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前　　言

　　本标准按照ＧＢ／Ｔ１．１—２００９给出的规则起草。

本标准代替ＧＢ／Ｔ１００８９—１９８８《圆柱蜗杆、蜗轮精度》。

本标准与ＧＢ／Ｔ１００８９—１９８８相比，主要变化如下：

———增加了标准的前言；

———修改了标准的适用范围（见第１章，１９８８年版的第１章）；

———删除了对ＧＢ／Ｔ１８００、ＧＢ／Ｔ１００８６和ＧＢ／Ｔ１００８７的引用，增加引用了ＧＢ／Ｔ３３７４．２（见第

２章，１９８８年版的第２章）；

———修改了蜗杆蜗轮轮齿尺寸参数偏差的术语定义和代号，其中删除了蜗杆一转螺旋线偏差、蜗杆

轴向齿距累积偏差、蜗轮犽个齿距累积偏差、蜗轮径向综合偏差、齿厚偏差、蜗杆副的中心距

偏差、蜗杆副的中间平面偏移、蜗杆副的轴交角偏差及蜗杆副的侧隙的术语定义和代号，增加

了相邻齿距偏差的术语定义和代号（见第３章，１９８８年版的第３章）；

———增加了“符号”一章（见第４章）；

———修改了有关精度制的构成等的要求，其中删除了有关公差组的规定（见第５章，１９８８年版的第

４章）；

———删除了关于齿坯的要求（１９８８年版的第５章）；

———修改了偏差允许值的计算公式（见第６章，１９８８年版的附录Ａ）；

———增加了“检验规则”一章（见第７章）；

———修改了偏差允许值表格中的参数分段及数值（见第８章，１９８８年版的第６章）；

———删除了蜗杆副的中心距偏差、蜗杆副的中间平面偏移、蜗杆副的轴交角偏差及蜗杆副的侧隙的

要求（见１９８８年版的第７章、第８章）；

———删除了其他说明和图样标注的要求（见１９８８年版的第９章、第１０章）。

请注意本文件的某些内容可能涉及专利。本文件的发布机构不承担识别这些专利的责任。

本标准由全国齿轮标准化技术委员会（ＳＡＣ／ＴＣ５２）提出并归口。

本标准起草单位：重庆机床（集团）有限责任公司、郑州机械研究所有限公司、北京工业大学。

本标准主要起草人：李先广、李毅、喻可斌、张元国、石照耀、张良、隆林、李明玉、谢小卿、李武、

黄光荣、王志刚、陆军。

本标准所代替标准的历次版本发布情况为：

———ＧＢ／Ｔ１００８９—１９８８。
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圆柱蜗杆、蜗轮精度

１　范围

本标准规定了圆柱蜗杆蜗轮传动机构的精度。

本标准适用于轴交角!＝９０°，最大模数犿＝４０ｍｍ及最大分度圆直径犱＝２５００ｍｍ的圆柱蜗杆
蜗轮传动机构。最大分度圆直径犱＞２５００ｍｍ的圆柱蜗杆蜗轮传动机构可参照本标准使用。

２　规范性引用文件

下列文件对于本文件的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件，仅注日期的版本适用于本文

件。凡是不注日期的引用文件，其最新版本（包括所有的修改单）适用于本文件。

ＧＢ／Ｔ３３７４．２　齿轮术语和定义　第２部分：蜗轮几何学定义

３　术语和定义

ＧＢ／Ｔ３３７４．２界定的以及下列术语和定义适用于本文件。

３．１　蜗杆偏差

３．１．１

齿廓总偏差　狋狅狋犪犾狆狉狅犳犻犾犲犱犲狏犻犪狋犻狅狀

犉α１

在轴向截面的计值范围犔α１（齿廓的工作范围）内，包容实际齿廓迹线的两条设计齿廓迹线间的轴

向距离。示例见图１。

图１　犣犆蜗杆轴向截面内的齿廓总偏差犉α１

在齿廓检验图中（见图２），齿廓总偏差犉α１为两个设计齿廓迹线之间的距离（垂直于设计齿廓迹线

测量）。

注：在图２中，设计齿廓和蜗杆的齿面形状Ａ、Ｎ、Ｉ、Ｋ及Ｃ无关并用直线标出，实际齿廓包含在画出的范围内。

１
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图２　计值范围犔α１内的齿廓检验图

３．１．２

齿廓形状偏差　狆狉狅犳犻犾犲犳狅狉犿犱犲狏犻犪狋犻狅狀

犳ｆα１

在轴向截面的计值范围犔α１内，包容实际齿廓迹线的，与平均齿廓迹线平行的两条辅助线间的距离

（垂直于设计齿廓迹线测量，见图２）。

注：本标准没有给出齿廓形状偏差犳ｆα１的允许值。

３．１．３

齿廓倾斜偏差　狆狉狅犳犻犾犲狊犾狅狆犲犱犲狏犻犪狋犻狅狀

犳Ｈα１

在轴向截面的计值范围犔α１内，与平均齿廓迹线相交的两条平行于设计齿廓迹线的辅助线间的距

离（见图２）。

注：本标准没有给出齿廓倾斜偏差犳Ｈα１的允许值。

３．１．４

轴向齿距偏差　犪狓犻犪犾狆犻狋犮犺犱犲狏犻犪狋犻狅狀

犳ｐｘ

在蜗杆轴向截面内实际齿距和公称齿距之差。

３．１．５

相邻轴向齿距偏差　犪犱犼犪犮犲狀狋犪狓犻犪犾狆犻狋犮犺犱犲狏犻犪狋犻狅狀

犳ｕｘ

在蜗杆轴向截面内两相邻齿距之差。

３．１．６

径向跳动偏差　狉犪犱犻犪犾狉狌狀狅狌狋犱犲狏犻犪狋犻狅狀

犉ｒ１

在蜗杆任意一转范围内，测头在齿槽内与齿高中部的齿面双面接触，其测头相对于蜗杆主导轴线的

径向最大变动量。

注：径向跳动偏差是由蜗杆轮齿中点圆柱面的轴线和蜗杆轴承位置决定的蜗杆主导轴线之间的距离和交叉角度造

成的。

３．１．７

导程偏差　犾犲犪犱犱犲狏犻犪狋犻狅狀

犉ｐｚ

蜗杆导程的实际尺寸和公称尺寸之差。
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３．２　蜗轮偏差

３．２．１

单个齿距偏差　狊犻狀犵犾犲狆犻狋犮犺犱犲狏犻犪狋犻狅狀

犳ｐ２

在蜗轮分度圆上，实际齿距与公称齿距之差。

用相对法测量时，公称齿距是指所有实际齿距的平均值。

注：当实际齿距大于平均值时为正偏差；当实际齿距小于平均值时为负偏差。

３．２．２

齿距累积总偏差　狋狅狋犪犾犮狌犿狌犾犪狋犻狏犲狆犻狋犮犺犱犲狏犻犪狋犻狅狀

犉ｐ２

在蜗轮分度圆上，任意两个同侧齿面间的实际弧长与公称弧长之差的最大绝对值。

３．２．３

相邻齿距偏差　犪犱犼犪犮犲狀狋狆犻狋犮犺犱犲狏犻犪狋犻狅狀

犳ｕ２

蜗轮右齿面或左齿面两个相邻齿距的实际尺寸之差。

３．２．４

齿廓总偏差　狋狅狋犪犾狆狉狅犳犻犾犲犱犲狏犻犪狋犻狅狀

犉α２

在轮齿给定截面的计值范围内，包容实际齿廓迹线的两条设计齿廓迹线间的距离。

３．２．５

径向跳动偏差　狉犪犱犻犪犾狉狌狀狅狌狋犱犲狏犻犪狋犻狅狀

犉ｒ２

在蜗轮一转范围内，测头在靠近中间平面的齿槽内与齿高中部的齿面双面接触，其测头相对于蜗轮

轴线径向距离的最大变动量。

注：径向跳动偏差是由轮齿偏心以及由于右齿面和左齿面的齿距偏差而产生的齿槽宽的不均匀性和轮齿轴线相对

于主导轴线的偏移量（偏心量）造成的。

３．３　啮合偏差

３．３．１

单面啮合偏差　狊犻狀犵犾犲犳犾犪狀犽犲狀犪犵犲犿犲狀狋犱犲狏犻犪狋犻狅狀

犉′ｉ

蜗轮实际旋转位置和理论旋转位置的波动。理论旋转位置是由蜗杆的旋转确定的。当旋转方向确

定时（左侧齿面啮合或右侧齿面啮合），单面啮合偏差等于蜗轮旋转一周范围内相对于起始位置的最大

偏差之和（见图３）。

注：单面啮合偏差犉′ｉ１和犉′ｉ２是用标准蜗轮或者标准蜗杆测量得到的。如果没有标准蜗轮和标准蜗杆，则使用配对

的蜗杆蜗轮副，其单面啮合偏差为犉′ｉ１２。

图３　蜗轮旋转时单面啮合偏差犉′犻和单面一齿啮合偏差犳′犻
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３．３．２

