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页眉从第一章开始，采用宋体五号字居中书写，并在下方加一横线。

奇数页的页眉书写论文的题目，如：

工业机器人用RV减速器的样机试制及试验研究

偶数页的页眉书写：江苏理工学院硕士学位论文 如：

江苏理工学院硕士学位论文
  

页码从第一章（绪论）开始按阿拉伯数字（1，2，3……）连续编排，之前的部分(摘要、Abstract、目录等)用大写罗马数字（Ⅰ，Ⅱ，Ⅲ……）单独编排。页码位于页面底端，居中书写。
排版要求

1.纸张及页面要求

	
	要     求

	纸张
	A4（210×297），幅面白色

	页面设置
	页边距一律采取论文专业撰写格式的要求（上下2.0cm，左右2,5cm，页眉1.5cm，页脚1.75cm）

	页眉
	页眉从正文开始，采用宋体五号字居中书写

奇数页：“论文题目”
偶数页：“江苏理工学院硕士学位论文”，

	行间距和字符间距
	行距1.5倍行距；字符间距为默认值（缩放100%，间距：标准）

	页码
	摘要、目录大写罗马数字。正文阿拉伯数字，Times New Roman字体，五号，居中


2.中、英文摘要要求

	
	中文摘要
	英文摘要

	摘要
	“摘要”之间空两格，采用三号字、黑体、加粗、居中，与内容空一行
	Abstract：采用三号字、Times New Roman字体、居中、加粗，与内容空一行。

	段落文字
	小四号宋体，缩进2字符，1.5倍行距
	小四号、Times New Roman字体、缩进2字符，1.5倍行距。

	关键词
	“关键词”三字黑体四号、顶格。内容小四号宋体、接排，各关键词之间有1个空格及分号。 
	“Keywords:”Times New Roman小四号、加粗、顶格。内容小四号、Times New Roman字体，接排、各关键词之间有1个空格及分号。


3.目录

具体格式见后面示例。
4.正文

	
	示例
	要求

	二级标题
	第1章 ×××××
	三号黑体居中，序号与题名间空一个汉字符，单倍行间距，段前0行，断后0行

	三级节标题
	1.1 ×××××
	四号宋体加粗居左，序号与题名间空一个汉字符，1.5倍行距，段前0行，断后0行。

	四级节标题
	1.1.1 ×××××
	小四号黑体居左，序号与题名间空一个汉字符，1.5倍行距，段前段后0行

	段落文字
	××××××××××××××

××××××××××××××××××。
	宋体（英文用Times New Roman），小四，两端对齐，首行左缩进2个汉字符。1.5倍行距（段落中有数学表达式时，可根据表达需要设置该段的行距），段前0，段后0。

	图序、图名
	图2-1 ×××
	置于图的下方，宋体五号居中，1.5倍行距，图序与图名文字之间空一个汉字符。

	表序、表名
	表3-1 ×××
	置于表的上方，宋体五号居中，1.5倍行距，表序与表名文字之间空一个汉字符。

	表达式
	（3-2）
	序号加圆括号，右顶格排。
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摘  要
本文在广泛研究现有RV减速器设计理论的基础上，较为全面的提出了RV减速器的设计方法。此外，本文还对日本帝人公司的RV-20E型减速器做了重点研究，在详细研究其结构和材料后，提出了RV减速器样机试制的工艺方法。最后，通过对比试验，验证了样机的性能，并进一步证明了设计方法的可行性。

关键词：RV减速器； 参数设计； 回差； 工艺研究


ABSTRACT
In this paper，a more comprehensive RV reducer design theory is put forwardbased on existing RV reducer design theory. In addition, a research on RV-20E reducer made by Teijin Company is carried out. The process and method about the trial of RV reducer is proposed after a detailed study on its structure and material. Finally, the performance of the prototypeverifies the thesis by comparing to the test of the reducers made by the Teijin Company, which further demonstrates the feasibility of the method.
Key Words: RV reducer; Parameter Design; Backlash; Crafts Study
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目录内容宋体小四，数字英文times new roman小四，段落间距固定值20磅，段前段后0行。
第一章 绪论

