
６１　棘 轮 机 构

611　 棘轮机构的工作原理和类型

如图１ (a)所示,棘轮机构由棘轮、棘爪及机架组成.主动件１空套在与棘轮２固连

的从动轴上.驱动棘爪３与主动件１用转动副相联.当主动件１逆时针方向转动时,驱动

棘爪３便插入棘轮２的齿槽,使棘轮跟着转过某一角度.这时止回棘爪４在棘轮的齿背上

滑过.当主动件１顺时针方向转动时,止回棘爪４阻止棘轮发生顺时针方向转动,棘爪３
在棘轮的齿背上滑过.这样,当主动件１做连续的往复摆动时,棘轮２和从动轴便做单向

的间歇转动.主动件１的摆动可由凸轮机构、连杆机构或电磁装置等驱动.
按照结构特点,常用的棘轮机构有下列两大类.

１ 轮齿式棘轮机构

轮齿式棘轮机构有外啮合[图１ (a)]和内啮合[图１ (b)]两种形式.当棘轮的直径无

穷大时,变为棘条[图１ (c)],此时棘轮的单向转动变为棘条的单向移动.

【参考动画】

图１　轮齿式棘轮机构

１—主动件;２—棘轮;３—驱动棘爪;４—止回棘爪

轮齿式棘轮机构根据棘轮的运动可分为单向式棘轮机构和双向式棘轮机构.单向式棘

轮机构又可分为单动式和双动式两种.

图２　双动式棘轮机构

(１)图１所示为单动式棘轮机构.它的特点是摇杆向一

个方向摆动时,棘轮沿同方向转过某一角度;而摇杆反向摆

动时,棘轮静止不动.图２所示为双动式棘轮机构.当摇杆

往复摆动时,均能使棘轮沿单一方向转动.单向式棘轮采用

的是不对称齿形,常用的有锯齿形齿[图３ (a)]、直线形三

角齿[图３ (b)]及圆弧形三角齿[图３ (c)].
(２)图４所示为双向式棘轮机构.它的特点是当棘爪

１在图示位置时,棘轮２沿逆时针方向间歇运动;若将棘

爪提起 (销子拔出),并绕本身轴线转１８０°后放下 (销子插

入),则可实现棘轮沿顺时针方向间歇运动.双向式的棘

轮一般采用矩形齿[图３ (d)].



图３　棘轮齿形

轮齿式棘轮机构在回程时,棘爪在齿面上滑过,故有噪声,平稳性较差,而且棘轮的步进

转角又较小.如要调节棘轮的转角,可以改变棘爪的摆角或改变拨过棘轮齿数.如图５所

示,在棘轮上加一遮板,变更遮板的位置,即可使棘爪行程的一部分在遮板上滑过,不与

棘轮的齿接触,从而改变棘轮转角的大小.

【参考动画】

【参考动画】

图４　双向式棘轮机构

１—棘爪;２—棘轮

　　

图５　在棘轮上加遮板

２ 摩擦式棘轮机构

图６所示为摩擦式棘轮机构.它的工作原理与轮齿式棘轮机构相同,只不过用偏心扇

形块代替棘爪,用摩擦轮代替棘轮.当杆１逆时针方向摆动时,扇形块２扌契紧摩擦轮３成

为一体,使摩擦轮３也一同逆时针方向转动,这时止回扇形块４打滑;当杆１顺时针方向

转动时,扇形块２在摩擦轮３上打滑,这时止回扇形块４扌契紧,以防止摩擦轮３倒转.这

样当杆１做连续反复摆动时,摩擦轮３便得到单向的间歇运动.
如图７所示,当主动件１顺时针方向转动时,由于摩擦力的作用使滚子２扌契紧在主动

件１、从动件３的狭隙处,从而带动从动件３一起转动;当主动件１逆时针方向转动时,
滚子松开,从动件３静止不动.这种结构常应用在超越离合器上.

摩擦式棘轮机构传递运动较平稳、无噪声,从动构件的转角可作无级调节,常用来做

超越离合器,在各种机械中实现进给或传递运动;但运动准确性差,不宜用于运动精度要

求高的场合.



