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滚珠丝杠副接触角和螺旋升角对加速运动状态下滑滚比的影响

孔德顺１，２　 王　民１　高相胜１

（１北京工业大学先进制造技术北京市重点实验室，北京 １００１２４）
（２中国铁道科学研究院标准计量研究所，北京 １０００８１）

摘要：为研究滚珠丝杠副在加速运动状态下，接触角和螺旋升角对滚珠接触点处滑滚比的影响，利用曲线微

分几何理论和相似坐标转换矩阵建立滚珠丝杠副的加速运动学模型．通过该模型可以获得丝杠、滚珠和螺
母加速运动特性，滚珠与滚道接触点处的相对运动加速度值和滚珠与滚道之间的５种加速运动规律．仿真
分析不同接触角和螺旋升角情况下的滚珠圆心加速度值和滚珠接触点的滑滚比．分析发现，随着滚珠丝杆
副接触角的增加，接触点的滑滚比降低，并且接触角对滑滚比影响较大；相反，随着螺旋升角的减小，接触点

的滑滚比降低，但螺旋升角对滑滚比的影响较小．通过实测滚珠丝杠副加速运动状态下丝杠和螺母加速度
值，验证滚珠丝杠副在加速运动状态下滚珠与丝杠滚道接触 Ａ点存在滑滚混合运动，滚珠与螺母滚道接触
Ｂ点存在纯滚动．
关键词：滚珠丝杠副；接触角；螺旋升角；滑滚比
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