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(57) 1. Механическая передача, содержащая
корпус, входное и выходное звенья, храпо-
вое колесо и второе колесо, снабженное ус-
тановленными упруго пластинами,
взаимодействующими с выступами храпово-
го колеса и образующими внутреннее зацеп-
ление колес, о т л и ч а ю щ а я с я тем, что
колеса расположены несоосно. с величиной
взаимного эксцентриситета, превышающей

отношение радиуса храпового колеса к чис-
лу его зубьев.

2. Механическая передача по п. 1, о т -
личающаяся тем, что снабжена меха-
низмом изменения величины взаимного экс-
центриситета охватывающего и внутреннего
колес.

3. Механическая передача по пп. 1 и 2,
о т л и ч а ю щ а я с я тем, что охватывающее
колесо соединено со входным звеном, а
внутреннее колесо соединено с выходным
звеном передачи.

4. Механическая передача по пп. 1 и 2,
о т л и ч а ю щ а я с я тем, что одно колесо
свободно установлено на водиле, связанном
со входным звеном привода, и соединено с
выходным звеном, а второе колесо зафикси-
ровано от вращения относительно корпуса.

5. Механическая передача по пп. 1 и 2,
о т л и ч а ю щ а я с я тем, что одно колесо
свободно установлено на водиле, связанном
со входным звеном привода и зафиксирова-
но от вращения относительно корпуса, а вто-
рое колесо соединено с выходным звеном.

6. Механическая передача по пп. 1-5, о т-
л и ч а ю щ а я с я тем, что снабжена проме-
жуточным элементом, размещенным в про-
точке храпового колеса, и взаимо-
действующим с пластинами второго колеса
в направлении, противоположном направ-
лению эксцентриситета.
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Изобретение относится к машинострое-
нию, конкретно к конструкциям механиче-
ских передач и может быть использовано в
рабочих машинах с механическим приводом
исполнительного органа. 5

Известны^ механические передачи одно-
стороннего действия (роликовые механизмы
свободного хода с фрикционным самозатя-
гиванием), содержащие внутреннюю и на-
ружную обоймы с цилиндрическими 10
поверхностями и вырезами и подпружинен-
ные ролики [1].

Недостатком таких передач является на-
личие высоких контактных напряжений в со-
пряжении роликов и обойм, что 15
ограничивает их ресурс и ставит высокие
требования к точности изготовления.

Известны механические передачи с изменя-
емым передаточным отношением (фрикционные
вариаторы), основанные на тангенциальном 20
фрикционном взаимодействии ведущего и ведо-
мого колес разного диаметра [2].

Недостатком таких передач являются
высокие контактные напряжения в сопряже-
нии колес, что ограничивает их ресурс и уве- 25
личивает габариты и металлоемкость
передач.

Известны механические передачи с из-
меняемым передаточным отношением (им-
пульсивные вариаторы), основанные на 30
преобразовании вращательного движения
ведущего звена в колебания промежуточно-
го звена и вновь в неравномерное вращение
ведомого звена [3].

Недостатком таких передач является не- 35
равномерность вращения ведомого звена и
высокие динамические нагрузки, возникаю-
щие в элементах передачи, а также конст-
руктивная сложность передачи.

Известна принятая в качестве прототи- 40
па механическая передача (микрохраповой
механизм свободного хода), содержащая
корпус, входное и выходное звенья, храпо-
вое колесо и второе колесо, снабженное уста-
новленными упруго пластинами, 45
взаимодействующими с выступами храпового
колеса и образующими внутреннее зацепле-
ние колес. Колеса располагаются соосно [4].

Недостатком передачи-прототипа явля-
ется ограниченность возможностей, конк- 50
ретно - невозможность изменения
передаточного отношения, всегда равного
единице. Недостатки непосредственно свя-
заны с конструкцией передачи, обеспечива-
ющей либо прямое соединение ведущего и 55
ведомого звеньев, либо, при реверсе приво-
да, их рассоединение с прекращением пере-
дачи вращения.

В основу изобретения положена задача
создания механической передачи на основе

микрохрапового механизма свободного хо-
да, в которой, без высоких контактных дав-
лений, путем осуществления нормального
взаимодействия звеньев, обеспечена пере-
дача вращения с передаточным отношени-
ем, не равным единице и возможность его
бесступенчатого изменения, а за счет этого
расширены возможности передачи по срав-
нению с прототипом и также уменьшены
затраты на изготовление и эксплуатацию по
сравнению с аналогами.

Поставленная задача решается тем, что
в известной механической передаче, содер-
жащей корпус, входное и выходное звенья,
храповое колесо и второе колесо, снабжен-
ное установленными упруго пластинами,
взаимодействующими с выступами храпово-
го колеса и образующими внутреннее зацеп-
ление колес, согласно изобретению, колеса
расположены несоосно, с величиной взаим-
ного эксцентриситета, превышающей отно-
шение радиуса храпового колеса к числу его
зубьев.

В варианте исполнения механическая
передача снабжена механизмом изменения
величины взаимного эксцентриситета охва-
тывающего и внутреннего колес.

