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Ishodi učenja:  

(a) Usvojena znanja iz osnova prijenosnika (strojevi, prijenosnici, veličine gibanja).  

(b) Usvojena znanja iz tarnih prijenosnika (osnove, usvajanje, primjena).  

(c) Usvojena znanja iz remenih prijenosnika (osnove, usvajanje, primjena).  

(d) Usvojena znanja iz lančanih prijenosnika (osnove, usvajanje,  primjena).  

(e) Usvojena znanja iz vijčanih prijenosnika (osnove, usvajanje, primjena).  



2 Elementi strojeva 2  

 

2.1 Osnove mehaničkih prijenosnika  

2.1.1 Strojevi  

Stroj – skup prikladno oblikovanih i uzajamno spojenih elemenata namijenjenih korištenju 

različitih oblika pojavljivanja energije (kemijska, unutarnja, električna, mehanička) za izvršavanje 

postavljenih zadataka, najčešće, obavljanje specifičnog mehaničkog rada (S-02.01).  

 

Slika 02.01  Pogon motornog vozila (Audio RS4 Avant Quattro)  

Uobičajena je podjela u tri osnovna tipa strojeva:  

  

Pogonski strojevi pretvaraju različite oblike pojavljivanja raspoložive energije u prikladnu 

pretvorbenu ili potrebnu korisnu energiju ili specifični mehanički rad (S-02.02 i S-02.03).  
 

  

Slika S-02.02  Motor s unutarnjim izgaranjem  

(Chevrolet Corvette LS9 ZR1 6.2L V8 – skoro 500 kW)  

Slika S-02.03  Elektromotor  

(BMW Activehybrid 7 – elektromotor 15 kW)  
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Kod motora s unutarnjim izgaranjem (motor SUI – S-02.02) odvija se energetska pretvorba:  

kemijska energija goriva  mehanički rad  

a kod elektromotora (mjenjač s elektromotorom – S-02.03):  

električna energija  mehanički rad.  

Radni strojevi koriste mehaničku energiju pogonskog stroja za obavljanje specifičnog 

mehaničkog rada (npr. motorna vozila bez motora s unutarnjim izgaranjem, mjenjača i diferencijala; alatni 

strojevi bez elektromotora i reduktora).  

Prijenosnici se upotrebljavaju kao posrednici između pogonskih i radnih strojeva, pri 

čemu mehaničku energiju i dinamiku gibanja pogonskog stroja prilagođavaju potrebama 

radnog stroja (mijenjač motornog vozila s diferencijalom, elektromotor s reduktorom alatnog stroja).  

 

 

Slika 02.04  Mjenjač (Audio RS4 Avant)  Slika 02.05  Diferencijal (Audio RS4 Avant) 

Pogonska opterećenja  

Koristeći različite oblike pojavljivanja energije, tijekom pogona strojevi obavljaju specifi-

čni mehanički rad (složena gibanja se mogu opisati kombiniranjem jednostavnih gibanja):  

Rad pri pravocrtnom gibanju  Rad pri kružnom gibanju  

W F s    J  W M     (W = FL) J  

gdje je:  F  –  sila, N  

 s  –  put, m  
gdje je:  M  –  moment sile, Nm (M = Fr)  

   –  kut, rad ( = L/r)  

savladavajući pri tome pogonska opterećenja:  

Sila  Moment  

P
F

v
   N  

P
M 


  N·m  

gdje je:  P  –  snaga, W  

 v  –  brzina, m/s  
gdje je:   –  kutna brzina, rad/s  
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Prema tome, raspoloživa energija se troši na obavljanje specifičnog korisnog rada (čije je 

manualno obavljanje nemoguće, nepoželjno i/ili neekonomično) te na savladavanje pratećih otpora.  

  

Trenje – otpor uzajamnom gibanju elemenata:  

Sila trenja (pravocrtno gibanje)  Moment trenja (kružno gibanje)  

T nF F     N  T nM F r    N·m  

gdje je:  Fn –  normalna sila, N  

   –  koeficijent trenja, 1  

gdje je:  r  –  krak sile, m  
(r – najkraće rastojanje od silnice do centra vrtnje)  

Inercija – otpor promjeni stanja gibanja elementa (ubrzanja/usporenja):  

Sila inercije (pravocrtno gibanje)  Moment inercije (kružno gibanje)  

in  F m a     N  in  M J     N·m  

gdje je:  m  –  masa elementa, kg 

 a  –  ubrzanje, m/s2 

gdje je:  I  –  moment inercije, kgm2 

   –  kutno ubrzanje, rad/s2 

Pravac djelovanja inercijskih sila/momenta se poklapa s pravcem ubrzanja a znak – je poslje-

dica suprotnog smjera djelovanja inercijskih sila od smjera ubrzanja.  

Kod kružnog gibanja javlja se i centrifugalna sila (Fp):  

  2

cfF m r   

Pravac djelovanja centrifugalne sile poklapa se s pravcem normale na kružnicu a smjer je dje-

lovanja od centra kružnice k vani.  

Uslijed djelovanja gravitacije na hvatište ovjesa ili na podlogu djeluje težina (G):  

G m g    

gdje je:  g  –  ubrzanje zemljine teže  9,8 m/s2 .  

Elementi se opterećuju i uslijed promjena dimenzija:  

 silom elastične deformacije (Fd):  

ed

L
F E A

L


     

gdje je:  E  –  modul elastičnosti, N/mm2  

 A –  površina poprečnog presjeka, mm2  

 L  –  promjena duljine elementa, mm  

 L  –  početna duljina elementa, mm  

 silom termičke deformacije (Ftd):  

tdF E A       

gdje je:    –  koeficijent toplinskog linearnog rastezanja , (°C)–1  

   –  promjena temperature, °C  
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Kada na površinu elementa djeluje tlak fluida javlja se pritisak (Fp):  

pF p A    

gdje je:  p  –  tlak fluida, N/m2  

 A –  površina na koju djeluje fluid, m2  

2.1.2 Gibanja  

Pri pogonu strojeva, manji ili veći dio ugrađenih elemenata giba se na različite načine 

(promjene u prostoru), različitim dinamikama (promjene tijekom vremena). Mogu se razlikovati dva 

osnovna tipa gibanja:  

  

Stapni mehanizam – pretvaranje pravocrtnog gibanja stapa motora s unutarnjim izgara-

njem (u cilindru) u kružno gibanje koljenastog vratila. (zamašnjak, spojka, mjenjač, diferencijal, kotači)  

  
 

Pravocrtno gibanje Kružno gibanje 

put s  m kut  rad 

brzina v  m/s  kutna brzina  rad/s  

ubrzanje a  m/s2  kutno ubrzanje  rad/s2  

masa m  kg moment inercije I kgm2  

jednadžba gibanja F m a    N moment sile M I   Nm  

količina gibanja  p m v    kg(m/s)  zamah L I   kg(m2/s)  

rad W F s    J rad W M   J 

kinetička energija 
2

2
k

m vE    J kinetička energija 
2

2
k

IE   J 

snaga P F v    W snaga P I  W 

Oznaka jedinice za kut, radijan (rad), često se izostavlja, što ponekad dovodi do zabune – 

da li 1/s znači jedan radijan u sekundi ili jedan okretaj (rad) u sekundi.  