【参考动画】

图６　摩擦式棘轮机构

１—杆;２—扇形块;３—摩擦轮;４—止回扇形块

　
图７　超越离合器棘轮机构

１—主动件;２—滚子;３—从动件

612　 棘轮机构的优、 缺点和应用

轮齿式棘轮机构运动可靠,从动棘轮的转角容易实现有级调节,但在工作过程中有噪

声和冲击,棘齿易磨损,在高速时尤其严重,所以常用在低速、轻载的情况下实现间歇运

动.例如,在图８所示的牛头刨床工作台的横向进给机构中,运动由一对齿轮传到曲柄１,
再经连杆２带动摇杆３做往复摆动;摇杆３上装有棘爪,从而推动棘轮４做单向间歇转

动;由于棘轮与螺杆固连,从而又使螺母 (工作台５)做进给运动.若改变曲柄的长度,
就可以改变棘爪的摆角,以调节进给量.

【参考动画】

图８　牛头刨床工作台的横向进给机构

１—曲柄;２—连杆;３—摇杆;４—棘轮;５—工作台

图９所示为Z７１０５钻孔攻丝机的棘轮转位机构.蜗杆１经蜗轮２带动分配轴上的定位凸

轮３,使摆杆４上的定位块离开定位盘５上的V形槽,这时分度凸轮６推动杠杆７带动连杆

８,装在连杆８上的棘爪便推动棘轮９顺时针方向转动,从而使工作盘１０实现转位运动.转

位完毕,定位凸轮３和拉簧１１使定位块再次插入定位盘５的V形槽中进行定位.



图９　Z７１０５钻孔攻丝机的棘轮转位机构

１—蜗杆;２—蜗轮;３—定位凸轮;

４—摆杆;５—定位盘;６—分度凸轮;

７—杠杆;８—连杆;９—棘轮;１０—工作盘;

１１、１２—拉簧;１３—机架

棘轮棘爪机构还可以用来实现快速的

超越运动.如图１０所示,运动由蜗杆１传

到蜗轮２,通过装在蜗轮２上的棘爪３使棘

轮４逆时针方向转动,棘轮４ 与 输 出 轴 ５
固连,由此得到输出轴５的慢速转动.当

需要输出轴５快速转动时,可逆时针转动

手轮,这时由于手动速度大于由蜗杆蜗轮

传动的速度,所以棘爪在棘轮上打滑,从

而在蜗杆蜗轮继续转动的情况下,可用快

速手动来实现超越运动.
此外,棘轮机构还可以用来做计数器.

如图１１所示,当电磁铁１的线圈通入脉冲直

流信号电流时,电磁铁吸动衔铁２,向右拉动

棘爪３,棘爪３在棘轮５的齿上滑过;当断开

信号电流时,借助弹簧４的回复力作用,向

左推动棘爪３,这时棘轮５转过一个齿,表示

计入一个数字,重复上述动作,便可实现数

字计入运动.

图１０　超越棘轮棘爪机构

１—蜗杆;２—蜗轮;３—棘爪;

４—棘轮;５—输出轴

　　
图１１　计数器棘轮机构

１—电磁铁;２—衔铁;３—棘爪;

４—弹簧;５—棘轮

在起重机、绞盘等机械装置中,还常利用棘轮机构使提升的重物能停止在任何位置,
以防止由于停电等原因造成事故.

６２　槽 轮 机 构

621　 槽轮机构的工作原理和类型

如图１２所示,槽轮机构由具有径向槽的槽轮２和具有圆销的主动构件１及机架组成.
当主动构件的圆销 G未进入槽轮的径向槽时,由于槽轮的内凹锁住弧S２ 被构件的外凸圆



图１２　外槽轮机构　
１—主动构件;２—槽轮;G—圆销　

弧S１ 卡住,故槽轮静止不动.当圆销 G 开始进入

槽轮的径向槽时,锁住弧 S２ 被松开,因而圆销 G
能驱使槽轮沿与主动构件相反的方向转动.当圆销

G开始脱出槽轮的径向槽时,槽轮的另一内凹锁住

弧又被主动构件的外凸圆弧卡住,致使槽轮又静止

不动,直至主动构件的圆销 G再进入槽轮的另一径

向槽时,两者又重复上述的运动循环.这样,当主

动构 件 做 连 续 转 动 时,槽 轮 便 得 到 单 向 的 间 歇

转动.
平面槽轮机构有两种形式:一种是外槽轮机

【参考动画】

构,如图１２所示,其槽轮上径向槽的开口是自圆

心向外的,主动构件与槽轮转向相反;另一种是内槽轮机构,如图１３所示,
其槽轮上径向槽的开口是向着圆心的,主动构件与槽轮的转向相同.这两种

槽轮机构都用于传递平行轴的运动.
图１４所示为球面槽轮机构.它是用于传递两垂直相交轴的间歇运动机

构,从动槽轮２呈半球形,主动构件１的轴线与销３的轴线都通过球心,当

主动构件连续转动时,球面槽轮得到间歇转动.

