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成果摘要： 

世界上许多国家高精度机器人传动多采用RV减速器。该研究首次提出了保证RV传动运动精度高、回差小、承载能力

大、刚性大的摆线轮优化新齿形；创新的提出了具有工程实用价值的力分析方法和公式，并通过整体超静定结构的扭转

刚度的有限元分析得到了验证；建立了RV减速器传动误差与输出机构刚性误差和回差的分析模型；研制出了RV-250AII

减速器样机。该研究提出的机器人用高精度RV传动的优化设计理论与优化新齿形以及研制的RV-250AII样机属国内首

创，样机的主要技术性能达到九十年代国际同类产品的先进水平。 
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