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[bookmark: _Toc15298][bookmark: _Toc31689]摘要
现如今人们生活节奏快，工作压力大，下班回家都不愿意下厨，但出去吃饭不是太贵就是卫生不合格。本文对这一问题设计一款家用的自动炒菜机，用CAD对自动炒菜机关键机构的结构进行设计，并实现关键机构功能，最后并对各部件进行组装达到整个自动炒菜机功能的目的。采用单片机实现对各个关键机构以及整个自动炒菜机的控制。
自动炒菜机的设计解决了人们不愿烧饭和不会烧饭人们吃饭的问题，让人们在家也能吃到美味的饭菜。
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[bookmark: _Toc6522]Abstract
Now people who’s living pace is fast with high work pressure, they go home from work is not willing to cook, but go out to eat is not too expensive is not qualified health. This paper on this issue designed a household automatic cooking machine, with CAD to the automatic cooking machine key institutions of structure design, and achieve the function of the key institutions, finally and of the components for assembly to achieve the automatic cooking machine function. The MCU of key institutions and the various automatic frying machine control.
Automatic cooking machine design to solve the problem of people who are unwilling to cooking and not cooking people to eat, so that people can eat delicious meals at home
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[bookmark: _Toc7335]1 绪论
[bookmark: _Toc20932]1.1课题的目的
 现在老百姓的生活档次提高了，所以现在大家更加关注生活的享受。第一，百姓们希望日常的家务事不要那么多，能够拥有足够的精力去做一些自己想做的事情，使自己的业余生活能够更加的有意义；第二就是，百姓们对所住的地方变的更加的关心，使人们自己更加注重养生。另外，现在社会发展的比较快，这样人们就不可能有更多的时间去做一些家务。条件变的越来越好，人们就对吃饭更加的讲究，人们希望既不要做太多的家务又能够生活过的越来越好。现在的生活水平变动越来越好，人们对自己的身体的将抗状况更加的关注，人们越来越注重养生，使自己的生活变的更加的有品位[1]。
现在社会的科技水平越来越高，有一些机器人的出现，帮助人们完成了一些日常的家务，现在有全自动洗衣机，他只要把衣服放进去，然后可以一键洗完，大大的减少了人工量。所以，从现在的科技看来，以后会有越来越多的自动化的出现帮助人们完成日常的家务，减轻人们的负担。从上面的现实来看，可以研究出一种机器人，可以能够自己炒菜来节约人们的时间。使人们下班之后可以不用去外面的小摊贩上买吃的，使自己的饮食更加的卫生，还能够减少人们的负担，使自己的生活节奏变快，还能更加的有意义，生活更加方便快捷。
[bookmark: _Toc24064]1.2 课题意义
现在的上班族迫于现在生活的工作压力，生活节奏相当的快，都习惯在外面的大排档吃饭，有的人们是因为不会烧饭，就会逐渐喜欢上叫外卖，或者去买那些速食产品，这些食品没有任何的营养，而且长时间去吃这些垃圾食品，还会对自己的圣体健康带来隐患。还有的人就是去吃餐馆，这样就会给自己带来额外的一比经济开销，面对这么大一比的开销，那样天天去餐馆也就不是一个办法。对面这一方面，还刻意的去做了有关的调查，由于各种原因，结果发现绝大多数的人还是不想出去吃饭，那么这些不想出去吃饭的人就想能够有一种机器来够自动完成炒菜，在家不用劳动也能吃的很舒服，让人们的业余生活也变的很轻松[2]。

