantrieb mit einem Schne-
ckengetriebe oder einem Schneckenschraubradge-
triebe, das zumindest ein aus einem Kunststoffmate-
rial ausgebildetes und mit einer Schnecke im Eingriff
stehendes Zahnrad aufweist.

[0002] Aus dem Stand der Technik sind elektri-
sche Kraftfahrzeugstellantriebe bzw. Kraftfahrzeug-
wischerantriebe bekannt, die nachfolgend gemein-
sam als „Kraftfahrzeugstell- oder -wischerantriebe“
bezeichnet werden und bei denen Untersetzungsge-
triebe verwendet werden, um eine jeweilige Drehzahl
und ein entsprechendes Drehmoment eines zugeord-
neten Elektromotors an eine jeweilige Aufgabenstel-
lung anzupassen und zugleich ein möglichst kleines,
leichtes und kostengünstiges Antriebssystem bereit-
zustellen. Zu diesem Zweck werden vor allem in einer
ersten Stufe nach dem Elektromotor häufig Schraub-
radgetriebe eingesetzt. Diese umfassen gebräuchli-
cherweise eine auf einer Ankerwelle des Elektromo-
tors befestigte Schnecke, die im Eingriff mit einem
Schraubrad steht, wobei es sich bei dem Schraub-
rad um ein Stirnrad mit einer zylindrischen Hüllfläche
handelt.

[0003] Derartige Schraubradgetriebe sind günstig
herstellbar, decken einen breiten Übersetzungs-
bereich ab, tragen zur Selbsthemmung des An-
triebs maßgeblich bei, sind toleranzunempfindlich
und zeichnen sich darüber hinaus durch eine ge-
ringe Neigung zur Schwingungsanregung aus. Wäh-
rend die Schnecke im Allgemeinen aus metallischen
Werkstoffen gefertigt ist, wird das Schraubrad in der
Regel mit einem vergleichsweise weichen Kunststoff-
material hergestellt. Dadurch entstehen in den zu-
nächst punktförmigen Kontaktpunkten zwischen den
beiden konvexen Oberflächen von Schnecke und
Rad unter Last Berührungsellipsen, die einen funk-
tionierenden tribologischen Kontakt zwischen Schne-
cke und Rad ermöglichen.

[0004] Nachteilig an diesem Stand der Technik ist,
dass durch die punktförmigen Kontakte in den Getrie-
bebauteilen hohe lokale mechanische Spannungen
entstehen, insbesondere in den Kontaktpunkten und
im Bereich eines jeweiligen Zahnfußes, die sich be-
grenzend auf die Festigkeit auswirken. Infolge der ho-
hen Flächenpressung ist die lokale tribologische Be-
lastung hoch und die im Getriebe auftretenden Reib-
verluste können stark schwanken.

[0005] Darüber hinaus sind aus dem Stand der
Technik Schnecken- und Schneckenschraubradge-
triebe bekannt, bei denen die das Getriebe bildenden
Elemente jeweils aus Metall ausgebildet sind und zu-

mindest eines der Elemente, also die Schnecke und/
oder das Schraubrad, derart ausgebildet ist, dass ab-
weichend von einem Punkt- oder Linienkontakt ei-
ne Berührungsfläche entsteht. Um dies zu ermögli-
chen, kann das Schraubrad z.B. als ein sogenann-
tes Globoidrad ausgebildet werden, bei dem eine ent-
sprechende Zahnform durch einen Fräser oder eine
Schleifscheibe erzeugt wird, der bzw. die die Form
der Schnecke mit einer geringen Vergrößerung im
Durchmesser aufweist.

[0006] Nachteilig an diesem Stand der Technik ist,
dass derartige, aus einem Metall hergestellte Glo-
boidräder aufwändig und umständlich herzustellen
sind und somit für eine kostengünstige Massenferti-
gung und Verwendung in vergleichsweise preiswer-
ten Kraftfahrzeugstell- oder -wischerantrieben nicht
geeignet sind, insbesondere da nur eine vergleichs-
weise eingeschränkte mechanische Leistung durch
diese Globoidräder im Betrieb übertragen werden
kann.

Offenbarung der Erfindung

[0007] Eine Aufgabe der Erfindung ist es daher, ei-
nen neuen Kraftfahrzeugstell- oder -wischerantrieb
mit einer höheren mechanischen Belastbarkeit sowie
verbesserten tribologischen Eigenschaften bereitzu-
stellen, der einfach und kostengünstig herstellbar ist.