单面一齿啮合偏差　狋狅狅狋犺狋狅狋狅狅狋犺狊犻狀犵犾犲犳犾犪狀犽犲狀犵犪犵犲犿犲狀狋犱犲狏犻犪狋犻狅狀

犳′ｉ

一个齿啮合过程中旋转位置的偏差（见图３）。

注：单面一齿啮合偏差犳′ｉ１和犳′ｉ２是用标准蜗轮或者标准蜗杆测量得到的。如果没有标准蜗轮和标准蜗杆，则使用

配对的蜗杆蜗轮副，其单面一齿啮合偏差为犳′ｉ１２。

３．３．３

蜗杆副的接触斑点　狑狅狉犿犵犲犪狉犻狀犵犲狀犵犪犵犲犿犲狀狋狆犪狋狋犲狉狀

安装好的蜗杆副中，在轻微力的制动下，蜗杆与蜗轮啮合运转后，在蜗轮齿面上分布的接触痕迹。

注：接触斑点以接触面积大小、形状和分布位置表示（见图４）。

接触面积大小按接触痕迹的百分比计算确定：

沿齿长方向———接触痕迹的长度犫″与工作长度犫′之比的百分数，即（犫″／犫′）"１００％（在确定接触痕迹长度犫″时，应扣
除超过模数值的断开部分）；

沿齿高方向———接触痕迹的平均高度犺″与工作高度犺′之比的百分数，即（犺″／犺′）"１００％。
接触形状以齿面接触痕迹总的几何形状的状态确定。

接触位置以接触痕迹离齿面啮入、啮出端或齿顶、齿根的位置确定。

图４　蜗杆副的接触斑点
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４　符号

下列符号适用于本文件。

４．１　蜗杆、蜗轮的参数（长度单位：毫米）

犪　　　中心距

犫′　　　蜗杆副接触面的工作长度

犫″　　　蜗杆副接触痕迹的长度

犱１　　　蜗杆分度圆直径

犱２　　　蜗轮分度圆直径

犺′　　　蜗杆副接触面的工作高度

犺″　　　蜗杆副接触痕迹的平均高度

犾　　　蜗杆测量长度

犿ｘ　　　蜗杆轴向模数

犿ｔ　　　蜗轮端面模数

狕１　　　蜗杆头数

狕２　　　蜗轮齿数

犔α　　　齿廓计值范围

φ　　　精度等级级间公比

!　　　轴交角

４．２　蜗杆、蜗轮的偏差（单位：微米）

犳　　　单项偏差

犳ｆα　　 齿廓形状偏差

犳ｆα１　　蜗杆齿廓形状偏差

犳ｆα２　　蜗轮齿廓形状偏差

犳Ｈα　　　齿廓倾斜偏差

犳Ｈα１　　蜗杆齿廓倾斜偏差

犳Ｈα２　　蜗轮齿廓倾斜偏差

犳′ｉ　　　单面一齿啮合偏差

犳′ｉ１　　 用标准蜗轮测量得到的单面一齿啮合偏差

犳′ｉ２　　 用标准蜗杆测量得到的单面一齿啮合偏差

犳′ｉ１２　　用配对的蜗杆副测量得到的单面一齿啮合偏差

犳ｐ　　　单个齿距偏差

犳ｐｘ　　　蜗杆轴向齿距偏差

犳ｐ２　　 蜗轮单个齿距偏差

犳ｕ　　　相邻齿距偏差

犳ｕｘ　　　蜗杆相邻轴向齿距偏差

犳ｕ２　　 蜗轮相邻齿距偏差

犉　　　总偏差

犉′ｉ　　　单面啮合偏差

犉′ｉ１　　 用标准蜗轮测量得到的单面啮合偏差

５
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犉′ｉ２　　 用标准蜗杆测量得到的单面啮合偏差

犉′ｉ１２　　用配对的蜗杆副测量得到的单面啮合偏差

犉ｐｚ　　　蜗杆导程偏差

犉ｐ２　　　蜗轮齿距累积总偏差

犉ｒ　　　径向跳动偏差

犉ｒ１　　　蜗杆径向跳动偏差

犉ｒ２　　　蜗轮径向跳动偏差

犉α　　　齿廓总偏差

犉α１　　　蜗杆齿廓总偏差

犉α２　　　蜗轮齿廓总偏差

５　精度制的构成

５．１　总则

为了满足蜗杆蜗轮传动机构的所有性能要求，如传动的平稳性、载荷分布均匀性、传递运动的准确

性以及长使用寿命，应保证蜗杆蜗轮的轮齿尺寸参数偏差以及中心距偏差和轴交角偏差在规定的允许

值范围内。

注：中心距偏差和轴交角偏差的允许值在本标准中未作规定。

５．２　轮齿尺寸参数的偏差

单项偏差犳是指蜗杆蜗轮传动机构轮齿单项尺寸参数的偏差，例如齿距偏差等。总偏差犉 包括多

个单项偏差的综合影响。蜗杆蜗轮传动机构轮齿尺寸参数偏差的定义在第３章中给出。

５．３　精度等级

本标准对蜗杆蜗轮传动机构规定了１２个精度等级；第１级的精度最高，第１２级的精度最低。

根据使用要求不同，允许选用不同精度等级的偏差组合。

蜗杆和配对蜗轮的精度等级一般取成相同，也允许取成不相同。在硬度高的钢制蜗杆和材质较软

的蜗轮组成的传动机构中，可选择比蜗轮精度等级高的蜗杆，在磨合期可使蜗轮的精度提高。例如蜗杆

可以选择８级精度，蜗轮选择９级精度。

５．４　偏差的允许值

把测量出的偏差与表１～表１２规定的数值进行比较，以评定蜗杆蜗轮的精度等级。表中的数值是

用第６章中对５级精度规定的公式乘以级间公比φ计算出来的。

两相邻精度等级的级间公比φ为：φ ＝１．４（１～９级精度）；φ＝１．６（９级精度以下）；径向跳动偏差

犉ｒ的级间公比为φ＝１．４（１～１２级精度）。

例如，计算７级精度的偏差允许值时，５级精度的未修约的计算值乘以１．４２，然后再按照５．５规定的

规则修约。

５．５　修约规则

　　表１～表１２列出的数值是用第６章的公式计算并修约后的数值。如果计算值小于１０μｍ，修约到

最接近的相差小于０．５μｍ的小数或整数，如果大于１０μｍ，修约到最接近的整数。
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６　５级精度的蜗杆蜗轮偏差允许值的计算公式

６．１　单个齿距偏差犳ｐ的计算公式：

犳ｐ＝４＋０．３１５·（犿狓＋０．２５·槡犱）

６．２　相邻齿距偏差犳ｕ的计算公式：

犳ｕ＝５＋０．４·（犿狓＋０．２５·槡犱）

６．３　导程偏差犉ｐｚ的计算公式：

犉ｐｚ＝４＋０．５·狕１＋５·
３

狕槡 １·（ｌｇ犿狓）
２

６．４　齿距累积总偏差犉ｐ２的计算公式：

犉ｐ２＝７．２５·犱２
１

５·犿狓

１

７

６．５　齿廓总偏差犉α的计算公式：

犉α＝ （犳Ｈα）
２＋（犳ｆα）槡

２

６．６　齿廓倾斜偏差犳Ｈα的计算公式：

犳Ｈα＝２．５＋０．２５·（犿狓＋３· 犿槡 狓）

６．７　齿廓形状偏差犳ｆα的计算公式：

犳ｆα＝１．５＋０．２５·（犿狓＋９· 犿槡 狓）

６．８　径向跳动偏差犉ｒ的计算公式：

犉ｒ＝１．６８＋２．１８· 犿槡 狓＋（２．３＋１．２ｌｇ犿狓）·犱
１

４

６．９　单面啮合偏差犉′ｉ的计算公式：

犉′ｉ＝５．８·犱
１

５·犿狓

１

７＋０．８·犉α

６．１０　单面一齿啮合偏差犳′ｉ的计算公式：

犳′ｉ＝０．７·（犳ｐ＋犉α）

６．１１　公式中的参数犿ｘ、犱和狕１的取值为各参数分段界限值的几何平均值；公式中犿ｘ 和犱 的单位均

为ｍｍ，偏差允许值的单位为μｍ；公式中的蜗杆头数狕１＞６时取平均数狕１＝８．５计算；公式中蜗杆蜗轮

的模数犿ｘ＝犿ｔ；计算犉α、犉′ｉ和犳′ｉ偏差允许值时应取犳Ｈα、犳ｆα、犉α和犳ｐ计算修约后的数值。

７　检验规则

７．１　径向跳动偏差

蜗轮：应测量蜗轮分度圆的齿宽中间位置。

蜗杆：一般通过间接测量齿距变动得到径向跳动偏差值。

７．２　单个齿距偏差和相邻齿距偏差

蜗轮：应测量蜗轮分度圆的齿宽中间位置。

蜗杆：在分度圆柱面测量轴向齿距偏差。多头蜗杆还要测量其他轴向截面，直到获得蜗杆所有齿的偏差。

７．３　齿距累积总偏差

蜗轮：应测量蜗轮分度圆的齿宽中间位置。

７．４　单面啮合偏差和单面一齿啮合偏差

单面啮合检验反映了蜗杆蜗轮啮合过程中的轮齿单项参数偏差对啮合过程的综合影响。蜗杆和蜗
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轮在给定的中心距内啮合，蜗杆右齿面或者左齿面始终与蜗轮配对齿面处于啮合状态，如果没有固定的

工作齿面，则必须检测右齿面和左齿面。

使用标准蜗杆蜗轮副检验单面啮合偏差犉′ｉ和单面一齿啮合偏差犳′ｉ。一般来说没有标准的蜗杆蜗

轮副，在企业中一般使用单面啮合检测仪检验配对蜗杆蜗轮副。如果企业中没有用于单面啮合检验的

单面啮合检测仪，也可检验配对蜗杆蜗轮副的接触斑点，其要求见附录Ａ。

７．５　齿廓总偏差

应在齿根圆和齿顶圆范围内测量齿廓总偏差。在蜗杆轴向截面内测量齿廓总偏差，在蜗轮中间平

面内测量齿廓总偏差。

７．６　导程偏差

在蜗杆啮合范围内的测量长度犾内测量导程偏差。测量长度可参照表１～表１２的规定。如果蜗

杆实际啮合长度小于规定的测量长度犾，蜗杆导程偏差犉ｐｚ要直接按照实际啮合长度测量。

８　轮齿尺寸参数偏差的允许值

蜗杆蜗轮轮齿尺寸参数偏差各精度等级的允许值见表１～表１２。表中的数值和蜗杆轴向模数犿ｘ、

蜗轮端面模数犿ｔ、分度圆直径犱以及蜗杆头数狕１有关。测量蜗杆偏差时要用到蜗杆分度圆直径犱１，测

量蜗轮偏差时要用到蜗轮分度圆直径犱２。

对于蜗杆副的单面啮合偏差犉′ｉ和单面一齿啮合偏差犳′ｉ的偏差允许值，其计算公式为：

犉′ｉ＝ （犉′ｉ１）
２＋（犉′ｉ２）槡

２

犳′ｉ＝ （犳′ｉ１）
２＋（犳′ｉ２）槡

２

表１　１级精度轮齿偏差的允许值 单位为微米

模数

犿（犿ｔ，犿ｘ）／

ｍｍ

偏差 分度圆直径犱／ｍｍ

犉α
＞１０

～５０

＞５０

～１２５

＞１２５

～２８０

＞２８０

～５６０

＞５６０

～１０００

＞１０００

～１６００

＞１６００

～２５００

＞０．５

～２．０
１．５

犳ｕ １．５ １．５ ２．０ ２．０ ２．０ ２．５ ２．５

犳ｐ １．０ １．５ １．５ １．５ １．５ ２．０ ２．０

犉ｐ２ ３．５ ４．５ ５．５ ６．０ ７．０ ８．０ ８．５

犉ｒ ２．５ ３．０ ３．０ ３．５ ４．０ ４．５ ５．０

犉′ｉ ４．０ ４．５ ５．５ ６．０ ７．０ ７．５ ８．０

犳′ｉ ２．０ ２．０ ２．０ ２．０ ２．０ ２．５ ２．５

＞２．０

～３．５５
２．０

犳ｕ １．５ ２．０ ２．０ ２．０ ２．５ ２．５ ３．０

犳ｐ １．５ １．５ １．５ １．５ ２．０ ２．０ ２．０

犉ｐ２ ４．０ ５．０ ６．０ ７．５ ８．０ ９．０ １０．０

犉ｒ ３．０ ３．５ ４．０ ４．５ ５．０ ５．５ ６．０

犉′ｉ ４．５ ５．５ ６．５ ７．５ ８．０ ９．０ ９．５

犳′ｉ ２．５ ２．５ ２．５ ２．５ ２．５ ３．０ ３．０

＞３．５５

～６．０
２．５

犳ｕ ２．０ ２．０ ２．０ ２．５ ２．５ ２．５ ３．０

犳ｐ １．５ １．５ １．５ ２．０ ２．０ ２．０ ２．５

犉ｐ２ ４．５ ５．５ ７．０ ８．０ ９．０ １０．０ １１．０

犉ｒ ３．５ ４．０ ４．５ ５．０ ６．０ ６．５ ７．０

犉′ｉ ５．５ ６．５ ７．５ ８．０ ９．０ １０．０ １１．０

犳′ｉ ３．０ ３．０ ３．０ ３．０ ３．０ ３．５ ３．５
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表１（续） 单位为微米

模数

犿（犿ｔ，犿ｘ）／

ｍｍ

偏差 分度圆直径犱／ｍｍ

犉α
＞１０

～５０

＞５０

～１２５

＞１２５

～２８０

＞２８０

～５６０

＞５６０

～１０００

＞１０００

～１６００

＞１６００

～２５００

＞６．０

～１０
３．０

犳ｕ ２．０ ２．５ ２．５ ２．５ ３．０ ３．０ ３．５

犳ｐ ２．０ ２．０ ２．０ ２．０ ２．０ ２．５ ２．５

犉ｐ２ ４．５ ６．０ ７．５ ８．５ ９．５ １１．０ １１．０

犉ｒ ４．０ ４．５ ５．０ ６．０ ６．５ ７．５ ８．０

犉′ｉ ６．０ ７．５ ８．５ ９．０ １０．０ １１．０ １２．０

犳′ｉ ３．５ ３．５ ３．５ ３．５ ３．５ ４．０ ４．０

＞１０

～１６
４．０

犳ｕ ３．０ ３．０ ３．０ ３．０ ３．５ ３．５ ４．０

犳ｐ ２．０ ２．０ ２．５ ２．５ ２．５ ３．０ ３．０

犉ｐ２ ５．０ ６．５ ８．０ ９．０ １０．０ １１．０ １２．０

犉ｒ ４．５ ５．０ ６．０ ７．０ ７．５ ８．０ ９．０

犉′ｉ ７．５ ８．５ ９．５ １０．０ １１．０ １２．０ １３．０

犳′ｉ ４．５ ４．５ ４．５ ４．５ ４．５ ５．０ ５．０

＞１６

～２５
５．０

犳ｕ ３．５ ３．５ ３．５ ４．０ ４．０ ４．５ ４．５

犳ｐ ３．０ ３．０ ３．０ ３．０ ３．０ ３．５ ３．５

犉ｐ２ ５．５ ７．０ ８．５ ９．５ １１．０ １２．０ １３．０

犉ｒ ５．０ ６．０ ７．０ ７．５ ８．５ ９．０ ９．５

犉′ｉ ８．５ ９．５ １１．０ １２．０ １３．０ １４．０ １５．０

犳′ｉ ５．５ ５．５ ５．５ ５．５ ５．５ ６．０ ６．０

＞２５

～４０
７．０

犳ｕ ４．５ ５．０ ５．０ ５．０ ５．０ ５．５ ６．０

犳ｐ ３．５ ４．０ ４．０ ４．０ ４．０ ４．５ ４．５

犉ｐ２ ５．５ ７．５ ９．０ １０．０ １２．０ １３．０ １４．０

犉ｒ ６．０ ７．０ ７．５ ８．５ ９．０ １０．０ １１．０

犉′ｉ １０．０ １１．０ １３．０ １４．０ １５．０ １６．０ １７．０

犳′ｉ ７．５ ７．５ ７．５ ８．０ ８．０ ８．０ ８．０

偏差犉ｐｚ

测量长度／ｍｍ １５ ２５ ４５ ７５ １２５ ２００ ３００

轴向模数犿ｘ／ｍｍ
＞０．５

～２

＞２

～３．５５

＞３．５５

～６

＞６

～１０

＞１０

～１６

＞１６

～２５

＞２５

～４０

蜗杆头数

狕１

１ １．０ １．５ １．５ ２．０ ３．０ ３．５ ４．０

２ １．５ １．５ ２．０ ２．５ ３．５ ４．０ ５．０

３和４ １．５ ２．０ ２．５ ３．０ ４．０ ５．０ ６．０

５和６ １．５ ２．０ ３．０ ３．５ ４．５ ５．５ ７．０

＞６ ２．０ ２．５ ３．５ ４．０ ５．５ ７．０ ８．０
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表２　２级精度轮齿偏差的允许值 单位为微米

