


8@ Planet Mekanizmalari

e Disli cark mekanizmalarini
eksenlerinin mekanda hareketli

olup, olmamasina gore de — ﬂ y
siniflandirmak mimkunddur. { O

e Bir disli mekanizmasinda, disli ’
eksenleri mekanda sabit ise bu

tip mekanizmalara Adi Disli
Mekanizmalari,

Disli eksenleri mekanda hareketli

(s bplar Planer
it




Temel Tarifler

Dis glines disli




<:><:> Avantajlari ve Dezavantaijlari

<:>D6nd(jren ve dondirulen mil eksenleri Gst Gstedir.

e 100.000 d/dak donme hizina ¢ikabilecek mekanizmalar
yapilabilir.

e Kuvvet planet dislileri arasinda boltndugu icin, zorlanmalar az,
boyutlar kiicik ve gurulta azdir.

e Cok yuksek cevrim oranlari elde edilebilir.
e |zafi olarak adi disli mekanizmalarina gore yiksek verim.

e Tasarimin donel simetrisi dolayisi ile makinalara daha kolay
adapte edilebilir.

kantrol ve bakimi zorlastirir.
| yaglayici azdir, daha sik degisim gerekiliz




O@ Gosterim ve Isaret Kurallar

<:>- Planet mekanizmalarinin incelenmesinde her buyuklGgu
isaretli olarak ifade etmek cok buylk kolayliklar saglar ve hata
yapma ihtimalini en aza indirir. Bu nedenle ilk etapta bir isaret
kabull yapilacaktir.

Planet mekanizmasi

Adi disli mekanizmasi

@ e dbnlk ok -> Saat yon(i
) -\ > Saatin tersi yonu
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Adi disli mekanizmasi
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Cevrim oraniiile hizlar ise nile
gosterilir. Hizlarin yoninin ifade
edilmesi-hesaplari degistirmez.
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O@ Gosterim ve Isaret Kurallar

Planet mekanizmasi

Cevrim orani k ile hizlar ise m ile
gosterilir. Hizlarin yoninin ifade
edilmesi cok 6nemlidir.
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8@ Gosterim ve Isaret Kurallar

Planet mekanizmalari genelde 3 milli (eksenli) oldugundan,
asagidaki gdsterim daha gercekcidir.

%

m, Donme yonleri ayni ise ¢evrim
. orani (+), ters yonlu ise (-)
olmaktadir.
M
— >
m m m
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% Gosterim ve Isaret Kurallar
m2
/ Momentler de isaretli olarak

disunulecektir.

1 Temel Kural:
Bir milde, donme hizi ile momentin
isareti ayni ise o mil dondiiren,

m
\3‘ isaretler ters ise o mil dondiiriilendir.

<*%—M>co oldugu icin;
Dondiren milde P; (+) isaretli
<:> @éjnd(jrmen milde P; (-) isaretlidir.




%@ Gosterim ve Isaret Kurallar

m
/ Millerin numaralandirmasinda kesin
bir kural olmamakla birlikte, burada 1

1 ve 2 rakamlari gines dislileri, 3 rakami

~

ise her zaman planet kolunu
(tastyicisini) temsil edecektir.




O@ Gosterim ve Isaret Kurallar

Asal eksen

Bir planet mekanizmasinda asal eksene gore
tariflenen momentlerin toplami sifir olmak
zorundadir.

M +M,+M,=0

* Momenti, diger iki mildeki momentlerin
toplamina esit olan mile toplayici mil,
* Diger iki mile ise béliicii miller denir.




Gosterim ve Isaret Kurallar

Uc milli bir mekanizmada, 3 dis gliciin toplamu.

P+P+FP+P =0

Burada P, kayip gugtlr ve isareti her zaman (-) dir.

3 glicten ikisinin isareti ayni ise, Gclinctnun isareti ters olmak zorundadir.

v

ngi 2 milin isareti (+), Gclinclintin ki (-) ise bu mekanizmaya
agral) mekanizma,

N isareti (-), Gelinctnin ki (+) ise bu mekanizmaya
nizma denir.




<:> Bollcu ve Toplayici Mekanizmalar

Toplayici (Entegral) Mekanizma
1 ve 3 -Dondlren
2 - Doéndurulen




8@ Verim

e Entegral Mekanizma Hali

Dondiiriilen mildeki giic

n=-

Dondiiren millerdeki giicler toplami

e Diferansiyel Mekanizma Hali

Dondiiriilen millerdeki giicler toplami

< 7= Dondiiren mildeki giic

cikmasi icindir. Eger verim “0” veya “-” ¢ikarsa,

olur.