[0008] Dieses Problem wird gelöst durch einen Kraft-
fahrzeugstell- oder -wischerantrieb mit einem Schne-
ckengetriebe oder einem Schneckenschraubradge-
triebe, das zumindest ein aus einem Kunststoffma-
terial ausgebildetes und mit einer Schnecke im Ein-
griff stehendes Zahnrad aufweist, wobei das zumin-
dest eine Zahnrad nach Art eines Globoidzahnrads
ausgebildet ist.

[0009] Die Erfindung ermöglicht durch den Einsatz
eines Kunststoff-Globoidzahnrads eine Erhöhung der
vom Getriebe übertragbaren mechanischen Leistung
sowie eine Verbesserung der tribologischen Eigen-
schaften des Getriebes, was zugleich zu einer signi-
fikanten Steigerung der Lebensdauer und einer Re-
duzierung der Betriebsgeräusche führt. Ferner kann
das Globoidzahnrad mit steiferen und höherfesten
Werkstoffen hergestellt werden, da sich die Kontakt-
flächen zur Schnecke nicht erst durch Verformungen
der Zahngeometrie ausbilden.

[0010] Gemäß einer Ausführungsform weist das zu-
mindest eine Zahnrad Zähne auf, die jeweils zwei ge-
genüberliegende Zahnflanken aufweisen, wobei zu-
mindest annähernd im Bereich eines zugeordneten
Zahnradmittenkreises mindestens eine konkave Ver-
tiefung in mindestens einer der zwei gegenüberlie-
genden Zahnflanken ausgebildet ist.
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[0011] Hierdurch wird erfindungsgemäß die Ein-
griffsfläche zwischen dem Globoidzahnrad und der
Schnecke vergrößert, da die Schnecke bzw. eine
relative Wölbung der Schneckenzahnflanke mit der
Vertiefung korrespondiert.

[0012] Bevorzugt ist die mindestens eine konkave
Vertiefung dazu ausgebildet, eine Ausbildung einer
linienförmigen Kontaktfläche zwischen der mindes-
tens einen der zwei gegenüberliegenden Zahnflan-
ken und der Schnecke zu ermöglichen, wenn das Ge-
triebe unter Last betrieben wird. Wenn keine Kraft in
Form einer Last auf das Getriebe aufgebracht wird,
bildet sich ein Linienkontakt aus.

[0013] Hierdurch kann die Eingriffsfläche zwischen
dem Globoidzahnrad und der Schnecke von eine
punktförmigen Kontaktfläche in eine linienförmige
Kontaktfläche umgewandelt werden.

[0014] Gemäß einer Ausführungsform ist an jeder
Zahnflanke zumindest annähernd im Bereich ihres
Außenkreises mindestens eine konkave Vertiefung
ausgebildet.

[0015] Hierdurch kann die Eingriffsfläche zwischen
dem Globoidzahnrad und der Schnecke weiter ver-
größert werden.

[0016] Bei einer weiteren Ausgestaltung ist zumin-
dest annähernd im Bereich jeder Zahnkopfmitte und/
oder jeder Fußfläche zwischen jeweils zwei in Um-
fangsrichtung des zumindest einen Zahnrads jeweils
benachbarten Zähnen mindestens eine konkave Ver-
tiefung mit einem Kehlradius ausgebildet.

[0017] Hierdurch kann erfindungsgemäß die Ein-
griffsfläche zwischen dem Globoidzahnrad und der
Schnecke noch weiter vergrößert werden. Darüber
hinaus kann die Festigkeit des Globoidzahnrads
durch die gewählte Fußausformung verbessert wer-
den.

[0018] Bevorzugt ist das zumindest eine Zahnrad
im Spritzgussverfahren in einem Formwerkzeug her-
stellbar, wobei die ausgebildeten Vertiefungen nach
Art von axial ausgerichteten Hinterschneidungen
ausgebildet sind und jeweils eine Tiefe aufweisen, die
ein Entformen, insbesondere ein radiales Entformen,
des zumindest einen Zahnrads aus einem zu dessen
Herstellung benutzbaren Formwerkzeug ermöglicht.