模数

犿（犿ｔ，犿ｘ）／

ｍｍ

偏差 分度圆直径犱／ｍｍ

犉α
＞１０

～５０

＞５０

～１２５

＞１２５

～２８０

＞２８０

～５６０

＞５６０

～１０００

＞１０００

～１６００

＞１６００

～２５００

＞０．５

～２．０
２．０

犳ｕ ２．０ ２．５ ２．５ ２．５ ３．０ ３．５ ３．５

犳ｐ １．５ ２．０ ２．０ ２．０ ２．５ ２．５ ３．０

犉ｐ２ ４．５ ６．０ ７．５ ８．５ １０．０ １１．０ １２．０

犉ｒ ３．５ ４．０ ４．５ ５．０ ６．０ ６．５ ７．０

犉′ｉ ５．５ ６．５ ７．５ ８．５ ９．５ １１．０ １１．０

犳′ｉ ２．５ ２．５ ２．５ ３．０ ３．０ ３．５ ３．５

＞２．０

～３．５５
２．５

犳ｕ ２．５ ２．５ ２．５ ３．０ ３．５ ３．５ ４．０

犳ｐ ２．０ ２．０ ２．０ ２．５ ２．５ ２．５ ３．０

犉ｐ２ ６．０ ７．５ ８．５ １０．０ １１．０ １３．０ １４．０

犉ｒ ４．０ ５．０ ６．０ ６．５ ７．５ ８．０ ８．５

犉′ｉ ６．５ ８．０ ９．０ １０．０ １１．０ １２．０ １３．０

犳′ｉ ３．５ ３．５ ３．５ ３．５ ３．５ ４．０ ４．０

＞３．５５

～６．０
３．５

犳ｕ ２．５ ２．５ ３．０ ３．５ ３．５ ３．５ ４．０

犳ｐ ２．０ ２．０ ２．５ ２．５ ２．５ ３．０ ３．５

犉ｐ２ ６．０ ８．０ ９．５ １１．０ １２．０ １４．０ １５．０

犉ｒ ４．５ ６．０ ６．５ ７．５ ８．５ ９．０ １０．０

犉′ｉ ７．５ ９．０ １０．０ １１．０ １３．０ １４．０ １５．０

犳′ｉ ４．０ ４．０ ４．０ ４．５ ４．５ ４．５ ４．５

＞６．０

～１０
４．５

犳ｕ ３．０ ３．５ ３．５ ３．５ ４．０ ４．５ ４．５

犳ｐ ２．５ ２．５ ２．５ ３．０ ３．０ ３．５ ３．５

犉ｐ２ ６．５ ８．５ １０．０ １２．０ １３．０ １５．０ １６．０

犉ｒ ５．５ ６．５ ７．５ ８．５ ９．０ １０．０ １１．０

犉′ｉ ８．５ １０．０ １２．０ １３．０ １４．０ １５．０ １６．０

犳′ｉ ４．５ ４．５ ５．０ ５．０ ５．０ ５．５ ５．５

＞１０

～１６
６．０

犳ｕ ４．０ ４．０ ４．０ ４．５ ４．５ ５．０ ５．５

犳ｐ ３．０ ３．０ ３．５ ３．５ ３．５ ４．０ ４．５

犉ｐ２ ７．０ ９．０ １１．０ １２．０ １４．０ １６．０ １７．０

犉ｒ ６．０ ７．５ ８．５ ９．５ １０．０ １１．０ １２．０

犉′ｉ １０．０ １２．０ １３．０ １５．０ １６．０ １７．０ １９．０

犳′ｉ ６．０ ６．０ ６．５ ６．５ ６．５ ７．０ ７．５

＞１６

～２５
７．５

犳ｕ ４．５ ５．０ ５．０ ５．５ ６．０ ６．０ ６．０

犳ｐ ４．０ ４．０ ４．０ ４．５ ４．５ ４．５ ５．０

犉ｐ２ ７．５ １０．０ １２．０ １３．０ １５．０ １７．０ １９．０

犉ｒ ７．５ ８．５ ９．５ １１．０ １２．０ １２．０ １３．０

犉′ｉ １２．０ １３．０ １５．０ １６．０ １８．０ １９．０ ２１．０

犳′ｉ ８．０ ８．０ ８．０ ８．０ ８．０ ８．５ ８．５

＞２５

～４０
１０．０

犳ｕ ６．５ ７．０ ７．０ ７．５ ７．５ ７．５ ８．０

犳ｐ ５．０ ５．５ ５．５ ６．０ ６．０ ６．０ ６．０

犉ｐ２ ８．０ １０．０ １２．０ １４．０ １６．０ １８．０ ２０．０

犉ｒ ８．５ ９．５ １１．０ １２．０ １３．０ １４．０ １５．０

犉′ｉ １４．０ １６．０ １８．０ １９．０ ２１．０ ２２．０ ２４．０

犳′ｉ １１．０ １１．０ １１．０ １１．０ １１．０ １１．０ １１．０

偏差犉ｐｚ

测量长度／ｍｍ １５ ２５ ４５ ７５ １２５ ２００ ３００

轴向模数犿ｘ／ｍｍ
＞０．５

～２

＞２

～３．５５

＞３．５５

～６

＞６

～１０

＞１０

～１６

＞１６

～２５

＞２５

～４０

蜗杆头数

狕１

１ １．５ ２．０ ２．５ ３．０ ４．０ ４．５ ６．０

２ ２．０ ２．０ ３．０ ３．５ ４．５ ６．０ ７．０

３和４ ２．０ ２．５ ３．５ ４．５ ５．５ ７．０ ８．５

５和６ ２．５ ３．０ ４．０ ５．０ ６．０ ８．０ １０．０

＞６ ３．０ ３．５ ４．５ ６．０ ７．５ ９．５ １１．０

０１

犌犅／犜１００８９—２０１８



表３　３级精度轮齿偏差的允许值 单位为微米

模数

犿（犿ｔ，犿ｘ）／

ｍｍ

偏差 分度圆直径犱／ｍｍ

犉α
＞１０

～５０

＞５０

～１２５

＞１２５

～２８０

＞２８０

～５６０

＞５６０

～１０００

＞１０００

～１６００

＞１６００

～２５００

＞０．５

～２．０
３．０

犳ｕ ３．０ ３．５ ３．５ ４．０ ４．０ ４．５ ５．０

犳ｐ ２．５ ２．５ ３．０ ３．０ ３．５ ３．５ ４．０

犉ｐ２ ６．５ ８．５ １１．０ １２．０ １４．０ １５．０ １７．０

犉ｒ ４．５ ５．５ ６．０ ７．０ ８．０ ９．０ ９．５

犉′ｉ ７．５ ９．０ １１．０ １２．０ １３．０ １５．０ １６．０

犳′ｉ ３．５ ４．０ ４．０ ４．０ ４．５ ４．５ ５．０

＞２．０

～３．５５
４．０

犳ｕ ３．５ ３．５ ４．０ ４．０ ４．５ ５．０ ５．５

犳ｐ ２．５ ３．０ ３．０ ３．５ ３．５ ４．０ ４．５

犉ｐ２ ８．０ １０．０ １２．０ １４．０ １６．０ １８．０ １９．０

犉ｒ ５．５ ７．０ ８．０ ９．０ １０．０ １１．０ １２．０

犉′ｉ ９．０ １１．０ １３．０ １４．０ １６．０ １７．０ １９．０

犳′ｉ ４．５ ４．５ ５．０ ５．０ ５．０ ５．５ ５．５

＞３．５５

～６．０
５．０

犳ｕ ４．０ ４．０ ４．０ ４．５ ５．０ ５．０ ５．５

犳ｐ ３．０ ３．０ ３．５ ３．５ ４．０ ４．５ ４．５

犉ｐ２ ８．５ １１．０ １３．０ １５．０ １７．０ １９．０ ２１．０

犉ｒ ６．５ ８．０ ９．０ １０．０ １２．０ １３．０ １４．０

犉′ｉ １１．０ １３．０ １４．０ １６．０ １８．０ １９．０ ２１．０

犳′ｉ ５．５ ５．５ ５．５ ６．０ ６．０ ６．５ ６．５

＞６．０

～１０
６．０

犳ｕ ４．５ ４．５ ５．０ ５．０ ５．５ ６．０ ６．５

犳ｐ ３．５ ３．５ ４．０ ４．０ ４．５ ４．５ ５．０

犉ｐ２ ９．０ １２．０ １４．０ １６．０ １８．０ ２１．０ ２２．０

犉ｒ ７．５ ９．０ １０．０ １２．０ １３．０ １４．０ １５．０

犉′ｉ １２．０ １４．０ １６．０ １８．０ ２０．０ ２１．０ ２３．０

犳′ｉ ６．５ ６．５ ７．０ ７．０ ７．０ ７．５ ７．５

＞１０

～１６
８．０

犳ｕ ５．５ ５．５ ５．５ ６．０ ６．５ ７．０ ７．５

犳ｐ ４．５ ４．５ ４．５ ５．０ ５．０ ５．５ ６．０

犉ｐ２ ９．５ １３．０ １５．０ １７．０ ２０．０ ２２．０ ２４．０

犉ｒ ８．５ １０．０ １２．０ １３．０ １４．０ １６．０ １７．０

犉′ｉ １４．０ １７．０ １９．０ ２０．０ ２２．０ ２４．０ ２６．０

犳′ｉ ８．５ ８．５ ９．０ ９．０ ９．０ ９．５ １０．０

＞１６

～２５
１０．０

犳ｕ ６．５ ７．０ ７．０ ７．５ ８．０ ８．５ ８．５

犳ｐ ５．５ ５．５ ５．５ ６．０ ６．０ ６．５ ７．０

犉ｐ２ １１．０ １４．０ １６．０ １９．０ ２１．０ ２３．０ ２６．０

犉ｒ １０．０ １２．０ １３．０ １５．０ １６．０ １７．０ １９．０

犉′ｉ １７．０ １９．０ ２１．０ ２３．０ ２５．０ ２７．０ ２９．０

犳′ｉ １１．０ １１．０ １１．０ １１．０ １１．０ １２．０ １２．０

＞２５

～４０
１４．０

犳ｕ ９．０ ９．５ ９．５ １０．０ １０．０ １１．０ １１．０

犳ｐ ７．０ ７．５ ７．５ ８．０ ８．０ ８．５ ８．５

犉ｐ２ １１．０ １４．０ １７．０ ２０．０ ２３．０ ２６．０ ２８．０

犉ｒ １２．０ １３．０ １５．０ １６．０ １８．０ １９．０ ２１．０

犉′ｉ ２０．０ ２２．０ ２５．０ ２７．０ ２９．０ ３１．０ ３３．０

犳′ｉ １５．０ １５．０ １５．０ １５．０ １５．０ １６．０ １６．０

偏差犉ｐｚ

测量长度／ｍｍ １５ ２５ ４５ ７５ １２５ ２００ ３００

轴向模数犿ｘ／ｍｍ
＞０．５

～２

＞２

～３．５５

＞３．５５

～６

＞６

～１０

＞１０

～１６

＞１６

～２５

＞２５

～４０

蜗杆头数

狕１

１ ２．５ ３．０ ３．５ ４．５ ５．５ ６．５ ８．０

２ ２．５ ３．０ ４．０ ５．０ ６．５ ８．０ ９．５

３和４ ３．０ ３．５ ４．５ ６．０ ７．５ ９．５ １２．０

５和６ ３．５ ４．５ ５．５ ７．０ ８．５ １１．０ １４．０

＞６ ４．５ ５．０ ６．５ ８．０ １１．０ １３．０ １６．０

１１

犌犅／犜１００８９—２０１８



表４　４级精度轮齿偏差的允许值 单位为微米

模数

犿（犿ｔ，犿ｘ）／

ｍｍ

偏差 分度圆直径犱／ｍｍ

犉α
＞１０

～５０

＞５０

～１２５

＞１２５

～２８０

＞２８０

～５６０

＞５６０

～１０００

＞１０００

～１６００

＞１６００

～２５００

＞０．５

～２．０
４．０

犳ｕ ４．５ ４．５ ５．０ ５．５ ５．５ ６．５ ７．０