Krivocrtno gibanje (s izuzetkom kružnog gibanja), u pravilu, opisuje se indirektno – rezultatima 

obrade malih pravocrtnih pomaka uz korištenje infinitezimalnog (diferencijalnog i integralnog) ra-

čuna. Na primjer, pri gibanju u ravnini:  

dW F ds            x xW F x       ,   
y yW F y     

Matematički jednostavno izraženo, za praktičnu primjenu često iznimno složeno.  
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Prema putanji tijela razlikuju se:  

  

Translacijsko gibanje krutog tijela – sve točke krutog tijela imaju podudarne putanje, te 

je dovoljno opisati gibanje samo jedne točke tijela. Putanje translacijskog gibanja mogu biti 

krivocrtne i pravocrtne.  

Rotacijsko gibanje krutog tijela – u tijelu ili izvan tijela postoji pravac – os rotacije, na 

kojem sve točke miruju tijekom gibanja tijela. Sve ostale točke tijela se kreću po kružnicama 

u ravninama okomitim na os rotacije, sa središtem na osi rotacije.  

Složeno gibanje krutog tijela – može se opisati kombiniranjem translacijskog i rotacij-

skog gibanja, na primjer:  

 kotrljanje:  

  

 valjanje:  

 

Jednoliko kružno gibanje  

Jednoliko kružno gibanje – točka se giba konstantnom brzinom po kružnici (najjednostavni-

je krivocrtno gibanje).  

Za analizu kružnog gibanja (vrtnja, rotacija) pogodniji je cilindrični koordinatni sustav, s ko-

ordinatama r, ,h (S-04.02 – a) od ravninskog, s koordinatama x,y,z (S-04.02 – b).  
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Preračunavanje:  

cos x r     

sin y r     

z h  

Veličine su vrtnje:  

 radijus vektor, r, m,  

 kut, , rad (rad 0 1,),  

  

Oznaka jedinice za kut, radijan (rad), često se izostavlja, što ponekad dovodi do zabune – 

da li 1/s znači jedan radijan u sekundi ili jedan okretaj (·rad) u sekundi.  

 

 

Točka P giba po kružnom luku :  

o radijus vektor:  constr    

o intenzitet radijus vektor:  constr r     mr   

o put točke:  L r      rad         mL    

jednolikom obodnom brzinom:  

o vektor obodne brzine:  constv    

o intenzitet vektora obodne berzine:  constv v     1m sv     

što podrazumijeva:  

o vektor obodnog ubrzanja:  0a   

o intenzitet vektora obodnog uberzanja:  0a a     2m sv     

Kutna brzina:  

2
const

t T

  
          

rad

s
    
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Frekvencija – broj događaja, N (obilazaka opsega kružnice) u jedinici vremena:  

1 2 1 1 1

2 t 2 t

N
t

t T T

  
        

   
           

 
 

odogađaja
ss

N

t
      

U strojarskoj se tehnici u pravilu koristi broj oobrta:  

   
o o

60
min s

n        

Kutno ubrzanje:  

0
t


         

 
  2

rad

st


     

Nejednoliko kružno gibanje je složenije za matematičku obradu jer je:  

constv       consta       const      const    

U slučaju kružnog gibanja inercijalna sila se naziva centrifugalnom silom (Fcf), koja je u 

slučaju jednolikog kružnog gibanja jednakog intenziteta i pravca, te različitog smjera od cen-

tripetalne sile (Fcp). Centripetalna i centrifugalna sila nemaju isto hvatište. U trenutku prekida 

opruge obje se sile gube i tijelo se nastavlja gibati jednoliko u pravcu tangente.  

 

 centripetalna sila je njutnovska (ima protusilu) – povlači tijelo k centru vrtnje, te se ono 

giba po kružnici  

 centrifugalna sila je nenjutnovska – inercijalna je i nema protusilu  

 centrifugalna sila zateže oprugu ?  

 u trenutku prekida opruge obje se sile gube i tijelo se nastavlja gibati jednoliko u 

pravcu tangente 

 

2.1.3 Prijenosnici  

Prijenosnici prenose energiju (snagu) od pogonskih do radnih strojeva, sa ili bez prilagodbe 

karakteristika izlaza pogonskog stroja potrebama ulaza radnog stroja.  

Prema fizičkoj prirodi funkcioniranja prijenosnika mogu se razlikovati:  

 

U Strojarskim elementima 2 su obrađeni mehanički prijenosnici.  
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Mehanički prijenosnici prenose energiju (snagu) kružnim (linearnim, translacijskim) gibanjem 

krutih strojnih elemenata, pri čemu, po potrebi, dinamike korištenja mehaničke energije i gi-

banja izlaznog vratila pogonskog stroja prilagođavaju potrebama radnog stroja. Tipičan je pri-

jenosnik mjenjač motornog vozila (zupčani reduktor/multiplikator). Koriste se u slučajevima:  

(a) za potrebe radnog stroja prevelika je brzina vrtnje izlaznog vratila pogonskog 

stroja – primjenjuju se reduktori,  

(b) za potrebe radnog stroja premala je brzina vrtnje izlaznog vratila pogonskog 

stroja – multiplikatori, 

(c) osi vrtnji izlaznog vratila pogonskog stroja i ulaznog vratila radnog stroja nisu 

kolinearne,  

(d) smjer vrtnje izlaznog vratila pogonskog stroja je suprotan od potrebnog smjera 

vrtnje ulaznog vratila radnog stroja nisu kolinearne, 

(e) za jedan radni stroj potrebno je više pogonskih strojeva,  

(f) jedan pogonski stroj namijenjen pogonu više radnih strojeva.  

Prema tome, pored osnovne funkcije (prenos energije/snage pogonski/radni stroj), po potrebi, pri-

jenosnici obavljaju i sporedne funkcije (S-01.06).  

