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Компьютерное моделирование в среде САПР Siemens NX открывает 
много возможностей для исследования механических передач различных 
типов. Одной из основных задач компьютерных исследований является 
подтверждение аналитических результатов. Но следует заметить, что 
исследование компьютерных моделей механических передач позволяет 
также самостоятельно получать многие значимые результаты, которые 
аналитически получить невозможно. 

Компьютерное моделирование включает следующие этапы: создание 
компьютерной модели; наложение связей на взаимное перемещение звеньев 
и обеспечение контактной чувствительностью входящих в зацепление 
контактирующих элементов; получение и обработка результатов работы 
компьютерной модели. 

Исходными данными для компьютерных исследований передач 
эксцентрикового типа являются геометрические параметры, позволяющие 
разработать компьютерную модель, режимы работы, включающие скорость 
вращения входного вала, вращающий момент на выходном валу,                     
а также наличие смазки в редукторе и материалы контактирующих звеньев, 
задаваемые с помощью коэффициентов трения демпфирования и т. д. 
Следует отметить, что при необходимости при создании компьютерной 
модели можно ввести погрешности изготовления звеньев путем изменения 
теоретически точной геометрии зацепления, а также учитывать при работе 
передачи упругие перемещения звеньев за счет варьирования 
коэффициентами жесткости при наложении связей. 

Результаты компьютерных исследований передач эксцентрикового 
типа включают оценку визуальной картины зацепления, на основе которой 
возможно предварительно судить о качестве работы передачи. По ре-
зультатам работы компьютерной модели передачи можно определить такие 
важные ее эксплуатационные показатели, как КПД зацепления, 
кинематическую погрешность вращения выходного вала, коэффициент 
перекрытия зацепления. 

Компьютерное моделирования позволяет получить значения сил в 
подшипниковых опорах в зоне контакта звеньев, а также определить 
величину контактных напряжений даже при наличии многопоточной схемы 
трансформации вращения. 
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Время обработки изделий, покрытых ржавчиной или краской, зависит не 

только от величины давления в сопле пескоструйной установки, но от 
непрерывности подачи песка в сопло установки. В процессе работы, когда 
уровень песка понижается, подача песчаной смеси, выходящей из сопла, 
уменьшается и эффективность обработки поверхности детали снижается.  

Для того чтобы процесс работы был эффективным и непрерывным, 
необходимо частое встряхивание емкости в которой находится песок. Для 
устранения этого недостатка был установлен на корпус для песка 
механический вибратор (рис. 1). 

 

Вибратор представляет 
собой корпус 1 цилинд-
рической формы, в котором 
по беговой дорожке 
перемещается металличес-
кий шарик 2. Внутренний 
диаметр беговой дорожки 
ограничен цилиндром 3, 
ограничение движения ша-
рика по беговой дорожке 
вибратора обеспечивается 
крышкой 4. Движение 
шарика по дорожке 
создается давлением возду-

ха, подаваемого от компрессора в корпус. 
Частота движения шарика регулируется вентилем для подачи воздуха. 

При движении шарика происходит вибрация корпуса вибратора, 
передаваемая на корпус емкости для песка, что обеспечивает процесс 
подачи песка из сопла непрерывным. 

Критерием оптимизации является минимальное время обработки детали 
от ржавчины либо краски. Варьируемыми параметрами являлись: по 
вибратору – масса шарика m; радиус беговой дорожки rш; рабочее давление 
воздуха в пескоструйной установке Pk; по виду песка – кварцевый, карьер-          
ный, речной. В результате исследований получены наиболее оптимальные 
параметры обработки деталей. 

 Рис. 1. Механический вибратор 




