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摘要:针对齿轮轮系运动方案设计的研究还没有形成完善的理论体系的问题ꎬ运用单元组合方法与实例验证方式ꎬ对齿轮轮系运动

方案进行了分析ꎬ创建了一种轮系运动方案分析模型ꎮ 通过单元连接方程和单元组合特征状态方程ꎬ研究了其特征状态矩阵分解

规则ꎬ得到了齿轮系统的矩阵串联、并联及混联分解算法ꎬ实现了特征状态矩阵的拆分ꎬ并形成了齿轮轮系运动方案分析流程ꎻ同
时ꎬ齿轮轮系的单元库中存在着含传动比、输入转速等设计需求的基本单元ꎬ对其运动特征矩阵进行了拆分ꎬ通过匹配获取了单元ꎬ
并进行了相应的组合ꎮ 研究结果表明:特征矩阵的拆分方法是高效且可应用的ꎬ以风力发电的变桨齿轮箱齿轮轮系运动方案求解

为例ꎬ从该例中获得了 ９ 种运动方案结果ꎬ说明该分析方法可为实际工程中齿轮轮系运动方案研究提供参考ꎮ
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０　 引　 言

关于齿轮轮系的运动分析ꎬ国内外学者目前还一

直采用以往的设计手段ꎮ 而要形成一个关于齿轮轮系

的运动分析新方案ꎬ往往需要依靠设计人员大量的从

业经验ꎮ 生成满足功能需求的新方案存在着一定的难

度ꎬ对于多工况条件下的复杂齿轮轮系运动方案而言

则更加困难ꎮ 同时ꎬ已生成的方案的优劣又受设计者设

计理念、创新能力和设计水平的制约ꎻ设计过程中尚没

有可利用的软件ꎬ计算机辅助齿轮轮系方案设计的瓶颈



是缺少真正意义上的产品设计理论模型与数字化设计

平台的支撑ꎮ 所以ꎬ有必要将设计理论和设计方法相结

合ꎬ来支持计算机协助轮系运动方案的设计[１￣４]ꎮ
针对机械系统的运动方案ꎬ国内外研究人员已做

了广泛研究[５￣７]ꎮ ＨＳＩＥＨ Ｈ Ｌ 等[８] 以基本轮系作为研

究对象ꎬ提出了一种分析行星轮系速比的手段ꎬ研究了

整体轮系的运动特性ꎮ 邢庆坤等[９] 通过对单个杠杆

系统进行分析来取代行星排ꎬ并对其杆点进行了深入

研究ꎮ ＷＡＮＧ Ｊ 等[１０]分析发现了一种新的拓扑方法ꎬ
用以表示行星轮的传动ꎬ并基于数学组合理论ꎬ获得了

行星齿轮组基本部件的 ３ 种组合ꎮ ＱＩＡＮ Ｆ[１１] 等为了

研究运动 /力传递的构型特性ꎬ将机械系统的构型综合

扩展到状态空间法ꎬ进行了积分综合机制配置ꎮ 段钦

华、薛会玲等[１２ꎬ１３] 给基本轮系做出了定义ꎬ并研究了

一些复杂轮系的运动特点ꎮ 张利彬等[１４ꎬ１５] 通过对机

械系统中的运动方案进行分析ꎬ得到了新的见解ꎬ并对

串联机构进行了深入研究ꎬ但其研究中并没有提及混

联组合机构ꎮ 张丽萍等[１６]在分析简单机构单元之后ꎬ

建立了一个信息表达体系ꎬ其中包含机构运动特性ꎮ
李斌等[１７]参考行星齿轮机构的运动特性ꎬ通过对一种

行星齿轮机构矩阵运算进行分析ꎬ得到了一种多排行

星齿轮机构构型问题的替代方法ꎮ
当前学者的主要研究对象是机械系统运动方案ꎬ

对于齿轮轮系运动方案设计的研究还没有形成完善的

理论体系ꎮ 在此研究基础之上ꎬ本文对齿轮轮系单元

组合约束与组合方式进行分析ꎬ获取特征矩阵的拆分

方法ꎬ以此完成对齿轮轮系运动的求解ꎮ

１　 单元组合的运动特征状态模型

１. １　 基本单元与复合单元

齿轮轮系运动方案设计阶段重在研究运动变换ꎮ
在运动方案设计层面上ꎬ齿轮系统由表征运动变换特征

的机构构成ꎮ 因此ꎬ运用单元化的机构来研究齿轮轮系

运动方案的设计ꎬ可以对复杂问题进行简单化处理ꎮ
基本单元的机构简图如图 １ 所示ꎮ

图 １　 基本单元的结构简图

　 　 单自由度、双自由度以及能够明确表达运动特征

变换功能的齿轮机构均称为齿轮轮系的基本单元ꎮ 基

本单元是轮系中最基础的功能转变机构ꎬ同时也是复

杂轮系设计与分析的基础目标ꎮ
一些简单复合单元的结构简图如图 ２ 所示ꎮ

图 ２　 复合单元的结构简图

在分解轮系时ꎬ笔者发现了一个非最基本运动表

征转换的子轮系ꎮ 由于齿轮轮系运动方案研究过程当

中不涉及单元的具体细节ꎬ仅用到单元的输入与输出

运动特征ꎬ这类能够被研究和组合的单元化机构称为

复合单元ꎮ
每个单元均存在专属的运动特征向量及状态方

程ꎮ 单元运动方程为:
ｋｏ ＝ Ｋ􀅰ｋｉ (１)