犳ｐ ３．０ ３．５ ４．０ ４．５ ４．５ ５．０ ５．５

犉ｐ２ ９．５ １２．０ １５．０ １７．０ １９．０ ２１．０ ２４．０

犉ｒ ６．５ ８．０ ８．５ １０．０ １１．０ １３．０ １４．０

犉′ｉ １１．０ １３．０ １５．０ １７．０ １９．０ ２１．０ ２２．０

犳′ｉ ５．０ ５．５ ５．５ ５．５ ６．０ ６．５ ７．０

＞２．０

～３．５５
５．５

犳ｕ ４．５ ５．０ ５．５ ５．５ ６．５ ７．０ ８．０

犳ｐ ３．５ ４．０ ４．５ ４．５ ５．０ ５．５ ６．０

犉ｐ２ １１．０ １４．０ １７．０ ２０．０ ２２．０ ２５．０ ２７．０

犉ｒ ８．０ １０．０ １１．０ １３．０ １４．０ １６．０ １７．０

犉′ｉ １３．０ １６．０ １８．０ ２０．０ ２２．０ ２４．０ ２６．０

犳′ｉ ６．５ ６．５ ７．０ ７．０ ７．０ ８．０ ８．０

＞３．５５

～６．０
７．０

犳ｕ ５．５ ５．５ ５．５ ６．５ ７．０ ７．０ ８．０

犳ｐ ４．５ ４．５ ４．５ ５．０ ５．５ ６．０ ６．５

犉ｐ２ １２．０ １６．０ １９．０ ２１．０ ２４．０ ２７．０ ２９．０

犉ｒ ９．５ １１．０ １３．０ １４．０ １６．０ １８．０ １９．０

犉′ｉ １５．０ １８．０ ２０．０ ２２．０ ２５．０ ２７．０ ２９．０

犳′ｉ ８．０ ８．０ ８．０ ８．５ ８．５ ９．５ ９．５

＞６．０

～１０
８．５

犳ｕ ６．０ ６．５ ７．０ ７．０ ８．０ ８．５ ９．５

犳ｐ ５．０ ５．０ ５．５ ５．５ ６．０ ６．５ ７．０

犉ｐ２ １３．０ １６．０ ２０．０ ２３．０ ２６．０ ２９．０ ３１．０

犉ｒ １１．０ １３．０ １４．０ １６．０ １８．０ ２０．０ ２１．０

犉′ｉ １７．０ ２０．０ ２３．０ ２５．０ ２８．０ ３０．０ ３２．０

犳′ｉ ９．５ ９．５ １０．０ １０．０ １０．０ １１．０ １１．０

＞１０

～１６
１１．０

犳ｕ ８．０ ８．０ ８．０ ８．５ ９．５ １０．０ １１．０

犳ｐ ６．０ ６．０ ６．５ ７．０ ７．０ ８．０ ８．５

犉ｐ２ １４．０ １８．０ ２１．０ ２４．０ ２８．０ ３１．０ ３４．０

犉ｒ １２．０ １４．０ １６．０ １９．０ ２０．０ ２２．０ ２４．０

犉′ｉ ２０．０ ２４．０ ２６．０ ２９．０ ３１．０ ３４．０ ３６．０

犳′ｉ １２．０ １２．０ １３．０ １３．０ １３．０ １４．０ １４．０

＞１６

～２５
１４．０

犳ｕ ９．５ １０．０ １０．０ １１．０ １１．０ １２．０ １２．０

犳ｐ ８．０ ８．０ ８．０ ８．５ ８．５ ９．５ １０．０

犉ｐ２ １５．０ １９．０ ２３．０ ２６．０ ３０．０ ３３．０ ３６．０

犉ｒ １４．０ １６．０ １９．０ ２１．０ ２３．０ ２４．０ ２６．０

犉′ｉ ２４．０ ２６．０ ２９．０ ３２．０ ３５．０ ３８．０ ４１．０

犳′ｉ １６．０ １６．０ １６．０ １６．０ １６．０ １６．０ １７．０

＞２５

～４０
１９．０

犳ｕ １３．０ １４．０ １４．０ １４．０ １４．０ １５．０ １６．０

犳ｐ １０．０ １１．０ １１．０ １１．０ １１．０ １２．０ １２．０

犉ｐ２ １６．０ ２０．０ ２４．０ ２８．０ ３２．０ ３６．０ ３９．０

犉ｒ １６．０ １９．０ ２１．０ ２３．０ ２５．０ ２７．０ ２９．０

犉′ｉ ２８．０ ３１．０ ３５．０ ３８．０ ４１．０ ４４．０ ４６．０

犳′ｉ ２１．０ ２１．０ ２１．０ ２１．０ ２１．０ ２２．０ ２２．０

偏差犉ｐｚ

测量长度／ｍｍ １５ ２５ ４５ ７５ １２５ ２００ ３００

轴向模数犿ｘ／ｍｍ
＞０．５

～２

＞２

～３．５５

＞３．５５

～６

＞６

～１０

＞１０

～１６

＞１６

～２５

＞２５

～４０

蜗杆头数

狕１

１ ３．０ ４．０ ４．５ ６．０ ８．０ ９．５ １１．０

２ ３．５ ４．５ ５．５ ７．０ ９．５ １１．０ １４．０

３和４ ４．０ ５．０ ６．５ ８．５ １１．０ １４．０ １６．０

５和６ ４．５ ６．０ ８．０ １０．０ １２．０ １６．０ １９．０

＞６ ６．０ ７．０ ９．５ １１．０ １５．０ １９．０ ２２．０

２１

犌犅／犜１００８９—２０１８



表５　５级精度轮齿偏差的允许值 单位为微米

模数

犿（犿ｔ，犿ｘ）／

ｍｍ

偏差 分度圆直径犱／ｍｍ

犉α
＞１０

～５０

＞５０

～１２５

＞１２５

～２８０

＞２８０

～５６０

＞５６０

～１０００

＞１０００

～１６００

＞１６００

～２５００

＞０．５

～２．０
５．５

犳ｕ ６．０ ６．５ ７．０ ７．５ ８．０ ９．０ １０．０

犳ｐ ４．５ ５．０ ５．５ ６．０ ６．５ ７．０ ８．０

犉ｐ２ １３．０ １７．０ ２１．０ ２４．０ ２７．０ ３０．０ ３３．０

犉ｒ ９．０ １１．０ １２．０ １４．０ １６．０ １８．０ １９．０

犉′ｉ １５．０ １８．０ ２１．０ ２４．０ ２６．０ ２９．０ ３１．０

犳′ｉ ７．０ ７．５ ７．５ ８．０ ８．５ ９．０ ９．５

＞２．０

～３．５５
７．５

犳ｕ ６．５ ７．０ ７．５ ８．０ ９．０ ９．５ １１．０

犳ｐ ５．０ ５．５ ６．０ ６．５ ７．０ ７．５ ８．５

犉ｐ２ １６．０ ２０．０ ２４．０ ２８．０ ３１．０ ３５．０ ３８．０

犉ｒ １１．０ １４．０ １６．０ １８．０ ２０．０ ２２．０ ２４．０

犉′ｉ １８．０ ２２．０ ２５．０ ２８．０ ３１．０ ３４．０ ３７．０

犳′ｉ ９．０ ９．０ ９．５ １０．０ １０．０ １１．０ １１．０

＞３．５５

～６．０
９．５

犳ｕ ７．５ ７．５ ８．０ ９．０ ９．５ １０．０ １１．０

犳ｐ ６．０ ６．０ ６．５ ７．０ ７．５ ８．５ ９．０

犉ｐ２ １７．０ ２２．０ ２６．０ ３０．０ ３４．０ ３８．０ ４１．０

犉ｒ １３．０ １６．０ １８．０ ２０．０ ２３．０ ２５．０ ２７．０

犉′ｉ ２１．０ ２５．０ ２８．０ ３１．０ ３５．０ ３８．０ ４１．０

犳′ｉ １１．０ １１．０ １１．０ １２．０ １２．０ １３．０ １３．０

＞６．０

～１０
１２．０

犳ｕ ８．５ ９．０ ９．５ １０．０ １１．０ １２．０ １３．０

犳ｐ ７．０ ７．０ ７．５ ８．０ ８．５ ９．０ １０．０

犉ｐ２ １８．０ ２３．０ ２８．０ ３２．０ ３６．０ ４１．０ ４４．０

犉ｒ １５．０ １８．０ ２０．０ ２３．０ ２５．０ ２８．０ ３０．０

犉′ｉ ２４．０ ２８．０ ３２．０ ３５．０ ３９．０ ４２．０ ４５．０

犳′ｉ １３．０ １３．０ １４．０ １４．０ １４．０ １５．０ １５．０

＞１０

～１６
１６．０

犳ｕ １１．０ １１．０ １１．０ １２．０ １３．０ １４．０ １５．０

犳ｐ ８．５ ８．５ ９．０ ９．５ １０．０ １１．０ １２．０

犉ｐ２ １９．０ ２５．０ ３０．０ ３４．０ ３９．０ ４３．０ ４８．０

犉ｒ １７．０ ２０．０ ２３．０ ２６．０ ２８．０ ３１．０ ３４．０

犉′ｉ ２８．０ ３３．０ ３７．０ ４０．０ ４４．０ ４８．０ ５１．０

犳′ｉ １７．０ １７．０ １８．０ １８．０ １８．０ １９．０ ２０．０

＞１６

～２５
２０．０

犳ｕ １３．０ １４．０ １４．０ １５．０ １６．０ １７．０ １７．０

犳ｐ １１．０ １１．０ １１．０ １２．０ １２．０ １３．０ １４．０

犉ｐ２ ２１．０ ２７．０ ３２．０ ３７．０ ４２．０ ４６．０ ５１．０

犉ｒ ２０．０ ２３．０ ２６．０ ２９．０ ３２．０ ３４．０ ３７．０

犉′ｉ ３３．０ ３７．０ ４１．０ ４５．０ ４９．０ ５３．０ ５７．０

犳′ｉ ２２．０ ２２．０ ２２．０ ２２．０ ２２．０ ２３．０ ２４．０

＞２５

～４０
２７．０

犳ｕ １８．０ １９．０ １９．０ ２０．０ ２０．０ ２１．０ ２２．０

犳ｐ １４．０ １５．０ １５．０ １６．０ １６．０ １７．０ １７．０

犉ｐ２ ２２．０ ２８．０ ３４．０ ３９．０ ４５．０ ５０．０ ５４．０

犉ｒ ２３．０ ２６．０ ２９．０ ３２．０ ３５．０ ３８．０ ４１．０

犉′ｉ ３９．０ ４４．０ ４９．０ ５３．０ ５７．０ ６１．０ ６５．０

犳′ｉ ２９．０ ２９．０ ２９．０ ３０．０ ３０．０ ３１．０ ３１．０

偏差犉ｐｚ

测量长度／ｍｍ １５ ２５ ４５ ７５ １２５ ２００ ３００

轴向模数犿ｘ／ｍｍ
＞０．５

～２

＞２

～３．５５

＞３．５５

～６

＞６

～１０

＞１０

～１６

＞１６

～２５

＞２５

～４０

蜗杆头数

狕１

１ ４．５ ５．５ ６．５ ８．５ １１．０ １３．０ １６．０

２ ５．０ ６．０ ８．０ １０．０ １３．０ １６．０ １９．０

３和４ ５．５ ７．０ ９．０ １２．０ １５．０ １９．０ ２３．０

５和６ ６．５ ８．５ １１．０ １４．０ １７．０ ２２．０ ２７．０

＞６ ８．５ １０．０ １３．０ １６．０ ２１．０ ２６．０ ３１．０

３１

犌犅／犜１００８９—２０１８



表６　６级精度轮齿偏差的允许值 单位为微米

模数

犿（犿ｔ，犿ｘ）／

ｍｍ

偏差 分度圆直径犱／ｍｍ

犉α
＞１０

～５０

＞５０

～１２５

＞１２５

～２８０

＞２８０

～５６０

＞５６０

～１０００

＞１０００

～１６００

