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XÂY DỰNG CHƯƠNG TRÌNH TÍNH TOÁN ĐỘNG HỌC HỆ DẪN ĐỘNG CƠ KHÍ 
ESTABLISHING A PROGRAM THAT IS USED FOR CALCULATING KINETICS 

OF MECHANICSM TRANSMISSION SYSTEMS  
 

KS. CAO NGỌC VI 
 Khoa Đóng tàu, Trường ĐHHH 

Tóm tắt:  
Bài báo này trình bày trình tự tính toán và xây dựng chương trình tự động tính toán động 
học hệ dẫn động cơ khí. 

Abstract:  
This article presents the order of computation and the estabishment a program for 
automatic kinetics calculating  of mechanicsm transmission systems. 

1. Đặt vấn đề 
Hệ dẫn động cơ khí (HDĐCK) được sử dụng rất rộng rãi trong ngành Cơ khí đóng tàu để 

truyền chuyển động và tải trọng từ trục động cơ tới bộ phận công tác của máy. 
Hiện nay, việc tính toán động học HDĐCK vẫn được thực hiện theo phương pháp thủ công, 

tốn nhiều thời gian, công sức, khó chọn được phương án tính toán tối ưu và bất tiện vì luôn cần 
mang theo tài liệu để tra cứu. 

Trong bài báo này trình bày nội dung và trình tự tính toán động học, đồng thời xây dựng 
chương trình tự động tính toán động học các HDĐCK gồm: Động cơ điện – Bộ truyền đai – Hộp 
giảm tốc 2 cấp bánh răng - bánh răng hoặc trục vít – bánh răng. 
2. Trình tự tính toán động học HDĐCK 
2.1. Tính chọn động cơ dẫn động 
2.1.1. Xác định công suất cần thiết trên trục động cơ 

Công suất cần thiết trên trục động cơ:  /PP tct      (2.1)  
Pt – công suất tính toán trên trục máy công tác, kW 
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       (2.2)  

Pi, Ti – công suất và mômen trên trục máy công tác ở chế độ tải trọng thứ i, kW, Nmm; 
 - hiệu suất của hệ thống: ...321        (2.3)  
1, 2, 3, … - hiệu suất của các bộ truyền, các cặp ổ lăn trong hệ dẫn động. 

2.1.2. Xác định sơ bộ số vòng quay đồng bộ trên trục động cơ 
Số vòng quay đồng bộ trên trục động cơ được xác định sơ bộ: ,unn tsblvsb    (2.4)  
nlv – số vòng quay trên trục máy công tác, vg/ph; 
utsb – tỉ số truyền tổng sơ bộ của hệ dẫn động, ,uu  u hsbđsbtsb     (2.5)  
uđsb, uhsb – tỉ số truyền sơ bộ của bộ truyền đai và của hộp giảm tốc. 

2.1.3. Chọn động cơ điện 
Động cơ điện được chọn khi thỏa mãn đồng thời các điều kiện sau: 
 .T/TT/T;nn;PP mmdnksbđcctđc        (2.6)  
Pđc, nđc, nsb, Tk, Tdn – công suất, số vòng quay đồng bộ, số vòng quay sơ bộ, mômen khởi 

động và mômen danh nghĩa trên trục động cơ; 
Pct, Tmm, T – công suất cần thiết, mômen mở máy và mômen định mức của hệ dẫn động. 

2.2. Phân phối tỉ số truyền cho các bộ truyền trong hệ thống 
Tỉ số truyền lí thuyết của hệ thống được xác định theo công thức: .n/nu lvđclt   (2.7)  
Tỉ số truyền tính toán sơ bộ của hộp giảm tốc: ,u/uu đsblthsb     (2.8)  
uđsb – tỉ số truyền sơ bộ của bộ truyền đai, đã chọn ở trên. 
Từ trị số uhsb, tìm trị số gần nhất uh của hộp giảm tốc và phân uh cho các bộ truyền trong hộp giảm tốc. 
Tính tỉ số truyền lí thuyết uđ của bộ truyền đai: ,u/uu hltđ      (2.9)  