式中:ｋｉ—单元的输入运动向量ꎻｋｏ—单元的输出运动

向量ꎻＫ—运动特征状态矩阵ꎮ
基于单元的齿轮轮系组合可以推广到多个单元

的组合当中ꎬ本文将讨论如何进行单元组合以及组

合模型的表达ꎮ

１. ２　 单元组合约束

齿轮轮系运动方案单元化设计的重点是单元之间

的组合ꎬ在分析单元组合方式之前必须要研究单元之

间的组合约束ꎮ 复合单元的组合约束方式和基本单元

一致ꎬ本文把基本单元组合作为研究对象ꎮ
(１)运动约束

两种基本单元的构件相连方式通常是刚性连接ꎮ
在研究构件连接时需要考虑运动约束ꎬ即前后两单元

在连接条件下运动特征必须保持一致ꎬ换言之ꎬ即具有

相同的转速ꎮ
组合轮系如图 ３ 所示ꎮ

􀅰１１０１􀅰第 ８ 期 赵永生ꎬ等:单元组合下的齿轮轮系运动方案分析



图 ３　 组合轮系

　 　 ＮＷ 轮系由两个行星轮刚性相连在一起ꎬ沿着相

同轴线进行行星转动ꎮ 本研究仅加了运动约束ꎬ两个

齿轮具有同等转速以及不一样的结构参数ꎮ
(２)结构约束

前置单元所输出的构件以及后置单元所输入的构

件在连接时ꎬ所有与结构参数相关的约束称为结构约

束ꎮ 研究构件相连时ꎬ如果行星轮与行星架各自组合

成单独构件ꎬ那么它们之间要具有一致的转速和参数ꎮ
此外ꎬ结构约束还包含由中心距关系所引起的约

束ꎬ即组合之后轮系的构件轴线必须同主轴线完全

重合ꎮ
在图 ３(ｄ)中有:

ｒ１１ － ｒ１２ ＝ ｒ２１ ＋ ｒ２２ (２)
式中:ｒ１１—基本单元 Ｕ１ 的齿轮 １ 的半径ꎮ

如果相连两个行星轮模数一致ꎬ所有单元的齿轮

齿数间就会有一定关联ꎮ 约束能够用各齿轮齿数关系

代替中心距关系ꎬ即:
ｚ１１ － ｚ１２ ＝ ｚ２１ ＋ ｚ２２ (３)

式中:ｚ１１—基本单元 Ｕ１ 的齿轮 １ 的齿数ꎮ
双联齿轮中则出现行星轮刚性连接ꎬ参与连接的

两个行星轮模数不相同ꎮ
(３)自由度约束

基本单元在组合之后自由度发生了变化ꎬ原因在

于组合过程中构件与运动副之间产生连接ꎻ基本单元

机架也在进行组合时参与其中ꎮ 基本单元仅单一机架

连接的方式有两种:固定机架间的合并、运动构件和相

对机架的合并ꎮ 这里只讨论固定机架的合并ꎮ
齿轮轮系当中一般包含有两类组件:系杆与齿轮ꎮ

所以ꎬ基本组合后的系统自由度为:

ｄｏｆ ＝ ∑
ｍ

ｉ
ｄｏｆｉ － (３ｌ － ２ｐ) ＝

∑
ｍ

ｉ
ｄｏｆｉ － (３ｌ － ２ｌ) ＝ ∑

ｍ

ｉ
ｄｏｆｉ － ｌ (４)

