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盘波发生器谐波齿轮传动

的计算机辅助设计
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本文对盘波发生器谐波传动在加载状况下的啮合分析理论等进行了较深 入 地

研究
,

并在此基础上首次建立了能对该传动进行啮合性分析
、

选取最佳传动 方 案
、

确定

相应的啮合参数和结构参数以及实现二维工程图的参数化自动绘制等多功能的� � � 软件

系统
。

此外还建立了相关的数据库
、

零件库
、

标淮件库
、

汉字及工程符号库
,

为盘 波 发

生器谐波齿传动的研制开发提供了方法和理论依据
。

一
、

月�� 言

自五十年代中期谐波传动发明以来
,

尽管国内外有关专家
、

学者在此领域内做了大量的

研究工作
,

但仍有很多问题有待进一步深人研究
。

本文仅就盘波发生器谐波齿轮传动承载状

况下的的啮合理论
、

主要啮合参数
、

结构参数的选取方法等问题进行较深入研究 , 并在此基

础上建立起具有理论分析
、

设计计算
、

参数化绘制二维工程图等多功能的 � � � 软件系统
。

本文的研究工作对该传动的推广应用具有重要意义
。

二
、

盘波发生器谐波传动的啮合分析理论

�
�

啮合分析理论

一 啮合分析理论是研究谐波传动的理论基础
。

盘波发生器谐波传动在载荷的作用下
,

由于

柔轮伸长
、

柔轮扭转以及在波发生器一柔轮系统中的间隙等因素
,

均造成柔轮变形形状的改

变
。

本文运用弹性薄壳理论导出该传动加载状况下柔轮的径向变形量 �
、

切向变形 量
。
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从侧隙方程中可以看出
,

影响该传动主要性能指标的因素有
�

柔轮对发生器的包角
,

柔

轮的径向变形量
,

刚轮和柔轮的变位系数
、

在分度圆上的压力角
、

齿数比
、

柔轮齿圈中性层

半径
、

齿圈宽度
、

柔轮长度以及载荷的大小等
。

三
、

盘波发生器谐波齿轮传动的� �。软件系统

从上面的分析可以看出
,

影响盘波发生器谐波传动啮合性能的因素很多
,

关 系 较 为 复

杂
,

计算量大
,

因而为提高产品的可靠性
,

缩短设计周期
,

本文首次编制了该传动 的 � � �

软件系统
,

此软件系统可分为两大部分
�

�
�

啮合性能分析及设计计算

这部分主要完成该传动的啮合性能分析
、

主要啮合参数
、

结构参数的确定
、

强度校核以

及其他设计计算等
。

利用该软件对盘波发生器谐波传动的啮合性能进行分析
,

得 出 以 下 结

论
�

�



�
� � � 柔轮的径向变形系数一般取在�

�

�� 一 �
�

�� 范围内,

�� � 在 � 附近给出一个变形系数
,

再利用两变位系数之间的关系
劣 , 二 � ,

一 � � � � 一 刁 �

确定另一个 �其中刁
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� � � 包角 , 取在��
。

左右 �

� � � 载荷的作用使整个过程的啮合侧隙减小
,

啮合区缩短
,

但长轴附近同时啮合的齿

数增多
,

因而在动力传动中为避免过早干涉
,

应给出一定的侧隙值
。

� � � 压力角可定为��
。 ,

通过改变 其他参数来获得较好的传动效果
。

�
�

计算机参数化绘制二维工程图

计算机绘图是 � �  的重要组成部分
,

而计算机绘制谐波传动生产图在我国还处于 探 索

阶段
。

本文以盘波发生器谐波传动的啮合理论及啮合分析的结果为依据
,

在总结我所多年来

的设计经验
,

归纳大量国内外谐波产品样本的基础上
,

建立了盘波发生器谐波传动参数化设

粉 计的数学模型
。

在IB M 一P c /A T 机上利用智能化较强的A u、。 L l s P 语言
,

完成了盘波发

生器系列产品绘图软件的编制
,

并建立起相关的数据
、

零件
、

标淮件工程符号以及能在键盘

上用双拼音输入的汉字库
,

达到输入一些参数即可绘出相应的二维工程图的目的
。

四
、

结 论

本论文的研究工作
,

充实了盘波发生器谐齿轮波传动的啮合分析和设计计算理论
,

所开

发的盘波发生器谐波齿轮传动C A D 软件系统为谐波齿轮传动的智能化设计莫定了 基 础
,

为

该传动的进一步研制
、

开发提供了重要的方法和理论依据
。
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