В варианте исполнения механической
передачи охватывающее колесо соединено
со входным звеном, а охватываемое колесо
соединено с выходным звеном передачи.

В планетарном варианте исполнения
механической передачи одно колесо свобод-
но установлено на водиле, связанном со
входным звеном привода, и соединено с вы-
ходным звеном, а втброе колесо зафиксиро-
вано от вращения относительно корпуса,

В планетарном варианте исполнения
механической передачи одно колесо свобод-
но установлено на водиле, связанном со
входным звеном привода и зафиксировано
от вращения относительно корпуса, а второе
колесо соединено с выходным звеном.

В варианте исполнения механическая
передача снабжена промежуточным эле-
ментом, размещенным в проточке храпово-
го колеса и взаимодействующим с
пластинами второго колеса в направлении,
противоположном направлению эксцентри-
ситета.

Технический результат применения
предлагаемого устройства является следст-
вием реализации совокупности признаков
формулы изобретения. В частности, вслед-
ствие расположения колес несоосно, с вели-
чиной взаимного эксцентриситета,
превышающей отношение радиуса храпово-
го колеса к числу его зубьев, передаточное
отношение предлагаемой механической пе-
редачи не равно'единице, т. е. вращение
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передается с редукцией, при этом граничное
значение передаточного отношения опреде-
ляется указанными параметрами храпового
колеса. Реализация признаков обеспечива-
ет новое качество по сравнению с прототи- 5
пом, упрощение конструкции и
эксплуатации приводов с применением
предлагаемой механической передачи по
сравнению с передачами-аналогами.

Формула изобретения содержит в отли- 10
чительной части признаки, специально со-
зданные для использования в данном
изобретении. Отсутствуют сведения о до-
стижении указанного эффекта ранее по-
средством реализации полностью или 15
частично предлагаемой совокупности при-
знаков.

Указанный эффект усиливается в случае
применения признаков дополнительных
пунктов формулы изобретения, кроме того, 20
снабжение передачи механизмом измене-
ния величины взаимного эксцентриситета
колес позволяет плавно изменять переда-
точное отношение, придавая передаче свой-
ства вариатора и значительно расширяя ее 25
возможности.

Признаки пунктов 3, 4, 5 являются аль-
тернативными и их реализация обеспечива-
ет, в зависимости от решаемой задачи,
повышение или понижение оборотов выход- 30
ного звена, изменение направления его вра-
щения, что также расширяет возможности
передачи.

Снабжение передачи промежуточным
элементом, размещенным в проточке храпо- 35
вого колеса и взаимодействующим с пласти-
нами охватывающего колеса со стороны,
противоположной направлению эксцентри-
ситета, позволяет сократить нерабочее вза-
имодействие храпового колеса и пластин, 40
повысив таким образом их долговечность и
снизив шум при работе передачи.

На чертежах приведены схемы механи-
ческой передачи: фиг. 1 - схема передачи,
продольное сечение; фиг. 2 - схема переда- 45
чи, поперечное сечение; фиг. 3 - схема пере-
дачи, продольное сечение, вариант
исполнения; фиг. 4 - схема передачи, попе-
речное сечение, вариант исполнения; фиг. 5
- схема планетарной передачи, продольное 50
сечение, вариант исполнения; фиг 6 - схема
планетарной передачи, поперечное сече-
ние, вариант исполнения; фиг. 7 - схема пла-
нетарной передачи, продольное сечение,
вариант исполнения; фиг. 8 - схема плане- 55
тарной передачи, поперечное сечение, вари-
ант исполнения; фиг. 9 - схема зацепления в
передаче с охватываемым храповым коле-
сом; фиг 10 - схема зацепления в передаче
с охватывающим храповым колесом.

Механическая передача включает в себя
корпус 1 (на фиг. 1, 2, 3, 4 не показан), вход-
ное звено 2 и выходное звено 3, храповое
колесо 4 с диаметром Dx (радиусом Rx) и
количеством зубьев Z, колесо 5 с установлен-
ными на шарнирах 6 пластинами 7, взаимо-
действующими с упругими элементами 8.
Передача может быть снабжена механиз-
мом 9 изменения взаимного эксцентрисите-
та "е" колес 4 и 5. Храповое колесо 4 может
быть непосредственно закреплено на валу
(входном звене 2) или свободно установлено
с эксцентриситетом "е" на водиле 10, соеди-
ненном со входным звеном 2. В этом случае
храповое колесо 4 соединяется компенсиру-
ющей муфтой 11 с выходным звеном 3 (фиг.
5) или корпусом 1 (фиг. 7) передачи. В про-
точке 12 храпового колеса 4 может быть ус-
тановлено кольцо 13, взаимодействующее с
пластинами 7 в направлении, противопо-
ложном направлению эксцентриситета "е".

