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Lösungskonzepte zur Realisierung der beidseitigen Kontakttrennung in HV-Lastschaltern

High Voltage
Products

RäderkurbelrastgetriebeKoppelkurvenrast-
getriebe

Zykloidengetriebe

Die zur Trennung der Kontakte in Hochspannungsleitungen eingesetzten Schalter besitzen derzeit einen festen und 
einen beweglichen Kontakt (Single Motion). Mit dem neuen „Double Motion“ Prinzip sollen beide Kontakte eine 
definierte Bewegung in entgegen gesetzter Richtung ausführen. Für diese Bewegungsaufgabe sind verschiedene 
Schaltmechanismen zu finden, die zudem den Anforderungen der Hochspannungstechnik gerecht werden. 

Ausgangs-
punkt

vorgegebene 
Bewegung 
der „Drive-
Side“

abgeleitete 
Bewegung 
der „Pin-
Contact-
Side“

cand. Ing. Andreas Heine Betreuer: Dr.-Ing. J. Matthes 02.05.06Studienrichtung: MTM-A

Bewegungs-
aufgabe
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Lösungs-
varianten

Maltesergetriebe Kurvengetriebe

Vergleich 
und 

Bewertung 
der 

Varianten 

Result
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Ausarbeitung 
eines 

Getriebes 
(Kurven-
getriebe)

Optimierung der freien 
Getriebeparameter

Optimierung der freien 
Getriebeparameter

Ermittlung der optimalen 
Spurkurven in Abhängigkeit 
vom Antriebswinkel

Ermittlung der optimalen 
Spurkurven in Abhängigkeit 
vom Antriebswinkel
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Überprüfung der 
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3D-MK-
Simulations-
modell und 

Dimen-
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mittels FEM
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Berechnung der 
auftretenden 
Spannungen und 
entsprechende 
Dimensionierung
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