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驱动装置

对数螺旋线取代渐开线
齿轮是所有机械传动装置的基础装置 。 然而在

一种全新的驱动装置种类中将不再需要齿轮装

置 。 新的驱动装置展示出 ， 几乎在所有的机械体系中运用全新的方案将优于过去的所有形式 。
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Ｗ
ｉｔｔｅｎ ｓ ｔ ｅ ｉ ｎ 公司从两年多前就开始边形连接 ， 传动 凸缘则 由齿牙皮带连接 。 为 ５ ０

、 多 边 形边数为 ２ 时 ， 传动 比 为

在主要客户 中 使用 名 为
“

银河多边形通过
一

个被分割的轴承外圈滚针２４
， 当 多边形为 ３ 边形 、 内齿轮齿数为

“

的新型驱动 装置 。 通过这
一

装置 的使轴承 ， 移动单齿到 内啮合 内 。 通过关注５ １ 时 ， 传 动 比 为 １ ６ 。 结合在预备 阶段

用 ， 发现可以提高生产力和质量 １ 〇 〇％
，单

一

齿牙 ， 人们 能 了解到 ， 齿牙径 向 的选择 ｉ

＝

３ 至 １ ０
， 可 以得 到 传动 比从 １ ６

甚至更多 。 当然 ， 这只有当人们抛开以移动 到 内 啮合的齿面 （ 侧 面 ） ， 它 的齿至 ２４０ 。 机械设计人员特别提供 了小于

往 的 思维模 式和方 案 时 ， 才 能得 以实牙皮带做着与多边形方 向相反旋转 。 驱５ ０ 的传动 比的新选择 ， 因此 ， 在这
一

领

施 。 但是也面临 的
一些基本 问题 ： 至今动的传动 比是指 内齿轮上齿牙数和多边域还未发现能 比它更精密的传动装置结

驱动方案 中都是运用齿轮或者它的变形形边数的 比例 关系 。 当 内齿轮 的齿牙数构形式了 。

体 ， 啮合的仅仅只是大部分齿轮牙 中 的

一小部分 。 再者 ， 由于传输力矩的较大

赫兹压力 ， 渐开线形式的啮合限制 了线

接触 。 然而 
Ｗ ｉ ｔ ｔ ｅｎ ｓ ｔｅ ｉ ｎ公司通过 Ｔｒ ｉ ｔｚ发 Ｈ＾^

明理论解决 了这个 问题 ， 并研 发 了新型Ｊｌ
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表示 ：

“
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彡现有的行星的 －

，

圈状 的 ＇ 偏心 轮 ＇ 和 和 声驱动 － ＃
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；Ｋ 动關 个
＇

Ｈ ， 新类 型 被 ｉ調 能

拥有更好的机械 系统 。
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偏 ：
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设计人员提供了帕 。
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传动比的可能性＿ｐ胃 ｉ ｆ
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银河驱动的可行性
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通过结构形式 的改变 ， 载重能力与？？？

 ？

以往传动装置相 比提高 了３ 倍 。 而基于 ？？

摆线麵开线结构的传动装置不是通过

线就是通过点进行齿牙接触 。 由 于负 载？ ？

形成 了
一

个小的压力楠 圆 ， 此时人们 已 ？ ＾
ｉＣＴ

＾＊
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Ｅｍ ｎ ｜
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｜

经远离 了真正 的表面 。 银河驱动最主要
＼ ｍ〇． 雙 ： ＼吻．

：

的特点就是 ， 抛弃节点啮合 ， 而是选择？ ？

真正 的酿触 。 齿牙麵麵在 内啮合
？

＃
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“

动态的齿牙
“

在它 自 己的轴上提供

了
－

个额外的 自 由度 。 它 们总是可 以在
图 ２ 新的传动原理 ： 动态的单

—

齿牙
，
和流体动力学的 、 全面的齿轮幢合

理想的位置 、 在灵活的模塑下转动 ， 这

意味着能找到使力平衡的适合位置 ， 并

且齿雅贿歸細聽雌力飾 。
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在传统齿轮 中有存在的弯 曲 长度 。 通过