  

Slika 01.06  Sporedne funkcije mehaničkih prijenosnika  

Ovisno o mehanizmu prijenosa razlikuju se:  

 

a prema prirodi kontakta pogonskog i gonjenog elementa:  

  

Najčešće sretane vrste mehaničkih prijenosnika prikazani su slikovito u T-02.01.  

Tabela 02.01  Vrste mehaničkih prijenosnika  

 Neposredni Posredni 
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Tarni 

 
tarenički 

 
remeni 

Oblikovni 

 
zupčani 

 
lančani 

Prema dinamici gibanja ulaza (kontrolirana ili nekontrolirana promjene režima rada pogonskog stroja) 

i izlaza (kontrolirana ili nekontrolirana promjene režima rada ranog stroja) razlikuju se:  

 

a prema mogućnostima prilagodbe (kontrolirane promjene režima rada prijenosnika) razlikuju se:  

 

2.1.4 Osnovne veličine mehaničkih prijenosnika  

Za potrebe sistemske analize prijenosnika može se primijeniti generalizirana blok shema 

sustava (S-02.07, (a)). Na taj se način analizom dolazi do blok sheme, na primjer, zupčanog para 

– S-02.07, (b), te sintezom dolazi do blok shema komponenata cestovnog vozila S-02.08: (a) 

mjenjača i (b) diferencijala. 
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(a) generaliziranog sustava  

 
(b) zupčanog para  

Slika 01.07  Blok shema  

 
(a) mjenjač  

 
(b) diferencijal  

Slika 01.08  Blok shema komponenata cestovnog vozila  

Veličine kojima se najčešće opisuju ulazi i izlazi prijenosnika su:  

 d – promjer vratila, mm,  

  – kutna brzina, rad/s,  

 n – broj okretaja u minuti, 1/min,  

 P – snaga, kW,  

 M – okretni moment, Nm  

dok se prijenosna funkcija prijenosnika najčešće opisuje s veličinama:  

 i – prijenosni omjer, 1,  

  – koeficijent korisnog djelovanja, 1. 

Prijenosni omjer:  

izlaz

ulaz

n
i

n
   

Stupanj korisnog djelovanja:  
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izlaz

ulaz

P

P
    

Kod prijenosnik s više stupanja (S-01.09) ukupni je prijenosni omjer:  

iz,1 iz,2 iz,3

1 2 3

ul,1 ul,2 ul,3

n n n
i i i i

n n n
        

a kako spojno vratilo može imati samo jedan broj okretaja u minuti (nvratila):  

iz,1 ul,2n n      
iz,2 ul,3n n   

po skraćivanju slijedi:  

1

3

n
i

n
            izlaz

ulaz

n
i

n
   

Ukupni je stupanj korisnog djelovanja:  

1 2 3       

 

Slika 01.09  Prijenosnik s više stupanja  

2.1.5 Koloturnici  

U prijenosnike se mogu svrstati i koloturnici (S-01.10) čija je najčešća funkcija smanjenje 

sile potrebne za dizanje tereta. U pravilu se opisuju s korisnošću i učinkovitošću.  
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Slika 01.10  Koloturnici  

Korisnost koloturnika – pokazatelj mjere smanjenja sile potrebne za dizanje tereta:  

tereta

napora

1
F

K
F

    

gdje je:  Ftereta –  sila kojom teret opterećuje koloturnik, N,  

 Fnapora –  napor (sila) kojim se djeluje na koloturnik, N.  

Treba imati na umu da prethodna jednadžba vrijedi samo u slučaju paralelnih (vertikalnih) sila 

(u slučaju odstupanja primjeni jednadžbe prethodi vektorski račun). Koloturnik s K = 1 se koristi za 

skraćivanje puta i/ili lakše podizanje tereta većih dimenzija.  

Učinkovitost koloturnika je pokazatelj mjere korištenja uloženog rada:  

izvršeni tereta tereta

uloženi napora napora

1
W F s

W F s


   


  

gdje je:  Wizvršeni –  izvršeni rad, J,  

 Wuloženi –  uloženi rad, J.  

Uzrok  < 1 su elastične (plastične) deformacije koloturnika i trenje. Naime, pri podizanju, 

do trenutka odvajanja tereta od podloge (uspostavljanja ravnoteže s užetom pod punim opterećenjem) 

uložen je rad u rastezanje užeta. Trenja (a) osovina/provrt i (b) uže/žlijeb koloturnika u pravi-

lu su zanemariva.  

 

Dizanje tereta odozdo 

Ravnoteža sila: 

teretaF G    1F G  

naporaF F  

Ravnoteže momenata: 

0G D F D     

G F  

1GK
F

   

 

Dizanje tereta odozgo 

Ravnoteža sila: 

1 0G F    

1 22 0F F     

1 22F F   

2F F  

2G F   

2 2G FK
F F

    

 

 

12 0G F     

12G F     1F F  

1

1

2
2

FGK
F F


    

Zakon održanja energije: 

G H F s    

1 12 F H F s      

2s H     

13 0G F     

13G F     1F F  

1

1

3
3

FGK
F F


    

Zakon održanja energije: 

G H F s    

1 13 F H F s      

3s H   
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Vitlo  

 

Ravnoteža sila: 

1 0G F            1F G  

Ravnoteže momenata:  

1 0F d F D     

1

d dF G F
D D

     

1

1

FG DK
F F d

    
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2.2 Tarenički prijenosnici  

2.2.1 Osnove tareničkih prijenosnika  

Uslijed trenja, dva diska (tarenice) pritisnuta jedan na drugi dovoljnom silom prenose okret-

ni moment s jednog vratila na drugo vratilo (tarenički prijenosnik) – S-02.11. Smjerovi vrtnji vra-

tila tareničkog para su suprotni. Prema tome, vratila 1 i 3 (S-02.11) vrte se u istom smjeru, su-

protnom od smjera vrtnje vratila 2.  

  

Slika 02.11  Tarenički prijenosnik s jednim pogonskim i dva gonjena vratila  

Tarenički prijenosnik – sustav za neposredni tarni prijenos okretnog momenta.  

Najjednostavniji tarenički prijenosnik sastoji se od dvije cilindrične tarenice (S-02.12). Za 

prijenos okretnog momenta (položaja, vrtnje, energije, snage) s pogonskog (3) na gonjeno (4) vra-

tilo koristi se trenje – u neposrednom kontaktu (pod pritiskom), kružno gibanje pogonske tareni-

ce (1) prenosi se na kružno gibanje gonjene tarenice (2).  