式中:ｄｏｆ—组合后系统自由度ꎻｄｏｆｉ—第 ｉ 个单元自由

度数ꎻｍ—参与组合的单元数量ꎻｌ—参与连接的运动构

件数ꎻｐ—减少的转动副数ꎮ
笔者创建构件连接方程ꎬ并给上述运动约束做出

描述ꎮ 如果前一个单元 ｊ 的第 ｍ 个构件与后一个单元

ｊ ＋ １ 的第 ｎ 个构件相连接ꎬ则运动特征传递方程为:
ｋｉｎ
ｊ ＋ １ ＝ Ｃ􀅰ｋｏｍ

ｊ (５)
式中:ｋ—运动特征向量ꎻＣ—连接矩阵ꎮ

１. ３　 单元组合方式

(１)串联组合方式

第一个单元的输出与第二个单元的输入构件相连接ꎮ
正常单元串联组合如图 ４ 所示ꎮ

图 ４　 串联组合方式

(２)并联组合方式

两个单元输入构件或输出构件连接ꎮ 单元并联组

合方式的运动特征为运动并行传递ꎮ
常见单元并联组合如图 ５ 所示ꎮ

图 ５　 并联组合方式
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(３)混联组合方式

在齿轮轮系当中ꎬ混联的组合方式包含串联与并

联两种组合ꎮ
比较常见单元混联组合方式如图 ６ 所示ꎮ

图 ６　 混联组合方式

１. ４　 单元组合的特征状态模型

(１)串联组合的运动状态关系式

串联组合的运动模型表达了串联系统的两种传递

方式之间状态的转变ꎮ 在图 ４ ( ｂ)中ꎬＵ１、Ｕ２ 分别是

双、单自由度单元ꎬ其运动关系式如下:
ｋｏ

１ ＝ Ｋ１􀅰ｋｉ
１

ｋｏ
２ ＝ Ｋ２􀅰ｋｉ

２

ｋｉ
１ ＝ [ｋｉ１

１ 　 ｋｉ２
１ ] Ｔ

Ｋ１ ＝ [Ｋ１
１ 　 Ｋ２

１] (６)
式中:ｋｉ

１—单元 Ｕ１ 的输入运动状态向量ꎻｋｏ
１—单元 Ｕ１

的输出运动状态向量ꎻＫ１—单元 Ｕ１ 的运动特征状态

矩阵ꎻｋｉ１
１ —单元 Ｕ１ 的输入构件 １ 对应的运动状态向

量ꎻｋｉ２
１ —单元 Ｕ１ 的输入构件 ２ 对应的运动状态向量ꎻ

Ｋ１
１—构件 １ 对应的运动特征状态矩阵的子矩阵ꎻＫ２

１—
构件 ２ 对应的运动特征状态矩阵的子矩阵ꎮ

单元 Ｕ１ 和 Ｕ２ 之间的连接方程为:
ｋｉ

２ ＝ Ｃ􀅰ｋｏ
１ (７)

依照单元的运动方程与连接公式ꎬ可得出串联组

合的运动特征方程为:
ｋｏ

２ ＝ Ｋ２􀅰Ｃ􀅰Ｋ１
１􀅰ｋｉ１

１ ＋ Ｋ２􀅰Ｃ􀅰Ｋ２
１􀅰ｋｉ２

１ (８)
(２)单元并联组合运动特征状态方程

如图 ５(ｃ)所示ꎬ单元 Ｕ１、Ｕ２ 是单自由度单元ꎬＵ１、
Ｕ２ 的运动特征状态方程为:

ｋｏ
１ ＝ Ｋ１􀅰ｋｉ

１ (９)
ｋｏ

２ ＝ Ｋ２􀅰ｋｉ
２ (１０)

(３)混联组合单元的运动特征方程

在图 ６(ｃ)中ꎬ单元 Ｕ１、Ｕ２ 是双自由度的单元ꎬ其
运动特征状态方程为:

ｋｏ
１ ＝ Ｋ１􀅰ｋｉ

１

ｋｏ
２ ＝ Ｋ２􀅰ｋｉ

２ (１１)
其中:ｋｉ

１ ＝ [ｋｉ１
１ 　 ｋｉ２

１ ] ＴꎻＫ１ ＝ [Ｋ１
１ 　 Ｋ２

１]ꎻｋｉ
２ ＝ [ｋｉ１

２

　 ｋｉ２
２ ] ＴꎻＫ２ ＝ [Ｋ１

２ 　 Ｋ２
２]ꎮ
ｋｉ１

２ ＝ Ｃ􀅰ｋｏ
１ (１２)

进一步地ꎬ可得到混联组合运动特征方程为:
ｋｏ

２ ＝ Ｋ１
２􀅰Ｃ􀅰Ｋ１

１􀅰ｋｉ１
１ ＋ (Ｋ１

２􀅰Ｃ􀅰Ｋ２
１ ＋ Ｋ２

２)􀅰ｋｉ (１３)

