7. Точностной расчет разрабатываемой кинематики. 

Назначим для рассчитываемого ЭМП 7-ю степень точности и вид сопряжения — G.
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, где 

Ks – коэффициент фазовой компенсации, выбирается из таблиц [1]


[image: image2.wmf]f

р

i

f

F

F

+

=

¢

, где

Fр – допуск на накопленную погрешность шага зубчатого колеса (шестерни), выбирается из таблиц [1]

ff – допуск на погрешность профиля зуба


ff = 15 [1], т. к. m = 0,8
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– приведенные погрешности монтажа шестерни и колеса соответственно
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Минимальные и максимальные значения кинематических погрешностей элементарных передач:
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, где
z2j – число зубьев ведомого колеса

m – модуль передачи, мм

Значение кинематической погрешности:
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, где:

К( – коэффициент, учитывающий зависимость кинематической погрешности рассчитываемой передачи от фактического максимального угла поворота ее выходного колеса.


К( = 1, т.к. угол поворота выходного вала по условию превышает 360( [1].

Координата середины поля рассеяния:
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 EMBED Equation.3  [image: image11.wmf]
Поле рассеяния:
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Передаточный коэффициент j-й элементарной передачи:
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Минимальное значение мертвого хода:
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jn,min – минимальный боковой зазор между зубьями по общей нормали к профилям, выбирается по таблицам [1]

Максимальное значение мертвого хода:
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, где

EHS1, EHS2 – наименьшее смещение исходного контура шестерни и колеса

TH1, TH2 – допуск на смещение исходного контура шестерни и колеса

fa – допуск на отклонение межосевого расстояния передачи
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(p1, (p2 – радиальные зазоры в опорах шестерни и колеса.


(p1 = (p2 = 0

Координаты середины поля рассеяния мертвого хода Eлj:
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Поле рассеяния мертвого хода Vлj:
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Координата середины поля рассеяния суммарной погрешности:
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Максимальная вероятностная кинематическая погрешность:
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, где

t1 – коэффициент, учитывающий процент риска

По условию задан риск 10%, поэтому, исходя из [1], назначаем t1 = 0,26
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Координата середины поля рассеяния мертвого хода:
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Значение мертвого хода:
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, где

t2 – коэффициент, учитывающий процент риска

По условию задан риск 10%, поэтому, исходя из [1], назначаем t2 = 0,21
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Вычислим суммарную погрешность передачи:
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