  
 

1 – pogonska tarenica, 2 – gonjena tarenica, 3 – pogonsko vratilo 4 – gonjeno vratilo  

Slika 02.12  Tarenički prijenosnik s dvije cilindrične tarenice  
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Kako bi se postigla dovoljno velika sila trenja FT (= 0 N, dok se ne pojavi vučna sila) između 

dodirnih površina tarenica, pomoću opruge (S-02.12) izaziva se pritisak FP (jednak elastičnoj sili 

opruge FO) pogonske tarenice (1) na gonjenu tarenicu (2). Sila je statičkog trenja (neposredno pije 

početka vrtnje):  

T n kt,stF F       N  

Vrtnjom pogonske tarenice uspostavlja se vučna sila FV koja ima za posljedicu vrtnju gonjene 

tarenice. Po uspostavljenoj dinamičkoj ravnoteži (ubrzanje = 0) sila je dinamičkog trenja:  

T n kt,dnF F       N  

Naravno, za prijenos okretnog momenta s pogonskog vratila (S-02.12 – 3) na gonjeno (4) pot-

rebno je spriječiti uzajamno okretanje u spojevima: (a) pogonsko vratilo (3) / pogonska tareni-

ca (1) i (b) pogonska tarenica (1) / gonjeno vratilo (4).  

Prijenosni je omjer para tarenica:  

1

2

n
i

n
             1i    

gdje je: n –  broj okretaja, okretaja/minut = o/min,  

 1 i 2 – oznake za pogonsku i gonjenu tarenicu.  

Kutna je brzina tarenica:  

t


              radijan

sekunda
rad

s
     

gdje je:  –  kut koji opiše tarenica pri vrtnji, rad,  

 t – vrijeme, s.  

Kako pri jednom okretaju tarenica opiše kut od 2rad , pri n okretaja će opisati:  

   rad 2 rad

s 60 s
n      


          2

60

n      

Obodna je brzina tarenica:  

v r              m rad m
s s

v     

Matematički se može dokazati da je rad =1. S „rad“ se samo ukazuje na gibanje po kružnici. 

U literaturi se navodi da je „rad poseban naziv za broj 1“ i u pravilu se izostavlja.  

Kada se vrtnja tarenica odvija bez proklizavanja (jednake su obodne brzine pogonske i gonjene tarenice):  

1 2v v      1 1 2 2r r        1 2

2 1

r

r





 

te se lako izvodi formula za prijenosni omjer:  

1 1 2 2

2 2 1 1

n r d
i

n r d


   


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Tarenički par je:  

(a) reduktor, i > 1, kada je brzina vrtnje gonjenog vratila manja od brzine vrtnje 

pogonskog vratila (2 < 1), te  

(b) multiplikator, i < 1, kada je brzina vrtnje gonjenog vratila veća od brzine vrtnje 

pogonskog vratila (2 > 1).  

Vrste tareničkih prijenosnika  

Prema obliku obodnih površina razlikuju se tarenice:  

 

Ovisno o uzajamnom položaju razlikuju se:  

 

  

S-02.12  Vanjski tarenički prijenosnik 
S-02.13  Unutarnji tarenički prijeno-

snik  

Unutarnji tarenički prijenosnici su kompaktne izvedbe i s njima se mogu postići veliki pri-

jenosni omjeri.  

Prema mogućnostima promjena prijenosnog omjera (i) i smjera vrtnje mogu se razlikovati:  
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Tarenički prijenosnici s konstantnim prijenosnim omjerom  

Tarenički prijenosnik s konstantnim prijenosnim omjerom, sa stožastim tarenicama, prika-

zan je na S-02.14. Osi pogonskog i gonjenog vratila se sjeku pod kutom od 90°. 

 

Slika 02.14  Tarenički prijenosnik s konstantnim i  

Tarenički prijenosnici s koračnom promjenom prijenosnog omjera  

 

Tarenički prijenosnici s kontinuiranom promjenom prijenosnog omjera  

Tarenički prijenosnici s mogućnošću kontinuirane promjene prijenosnog omjera nazivaju 

se varijatori. Kod varijatora, pri konstantnoj brzini vrtnje pogonskog stroja mogu se postav-

ljati različite brzine vrtnje radnog stroja.  

Dvije izvedbe varijatora prikazane su na S-02.15 i S-02.16.  
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Slika 02.15  Varijator s pločom  
 

  

Slika 02.16  Varijator sa stožastom tarenicom  

 

2.2.2 Oblikovanje tareničkih prijenosnika  

Materijali za izradu tareničkih prijenosnika  

Za izradu tarenica koriste se parovi:  

(a) točkasti dodir tarnih površina: 

 otvrdnuti čelik / otvrdnuti čelik, sa podmazivanje mineralnim (naftenska baza) ili 

sintetičkim mazivom za tarenice,  



20 Elementi strojeva 2  

(b) točkasti dodir tarnih površina: 

 sivi lijev / čelik, GG 26 – St 70, sa podmazivanjem mineralnim mazivom (para-

finska baza),  

 sivi lijev / čelik, GG 21 – St 70 ili GG 18 – St 50, bez podmazivanja,  

 guma / guma, bez podmazivanja,  

 naprešana obloga, bez podmazivana,  

 plastične mase, bez podmazivanja.  

Tablica s materijalima i svojstvima materijala korištenih za izradu tareničkih prijenosnika 

dana je u DT-02.xx.  

Čelici – zbog niskih koeficijenata trenja ( = 0,015  0,08), za postizanje dovoljno velikih si-

la trenja potrebno je uspostavljanje visokih pritisaka što dovodi do visokih opterećenja ležaje-

va vratila. Male hrapavosti (strojna obrada) i visoke tvrdoće (toplinska obrada) površina tarenica 

omogućavaju prijenos velikih snaga uz male gubitke i dug vijek trajanja. Najčešće se koriste 

za izradu tareničkih prijenosnika s mogućnošću kontinuirane promjene prijenosnog omjera. 

Pri višim diferencijalnim puzanjima tarenice se podmazuju uljem.  

Sivi ljevovi – dopušteni su pritisci manji od dopuštenih pritisaka za čelike. Koriste se za iz-

radu velikih tarenica kompliciranih oblika. Najčešće se koriste u kombinaciji s gumom ili pre-

šanom plastičnom masom.  