<:> Temel Cevrim Orani [i,]

Planet mekanizmasinda planet
— tasiyici mili tespit edilirse (tutulursa)
sistemin planet hali ortadan kalkar.

Buna, mekanizmanin adi disli hali
denir. Bu haldeki cevrim orani temel
¢evrim orani olarak adlandirilir ve i,
ile gosterilir.

Sekildeki mekanizma icin




8@ (-) Mekanizmaya dénusim

— Dig gunes digli

-~ Planet diglisi

- I Planet = =
I tasiyict mili Planet tagiyici
= r L—‘:: IT-_=-_-—‘ Fl IS

Ic gunes digli
——— Moment etkisi

gelmeyen govde
D_J 1

< VI Ve

<:> Adi disli mekanizmasi - Planet mekanizmasi

L




8@ (-) Mekanizmalar [i,<0]

Planet tasiyici

_— Kucuk planet \\
disli

N ¥ 7
H| |

Buyuk planet

disli %’ \

Sol glines disli Sag gunes disli

Dis gtines disli

Planet —
1" tasiyici —’—[_\_
| I |

Ic giines disli
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T
iiyle

Planet dislileri

Planet kolu

Gunes 2

(+) Mekanizmaya dontisim

— Planet diglileri

3
T Planet tasiyici

e —

/‘/

Planet tasiyicit mili

| I3 r
. Moment etkisi

-—-‘*\\\/ gelmeyen goévde

TS

Gunes diglileri

SIS 77,

+ Planet mekanizmasi




8@ (+) Mekanizmalar [i,>0]

Planet tasiyici

Kiiciik dis glines disli Blylk i¢ gunes disli
, _ Planet .
_'er ; / tasiyic j_]\‘ / Planet
tasiyici
rg= sIy. N

| f‘%‘ - Q—,l
’e

Kucuk ic gunes disli

\
Biiyiik dis giines disl Kucuk ic gunes disli Blyuk ic gunes disli

sacete




8@ Gosterim ve Isaret Kurallar

e Bu bilgiler isiginda basit bir planet mekanizmasinin
temel gosterimi asagidaki gibi olur.

m, ve m,; gunes diglilerin donme
hizlari

m,; planet kolunun dénme hizi




<:><:> Calisma halleri

<:> Basit planet mekanizmalari kinematik acidan 2 serbestlik
dereceli oldugu icin, 2 veya 3 milli calisma durumu s6z
konusudur. 2 milli calisma halinde, millerden biri tutularak,
serbestlik derecesi bire indirilir.

O\ise ap ali  My=0ise m,=0 ise
@ <:>|13=n1/n3; i3,=Nn3/N, i,3=N,/N3; i3,=n3/n,




8@ 3 milli calisma - Entegral

e 3 milli calisma halleri, diferansiyel veya entegral mekanizma
halinde iki farkli sekilde olabilir.




8@ 3 milli calisma - Diferansiyel

e 3 milli calisma halleri, diferansiyel veya entegral mekanizma
halinde iki farkli sekilde olabilir.




<:> Mekanizmanin Temel Verimi

<:> Planet mekanizmalarinda hiz-moment donidsumu
hesabi yapabilmek icin gerekli olan iki bayukluk temel
cevrim orani (i) ve temel verim (n,) dir.

e Temel verim olarak, planet kolunun tutuldugu, yani
mekanizmanin adi disli olarak calistigi haldeki verim
alinacaktir.

e Mekanizmadaki kayiplari en genel halde ikiye ayirmak
mumkuindur. Bunlar;

<:> P — P 1+ — s Yikten bagimsiz, bosta
<:> <:> v Tz vb dénme kayiplari
=
Yuke bagh, disli
sirtinmesi kayiplari




<:> Mekanizmanin Temel Verimi

)

e Bu cok parametreli hesaplamalarla, hassas bir verim hesabi
mumkun degildir. Bu nedenle temel verim tarifinde asagidaki
kabuller yapilir;

1. Temel verim (n,) olarak mekanizmanin en buyuk yuk ve en
dusuk hiz seviyesindeki verimi alinir.

2. Imal edilmis mekanizmada en dusik hiz olarak, yuvarlanma
dairesinde 10 m/sn alinmistir.

3. Temel verimin teorik bir 6n hesaplamasi icin sadece es calisan

<dj§r arasindaki kayiplar (P,,) gz dnune alinmistir.