图１３　内槽轮机构
　

图１４　球面槽轮机构

１—主动构件;２—从动槽轮;３—销

622　 槽轮机构的运动系数

在图１２所示的外槽轮机构中,为了使槽轮开始转动瞬时和终止转动瞬时的角速度为

零,以避免刚性冲击,圆销开始进入径向槽或自径向槽脱出时,径向槽的中心线应切于圆

销中心运动的圆周,因此,设z为均匀分布的径向槽数,则由图１２得槽轮２转动时主动

构件１的转角２φ１ 为

２φ１＝π－２φ２＝π－２π
z

(１)



在一个运动循环内,槽轮的运动时间td 与构件的运动时间t之比称为运动系数τ.当

主动构件等速转动时,这个时间比可以用转角比来表示.对于只有一个圆销的槽轮机构,
td 和t分别对应于主动构件回转２φ１ 和２π,因此,槽轮机构的运动系数τ为

τ＝td

t＝２φ１

２π＝
π－２π

z
２π ＝z－２

２z
(２)

由于运动系数τ必须大于零 (因τ＝０表示槽轮始终不动),因此由式 (２)可知,径

向槽的数目z应大于２.又由式 (１)可知,这种槽轮机构的运动系数总小于０５,也就是

说,槽轮运动的时间总少于静止的时间.
如果主动构件装上若干个圆销,则可以得到τ＞０５的槽轮机构.设均匀分布的圆销

数目为k,则此时槽轮在一个循环中的运动时间比只有一个圆销时增加k倍,因此

τ＝ktd

t ＝k (z－２)
２z

(３)

由于运动系数τ应小于１ (因τ＝１表示槽轮与主动构件一样做连续转动,不能实现间

歇运动),因此由式 (３)得

k＜ ２z
z－２

(４)

由式 (４)可算出槽轮槽数确定后所允许的圆销数.例如,当z＝３时,圆销的数目可为

１~５;当z＝４或５时,圆销的数目可为１~３;又当z≥６时,圆销的数目可为１~２.
图１５所示为z＝４及k＝２的外槽轮机构,它的运动系数τ＝０５,即槽轮运动的时间与

静止的时间相等.这时,除了径向槽和圆销都是均匀分布的外,两圆销至轴的距离也是相

等的.
在主动构件等速转动期间,如果要使槽轮每次停歇的时间不相等,则主动构件上

的圆销应作不均匀分布;如果要使槽轮每次运动的时间不相等,则应使圆销的回转半

径不相等.图１６所示为在主动构件等速转动时槽轮每次停歇和运动的时间均不相等

的槽轮机构.

【参考动画】

图１５　外槽轮机构 (z＝４,k＝２)
　 图１６　槽轮每次停歇和运动的

时间均不相等的槽轮机构

对于图１３所示的内槽轮机构,当槽轮运动时,主动构件所转过角度２φ′１为

２φ′１＝２π－２φ１＝２π－ (π－２φ２)＝π＋２φ２＝π＋２π
z

(５)

所以运动系数τ为



τ＝２φ′１
２π＝z＋２

２z ＝１
２＋１

z
(６)

由式 (６)可知,内槽轮机构的运动系数总大于０５.又因τ应小于１,所以z＞２,也

就是说,径向槽的数目最小应为３,内槽轮机构永远只可以用一个圆销,因为根据

τ＝２φ′１
２πk＝k (z＋２)

２z ＜１,　k＜ ２z
z＋２

(７)

则当z≥３时,k总小于２.

623　 槽轮机构的优、 缺点和应用

槽轮机构结构简单、工作可靠,在进入和脱离啮合时运动较平稳,能准确控制转动的角

度.但槽轮的转角大小不能调节,而且在槽轮转动的始、末位置加速度变化较大,所以有冲击.
槽轮机构一般应用在转速不高的间歇转动装置中.例如,在电影放映机中,用槽轮间

歇地移动影片.图１７所示为电影放片机的送片机构.
在自动机中,槽轮机构用以间歇地转动工作台或刀架.图１８所示为自动传送链装置.