在炒菜的过程中，最让人比较头疼的就是炒菜时散发出来的烟，虽然现在有千千万万的油烟机，这些油烟如果比较多的话，会直接的影响人的心情和健康。之前在做愿意在家吃饭还是出去吃饭的调查时，顺便调查了油烟的情况，由调查可以看出，人们还是比较讨厌炒菜的时候散发出来的油烟，尽管你用的是最好的油烟机，也会散发出来油烟，只是在某种程度上去除了一些油烟。每个家庭中，炒菜的油烟一直困扰着大家，尽管有
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各式各样的抽油烟机，但是，根据问卷调研，85%的人通过自己的亲身体会得出的结论是不论高档次或低档次的油烟机都存在一定的缺陷，都无法避免油烟扩散，最多可以减少一些扩散的程度，但还是会使家中渐渐的被油烟所污染，影响家庭环境健康与美观。他们很期望可以有一款可以做到将家中的油烟扩散减到很小的炒菜机。
身体是革命的本钱，要是没有好的身体，就什么都干不了。然而平时所吃的东西身体有很大的影响。现在的社会文明程度已经比原来提高了许多，所以现在的人对饮食既要解决温饱也要追求品味[3]。不然，身体肯定就会有透支，现在的中国温饱问题已经得到解决，然而追求品味还有待要改善，因为那样对饭菜的要求比较高，既要求饭菜的种类多，也要求饭菜的口味好，最重要的是说吃的饭菜相对干净卫生，那么对烧菜的人的要求就会比较高，必须有好的手艺和相关的知识。那样炒菜机器人的发明既能使人们工作后的生活比较悠闲，还能不用动手吃到健康美味的中式菜肴。
[bookmark: _Toc13057]1.3国内外有关技术的状况和发展趋势
如今的机械化水平在不断的提高，当然，在饮食这个方面人们的要求也是越来越高，已经在我国是一个支柱性的发展，现在也有很多的自动生产食物的机器不断涌现。然而无论是国内还是在国外没有能自动生产出中国式的菜肴，不管你是在家里面还是在外面的餐馆吃饭，中国式的饭菜大多数还是靠人们亲自动手完成。在制作中国式的饭菜的机械科技至今还没有突破[4]。现在在卖的炒菜机基本上都是半自动成品，而且他们他们烧制的菜也是比较少的。目前这种情况的出现是因为创造这方面的人员对炒菜的技术没有足够的了解，以至于不能够突破这些方面的难点，所以还需要经验丰富的厨师提供参考，这样才能制造出一种全新的产品。
现在，很多的西方国家有他们专门的生产食物的机械，像经常吃的汉堡包，炸鸡等快餐。然而在我国也有很多制造食物的器件，不过大多数都是一些辅助性的机器，比如日常用的电磁炉，电饭锅，面包烤箱等；不过以上所提到的这些机器都不能制作中式饭菜。在如今厨房里面，所用的机械很多都是半制动成品，仅仅能玩成一部分的任务，很多的事情仍然要自己亲手制作。
中式饭菜和西式饭菜有很大的区别，然而在国外，全自动机械很是受欢迎，人们可以不用自己动手就可以吃到自己想吃的饮食，在国内，由于技术的匮乏，我国还没有那种全自动的机械能够完成中式菜肴的制作，所以相信如果我国有这种产品的出现，一定会很受欢迎，然而本次的设计就是设计出像这种能够全自动的机器烧制出中国风情的饮食。
[bookmark: _Toc4500]1.4对课题所涉及的任务要求及实现预期目标的可行性分析 
最开始要解决的就是炒菜机的功能，设计出来的炒菜机它能做哪些菜，像番茄炒鸡蛋，炒豆芽，宫保鸡丁等等一些家常菜。
本炒菜具体能炒什么菜还有就是能炒几种菜，因为本课题设计的炒菜机是适用于家庭用的，一般能满足家里面几口人吃的量就行了。炒菜机的大小大略是长四十公分，高十公分，大约有5升的容量。
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炒菜的自动化程度：本设计的主要控制主要是用单片机实施的，首先要做的是把已经准备好的食物放到菜盒里面，还有就是要有足够多的调料供本次炒菜使用，根据所炒的菜把程序输进去，然后通电就可以自动炒菜了，在炒菜的过程中不需要再有人们操作了。
炒出菜的味道：口味可能是大家对于本设计最关心的问题，因为所输入的指令都是由经验相对丰富的厨师现场录下来的，还有就是各样的辅料都比较充足，其余的条件和人工操作都是一样的，按道理来说炒出来的菜应该是符合大家的口味的，不过在设计的过程中，零件什么的还有客观上的误差（菜的硬度问题，调料的差别）的误差可能会导致菜的口味有变化[6]。不过放心的是，所输入的程序是由人们自身口味定的，所以炒出来的菜会符合绝大多数人的口味的。
加热：本设计的加热部分是通过技术已经娴熟的加热盘加热，只要在设计里面加一个就行了。好处：这样使炒菜机的结够清晰，而且控制火候也比较容易，调节电压的大小就能控制火候的大小。
锅体：采用材料不锈钢。优点：容易清洗，还能盛放液体类食物。
加料体：加料的环节也直接影响菜的口味，辅助食料大致可以分为三个种类，第一个是液体油类，第二种就是粉末状的比如盐，鸡精，淀粉等等，第三种是固体类的比如桂皮，辣椒等等。这三种类型的辅助料都是通过加料装备来实行加料的。把加调料的地方和放调料的地方用转体分开方便加调料，转体上面有一个小口子，当转体运动到存放配料的地方时，配料就进入转体上面的那个小口，然后在运动到出料的地方时，调料进入锅中，完成加料的动作。而所加的量是有旋转圈数决定。旋转是动力源是由电机提供[7]。
加菜：要炒制出来一个菜要很多食品来做。举个简单的类子，比如韭菜炒鸡蛋，就要韭菜，蛋，油，盐等材料。在炒菜机中有专门放材料的3个盒体，一个稍微大的放主食料，俩个小的放辅助食料。菜盒是通过翻转来放食料的。也是用步进电机控制。
翻炒：这是炒菜机的关键机构，用搅拌机构来换人工操作。搅拌机构可以上下移动，也可旋转，旋转是由步进电机控制，而上下运动是通过齿轮解决的。
部件结构：使炒菜机的热源安装在锅中间一点下面一点，这和市场上普通的炒菜机没有什么俩样。在设计的过程中，把菜盒和调料盒安装在同一个平台上，那样可以控制步进电机的旋转带动盒体的旋转然后加辅助的调料加入锅中。
炒菜：炒菜机的控制部分是用单片机控制步动电机来实现的，把一整个的炒菜动作形成一定的顺序，用个人的计算机来识别，然后被单片机读出，然后来实现控制。
控制代码的生成：所谓的控制代码就是记下有一定经验的厨师他们在炒菜过程中的动作，因为各个动作都有手动的按键，然后根据厨师记录下的炒菜步骤来形成代码，然后炒菜机器人就可以有序的完成炒菜的动作。在这个时候，单片机记录下整个过程和所记下的数据形成相应的代码，这样的代码有很强的实用性，可以共享，是人们的生活变的更加的有品位。