1.1 课题研究背景和意义
当前，国际竞争越发激烈，国际社会对于高科技技术、高端人才的竞争也越发明显。工业机器人作为制造业中的高端装备，其核心技术长期被欧美、日韩等发达国家垄断。在国内，中国制造业长期处于产业链下游，制造型企业机械化程度偏低。使用机器人替代人工已经成为国内制造业发展的必然趋势。有鉴于此，研究工业机器人的核心技术，自主研发国产工业机器人核心零部件是当务之急。
目前，工业机器人在发达国家已经实现了产业化，并广泛应用于工业界。在工业机器人制造领域，机器人“四大家族”具有较大影响，包括瑞典ABB机器人公司、德国KUKA公司、日本FANUC公司和日本安川公司。在我国，工业机器人的研究起步较晚，但是发展迅速。上世纪八十年代，我国就开始了工业机器人方面的研究，经过20多年的发展，我国的机器人产业具备了一定的规模。目前，国内机器人厂家已经有能力生产平面关节机器人、坐标机器人、弧焊机器人等一系列产品，但是与欧美、日韩等发达国家相比，还有不小差距。从市场占有率看，国内80%的机器人来自进口，国产机器人的关键零部件尚不具备产业化能力；从核心技术看，我国尚未掌握工业机器人的核心技术，这将极大的制约工业机器人国产化的脚步[1]。
1.2 国内外研究状况
1.2.1 工业机器人的发展现状
根据国际标准化组织的定义，工业机器人是一种自动的、位置可控的、具有编程能力的多功能操作机，这种操作机具有几个轴，能够借助可编程操作来处理各种材料、零件、工具和各种装置，以执行各种任务。工业机器人广泛应用于工业诸多领域，如材料处理、机械制造、铸造焊接、热处理、表面涂覆、上下料、装配、检测、仓库堆垛、电子器件制造等。工业机器人按类别划分主要有码垛机器人、焊接机器人、喷涂机器人、锻造机器人、装配机器人、水下作业机器人等。
早在上世纪五十年代，美国人就发明了第一台机器人，之后还成立了公司用于生产机器人。上世纪七十年代，美国麻省理工学院的研发小组研制出了具有视觉功能了机器人，该机器人可以抓取积木。之后斯坦福大学也发明了类似的机器人。现在机器人已经发展到第三代智能机器人阶段[6]。
第二章  RV传动的工作原理及结构

2.1 RV传动原理及特点
2.1.1 RV传动原理

1986年，日本帝人公司在双曲柄少齿差动行星减速器的基础上，研制出了用于机器人的新型减速器，从机构学的角度看，属于曲柄式封闭差动轮系，又称RV传动机构。其结构简图如图2-1所示。RV传动机构由第一级渐开线圆柱齿轮行星减速机构和第二级双(或三)曲柄摆线针轮行星减速机构组成。

[image: image2.emf]
1.针齿销；2.摆线轮；3.轴；4.外壳；5.曲柄轴；6.太阳轮；7.正齿轮
图2-1 RV传动的结构简图
2.1.2 RV传动的传动比计算
第一级行星传动转化轮系的速比值[13]：
         [image: image4.png]


                                        （2-1）                                               
式中[image: image6.png]


——正齿轮齿数；[image: image8.png]


——太阳轮齿数。
减速比为速比值的倒数：[image: image10.png]1/R




。输出转速=输入转速[image: image12.png]


。其他使用方法的减速比计算式见表2-1。
表2-1 各种使用方法的构件关系及减速比
	分类
	减速传动
	增速传动

	
	1
	2
	3
	4
	5
	6

	机架
	外壳
	轴
	太阳轮
	外壳
	轴
	太阳轮

	输入构件
	太阳轮
	太阳轮
	外壳
	轴
	外壳
	轴

	输出构件
	轴
	外壳
	轴
	太阳轮
	太阳轮
	外壳

	减速比
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	与输入转向的关系
	同向
	反向
	同向
	同向
	反向
	同向


RV传动的主要性能特点可以概括为“3大”、“2高”、“1小”。
(1)传动比范围大、可实现的减速级数多：单级摆线传动可以做到十几到几十甚至上百，加上一级减速，即使摆线轮齿数不变，只改变正齿轮和太阳轮的齿数，就可以得到很多的速比。RV减速器的速比值可达[image: image20.png]1~171
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“摘要”之间空两格，三号黑体、加粗、居中，与内容空一行





首行缩进2字符，小四号宋体，两端对齐，1.5倍行距，段前、段后各0行








内容采用小四号、宋体、接排、各关键词之间后用分号并空1格


 





Times New Roman三号大写，居中，加粗，与内容空一行





Times New Roman小四，缩进2字符，两端对齐，1.5倍行距，段前、段后各0行








Times New Roman四号、加粗、居左、 1.5倍行距





黑体三号加粗居中，“目录”之间空两格, 与内容空一行





目录必须自动生成





标题三号黑体加粗居中单倍行距,每字之间空一格； 正文部分：宋体小四号（英文用Times New Roman体小四号），行距1.5倍，段前段后0行








二级标题三号黑体居中，序号与题名间空一个汉字符，单倍行间距，段前断后都0行。





三级标题四号宋体加粗居左，英文用Times New Roma，加粗居左，序号与题名间空一个汉字符，1.5倍行间距，段前断后都0行。





置于图的下方，宋体五号居中，1.5倍行距，段前段后0行，图序与图名文字之间空一个汉字符。每一大章的图按顺序排








“附录”之间空两格，三号黑体、加粗、居中，单倍行距，段前段后0行





四级标题小四黑体，英文用Times New Roma，居左，序号与题名间空一个汉字字符，1.5倍行间距，段前断后都0行。





公式居中，公式编号右对齐





（三线表）置于表的上方，宋体五号居中，1.5倍行距，段前段后0行，表序与表名文字之间空一个汉字符。表内字体宋体五号。





表与正文空1行





宋体小四、1.5倍行距





每个字之间空一格，，三号黑体、加粗、居中，单倍行距，段前段后0行





宋体小四、1.5倍行距





“致谢”之间空两格，三号黑体、加粗、居中，单倍行距，段前段后0行





宋体小四、1.5倍行距





图与正文空1行





内容采用小四号、Times New Roman、接排、各关键词之间后用分号并空1格
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