运动由主动构件１传给槽轮２,再经齿轮３、齿轮４使与齿轮４固连的链轮５做间歇转动,
从而得到传送链６的间歇移动,传送链上装有装配夹具的安装支架７,故可满足自动线上

的流水装配作业要求.
在实际应用中,常常需要槽轮轴转角大于或小于２π/z,此时可在槽轮轴与输出轴之

间增加一级齿轮传动,如图１８所示.如果是减速齿轮传动,则输出轴每次转角小于２π/z;
如果是增速齿轮传动,则输出轴每次转角大于２π/z,改变齿轮的传动比就可以改变输出

轴的转角.同时,增加一级齿轮传动还可以使槽轮转位所产生的冲击主要由中间轴吸收,使运

转更平稳.

图１７　电影放片机的送片机构
　

图１８　自动传送链装置

１—主动构件;２—槽轮;３、４—齿轮;

５—链轮;６—链;７—支架

【参考动画】



６３　不完全齿轮机构

631　 不完全齿轮机构的组成

不完全齿轮机构由主动轮１、从动轮２和机架 (图中未示出)组成,如图１９所示.

图１９　外啮合式不完全齿轮机构

１—主动轮;２—从动轮

【参考动画】

实际上不完全齿轮机构是由普通齿轮机构转化而

成的一种间歇运动机构.它与普通齿轮的不同之处是

轮齿不布满整个圆周.不完全齿轮机构的主动轮上只

有一个或几个轮齿,并根据运动时间与停歇时间的要

求,在从动轮上有与主动轮轮齿相啮合的齿间.两轮

轮缘上各有锁止弧,在从动轮停歇期间,用来防止从

动轮游动,并起定位作用.

632　 不完全齿轮机构的类型和特点

不完全齿轮机构的类型有外啮合式 (图１９)、内啮合

式 (图２０)和不完全齿轮齿条机构 (图２１).

【参考动画】 【参考动画】

图２０　内啮合式不完全齿轮机构
　

图２１　不完全齿轮齿条机构

不完全齿轮机构从动轮运动的角度变化范围较大,设计较灵活,易实现一个周期内的

多次动、停时间不等的间歇运动;但加工复杂,主、从动轮不能互换,在进入和退出啮合

时速度有突变,引起刚性冲击,不宜用于高速传动的场合.
为了改善从动轮动力特性,可安装瞬心线附加板,以减小进入和退出啮合时的冲击.

另外,为了避免主动轮与从动轮齿顶发生干涉,主动轮首、末齿齿顶需降低.

633　 不完全齿轮机构的应用

不完全齿轮机构常用于多工位、多工序的自动机械或生产线上,作为工作台的间歇

转位机构和进给机构.图２２所示为蜂窝煤成型机工作台间歇转位传动的不完全齿轮

机构.



图２２　蜂窝煤成型机工作台间歇转位传动的不完全齿轮机构

１—轴;２—轴套;３、６—不完全齿轮;４、５—瞬心线附加杆;７—工作台

６４　螺 旋 机 构

641　 螺旋机构的工作原理和类型

由螺旋副联接相邻构件而成的机构称为螺旋机构.除螺旋副外,常用的螺旋机构还有

转动副和移动副.图２３所示为最简单的三构件螺旋机构.在图２３ (a)中B为螺旋副,其

导程为pB;A为转动副;C为移动副.当螺杆１转过角φ时,螺母２的位移s为

s＝pB
φ
２π

(８)

图２３　三构件螺旋机构

１—螺杆;２—螺母;３—机架

【参考动画】

若图２３ (a)中的 A也是螺旋副,其导程为pA,并且螺旋方向与螺旋副B相同,则



可得图２３ (b)所示机构.此时,当螺杆１转过角φ时,螺母２的位移s为两个螺旋副移

动量之差,即

s＝ pA－pB( )φ
２π

(９)

由式 (９)可知,若pA 和pB近于相等,则位移s可以极小.这种螺旋机构被称为差

动螺旋.如果图２３ (b)所示螺旋机构的两个螺旋方向相反而导程的大小相等,那么螺母

２的位移为

s＝ pA＋pB( )φ
２π＝２pA

φ
２π＝２s′ (１０)

式中　s′———螺杆１的位移.
由式 (１０)可知,螺母２的位移是螺杆１位移的两倍,可以使螺母２产生快速移动.