加调料：调料的加法和用量直接影响了菜的口味，所以一定要加料这个步骤完成好。所以，各加料器的都必须在指定的地方，要贴上标签使人们不混淆，还有就是要使加料机器能够正常的运转，可行性高。
 (
4
)
人际交换条件：因为本设计的初衷就是减轻人们的负担，所以对操作尽量的简单化，通用易上手。
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[bookmark: _Toc15623]2自动炒菜机总体方案的拟定
炒菜机整体工作运转是加热盘提供热量，当锅体的热量到达一定的程度时，电机旋转带动加料器加辅料，之后带动菜盒的转动加主菜，最后由炒菜步进电机带动整个传动机构玩成炒菜。因为影响菜的口味的因素有很多，比如菜的硬度,菜的均匀程度等;还有还要掌握正确的炒菜方法。炒菜的长短，火候大小还有筛选食料的质量，那样才能确保菜的口味良好，那么对炒菜机的结构要求比较高[8]。
辅料的种类比较多，本设计采用8个加料装置对辅料种类进行分类，同样的菜盒采用3个。用支架将加料器和菜盒连接起来置于锅体的上方，锅体置于支架的下方，加热器置于锅底。自动炒菜机包含3个菜盒、8个加料器、一跟主轴、一个搅拌器、一个锅体及电热盘。其结构如图2-1所示：

图2-1 炒菜机的结构分布图
[bookmark: _Toc358845486][bookmark: _Toc358845655][bookmark: _Toc1374]2.1加菜部分
主要的机构就是就是把调味的材料放在小的菜盒里面，把主菜放在大的菜盒里面。
然后自动化加菜就是控制步进电机带动菜盒的翻转然后完成加菜这些动作。
[bookmark: _Toc358845656][bookmark: _Toc358845487][bookmark: _Toc11190]2.2加调料部分

把加调料的地方和放调料的地方用转体分开方便加调料，转体上面有一个小口子，当转体运动到存放配料的地方时，配料就进入转体上面的那个小口，然后在运动到出料的地方时，调料进入锅中，完成加料的动作。
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[bookmark: _Toc358845657][bookmark: _Toc358845488][bookmark: _Toc23624]2.3锅体部分
[bookmark: _Toc358845489][bookmark: _Toc358845658]锅体的材料是用不锈钢制作而成的。锅体主要是与炒菜机的外表面相连，那样比较容易拆卸，下面是和炒菜机的加热盘连接，那样可以直接对锅体进行加热，然后把热量传递给食料。这样的加热效果好，比较快和微波炉的加热源里是一样的。
[bookmark: _Toc15026]2.4搅拌装置