＞１６００

～２５００

＞０．５

～２．０
７．５

犳ｕ ８．５ ９．０ １０．０ １１．０ １１．０ １３．０ １４．０

犳ｐ ６．５ ７．０ ７．５ ８．５ ９．０ １０．０ １１．０

犉ｐ２ １８．０ ２４．０ ２９．０ ３４．０ ３８．０ ４２．０ ４６．０

犉ｒ １３．０ １５．０ １７．０ ２０．０ ２２．０ ２５．０ ２７．０

犉′ｉ ２１．０ ２５．０ ２９．０ ３４．０ ３６．０ ４１．０ ４３．０

犳′ｉ １０．０ １１．０ １１．０ １１．０ １２．０ １３．０ １３．０

＞２．０

～３．５５
１１．０

犳ｕ ９．０ １０．０ １１．０ １１．０ １３．０ １３．０ １５．０

犳ｐ ７．０ ７．５ ８．５ ９．０ １０．０ １１．０ １２．０

犉ｐ２ ２２．０ ２８．０ ３４．０ ３９．０ ４３．０ ４９．０ ５３．０

犉ｒ １５．０ ２０．０ ２２．０ ２５．０ ２８．０ ３１．０ ３４．０

犉′ｉ ２５．０ ３１．０ ３５．０ ３９．０ ４３．０ ４８．０ ５２．０

犳′ｉ １３．０ １３．０ １３．０ １４．０ １４．０ １５．０ １５．０

＞３．５５

～６．０
１３．０

犳ｕ １１．０ １１．０ １１．０ １３．０ １３．０ １４．０ １５．０

犳ｐ ８．５ ８．５ ９．０ １０．０ １１．０ １２．０ １３．０

犉ｐ２ ２４．０ ３１．０ ３６．０ ４２．０ ４８．０ ５３．０ ５７．０

犉ｒ １８．０ ２２．０ ２５．０ ２８．０ ３２．０ ３５．０ ３８．０

犉′ｉ ２９．０ ３５．０ ３９．０ ４３．０ ４９．０ ５３．０ ５７．０

犳′ｉ １５．０ １５．０ １５．０ １７．０ １７．０ １８．０ １８．０

＞６．０

～１０
１７．０

犳ｕ １２．０ １３．０ １３．０ １４．０ １５．０ １７．０ １８．０

犳ｐ １０．０ １０．０ １１．０ １１．０ １２．０ １３．０ １４．０

犉ｐ２ ２５．０ ３２．０ ３９．０ ４５．０ ５０．０ ５７．０ ６２．０

犉ｒ ２１．０ ２５．０ ２８．０ ３２．０ ３５．０ ３９．０ ４２．０

犉′ｉ ３４．０ ３９．０ ４５．０ ４９．０ ５５．０ ５９．０ ６３．０

犳′ｉ １８．０ １８．０ ２０．０ ２０．０ ２０．０ ２１．０ ２１．０

＞１０

～１６
２２．０

犳ｕ １５．０ １５．０ １５．０ １７．０ １８．０ ２０．０ ２１．０

犳ｐ １２．０ １２．０ １３．０ １３．０ １４．０ １５．０ １７．０

犉ｐ２ ２７．０ ３５．０ ４２．０ ４８．０ ５５．０ ６０．０ ６７．０

犉ｒ ２４．０ ２８．０ ３２．０ ３６．０ ３９．０ ４３．０ ４８．０

犉′ｉ ３９．０ ４６．０ ５２．０ ５６．０ ６２．０ ６７．０ ７１．０

犳′ｉ ２４．０ ２４．０ ２５．０ ２５．０ ２５．０ ２７．０ ２８．０

＞１６

～２５
２８．０

犳ｕ １８．０ ２０．０ ２０．０ ２１．０ ２２．０ ２４．０ ２４．０

犳ｐ １５．０ １５．０ １５．０ １７．０ １７．０ １８．０ ２０．０

犉ｐ２ ２９．０ ３８．０ ４５．０ ５２．０ ５９．０ ６４．０ ７１．０

犉ｒ ２８．０ ３２．０ ３６．０ ４１．０ ４５．０ ４８．０ ５２．０

犉′ｉ ４６．０ ５２．０ ５７．０ ６３．０ ６９．０ ７４．０ ８０．０

犳′ｉ ３１．０ ３１．０ ３１．０ ３１．０ ３１．０ ３２．０ ３４．０

＞２５

～４０
３８．０

犳ｕ ２５．０ ２７．０ ２７．０ ２８．０ ２８．０ ２９．０ ３１．０

犳ｐ ２０．０ ２１．０ ２１．０ ２２．０ ２２．０ ２４．０ ２４．０

犉ｐ２ ３１．０ ３９．０ ４８．０ ５５．０ ６３．０ ７０．０ ７６．０

犉ｒ ３２．０ ３６．０ ４１．０ ４５．０ ４９．０ ５３．０ ５７．０

犉′ｉ ５５．０ ６２．０ ６９．０ ７４．０ ８０．０ ８５．０ ９１．０

犳′ｉ ４１．０ ４１．０ ４１．０ ４２．０ ４２．０ ４３．０ ４３．０

偏差犉ｐｚ

测量长度／ｍｍ １５ ２５ ４５ ７５ １２５ ２００ ３００

轴向模数犿ｘ／ｍｍ
＞０．５

～２

＞２

～３．５５

＞３．５５

～６

＞６

～１０

＞１０

～１６

＞１６

～２５

＞２５

～４０

蜗杆头数

狕１

１ ６．５ ７．５ ９．０ １２．０ １５．０ １８．０ ２２．０

２ ７．０ ８．５ １１．０ １４．０ １８．０ ２２．０ ２７．０

３和４ ７．５ １０．０ １３．０ １７．０ ２１．０ ２７．０ ３２．０

５和６ ９．０ １２．０ １５．０ ２０．０ ２４．０ ３１．０ ３８．０

＞６ １２．０ １４．０ １８．０ ２２．０ ２９．０ ３６．０ ４３．０

４１

犌犅／犜１００８９—２０１８



表７　７级精度轮齿偏差的允许值 单位为微米

模数

犿（犿ｔ，犿ｘ）／

ｍｍ

偏差 分度圆直径犱／ｍｍ

犉α
＞１０

～５０

＞５０

～１２５

＞１２５

～２８０

＞２８０

～５６０

＞５６０

～１０００

＞１０００

～１６００

＞１６００

～２５００

＞０．５

～２．０
１１．０

犳ｕ １２．０ １３．０ １４．０ １５．０ １６．０ １８．０ ２０．０

犳ｐ ９．０ １０．０ １１．０ １２．０ １３．０ １４．０ １６．０

犉ｐ２ ２５．０ ３３．０ ４１．０ ４７．０ ５３．０ ５９．０ ６５．０

犉ｒ １８．０ ２２．０ ２４．０ ２７．０ ３１．０ ３５．０ ３７．０

犉′ｉ ２９．０ ３５．０ ４１．０ ４７．０ ５１．０ ５７．０ ６１．０

犳′ｉ １４．０ １５．０ １５．０ １６．０ １７．０ １８．０ １９．０

＞２．０

～３．５５
１５．０

犳ｕ １３．０ １４．０ １５．０ １６．０ １８．０ １９．０ ２２．０

犳ｐ １０．０ １１．０ １２．０ １３．０ １４．０ １５．０ １７．０

犉ｐ２ ３１．０ ３９．０ ４７．０ ５５．０ ６１．０ ６９．０ ７４．０

犉ｒ ２２．０ ２７．０ ３１．０ ３５．０ ３９．０ ４３．０ ４７．０

犉′ｉ ３５．０ ４３．０ ４９．０ ５５．０ ６１．０ ６７．０ ７３．０

犳′ｉ １８．０ １８．０ １９．０ ２０．０ ２０．０ ２２．０ ２２．０

＞３．５５

～６．０
１９．０

犳ｕ １５．０ １５．０ １６．０ １８．０ １９．０ ２０．０ ２２．０

犳ｐ １２．０ １２．０ １３．０ １４．０ １５．０ １７．０ １８．０

犉ｐ２ ３３．０ ４３．０ ５１．０ ５９．０ ６７．０ ７４．０ ８０．０

犉ｒ ２５．０ ３１．０ ３５．０ ３９．０ ４５．０ ４９．０ ５３．０

犉′ｉ ４１．０ ４９．０ ５５．０ ６１．０ ６９．０ ７４．０ ８０．０

犳′ｉ ２２．０ ２２．０ ２２．０ ２４．０ ２４．０ ２５．０ ２５．０

＞６．０

～１０
２４．０

犳ｕ １７．０ １８．０ １９．０ ２０．０ ２２．０ ２４．０ ２５．０

犳ｐ １４．０ １４．０ １５．０ １６．０ １７．０ １８．０ ２０．０

犉ｐ２ ３５．０ ４５．０ ５５．０ ６３．０ ７１．０ ８０．０ ８６．０

犉ｒ ２９．０ ３５．０ ３９．０ ４５．０ ４９．０ ５５．０ ５９．０

犉′ｉ ４７．０ ５５．０ ６３．０ ６９．０ ７６．０ ８２．０ ８８．０

犳′ｉ ２５．０ ２５．０ ２７．０ ２７．０ ２７．０ ２９．０ ２９．０

＞１０

～１６
３１．０

犳ｕ ２２．０ ２２．０ ２２．０ ２４．０ ２５．０ ２７．０ ２９．０

犳ｐ １７．０ １７．０ １８．０ １９．０ ２０．０ ２２．０ ２４．０

犉ｐ２ ３７．０ ４９．０ ５９．０ ６７．０ ７６．０ ８４．０ ９４．０

犉ｒ ３３．０ ３９．０ ４５．０ ５１．０ ５５．０ ６１．０ ６７．０

犉′ｉ ５５．０ ６５．０ ７３．０ ７８．０ ８６．０ ９４．０ １００．０

犳′ｉ ３３．０ ３３．０ ３５．０ ３５．０ ３５．０ ３７．０ ３９．０

＞１６

～２５
３９．０

犳ｕ ２５．０ ２７．０ ２７．０ ２９．０ ３１．０ ３３．０ ３３．０

犳ｐ ２２．０ ２２．０ ２２．０ ２４．０ ２４．０ ２５．０ ２７．０

犉ｐ２ ４１．０ ５３．０ ６３．０ ７３．０ ８２．０ ９０．０ １００．０

犉ｒ ３９．０ ４５．０ ５１．０ ５７．０ ６３．０ ６７．０ ７３．０

犉′ｉ ６５．０ ７３．０ ８０．０ ８８．０ ９６．０ １０４．０ １１２．０

犳′ｉ ４３．０ ４３．０ ４３．０ ４３．０ ４３．０ ４５．０ ４７．０

＞２５

～４０
５３．０

犳ｕ ３５．０ ３７．０ ３７．０ ３９．０ ３９．０ ４１．０ ４３．０

犳ｐ ２７．０ ２９．０ ２９．０ ３１．０ ３１．０ ３３．０ ３３．０

犉ｐ２ ４３．０ ５５．０ ６７．０ ７６．０ ８８．０ ９８．０ １０６．０

犉ｒ ４５．０ ５１．０ ５７．０ ６３．０ ６９．０ ７４．０ ８０．０

犉′ｉ ７６．０ ８６．０ ９６．０ １０４．０ １１２．０ １２０．０ １２７．０

犳′ｉ ５７．０ ５７．０ ５７．０ ５９．０ ５９．０ ６１．０ ６１．０

偏差犉ｐｚ

测量长度／ｍｍ １５ ２５ ４５ ７５ １２５ ２００ ３００

轴向模数犿ｘ／ｍｍ
＞０．５

～２

＞２

～３．５５

＞３．５５

～６

＞６

～１０

＞１０

～１６

＞１６

～２５

＞２５

～４０

蜗杆头数

狕１

１ ９．０ １１．０ １３．０ １７．０ ２２．０ ２５．０ ３１．０

２ １０．０ １２．０ １６．０ ２０．０ ２５．０ ３１．０ ３７．０

