Przekladnie ruchu silnikow

W urzadzeniach mechatronicznych wykorzystujemy czesto silniki,
w ktorych bardzo trudno lub jest to nie mozliwe by uzyskacC peten
zakres predkosci ruchu obrotowego. Stwarza to potrzebe uzywania
przektadni mechanicznych w celu sterowania predkoscig |
momentem obrotowym na aktuatorach.

Przekfadnia:
Nazywamy mechanizm przenoszacy ruch obrotowy z watu
napedzajgcego na wat napedzany: W trakcie tej operacji mogg
zaistniec:

e Zmiana kierunku ruchu

e Zmiana predkosci ruchu

e Zmiana ruchu obrotowego na posuwisto zwrotny
Zmiany parametrow ruchu na drodze dziatania przektadni
nazywamy przetozeniem przektadni.

Podziafl przekfadni:
Ze wzgledu na element przenoszgcy naped:
o Sitowe
o Ksztattowe
Ze wzgledu na rodzaj przetozenia:
e O statym przetozeniu
e O przetozeniu nastawnym
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