[bookmark: _Toc358845490][bookmark: _Toc358845659]搅拌机构结构比较清晰，在搅拌器的上面是用齿轮实施上下，然后搅拌器的下面是控制步进电机实施旋转。
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[bookmark: _Toc32318]3自动炒菜机机械结构设计
这次的课题研究的是家庭自动炒菜机，运用于家庭炒菜，所以炒菜机的体积不能太大，并且内部的运转要求高，所以自动炒菜机的步进电机要选用小型号的。还有就是自动炒菜机的用于家庭，所以制作成本要低，而且还要能够精确的控制。而在本设计中紧需要通过控制步进电机就基本能完成炒菜这些基本的动作[9]。
[bookmark: _Toc18861][bookmark: _Toc358845660][bookmark: _Toc358845491]3.1电机的选择
由于传动机构所需的额定功率为0.25kw,而需要输出的最高转速为640r/min，又由于是家用炒菜机，所以关键机构比较小，所以能够满足的步进电动机有三个如表3-1：
表3-1  电动机的型号和技术参数及传动比
	方案
	电动机型号
	额定
功率P/mW
	堵转扭矩
N·cm
	最高转速
r/min
	效率（%）
	电动机重量（g）
	功率因数

	1
	28BYJ48
	50
	80
	150
	84
	45
	0.85

	2
	39BYGH361
	300
	150
	260
	82
	180
	0.86

	3
	39BYGH362
	80
	120
	500
	79
	150
	0.79



[bookmark: _Toc19928]3.1.1加调料器电机
加料器的结构如图3-1所示：

图3-1 加料器结构图


由所学知识可知主轴的旋转速度在 130转/分，扭矩由摩擦力组成，因为加料器旋转部件相对小点，那么扭矩应该在7~9N·cm。那么综合考虑以上的因素，选择28BYJ48电机。
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[bookmark: _Toc358845492][bookmark: _Toc358845661][bookmark: _Toc21470]3.1.2主轴电机
主轴旋转部分如图3-2所示：

图3-2 主轴旋转部分

主轴上方物料最重为3kg、即30N。通过查询资料得出球轴曾效率为0.88。故摩擦损耗为0.01，故摩擦力。由于平均半径为25cm。


故要求电机转矩为。由于要求旋转要有足够的加速度。想象主要转的地方是圆柱，所以带入算得转矩为12.9N·cm。当主轴旋转速度到一定的值时，就能把食物甩出锅外，所以旋转速度不能超过65r/min。
综合所有要解决的问题，故选择步进电机39BYGH361。
[bookmark: _Toc358845662][bookmark: _Toc358845493][bookmark: _Toc30826]3.1.3搅拌器升降电机
炒菜机搅拌机器升降机构如图3-3所示：

图3-3 搅拌器上下调节结构


根据需要算出搅拌器底下的质量为0.5千克左右。由所学的课本知识可知不是特别精确的机器齿轮运转时，齿数不应小于11。由于尺寸的问题，本设计先选齿数13，模数先选为1则齿轮半径为r=6mm。则所需扭矩为T=0.6cm·4=2.4N·cm。综上，选择28BYJ48型步进电动机。设计师需要完成
 (
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8秒行走14厘米的往返距离。由于动力源运转到最快的时候,，所以满足设计需求。
[bookmark: _Toc358845494][bookmark: _Toc358845663][bookmark: _Toc23644]3.1.4搅拌器旋转电机选择
搅拌器旋转机构如图3-4所示：

图3-4 搅拌器旋转装置


因为翻炒的食物的种类不同。那么选择那种需要最大的力转矩的食物作为设计才能考，还有这样，才能适合所有菜的品种。估算这种情况所需的力转矩为。运转速度是50r/min就行。
综合以上的所有因素，所以选用电机39BYGH361。
[bookmark: _Toc358845495][bookmark: _Toc358845664][bookmark: _Toc7031]3.1.5菜盒翻转的电机
菜盒翻转机构如图3-5所示：