３和４ １１．０ １４．０ １８．０ ２４．０ ２９．０ ３７．０ ４５．０

５和６ １３．０ １７．０ ２２．０ ２７．０ ３３．０ ４３．０ ５３．０

＞６ １７．０ ２０．０ ２５．０ ３１．０ ４１．０ ５１．０ ６１．０

５１

犌犅／犜１００８９—２０１８



表８　８级精度轮齿偏差的允许值 单位为微米

模数

犿（犿ｔ，犿ｘ）／

ｍｍ

偏差 分度圆直径犱／ｍｍ

犉α
＞１０

～５０

＞５０

～１２５

＞１２５

～２８０

＞２８０

～５６０

＞５６０

～１０００

＞１０００

～１６００

＞１６００

～２５００

＞０．５

～２．０
１５．０

犳ｕ １６．０ １８．０ １９．０ ２１．０ ２２．０ ２５．０ ２７．０

犳ｐ １２．０ １４．０ １５．０ １６．０ １８．０ １９．０ ２２．０

犉ｐ２ ３６．０ ４７．０ ５８．０ ６６．０ ７４．０ ８２．０ ９１．０

犉ｒ ２５．０ ３０．０ ３３．０ ３８．０ ４４．０ ４９．０ ５２．０

犉′ｉ ４１．０ ４９．０ ５８．０ ６６．０ ７１．０ ８０．０ ８５．０

犳′ｉ １９．０ ２１．０ ２１．０ ２２．０ ２３．０ ２５．０ ２６．０

＞２．０

～３．５５
２１．０

犳ｕ １８．０ １９．０ ２１．０ ２２．０ ２５．０ ２６．０ ３０．０

犳ｐ １４．０ １５．０ １６．０ １８．０ １９．０ ２１．０ ２３．０

犉ｐ２ ４４．０ ５５．０ ６６．０ ７７．０ ８５．０ ９６．０ １０４．０

犉ｒ ３０．０ ３８．０ ４４．０ ４９．０ ５５．０ ６０．０ ６６．０

犉′ｉ ４９．０ ６０．０ ６９．０ ７７．０ ８５．０ ９３．０ １０２．０

犳′ｉ ２５．０ ２５．０ ２６．０ ２７．０ ２７．０ ３０．０ ３０．０

＞３．５５

～６．０
２６．０

犳ｕ ２１．０ ２１．０ ２２．０ ２５．０ ２６．０ ２７．０ ３０．０

犳ｐ １６．０ １６．０ １８．０ １９．０ ２１．０ ２３．０ ２５．０

犉ｐ２ ４７．０ ６０．０ ７１．０ ８２．０ ９３．０ １０４．０ １１３．０

犉ｒ ３６．０ ４４．０ ４９．０ ５５．０ ６３．０ ６９．０ ７４．０

犉′ｉ ５８．０ ６９．０ ７７．０ ８５．０ ９６．０ １０４．０ １１３．０

犳′ｉ ３０．０ ３０．０ ３０．０ ３３．０ ３３．０ ３６．０ ３６．０

＞６．０

～１０
３３．０

犳ｕ ２３．０ ２５．０ ２６．０ ２７．０ ３０．０ ３３．０ ３６．０

犳ｐ １９．０ １９．０ ２１．０ ２２．０ ２３．０ ２５．０ ２７．０

犉ｐ２ ４９．０ ６３．０ ７７．０ ８８．０ ９９．０ １１３．０ １２１．０

犉ｒ ４１．０ ４９．０ ５５．０ ６３．０ ６９．０ ７７．０ ８２．０

犉′ｉ ６６．０ ７７．０ ８８．０ ９６．０ １０７．０ １１５．０ １２３．０

犳′ｉ ３６．０ ３６．０ ３８．０ ３８．０ ３８．０ ４１．０ ４１．０

＞１０

～１６
４４．０

犳ｕ ３０．０ ３０．０ ３０．０ ３３．０ ３６．０ ３８．０ ４１．０

犳ｐ ２３．０ ２３．０ ２５．０ ２６．０ ２７．０ ３０．０ ３３．０

犉ｐ２ ５２．０ ６９．０ ８２．０ ９３．０ １０７．０ １１８．０ １３２．０

犉ｒ ４７．０ ５５．０ ６３．０ ７１．０ ７７．０ ８５．０ ９３．０

犉′ｉ ７７．０ ９１．０ １０２．０ １１０．０ １２１．０ １３２．０ １４０．０

犳′ｉ ４７．０ ４７．０ ４９．０ ４９．０ ４９．０ ５２．０ ５５．０

＞１６

～２５
５５．０

犳ｕ ３６．０ ３８．０ ３８．０ ４１．０ ４４．０ ４７．０ ４７．０

犳ｐ ３０．０ ３０．０ ３０．０ ３３．０ ３３．０ ３６．０ ３８．０

犉ｐ２ ５８．０ ７４．０ ８８．０ １０２．０ １１５．０ １２６．０ １４０．０

犉ｒ ５５．０ ６３．０ ７１．０ ８０．０ ８８．０ ９３．０ １０２．０

犉′ｉ ９１．０ １０２．０ １１３．０ １２３．０ １３４．０ １４５．０ １５６．０

犳′ｉ ６０．０ ６０．０ ６０．０ ６０．０ ６０．０ ６３．０ ６６．０

＞２５

～４０
７４．０

犳ｕ ４９．０ ５２．０ ５２．０ ５５．０ ５５．０ ５８．０ ６０．０

犳ｐ ３８．０ ４１．０ ４１．０ ４４．０ ４４．０ ４７．０ ４７．０

犉ｐ２ ６０．０ ７７．０ ９３．０ １０７．０ １２３．０ １３７．０ １４８．０

犉ｒ ６３．０ ７１．０ ８０．０ ８８．０ ９６．０ １０４．０ １１３．０

犉′ｉ １０７．０ １２１．０ １３４．０ １４５．０ １５６．０ １６７．０ １７８．０

犳′ｉ ８０．０ ８０．０ ８０．０ ８２．０ ８２．０ ８５．０ ８５．０

偏差犉ｐｚ

测量长度／ｍｍ １５ ２５ ４５ ７５ １２５ ２００ ３００

轴向模数犿ｘ／ｍｍ
＞０．５

～２

＞２

～３．５５

＞３．５５

～６

＞６

～１０

＞１０

～１６

＞１６

～２５

＞２５

～４０

蜗杆头数

狕１

１ １２．０ １５．０ １８．０ ２３．０ ３０．０ ３６．０ ４４．０

２ １４．０ １６．０ ２２．０ ２７．０ ３６．０ ４４．０ ５２．０

３和４ １５．０ １９．０ ２５．０ ３３．０ ４１．０ ５２．０ ６３．０

５和６ １８．０ ２３．０ ３０．０ ３８．０ ４７．０ ６０．０ ７４．０

＞６ ２３．０ ２７．０ ３６．０ ４４．０ ５８．０ ７１．０ ８５．０

６１

犌犅／犜１００８９—２０１８



表９　９级精度轮齿偏差的允许值 单位为微米

模数

犿（犿ｔ，犿ｘ）／

ｍｍ

偏差 分度圆直径犱／ｍｍ

犉α
＞１０

～５０

＞５０

～１２５

＞１２５

～２８０

＞２８０

～５６０

＞５６０

～１０００

＞１０００

～１６００

＞１６００

～２５００

＞０．５

～２．０
２１．０

犳ｕ ２３．０ ２５．０ ２７．０ ２９．０ ３１．０ ３５．０ ３８．０

犳ｐ １７．０ １９．０ ２１．０ ２３．０ ２５．０ ２７．０ ３１．０

犉ｐ２ ５０．０ ６５．０ ８１．０ ９２．０ １０４．０ １１５．０ １２７．０

犉ｒ ３５．０ ４２．０ ４６．０ ５４．０ ６１．０ ６９．０ ７３．０

犉′ｉ ５８．０ ６９．０ ８１．０ ９２．０ １００．０ １１１．０ １１９．０

犳′ｉ ２７．０ ２９．０ ２９．０ ３１．０ ３３．０ ３５．０ ３６．０

＞２．０

～３．５５
２９．０

犳ｕ ２５．０ ２７．０ ２９．０ ３１．０ ３５．０ ３６．０ ４２．０

犳ｐ １９．０ ２１．０ ２３．０ ２５．０ ２７．０ ２９．０ ３３．０

犉ｐ２ ６１．０ ７７．０ ９２．０ １０８．０ １１９．０ １３４．０ １４６．０

犉ｒ ４２．０ ５４．０ ６１．０ ６９．０ ７７．０ ８５．０ ９２．０

犉′ｉ ６９．０ ８５．０ ９６．０ １０８．０ １１９．０ １３１．０ １４２．０

犳′ｉ ３５．０ ３５．０ ３６．０ ３８．０ ３８．０ ４２．０ ４２．０

＞３．５５

～６．０
３６．０

犳ｕ ２９．０ ２９．０ ３１．０ ３５．０ ３６．０ ３８．０ ４２．０

犳ｐ ２３．０ ２３．０ ２５．０ ２７．０ ２９．０ ３３．０ ３５．０

犉ｐ２ ６５．０ ８５．０ １００．０ １１５．０ １３１．０ １４６．０ １５８．０

犉ｒ ５０．０ ６１．０ ６９．０ ７７．０ ８８．０ ９６．０ １０４．０

犉′ｉ ８１．０ ９６．０ １０８．０ １１９．０ １３４．０ １４６．０ １５８．０

犳′ｉ ４２．０ ４２．０ ４２．０ ４６．０ ４６．０ ５０．０ ５０．０

＞６．０

～１０
４６．０

犳ｕ ３３．０ ３５．０ ３６．０ ３８．０ ４２．０ ４６．０ ５０．０

犳ｐ ２７．０ ２７．０ ２９．０ ３１．０ ３３．０ ３５．０ ３８．０

犉ｐ２ ６９．０ ８８．０ １０８．０ １２３．０ １３８．０ １５８．０ １６９．０

犉ｒ ５８．０ ６９．０ ７７．０ ８８．０ ９６．０ １０８．０ １１５．０

犉′ｉ ９２．０ １０８．０ １２３．０ １３４．０ １５０．０ １６１．０ １７３．０

犳′ｉ ５０．０ ５０．０ ５４．０ ５４．０ ５４．０ ５８．０ ５８．０

＞１０

～１６
６１．０

犳ｕ ４２．０ ４２．０ ４２．０ ４６．０ ５０．０ ５４．０ ５８．０

犳ｐ ３３．０ ３３．０ ３５．０ ３６．０ ３８．０ ４２．０ ４６．０

犉ｐ２ ７３．０ ９６．０ １１５．０ １３１．０ １５０．０ １６５．０ １８４．０

犉ｒ ６５．０ ７７．０ ８８．０ １００．０ １０８．０ １１９．０ １３１．０

犉′ｉ １０８．０ １２７．０ １４２．０ １５４．０ １６９．０ １８４．０ １９６．０

犳′ｉ ６５．０ ６５．０ ６９．０ ６９．０ ６９．０ ７３．０ ７７．０

＞１６

～２５
７７．０

犳ｕ ５０．０ ５４．０ ５４．０ ５８．０ ６１．０ ６５．０ ６５．０

犳ｐ ４２．０ ４２．０ ４２．０ ４６．０ ４６．０ ５０．０ ５４．０

犉ｐ２ ８１．０ １０４．０ １２３．０ １４２．０ １６１．０ １７７．０ １９６．０

犉ｒ ７７．０ ８８．０ １００．０ １１１．０ １２３．０ １３１．０ １４２．０

犉′ｉ １２７．０ １４２．０ １５８．０ １７３．０ １８８．０ ２０４．０ ２１９．０

犳′ｉ ８５．０ ８５．０ ８５．０ ８５．０ ８５．０ ８８．０ ９２．０

＞２５

～４０
１０４．０

犳ｕ ６９．０ ７３．０ ７３．０ ７７．０ ７７．０ ８１．０ ８５．０

犳ｐ ５４．０ ５８．０ ５８．０ ６１．０ ６１．０ ６５．０ ６５．０

