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Kurzfassung
Der Gleitschuh in Schrägscheiben-Axialkolbenmaschinen ist ein hybrides kippbeweg-

liches Axialgleitlager unter instationärer Belastung. Die Gestaltung des Gleitschuhs

beeinflusst den hydraulisch-mechanischen Wirkungsgrad der Maschine. In der vor-

liegenden Arbeit wird eine thermoelastohydrodynamische Mehrkörpersimulation des

Gleitschuhs entwickelt. Zudem wird eine Axialkolbenmaschine aufgebaut, die eine Reib-

kraftmessung zwischen einem Gleitschuh und der Schwenkwiege erlaubt. Es erfolgt die

Gegenüberstellung von Messung und Simulation.

Die Bewegungsdifferentialgleichungen des Kolben-Gleitschuhs werden über den La-

grange’schen Formalismus hergeleitet. Die Schmierspaltreaktion wird über die gene-

ralisierte Reynolds’sche Differentialgleichung gekoppelt mit der Energiegleichung und

der Fourier’schen Wärmeleitungsgleichung berechnet. Die rheologischen Eigenschaften

des Schmierstoffs werden über Messdaten bereitgestellt. Die Einflüsse der Oberflächen-

topographien auf die Hydrodynamik werden mittels Flussfaktoren und Rauheitskon-

takte über die integrale Festkörperkontaktdruckkurve für real vermessene Oberflächen

berücksichtigt. Die Mehrkörperdynamik ist über eine adaptive Zeitschrittweitensteue-

rung mit der Thermoelastohydrodynamik gekoppelt.

Für die Validierung der Simulationsergebnisse wird eine Zweikreis-Axialkolbenpumpe

mit gemeinsamen Arbeitsanschlüssen und steuerbarer Zylinderentlastung aufgebaut.

Die Axialkolbenpumpe verfügt über einen Kolben-Gleitschuh auf dem inneren und 23

Kolben-Gleitschuhen auf dem äußeren Teilkreis. Die Reibkraft zwischen dem inneren

Gleitschuh und der inneren Schwenkwiege wird über Piezo-Kraftsensoren gemessen.

Innerhalb der experimentellen Arbeit werden vier Gleitschuhvarianten in je drei Be-

triebspunkten untersucht.

Im Anschluss werden zwei Betriebspunkte mit dem entwickelten Simulationsmodell

nachgerechnet. Eine Gegenüberstellung der Messung mit der Simulation zeigt eine sehr

gute qualitative und quantitative Übereinstimmung. Es werden Empfehlungen für wei-

tere Forschungsthemen auf Grundlage der vorgestellten Ergebnisse abgeleitet.
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