Umlaufradergetriebe

1 Ubersetzungen/Drehzahlverhéltnisse

1.1 Standibersetzung:

j, = %10~ %o

Wy — Wy
mit
W10 absolute Winkelgeschwindigkeit des Zentralrades
o absolute Winkelgeschwindigkeit des Hohlrades
Wso Winkelgeschwindigkeit des Steges

1.2 Drehzahlverhaltnisse bei 3-welligen Getrieben:
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1.3 Drehzahlverhaltnisse bei 2-welligen Getrieben:
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2 Wirkungsgrade



2.1 Wirkungsgrade bei 3-welligen Getrieben:
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2.2 Wirkungsgrade bei 2-welligen Getrieben
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3 Drehmomentverhaltnisse/Leistungen
3.1 Drehmomentverhaltnisse:
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3.2 Leistungen:
PS = 0 +PK3 :0 +TS *wSO :TS * wSO
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