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    摘  要：根据液压型挖掘机行走机构中减速机的基本结构，通过采集减速机振动信号，设计了基于Lab-
VIEW的挖掘机行走机构中减速机的故障检测系统。
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    摘  要：根据液压型挖掘机行走机构中减速机的基本结构，通过采集减速机振动信号，设计了基于 Lab-

  VIEW 的挖掘机行走机构中减速机的故障检测系统。
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引言    箱体内，对于故障的判断从外观上无法得知，由于本身

    挖掘机是近年来在土木工程施工中的使用最多的  的重量也不便于维修人员去拆卸。对减速机进行振动

工程机械，在建筑、筑路、水利、电力等工程施工作业中  信号的测量，进行故障判断，是 目前比较好、应用比较

和在军事工程作业中被广泛地使用。据统计工程施工  成熟的一种方法。

中约60a冤D的土石方量是靠挖掘机完成的。此外，挖掘  1  行走机构的主要结构u1

机更换工作装置后还可进行破碎、起重、打桩和拔桩等    液压型挖掘机的行走系统由驱动轮、支重轮、导向

作业。液压挖掘机一个作业循环包括：挖掘、回转、卸  轮、托轮、履带、张紧装置、缓冲装置、行走机构、行走架

料、返回4个过程。    ‘  等组成。
    行走动力传输线：行走动力传输路线 ：发动机——    挖掘机行走机构的减速机主要有两种 ：行星齿轮

联轴节——液压泵 （机械能转化为液压能）——主控  减速机和 RV齿轮（摆线齿轮）减速机。多数小型挖掘

制阀——中心回转接头——行走马达（液压能转化为  机采用 RV减速机。摆线齿轮减速机由行星齿轮装置

机械能）——减速机—— 驱动轮——轨链履带——实  （第一减速机部）和采用外摆线齿形的差动齿轮装置

现行走。行走系统的各零部件都安装在整体式行走架  （第二级减速机部）构成。该减速机将液压马达的高

上。液压挖掘机的履带式行走机构基本上采用两个液  速回转运动，进行减速变换成低速大扭矩运动，使轮毂
压马达驱动，从而完成行走作业。当左右两侧两个液  回转.

压马达同方向旋转时挖掘机将直线行走；若只向一侧  1.1  第一级减速机部

行走液压马达供油，并将另一侧液压马达制动，挖掘机    第一级减速机部采用行星齿轮减速，液压马达轴

会绕制动一侧的履带完成转向作业 ；若使左、右两液压  的旋转运动传动到以花键与轴联接的输入太阳齿轮

马达反向旋转，挖掘机将进行原地转向作业。    上，此时3个行星直齿轮与输入太阳齿轮啮合 ，进行减

    液压型挖掘机的行走系统支撑挖掘机的整车质量  速旋转。如图 1  所示为第一级减速机部。
并并且能够实现直线行走和行走转向作业。从传输动  — —

力线路图中可以看出，行走机构的重要性。行走系统    收稿日期：2009·11.08

相当于人体的双脚，当行走系统出现故障以后，它的工    作者简介：闫冰一（1972一）  ，女，河南郑州人，讲师，硕士，主

作会因此停滞不前。行走机构中，减速器是在封闭的  要从事机电一体化的教学和科研工作。
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    图1  第一级减速机部

