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为了考察输入力矩的随机扰动对系统动力学的影响"综合考虑由扭矩波动引起的低频外激励!齿轮阻尼比!

齿侧间隙!激励频率和啮合刚度的随机扰动因素"根据牛顿定律建立单对三自由度直齿齿轮传动系统的随机动力

学方程%利用系统的分岔图!相图!时间历程图!
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映射图!李雅普诺夫指数和功率谱图分析齿轮传动系统

在齿轮激励频率变化下的动力学特性"并分析输入力矩引起的随机外扰动对系统分岔特性的影响%数值仿真表

明&随机非光滑齿轮传动系统存在着丰富的倍周期分岔现象'随着齿轮激励频率的增大"齿轮传动系统先通过周期

倍化分岔从周期运动到混沌运动"再通过逆周期倍化分岔从混沌运动通向周期运动'随着输入力矩随机扰动的增

大"会对系统的随机分岔区域和系统动力学特性产生本质影响%
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下强非线性振子的平稳响应和稳定性%文献(
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到随机外激励因素作用下含间隙和时变啮合刚度的

齿轮系统的全局动力学特性进行了分析%文献(
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