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Компьютерная модель сферической роликовой передачи (СРП) [1] с двух-

рядным сателлитом и передаточным отношением i = 55, разработанная в систе- 
ме NX, показана на рис. 1, а. На наклоненном кривошипе ведущего вала 1 уста-
новлен сателлит 4 с двумя рядами роликов, один из которых взаимодействует с 
ведомым кулачком 2, второй – с остановленным кулачком 3. В модели 
установлены три вращательных шарнира (рис. 1, б), обеспечивающих возмож-
ность вращения: ведущего вала Rt1 и ведомого кулачка Rt2 относительно стойки 
и сателлита относительно кривошипа ведущего вала Rt3. В шарнире Rt1 
определен драйвер Dr1, обеспечивающий вращение ведущего вала с постоянной 
угловой скоростью 2π рад/c. 
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Рис. 1. Модель СРП с двухрядным сателлитом: а – общий вид; б – с обозначением 
шарниров, контактов и нагрузок 

 
Неподвижный кулачок остановлен с помощью фиксирующего шарнира Fx1. 

Между сателлитом и кулачками установлены 3D-контакты (С1 и С2 соот- 
ветственно) со следующими параметрами: экспоненциальный коэффициент  
усилия – 2, коэффициент демпфирования материала – 10 Нꞏс/мм, величина 
допустимого взаимопроникновения поверхностей – 0,01 мм. 

К ведомому кулачку был приложен векторный момент T2 = 50 Нꞏм. Вектор 
направлен вдоль оси вращения Oz в сторону, обратную вектору угловой скорости 
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вращения этого кулачка (момент сопротивления). Задачей исследований 
являлось определение момента на ведущем валу T1, для того чтобы далее 
определить средний КПД передачи по формуле η = T2/(T1ꞏi), предполагая, что 
скорости вращения валов постоянны. 

При исследовании модели изменялся коэффициент трения f и коэффициент 
сцепления fc, которые являются параметрами 3D-контактов при постоянных 
скоростях скольжения 0,1 мм/с и относительного перемещения при сцеп- 
лении 0,01 мм/c. 

Так как для упрощения модели ролики, установленные в отверстиях 
сателлита, проектировались неподвижными, сниженные значения коэффициента 
трения учитывали возможность качения роликов по поверхностям кулачков. 
Принималось f = 0,02 (fc = 0,03), ранее подтвержденное экспериментально [2]. 
Полученные значения момента T2 в течение двухсекундной симуляции в модуле 
Motion системы NX показаны на рис. 2. 

 

 
 
Рис. 2. Изменение момента на ведущем валу 
 
Среднее значение КПД при среднем значении T1 = 1,2 Нꞏм составило 0,76, 

что приблизительно соответствует и даже превышает КПД червячных передач 
при данном передаточном отношении. 
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