<:> 3 milli calisma halinde hizlar

e Butun miller saat ibreleri yoninde
(+ yon) donstin. Donme hizlari

m;, m, m;
Sanal olarak tim sisteme —m; kadar
dénme verilsin.

m, —My m, —ms, m3;—m;

Bu durumda sistem bir adi disli
mekanizmasina donusulr ve bu haldeki cevrim
orani, temel ¢cevrim oranidir;

_my—m,

OO0 Fe




8@ 3 milli calisma halinde hizlar

e 3 milli calisma halinde ¢evrim orani icin genel denklem;

ml—io-mz—(l—io)-m320

Denklem cikarilirken m;, m,, m;ve i, in pozitif kabul edildigi unutulmamahdir.
Denklem degisik sekillerde diizenlenirse;

m
ki, —1210"‘(1 lo)'k32
m,
m ) )
<:> kys _1—(1_lo)+lo'k23
A~
ro="5 _h ki
. m, i,—1




<:><—> Mekanizmanin kavrama hali

Ck\ :ﬂ:io’*'(l_io)'ku

m,

ahsirken, calkanti ve viskoz strtiinme gibi kayiplar
yipsiz glic aktarilir.




8@ Planetlerin izafi hizlar

e 1 veya 2 milinin 3 miline gore izafi hizlari

m;-ms, My-My

Bu durumda planet dislisinin kendi ekseni
etrafinda donme hizlari asagidaki sekilde
yazilabilir:

R\




8@ Mekanizmalarda hiz plani

e Ornek: Tek kademeli adi disli mekanizma (z,=10,
2,=20), i=-(z,/z,)=-(n,/Ng=-2)

0=C
g
Z,=10 Ngo="0| Nao="Mg
¢ B .
BB\ A
T ! 1 W f_/ ]
x / Sl B S
£ ‘\ o\ / (
! \ m}/ — l
()=l ——
TZ’] =10




8@ Mekanizmalarda hiz plani - 2

e Ornek: iki kademeli adi disli mekanizma,

i=+(n,/n;=+4,5)
0=C
.
T Mo ="y "‘
o | Mep="p
: i | | .
3 T \ ""B =4 I___,f’; o
P : V=(2/3) g J/\\Zf‘/{,.f =

! ) -
<:> A —F— =] — — »S#P <
B
<:> < I- = nn =% A'S
<:> : I L My 1




8@ Mekanizmalarda hiz plani - 3

e Ornek: Dis guines dislisi sabit sisteme bagli, (-) planet
mekanizma i=+(n,/n;=+4)

- M= Ny
30 [nSU_nB f?y_g *-‘
(mmy El Siuhedl RO | 1 .

[+
]
Ilm
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Nﬁf"
(e w)
=
A
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Momentler

<:><:> Basit Planet Mekanizmasinda

e Bir planet mekanizmasinda temel
cevrim orani (iy) ve temel verin
(o) biliniyorsa, adi disli hali igin;

Ny M, -n, +M,-n, =0

(Enerji akis yonu 1 den 2 ye)

¥ I

M .
[M_,z] =~y *Moq-2)
1 /1-2

: Enerji akis yonu
2denleise




Basit Planet Mekanizmasinda

Momentler

e Adidisli mekanizmalariicin;

Noa-2) ® Noca-1)

Adi disli halinde sisteme giren dis
glic, sistem icinde dislilerin birbiri
Uzerinde yuvarlanmasi ile tekrar dis

> 1 tisteme aktarilmaktadir.
ekanizmaya giren dis gug P, veya
P, ile gosterilirse, bu durumda

1 den 2 ye eneriji akisl i¢in P,=P,,
2 den 1 e enerji akigiigin P,=P ,




Momentler

<:><:> Basit Planet Mekanizmasinda

e Moment denklemi yeniden
dizenlenirse;

1 den 2 ye enerji akigi igin w=+1
2 den 1 e enerji akigi igcin w=-1

No~No(1-2*MNo(2-1)




<:> Basit Planet Mekanizmasinda

<:><:> Momentler

e Sistemin tumuine —m, kadar bir donme vermek
momentlerde bir degisime neden olmaz; Yani