[0019] Im Fall einer geringen Tiefe der Hinterschnei-
dungen ist im Allgemeinen ein problemloses Entfor-
men aus dem Formwerkzeug aufgrund der thermi-
schen Schrumpfung des Kunststoffmaterials möglich.
Sollte dies nicht ausreichen, kann das Entformen z.B.
in hinterschnittfreien Richtungen durch radiale Schie-
ber bzw. Kerne erfolgen. Alternativ kann die Herstel-
lung des Globoidzahnrads spanend mittels eines Frä-

sers erfolgen, dessen Durchmesser im Vergleich zu
einem Schneckendurchmesser vorzugsweise um 10
bis 40% und bevorzugt um 25 bis 60% größer ist
(Übermaß).

[0020] Nach einer weiteren Ausführungsform weist
das Kunststoffmaterial eine Faserarmierung auf.

[0021] Hierdurch ergibt sich eine höhere Steifigkeit
und Festigkeit des Globoidzahnrads.

[0022] Gemäß einer weiteren Ausführungsform ist
die Schnecke aus einem Metall oder einer Metallle-
gierung ausgebildet.

[0023] Hierdurch ist ein verschleißarmer Betrieb des
Getriebes möglich.

[0024] Gemäß einer Ausführungsform ist beidseits
eines Globoidbereichs des zumindest einen Zahn-
rads jeweils ein eingriffsfreier Bereich ausgebildet,
der keinerlei Kontakt mit Schneckenzähnen der
Schnecke hat.

[0025] Im Bereich der Zone kann z.B. ein Fettre-
servoir zur Lebensdauerschmierung angelegt sein.
Darüber hinaus kann durch diese Zone die mecha-
nische Belastbarkeit des Globoidzahnrads optimiert
werden. Dieser eingriffsfreie Bereich kann z.B. auf
den Kopf- und Fußkreisen und mit der Zahnform
am Rand des Globoidbereichs mit einem vorgege-
benen Schrägungswinkel weiter nach außen laufen.
Der vorgegebene Schrägungswinkel ist hierbei durch
die Schrägstellung der Zähne des Globoidzahnrads
in Bezug zu seiner Längsmittelachse bzw. Drehachse
definiert und bezieht sich bevorzugt auf den Teilkreis
nach Maßgabe von DIN 3960 für Stirnzahnräder.

[0026] Nach Maßgabe einer weiteren Ausgestaltung
sind die Schnecke und/oder das zumindest eine
Zahnrad beidseitig radial gelagert.

[0027] Hierdurch ist eine engtolerierte und lastab-
hängige Lagerung der Schnecke in Relation zu dem
Globoidzahnrad gegeben.

[0028] Bevorzugt weist das zumindest eine Zahnrad
eine axiale Verstärkung auf.

[0029] Hierdurch ist eine zuverlässige Lagesiche-
rung des Globoidzahnrads gegeben. Die axiale Ver-
steifung des Globoidzahnrads kann z.B. durch eine
seitliche Abstützung des Globoidzahnrads an einer
Innenseite eines Gehäuses des Getriebes realisiert
sein.

[0030] Das Kraftfahrzeugstell- oder -wischerantrieb
ist vorteilhaft, wenn die konkave Vertiefung entlang
der Axialrichtung ausgerichtet ist, sodass die Ver-
tiefung in den Bereichen an den axialen Enden der
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Zahnflanken geringer ist als zwischen den axialen
Enden der Zahnflanken. Dies gewährleistet eine gro-
ße Kontaktfläche gegenüber herkömmlichen Zahn-
flanken ohne Vertiefung.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0031] Die Erfindung ist anhand von in den Zeich-
nungen dargestellten Ausführungsbeispielen in der
nachfolgenden Beschreibung näher erläutert. Es zei-
gen:

[0032] Fig. 1 eine schematische Ansicht eines erfin-
dungsgemäßen Kraftfahrzeugstell- oder -wischeran-
triebs mit einer mit einem Globoidzahnrad im Eingriff
stehenden Schnecke gemäß einer Ausführungsform,

[0033] Fig. 2 eine Schnittansicht des Globoidzahn-
rads von Fig. 1, gesehen entlang der Schnittlinie II-II
von Fig. 1, mit zugeordneten Kehlradien, und

[0034] Fig. 3 eine vergrößerte perspektivische An-
sicht der Verzahnung des Globoidzahnrads von
Fig. 1 und Fig. 2.