图3-5 菜盒翻转装置

当菜盒装满液体时，菜盒也就重1kg，菜盒的翻转所需要的电机的力矩较小，因为它始终处于平衡的状态，所以选用步进电机28BYJ48[10]。

[bookmark: _Toc358845665][bookmark: _Toc358845496][bookmark: _Toc15932]3.2关键机构工作原理
[bookmark: _Toc358845666][bookmark: _Toc358845497][bookmark: _Toc4830]3.2.1加调料部分


 (
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通过小型步进电动机控制带有盲孔的转体，通过盲孔在储料箱和出料口的不断交换，达到加料的目的[11]。加料数等于旋转圈数和盲孔体积的乘积。通过控制步进电动机的旋转圈数，可以控制调料的量，其结构如图3-6所示：


其中调料分三种：第一个是液体油类，第二种就是粉末状的比如盐，鸡精，淀粉等等，第三种是固体类的比如桂皮，辣椒等等，因为这三种加料的原理都是步进电机带动旋转来进行加料。那么摆放调料装置摆放在指定地方，不能够随意互换。
[bookmark: _Toc358845667][bookmark: _Toc358845498][bookmark: _Toc1689]3.2.2加菜部分
一道菜里面有很多的菜料，所以在设计中要3个菜盒来盛放食物，其中一个为主，一个为辅，结构如图3-7所示：


[bookmark: _Toc358845499][bookmark: _Toc358845668]自动化加菜就是控制步进电机带动菜盒的翻转然后完成加菜这些动作。菜盒的材料应该选用不锈钢。通过U型口直接和步进电动机相连。特点就是简单可靠、稳定性好、易于控制。
[bookmark: _Toc7474]3.2.3翻炒部分
因为炒菜的加热部分是用的铜丝圈，所以锅的底部加热均匀使食物与锅体不相连，连旋转体的材料和锅体相同。它的旋转机构和步进电机相连，这种机构简便，如图3-8所示：

因为搅拌机构在炒菜是在锅里面运动，所以这个机构是在锅的内部，当菜出锅或洗刷锅具的时候，翻炒机构不应该在锅内。那么用齿轮条副玩成升降解决上面出现的问题。
[bookmark: _Toc358845500][bookmark: _Toc358845669][bookmark: _Toc28664]3.2.4锅体加热部分
因为本设计是用的加热盘加热，这样可以很好的控制温度，并且这种加热的效果比较好，而且效率比较高，锅体结构如图3-9所示：



[bookmark: _Toc358845670][bookmark: _Toc358845501][bookmark: _Toc12322]3.2.5各功能串联结点
本设计的主要结构是用可转的主轴框架吧加料机构，菜盒搅拌机构形成一个整体。如图3-10所示：



本设计的所有动力的来源都是来自于步进电机，通过步进电机所有的机构都能够协调的运动。
 (
11
)
[bookmark: _Toc8821][bookmark: _Toc358845502][bookmark: _Toc358845671][bookmark: _Toc4514]3.3 炒菜传动结构设计
[bookmark: _Toc358845503][bookmark: _Toc358845672][bookmark: _Toc25822]3.3.1传动机构组成
总体结构主要由下面几个装置构成：
电动机①：选用Y80M2三相异步电动机[11]。
减速机构②：主要通过齿轮箱和皮带轮的装置进行减速。
加压装置③：由加压支柱、滑道、滑块、杠杆、炒盖组成。
炒菜④：炒菜外径为250mm。
[bookmark: _Toc24901][bookmark: _Toc358845673][bookmark: _Toc358845504][bookmark: _Toc10980]3.3.2传动机构的原理
本设计的传动部分的动力源是步进电机，它的传动机构如图所示，步进电机带动着皮带的转动，然后通过装置4减速后带动后带动曲柄的转动，到最后带动炒菜机构的转动实现炒菜，因为炒菜机构不停的转动，也贴着锅底所以能实现翻炒和搓炒的效果，其传动路线如图3-11所示：

图3-11炒菜机的传动路线                                                   
1-电机 2-皮带轮 3-高速轴 4-锥齿轮 5-主轴 6-转臂轴 7-炒菜
[bookmark: _Toc25814]3.3.3运行机构参数的确定
[bookmark: _Toc23890][bookmark: _Toc358845675][bookmark: _Toc358845506]1、加压
 加压的初步估算以小时加压6次，总共炒差不多三四十千克的量计算，那么它的中心距L=120mm。
[bookmark: _Toc28794][bookmark: _Toc358845676][bookmark: _Toc358845507]2、减速机构
所需转速n=168r/min