犉ｐ２ ８５．０ １０８．０ １３１．０ １５０．０ １７３．０ １９２．０ ２０７．０

犉ｒ ８８．０ １００．０ １１１．０ １２３．０ １３４．０ １４６．０ １５８．０

犉′ｉ １５０．０ １６９．０ １８８．０ ２０４．０ ２１９．０ ２３４．０ ２５０．０

犳′ｉ １１１．０ １１１．０ １１１．０ １１５．０ １１５．０ １１９．０ １１９．０

偏差犉ｐｚ

测量长度／ｍｍ １５ ２５ ４５ ７５ １２５ ２００ ３００

轴向模数犿ｘ／ｍｍ
＞０．５

～２

＞２

～３．５５

＞３．５５

～６

＞６

～１０

＞１０

～１６

＞１６

～２５

＞２５

～４０

蜗杆头数

狕１

１ １７．０ ２１．０ ２５．０ ３３．０ ４２．０ ５０．０ ６１．０

２ １９．０ ２３．０ ３１．０ ３８．０ ５０．０ ６１．０ ７３．０

３和４ ２１．０ ２７．０ ３５．０ ４６．０ ５８．０ ７３．０ ８８．０

５和６ ２５．０ ３３．０ ４２．０ ５４．０ ６５．０ ８５．０ １０４．０

＞６ ３３．０ ３８．０ ５０．０ ６１．０ ８１．０ １００．０ １１９．０

７１
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表１０　１０级精度轮齿偏差的允许值 单位为微米

模数

犿（犿ｔ，犿ｘ）／

ｍｍ

偏差 分度圆直径犱／ｍｍ

犉α
＞１０

～５０

＞５０

～１２５

＞１２５

～２８０

＞２８０

～５６０

＞５６０

～１０００

＞１０００

～１６００

＞１６００

～２５００

＞０．５

～２．０
３４．０

犳ｕ ３７．０ ４０．０ ４３．０ ４６．０ ４９．０ ５５．０ ６１．０

犳ｐ ２８．０ ３１．０ ３４．０ ３７．０ ４０．０ ４３．０ ４９．０

犉ｐ２ ８０．０ １０４．０ １２９．０ １４８．０ １６６．０ １８４．０ ２０３．０

犉ｒ ４８．０ ５９．０ ６５．０ ７５．０ ８６．０ ９７．０ １０２．０

犉′ｉ ９２．０ １１１．０ １２９．０ １４８．０ １６０．０ １７８．０ １９１．０

犳′ｉ ４３．０ ４６．０ ４６．０ ４９．０ ５２．０ ５５．０ ５８．０

＞２．０

～３．５５
４６．０

犳ｕ ４０．０ ４３．０ ４６．０ ４９．０ ５５．０ ５８．０ ６８．０

犳ｐ ３１．０ ３４．０ ３７．０ ４０．０ ４３．０ ４６．０ ５２．０

犉ｐ２ ９８．０ １２３．０ １４８．０ １７２．０ １９１．０ ２１５．０ ２３４．０

犉ｒ ５９．０ ７５．０ ８６．０ ９７．０ １０８．０ １１８．０ １２９．０

犉′ｉ １１１．０ １３５．０ １５４．０ １７２．０ １９１．０ ２０９．０ ２２７．０

犳′ｉ ５５．０ ５５．０ ５８．０ ６１．０ ６１．０ ６８．０ ６８．０

＞３．５５

～６．０
５８．０

犳ｕ ４６．０ ４６．０ ４９．０ ５５．０ ５８．０ ６１．０ ６８．０

犳ｐ ３７．０ ３７．０ ４０．０ ４３．０ ４６．０ ５２．０ ５５．０

犉ｐ２ １０４．０ １３５．０ １６０．０ １８４．０ ２０９．０ ２３４．０ ２５２．０

犉ｒ ７０．０ ８６．０ ９７．０ １０８．０ １２４．０ １３４．０ １４５．０

犉′ｉ １２９．０ １５４．０ １７２．０ １９１．０ ２１５．０ ２３４．０ ２５２．０

犳′ｉ ６８．０ ６８．０ ６８．０ ７４．０ ７４．０ ８０．０ ８０．０

＞６．０

～１０
７４．０

犳ｕ ５２．０ ５５．０ ５８．０ ６１．０ ６８．０ ７４．０ ８０．０

犳ｐ ４３．０ ４３．０ ４６．０ ４９．０ ５２．０ ５５．０ ６１．０

犉ｐ２ １１１．０ １４１．０ １７２．０ １９７．０ ２２１．０ ２５２．０ ２７０．０

犉ｒ ８１．０ ９７．０ １０８．０ １２４．０ １３４．０ １５１．０ １６１．０

犉′ｉ １４８．０ １７２．０ １９７．０ ２１５．０ ２４０．０ ２５８．０ ２７７．０

犳′ｉ ８０．０ ８０．０ ８６．０ ８６．０ ８６．０ ９２．０ ９２．０

＞１０

～１６
９８．０

犳ｕ ６８．０ ６８．０ ６８．０ ７４．０ ８０．０ ８６．０ ９２．０

犳ｐ ５２．０ ５２．０ ５５．０ ５８．０ ６１．０ ６８．０ ７４．０

犉ｐ２ １１７．０ １５４．０ １８４．０ ２０９．０ ２４０．０ ２６４．０ ２９５．０

犉ｒ ９１．０ １０８．０ １２４．０ １４０．０ １５１．０ １６７．０ １８３．０

犉′ｉ １７２．０ ２０３．０ ２２７．０ ２４６．０ ２７０．０ ２９５．０ ３１３．０

犳′ｉ １０４．０ １０４．０ １１１．０ １１１．０ １１１．０ １１７．０ １２３．０

＞１６

～２５
１２３．０

犳ｕ ８０．０ ８６．０ ８６．０ ９２．０ ９８．０ １０４．０ １０４．０

犳ｐ ６８．０ ６８．０ ６８．０ ７４．０ ７４．０ ８０．０ ８６．０

犉ｐ２ １２９．０ １６６．０ １９７．０ ２２７．０ ２５８．０ ２８３．０ ３１３．０

犉ｒ １０８．０ １２４．０ １４０．０ １５６．０ １７２．０ １８３．０ １９９．０

犉′ｉ ２０３．０ ２２７．０ ２５２．０ ２７７．０ ３０１．０ ３２６．０ ３５０．０

犳′ｉ １３５．０ １３５．０ １３５．０ １３５．０ １３５．０ １４１．０ １４８．０

＞２５

～４０
１６６．０

犳ｕ １１１．０ １１７．０ １１７．０ １２３．０ １２３．０ １２９．０ １３５．０

犳ｐ ８６．０ ９２．０ ９２．０ ９８．０ ９８．０ １０４．０ １０４．０

犉ｐ２ １３５．０ １７２．０ ２０９．０ ２４０．０ ２７７．０ ３０７．０ ３３２．０

犉ｒ １２４．０ １４０．０ １５６．０ １７２．０ １８８．０ ２０４．０ ２２１．０

犉′ｉ ２４０．０ ２７０．０ ３０１．０ ３２６．０ ３５０．０ ３７５．０ ４００．０

犳′ｉ １７８．０ １７８．０ １７８．０ １８４．０ １８４．０ １９１．０ １９１．０

偏差犉ｐｚ

测量长度／ｍｍ １５ ２５ ４５ ７５ １２５ ２００ ３００

轴向模数犿ｘ／ｍｍ
＞０．５

～２

＞２

～３．５５

＞３．５５

～６

＞６

～１０

＞１０

～１６

＞１６

～２５

＞２５

～４０

蜗杆头数

狕１

１ ２８．０ ３４．０ ４０．０ ５２．０ ６８．０ ８０．０ ９８．０

２ ３１．０ ３７．０ ４９．０ ６１．０ ８０．０ ９８．０ １１７．０

３和４ ３４．０ ４３．０ ５５．０ ７４．０ ９２．０ １１７．０ １４１．０

５和６ ４０．０ ５２．０ ６８．０ ８６．０ １０４．０ １３５．０ １６６．０

＞６ ５２．０ ６１．０ ８０．０ ９８．０ １２９．０ １６０．０ １９１．０

８１
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表１１　１１级精度轮齿偏差的允许值 单位为微米

模数

犿（犿ｔ，犿ｘ）／

ｍｍ

偏差 分度圆直径犱／ｍｍ

犉α
＞１０

～５０

＞５０

～１２５

＞１２５

～２８０

＞２８０

～５６０

＞５６０

～１０００

＞１０００

～１６００

＞１６００

～２５００

＞０．５

～２．０
５４．０

犳ｕ ５９．０ ６４．０ ６９．０ ７４．０ ７９．０ ８９．０ ９８．０

犳ｐ ４４．０ ４９．０ ５４．０ ５９．０ ６４．０ ６９．０ ７９．０

犉ｐ２ １２８．０ １６７．０ ２０７．０ ２３６．０ ２６６．０ ２９５．０ ３２５．０

犉ｒ ６８．０ ８３．０ ９０．０ １０５．０ １２０．０ １３６．０ １４３．０

犉′ｉ １４８．０ １７７．０ ２０７．０ ２３６．０ ２５６．０ ２８５．０ ３０５．０

犳′ｉ ６９．０ ７４．０ ７４．０ ７９．０ ８４．０ ８９．０ ９３．０

＞２．０

～３．５５
７４．０

犳ｕ ６４．０ ６９．０ ７４．０ ７９．０ ８９．０ ９３．０ １０８．０

犳ｐ ４９．０ ５４．０ ５９．０ ６４．０ ６９．０ ７４．０ ８４．０

犉ｐ２ １５７．０ １９７．０ ２３６．０ ２７５．０ ３０５．０ ３４４．０ ３７４．０

犉ｒ ８３．０ １０５．０ １２０．０ １３６．０ １５１．０ １６６．０ １８１．０

犉′ｉ １７７．０ ２１６．０ ２４６．０ ２７５．０ ３０５．０ ３３４．０ ３６４．０

犳′ｉ ８９．０ ８９．０ ９３．０ ９８．０ ９８．０ １０８．０ １０８．０

＞３．５５

～６．０
９３．０

犳ｕ ７４．０ ７４．０ ７９．０ ８９．０ ９３．０ ９８．０ １０８．０

犳ｐ ５９．０ ５９．０ ６４．０ ６９．０ ７４．０ ８４．０ ８９．０

犉ｐ２ １６７．０ ２１６．０ ２５６．０ ２９５．０ ３３４．０ ３７４．０ ４０３．０

犉ｒ ９８．０ １２０．０ １３６．０ １５１．０ １７３．０ １８８．０ ２０３．０

犉′ｉ ２０７．０ ２４６．０ ２７５．０ ３０５．０ ３４４．０ ３７４．０ ４０３．０

犳′ｉ １０８．０ １０８．０ １０８．０ １１８．０ １１８．０ １２８．０ １２８．０

＞６．０

～１０
１１８．０

犳ｕ ８４．０ ８９．０ ９３．０ ９８．０ １０８．０ １１８．０ １２８．０

犳ｐ ６９．０ ６９．０ ７４．０ ７９．０ ８４．０ ８９．０ ９８．０

犉ｐ２ １７７．０ ２２６．０ ２７５．０ ３１５．０ ３５４．０ ４０３．０ ４３３．０

犉ｒ １１３．０ １３６．０ １５１．０ １７３．０ １８８．０ ２１１．０ ２２６．０

犉′ｉ ２３６．０ ２７５．０ ３１５．０ ３４４．０ ３８４．０ ４１３．０ ４４３．０