Guma – tarenice od gume sparene s čelikom ili sivim lijevom imaju vrlo visok koeficijent 

trenja ( = 0,6  0,8) te za postizanje dovoljno velikih sila trenja pritisci mogu biti niski. Među-

tim, zbog velikih deformacija (povećavaju se s povećanjem pritiska) tarenice od gume se jako zagri-

javaju te je pritisak ograničena maksimalnom dozvoljenom radnom temperaturom gume (Max 

= 60  70 °C). Guma koja se upotrebljava u izradi tarenica tvrdoće je 80  90 Shorea, mora biti 

otporna na trošenje i postojana prema temperaturi i starenju. Tarenički parovi guma/čelik i 

guma / sivi lijev rade vrlo tiho ali je zbog malog dozvoljenog pritiska za gumu (time i relativno 

malih sila trenja) veličina prenesene snage u velikoj mjeri ograničena. [Decker (1987), str. 439]  

Dvije uobičajene izvedbe tarenica s gumom prikazane su na S-02.xx (DIN 8220). Na metal-

noj jezgri je gumeni prsten izveden kod oblika A (d1 = 40  160 mm) vulkanizacijom dok je 

kod oblika B (d1 = 180  1000 mm) naprešan zajedno s podlogom armiranom metalnom žicom. 

Omjer dimenzija širina/debljina gumenog prstena se eksperimentalno određuje na temelju 

maksimalizacije odvođenja topline. Ako je za prijenos snage potrebna veća širina usvaja se 

više prstena, koji su raspoređeni jedan do drugog, kod tipa A na metalnoj jezgri, a kod tipa B 

na zajedničku podlogu.  
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1 – čelična jezgra  

2 – gumeni tarni prsten 

3 – armirana podloga  

 

Tip A  Tip B   Tip A s tri tarna prstena  

Slika 02.xx  Tarenice s tarnim gumenim prstenima  

Plastične mase – koeficijenti trenja mekših plastičnih masa su   045, a tvrđih   0,4. 

Upotrebljavaju se za izradu prijenosnik s konstantnim prijenosnim omjerom te prijenosnika s 

kontinuiranom promjenom prijenosnog omjera.  

Tarenice se sastoje od vijenca, glavine i spojnog dijela koji spaja vijenac i glavinu (S-02.xx). 

Vijenci tarenica se oblažu materijalima s većim koeficijentima trenja. Većim tarenicama se 

smanjuje masa spajanjem vijenaca i glavina rebrima.  

 

Tarenički prijenos  

  

Slika S-01.xx  Tarenica  Slika S-01.xx  Rebrasti spoj vijenca i glavine 

Za prijenos okretnog momenta između paralelnih vratila najčešće se koriste valjkaste tare-

nice. Kako bi se smanjilo opterećenje ležajeva izrađuju se klinaste tarenice s kutevima bokova 

klinova između 30° i 40° – S-02.xx.  
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Slika S-01.xx  Klinaste tarenice  Slika S-01.xx  Stožaste tarenice  

Stožaste tarenice, rjeđe i pločaste tarenice, koriste se kod prijenosnika s vratilima pod raz-

ličitim kutovima.  

2.2.3 Proračun tareničkih prijenosnika  

kinematika je prethodno obrađena  

U pogonu tareničkog prijenosnika:  

V T NF F F      

Kada je vučna sila manja od sile trenja ležaji tarenica su izloženi većem opterećenju (normal-

nom silom) od potrebnog, a kada je vučna sila veća od sile trenja dolazi do proklizavanja. Kako 

bi se osigurao rad tareničkog prijenosnika bez proklizavanja usvaja se faktor sigurnosti od 

proklizavanja (SPkl):  

T

V

F
S

F
  = 1,25  2,5  

Prema tome, vučna je sila:  

N
V

F
F

S

 
      N  

Kako uzajamni pritisak tarenica ne bi premašio dozvoljenu vrijednost potrebna je širina ta-

renica:  

N

d2 e

F
b S

r p
 

  
     mm  

gdje je:  re – ekvivalentni polumjer, mm,  

 pd – dopušteni tlak, N/mm–2.  

Prijenosni je omjer:  
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1 1 2

2 2 1

n r
i

n r


  


     1  

Ako je vučna sila jednaka sili trenja (maksimalni ) okretni momenti su:  

1 V 1T F r            2 T 2T F r      Nm  

te je, prema tome,  

1 2

1 2

T T

r r
           2 2

1 1

T r

T r
   

Iz prethodnog se može zaključiti: što je gonjena tarenica veća od pogonske (r2 > r1) to će se 

sporije vrtiti (manje 2 u odnosu na 1), ali i moći prenijeti veći okretni momenat (veće T2 u odnosu 

na T1). Predhodne jednadžbe se mogu koristiti samo u odsutnosti proklizavanja (FV < FT).  

Snaga je prijenosnika:  

VP F v       W  

gdje je:  P – snaga tareničkog prijenosnika, W,  

 v – obodna brzina, ms–1.  

Kad nema proklizavanja jednake su obodne brzine obe tarenice.  

2 2 2 1 1 1v r v r          ms–1  

pri čemu su jedinice: [r] = m, [] = rads–1.  

Stupanj korisnog djelovanja:  

1 g2 2 2

1 1 1 1

P PP M

P M P


   


  

Jedan dio uložene snage troši se na elastično deformiranje površina tarenica (diferencijalno puza-

nje) a drugi na proklizavanje te je stupanj korisnog djelovanja tareničkih prijenosnika  = 0,75 

 0,95 [Vitas (1978), str. 15].  

 

Proračuni tareničkih prijenosnika detaljnije su obrađeni u literaturi [Decker (1987), str. 433  

438; Lingaiah (2004), str. 10191027].  

Tarenice s gumom  

Ovisnost dozvoljenog pritiska Fp,doz (prema podacima proizvodjača), svedenog na jedinicu pro-

jicirane površine A = Bd1, o obodnoj brzini v dana je na S-02.xx.  
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Slika 02.xx  Dozvoljeno opterećenje tarenice s gumenim tarnim prstenom 

Primjer proračuna  

Primjer 02.01  Koliko opterećenje može prenijeti tarenica s gumenim prstenom tipa A di-

menzija danih na skici? [Haberhauer (2011), str. 582583]  

  

Podaci:  n = 1500 o/min,    = 0,7,   SPkl = 1,5  

Rješenje:  

   rad 2 rad

s min
n              rad 2 rad1500

s 60 s

     


       50     

157 rad/s   

     m radmm
s s

v r                1000 mm radmm
s s

v r        

     1000 radv r            62,5 157 radv           9,81 radv     
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9,81 m/sv    

Sa v = 9,81 m/s se iz dijagrama prikazanog na S-02.xx, za tarenicu s gumenim prstenom 

tipa A dobiva:  

n,Doz 2

1

0,085 N/mm
F

d B



  

iz čega slijedi:  

n,Doz 10,085 0,085 125 22,5 239 NF d B         

Proračunska je sila trenja:  

n,Doz

T

Pkl

0,7 239
112 N

1,5

F
F

S

  
     

te je proračunski okretni moment:  

    1
TN m N mm

2

d
M F

 
      

 
         1

TN 1000 mm N mm
2

d
M F

 
       

 
  

62,5
112 7,01 N m

1000
M      

Prema tome, proračunska je snaga:  

     
rad

W N m
s

P M                 
N m

W
s

P M


       

7,01 157 1100 W  1,1 kWP       

2.2.4 Primjena tareničkih prijenosnika  

Upotrebljavaju se za manje okretne momente i prijenosne omjere, kod obradnih, alatnih i 

građevinskih strojeva.  

