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渐开线少齿差内啮合齿轮副几何设计研究

王光建　蒋汉军　褚志刚
（重庆大学机械传动国家重点实验室，重庆 ４０００４４）

　　【摘要】　在不同内啮合副几何计算基础上，分析了不同加工方法（包括滚齿、插齿和线切割等）、顶隙时少齿

差内啮合齿轮副几何计算方法和适用性。研究了不同齿顶圆直径对少齿差内啮合齿轮副变位系数、啮合角、重合

度和齿廓干涉等参数的影响。在满足重合度和齿廓干涉限制条件下，使用牛顿迭代法和不同齿顶圆公式，获得少

齿差内啮合齿轮副最小啮合角的变位系数和啮合角。计算表明：在满足重合度和齿廓干涉限制条件下取得最小啮

合角时，无论采用滚齿还是插齿加工，顶隙混合制时少齿差内啮合齿轮副的啮合角和变位系数均较小。
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　　引言

少齿差行星传动设计时，由于存在干涉等多种

限制条件，其基本参数和几何设计比较复杂。同时

加工工艺、刀具和顶隙的不同也导致其几何参数设

计计算不同。目前，少齿差内啮合齿轮副内、外齿轮

的齿顶圆和齿根圆计算公式差别较大，在多种不同

表述形式中存在如下问题
［１～８］

：设计公式不统一；未

能全面考虑加工和刀具的影响；没有阐述几何计算

公式与内啮合副干涉、啮合角、重合度和顶隙等参数

和性能的影响。

本文在考虑加工方式情况下对少齿差内啮合

齿轮副内、外齿轮齿顶圆和齿根圆计算公式进行

分析；研究最小啮合角时，齿轮几何尺寸计算与加

工方式以及顶隙、干涉、重合度变位系数等参数的

关系。



１　少齿差内啮合齿轮副几何计算公式

目前少齿差行星传动设计文献中，存在多种

内、外齿轮的齿顶圆 ｄａ、齿根圆 ｄｆ计算公式，如
表 １所示。根据外齿轮采用滚齿或插齿的加工方
法，齿根圆的计算公式有两种。不同的计算公式

计算得到的内、外齿轮的齿高值也不同，啮合副变

位系数、顶隙、重合度、干涉、啮合角和强度等情况

也不同。

为了对各文献中不同的公式计算结果进行对比

分析，现以以下齿轮参数对表 １中的公式进行内啮
合几何计算。其中齿轮模数 ｍ为１５ｍｍ，压力角 α

为２０°，齿顶高系数 ｈａ 为０７，顶隙系数 ｃ
为０２５，

外齿轮变位系数 ｘ１为 ０４５；内齿轮变位系数 ｘ２为
０７２３；插齿刀：齿数 ｚ０为 ５０，模数 ｍ０为 １５ｍｍ，齿

顶高系数 ｈａ０为 １２５，变位系数 ｘ０为 ０２７。计算结
果见表 ２，从中可以看出：文献［６］中公式计算所得
的外齿轮的齿顶圆直径是最大的，当外齿轮采用插

齿加工时，其外齿轮的齿根圆和内齿轮的齿顶圆却

是最小的；文献［５～６］中公式计算所得的齿高显著
大于文献［１～３］；文献［１］中的计算公式由于没有
考虑加工方式，齿顶圆和齿根圆计算公式中也没有

调整参数，即没有考虑顶隙等因素，因此一定程度上

是理论计算公式。

表 １　不同计算公式比较

Ｔａｂ．１　Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｄｉｆｆｅｒｅｎｔｆｏｒｍｕｌａｓ

计算方法 齿顶圆直径 齿根圆直径

文献［１］
ｄａ１＝ｄ１＋２（ｈ


ａ ＋ｘ１）ｍ

ｄａ２＝ｄ２－２（ｈａ －ｘ２）ｍ

文献［２］
ｄａ１＝ｄ１＋２（ｈａ ＋ｘ１＋Δｙ）ｍ

ｄａ２＝ｄ２－２（ｈａ －ｘ２＋Δｙ）ｍ

ｄｆ１＝ｄ１－２（ｈａ ＋ｃ －ｘ１）ｍ

ｄｆ２＝ｄ２＋２（ｈａ ＋ｃ ＋ｘ２）ｍ

文献［３］