2.3. Xác định các thông số: công suất, vòng quay và mômen trên các trục 
Trục động cơ 

.Nmm,n/P10.55,9T;kW,PP đcct
6

đcctđc        (2.10)  
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Trục 1 
.Nmm,n/P10.55,9T;p/v,u/nn;kW,PP 11

6
1đđc1olđct1     (2.11)  

uđ, – tỉ số truyền của bộ truyền đai, xác định theo (2.8); 
đ, ol – hiệu suất của bộ truyền đai, của 1 cặp ổ lăn. 
Trục 2 
- Đối với hộp giảm tốc 2 cấp bánh răng trụ 

.Nmm,n/P10.55,9T;p/v,u/nn;kW,PP 22
6

2112olbrt12     (2.12)  
brt – hiệu suất của bộ truyền bánh răng trụ; 
u1, – tỉ số truyền của cấp 1. 
- Đối với hộp giảm tốc 2 cấp bánh răng côn - trụ 

.Nmm,n/P10.55,9T;p/v,u/nn;kW,PP 22
6

2112olbrc12     (2.13)  
brc: hiệu suất của bộ truyền bánh răng côn. 
- Đối với hộp giảm tốc 2 cấp trục vít - bánh răng 

.Nmm,n/P10.55,9T;p/v,u/nn;kW,PP 22
6

2112oltv12     (2.14)  
tv – hiệu suất của bộ truyền trục vít. 
Trục 3 

.Nmm,n/P10.55,9T;ph/vg,u/nn;kW,ηηPP 33
6

3223olbrt23      
u2, – tỉ số truyền của cấp 2; 

 
Hình 3.1. Lưu đồ thuật giải của 

chương trình 

 
Hình 3.2. Giao diện của chương trình TinhToanDongHoc 

3. Xây dựng chương trình tự động tính toán động học 
HDĐCK 
3.1. Xây dựng chương trình  

Chương trình tự động tính toán động học HDĐCK có tên gọi 
TinhToanDongHoc được xây dựng bằng ngôn ngữ lập trình 
Delphi, là một ngôn ngữ mạnh có cấu trúc chặt chẽ, rất thích hợp 
để lập trình tính toán giải quyết các vấn đề kĩ thuật. 

Lưu đồ thuật giải của chương trình được trình bày trên hình 
3.1, và giao diện của chương trình được trình bày trên hình 3.2. 

3.2. Thí dụ sử dụng chương trình 
Để minh chứng cho tính chính xác của chương trình 

TinhToanDongHoc, ta sử dụng nó để tính toán cho một trường hợp 
cụ thể. 

Thí dụ: Cần tính toán động học HDĐCK có sơ đồ như hình 3.3. 
Đồ thị thay đổi tải trọng cho trên hình 3.4. Các số liệu cho trước là: 
Công suất trục ra Plv = 5,5 kW, số vòng quay trục ra nlv = 90 vg/ph, 
thời gian phục vụ của hệ thống là 11508 giờ, sai số cho phép 4%. 

 
Nhập loại HGT, Plv, 
Ti/T, ti/tck 

Tính Ptđ 

Pđc≥Pct; 
nđcnsb; 

Tk/Tdn≥Tmm/T 
S 

Nhập đ, brt,  
brc, tv,  ol 

Đ 

Bắt đầu 

Tính  

Tính Pct 

Nhập nlv, 
uhsb,  uđsb 

Tính nsb 

Chọn loại 
động cơ điện 

 

Xuất thông số 
động cơ điện 

   Nhập ψbd2, 
   Kbe, u1 

Tính uh, 
u1, u2, uđ 

Tính Pi, ni, Ti 

Xuất kết quả 

 Kết thúc 
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Hình 3.3. Sơ đồ hệ dẫn động cơ khí: 
1-  động cơ điện; 2- bộ truyền đai; 
3- hộp giảm tốc 2 cấp bánh răng trụ khai triển 