２　 运动方案综合

轮系运动方案研究是在明确齿轮之间传动比以及

转速情况下ꎬ根据单元组合获取符合较大传动比与符

合复杂运动变换功能需要的齿轮轮系ꎻ根据需求ꎬ获取

特征信息ꎬ得到特征状态矩阵ꎮ
若用许多单元组合来完成轮系运动特征变换ꎬ则

必须对矩阵进行拆分ꎬ对拆分步骤建模ꎬ为利用计算机

手段完成矩阵分解过程提供依据ꎮ
本文首先讨论运动状态矩阵的拆分ꎮ

２. １　 运动特征状态矩阵的分解

由已有的研究可知ꎬ轮系运动方案分析的重点为

拆分特征矩阵ꎬ即齿轮轮系传动比特征的分解ꎮ
在明确轮系的输入与输出特征向量情况下ꎬ分析

轮系可行解ꎬ可通过把齿轮轮系中的特征状态矩阵拆

分为多个特征状态矩阵的相加与相乘ꎬ然后运用各个

特征状态矩阵到数据库中查找对应的集合ꎬ接着完成

序列组合ꎮ

２. ２　 运动特征状态矩阵的分解算法

依据齿轮轮系单元的常见组合方式和运动特征状

态矩阵的分解规则ꎬ每个组合方式关联不一样的状态

矩阵拆分算法ꎮ 本研究分析两个单自由度单元串联组

合的运动特征矩阵的分解算法ꎮ
先给定轮系的特征状态矩阵是 ＫꎬＫ 能够拆分成

ｎ 个矩阵乘积:
Ｋ ＝ Ｋ１􀅰Ｋ２􀆺Ｋｎ － １􀅰Ｋｎ (１４)

运动特征状态方程分解原理如图 ７ 所示ꎮ

图 ７　 串联组合矩阵分解原理图
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此处引入霍夫曼树理论ꎬ当轮系的特征矩阵分解

一次ꎬ就形成两个特征矩阵乘积ꎻ要进行再分解时ꎬ需
对这一级的两个矩阵中的一个或两个进行分解ꎬ直至

无法分解为止ꎮ

２. ３　 运动方案设计步骤

齿轮轮系单元库中保存有各基本变换单元的传动

比、输入转速等设计需求ꎬ需要通过拆分运动特征矩

阵ꎬ匹配获得单元ꎬ然后再进行组合ꎬ得到运动方案ꎬ
即:

(１)依照设计要求ꎬ能够获取齿轮轮系系统的特

征状态矩阵 Ｋꎻ
(２)搜索特征矩阵是 Ｋ 的复合单元与基本单元ꎮ

分析符合系统方程的单元是否存在ꎬ若存在ꎬ则把可行

解作为输出ꎻ
(３)如果不符合步骤(２)ꎬ则必须对系统的特征矩

阵进行拆分ꎮ 按照组合方式的分解算法做出拆分ꎮ 通

过对状态空间的理论进行分析ꎬ在确定特征方程拆分

规则之后ꎬ把已完成的分解算法进行传动比分解计算ꎬ
并根据分解条件ꎬ考虑是否具有可分解计算的可能性ꎬ
如果是能够分解的ꎬ则进一步计算ꎬ最终能够得到系统

中单元的特征方程ꎻ
(４)搜索单元的数据库ꎬ分析满足方程传动比的

特征单元存在与否ꎬ进而获得单元与组合系统的方案

集ꎻ
(５)通过组合约束的条件ꎬ找到能够满足设计需

求的方案ꎮ

３　 设计实例

以某型号风力发电的变桨齿轮箱齿轮轮系运动方

案设计为例ꎮ 其设计需求为:
(１)输出转速:０ ~ １５ ｒ / ｍｉｎꎻ
(２)总传动比:１００ꎻ
(３)输入转速:１ ５００ ｒ / ｍｉｎꎻ
(４)单输入、单输出ꎮ
运动方案求解过程如下:
(１)确定向量的元素为输入、输出转速 ｗꎬ输入与

输出运动状态向量为:
ｋｏ ＝ (ωｘｏ ωｙｏ ωｚｏ) Ｔ (１５)
ｋｉ ＝ (ωｘｉ ωｙｉ ωｚｉ) Ｔ (１６)

(２)确定输入轴的个数为 １、输出轴的个数为 １ꎬ根
据满足需求的单元组合方式确定系统特征状态方程ꎬ并
提取特征状态矩阵ꎮ 先计算一个单元是否满足需求ꎬ再
确定两个单元串联组合是否满足传动比需求ꎬ以此类