这种螺旋机构被称为复式螺旋.

642　 螺旋机构的特点和应用

螺旋机构结构简单、制造方便,能将回转运动变换为直线运动,运动准确性高,降速

比大,可传递很大的轴向力,工作平稳、无噪声,有自锁作用;但效率低,需有反向机构

才能反向传动.
螺旋机构在机械工业、仪器仪表、工装、测量工具等应用较广泛,如螺旋压力机、千

斤顶、车床刀架和工作台的丝杠、台虎钳、车厢联接器、螺旋测微器等.
图２４所示为压榨机构.螺杆１两端分别与螺母２、螺母３组成旋向相反、导程相同的

螺旋副 A与螺旋副B.根据复式螺旋原理,当转动螺杆１时,螺母２与螺母３很快地靠

近,再通过连杆４、连杆５使压板６向下运动,以压榨物件.
图２５所示为台虎钳定心夹紧机构.它由平面夹爪１和 V形夹爪２组成定心机构.螺杆３

的A端是右旋螺纹,导程为pA;B端是左旋螺纹,导程为pB.它是导程不同的复式螺旋.当

转动螺杆３时,平面夹爪１与V形夹爪２夹紧工件５,并能适应不同直径工件的准确定心.

图２４　压榨机构

１—螺杆;２、３—螺母;４、５—连杆;

６—压板;７—机架

　
图２５　台虎钳定心夹紧机构

１—平面夹爪;２—V形夹爪;

３—螺杆;４—底座;５—工件



６５　凸轮式间歇运动机构

图２６　凸轮式间歇运动机构

【参考动画】

651　 凸轮式间歇运动机构的工作原理及类型

如图２６所示,凸轮式间歇运动机构由主动

凸轮、从动转盘和机架组成,以主动凸轮带动

从动转盘完成间歇运动.
在圆柱凸轮间歇运动机构中,主动凸轮的圆

柱面上有一条两端开口、不闭合的曲线沟槽.当

凸轮连续转动时,通过圆柱销带动从动转盘实现

间歇转动.

652　 凸轮式间歇运动机构的特点和应用

１ 凸轮式间歇运动机构的特点

前面介绍的棘轮机构和槽轮机构,由于它们的结构、运动和动力条件的限制,一般只能

用于低速场合;而凸轮式间歇运动机构则可以通过适当选择从动件的运动规律和合理设计凸

轮的轮廓曲线,减小动载荷和避免刚性与柔性冲击,从而适用于高速运转的场合.
凸轮式间歇运动机构运转可靠、转位精确、无需专门的定位装置,但精度要求较高、

加工比较复杂、安装调整比较困难.

２ 凸轮式间歇运动机构的应用

凸轮式间歇运动机构在轻工机械、冲压机械等高速机械中常用作高速、高精度的步进

进给、分度转位等机构.

６６　组 合 机 构

在现代化的机械制造业中,为了生产各种复杂零件及满足各种运动和性能要求,对机

构的运动形式、运动规律和机械性能等提出了更多复杂的要求.各种基本机构的运动和动

力性能等具有一定的局限性,采用其中某一种基本机构往往不能满足设计要术,因而常需

要把几种基本机构联合起来,组成一种组合机构来使用.利用组合机构不仅能满足生产上

的多种要求,而且能综合应用和发挥各种基本机构的特性.
组合机构可以是同一类型的基本机构的组合,也可以是不同类型的基本机构的组合.

这里只简要介绍常见组合机构.

661　 连杆—连杆组合机构

图２７所示的手动冲床是一个六杆机构.它可以看成是由两个四杆机构组成的.第一

个是由原动件 (手柄１)、连杆２、从动摇杆３和机架４组成的双摇杆机构;第二个是由摇

杆３、小连杆５、冲杆６和机架４组成的摇杆滑块机构.前一个四杆机构的输出件作为第

二个四杆机构的输入件.扳动手柄,冲杆就上下运动.采用六杆机构,使扳动手柄的力获

得两次放大,从而增大了冲杆的作用力.这种增力作用在连杆机构中经常用到.



图２８所示为筛料机的主机构.该六杆机构也可看成由两个四 杆 机 构 组成.第一个是

由原动曲柄１、连杆２、从动曲柄３和机架６组成的双曲柄机构;第二个是由曲柄３ (原动

件)、连杆４、滑块５ (筛子)和机架６组成的曲柄滑块机构.