Prednosti  Nedostaci  

 Lako pretvaranje kružnog gibanja u pravocrtno (kotači 

vozila).  

 Moguće postizanje velikih prijenosnih omjera.  

 Moguć stalan ili kontinuirano promjenljiv prijenosnih 

omjera (i).  

 Kompaktni su – bez posrednih elemenata.  

 Spontana zaštita od preopterećenja proklizavanjem.  

 Miran i tih rad.  

 Jednostavna i jeftina izvedba.  

 Manji koeficijenti korisnog 

djelovanja od oblikovnih 

prijenosnika.  

 Velika opterećenja vratila i 

ležajeva (zagrijavanje).  

 Puzanje materijala.  

 Proklizavanje tarenica.  

 Zagrijavanje tarnih površina.  

 Trošenje tarnih površina.  

Primjeri tareničkih prijenosnika  

 

Tarenički prijenosnici  
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S-02.xx  Cilindrične tarenice   S-02.xx  Pomoćne tarenice 

Kod tareničkih prijenosnika prikazanih na S-02.xx i S-02.xx uzajamni pritisak tarenica se 

postiže djelovanjem prikazanih opruga (ležaj jedne tarenice je pomičan), dok se kod tareničkog pri-

jenosnika prikazanog na slici na S-02.xx uzajamni pritisak postižu posredstvom pomoćnih ta-

renica (s pomičnim ležajima koji omogućavaju primicanje osi).  

Kod tareničkog prijenosnika prikazanog na S-02.xx uzajamni se pritisak tarenica spontano 

prilagođava prenošenoj snazi (samo pri vrtnji pogonske tarenic u smjeru strijelice). Elektromotor s po-

gonskom tarenicom je postavljen na okretno postolje. [Decker 1987, str. 420]  

  

S-02.xx  Tarenički prijenosnik s dvije cilindrične tarenice  
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Slika S-02.xx  Varijator automobila  Slika S-02.xx  Varijator poljoprivrednog stroja  
 

Tarenički prijenosnik  

 
  

Slika S-02.xx  Teleskop  Slika S-02.xx  Bicikl  
Slika S-02.xx  Ko-

lica 
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Slika S-02.xx  Kotač – Ferrari  Slika S-02.xx  Kotač – Lamborghini  
 

 

Slika S-02.xx  Kotač automobila s pneumaticima  

 

2.3 Remeni prijenosnici  

2.3.1 Osnove remenih prijenosnika  

 

[Wittel (2011), str. 583612]  

Struktura  

Kod remenih prijenosnika se za posredni prijenos energije (okretnog momenta, snage) s pogon-

skog na gonjeni stroj koristi trenje. Najjednostavniji remeni prijenosnik (S-02.xx) sastoji se od 

dvije cilindrične remenice (1 i 2) i plosnatog remena (3). kružno gibanje pogonskog remena 

prenosi se posredno, preko remena, na kružno gibanje gonjenog remena.  
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S-02.xx  Remeni prijenosnik  

Prijenosni je omjer:  

1 1 2

2 2 1

n r
i

n r


  


  

Ovisno o uzajamnom položaju razlikuju se.  

REMENI PRIJENOSNICI  

 zatvoreni  križani  polukrižani  

 

Remeni prijenosnici  

   

S-02.xx  Zatvoreni  S-02.xx  Križani  S-02.xx  Polukrižani  

Smjerovi su vrtnje remenih prijenosnika:  

o zatvoreni – vratila su paralelna, a obje se remenice vrte u istim smjerovima, 

o križani – vratila su paralelna, a remenice se vrte u suprotnim smjrovima (koriste se za 

obodne brzine do 15 m/s),  
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o polukrižani – vratila su pod kutom od 90° ili nekim drugim kutom (razmak vratila mo-

ra biti Lmin > D2) .  

Vrste i materijali remena  

Prema poprečnom presjeku remena razlikuju se:  

REMENI PRIJENOSNICI  

 s plosnatim remenom s klinastim remenom  

Značaj remenih prijenosnika se smanjuje s razvojem masovne proizvodnje elektromotora i 

smanjenjem cijene automatske regulacije broja okreta motora.  

Materijali  

Remeni prijenosnici s plosnatim remenom  

$$$ 

 

Remeni prijenosnici s klinastim remenom  

$$$ 

 

Remeni – materijali i spajanje  

$$$ 

 

Usvajanje remenih prijenosnika  

$$$ 

 

Primjena remenih prijenosnika  

$$$ 

 

Primjeri remenih prijenosnika  

 

2.3.2 Oblikovanje remenih prijenosnika  

2.3.3 Proračun remenih prijenosnika  
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2.3.4 Primjena remenih prijenosnika  

 

Primjeri remenih prijenosnika  

 

U usporedbi s drugim prijenosnicima, prednosti su i nedostaci remenih prijenosnika:  

 

Prednosti Nedostaci 

 Prijenos gibanja pri većim razmaci-

ma vratila.  

 Jednostavna izrada i niska cijena.  

 Miran i tih rad.  

 Spontana zaštita od preopterećenja 

(proklizavanje).  

 Uske granice promjena prijenosnog omjera (i). 

 Velika opterećenja vratila i ležajeva.  

 Centriranje ravnog remena.  

 Proklizavanje.  

 Plastična deformacija remena tijekom vreme-

na. 

 

[Wittel (2011), str. 583]  
 

2.4 Lančani prijenosnici  

2.4.1 Osnove lančanih prijenosnika  

 

[Wittel (2011), str. 613631]  
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Kod lančanih prijenosnika snaga se prijenosi zahvatima (kod remenih prijenosnika trenjem) prik-

ladno oblikovanih:  

1. parova lančanika – pogonski/gonjeni,  

2. lanca – koji spajaju parove lančanika.  

