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齿轮齿条直线运动的线性测量与分析

乡碧云
（顺德职业技术学院，广东 顺德　５２８３００）

摘要：在齿轮传动机构的直线运动研究中，为了测量直线误差，设计了齿轮齿条的测量平台；采用伺服电机直接驱动齿轮在齿条上运

动，并以基于运动控制点位运动模式来实现测量间距和待机等控制要求；在齿轮齿条传动机构直线运动的过程中，用激光干涉仪对与齿轮同

轴运动的工作台实际运动位置测量，获得测量数据；用最小二乘法求解线性矛盾方程的方法来构造拟合函数，并将其推广至任意次和任意多

个变量的拟合函数，使用 ＭＡＴＬＡＢ编程求解，获得与设计数据曲线对应的实际数据曲线，得出齿轮齿条的线性定位精度和重复精度；这项

技术可以推广到对大多数的直线运动机构来进行线性测量及数据分析；也能成为直线运动控制中线性参数自动补偿算法的依据。

关键词：线性测量；激光干涉仪；运动控制器；最小二乘法；拟合函数
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０　引言

在工业领域中，齿轮齿条传动机构的应用范围很广。在一

些需要重负荷、高精度、高刚性、高速度、长行程运动控制的

机械设备中，常常采用齿轮齿条传动机构应用于快速、精确定

位。齿轮齿条传动机构是工业应用的重要零部件之一。

当前，在大多数厂家特别小型加工厂，齿轮齿条生产后的

产品测量工艺流程里，常见的测量方法是测量人员普测仪器进

行打表读数，或者做些成型卡规量度。这样做法测量精度有

限，采用这样的齿轮齿条的机器运动精度也难保证。为了改善

对齿轮齿条的测量方法我们尝试创新一种齿轮齿条直线运动线

性测量及数据分析形式。

１　设计测量及分析系统

测量系统设计由测量平台、运动控制系统［１］、激光干涉

仪［２］测量系统组成，如图１所示。对齿轮齿条的数据分析方

面，一方面采用 Ｍａｔｌａｂ及其仿真软件对齿轮齿条理想数据分

析拟合［３］，另一方面，采用激光干涉仪测量并分析实测结果，

最后拟合理想与实测结果，提出对齿轮齿条运动参数补偿的调

整方式。

图１　测量系统

１１　测量平台的搭建

测量平台由齿轮齿条运动副以及控制齿轮齿条运动的机构

组成，主要的机械结构［４］如图２所示。

１２　齿轮齿条节点数据的采集

本次试验选取的是模数为１．５，齿数为３０的标准的直齿

圆柱齿轮，齿条的模数也为１．５。如图３所示为齿轮齿条的节

点数据图，其中 Ａ、Ｂ、Ｃ、Ｄ点为齿轮与齿条啮合运动中的

一些节点。

齿轮齿条的设计数据：

齿距狆＝４．７１２ｍｍ，（犪为测量点间所取的间距）

（狀＝１，２，３．．．）（狀＜被测齿条的齿数／犪）

　犃狀＝犃＋狀· （犪·狆）；

　犅狀＝犅＋狀· （犪·狆）；



第７期 乡碧云：


齿轮齿条直线运动的线性测量与分析 · ２９　　　 ·

（１）伺服电机，（２）电机法兰，（３）连接角铁，（４）滑块垫板，

（５）滑块，（６）运动机构 （７）被测齿条，（８）被测齿轮，（９）轴套，

（１０）带座轴承，（１１）直线导轨 （１２）联轴器，（１３）齿轮轴

图２　机械结构

图３　齿轮齿条的节点数据图

　犆狀＝犆＋狀· （犪·狆）；

　犇狀＝犇＋狀· （犪·狆）；

以运动控制器控制伺服电机通过传动轴带动齿轮在齿条上

