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Tab. 2.1 Stredné hodnoty ú�inností bez strát v ložiskách 

Druh prevodu V prevodovej skrini Otvorený prevod 

�elný ozubený prevod 0,95 až 0,98 0,92 až 0,94 
Kuže�ový ozubený prevod 0,94 až 0,97 0,91 až 0,93 
Závitovkový prevod 
s po�tom chodov: 

 
 

 
 

1 – 2 0,70 až 0,80* 0,60 až 0,70 
2 – 3 0,80 až 0,85  
3 – 4 0,83 až 0,90  
Závitovkový prevod 
s globoidnou závitovkou 

0,85 až 0,95  

Planétový prevod 0,95 až 0,98  
Re�azový prevod 0,95 až 0,97 0,90 až 0,93 
Trecí prevod 0,90 až 0,96** 0,75 až 0,88 
Reme�ový prevod 
(plochý a klinový) 

 
 

0,95 až 0,96 

Variátor  0,92 až 0,95 
Ozubený reme�  0,92 až 0,98 
Bubon navijaka  0,94 až 0,97 
Spojka:   

- zubová  0,99 
- k�bová  0,97 až 0,99 
- s vloženým 

pohyblivým 
elementom 

 0,97 až 0,99 

      * Po vypo�ítaní hlavných rozmerov závitovkového prevodu treba hodnotu ú�innosti spresni�. 
      ** Vyššie hodnoty prislúchajú k prevodom s neza�aženými podperami. 

Straty trením v ložiskách sa zoh�ad�ujú hodnotami: 
- jedna dvojica valivých ložísk η  = 0,99 až 0,995, 
- jedna dvojica klzných ložísk η  = 0,95 až 0,98 v závislosti od podmienok mastenia. 

Pri zdvíhacích zariadeniach po�ítame s prídavnými stratami od tuhosti lana a v kladkách. 
Orienta�ne uvažujeme η  = 0,97 až 0,98. 

2.4 Návrh alternatívnych kinematických schém 
Výber najvhodnejšej koncepcie pohonu sa obvykle vykonáva na základe kritickej analýzy 

navrhovaných alternatívnych riešení kinematických schém pohonu v súlade s požiadavkami 
projektu. V prvej fáze riešenia je preto potrebné navrhnú� nieko�ko alternatívnych riešení, z ktorých 
každé môže ma� svoje prednosti. Koncepcie alternatív riešenia musia zoh�ad�ova� najmä základnú 
požiadavku zabezpe�enia celkového prevodového pomeru medzi frekvenciou otá�ok navrhovaného, 
resp. daného hnacieho stroja a požadovanou frekvenciou otá�ok na výstupe reduktora. Pred 
návrhom alternatív je dôležité oboznámi� sa s konštrukciami rôznych prevodov z odbornej, resp. 
firemnej literatúry. Pri návrhu je tiež potrebné rešpektova� odporú�ané hodnoty prevodových 
pomerov do úvahy prichádzajúcich druhov prevodov (vi� tab. 2. 2). 
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Tab. 2.2 Odporú�ané prevodové pomery pre rôzne druhy prevodov 

Druh prevodu 
Stredná  
hodnota 

Maximálna  
hodnota 

�elný ozubený prevod, hriadele uložené v skrini 
s ozubením 

  

- priamym 3 – 4 do 6 – 8 
- šikmým 4 – 6 do 12 
Kuže�ový ozubený prevod 1 - 2 do 5 
�elný ozubený prevod s odkrytými kolesami 4 – 6 do 10 - 12 
Planétový prevod   
- jednostup�ový 4 – 8  
- dvojstup�ový 10 – 60  
- s dvojitým satelitom 20 – 100, max. 200  
Závitovkový prevod s valcovou závitovkou 
uloženou v skrini 

  

- závitovka jednochodá 28 – 40, max. 80  
- závitovka dvojchodá 15 – 28  
- závitovka trojchodá 10 – 15  
- závitovka štvorchodá do 10  
Závitovkový prevod odkrytý 15 - 60 do 100 
Harmonický ozubený prevod 60 - 300  
Re�azový prevod 2 - 4 do 6 
Trecí prevod s valcovými kotú�mi 2 - 4 do 5 
Ozubený reme� do 10 do 30 
Reme�ový prevod   
- plochý reme� 2 – 4 do 6 
- plochý reme� s napínacím kotú�om 3 – 5 do 8 
- klinový reme� 2 - 4 do 8 

 
2.4.1 Schémy základných typov jedno a viacstup�ových ozubených reduktorov 

      
                              a)                             b)                     c) 

  
                                     d)                                 e)  
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Na �alších obrázkoch (obr. 2.10 až obr. 2.18) sú znázornené niektoré kinematické schémy 
pohonov pozostávajúcich z reduktorov a reme�ových, resp. re�azových prevodov. 
 

     
Obr. 2.10     Obr. 2.11 
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Obr. 2.16  

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
Obr. 2.12 
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Tab. 2.3 Trojfázové asynchrónne motory - rad 1 LA7 
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Obr. 2.22 Trojfázový asynchrónny motor  typ 1LA7 s kotvou nakrátko nakrátko v pätkovom 
vyhotovení: osová výška 56 - 90 

Tab. 2.4a Hlavné rozmery trojfázového asynchrónneho motora  typ 1LA7 s kotvou nakrátko: osová 
výška 56 - 90 
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Obr. 2.23 Trojfázový asynchrónny motor typ 1LA7  s kotvou nakrátko nakrátko v prírubovom 
vyhotovení: osová výška 100 - 160 

Tab. 2.4b Hlavné rozmery trojfázového asynchrónneho motora typ 1LA7  s kotvou nakrátko: osová 
výška 100 - 160 
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Na obr. 2.24 je zobrazený elektromotor typu 1LA9, v tab. 2.5 sú uvedené parametre 
elektromotora typu 1LA9 a v tab. 2.6a  a 2.6b sú uvedené základné rozmery elektromotora typu 
1LA9. 

Tab. 2.5 Trojfázové asynchrónne motory - rad 1 LA9 

�

 
 
�
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Obr. 2.24 Trojfázový asynchrónny motor s kotvou nakrátko typ 1LA9: osová výška 56 – 90 

Tab. 2.6a Hlavné rozmery trojfázového asynchrónneho motora typ 1LA9 s kotvou nakrátko: osová 
výška 56 - 90 

 

 

Tab. 2.6b Hlavné rozmery trojfázového asynchrónneho motora typ 1LA9 s kotvou nakrátko: osová 
výška 100 - 160 
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Na obr. 2.25 je zobrazený elektromotor typu 1LG4, v tab. 2.7 sú uvedené parametre 
elektromotora typu 1LG4 a v tab. 2.8 sú uvedené základné rozmery elektromotora typu 1LG4. 

 

Tab. 2.7 Trojfázové asynchrónne motory - rad 1LG4 
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Obr. 2.25 Trojfázový asynchrónny motor s kotvou nakrátko typ 1LG4 

Tab. 2.8 Hlavné rozmery trojfázového asynchrónneho motora typ 1LG4 s kotvou nakrátko 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 


