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Leistung, Drehmoment, Drehzahl 
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Ersatzträgheitsmoment 
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Anfahrbeanspruchung  
 
Spielfreies Antriebssystem 
 
(2-Massen-System) 
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                                MM  Motormoment (Anfahrmoment) 
 

 
Anfahren mit Verdrehspiel im 
Antriebssystem 
 
(2-Massen-System) 
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Koppeln bei Drehzahldifferenz 
 
(2-Massen-System) 

 
Kupplungsbelastung 
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    Umgang mit Federsteifigkeiten 
 
Reihenschaltung von Federelementen 
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Parallelschaltung von Federelementen 
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Reduktion von Federsteifigkeiten 
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Energien eines Systems 
 
kinetische Energie 
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Lastkollektiv 
 
Gleichung der Wöhlerlinie 
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Lebensdauer NL 
(OM) 
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Speziell Verzahnungsberechnung (MM) 
 
Äquivalenzfaktor KB 
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Planetengetriebe (Umlaufgetriebe) 
 
Übersetzung                         i=nan/nab 
 
Getriebestufen 
 
Außenverzahnung/ Innenverzahnung    

      
 
Außenverzahnung/ Außenverzahnung 

 

 
 
 
 
Drehrichtung bleibt gleich 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Drehrichtungsumkehr 

 
Standgetriebe (Getriebestufen) 

 
 
 

 
 
ausschließlich raumfeste Achsen 
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Arten von Standgetrieben: 
• Minusgetriebe: nan/nab gegensinnig (negativ) 
• Plusgetriebe:    nan/nab gleichsinnig (positiv) 

 Umlaufgetriebe 
 
Methode A (nach Willi’s) 
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a)  Zweiwellengetriebe (F=1) 
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Methode B – Kutzbachplan 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
b)  Dreiwellengetriebe (F=2) 

 

 
 
 

                           
sn

ni 1=   (n4 gegeben) 



 
1. Zahneingriff „verriegeln“ (Drehung um     
       zentrale Achse)  
2. Stillstehendes Rad zurückdrehen (Drehung    
      um eigene Achse) 
 

 
 
Methode C – 
 Verfahren nach Swamp 
 
 

 
 

 
Beispiel: 
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Berechnung des Wirkungsgrades bei Umlaufgetriebe 
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Vorgehen: 
 

1.   Kinematisches Übersetzungsverhältnis iK aus Swamp-Schema 
 
2.   Richtung der Wälzleistung PW 
 
        siiM ,ω⋅  oder IIiiM ,ω⋅  <>0 
        →> 0wiP die Wälzleistung fließt bei i hinein 
 
3.   Übersetzungsverhältnis des Standgetriebes 

An- und Abtrieb des Standgetriebes richtet sich nach 2. (Standgetriebe aufzeichnen!) 
 

4.   Momentenverhältnisse (für Standgetriebe) 
• 0,, =++ ssabsan MMM  
• ( )1,, −⋅⋅⋅= sssansab iMM η  

an

ab
M M

Mi =→  

5.   Wirkungsgrad 
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Allgemeine Wirkungsgradregeln 
 

• Der Umlaufwirkungsgrad eines Minusgetriebe1) ist stets höher als sein 
Standwirkungsgrad  

 
• Wirkungsgrad η < 0 → Selbsthemmung 
 
• Plusgetriebe1)  mit Steg als einzigem Antrieb selbsthemmend bei:                                          

ηS  <  iS  < 
Sη

1    

• Wenn in einer Antriebsrichtung (Änderung der Antriebsrichtung heißt: An- und Abtrieb 
vertauschen) Selbsthemmung vorliegt, ist in der anderen Antriebsrichtung η ≤ (≈0,5) 

 
 

                                                                                                                                      1) Plusgetriebe: iS – positiv 
                                                                                            Minusgetriebe: iS – negativ 
 
 

 
Ausgewählte E-Motoren 
Motor Momenten-/ Drehzahlverhalten 
 
Gleichstromnebenschlussmaschine 
(GNM) 
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Gleichstromreihenschlussmaschine 
(GRM) 
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Asynchronmotoren 
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