ｄａ１＝ｄ１＋２（ｈ


ａ ＋ｘ１）ｍ

ｄａ２＝ｄ２－２（ｈａ －ｘ２＋Δｙ－ｋ２）ｍ

文献［４］
ｄａ１＝ｄ１＋２（ｈ


ａ ＋ｘ１）ｍ

ｄａ２＝ｄ２－２（ｈａ －ｘ２＋Δｙ）ｍ

外齿轮用滚齿加工时

　ｄｆ１＝ｄ１－２（ｈａ ＋ｃ －ｘ１）ｍ

文献［５］
ｄａ１＝ｄ１＋２（ｈａ ＋ｘ１＋Δｙ－Δｙ０２）ｍ

ｄａ２＝ｄ２－２（ｈａ －ｘ２＋Δｙ＋Δｙ０１）ｍ

　ｄｆ２＝２ａ′０２＋ｄａ０

内、外齿轮均用插齿加工时

文献［６］
ｄａ１＝ｄｆ２－２ａ′－２ｃｍ

ｄａ２＝ｄｆ１＋２ａ′＋２ｃｍ

　ｄｆ１＝２ａ′０１－ｄａ０

　ｄｆ２＝２ａ′０２＋ｄａ０

　　注：ｄａ０、ｄａ１、ｄａ２分别为插齿刀、外齿轮和内齿轮的齿顶圆直径；ｄｆ１、ｄｆ２分别为外齿轮和内齿轮的齿根圆直径；ａ′０１、ａ′０２分别为外齿轮和内

齿轮插齿加工的切削中心距；Δｙ为齿顶高变动系数，Δｙ＝ｘ２－ｘ１－ｙ，ｙ为中心距变动系数；ｋ２为经验系数，当 ｘ２＜２时，ｋ２＝０２５－０１２５ｘ２，当

ｘ２≥２时，ｋ２＝０；Δｙ０１、Δｙ０２为切削反变位系数，Δｙ０１ ＝ｘ１ ＋ｘ０ －ｙ０１，Δｙ０２ ＝ｘ２ －ｘ０ －ｙ０２，其中 ｙ０１、ｙ０２为切削中心距变动系数，且 ｙ０１ ＝

ｚ１＋ｚ０(２
ｃｏｓα０１
ｃｏｓα′０１ )－１ ，ｙ０２＝

ｚ２－ｚ０(２
ｃｏｓα０２
ｃｏｓα′０２ )－１ ，式中α０１、α０２分别为外、内齿轮的压力角，α′０１、α′０２分别为插齿加工时外、内齿轮的切削啮合角，ｚ１、ｚ２分

别为外、内齿轮齿数。

表 ２　计算结果对比

Ｔａｂ．２　Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓ ｍｍ

计算

方法

加工

方式
ｄａ１ ｄｆ１ ｄａ２ ｄｆ２ ｈ１ ｈ２

文献［１］ １２０４５１１５５０１２００７１２５０２ ２４７５ ２４７５

文献［２］滚、插 １２０７１１１５５０１１９８１１２５０２ ２４５５ ２４５５

文献［３］ １２０４５１１５５０１２０８３１２５０２ ２４７５ ２０９５

文献［４］
滚 １２０４５１１５５０１１９８１１２５８０ ２４７５ ２９９５

插 １２０４５１１４５２１１９８１１２５８０ ２９６５ ２９９５

文献［５］
滚 １２０５９１１５５０１１９７３１２５８０ ２５４５ ３３０５

插 １２０５９１１４５２１１９７３１２５８０ ３３０５ ３３０５

文献［６］
滚 １２１４９１１５５０１１９８１１２５８０ ２９９５ ２９９５

插 １２１４９１１４５２１１８８３１２５８０ ３４８５ ３４８５

　　注：“滚”和“插”分别表示外齿轮用滚或插齿加工，ｈ１、ｈ２分别为

外、内齿轮的全齿高。

２　考虑加工方式和顶隙时内啮合齿轮副的
几何计算

　　在现有少齿差内啮合齿轮副几何设计计算
中，通常考虑的是外齿轮滚齿、内齿轮插齿的加工

方法。随着技术发展和进步，新的加工方法逐渐

得到应用。如齿轮的电火花线切割、电火花成型

法加工在实际中应用较多
［９～１０］

，而与之相应的几

何设计并未得到深入研究。同时，现有文献中更

多考虑的是标准顶隙时的几何设计，但标准顶隙

时内啮合容易干涉，加工容易过切。因此，本文针

对包括滚、插在内的不同加工方法（线切割、成型

法等）和不同顶隙时的少齿差内啮合齿轮副几何

计算进行讨论。
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２１　内、外齿轮采用电火花线切割加工
内齿轮除插齿加工外，在尺寸足够大时，也可采