推ꎮ 每次计算完成ꎬ增加一个单元数再重新计算ꎬ直到

达到级数上限ꎮ 按照 ３ 种组合方式分别计算如下:
①串联ꎮ 当单元组合方式为串联时ꎬ满足需求的

串联组合方式的单元组合图示为图 ４(ａ)ꎬ其特征状态

方程如图 ８ 所示ꎮ

图 ８　 不同单元数串联组合的计算公式

②并联ꎮ 当单元组合方式是并联时ꎬ符合需求的

单元组合图示为图 ５(ｂ)ꎬ其特征状态方程如下:
ｋｏ

１ ＋ ｋｏ
２ ＝ ｋｏꎻｋｉ ＝ ｋｉ

１ ＋ ｋｉ
２ꎻｋｏ

１ ＝ Ａ１􀅰ｋｉ
１ꎻｋｏ

２ ＝ Ａ２􀅰ｋｉ
２

(１７)
③混联ꎮ 当单元组合方式为混联时ꎬ满足混联组

合方式的单元组合图示为 ６(ａ)ꎬ其特种状态方程如下

所示:
ｋｉ ＝ ｋｉ

１ ＋ ｋｉ２
２ ꎻｋｏ

１ ＝ ｋｉ
１􀅰Ｋ１ꎻｋｏ

２ ＝ ｋｉ１
２ 􀅰Ｋ１

２ ＋ ｋｉ２
２ 􀅰Ｋ２

２ꎻｋｏ ＝ ｋｏ
２

(１８)
(３)选择组合形式进行匹配ꎮ
利用单元库求出同时满足条件的组合ꎮ 通过本文

计算方法ꎬ可得到多种设计方案ꎮ
下面给出 ３ 种组合方案ꎬ选择更多单元组合可以

得到更多的设计方案ꎬ尽管系统要复杂一些ꎬ利用方案

评价体系ꎬ可以选出合适方案ꎬ实现方案的创新设计ꎮ
运动方案结果举例如图 ９ 所示ꎮ
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ｃａｌ Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇꎬ ２０２１ꎬ３８(８):１０１０ － １０１５ꎬ１０６３. «机电工程»杂志:ｈｔｔｐ: / / ｗｗｗ. ｍｅｅｍ. ｃｏｍ. ｃｎ

图 ９　 运动方案结构简图

　 　 图 ９ 结果表明:
(１)特征矩阵的拆分方法是高效且可应用的ꎬ在

风力发电的变桨齿轮箱齿轮轮系运动方案求解中ꎬ共
获得了 ９ 种运动方案结果ꎻ

(２)该分析方法可为实际工程中齿轮轮系运动方

案研究提供参考ꎮ

４　 结束语

针对齿轮轮系运动方案设计的研究理论体系不完

善的问题ꎬ笔者运用单元组合方法与实例验证方式ꎬ对
齿轮轮系运动方案进行了分析ꎻ创建了一种轮系运动

方案分析模型ꎬ通过单元连接方程和单元组合特征状

态方程ꎬ研究特征状态矩阵分解规则ꎬ得到了系统矩阵

串联、并联及混联分解算法ꎬ实现了特征状态矩阵的拆

分ꎬ并形成齿轮轮系运动方案分析流程ꎻ同时ꎬ齿轮轮

系的单元库中存在着含传动比、输入转速等设计需求

的基本单元ꎬ运动特征矩阵进行拆分后ꎬ可以通过匹配

获取单元并进行组合ꎻ最后ꎬ通过设计实例对结果进行

了验证ꎮ
研究结果表明:
(１)齿轮轮系运动方案单元化设计的重点是单元

之间的组合ꎬ在分析单元组合方式之前必须要研究单

元之间的组合约束ꎻ
(２)通过分析模型ꎬ可以把轮系运动方案求解转

变为数学矩阵的计算ꎬ并根据状态特征矢量计算规则

建立单元组合串联、并联以及混联分解算法ꎻ
(３)以齿轮箱为例ꎬ阐述不同组合方式下的特征

状态方程并获得了 ９ 种运动方案ꎬ进一步说明本研究

中运动方案是高效率且可应用的ꎮ
在选择了齿轮轮系的运动方案之后ꎬ笔者后续的

研究方向是如何确定系统中具体的齿轮参数ꎬ比如传

动比、配齿数等ꎮ

参考文献(Ｒｅｆｅｒｅｎｃｅｓ):

[１]　 姜　 东ꎬ徐　 宇ꎬ曹　 鑫. 行星轮系动态特性分析的重复

超单元方法[Ｊ]. 机械设计与制造ꎬ２０２０(７):６７￣７０ꎬ７４.
[２]　 ＣＨＩＯＵ Ｓ Ｊꎬ ＳＲＩＤＨＡＲ Ｋ. Ａｕｔｏｍａｔｅｄ ｃｏｎｃｅｐｔｕａｌ ｄｅｓｉｇｎ ｏｆ

ｍｅｃｈａｎｉｓｍｓ[Ｊ]. Ｍｅｃｈａｎｉｓｍ ＆ Ｍａｃｈｉｎｅ Ｔｈｅｏｒｙꎬ１９９９ꎬ３４
(３):４６７￣４９５.

[３]　 王均刚ꎬ杨士男ꎬ刘燕德. 行星齿轮主要设计理论与分析

方法及均载特性综述[ Ｊ]. 华东交通大学学报ꎬ２０１９ꎬ３６
(２):１１１￣１１８.

