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Зубчатые передачи являются одним из основных элементов, опреде-
ляющих технический уровень отечественного машиностроения. Производ-
ство зубчатых передач требует значительных материальных затрат, в связи 
с чем особое значение приобретают методы экспресс-анализа параметров 
зубчатых передач в процессе производства с целью своевременного выяв-
ления причин отклонений в технологических процессах изготовления. 
Двухпрофильный контроль является комплексным и получил широкое 
применение на всех стадиях производственного контроля точности зубча-
тых колес. Возможности использования двухпрофильного контроля для 
оценки шумовых, вибрационных и эксплуатационных характеристик пока 
мало изучены, хотя проведенные исследования и зарубежный опыт пока-
зывают перспективность использования двухпрофильного контроля для 
такого контроля зубчатых передач. По ГОСТ 1643–81 и ГОСТ 1758–81 па-
раметры измерительного межосевого расстояния (ИМР) приняты только 
для контролируемого зубчатого колеса, погрешность измерительного ко-
леса условно принимается равной нулю.  

На рис. 1 представлены модели зацепления контролируемого зубчато-
го колеса 1 при двухпрофильном контроле по ГОСТ 1643–81 и зацепления 
при двухпрофильном контроле с учетом погрешностей контролируемого 1 
и измерительного 2 зубчатого колеса. 

В действительности результатом измерения ИМР будет суммарное 
значение погрешностей контролируемого и измерительного зубчатого ко-
леса, а математическую модель ИМР можно представить в виде 

 
 ,                                        (1) 

 

где ΦΣ – колебание ИМР контролируемого зубчатого колеса по  
ГОСТ 1643–81; Φик – точность измерительного колеса в параметрах коле-
бания ИМР. 

Колебание ИМР контролируемого зубчатого колеса является функцией 
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где Fir
’’, fir

’’ – колебание ИМР за оборот и на одном зубе;  
jn – гарантированный боковой зазор. 
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а)                                                   б) 

 

Рис. 1. Модель двухпрофильного контроля: а – по ГОСТ 1643–81; б – с учетом  
погрешностей контролируемого и измерительного зубчатого колеса 

 
Точность измерительного колеса Φик  
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где Fir
’ – кинематическая погрешность; ffr – погрешность профиля зуба.  

Математическую модель результатов измерения ИМР можно предста-
вить в виде 
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В зависимости (4)  параметры Φкк и Φик являются функцией от трех 

параметров – норм кинематической точности, норм плавности и норм бо-
кового зазора; дальнейшее суммирование проведем в виде 

 
.                 (5) 

 
В конечном виде суммарная норма кинематической точности будет 

представлена в виде  
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суммарная норма плавности  
 

 ;                                           (7) 

суммарная норма бокового зазора  
 

   ,                          (8) 
 

где  – колебание ИМР за оборот зубчатого колеса по ГОСТ 1643–81; 
 fir

’ ’– колебание ИМР на одном зубе по ГОСТ 1643–81.  
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