M +M,+M,=0

Onceki denklemle birlikte diizenleme yapilirsa

M, o Moment oranlari sadece i, ve 1, a
[M_J ==y, My baghdir. Verim yaklasik 1 kabul edilirse;
: “Bir planet mekanizmasinin milleri

[%j i j> arasindaki moment oranlarinin,
M, =lo" Mo sdrtiinmenin ihmal edilmesi halinde

sadece i, bagli, hizlardan bagimsiz

(%jz 1 _1 oldugu” soylenebilir.
M, Ip * Mo >

dhdh




Basit Planet Mekanizmasinda
Momentler

(M3] -1 ® 3 milli bir mekanizmada millerden birinin
0 J
momenti sifir olursa, diger momentler de

fir olur.
(M?,]:. L sifir olur

TEMEL KURAL:
“Bir planet mekanizmasinin li¢ miline etkiyen dis




8@ Toplayici milin tespiti

¢ 3 milli mekanizmada XM=0 denkleminin sonucu olarak, 3
momentten ikisinin yonua ayni, digeri terstir.

* ;<0 mekanizmasi igin

MZJ | W[sz o
—= ==y Ny ,| — |=—(=1y)-n, >0
[Ml M, 0r

nlami M, ile M, ayni isaretlidir, M ise ters isaretlidir.
ili (olanet kolu) her zaman toplayici mildir.




8@ Toplayici milin tespiti

* ;>0 mekanizmasi igin

sz R [sz -
— |\ =T S| T :_(+l)'77 <0
[Ml M, o) Tl

Bu durumda iki secenek mevcuttur.

<l ise 1 mili toplayici

\1:>ise 2 mili toplayicidir.




Planet Mekanizmasinda Guc Akisi

%@

e Mekanizmada planet tasiyici tutuldugu
¢— durumda (adi disli hali) bir planet
hareketi yoktur. Bu durumda glic 1 ve
2 milleri arasinda dislilerin bir biri
Uzerinde yuvarlanmasi ile aktarilir. Bu
durumda gucler

P,=M,-(m —my)
P,=M,- -(m,—m,)
P.=0

w

Kanizrasinda yuvarlanma glicu sadece 1 ve 2 milleri
e ri arasinda akabilir. Gu¢ akis yoni millerin
U C

suna gore degisir.




<:><:> Planet Mekanizmasinda Guc Akisi

e Eger bir planet mekanizmasinda m,;=m,=m; ise sistem bir
kavramaya donusur ve disliler arasinda bir yuvarlanma
kalmaz.

e Bu durumda yatak ve ventilasyon kayiplari ihmal edilirse
sistem kayipsiz olarak calisir. Bu sekilde iletilen glice
«kavrama guicu» denir ve P, ile gosterilir.

Foy =M, -m,
C><3C> v,
@08




<:><:> Planet Mekanizmasinda Guc Akisi

e Sistemin planet caligmasi halinde m;#zm; ve m,#m;, ise sistem

icinde akan gucun bir kismi yuvarlanma, bir diger kismi da
kavrama guicu olacaktir.

e Bu durumda millere ait giicler en genel halde asagidaki gibi

yazilabilir.
R=M,-(m —my)+M, -m,
<:> b=M, -(m,—my)+M,-m,
e

0510




8@ Gug Akis Kurallari

e Toplayici mildeki kavrama glicl, daima bolicu
millerdeki kavrama guclerinin toplamina esit
olacaktir.

e Toplayici mildeki kavrama gucunin isareti (+) ise
kavrama gucu, toplayici milden bolicu millere dogru
akar.

e Toplayici mildeki kavrama gucilnin isareti (-) ise

.!!ama glicl, boluci millerden toplayici mile dogru




0

e Bir planet mekanizmasinin i¢ gli¢c akis planinda
yuvarlanma glicl sadece 1 ve 2 milleri (glines
disli milleri) arasinda akar. Kavrama glicleri
akimi ise daima toplayici mille, béliicti miller
arasindadir.

Temel Guc Akis Kural




O@ Yuvarlanma Gucid Akisi - 1

Q Yuvarlanma gucunin akisi, hizlara bagli olarak ortaya cikar.
Ornek olarak i,<0 olan mekanizmalar ele alinsin.