Beschreibung der Ausführungsbeispiele

[0035] Fig. 1 zeigt einen erfindungsgemäßen Kraft-
fahrzeugstell- oder -wischerantrieb 100, der gemäß
einer Ausführungsform eine von einer Ankerwelle
eines nicht dargestellten Elektromotors angetriebe-
ne Schnecke 102 aufweist, die mit einem nach Art
eines Globoidzahnrads 104 ausgebildeten Zahnrad
106 im Eingriff steht. Die mechanisch miteinander
in Eingriff stehende Schnecke 102 und das Globoid-
zahnrad 104 bilden bevorzugt ein Schneckengetriebe
108 oder ein Schneckenschraubradgetriebe 110. Der
mechanische Eingriff zwischen der Schnecke 102
und dem Globoidzahnrad 104 besteht zwischen den
Schneckenzähnen der Schnecke 102 – von denen le-
diglich ein Schneckenzahn 116 gekennzeichnet ist –
und den Zähnen des Globoidzahnrads 104, von de-
nen nur die vier dargestellten und im Eingriff befind-
lichen Zähne 118 bis 124 stellvertretend für die rest-
lichen, über den Umfang des Globoidzahnrads 104
hinweg gleichmäßig verteilten Zähne gekennzeichnet
sind.

[0036] Die Schnecke 102 verfügt illustrativ über ei-
nen Mittenkreisdurchmesser dm1. Um einen mecha-
nisch besonders robusten Aufbau zu erzielen, ist die
Schnecke 102 vorzugsweise beidseitig radial gela-
gert. Eine Längsmittelachse bzw. Drehachse 112 der
Schnecke 102 und eine Längsmittelachse bzw. Dreh-
achse 114 des Globoidzahnrads 104 verlaufen senk-
recht sowie parallel beabstandet zueinander.

[0037] Das Globoidzahnrad 104 ist bevorzugt mit
einem gegebenenfalls faserarmierten thermoplasti-
schen oder duroplastischen Kunststoffmaterial gebil-

det, während die Schnecke 102 aus einem Metall
oder einer Metalllegierung gefertigt ist. Die Herstel-
lung des Globoidzahnrads 104 erfolgt bevorzugt im
Spritzgussverfahren unter Verwendung eines geeig-
neten Formwerkzeugs sowie eines faserverstärkten
thermoplastischen Kunststoffmaterials. Um das Ent-
formen der komplex hinterschnittenen Globoidgeo-
metrie zu ermöglichen, kann es erforderlich sein, ein
Formwerkzeug mit Schiebern bzw. verfahrbaren Ker-
nen zu verwenden.

[0038] Fig. 2 zeigt das Globoidzahnrad 104 von
Fig. 1 des Kraftfahrzeugstell- oder -wischerantriebs
100 von Fig. 1 mit zugeordneten Kehlradien rK1 sowie
rK2. Der Kehlradius rK1 ist einer konkaven Vertiefung
130 im Bereich einer Zahnkopfmitte 132 des Zahns
120 des Globoidzahnrads 104 zugeordnet, während
im Bereich einer Fußfläche 134 eine weitere konkave
Vertiefung 136 mit dem Kehlradius rK2 besteht. Die
Längsmittelachsen 112 und 114 der Schnecke 102
und des Globoidzahnrads 104 des Kraftfahrzeugstell-
oder -wischerantriebs 100 kreuzen sich bevorzugt
rechtwinklig und sind parallel beabstandet zueinan-
der angeordnet.

[0039] Illustrativ weist das Globoidzahnrad 104 im
Bereich seiner Zähne 118 bis 124 von Fig. 1 je-
weils zugeordnete Globoidbereiche auf, von denen in
Fig. 2 ein Globoidbereich 138 des Zahns 120 stell-
vertretend gezeigt ist. Beidseitig dieses Globoidbe-
reichs 138 ist jeweils ein eingriffsfreier Bereich 140,
142 ausgebildet, in dem keinerlei Kontakt zwischen
dem Zahn 120 und den Schneckenzähnen 116 der
Schnecke 102 von Fig. 1 im Betrieb besteht. In die-
sen Bereichen 140, 142 kann auch ein Schmiermit-
telreservoir, wie z.B. ein Fettdepot, zur im Idealfall
lebensdauerlangen Selbstschmierung der Schnecke
102 und des Globoidzahnrads 104, angelegt sein.