用铣齿或滚齿。同时，随着技术发展和进步，电火花

（电火花成型加工和线切割加工）加工内齿轮应用

也逐渐广泛。目前采用线切割慢走丝齿轮加工精度

已能满足多种需要，被应用于少齿差内啮合传动等

场合，但目前还没有发现针对铣齿或电火花加工时

进行少齿差内啮合副几何设计的相关文献。线切割

加工时，齿廓的形状和尺寸是根据数控程序加工而

成的，与刀具无关，而设计时仍按标准齿轮参数（模

数、压力角、变位系数）进行。如图 １所示，进行少
齿差内啮合齿轮副几何计算时，主要考虑的因素是

在不干涉条件下保证标准顶隙，即

ａ′＝ｒａ１－ｒｆ２－ｃ
ｍ （１）

同时还须保证无侧隙啮合，即

ａ′＝ｒ２－ｒ１－ｙｍ （２）
式中　ａ′———外、内齿轮实际中心距

ｒ１、ｒ２———外、内齿轮分度圆半径
ｒａ１、ｒｆ２———外、内齿轮齿顶圆半径

式（２）中中心距变动系数 ｙ和模数 ｍ的乘积即
两齿轮分度圆间距离。

图 １　内啮合齿轮副

Ｆｉｇ．１　Ｉｎｔｅｒｎａｌｇｅａｒｐａｉｒ
　
由齿轮各参数间关系可得

ｒａ１＝ｒ１＋ｈａ１＝ｒ１＋ｈ

ａ ＋ｘ１

ｒｆ２＝ｒ２－ｈｆ２＝ｒ２－（ｈ

ａ ＋ｃ

 －ｘ２）

Δｙ＝ｘ２－ｘ１－
{

ｙ

（３）

式中　ｈａ１———外齿轮齿顶高
ｈｆ２———内齿轮齿根高

代入式（１）、（２）可求得
ｈａ１＝（ｈ


ａ ＋ｘ１＋Δｙ）ｍ

ｈａ２＝（ｈ

ａ －ｘ２＋Δｙ）{ ｍ

（４）

式中　ｈａ２———内齿轮齿顶高
因此内啮合齿轮齿顶圆直径计算公式为

ｄａ１＝ｄ１＋２ｈａ１＝ｄ１＋２（ｈ

ａ ＋ｘ１＋Δｙ）ｍ

ｄａ２＝ｄ２－２ｈａ２＝ｄ２－２（ｈ

ａ －ｘ２＋Δｙ）{ ｍ

（５）

两内啮合齿轮的齿根圆直径标准公式为

ｄｆ１＝ｄ１－２（ｈ

ａ ＋ｃ

 －ｘ１）ｍ

ｄｆ２＝ｄ２＋２（ｈ

ａ ＋ｃ

 ＋ｘ２）{ ｍ
（６）

由表１可以看出，式（６）与文献［２］中的公式相
同，即电火花线切割或滚、铣齿时采用的计算公式

（标准顶隙）。同理，顶隙混合制时，齿顶圆计算公

式同文献［５］。
２２　内、外齿轮采用插齿加工

当内、外齿轮采用插齿加工时，齿顶圆、齿根圆

的尺寸取决于插齿刀。由于磨损，旧的插齿刀齿顶

圆直径 ｄａ′０和变位系数需要测量来确定，从而确定

内、外齿轮的齿根圆。根据文献［６］，外、内齿轮的
齿根圆直径为

ｄｆ１＝２ａ′０－ｄａ０
ｄｆ２＝ｄａ０＋２ａ′{

０２

（７）

当要求保证标准径向间隙 ｃ１＝ｃ２＝ｃ
ｍ时，外、

内齿轮齿顶圆直径计算公式为

ｄａ１＝ｄｆ２－２ａ′－２ｃ
ｍ

ｄａ２＝ｄｆ１＋２ａ′＋２ｃ
{ ｍ

（８）

由于少齿差内啮合齿轮副常采用短齿，标准顶

隙时易产生干涉，加工易出现过切，因此常常采用混