[４]　 钱亚平ꎬ张　 瑜ꎬ顾寄南. 基于遗传算法的推料机齿轮传

动多目标优化设计[Ｊ]. 机电工程ꎬ２０１８ꎬ３５(８):８０５￣８１０.
[５]　 张德珍ꎬ魏小鹏ꎬ常　 天. 机械系统运动方案的模糊距离

测度评价方法[Ｊ]. 机械工程学报ꎬ２００７(４):１９８￣２０４.
[６]　 ＹＡＮ Ｈ Ｓ. Ａ ｍｅｔｈｏｄｏｌｏｇｙ ｆｏｒ ｃｒｅａｔｉｖｅ ｍｅｃｈａｎｉｓｍ ｄｅｓｉｇｎ[Ｊ].

Ｍｅｃｈａｎｉｓｍ ＆ Ｍａｃｈｉｎｅ Ｔｈｅｏｒｙꎬ１９９２ꎬ２７(３):２３５￣２４２.
[７]　 韩泽光ꎬ贾艳萍ꎬ郝瑞琴. 机械系统运动与结构方案可视

化集成设计方法[ Ｊ]. 沈阳建筑大学学报:自然科学版ꎬ
２００９ꎬ２５(３):５６１￣５６５.

(下转第 １０６３ 页)

􀅰５１０１􀅰第 ８ 期 赵永生ꎬ等:单元组合下的齿轮轮系运动方案分析



ｖｉｎｇ ｍｅｔｈｏｄ ｕｓｉｎｇ ｔｈｅ ｃｏｍｍｏｎ ｓｈａｐｅｒ ｃｕｔｔｅｒ[ Ｊ]. Ｉｎｔｅｒｎａ￣
ｔｉｏｎａｌ Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆ Ａｄｖａｎｃｅｄ Ｍａｎｕｆａｃｔｕｒｉｎｇ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙꎬ
２０１５ꎬ８３(１):１￣９.

[５] 　 ＴＡＣＨＩＫＡＷＡ Ｔꎬ ＤＡＩＳＵＫＥ Ｉꎬ ＫＵＲＩＴＡ Ｎꎬ ｅｔ ａｌ. Ｂａｓｉｃ
ｓｔｕｄｙ ｏｎ ｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎ ｏｆ ｃｕｔｔｉｎｇ ｆｏｒｃｅｓ ｕｓｅｆｕｌ ｆｏｒ ｒｅｄｕｃｉｎｇ ｖｉ￣
ｂｒａｔｉｏｎ ｉｎ ｓｋｉｖｉｎｇ[ Ｊ]. ＡＳＭＥ Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆ Ｍｅｃｈａｎｉｃａｌ Ｄｅ￣
ｓｉｇｎꎬ２０１７ꎬ１３９(１０):１２９￣１３８.

[６]　 ＫＬＯＣＫＥ Ｆꎬ ＢＲＥＣＨＥＲ Ｃꎬ ＬＰＥＮＨＡＵＳ Ｃꎬ ｅｔ ａｌ. Ｔｅｃｈｎｏ￣
ｌｏｇｉｃａｌ ａｎｄ ｓｉｍｕｌａｔｉｖｅ ａｎａｌｙｓｉｓ ｏｆ ｐｏｗｅｒ ｓｋｉｖｉｎｇ[ Ｊ]. Ｐｒｏｃｅ￣
ｄｉａ ＣＩＲＰꎬ２０１６(５０):７７３￣７７８.

[７] 　 ＴＡＰＯＧＬＯＵ Ｎ. Ｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎ ｏｆ ｎｏｎ￣ｄｅｆｏｒｍｅｄ ｃｈｉｐ ａｎｄ ｇｅａｒ
ｇｅｏｍｅｔｒｙ ｉｎ ｐｏｗｅｒ ｓｋｉｖｉｎｇ ｕｓｉｎｇ ａ ＣＡＤ￣ｂａｓｅｄ ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ
[Ｊ]. Ｉｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌ Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆ Ａｄｖａｎｃｅｄ Ｍａｎｕｆａｃｔｕｒｉｎｇ
Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙꎬ２０１８ꎬ１００(５８):１７７９￣１７８５.

[８]　 ＢＣＨＩＫＡＫ Ｖꎬ ＤＥＮＫＥＮＡ Ｂꎬ ＤＩＴＴＲＩＣＨ Ｍ Ａ. Ｇｅｏｍｅｔｒｉｃａｌ
ｃｏｎｔａｃｔ ｚｏｎｅ ａｎａｌｙｓｉｓ ｏｆ ｔｈｅ ｓｋｉｖｅ ｈｏｂｂｉｎｇ ｐｒｏｃｅｓｓ[ Ｊ]. Ａｄ￣
ｖａｎｃｅｄ Ｍａｔｅｒｉａｌｓ Ｒｅｓｅａｒｃｈꎬ２０１６ꎬ１１４０:１５７￣１６４.