运动，用激光干涉仪做线性测量，得到齿轮运动的实际数据。

齿轮运动到犃点，停顿，用激光干涉仪测量采集犃 数据；再

控制齿轮运动到犃１点，停顿，用激光干涉仪测量采集犃１数

据；再到犃２点……依此类推，直到测完整条齿条。此为犃狀

组的数据。

以此方法测量犅狀组，犆狀组和犇狀组的数据。选取４节点

测量采集４组实测数据。

１３　激光干涉仪测量软件数据采集与分析操作流程

被测齿轮齿条如图１安装在平台上，调整时尽可能将齿轮

齿条啮合在理想的分度圆点上，然后架设激光干涉仪，选定几

个齿之间的移动距离作为测量间距，对齿轮齿条的啮合精度进

行线性测量，采集实测数据分析可对齿轮齿条进行更高的精度

调试。测量流程图如图４所示。

１４　运动控制流程

在进行实验的数据测量中，我们需要通过运动控制器做到的

控制要求是：通过伺服电机控制齿轮运动到第一个测量点，然后

停下，３ｓ后；电机再启动，控制齿轮运动到第二个测量点，然后

停下，３ｓ后……依次循环，直到完成对所有测量点测量。

２　数据分析模型的建立

２１　解矛盾方程法拟合多变量函数

采集数据完成以后，根据数据拟合运动位置曲线，分析位

置误差。我们通过求解均方误差极小意义下矛盾方程的解来获

取拟合曲线。

由数学推导可以证明：方程组犃犜·犃犡 ＝犃犜犢 的解就是

矛盾方程组犃犡＝犢 在最小二乘法意义下的解。

对于狀次多项式曲线拟合，要犙（犪０，犪１，．．．，犪狀）＝∑
犿

犻＝１

（犪０

图４　测量操作流程图

图５　运动控制流程图

＋犪１狓犻＋．．．＋犪狀狓
狀
犻－狔犻）

２的极小值问题，这与解矛盾方程组：

犪０＋犪１狓１＋犪狀狓
２
１＋．．．＋犪狀狓

狀
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２
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狀
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２
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　　与求∑
犿

犻＝１

（犪０＋犪１狓犻＋．．．＋犪狀狓
狀
犻－狔犻）

２的极小值问题同解。

在这里，犃 ＝

１ 狓１ ．．． 狓狀１

１ 狓２ ．．． 狓狀２

．．． ．．．

１ 狓犿 ．．． 狓狀

熿

燀

燄

燅犿

，故对离散数据 （狓犻，

狔犻），犻＝１，２，３，．．．，犿；所作的狀次拟合曲线狔＝犪０＋犪１狓犻＋．．．

＋犪狀狓
狀
犻 ，可通过解下列方程组求得：

犃犜犃

犪０

犪１

．．．

犪

熿

燀
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＝犃
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熿

燀
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（１）

　　如果拟合函数有狀个自变量并进行一次拟合，则其拟合函
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数为：