合顶隙制，即令内齿轮的齿高缩短，从而使内齿轮齿

顶圆和外齿轮齿根圆间的顶隙增大，而外齿轮齿顶

圆和内齿轮齿根圆间的顶隙仍为标准间隙，则外、内

齿轮齿顶圆为

ｄａ１＝ｄ１＋２（ｈ

ａ ＋ｘ１＋Δｙ－Δｙ０２）ｍ

ｄａ２＝ｄ２－２（ｈ

ａ －ｘ２＋Δｙ＋Δｙ０１）{ ｍ

（９）

由表 １可知，当内、外齿轮采用插齿加工，标准
顶隙时，可采用文献［５］的公式；若为混合顶隙时，
齿顶圆计算可采用文献［５］的公式。
２３　外齿轮采用滚齿加工，内齿轮采用插齿加工

文献［６］和［７］是考虑内、外齿轮均采用标准顶

隙时的几何计算。当内、外齿轮采用顶隙混合制时，

内啮合齿轮副的计算公式为

ｄａ１＝ｄ１＋２（ｈ

ａ ＋ｘ１＋Δｙ－Δｙ０２）ｍ

ｄａ２＝ｄ２－２（ｈ

ａ －ｘ２＋Δｙ＋Δｙ０１）ｍ

ｄｆ１＝ｄ１－２（ｈ

ａ ＋ｃ

 －ｘ１）ｍ

ｄｆ２＝ｄａ０＋２ａ′













０２

（１０）

由表１可知，其齿顶圆计算公式与文献［５］同。
由此可见，当内、外齿轮均采用滚、铣或线切割

加工时，其几何尺寸计算公式与文献［２］相同；内、
外齿轮均采用插齿加工、标准顶隙时，其几何尺寸计

算公式与文献［６］相同；当外齿滚齿、内齿插齿或均
采用插齿，内、外齿轮为顶隙混合时，计算公式与文

献［５］相同，即文献［５］适合于顶隙混合制的情况。
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３　考虑限制条件、啮合角和变位系数时少齿
差齿顶圆计算

　　少齿差内啮合齿轮副设计中，齿顶圆和齿根圆
的几何计算直接影响少齿差行星传动性能，包括内

啮合齿轮副的重合度及齿廓干涉等因素，即需满足

重合度条件 ε≥［ε］和齿廓重叠干涉条件 Ｇｓ≥
［Ｇｓ］，其中［ε］为重合度验算值的预期值，［Ｇｓ］为齿
廓重叠干涉验算值的预期值。同时，在设计少齿差

内啮合齿轮副时通常选择较小的啮合角，有利于提

高传动的效率、减小传动轴的受力和延长转臂轴承

的寿命。而啮合角、变位系数、齿顶圆直径与重合

度、齿廓干涉限制条件直接相关。因此，如何计算变

位系数和齿顶圆，在满足重合度条件和齿廓重叠干

涉限制条件下实现少齿差内啮合齿轮副最小啮合

角，则是少齿差行星传动设计的重要内容之一。

文献［１１］研究了在设定的干涉和限制预期值
情况下，使用牛顿迭代法进行变齿厚少齿差行星传

动变位系数计算，以达到最小啮合角，但未研究加工

方法和齿顶圆计算对啮合角设计的影响。本文根据

文献［１１］的计算方法，研究齿顶圆计算对少齿差啮
合副啮合角、变位系数设计的影响。

３１　齿顶圆尺寸对重合度与齿廓干涉的影响
已知重合度限制条件和齿廓干涉限制条件为

　