图２７　手动冲床 (复合连杆机构)

１—手柄;２—连杆;３—摇杆;

４—机架;５—小连杆;６—冲杆

　
图２８　筛料机的主机构 (复合连杆机构)

１、３—曲柄;２、４—连杆;

５—滑动;６—机架

662　 凸轮—凸轮组合机构

图２９所示为双凸轮组合机构,由两个凸轮机构协调配合控制十字滑块上一点 M 准确

地描绘出预定的轨迹.

663　 连杆—凸轮组合机构

凸轮连杆机构的形式很多,这种组合机构通常用于实现从动件预定的运动轨迹和规律.
图３０所示为巧克力包装机托包用的凸轮连杆机构.主动曲柄OA 回转时,B 点强制

在凸轮凹槽中运动,从而使托杆达到图示运动规律,托包时慢进,不托包时快退,以提高

生产效率.因此,只要凸轮轮廓线设计得当,就可以使托杆达到上述要求.

【参考动画】

图２９　双凸轮组合机构
　

图３０　巧克力包装机托包用的凸轮连杆机构



664　 连杆—棘轮组合机构

图３１所示为连杆与棘轮两个基本机构组合而成的组合机构.棘轮５的单向步进运动是

图３１　连杆—棘轮组合机构

１—曲柄;２—连杆;３—摇杆;４—棘爪;５—棘轮;６—止回棘爪

由摇杆３的摆动通过棘爪４推动的,而摇杆３的往复摆动又需要由曲柄摇杆机构ABCD
完成,从而实现将输入构件 (曲柄１)的等角速度回转运动转换为输出构件 (棘轮５)
的步进转动.

６ １　填空题

(１)棘轮机构的主动件是 .
(２)利用 可以防止棘轮反转.
(３)利用 可以防止间歇齿轮机构的从动件反转和不静止.
(４)槽轮机构主要由 、 、 和机架组成.
(５)为保证棘轮在工作中的 可靠和防止棘轮的 ,棘轮机构应当

装有止回棘爪.
　　　　　　　　　　　 　　　　　　　　　 　　　　　　　　　 　　　　　　

　　
６ ２　选择题

(１)当要求从动件的转角必须经常改变时,适合使用 .
A 间歇齿轮机构　　B 槽轮机构 C 棘轮机构

(２)棘轮机构的主动件做 .
A 往复摆动运动　　B 直线往复运动　　 C 等速旋转运动

(３) 不是间歇运动机构.
A 凸轮机构　 B 铰链四杆机构

C 槽轮机构　　 D 棘轮机构

(４)一外槽轮机构的拨盘上的圆销数为２,槽轮的槽数为４,则此种槽轮机构的运动特

性系数应该是 .
A０２５　　 B０５　　　 C０７５

(５)要将连续的单向转动变换为具有停歇功能的单向转动,可采用的机构是 .
A 曲柄摇杆机构　　 B 摆动从动件盘形凸轮机构



C 棘轮机构　 D 槽轮机构

６ ３　思考题

(１)常用的棘轮机构有哪几种形式? 各有什么特点?
(２)槽轮机构的槽数和圆销数的关系如何?
(３)常用的间歇运动机构有哪些? 试从各自的工作特点、运动和动力性能分析它们各

适用于什么场合.
(４)在棘轮机构和槽轮机构中,如何保证从动件在停歇时间里静止不动?
(５)试设计两种原动件为连续转动,从动件为单向间歇转动的机构,并绘出简图.

图３２　题６ ４ (１)图

１、２—构件;３—机架

６ ４　计算题

(１)图３２所示为微调的螺旋机构,构件１与

机架３组成螺旋副 A,其导程为２８mm,右旋.
构件２与机架３组成移动副 C,构 件２与 构 件１
还组成螺旋副 B.现要求当构件１转一圈时,构

件２向右 移 动０２mm.问 螺 旋 副 B的 导 程 为 多

少? 是右旋还是左旋?
(２)牛头刨床工作台的横向进给螺杆的导程为

３mm,与螺杆固连的棘轮齿数z＝４０.求棘轮的最

小转动角度φ是多少? 该牛头刨床的最小横向进给

量s是多少?

(３)在六角车床的六角头外槽轮机构中,已知槽轮的槽数z＝６,槽轮静止时间tj＝５
６

s,运动时间是静止时间的两倍.求:槽轮机构的运动系数τ;圆销数k.