狔＝犪０＋犪１狓１＋＋犪２狓２＋．．．＋犪犽狓犽＋．．．＋犪狀－１狓狀－１＋犪狀狓狀

　　通过犿 （犿＞＞狀）次试验，测量得到了犿 组 （狔犻，狓１犻，

狓２犻，．．．，狓犽犻，．．．，狓（狀－１）犻，狓狀犻）的实验数据，则可得到上面狀

个自变量拟合函数的法方程：
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（２）

　　只要对法方程稍加修改，就可以得到有狀个自变量的任意

次方的拟合函数的法方程，通过法方程的求解，就可以得到拟

合函数中的各项系数。
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犪

烄

烆

烌

烎狀

＝

∑
犿

犻＝１

狔犻

∑
犿

犻＝１

狓１犻狔犻

．．．

∑
犿

犻＝１

狓（狀－１）犻狔犻

∑
犿

犻＝１

狓狀犻狔

烄

烆

烌

烎犻

（３）

２２　模型的仿真验证

现利用解矛盾方程的方法，用一次函数拟合案例中齿轮齿

条的理想坐标数据犃狀＝犃＋狀·（犪·狆）；且犪取１０，取７次数

据采集 （见图３）见表１，推荐一种拟合方法。

设拟合函数曲线为犳（狓）＝犪０＋犪１狓形成法方程：

犃犜犃
犪０

犪［ ］１ ＝犃
犜

狔１

狔２

．．．

狔

熿

燀

燄

燅７

　　 表１　数据采集范例

狓 ０．６１４ ４７．７３４ ９４．１２ １４１．９７４１８９．０９４２３６．２１４ ２８３．３３４

狔 １．８７５ １．８７５ １．８７５ １．８７５ １．８７５ １．８７５ １．８７５

　　而

犃犜犃 ＝
１ １ ．．． １

狓１ 狓２ ．．． 狓（ ）７
１ 狓１

１ 狓２

．．． ．．．

１ 狓

烄

烆

烌

烎７

＝

７ ∑
７

犻＝１

狓犻

∑
７

犻＝１

狓犻 ∑
７

犻＝１

狓２

烄

烆

烌

烎
犻

＝

１ １ １ １ １ １ １

０．６１４ ４７．７３４ ９４．１２ １４１．９７４ １８９．０９４ ２３６．２１４ ２８３．（ ）３３４

１ ０．６１４

１ ４７．７３４

１ ９４．１２

１ １４１．９７４

１ １８９．０９４

１ ２３６．２１４

１ ２８３．

烄

烆

烌

烎３３４

＝
７ ９９３．０８４

９９３．０８４ ２０３１２５．（ ）８５３

犃犜犢 ＝＝

１ １ １ １ １ １ １

０．６１４ ４７．７３４ ９４．１２ １４１．９７４ １８９．０９４ ２３６．２１４ ２８３．（ ）３３４

１．８７５

１．８７５

１．８７５

１．８７５

１．８７５

１．８７５

１．

烄

烆

烌

烎８７５

＝
１３．１２５

１８６２．（ ）０３２５

　　得到

７ ９９３．０８４

９９３．０８４ ２０３１２５．（ ）８５３

犪０

犪（ ）１ ＝
１３．１２５

１８６２．（ ）０３２５

　　解得到：犪０＝１．８７５，犪１＝０

犳（狓）＝１．８７５

２３　犕犪狋犾犪犫仿真拟合

在 Ｍａｔｌａｂ中运行并绘图，得出运行结果与拟合曲线。将

犳 （狓）在 Ｍａｔｌａｂ中运行并绘图，得出曲线图，再将实际应用

中，把实际测量得到的数据代入上述拟合曲线，运行结果就可

以得到与原始数据偏离的数据轨迹，那么，在坐标系参数中就

能取得实际数据，运动控制就得到补偿误差，从而得出直线运

动结构的线性精度。

３　结束语

本设计系统对生产出来的直齿圆柱齿轮齿条啮合运动设计

一个测量平台，用运动控制器控制伺服电机带动齿轮在齿条上

运动，再用激光干涉仪在已选定的一系列节点处测量齿轮运动

的线性度，得到数据后再进行数据处理，得出齿轮齿条的线性

定位精度和重复性，进一步研究可以提出对齿轮齿条运动参数

自动补偿的控制方法。

（下转第３４页）
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场控制参数、模型振动参数、现场试验装备状态参数等。依据

控制系统的硬件结构和拓扑形式，选择 ＯＰＣ、内存反射卡和

数据采集卡等多种数据采集方式，全面采集各状态信息，其数

据采集原理如图４所示。

图４　数据采集系统原理图

４２　软件实现

软件系统由状态监测和故障诊断软件组成，软件架构如图

５所示。状态监测软件主要实现监测数据的接收、处理、显示

与存储，同时将历史数据分发给故障诊断模块，并将故障诊断

结果、预测结果、试验运行状态予以显示。故障诊断软件实现

在线监测数据的故障诊断、定位，并将故障诊断结论实时存储

图５　软件架构及流程

于历史数据库。

５　结束语

本文针对２．４米风洞自主式维修保障系统建设项目中的故

障诊断，设计了基于ＲＢＲ和ＰＣＡ的ＦＤＤ系统，通过ＰＣＡ方

法进行特征提取并实现故障诊断，有效弥补了ＲＢＲ方式下数

据利用率不高的缺陷。利用 ＷｏｎｄｅｒＷａｒｅ组态软件、Ｃ＃软件

以及ＳＱＬＳｅｒｖｅｒ数据库开发了状态监测与诊断系统软件，该

系统能根据在线监测数据准确诊断出风洞运行状态和装备故

障，有利于岗位人员快速发现装备故障并采取相对应的解决措

施，减少了工作的盲目性。
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在这套设备上只要我们稍微修改一下测量平台上的夹具和装夹

方式，就可以推广到对大多数的直线运动机构来进行线性测量

及数据分析，有极大的应用及推广范围。

本系统使用了激光干涉仪测量技术，这种测量仪器属于贵

重精密仪器，是普通的企业不一定能拥有测量技术，因此，还

需要进一步的改进。在系统设计方案当中，我们铺设了一条技

术暗线，运动路线放置了光栅尺。如果没有激光干涉仪，或者

不需要测量精度非常高的情况下，就用控制器读取光栅尺的位

置数据，取代激光干涉仪测量，这一部分相关技术，是项目实

用性有待提高的一个方面。
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