[bookmark: _Toc28343][bookmark: _Toc358845677][bookmark: _Toc358845508]所需功率P2=0.24Kw
 (
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3、炒盘
外表长度为47.8cm,内部是12条支杆。炒盘倾斜度6°。
[bookmark: _Toc358845678][bookmark: _Toc3410][bookmark: _Toc358845509]4、炒菜
 炒菜外径为D=250mm。
[bookmark: _Toc25665][bookmark: _Toc358845679][bookmark: _Toc358845510][bookmark: _Toc29024]3.3.4 传动电动机的选择
传动机构的设计必须严格对待，因为这是整个炒菜机的最关键的部分，传动机构的动力源只有步进电机才能够满足设计要求，查询资料符合条件的是Y80M2三相异步电动机，它的性能如表3-2所示：


表3-2  电动机的型号
	电动机型号
	额定功率
	输出转速
	质量

	Y80M2
	0.25kW
	640r/min
	16kg


[bookmark: _Toc358845511][bookmark: _Toc2850][bookmark: _Toc358845680][bookmark: _Toc16718]3.3.5 传动机构分析和参数的计算
1、传动机构的整体的传动比的计算
 分配各级传动比时应考虑的问题：
（1） 因为整个传动机构的传动部分比较多，所以所有的传动比都应该有一定的范围，不能太大，能够确保机构运转正常。
（2） 所有的传动机构有一定的适应度，如果各个机构都运转不协调，那么整个的传动机构就会有很大的影响，是整个设计不能工作的非常的顺利。
（3）传动机构的长宽高应尽量小，质量要小。
（4）现在很多的变速装置就是齿轮箱，为了能够使大的齿轮能够减少阻力，应该使小的齿轮与大齿轮差不多大，这样大齿轮就能够涂抹到润滑油，这样能够使机器能够更长时间的运行。
（5）整个的传动机构中的小部件应该尽量不要接触，这样可以避免部件的损坏，从而可以降低机器运行过程中潜在的威胁。从上面所有的问题中应该考虑到现实整机器运行的环境，还有实际装卸机器的问题。考虑以上种种问题，应该结合实际和所学的知识来计算各个的传动比。
  电动机运转速度不小于640rad/min，但是符合条件的是60rad/min,因此全个的传动比为：

                    
V带传动比常用围是 i =2~5，
圆锥齿轮传动比的范围是 i=2~3， 
炒菜机的传动分配：


第一级V带传动比   
 (
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第二级齿轮传动传动比
所有轴的运转速度是：

                  

              
2、各轴输出功率的计算



机械效率分布如下：V带传动；滚动轴承；圆锥齿轮传动。本设计所有输入的功率如果以额定的功率算是：

                     

                      

            
[bookmark: _Toc17501]3、各轴转矩的计算

              

             

             
[bookmark: _Toc358845683][bookmark: _Toc358845514][bookmark: _Toc30798][bookmark: _Toc17106]3.4主要零件的选择和设计
[bookmark: _Toc358845515][bookmark: _Toc18764][bookmark: _Toc358845684][bookmark: _Toc13454]3.4.1 皮带轮的设计
在整个传动机构中，能够得到皮带传动的传动比是3.7，这是传动比下的运动速度是比较大的，带来安全上面的问题，在这种情况下，应该采用带传动，应为带传动的稳定性能比较高，而且带传动的造价比较低[15]。在传动的时候要考虑的就是阻力问题，v带传动的结构比较稳定而且它的传动相对较大，还有的就是现在的v带传送技术已经很成熟，可以大规模的生产。所以在本次设计中采用v带传送。
[bookmark: _Toc358845516][bookmark: _Toc27794][bookmark: _Toc358845685]1、确定计算功率
在学过的课程中可以查出KA=1.1，


[bookmark: _Toc358845517][bookmark: _Toc358845686][bookmark: _Toc27117]2、选取带型



 V带也分很很多种，它的宽窄程度对它的性能有很大的影响，窄的所能够承载的压力会变大许多 ，在这次设计中，选择窄的皮带，因为，小的运转速度,,所以，用SPZ型V带。
3、带轮基准直径的计算



 要满足以上设计的需求，应该满足,那么从动轮基准直径,按公式普通V


以上内容仅为本文档的试下载部分，为可阅读页数的一半内容。如要下载或阅读全文，请访问：https://d.book118.com/546013100005010042
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