[９]　 ＤＯＶＩＣＡ Ｍꎬ ＢＵŠＡ Ｊꎬ ＪＲ Ｊ Ｂꎬ ｅｔ ａｌ. Ａｎ ａｌｇｏｒｉｔｈｍ ｏｆ ａ ｆｒｅｅ￣
ｆｏｒｍ ｓｕｒｆａｃｅｓ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ ａｄｊｕｓｔｍｅｎｔ ｕｓｉｎｇ ａ ｓｐｅｃｉｆｉｃａｔｉｏｎ
ｏｆ ｔｈｅ ｗｏｒｋｐｉｅｃｅ ｃｏｏｒｄｉｎａｔｅ ｓｙｓｔｅｍ ｌｏｃａｔｉｏｎ[Ｊ]. Ａｄｖａｎｃｅｓ ｉｎ

Ｓｃｉｅｎｃｅ ａｎｄ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙꎬ２０１７ꎬ１１(３):２２３￣２３２.
[１０] 　 ＧＵＯ Ｅꎬ ＨＯＮＧ Ｒꎬ ＨＵＡＮＧ Ｘꎬ ｅｔ ａｌ. Ｒｅｓｅａｒｃｈ ｏｎ ｔｈｅ

ｃｕｔｔｉｎｇ ｍｅｃｈａｎｉｓｍ ｏｆ ｃｙｌｉｎｄｒｉｃａｌ ｇｅａｒ ｐｏｗｅｒ ｓｋｉｖｉｎｇ[ Ｊ].
Ｉｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌ Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆ Ａｄｖａｎｃｅｄ Ｍａｎｕｆａｃｔｕｒｉｎｇ
Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙꎬ２０１５ꎬ７９(１￣４):５４１￣５５０.

[１１]　 王　 蕾ꎬ宰守香ꎬ崔艳梅. 基于斜角有限元仿真的齿轮铣

削力预测研究[Ｊ]. 机械传动ꎬ２０１６ꎬ４０(７):１６５￣１６８.
[１２]　 李忠杰ꎬ杨　 元. 硬质合金平头铣刀铣削力系数的试验

研究[Ｊ]. 机械制造ꎬ２０１９ꎬ５７(１０):８９￣９１.
[１３] 　 ＥＲＫＯＲＫＭＡＺ Ｋꎬ ＫＡＴＺ Ａꎬ ＨＯＳＳＥＩＮＫＨＡＮＩ Ｙꎬ ｅｔ ａｌ.

Ｃｈｉｐ ｇｅｏｍｅｔｒｙ ａｎｄ ｃｕｔｔｉｎｇ ｆｏｒｃｅｓ ｉｎ ｇｅａｒ ｓｈａｐｉｎｇ [ Ｊ].
ＣＩＲＰ Ａｎｎａｌｓꎬ２０１６ꎬ６５(１):１３３￣１３６

[１４]　 杨亚蒙ꎬ黄筱调ꎬ于春建ꎬ等. 机床几何位姿误差对强力

刮齿加工精度的影响及修正[ Ｊ]. 计算机集成制造系

统ꎬ２０１９ꎬ２５(５):１１０１￣１１１１.
[１５]　 谭学飞ꎬ鲁文佳ꎬ张义民ꎬ等. 考虑啮合刚度时变性的齿

轮传递误差计算[Ｊ]. 机械设计与制造ꎬ２０２０(１):１￣４.
[１６]　 向　 莹ꎬ张　 祺. 基于 ＷＯＡ￣Ｋｒｉｇｉｎｇ 算法的钛合金切削

力预测数学模型研究[Ｊ]. 机电工程ꎬ２０２０ꎬ３７(７):７８９￣
７９４.

[编辑:李　 辉]

本文引用格式:

彭桂枝ꎬ李国庆. 圆柱齿轮刮齿加工中的高效切削力预测方法研究[Ｊ] . 机电工程ꎬ２０２１ꎬ３８(８):１０５８ － １０６３.

ＰＥＮＧ Ｇｕｉ￣ｚｈｉꎬ ＬＩ Ｇｕｏ￣ｑｉｎｇ. Ｅｆｆｉｃｉｅｎｔ ｃｕｔｔｉｎｇ ｆｏｒｃｅ ｐｒｅｄｉｃｔｉｏｎ ｍｅｔｈｏｄ ｉｎ ｃｙｌｉｎｄｒｉｃａｌ ｇｅａｒ ｓｃｒａｐｉｎｇ ｍａｃｈｉｎｉｎｇ[Ｊ] . Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆ Ｍｅｃｈａｎｉｃａｌ ＆ Ｅｌｅｃｔｒｉｃａｌ Ｅｎｇｉｎｅｅｒ￣