 

  
 

  

Prijenosni omjer:  

1 1 2

2 2 1

n z
i

n z


  


  

2.4.2 Oblikovanje lančanih prijenosnika  

2.4.3 Proračun lančanih prijenosnika  

U usporedbi s remenim prijenosnicima, prednosti su i nedostaci lančnih prijenosnika:  

2.4.4 Primjena lančanih prijenosnika  
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[Wittel (2011), str. 613]  
 

Prednosti Nedostaci 

 Prijenose značajno veće snage (momente).  

 Manje opterećuju vratila (manje predzatezanje).  

 Veće su krutosti. 

 Teže održavanje (podmazivanje, čišćenje).  

 Značajno veći troškovi izrade.  

U usporedbi s remenim prijenosnicima, prednosti su i nedostaci lančnih prijenosnika:  

 

2.5 Vijčani prijenosnici  

2.5.1 Osnove vijčanih prijenosnika  

[Wittel (2011), str. 261266]  

Vijčani prijenosnici su oblikovni prijenosnici (S-02.xx) namijenjeni pretvaranju okretnog 

gibanja u pravocrtno. Ovisno o izvedbi, pravocrtno se može gibati matica ili navojno vreteno 

(S-02.xx).  

 

 
 

Slika 02.xx  Zavojni mehanizam  Slika 10.xx  Radionički škripac s isječcima  

Vijčani se prinosnici koriste za pomicanje dijelova zapornih organa te alatnih strojeva (to-

karilica, preša) – S-02.xx.  

 



36 Elementi strojeva 2  

 

 

Slika 02.xx   
Slika 10.xx  Vijčani prijenosnik suporta alatnog stroja [Decker 1987, str. 

103]  

Kod vijčanih prijenosnika su najčešće korišteni navoji:  

(a) trapezni (HRN M.B0.060 do HRN M.B0.064; DIN 103) i  

(b) pilasti (HRN M.B0.070 do HRN M.B0.074; DIN 513), koji su prikladniji za prenos jednos-

tranih tlačnih isla.  

  

P – korak,  – kut profila, h3 – dubina navoja, H1 – nosiva dubina navoja,  

R – polumjer zaobljenja, d – promjer navoja, d3 – promjer jezgre, d3 – promjer jezgre  

S-02.xx  Trapezni i pilasti navoj [Decker 1987, str. 103]  

Brže uzdužno gibanje matice vretena može se postići viševojnim vretenima (S-02.xx).  
 

  

S-02.xx  Jednovojni trapezni navoj  S-02.xx  Viševojni trapezni navoj  

Uspon je navojnog vretena:  

 hP P n       , mm  F-02-01  
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gdje je:  P – korak navoja, mm,  

 n – broj navoja, 1.  
 

2.5 Vijčani prijenosnici – Budynas2011/414422, Childs2004/273276,287289, Decker1987/102107, Hall1968/152162, Jela-

ska2005/8792 Mott2003/710-726, Muhs2006F/91101, Muhs2007Z/5455,192194,279280, Pandžić2008/214219, Par-

mley2005/ch11.2, Shigley1996/625637, Steinhilper12008/369387, Wittel2009/278283,  

2.5.1 Osnove vijčanih prijenosnika  
2.5.2 Usvajanje vijčanih prijenosnika  

2.5.3 Primjena vijčanih prijenosnika  

2.5.4 Primjeri vijčanih prijenosnika  

Vijčani prijenosnici su namijenjeni pretvaranju okretnog gibanja u pravocrtno. Koriste se kod 

alatnih strojeva (tokarilica, preša) te zapornih organa. Primjer je vijčanog prijenosnika prikazan 

na S-02.01.  

  

S-02.01  Vijčani prijenosnik suporta alatnog stroja [Decker 1987, str. 103]  

Kod vijčanih prijenosnika su najčešće korišteni navoji:  

(c) trapezni (HRN M.B0.060 do HRN M.B0.064; DIN 103) i  

(d) pilasti (HRN M.B0.070 do HRN M.B0.074; DIN 513). koji su prikladniji za prenos jednos-

tranih tlačnih isla.  

  

P – korak,  – kut profila, h3 – dubina navoja, H1 – nosiva dubina navoja,  

R – polumjer zaobljenja, d – promjer navoja, d3 – promjer jezgre, d3 – promjer jezgre  

S-02.02  Trapezni i pilasti navoj [Decker 1987, str. 103]  

Brže uzdužno gibanje matice vretena se može postići viševojnim vretenima (S-02.01).  
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S-02.02  Jednovojni trapezni navoj  S-02.02  Viševojni trapezni navoj  

Uspo je navoja:  

 hP P n       , mm  F-02-01  

gdje je:  P – korak navoja, mm,  

 n – broj navoja, 1.  

2.5.2 Oblikovanje vijčanih prijenosnika  

Decker1987/104107,  
 

2.5.3 Proračun vijčanih prijenosnika  

 

 

2.5.4 Primjena vijčanih prijenosnika  

 

Samokočnost vijčanih prijenosnika  

$$$ 

 

 

Materijali vijčanih prijenosnika  

$$$ 

 

 

Usvajanje vijčanih prijenosnika  

$$$ 

 

 

Decker1987/104107, 

 

 

Primjena vijčanih prijenosnika  

$$$ 

 

 

Primjeri vijčanih prijenosnika  

$$$ 
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Dodatak  

Literatura  

 
2.1 Osnove mehaničkih prijenosnika – Bonnick2011 (vozila i održavanje – dobre skice, CB slike), Brown2005/449455(kotači i 

koloturnici),   

Carvill2003/7879, Grote2007/510511,525(zupčasti),562563,598617, Fleischer2009/77135 (sajla), Haberhau-

er2009/439454(pravocrtni),455525(kružni), Jelaska20057190192, Mott2004/710726, Pandžić2008/220226, Par-

mley2005/ch3, Podrug2008/7594, Shigley1996/13701378 (zaključak), Steinhilper22008/253278(detaljno),  

Preračunavanje obodnu u kutnu brzinu kotača [Brown (2005), str. 450]  

Izračunavanje brzine dizanja tereta koloturnicima [Brown (2005), str. 450]  
Elčić 409,  

Decker 437  

2.2 Tarni prijenosnici  

Avallone2006/706712(užad), Decker1987/419441(detaljno), DIN2008/483 (sajle), Elčić1973/553568(skice), Gro-

te2007/518525(skice, tabele), Haberhauer2009/584-593, Hering2004/466471, Haberhauer2011/578587, Lin-

gaiah2004/10191027, Oberg2008/21942195, Pandžić2008/160164, Podrug2008/91, Steinhilper22008/642666, 