Ｆ ＥＭ 斜削ｆ 
Ｍ齿離獅雜翻髓 ^

系统作对 比 ， 在相 同 的細直径下 ， 新

的传动雜祕織频跳細 ６ ． ５

倍 ， 然而接触面压力 减小了 ４ 倍 ！ 由于图 ３ 面的齿轮啮合 ： 驱动系统的承载面提供了６ ． ５ 倍的扭矩 。 符合流体动力学的齿牙接触减少了

更多 的承载齿牙数量和理想的几何学结摩擦提高了有效工作系数

构 ， 使得它的扭转刚度是 目 前市面上传

动装置的 ５ ． ８ 倍 。

在对应接触面运作 ， 这与一个 自 然分割在首次尝试时 ， 有效工作系数便提高到

ｔ匕摆线传动装置的超负荷能力 滑动轴承相类似 ： 在接触面上建立
一个了９ １％

。 这是 由于没有估计到许多运动

高 ３ 倍 稳固 的压力垫 。 由于承载齿牙的数量很的 单个配件和单个齿牙上的滑动摩擦 ，

由于齿牙力和单
一

齿牙的反作用 力多 ， 所 以接触面上的表面压力就很小 ，

 ， 、 ｐ
ｒ

｛
（
ｐ）
＝

Ｃ
？

ｅ
^

的 间离极短 ， 所以几乎所有的齿牙不会所 以 ， 在符合流体动力学的润滑下 ， 即 ｉ

再产生弯曲 形变 ， 从而完全的投入到剪便是很小的转速也能获取到很大的力矩 １
ａ＝

切工作上去 。 由 此 ， 银河系统的超负荷负载 。 同样 ， 在符合流体动力学润滑的ｙ ＾
／

能力 比摆线传动装置要高 ３ 倍 。作用 下 ， 几乎监测不到 圆形齿牙身和齿

这种传动装置的 另
一

优点是 ： 在它牙承载钻孔间 的磨损 。 因此 ， 起调整作（ ｔ

的运转过程 中几乎不存在磨损 。 在两年用 的扭转间隙是完全稳定的 。
—

ｊＶ ｖ§／
ｙｆ ／

半的实践投入 中 ， 人们丝毫没有察觉到 乂Ｊ
机器运作的 间 隙增加 ， 原 因 是 ， 在齿牙与同类系统相比有效工作系数＼／

接触面上有着符合流体动力学的润滑油 提升了

膜 的构建结构 。 这样人们很容易看清 出Ｗ ｉ ｔ ｔ ｅｎ ｓ ｔ ｅ ｉ ｎ 公 ５
］的工程师求得 ， 在图 ４ 除了渐开线和摆线 ， 对数螺线在传动构造

方式和方法 ， 如 ， 齿侧 以
一

个相对速度齿牙接触面符合流体动力学的构造下 ， 中提供了新功能
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ＴＯ师 ＩＷＵｉｔ在交零交变载荷时有 着极 高酬性』
＼

枪订中…｜

且即便是在运转时也不会发生改变 。
．

編ｆＢ Ｉ， Ｊ
？

 ＆ 轮 ｉ

，

ｉ 丨屯 彳
、响挪 仲 类議 Ｉ

「

线的 、 摆线 的 和 它们 的
－麵生种类 。

Ｗ ｉ ｔ ｔ ｅ ｎ ｓ ｔ ｅ ｉ ｎ 公司发现和研制 了运用对数

螺旋线 ， 这
一使用 能增加新的基本啮合 图 ６ Ｔｈ ｏｍ ａ ｓ Ｂ ａ

ｙｅ
ｒ 表示 ：

“

银河驱动系统的重要

功能 。 当多边驱动运作时 ， 单
一

齿牙和特性优于同类产品好多倍 。

”

＿
＿＿

＾

内鋪相互啮合并沿着对数螺旋线滑动 ，

ＵＳ 这样就产生 了 

一

个精确 的 同步并行 。 而
Ｚ

＼现存的 同步并行摆动会对生产精确性产以这能使驱动 能达 到
一个无人能 及 的

＾生影响 。 这也是有别于的驱动 系统 ， 能 扭矩密 度 。 另 外为 了 使传动 装 置 的大

＾
成为行业 内最佳的願 。功率 电动机嵌入完整的空心轴 内 － 驱动

＾ 当 人 们 想要 发挥驱动 的 完全使 用 必须一体化构建 ， 这也是满足工业 ４ ． ０

＾潜力 时 ， 传统 的 伺 服 电动机必须 已 经 时 代 连通性 的要 求 ， 同样 ， 传 感 器 的

不能獅任 了 。 因此 Ｗ ｉ ｔ ｔ ｅ ｎ ｓ ｔ ｅ ｉ ｎ 公司 也将被
－

醜成 。

賴 河雜财 了
－賴 ＆ 电 动 机 ，

Ｉ 即 Ｃ ｙ ｂ ｅ ｒ 电 动 机 ， 它 独 特 的 特 性
１

ｊ
！
ｉＫ在运用银河驱动后能设计出新

｜ 动 相 协 调 。 电 动 机 和驱 动 是 机 电
？

化型的机械产品

雛 的 ， 它 们 的 直 径 和 长 度
－

致 。 所还有许 多 的银河 系统的特性在驱动
ｖ
＿
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技术领域 内迄今是未知 的 ， 工程师们只

能 以全 新的思维模式 来研 发新 产品 。 例

１ｗ 丨 ， 如 ： 在 刀 具机器 中使 用 银河系统 ， 通过
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当 同 时要求高精准度和扭矩密度时 ， 设

计人员 不必再接受折衷的解决方案 。 直

觀动可麵 代』河驱动祕械 中
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操作时 ， 空心轴驱动的构件大小至少大

？ 勿 遢 ？職 了两倍 ， 而且也不綱 新型驱动 同样

纸媒 在线 会议 服务 的有效功率 。 Ｗ ｉ ｔ ｔ ｅ ｎ ｓ ｔ ｅ ｉ ｎ 公司将新驱动

图 ５ 单
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齿牙替代了齿轮在传动 中进行力 的传
定位成 ， 启动大功率机械制造的新
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