ε＝１２π
［ｚ１（ｔａｎαａ１－ｔａｎα）－ｚ２（ｔａｎαａ２－

　　ｔａｎα）］≥［ε］
Ｇｓ＝ｚ１（ｉｎｖαａ１＋δ１）－ｚ２（ｉｎｖαａ２＋δ２）＋

　　（ｚ２－ｚ１）ｉｎｖα≥［Ｇｓ













］

（１１）

其中 δ１ (＝ａｒｃｃｏｓ
ｒ２ａ２－ｒ

２
ａ１－ａ′

２

２ｒａ１ )ａ′

δ２ (＝ａｒｃｃｏｓ
ｒ２ａ２－ｒ

２
ａ１＋ａ′

２

２ｒａ２ )ａ′
式中　αａ１、αａ２———外、内齿轮的齿顶圆压力角

α———啮合角
由上式可知，齿顶圆影响齿顶圆压力角 αａ１、

αａ２、δ１、δ２，从而直接影响［ε］和［Ｇｓ］。如图 ２所示，
内、外齿轮齿顶圆直径增加时，ε减小，Ｇｓ增加。
３２　最小啮合角设计计算

在少齿差啮合基本参数（齿数、模数、齿顶高系

数等）确定后，根据重合度限制条件 ε、齿廓重叠干
涉限制条件 Ｇｓ进行变位系数计算，并进行根切、干
涉等校核。如图３所示，根据限制曲线 Ｇｓ＝［Ｇｓ］和

ε＝［ε］的交点 Ｆ可求出最小啮合角［１１］
。根据牛顿

迭代法求出 Ｆ点，即可求出变位系数和啮合角，即
可用倾斜角为 ４５°的直线表示啮合方程，从而确定

图２　内、外齿轮齿顶圆直径对重合度 ε和 Ｇｓ的影响曲线

Ｆｉｇ．２　Ｅｆｆｅｃｔｃｕｒｖｅｓｏｆｔｈｅｉｎｓｉｄｅａｎｄｏｕｔｓｉｄｅｇｅａｒａｄｄｅｎｄｕｍ

ｃｉｒｃｌｅｔｏｃｏｎｔａｃｔｒａｔｉｏεａｎｄｅｘｐｅｃｔｅｄｖａｌｕｅＧｓ

图 ３　变位系数计算示意图

Ｆｉｇ．３　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆｔｈｅｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎｏｆ

ｍｏｄｉｆｉｃａｔｉｏｎｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔ
　

啮合方程直线 α′ｍｉｎ。
３３　齿顶圆计算对最小啮合角和变位系数影响

由３１节可知，不同齿顶圆计算值对上述两种
干涉条件均有影响，从而影响少齿差内啮合齿轮副

的变位系数、啮合角的确定。为了分析不同齿顶圆

计算方法对变位系数和啮合角的影响程度，根据文

献［１～２，５～６］（４种文献分别对应理论计算和３种
不同加工方式）中的齿顶圆公式，采用牛顿迭代法

求解满足少齿差啮合重合度限制条件和齿廓重迭干

涉条件的最小啮合角。具体的迭代推导和求解过程

可参阅文献［１１］。
少齿差啮合基本参数中，以上述齿数、模数、压

力角、齿顶高系数和顶隙系数来进行计算分析。限

制条件验算预期值设为：满足重合度条件［ε］＝
１１２５和齿廓重叠干涉条件［Ｇｓ］＝００５。插齿刀的
参数与１１节的参数相同。则在其他参数相同情况
下，不同齿顶圆计算值时，利用牛顿迭代法计算所得

的少齿差啮合的变位系数和啮合角如表３所示。
根据迭代结果，由表３可知：文献［１］所对应的

少齿差啮合角和变位系数最小，其次是文献［５］和
文献［２］；文献［２］中考虑到顶隙情况，但未考虑外
齿轮加工是滚齿还是插齿；文献［６］外齿轮插齿时，
对应的啮合角比滚齿时的啮合角小，变位系数大；而
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文献［５］对应啮合角和变位系数都较小，变位系数
小时则避免了外齿轮齿顶圆可能变尖的情况；由