[0040] Das mit einem ggfls. faserverstärkten Kunst-
stoffmaterial gebildete Globoidzahnrad 104 kann mit
einer bevorzugt scheibenförmigen axialen Verstär-
kung 144 ausgerüstet sein, die parallel beabstandet
zu einer Axialschnittebene 146 verläuft, die mit dem
Globoidzahnrad 104 z.B. durch Verkleben oder Ver-
schweißen verbunden ist. Alternativ zur axialen zy-
linderförmigen Verstärkung 144 kann im Bereich des
Zahnkontakts bzw. des Eingriffs zwischen dem Glo-
boidzahnrad 104 und der Schnecke 102 auch eine
axiale Führung vorgesehen sein.

[0041] Fig. 3 zeigt das Globoidzahnrad 104 von
Fig. 1 und Fig. 2 zur Verdeutlichung einer beispiel-
haft ausgebildeten Verzahnung. Gemäß einer Aus-
führungsform verfügt das Globoidzahnrad 104 über
eine Vielzahl von bevorzugt gleichartig ausgebildeten
Zähnen, wobei die vier Zähne 118 bis 124 von Fig. 1
hier exemplarisch zur Veranschaulichung der räum-
lich komplexen, dreidimensionalen Globoidgeometrie
dienen.



DE 10 2014 211 402 A1    2015.12.17

5/9

[0042] Lediglich der besseren zeichnerischen Über-
sicht halber ist nur an den Zähnen 118 bis 124 je-
weils eine entsprechende Positionierung einer einzel-
nen zugeordneten konkaven Vertiefung demonstriert,
obwohl jeder der Zähne 118 bis 124 sowie alle üb-
rigen Zähne bevorzugt jeweils vier konkave Vertie-
fungen zur Ausbildung der Globoidform des Globoid-
zahnrads 104 aufweisen. Die konkaven Vertiefungen
sind bevorzugt jeweils nach Art einer axial ausgerich-
teten Hinterschneidung ausgeführt.

[0043] Jeder Zahn des Globoidzahnrads 104 ver-
fügt über zwei gegenüberliegende sowie entgegen-
gesetzt zueinander geneigte, zumindest bereichswei-
se leicht ballige Zahnflanken, wobei zwecks Einfach-
heit und Klarheit der Zeichnungen jedoch insgesamt
nur drei Zahnflanken gekennzeichnet sind. Dement-
sprechend weist der Zahn 120 eine dem Zahn 122
zugewandte Zahnflanke 160 auf und der Zahn 122
weist eine dem Zahn 120 zugewandte Zahnflanke
165 sowie eine von diesem abgewandte Zahnflanke
166 auf.

[0044] Die Zahnflanke 160 weist bevorzugt im Be-
reich eines (Zahnrad-)Mittenkreises 200 eine konka-
ve Vertiefung 162 mit einer Tiefe 164 auf. Die Zahn-
flanke 165 kann eine gleichartige, hier jedoch ver-
deckte Vertiefung aufweisen. In der Zahnflanke 166
ist im Bereich eines (Zahnrad-)Kopfkreises 202 eine
weitere konkave Vertiefung 168 mit einer Tiefe 170
ausgeformt.

[0045] Darüber hinaus ist zwischen mindestens zwei
in der Umfangsrichtung des Globoidzahnrads 104 be-
nachbarten Zähnen 122, 124 im Bereich eines (Zahn-
rad-)Teilkreises 204 bzw. innerhalb einer Fußfläche
172 eine weitere konkave Vertiefung 174 mit einer
Tiefe 176 und einem Kehlradius rK1 eingelassen. Die
Tiefe 176 ist hierbei so bemessen, dass die konkave
Vertiefung 174 bis maximal an einen (Zahnrad-)Fuß-
kreis 206 des Globoidzahnrads 104 heranreicht.

[0046] Darüber hinaus weist der Zahn 118 im Be-
reich einer Zahnkopfmitte 178 im Bereich eines
(Zahnrad-)Außenkreises 208 des Globoidzahnrads
104 eine weitere konkave Vertiefung 180 mit ei-
ner Tiefe 182 sowie einem Kehlradius rK2 auf. Die-
se Vertiefung 180 erstreckt sich in radialer Richtung
des Globoidzahnrads 104 zumindest annähernd zwi-
schen dem Außenkreis 208 und dem Kopfkreis 202.