<~ 1 mili sabit m, hizi ile déndurilsan.

m3=0 ise 1 mili saat yoninde m; hizi ile dénerse,

2 mili buna ters yonde m, =— 1_1 hiziile doner.
0

Bu durumda sisteme giren P, giicinin tumu
yuvarlanma glicl olarak 2 miline gecer

@

<:><:><:> Pl =PWll @1=O




O@ Yuvarlanma Gucu Akisi - 2

Q Yuvarlanma gucunin akisi, hizlara bagli olarak ortaya cikar.
Ornek olarak i,<0 olan mekanizmalar ele alinsin.

3 mili, 1 mili ile ayn1 yénde m; hizi ile dénsin.
3 miline gore izafi hiz my —m ; =Am 5 dur.

Py =M, -(my —m3) =M, -Amy;

( > ftpg kuculdikege, P, glcu de kagulur. P;dis glcu ile Py,
@n aki fark kavrama glict tarafindan karsilanir




<:><:> Yuvarlanma Gucu Akisi - 3
Q Eger Am3> 0 ise, P,,1>0, P, > 0 olur.

— i,<0 olan 3 milli mekanizmada,
k31 * (lo + 1) —1

K21 = ;
Lo
m . 1
m, =0 veya—= =k ,; =0 halinde k3; = — olur.
m4q 1+1
: - : . 1.
Benzer sekilde 2 milli mekanizmada da i3; = T dir.
0

ms hizinin artmasi ve k;,=i;; olmasi halinde m,=0
olmaktadir.

ig; olursa, m, hizi yén degistirmekte ve m,, my ile ayni yénla
alde P, glicu de isaret degistirerek, daha 6nceki donduirilen mil
k dondiren mil durumuna gegcmekte ve sistemde tek




<:><:> Yuvarlanma Gucu Akisi - 4

Q Yuvarlanma gucunin akisi, hizlara bagli olarak ortaya cikar.
Ornek olarak i;<0 olan mekanizmalar ele alinsin.

m, hizi daha da buyatilsin. Oyle ki my=m,
olsun. Budurumdamy —m3 =0 , yani
P,,; =0 olur.

1 milinden giren gli¢ P; =Py
olup, sistem timuyle bir kavrama
seklide calisacaktir. Yani bu
durumdam; =m, =m; olur.
Buna 3 milli mekanizmanin
«kavrama hali» denir.




<:><:> Yuvarlanma Gucu Akisi - 5

Q Yuvarlanma gucunin akisi, hizlara bagli olarak ortaya cikar.
Ornek olarak i,<0 olan mekanizmalar ele alinsin.

m; > m, halinde my —m3 < 0olup, P4 <O

<: olur.

P, =P,,; + P4 ifadesinde, P,,; < 0 olmasi halinde
Py =M1 - m3 > 0 olmahdir.

Baska bir ifade ile, 1 milinde kavrama giici donduren,
yuvarlanma glict déndurulen glice donusur ve bu iki
kismi gug birbirine karsi yonde akar.




8@ Tespitler—1

e Dis glicun diferansiyel bir mekanizmada bir milden
diger iki mile bélinmesi veya entegral mekanizmada
bir milde toplanmasi ancak kavrama gucu akimi ile

tariflenebilir.

e Zira, 3 milli mekanizmada her 3 milde de mevcut olan
glc, sadece kavrama glicudiir.

e Kavrama guclerinin orani, ayni momentlerin orani
ir ve sadece sistem buyuklikleri olan i, ve n, a

<:> @, m,, m, ve ms hizlarindan bagimsizdir.




0

e Yuvarlanma glicl
milleri) arasinda a

Tespitler — 2

ise, sadece 1 ve 3 milleri (glines disli
kar ve buyukligi (m;-mj;), (m,-m,)

izafi hizlariile orantilidir.

e Yuvarlanma guicu sabit kalan bir m; hizinda, m, ve m,

hizlarinin buaytkld
buyuklGginu ve a
e Ozetle, iy ve n, be

K ve isaret degisimine bagli olarak,
KIS yOnUunu degistirir.

liise P,,: P,,: P53 oranlari bellidir.

o rlanma gugleri m, ve m, hizlarina baghdir.