Vöth2007/167174,174182, VitasIII1978/512,  

2.3 Remeni prijenosnici – Avallone2006/684693, Carvill2003/7677, Childs2004/169181,188191, Decker1987/264298, 

DIN2008/433441, Elčić1973/525553, Fleischer2009/136150, Grote2007/510517, Haberhauer2009/600625, Haberhau-

er2011/594619, Hall1968/297307, Künne22008/337349, Lingaiah2004/662710,10081018, Mott2003/280299/312315, 

Muhs2006F/213223, Muhs2007Z/123129,224226,310312, Oberg2004/23882440, Pandžić2008/192208, Par-

mley2005/ch9, Perneder2009, Podrug2008/9294, Shigley1996/10251064, Shigley2004/417456, Singh2007/216241, 

Spotts1961/115125, Steinhilper22008/576641, Timings2005/373415, VitasIII1978/96110, 

Vöth2007/97111,164167,183190, Wittel2009/600630, Wittel2011/583612,  

2.4 Lančani prijenosnici – Avallone2006/693699, Childs2004/181191, Decker1987/298322, Grote2007/517518, Haberhau-

er2009/593600, Haberhauer2011/587594, Künne22008/350367, Lingaiah2004/736762, Mott2003/299315, 

Muhs2006F/223229, Muhs2007Z/130133,227228,313314, Oberg2004/24412464, Pandžić2008/209213, Par-

mley2005/ch8, Podrug2008/94, Shigley1996/10651096, Shigley2004/457488, Spotts1961/244245, Steinhil-

per22008/622641, Timings2005/419466; VitasIII1978/111116, Vöth2007/102113, Wittel2009/630648, Wit-

tel2011/613631,  

2.5 Vijčani prijenosnici – Childs2004/273276,287289, Decker1987/102107, Hall1968/152162, Jelaska2005/8792 

Mott2003/710-726, Muhs2006F/91101, Muhs2007Z/5455,192194,279280, Pandžić2008/214219, Parmley2005/ch11.2, 

Shigley1996/625637, Steinhilper12008/369387, Wittel2009/278283,  

Dodaci: Decker/514,  

Literatura: Brown2005/427, Jelaska2005/190192, Budynas2011/879931, Childs2004/4553, Czichos2008/K62K67, Dresig2006, 

Elčić1973/7211544, Elliot2007, Fleisher2009, Garett2001, Glegg1972, Grote2009/351355, Hering2004/446482, Kleba-

nov2008/41, Kraut1988/287290(sažeto), Kreith2005/11021374, Kutz42005, Mott2004/277315,646673,710726, Re-

if2010, Smith2000/684735, strojevi: , Bonnick2011, Kreith2005/13751575, dinamika: – Steinhilper22008/255259, Gro-

te2007/897933, Grote2007/9341023(klipni), Grote2009/899965(klipni)9861029(turbostrojevi),11671284, transport: 

Böge2011/K, Grote2007/10241140,14461558, Grote2009/10301166, Hofmann2010, alatni: Böge2011/O, 

Böge2007/12031206,11341190,12081216,11911202,12441254,12351243,12171234; Fritz2008, Gro-

te2007/13401445; pogonski i radni strojevi: Böge2011/L, Böge2007/8921037, Hering2004/483517, König2008; elektromo-

tori: Mott2003/811845, Oberg2004/24652480; ReifS2010, Shigley1996/15091547(roboti), Tremayne 2004, Trzes-

niowski2010, vanBasshuysen2010, izvori energije: Avallone2006/814977, Grote2009/14351489, 

Smith-Maitenance-Thumb str. 123 – 127 – lančani i remeni prijenosnici  

Smith-Industri repair – lančani i remeni prijenosnici  
Gerr  

Walsh  

Internet  

 

 

 



40 Elementi strojeva 2  

 

Podloge  

 

Glosar  

Rječnik  

hrvatski  engleski  njemački  

mehanički prijenosnik  mechanical drive  mechanische Getriebe  

tarni prijenosnik  friction wheel drive  Reibradgetriebe  

remeni prijenosnik  belt drive  Riementriebe  

lančani prijenosnik  chain transmission  Kettengetriebe  

vijčani prijenosnik  power screw  Bewegungsschrauben  

   

   

   

   

   

   

   

   

   

 

 

Oznake  

 

 

Formule  

 

 

 

Norme  

 

 

Podaci  

Tarenički prijenosnici 
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Tablica 02.xx Materijali i svojstva materijala koji se koriste za izradu tareničkih prijenosnika  
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Razno  

 

Teme  

1. Mehanički prijenosnici  
1. Pogonski i radni strojevi – definicije i vrste  

2. Pravocrtno, kružno i translatorno gibanje  

3. Prijenosnici – definicija, vrste i primjeri  

4. Primjeri blok shema sustava pogonski stroj – prijenosnik – radni stroj  

5. Veličine prijenosa  

6. Koloturnici i vitlo  

7. Tarni prijenosnici – definicija i vrste  

8. Tarni prijenosnici s konstantnim prijenosnim omjerom  

9. Tarni prijenosnici s kontinuiranom promjenom prijenosnog omjera  

10. Materijali za izradu tarenica  

11. Usvajanje tarnih prijenosnika  

12. Primjena tarnih prijenosnika  

13. Primjeri tarnih prijenosnika  

14. Remeni prijenosnici – definicija i vrste  

15. Remeni prijenosnici s plosnatim remenom  

16. Remeni prijenosnici s klinastim remenom  

17. Remeni – materijali i spajanje  

18. Usvajanje remenih prijenosnika  

19. Primjena remenih prijenosnika  

20. Primjeri remenih prijenosnika  

21. Lančani prijenosnici – definicija i vrste  

22. Lanci – vrste i primjene  

23. Lanci – materijali i spajanje  

24. Usvajanje lančanih prijenosnika  

25. Primjena lančanih prijenosnika  

26. Primjeri lančanih prijenosnika  

27. Vijčani prijenosnici – definicija i vrste  

28. Samokočnost vijčanih prijenosnika  

29. Materijali vijčanih prijenosnika  

30. Usvajanje vijčanih prijenosnika  

31. Primjena vijčanih prijenosnika  

32. Primjeri vijčanih prijenosnika  

 

Izvodi  
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Provjera znanja  

 

 

Pitanja  

 

Zadaci  
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