1.2  第二级减速机部

    行星直齿轮 （3  个）  分别 以花键相连于各 自的曲

轴，从第一减速部机向第二减速机部传递转矩，当曲轴

旋转时，则其偏心体部分 A和 B，一边 自转一边进行着

偏心运动（公转运动）  。这样由偏心体 A和 B，以及在

偏心体 A和 B上装着的滚针轴承的作用，只将偏心体

A和 B的偏心运动传给 RV摆线齿轮 A和 B。这样，

RV摆线齿轮 A和 B与行星齿轮、曲轴以相同方向相

同转速 ，进行着偏心运动。RV摆线齿轮 A和 B的偏

心运动，使齿数为 ZR的 RV摆线齿轮 A和 B的齿面

和其啮合的 ZP个针齿边滚动边依次改变啮和位置。

如图2所示为第二级减速机部。

    图2  第二级减速机部

2  振动检测在行走机构 上的应用

    在实际诊断应用 中，振 动诊断在旋转机械 的故障

诊 断中应用非常广泛 ，可在旋转件的水平方向、垂直方

向、轴线方 向进行 3个互相 垂直 的方向安装传感器进

行振动检测。振动 诊断检 测测量 的幅值参数 分为位

移 、速度 、加速度 3种 。从位移 、速度 、加速度的关系：

    0 2  ∞∥  2  ∞2  s

式 中 ：  口为加速 度 ；  ∞为简谐 振动 的频率 ；  t，为速度 ，s
    r'1

为位移心1  。

    可见 ，一般 随着信号 频率 ∞的提高 ，加速度和速

度 的测定灵敏度相对较高。在实际应用中依次选用位

移 、速度 、加速度作 为测 量参量 ，通常可按频带选定测

量参量 ，频带 与 测量 参 量 的 关 系如 下：位 移 ：0～100

Hz；速度 ：10  ～1000 Hz；加速度 ：1000 Hz以上。

    对振动检测最重要 的要求之一 ，就是能够在足够

宽 的频率范 围内测量所有 主要频率分量的全部信息 ，

包括不平衡 、不对 中、滚动体损坏 、齿 轮啮合等有关 的

频率成分 。为了检测装置是否存在故 障，高频信 息是

重中之重 ，因此 ，测量加速度值的变化及其频率分析是

故障分析诊断的重要手段 。加速度冲击力的异常 ，一

般是轴承和齿轮的故障锁引起的振动。行走机构中减

速器多为齿轮轴承部件 ，属于旋转设备范畴。所以用

加速度测量振动信号是可以的。对于高频振动信号 ，

对于方向不敏感 ，一般需要一个方向进行测量即可 。̈ 1

    根据行走机构中减速机的结构和工作原理 以及检

测振动原理检测振动信号进行故障判断是可行 的。

3  行走机构振动检测系统的设计

    振动检测系统主要包括振动传感器、信号调理 、采

集卡等 。诊断系统软件环境 ：采 用 WindowXP中文操

作系统 、LabVIEw8.6开发平台。振动检测硬件系统 的

组成如图3所示。
  —— —— —— —— r——————.] 一
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    图3  振动检测硬件系统

    LabVIEW 虚拟仪器应用软件设 计本系统采用 了

结构化和模块化 的编程思想 。利用 Lab  VIEW 的图形

化的软件平 台实现对行走机构振动信号的采集 、滤波 、

显示与分析 ，并且实现 与数据库 Access的连接 ，对 测

试数据进行实时存储的方法与访问。本系统软件总体

上包括数据采集滤波 、时域分析 、频域分析 、数据存储 、

诊断结果等模块。数据采集模块主要是由 DAQ完成 。

如图 4所示为程序设计前面板 ，图 5所示 为程序设 计

后面板。

  图4  程序设计前面板

图5  程序设计后面板



    由于现在液压挖掘机的型号及其结构更新换代特

别的快，行走机构振动诊断测试具体系统，应依据液压

挖掘机行走机构的具体构造进行调整。同时应注意振

动传感器的安装位置，测量点尽量靠近所测对象的最

近位置，而且是故障敏感区域，以减少振动信号在传递
过程中印章环节造成的能量衰减和噪声的增加。通过

程序对不同部位不同频率信号进行处理和分析，并通

过显示器显示出故障频率等信息。
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    摘  要：对通径6的数字伺服阀的性能进行研究。首先阐明2D数字伺服阀的工作原理，其次分析其内
泄漏的原因并进行理论分析。2D数字伺服阀为利用阀芯的双运动自由度原理设计而成的导控型阀，由于其

采用的是螺旋伺服机构，使得两个自由度互不干扰，十分巧妙地实现了两级阀的功能。最后对其进行试验研

究，实验结果和与国外阀的性能比较均表明2D数字伺服阀具有良好的动态性能，并且其内泄漏量很小。
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    摘  要：对通径 6的数 字伺服 阀的性能进行研究。首先阐明 2D数字伺服 阀的工作原理 ，其 次分析其 内
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    本文研 究的 2D数字伺服 阀的结 构如图 1  所示。
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阀体采用圆柱滑阀，阀芯具有旋转运动 自由度 和滑动  l2.螺纹孔  13.0形圈  14.挡板  15.螺钉  l6.阀套  17.阀芯

自由度，阀右腔与人口压力（系统压力）相通，其面积    图1 2D数字伺服阀示意图
为左腔的一半 ；左腔 的压力 由开设 在阀芯左端台肩上

的一对高 、低压孔和开设于阀体孔 左端的螺旋槽相交    收稿日期：20lo.01.2l

的两个微小 弓形面积 串联 的液压阻力半桥控制。    基金项目：国家自然科学基金资助项目（50675204）  ；浙江省

    步进电机通过螺旋传动机构驱动 阀芯在一定的范    自然科学基金资助项（D1080667）。

围内正 、反向转动。当步进电机驱动阀芯正向转动时 ， I乍者简介：王国良（1984一）  ，男，浙江宁海人，硕士研究生，主

高压孔与螺旋槽之间形成 的拱形面积增大 ，低压孔与    要从事电液控制系统的研究工作。