犳′ｉ １２８．０ １２８．０ １３８．０ １３８．０ １３８．０ １４８．０ １４８．０

＞１０

～１６
１５７．０

犳ｕ １０８．０ １０８．０ １０８．０ １１８．０ １２８．０ １３８．０ １４８．０

犳ｐ ８４．０ ８４．０ ８９．０ ９３．０ ９８．０ １０８．０ １１８．０

犉ｐ２ １８７．０ ２４６．０ ２９５．０ ３３４．０ ３８４．０ ４２３．０ ４７２．０

犉ｒ １２８．０ １５１．０ １７３．０ １９６．０ ２１１．０ ２３３．０ ２５６．０

犉′ｉ ２７５．０ ３２５．０ ３６４．０ ３９３．０ ４３３．０ ４７２．０ ５０２．０

犳′ｉ １６７．０ １６７．０ １７７．０ １７７．０ １７７．０ １８７．０ １９７．０

＞１６

～２５
１９７．０

犳ｕ １２８．０ １３８．０ １３８．０ １４８．０ １５７．０ １６７．０ １６７．０

犳ｐ １０８．０ １０８．０ １０８．０ １１８．０ １１８．０ １２８．０ １３８．０

犉ｐ２ ２０７．０ ２６６．０ ３１５．０ ３６４．０ ４１３．０ ４５２．０ ５０２．０

犉ｒ １５１．０ １７３．０ １９６．０ ２１８．０ ２４１．０ ２５６．０ ２７９．０

犉′ｉ ３２５．０ ３６４．０ ４０３．０ ４４３．０ ４８２．０ ５２１．０ ５６１．０

犳′ｉ ２１６．０ ２１６．０ ２１６．０ ２１６．０ ２１６．０ ２２６．０ ２３６．０

＞２５

～４０
２６６．０

犳ｕ １７７．０ １８７．０ １８７．０ １９７．０ １９７．０ ２０７．０ ２１６．０

犳ｐ １３８．０ １４８．０ １４８．０ １５７．０ １５７．０ １６７．０ １６７．０

犉ｐ２ ２１６．０ ２７５．０ ３３４．０ ３８４．０ ４４３．０ ４９２．０ ５３１．０

犉ｒ １７３．０ １９６．０ ２１８．０ ２４１．０ ２６４．０ ２８６．０ ３０９．０

犉′ｉ ３８４．０ ４３３．０ ４８２．０ ５２１．０ ５６１．０ ６００．０ ６３９．０

犳′ｉ ２８５．０ ２８５．０ ２８５．０ ２９５．０ ２９５．０ ３０５．０ ３０５．０

偏差犉ｐｚ

测量长度／ｍｍ １５ ２５ ４５ ７５ １２５ ２００ ３００

轴向模数犿ｘ／ｍｍ
＞０．５

～２

＞２

～３．５５

＞３．５５

～６

＞６

～１０

＞１０

～１６

＞１６

～２５

＞２５

～４０

蜗杆头数

狕１

１ ４４．０ ５４．０ ６４．０ ８４．０ １０８．０ １２８．０ １５７．０

２ ４９．０ ５９．０ ７９．０ ９８．０ １２８．０ １５７．０ １８７．０

３和４ ５４．０ ６９．０ ８９．０ １１８．０ １４８．０ １８７．０ ２２６．０

５和６ ６４．０ ８４．０ １０８．０ １３８．０ １６７．０ ２１６．０ ２６６．０

＞６ ８４．０ ９８．０ １２８．０ １５７．０ ２０７．０ ２５６．０ ３０５．０

９１

犌犅／犜１００８９—２０１８



表１２　１２级精度轮齿偏差的允许值 单位为微米

模数

犿（犿ｔ，犿ｘ）／

ｍｍ

偏差 分度圆直径犱／ｍｍ

犉α
＞１０

～５０

＞５０

～１２５

＞１２５

～２８０

＞２８０

～５６０

＞５６０

～１０００

＞１０００

～１６００

＞１６００

～２５００

＞０．５

～２．０
８７．０

犳ｕ ９４．０ １０２．０ １１０．０ １１８．０ １２６．０ １４２．０ １５７．０

犳ｐ ７１．０ ７９．０ ８７．０ ９４．０ １０２．０ １１０．０ １２６．０

犉ｐ２ ２０５．０ ２６７．０ ３３０．０ ３７８．０ ４２５．０ ４７２．０ ５１９．０

犉ｒ ９５．０ １１６．０ １２６．０ １４８．０ １６９．０ １９０．０ ２００．０

犉′ｉ ２３６．０ ２８３．０ ３３０．０ ３７８．０ ４０９．０ ４５６．０ ４８８．０

犳′ｉ １１０．０ １１８．０ １１８．０ １２６．０ １３４．０ １４２．０ １４９．０

＞２．０

～３．５５
１１８．０

犳ｕ １０２．０ １１０．０ １１８．０ １２６．０ １４２．０ １４９．０ １７３．０

犳ｐ ７９．０ ８７．０ ９４．０ １０２．０ １１０．０ １１８．０ １３４．０

犉ｐ２ ２５２．０ ３１５．０ ３７８．０ ４４１．０ ４８８．０ ５５１．０ ５９８．０

犉ｒ １１６．０ １４８．０ １６９．０ １９０．０ ２１１．０ ２３２．０ ２５３．０

犉′ｉ ２８３．０ ３４６．０ ３９３．０ ４４１．０ ４８８．０ ５３５．０ ５８２．０

犳′ｉ １４２．０ １４２．０ １４９．０ １５７．０ １５７．０ １７３．０ １７３．０

＞３．５５

～６．０
１４９．０

犳ｕ １１８．０ １１８．０ １２６．０ １４２．０ １４９．０ １５７．０ １７３．０

犳ｐ ９４．０ ９４．０ １０２．０ １１０．０ １１８．０ １３４．０ １４２．０

犉ｐ２ ２６７．０ ３４６．０ ４０９．０ ４７２．０ ５３５．０ ５９８．０ ６４５．０

犉ｒ １３７．０ １６９．０ １９０．０ ２１１．０ ２４２．０ ２６４．０ ２８５．０

犉′ｉ ３３０．０ ３９３．０ ４４１．０ ４８８．０ ５５１．０ ５９８．０ ６４５．０

犳′ｉ １７３．０ １７３．０ １７３．０ １８９．０ １８９．０ ２０５．０ ２０５．０

＞６．０

～１０
１８９．０

犳ｕ １３４．０ １４２．０ １４９．０ １５７．０ １７３．０ １８９．０ ２０５．０

犳ｐ １１０．０ １１０．０ １１８．０ １２６．０ １３４．０ １４２．０ １５７．０

犉ｐ２ ２８３．０ ３６２．０ ４４１．０ ５０４．０ ５６６．０ ６４５．０ ６９２．０

犉ｒ １５８．０ １９０．０ ２１１．０ ２４２．０ ２６４．０ ２９５．０ ３１６．０

犉′ｉ ３７８．０ ４４１．０ ５０４．０ ５５１．０ ６１４．０ ６６１．０ ７０８．０

犳′ｉ ２０５．０ ２０５．０ ２２０．０ ２２０．０ ２２０．０ ２３６．０ ２３６．０

＞１０

～１６
２５２．０

犳ｕ １７３．０ １７３．０ １７３．０ １８９．０ ２０５．０ ２２０．０ ２３６．０

犳ｐ １３４．０ １３４．０ １４２．０ １４９．０ １５７．０ １７３．０ １８９．０

犉ｐ２ ２９９．０ ３９３．０ ４７２．０ ５３５．０ ６１４．０ ６７７．０ ７５５．０

犉ｒ １７９．０ ２１１．０ ２４２．０ ２７４．０ ２９５．０ ３２７．０ ３５８．０

犉′ｉ ４４１．０ ５１９．０ ５８２．０ ６２９．０ ６９２．０ ７５５．０ ８０２．０

犳′ｉ ２６７．０ ２６７．０ ２８３．０ ２８３．０ ２８３．０ ２９９．０ ３１５．０

＞１６

～２５
３１５．０

犳ｕ ２０５．０ ２２０．０ ２２０．０ ２３６．０ ２５２．０ ２６７．０ ２６７．０

犳ｐ １７３．０ １７３．０ １７３．０ １８９．０ １８９．０ ２０５．０ ２２０．０

犉ｐ２ ３３０．０ ４２５．０ ５０４．０ ５８２．０ ６６１．０ ７２４．０ ８０２．０

犉ｒ ２１１．０ ２４２．０ ２７４．０ ３０６．０ ３３７．０ ３５８．０ ３９０．０

犉′ｉ ５１９．０ ５８２．０ ６４５．０ ７０８．０ ７７１．０ ８３４．０ ８９７．０

犳′ｉ ３４６．０ ３４６．０ ３４６．０ ３４６．０ ３４６．０ ３６２．０ ３７８．０

＞２５

～４０
４２５．０

犳ｕ ２８３．０ ２９９．０ ２９９．０ ３１５．０ ３１５．０ ３３０．０ ３４６．０

犳ｐ ２２０．０ ２３６．０ ２３６．０ ２５２．０ ２５２．０ ２６７．０ ２６７．０

犉ｐ２ ３４６．０ ４４１．０ ５３５．０ ６１４．０ ７０８．０ ７８７．０ ８５０．０

犉ｒ ２４２．０ ２７４．０ ３０６．０ ３３７．０ ３６９．０ ４０１．０ ４３２．０

犉′ｉ ６１４．０ ６９２．０ ７７１．０ ８３４．０ ８９７．０ ９６０．０ １０２３．０

犳′ｉ ４５６．０ ４５６．０ ４５６．０ ４７２．０ ４７２．０ ４８８．０ ４８８．０

偏差犉ｐｚ

测量长度／ｍｍ １５ ２５ ４５ ７５ １２５ ２００ ３００

轴向模数犿ｘ／ｍｍ
＞０．５

～２

＞２

～３．５５

＞３．５５

～６

＞６

～１０

＞１０

～１６

＞１６

～２５

＞２５

～４０

蜗杆头数

狕１

１ ７１．０ ８７．０ １０２．０ １３４．０ １７３．０ ２０５．０ ２５２．０

２ ７９．０ ９４．０ １２６．０ １５７．０ ２０５．０ ２５２．０ ２９９．０

３和４ ８７．０ １１０．０ １４２．０ １８９．０ ２３６．０ ２９９．０ ３６２．０

５和６ １０２．０ １３４．０ １７３．０ ２２０．０ ２６７．０ ３４６．０ ４２５．０

＞６ １３４．０ １５７．０ ２０５．０ ２５２．０ ３３０．０ ４０９．０ ４８８．０

０２

犌犅／犜１００８９—２０１８



附　录　犃

（规范性附录）

蜗杆副的接触斑点要求

蜗杆副的接触斑点主要按其形状、分布位置与面积大小来评定。接触斑点的要求应符合表Ａ．１的

规定。

表犃．１　蜗杆副接触斑点的要求

精度等级
接触面积的百分比／％

沿齿高不小于 沿齿长不小于
接 触 形 状 接 触 位 置

１和２ ７５ ７０

３和４ ７０ ６５

５和６ ６５ ６０

接触斑点在齿高方

向无断缺，不允许成

带状条纹

接触斑点痕迹的分布位置趋近齿面中部，

允许略偏于啮入端。在齿顶和啮入、啮出

端的棱边处不允许接触

７和８ ５５ ５０

９和１０ ４５ ４０

１１和１２ ３０ ３０

不作要求
接触斑点痕迹应偏于啮出端，但不允许在

齿顶和啮入、啮出端的棱边接触

　　注：采用修形齿面的蜗杆传动，接触斑点的接触形状要求可不受表中规定的限制。

１２

犌犅／犜１００８９—２０１８




