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Выводы. На основании исследований устанавливаем, что эволюта эво-
ленты не будет прямой линией и, более того, будет иметь зону перегиба. 

1. Составлено дифференциальное уравнение эволенты. 
2. Установлена зависимость вида эволенты от введенных коэффициентов n и p. 
3. Построена зависимость радиуса кривизны эволюты от введенных ко-

эффициентов. 
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КОНТАКТНЫЕ НАПРЯЖЕНИЯ В ЗУБЧАТОМ 

ЗАЦЕПЛЕНИИ ЭВОЛЮТНЫХ ПЕРЕДАЧ 
 

В статье приведены формулы для контактных напряжений в зубчатом зацеплении эволютных пе-
редач и проведено их сравнение. 
 
В статті наведені формули для контактних напруг в зубчастому зачепленні еволютних передач і 
порівняні між собою. 
 
In this article formulas for contact stress in evolute gearing are brought and compared with itself. 

 

Постановка вопроса. Для определения контактных напряжений в зуб-
чатом зацеплении эволютных передач формула Герца в общем случае не 
применима. Для этих случаев необходимы другие формулы.  

 

Цель работы – получить формулы, обеспечивающие достаточную точность.  
 

Основная часть. Общие положения:  
а) закон Гука, записанный в виде 
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где ∆ – деформация в контакте; Н – глубина деформации (см. рисунок); Е – 
модуль упругости материалов; 

б) полуширина площадки контакта связана с глубиной деформирования 
для малых деформаций формулой 

Ra ∆= 2 ;                                                    (2) 
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в) полная сила в контакте 

abP cpσ2= ,                                                   (3) 
 

где cpσ - средние напряжения; b – длина площадки контакта. 

1. Пусть напряжения распределены по закону косинуса 
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где mσ  – максимальные контактные напряжения. Тогда полная сила в контакте 
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Принимая закон изменения зоны 
деформирования по тому же косинусу 
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и полагая, что на границе полуширины 
площадки контакта касательная к закону 
деформирования направлена к центру, 
установим 
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следовательно, 
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Сравнивая формулы для полной силы (3) и (5), имеем 
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а подставляя (2) в (3), получим 
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откуда 
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2.Если принять закон распределения напряжений по параболе 
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Рисунок – Зона контакта цилиндра 

с плоскостью 
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то 
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На основании приведенных выше формул 
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Отличие формул (12) и (18) состоит в различии коэффициентов 0,841 и 0,836, что 
составляет менее 0,1%. Путем сравнения напряжений для заданных параметров пере-
дачи можно установить целесообразность применения того или иного вида зацепления. 

 

Выводы:  
1. Определение контактных напряжений по приведенным формулам соот-

ношением радиусов кривизны контактирующих поверхностей не ограничено. 
2. Полученные формулы требуют экспериментальной проверки. 
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ВИБРАЦИЯ МОДИФИЦИРОВАННЫХ ЗУБЧАТЫХ ПЕРЕДАЧ 

 

Выполнен сравнительный анализ уровней вибрационной активности движущегося контакта пар 
зубьев нормального прямозубого зацепления с модификациями "глубокого" профиля и зацепле-
ния колес с двумя и более смещенными венцами. Показано, что более эффективными возможно-
стями для снижения уровней вибрации обладают передачи с зацеплениями колес со смещенными 
относительно друг друга венцами. 
 


