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Вариант № 12.
Исходные данные:
Станок: горизонтально-фрезерный
nmin = 31,5 об/мин
nmax = 1600 об/мин
Dmax = 250 мм
Nэ = 6,5 кВт
Параметр станка: размер стола 3
Кинематический расчет привода:

;
zп = 18
Из отраслевого стандарта станкостроения ОСТ2 HII-1-72 для данного знаменателя нормализованы следующие частоты вращения шпинделя, мин-1:
n1=31,5;	n2=40;	n3=50;	n4=63;	n5=80;	n6=100;	n7=125;	n8=160;	n9=200;	n10=250;	n11=315;	n12=400;	n13=500;	n14=630;	n15=800;	n16=1000;	n17=1250;	n18=1600;

Для полученной мощности был выбран электродвигатель 4А132М4У3 
Nгл = 11 кВт, nэ = 1500 об/мин.

Выберем множительную структуру привода.
Структурная формула:





Структурная сетка:



Каждый диапазон регулирования должен удовлетворять такому условию:
.
Проверка:

Все диапазоны соответствуют условию, т.к. R3 больше остальных диапазонов.
График частот:


Передаточное число каждой передачи должно удовлетворять такому условию: .
Проверка:




Все передаточные числа соответствуют условию.
Определение чисел зубьев шестерен:


Примем D1 = 150 мм, то:

Примем D2 = 180
P1




Зададим z5 = 22






Z1=30
Z2=47
Z3=26
Z4=51
Z5=22
Z6=55
P2




Зададим z11 = 18







Z7=45
Z8=45
Z9=30
Z10=60
Z11=18
Z12=72
P3



Зададим z15 = 18





Z13=60
Z14=30
Z15=18
Z16=72

P4


P5



Составление уравнений кинематического баланса:
Максимальная погрешность вращения шпинделя:
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