ｉｎｇꎬ ２０２１ꎬ３８(８):１０５８ － １０６３. «机电工程»杂志:ｈｔｔｐ: / / ｗｗｗ. ｍｅｅｍ. ｃｏｍ. ｃｎ

(上接第 １０１５ 页)
[８]　 ＨＳＩＥＨ Ｈ Ｉꎬ ＴＳＡＩ Ｌ Ｗ. Ｋｉｎｅｍａｔｉｃ ａｎａｌｙｓｉｓ ｏｆ ｅｐｉｃｙｃｌｉｃ￣ｔｙｐｅ

ｔｒａｎｓｍｉｓｓｉｏｎ ｍｅｃｈａｎｉｓｍｓ ｕｓｉｎｇ ｔｈｅ ｃｏｎｃｅｐｔ ｏｆ ｆｕｎｄａｍｅｎｔａｌ
ｇｅａｒｅｄ ｅｎｔｉｔｉｅｓ [ Ｊ]. Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆ Ｍｅｃｈａｎｉｃａｌ Ｄｅｓｉｇｎꎬ１９９６
(１１６):２９４￣２９９.

[９]　 邢庆坤ꎬ尹华兵ꎬ赵欣源. 基于组合杠杆法的行星变速箱

方案筛选研究[Ｊ]. 车辆与动力技术ꎬ２０１３(１):２９￣３４ꎬ４０.
[１０] 　 ＷＡＮＧ Ｊ Ｇꎬ ＹＡＮＧ Ｓ Ｄꎬ ＬＩＵ Ｙ Ｄ. Ｔｏｐｏｌｏｇｉｃａｌ Ｇｒａｐｈ

Ｒｅｐｒｅｓｅｎｔａｔｉｏｎ Ｍｅｔｈｏｄ ｔｏ Ｄｅｓｉｇｎ Ｍｕｌｔｉｓｔａｇｅ Ｐｌａｎｅｔａｒｙ Ｄｉｆ￣
ｆｅｒｅｎｔｉａｌ Ｇｅａｒ Ｔｒａｉｎｓ[Ｃ]. ２０１９ ２ｎｄ Ｗｏｒｌｄ Ｃｏｎｆｅｒｅｎｃｅ ｏｎ
Ｍｅｃｈａｎｉｃａｌ Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ ａｎｄ Ｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔ Ｍａｎｕｆａｃｔｕｒｉｎｇ
(ＷＣＭＥＩＭ). ２０１９.

[１１]　 ＱＩＡＮ Ｆꎬ ＷＡＮＧ Ｄ Ｌꎬ ＤＯＮＧ Ｈ Ｍ. Ｔｈｅ ｏｖｅｒａｌｌ ｓｙｎｔｈｅｓｉｓ
ｏｆ ｍｅｃｈａｎｉｃａｌ ｃｏｎｆｉｇｕｒａｔｉｏｎꎬ ｄｉｍｅｎｓｉｏｎ ａｎｄ ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ
ｄｅｓｉｇｎ ｂａｓｅｄ ｏｎ ｓｔａｔｅ ｓｐａｃｅ ｍｅｔｈｏｄ [ Ｊ]. Ｉｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌ
Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆ Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ Ｒｅｓｅａｒｃｈ ｉｎ Ａｆｒｉｃａꎬ２０１６(２７):

６０￣７５.
[１２]　 段钦华ꎬ杨实如. 复杂周转轮系的单元求解法[Ｊ]. 机械

设计与研究ꎬ２００１(１７):５５￣５６.
[１３]　 薛会玲ꎬ刘 　 更ꎬ杨小辉. 锥齿轮周转轮系运动学分析

[Ｊ]. 机械设计与制造工程ꎬ２０１６ꎬ４５(１０):２９￣３３.
[１４]　 王德伦ꎬ张德珍ꎬ马雅丽. 机械运动方案设计的状态空间

方法[Ｊ]. 机械工程学报ꎬ２００３ꎬ３９(３):５４８￣５５３.
[１５]　 张利彬ꎬ王德伦ꎬ钱　 峰. 机械系统运动方案的计算机辅

助设计[Ｊ]. 组合机床与自动化加工技术ꎬ２０１７(３):２８￣
３２ꎬ３７.

[１６]　 张丽萍ꎬ王德伦. 混联机械系统组合方式广义特征状态

方程[Ｊ]. 大连理工大学学报ꎬ２００７ꎬ４７(３):３７２￣３７７.
[１７]　 李　 斌ꎬ孙　 涛ꎬ宋轶民. 多排行星齿轮动力耦合器的构

型综合方法[Ｊ]. 天津大学学报:自然科学与工程技术

版ꎬ２０１６ꎬ４９(１):３５￣４５.

[编辑:杨骏泽]

􀅰３６０１􀅰第 ８ 期 彭桂枝ꎬ等:圆柱齿轮刮齿加工中的高效切削力预测方法研究