Hình 3.4. Đồ thị thay đổi tải trọng 

Sử dụng chương trình TinhToanDongHoc để tính ta thu được kết quả như sau (kết quả tính 
được sao chép từ tệp tin Kết quả): 

Cac thong so de chon dong co: 
Cong suat lam viec: P_lv= 5.5, kW; 
Cong suat tuong duong: Ptd = 4.602, kW; 
Hieu suat bo truyen dong dai: eta_d = 0.95; 
Hieu suat cua bo truyen banhs rang tru: eta_brt = 0.97; 
Hieu suat cua 1 cap o lan: eta_ol = 0.99; 
Hieu suat cua he thong: eta = 0.867; 
Cong suat can thiet tren truc dong co: Pct = 5.308, kW; 
So vong quay lam viec: n_lv = 90, vg/ph. 
Ty so truyen so bo cua hop giam toc: u_hsb = 10; 
Ty so truyen so bo cua bo truyen dong dai: u_dsb = 1.6; 
So vong quay dong bo so bo tren truc dong co: nsb = 1440, vg/ph; 
Ty so Tmm/T = 1.5. 
Cac thong so ki thuat cua dong co: 
Kieu dong co: K132M4; 
Cong suat: Pdc = 5.5, kW; 
So vong quay: ndc = 1445, vg/ph; 
Hieu suat: eta = 86%; 
He so: CosPhi = 0.86; 
Ty so: Tk/Tdn = 2; 
Khoi luong: 72, kg. 
Phan phoi ty so truyen: 
Ty so truyen tong: u_tong = 16.056; 
Ty so truyen so bo tinh lai cua hop giam toc: u_hsb = 10.035; 
Ty so truyen cua hop giam toc: uh = 10; 
Ty so truen cap nhanh: u1 = 3.83; 
Ty so truyen cap cham: u2 = 2.61; 
Ty so truen cua bo truyen dong dai: u_d = 1.606. 
Cong suat, so vong quay va momen xoan tren cac truc: 
 Truc dong co:  
Cong suat thuc dung tren truc dong co: P_ct = 5.308, kW; 
So vong quay cua truc dong co: n_dc = 1445, vg/ph; 
Momen xoan tren truc dong co: T_dc = 35080.554, Nmm. 
Truc 1:  
Cong suat tren truc 1: P1 = 4.992, kW; 
So vong quay cua truc 1: n1 = 899.751, vg/ph; 
Momen xoan tren truc 1: T1 = 52985.326, Nmm. 
Truc 2:  
Cong suat tren truc 2: P2 = 4.794, kW; 
So vong quay cua truc 2: n2 = 234.922, vg/ph; 
Momen xoan tren truc 2: T2 = 194884.685, Nmm. 
Truc 3:  



CHÀO MỪNG NGÀY NHÀ GIÁO VIỆT NAM 20.11.2008 

 

 Tạp chí   Khoa học Công nghệ Hàng hải        Số 15+16 - 11/2008 
 

93 

Cong suat tren truc 3: P3 = 4.604, kW; 
So vong quay cua truc: n3 = 90.008, vg/ph; 
Momen xoan tren truc 3: T3 = 488492.134, Nmm. 

3.2. Đánh giá kết quả 
Chương trình TinhToanDongHoc cho kết quả tính toán động học HDĐCK nói trên hoàn toàn 

phù hợp với kết quả tính theo phương pháp thủ công truyền thống (đã được trình bày trong mục 4 
chương 3, trang 2931 tài liệu [1]). 
4. Kết luận và khuyến nghị 

1. Bài báo đã trình bày nội dung và trình tự để tính toán động học HDĐCK. Đồng thời xây 
dựng được chương trình TinhToanDongHoc, cho phép tự động tính toán động học làm cơ sở cho 
việc tính toán thiết kế HDĐCK; 

2. Chương trình TinhToanDongHoc có thể được sử dụng như một phần mềm trợ giúp thiết 
kế cũng như phục vụ công tác giảng dạy và học tập. 
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