于文献［５］适合于顶隙混合制的情况，外齿轮滚、
插加工时齿顶圆计算公式相同，因此牛顿迭代计

算结果相同，啮合角和变位系数均较小，因此顶隙

混合制不仅可避免过切和干涉，还可在小变位系

数情况下达到小啮合角的目的。具体比较结果如

表 ４所示。

表 ３　计算结果对比

Ｔａｂ．３　Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓ

计算方法 加工方式 ｄａ１／ｍｍ ｄｆ１／ｍｍ ｄａ２／ｍｍ ｄｆ２／ｍｍ α′／（°） ｘ１ ｘ２
文献［１］

滚、插
１２０９７ １１６０３ １２０５６ １２５５１ ３７２１ ０６２５９ ０８８６９

文献［２］ １２４７８ １１９５２ １２３８９ １２９１５ ３８８７ １７８９ ２０９９

文献［５］
滚 １２１９３ １１６１１ １２１３８ １２７１９ ３７６７ １０３７ １３１１

插 １２１９３ １１６１１ １２１３８ １２７１９ ３７６７ １０３７ １３１１

文献［６］
滚 １２４１０ １１８９２ １２３３９ １２８５７ ４０７３ １５８９ １９６１

插 １２７３８ ２１８０ １２６２２ １３１７９ ３９７８ ３３４７ ３６８６

表 ４　不同加工、顶隙时几何值、啮合角、变位系数比较

Ｔａｂ．４　Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｇｅｏｍｅｔｒｉｃｖａｌｕｅ，ａｎｇｌｅｏｆ

ｅｎｇａｇｅｍｅｎｔ，ｍｏｄｉｆｉｃａｔｉｏｎｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔｗｈｅｎｕｓｉｎｇ

ｄｉｆｆｅｒｅｎｔｐｒｏｃｅｓｓｉｎｇｍｅｔｈｏｄｓａｎｄｔｏｐｇａｐ

计算

方法

外齿轮

加工

内齿轮

加工
顶隙

齿顶圆

直径

齿根圆

直径

啮合

角

变位

系数

文献［１］
滚 插

标准 式（８） 式（７） 最大 较小

文献［２］ 混合 式（１０） 式（１０） 最小 最小

文献［３］
插 插

标准 式（８） 式（７） 大 最大

文献［４］ 混合 式（９） 式（７） 最小 最小

文献［５］
线切割、

铣、滚

线切割、

铣、滚
标准 式（５） 式（６） 较小 大

文献［６］
线切割、

铣、滚

线切割、

铣、滚
混合 式（９） 式（６） 小 小

４　变齿厚少齿差啮合副几何计算

变齿厚齿轮径向变位系数沿轴线不同，相应的

齿顶圆和齿根圆也不同
［１１～１３］

。目前变厚齿轮外齿

轮可采用插齿或滚齿，而变厚内齿轮则常采用插齿。

采用混合顶隙时，则可采用文献［７］的公式计算齿

顶圆，齿根圆则根据具体加工方式采用文献［５］公
式计算。

根据文献［１１］，通常先计算变厚齿轮中点位置
变位系数，再验算两端位置是否存在干涉，其几何计

算公式与普通少齿差公式相同。

５　结论

（１）在不同内啮合齿轮副几何计算基础上，研
究了不同加工方法（包括滚齿、插齿和线切割等）、顶隙

时少齿差内啮合齿轮副几何计算方法和适用性。

（２）研究了在加工、顶隙等不同情况下几何计
算对少齿差内啮合变位系数、啮合角、重合度和齿廓

干涉等参数的影响；在满足重合度和齿廓干涉限制

条件下，使用牛顿迭代法计算了不同齿顶圆时少齿

差啮合最小啮合角时的变位系数和啮合角。

（３）计算表明，顶隙混合制时，在满足重合度和
齿廓干涉限制条件下取得最小啮合角，无论采用滚

齿还是插齿加工，少齿差啮合副的啮合角和变位系

数均较小。
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应用中的逼真度，同时也通过两种动力学模型的对

比，为简化动力学模型进行力及力矩补偿控制提供

了理论依据。

图 ８　两种动力学模型误差曲线

Ｆｉｇ．８　Ｔｏｌｅｒａｎｃｅｃｕｒｖｅｓｏｆｄｉｆｆｅｒｅｎｔｄｙｎａｍｉｃｍｏｄｅｌｓ
　

４　结束语

６ ＵＰＵ电动平台动力学建模不仅是构型设计
与优化的理论依据，更是控制等研究的基础。本文

对６ ＵＰＵ电动平台进行了运动学分析；考虑了电
动缸质心偏离轴线位置与丝杠装置绕自身转动的条

件，利用 ＮｅｗｔｏｎＥｕｌｅｒ法结合Ｄ’Ａｌｅｍｂｅｒｔ原理，进行
了完整动力学建模；结合工程实际，通过对完整与简

化两种动力学模型进行仿真，验证了 ６ ＵＰＵ电动
平台动力学模型简化条件的合理性；所建立的完整

动力学模型对类似构型的运动平台具有一定的通用

性，并为进一步实现控制策略提供了理论依据。
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