§§> SONUC

e «Arzu edilen herhangi bir glic akim diizeni,
sisteme bagli rijitlesmis bir ic kavrama gtigleri
akimi ile, izafi hizlarin bulylikliik ve yoéniine gore
degisebilen yuvarlanma gticti akiminin

@rpozisyonu sonucu elde edilebilir. »




<:><:> Ic Gug Akis Plani, i,<0

<:> e Diferansiyel mekanizma

3 3 l
2
1 2 1 @
3/12 hali 3/12 hali

<:> P.w<Piopiam (P3)
<:> <:> » Kavrama Gucu
\_/

» Yuvarlanma guci




<:><:> Ic Gug Akis Plani, i,<0

<:> e Diferansiyel mekanizma

3 3
2
1 2 1
2/13 hali 1/23 hali

Q - plam (P2=Pk2+Pw2) Pw<Pt0p|am (P1=Pk1+PW1)
<:><:> » Kavrama Gucu

» Yuvarlanma guci

=
-




<:><:> Ic Gug Akis Plani, i,<0
<:> e Entegral mekanizma

3 3
2
1 @2 !
12/3 hali 12/3 hali

<:> Pw<Piopiam (P3)
<:> <:> » Kavrama Gucu
NV

» Yuvarlanma guci




<:><:> Ic Gug Akis Plani, i,<0
<:> e Entegral mekanizma

3 3 1
1 §Z§22 d N

23/1 hali

13/2 hali

Y (P2=Pk2+PW2) I:)W<Ptoplam (P1=Pk1+PW1)
( » Kavrama Gucu

» Yuvarlanma guci

=
-




<:><:> Ic Gug Akis Plani, i,>0

<:> e Diferansiyel mekanizma (Toplayici mil 1 olsun)

3 ] 3

1/23 hali 1/23 hali

<:> I:)W<Ptoplam (P1= IDk&’.'l'l:)kz-l—-Pwl)
<:><:><:> » Kavrama Gucu
O-0-6

» Yuvarlanma guci




<:><:> Ic Gug Akis Plani, i,>0

<:> e Diferansiyel mekanizma (1 toplayici)

= V N
3/12 hali 2/13 hali

<:> </>Ptoplam I:)W>Ptoplam (P2=Pw2_Pk2)
<:> i > » Kavrama Glicl
<:> , :/ \: » Yuvarlanma guci




<:><:> Ic Gug Akis Plani, i,>0

<:> e Entegral mekanizma (Toplayici mil 1 olsun)

3 1 31
1 @2 1@
23/1 hali 23/1 hali

<:> I:)W<Ptoplam (P1= IDk&’.'l'l:)kz-l—-Pwl)
<:><:><:> » Kavrama Gucu
O-0-6

» Yuvarlanma guci




<%> Ic Glc

Akis Plani, i,>0

<:> e Entegral mekanizma (1 toplayici)

3

1 N

12/3 hali

.0 b=

|

1 \f
13/2 hali

I:)W>Ptoplam (P2=Pw2_Pk2)

» Kavrama Gucu

Yuvarlanma guicli




<:> Planet Mekanizmasinin Verimi

)

Tarif olarak bir planet :>77 _ 2. Pasnairiien
mekanizmasinin verimi

Z P donduren

Ornek olarak 3 milli entegral mekanizmada 12/3 durumu ele alinsin
(1 ve 2 milleri dondtiren, 3 mili donddrtlen)
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<:> Planet Mekanizmasinin Verimi

) i
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Asagida v iki ¢ |:nklemde yerine konabilir.
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<:> Planet Mekanizmasinin Verimi

)

k3 (1—ig-ng)
1 =g ng ka1

N12/3 =

ks, ve k,, i bir birine baglamak icin k3, = -
-

(ig- k1 —1)- (1 —ig-ng)

Tha/s = (ip—1)- (1 =iy '773} +kp1)




8@ Konstruksiyon ornekleri- 1

e Eksenel pistonlu hidromotor icin kullanilan -49,3 temel ¢evrim
oranina sahip (-) mekanizma. Maksimum moment = 4.500 Nm.




8@ Konstruksiyon ornekleri - 2

e |ki kademeli, 100 cevrim oranina sahip mekanizma. Gii¢ = 315
kW.




8@ Konstruksiyon ornekleri - 3

e ¢ glines dislisi, bir senkron motor tarafindan tahrik edilen
planet disli kutusu
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Konstruksiyon ornekleri - 4

0

e ¢ glines disliden, disli kavramalar yolu ile tahrik alan, 3
planetli, bir tirbin planet disli kutusu
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8@ Konstruksiyon ornekleri - 5

e 6ilerivitesli bir otmatik planet vites kutusu, ZF
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