[0047] Die Zahnkopfmitte 178 ist bevorzugt durch
einen taillierten, illustrativ rechteckförmigen Bereich
184 definiert bzw. umgrenzt. Dieser verläuft bevor-
zugt allseitig symmetrisch zu einem Schnittpunkt 186
zwischen der Axialschnittebene (vgl. Fig. 2) des
Globoidzahnrads 104 sowie einer parallel zu seiner
Längsmittelachse 114 verlaufenden Mittenachse 188
einer Zahnkopffläche 190 des Zahns 118.

[0048] Die Tiefen 164, 170, 176, 182 der bevorzugt
als axiale Hinterschneidungen ausgebildeten konka-
ven Vertiefungen 162, 168, 174, 180 sind bevorzugt
jeweils so klein dimensioniert, dass sich das Glo-
boidzahnrad 104 in seiner radialen Richtung infol-
ge der abkühlungsbedingten Schrumpfung gerade
noch problemlos aus dem nicht dargestellten (Spritz-
guss-)Formwerkzeug entformen lässt. Überschreiten
die Tiefen 164, 170, 176, 182 der konkaven Vertie-
fungen 162, 168, 174, 180 ein kritisches Maß, so
dass die thermische Schrumpfung des vorzugsweise
im Spritzgussverfahren gefertigten Globoidzahnrads
104 zu dessen Entformung nicht mehr ausreicht, so
muss ein Formwerkzeug mit beweglichen Schiebern
bzw. mit Kernen eingesetzt werden.

[0049] Es sei noch einmal darauf hingewiesen, dass
die Vertiefungen 162, 168, 174, 180 an den Zäh-
nen 118 bis 124 lediglich beispielhaft beschrieben
sind und nicht als Einschränkung der Erfindung. Viel-
mehr sind erfindungsgemäß bevorzugt an allen Zäh-
nen des Globoidzahnrads 104 derartige Vertiefungen
ausgebildet.

[0050] Erfindungsgemäß ist die Verwendung eines
steiferen und höherfesten, ggfls. faserarmierten be-
vorzugt thermoplastischen Kunststoffmaterials zur
Herstellung des Globoidzahnrads 104 möglich, da
sich die zum reibungsarmen Betrieb notwendigen
Kontaktflächen nicht erst durch eine von der Schne-
cke induzierte, elastische und/oder plastische De-
formation des Globoidzahnrads 104 ausbilden. Be-
reits beim Einsatz eines unverstärkten bzw. verstär-
kungsfaserfreien Kunststoffmaterials ergibt sich je-
doch durch eine bessere Verteilung der Biege- und
Schublasten sowohl in einer jeweiligen Kontaktfläche
zwischen der Schnecke 102 von Fig. 1 und Fig. 2
und dem Globoidzahnrad 104, als auch im Bereich
eines jeweiligen Zahnfußes bzw. des Fußkreises 206
des Globoidzahnrads 104 eine deutlich höhere me-
chanische Belastbarkeit des Kraftfahrzeugstell- oder
-wischerantriebs 100 von Fig. 1 und Fig. 2 bei einer
zugleich verringerten Energieaufnahme.

[0051] Infolge der sich erfindungsgemäß ergeben-
den, größeren sowie bereichsweise konvex-konkav
geformten Kontaktflächen zwischen der Schnecke
102 von Fig. 1 und Fig. 2 und dem Globoidzahnrad
104 wird ferner der tribologische Kontakt verbessert,
was zu weitgehend gleich bleibenden Reibungsver-
hältnissen innerhalb des mit der Schnecke 102 und
dem Globoidzahnrad 104 gebildeten Schneckenge-
triebes 108 von Fig. 1 oder Schneckenschraubrad-
getriebes 110 von Fig. 1 führt.
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ZITATE ENTHALTEN IN DER BESCHREIBUNG

Diese Liste der vom Anmelder aufgeführten Dokumente wurde automatisiert erzeugt und ist ausschließlich
zur besseren Information des Lesers aufgenommen. Die Liste ist nicht Bestandteil der deutschen Patent- bzw.
Gebrauchsmusteranmeldung. Das DPMA übernimmt keinerlei Haftung für etwaige Fehler oder Auslassungen.