Работает передача следующим обра-
зом. Входному звену 2 сообщается враще-
ние с угловой скоростью wi (фиг. 9).
Пластины 7 охватывающего колеса, прижи-
маемые упругими элементами 8 к поверхно-
сти храпового колеса, взаимодействуют с
его выступами, образуя внутреннее зацеп-
ление колес - храпового с радиусом Rx и
воображаемого, образованного концами
пластин. В зоне "в" пластины 7 упруго де-
формируются под действием нагрузки и в
зацеплении окружная скорость концов пла-
стин VOK1 равна окружной скорости храпово-
го колеса VOK2. Храповое колесо получает
вращение со скоростью W2. Радиус вообра-
жаемого колеса в этой зоне зависит от вели-
чины эксцентриситета "е" и составляет
Rimax=Rx+e, а передаточное отношение рав-
но i=Rx/(Rx+e). В зоне "с" храповое колесо
начинает "обгонять" пластины 7, они рас-
прямляются и выходят из зацепления. В лю-
бой і-ой точке зоны па" окружная скорость
храпового колеса превышает окружную ско-
рость концов пластин и пластины свободно
проскальзывают по поверхности храпового
колеса 4.

Возможно зацепление охватывающего
храпового колеса 4 с внутренним, охватыва-
емым колесом с пластинами 5 (фиг. 10). Тог-
да ведущим по-прежнему является
охватывающее колесо, но уже храповое. Пе-
редаточное отношение такой передачи рав-
но i=(Rx-e)/Rx, т. е. для указанных передач
всегда 1<1.

Передача, основанная на описанном
принципе, изображена на фиг. 1,2. Изменяя
величину взаимного эксцентриситета колес
"е" с помощью винтового механизма 9, мож-
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но управлять передаточным отношением пе-
редачи, используя ее в качестве вариатора.

Сократить нерабочее взаимодействие
концов пластин с храповым колесом в пере-
даче можно, установив в проточке 12 храпо-
вого колеса 4 промежуточный элемент 13,
выполненный, например, в виде кольца, вза-
имодействующего с пластинами охватываю-
щего колеса в направлении,
противоположном направлению эксцентри-
ситета (фиг. 3, 4). Это снижает шум при ра-
боте передачи и повышает ее долговечность.

В планетарном варианте механической
передачи вращение со скоростью wi сооб-
щается водилу 10, на котором, с эксцентри-
ситетом "е" свободно установлено одно из
колес, например храповое.

В передаче, соответствующей п. 1, 4
формулы изобретения (фиг, 5, 6), храповое
колесо 4 совершает планетарное движение,
взаимодействуя с концами пластин непод-
вижного колеса 5 на радиусе Rimax=Rx+e, в
результате чего ему сообщается вращение
со скоростью W2, передаваемое выходному
звену 3 компенсирующей муфтой 11. Пере-
даточное отношение такой передачи при-
близительно равно i=,~Rx/e, а величина
сектора, в котором происходит зацепление,
доходит до 90 градусов.

В другом планетарном варианте плане-
тарной механической передачи, соответст-
вующей п. 1,5 формулы изобретения (фиг. 7,
8), храповое колесо 4, соединенное с корпу-
сом 1 компенсирующей муфтой 11, соверша-
ет планетарное движение, взаимодействуя с
концами пластин неподвижного колеса 5 на
радиусе Rimax=Rx+e, в результате чего коле-
су 5 и выходному звену 3 сообщается враще-
ние со скоростью W2. Передаточное
отношение такой передачи приблизительно
равно i=1+Rx/e.

Во всех описанных передачах может
быть осуществлена схема зацепления с ох-
ватывающим храповым колесом, показан-
ная на рисунке фиг. 10.

При снабжении водила 10 известным
механизмом изменения величины эксцент-
риситета "е" (на рисунке не показан), напри-
мер в виде двойного эксцентрика, можно

5 плавно изменять величину передаточного
отношения, т. е. передача приобретает свой-
ства вариатора.

Нижняя граница передаточного отно-
шения описанных передач определяется

10 конструктивными соображениями, а верх-
няя - условиями зацепления (разница между
углом поворота ведущего и ведомого колес
при одном полом повороте храпового коле-
са не должна быть меньше углового шага

15 зубьев храпового колеса, т. е. должно со-
блюдаться условие e>Rx/Z). Для передачи,
изображенной на фиг. 1, 2, конструктивно
приемлемый диапазон изменения переда-
точного отношения лежит в пределах

20 0,25<1<1, а для передач, изображенных на
фиг. 5, 6, 7, 8, - в пределах 5<1<200.

Потери энергии непосредственно в за-
цеплении незначительны и, в основном, свя-
заны с проскальзыванием концов пластин

25 по храповому колесу. КПД передач состав-
ляет 90...95% при любом передаточном от-
ношении.

Так как в передачах имеет место упругое
взаимодействие храпового колеса 4 и коле-

30 са с пластинами 7, требования к точности
изготовления колес относительно невысо-
кие, а число пластин, находящихся в зацеп-
лении, возрастает с увеличением нагрузки,
что повышает эффективность передачи.

35 Поломка одной или нескольких пластин не
делает передачу неработоспособной, а
лишь незначительно изменяет ее показате-
ли.

40 Описанные передачи в виду их просто-
ты, низких требований к точности изготовле-
ния и высокой надежности могут
эффективно использоваться в нереверсив-
ных приводах технологических машин раз-

45 личного назначения.
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