Zitierte Nicht-Patentliteratur

- DIN 3960 [0025]
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Patentansprüche

1.     Kraftfahrzeugstell- oder -wischerantrieb (100)
mit einem Schneckengetriebe (108) oder einem
Schneckenschraubradgetriebe (110), das zumindest
ein aus einem Kunststoffmaterial ausgebildetes und
mit einer Schnecke (102) im Eingriff stehendes Zahn-
rad (106) aufweist, dadurch gekennzeichnet, dass
das zumindest eine Zahnrad (106) nach Art eines
Globoidzahnrads (104) ausgebildet ist.

2.     Kraftfahrzeugstell- oder -wischerantrieb nach
Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass das zu-
mindest eine Zahnrad (106) Zähne (118, 120, 122,
124) aufweist, die jeweils zwei gegenüberliegende
Zahnflanken (160, 165, 166) aufweisen, wobei zu-
mindest annähernd im Bereich eines zugeordneten
Zahnradmittenkreises (200) mindestens eine konka-
ve Vertiefung (162) in mindestens einer der zwei ge-
genüberliegenden Zahnflanken (160, 165) ausgebil-
det ist.

3.     Kraftfahrzeugstell- oder -wischerantrieb nach
Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass die
mindestens eine konkave Vertiefung (168) dazu aus-
gebildet ist, eine Ausbildung einer linienförmigen
Kontaktfläche zwischen der mindestens einen der
zwei gegenüberliegenden Zahnflanken (160, 165)
und der Schnecke (102) zu ermöglichen.

4.     Kraftfahrzeugstell- oder -wischerantrieb nach
Anspruch 2 oder 3, dadurch gekennzeichnet, dass
an jeder Zahnflanke (160, 165, 166) zumindest annä-
hernd im Bereich ihres Außenkreises (208) mindes-
tens eine konkave Vertiefung (168) ausgebildet ist.

5.     Kraftfahrzeugstell- oder -wischerantrieb nach
einem der Ansprüche 2 bis 4, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zumindest annähernd im Bereich je-
der Zahnkopfmitte (132, 178) und/oder jeder Fußflä-
che (134, 172) zwischen jeweils zwei in Umfangsrich-
tung des zumindest einen Zahnrads (106) jeweils be-
nachbarten Zähnen (120, 122, 124) mindestens eine
konkave Vertiefung (174, 180) mit einem Kehlradius
(rK1, rK2) ausgebildet ist.

6.     Kraftfahrzeugstell- oder -wischerantrieb nach
einem der Ansprüche 2 bis 5, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das zumindest eine Zahnrad (106)
im Spritzgussverfahren in einem Formwerkzeug her-
stellbar ist, wobei die ausgebildeten Vertiefungen
(162, 168, 174, 180) nach Art von axial ausgerichte-
ten Hinterschneidungen ausgebildet sind und jeweils
eine Tiefe (164, 170, 176, 182) aufweisen, die ein
Entformen, insbesondere ein radiales Entformen, des
zumindest einen Zahnrads (106) aus dem zu dessen
Herstellung benutzbaren Formwerkzeug ermöglicht.

7.     Kraftfahrzeugstell- oder -wischerantrieb nach
einem der vorhergehenden Ansprüche, dadurch ge-

kennzeichnet, dass das Kunststoffmaterial eine Fa-
serarmierung aufweist.

8.     Kraftfahrzeugstell- oder -wischerantrieb nach
Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass die
Schnecke (102) aus einem Metall oder einer Metall-
legierung ausgebildet ist.

9.     Kraftfahrzeugstell- oder -wischerantrieb nach
Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, dass beid-
seits eines Globoidbereichs (138) des zumindest ei-
nen Zahnrads jeweils ein eingriffsfreier Bereich (140,
142) ausgebildet ist, der keinerlei Kontakt mit Schne-
ckenzähnen (116) der Schnecke (102) hat.

10.   Kraftfahrzeugstell- oder -wischerantrieb nach
einem der vorhergehenden Ansprüche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Schnecke (102) und/oder
das zumindest eine Zahnrad (106) beidseitig radial
gelagert sind.

11.   Kraftfahrzeugstell- oder -wischerantrieb nach
einem der vorhergehenden Ansprüche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das zumindest eine Zahnrad
(106) eine axiale Verstärkung (144) aufweist.

12.   Kraftfahrzeugstell- oder -wischerantrieb nach
einem der vorhergehenden Ansprüche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die konkave Vertiefung (168)
bezüglich der Axialrichtung ausgerichtet ist.

Es folgen 2 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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