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前   言           

  为了适应当前教育事业改革与发展的趋势 , 满足

广大学习机械原理课程的读者的需求 , 我们编写了此

书 , 供学习机械原理课程的读者和从事机械原理教学

的教师参考。

本书是以孙桓、陈作模主编的普通高等教育“机

械原理”国家级重点教材 《机械原理》 (第六版 ) 为

参考 , 总结我们从事教学工作的经验和体会编写而

成。对于使用该《机械原理》 教材的读者不失为一本

良好的辅助读物 , 可以帮助读者了解课程知识结构 ,

掌握课程内容重点 , 提高分析问题和解决问题的能

力 , 检查学习效果。本书对教材中若干重点问题 , 除

了强调理论部分外 , 还针对考点列举了各类例题 , 且

重在例题的分析、讲解 , 以便用有限的篇幅达到举一

反三的作用 , 以供学生和教师参考。为方便读者使

用 , 书中章节次序和习题编号均与原教材保持一致 ,

“ *”部分为原教材选学的内容。

参加本书编写工作的有陆品 (第 1 , 2 , 3 , 4 ,

5 , 6 章 ) , 秦彦斌 (第 7 , 9 , 14 章 ) , 闫文辉 (第

1 0 , 1 1 , 1 3章 ) , 屈文涛 ( 第 8 , 1 2章 ) , 由陆品、

此为试读,需要完整PDF请访问: www.ertongbook.com



秦彦斌统稿并担任主编。

鉴于编者水平有限 , 对孙桓、陈作模先生主编的教材的理解尚

有不到之处 , 书中难免有错误或疏漏 , 敬请广大读者批评指正。

编 者

2004 年 2 月于西安
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第 1 章  绪   论

1 .1  重点内容提要

1 .1 .1  教学基本要求

( 1) 明确本课程的研究对象和内容 ,及其在培养机械类高级工程技术人才

中的地位、任务和作用。

( 2) 了解本课程的性质和特点 ,以便采取适当的方法把本课程学好。

( 3) 对机械原理学科的发展现状有所了解。

1 .1 .2  本课程研究对象和内容

1. 基本概念

机构 :机构是指具有确定相对运动的构件组合体。机构的功用在于传递运

动和改变运动的形式。

机器 :机器是由机构组成的 ,用来完成有用的机械功或用来转变能量。

机械 :通常将机构与机器统称为机械。

2. 研究对象

机械原理是机构与机器原理的简称 ,它的研究对象是机构和机器。

3. 研究内容

( 1) 机构结构分析的基本知识。首先研究机构是怎样组成的 ,机构的组成

情况对其运动的影响 ,以及机构具有确定运动的条件 ;其次要研究机构的组成

原理及机构的结构分类 ;最后还要研究如何用简单的图形把机构的结构状况表

示出来(即如何绘制机构运动简图的问题 ) ,以便据此对机构进行运动及动力

分析。



( 2) 机构的运动分析。对机构进行运动分析 ,是了解现有机械运动性能的

必要手段 ,也是设计新机械的重要步骤。本课程将介绍对机构进行运动分析的

基本原理和方法。

( 3) 机器动力学。机器动力学研究的内容主要是两类基本问题 :其一是分

析机器在运转过程中其各构件的受力情况 ,以及这些力的做功情况 ;其二是研

究机器在已知外力作用下的运动 ,主要包括机器真实运动方程的建立与求解 ,

机器速度波动的调节和不平衡惯性力的平衡问题。

(4) 常用机构的分析与设汁。各种机器即便是非常复杂的机器 ,其机械部

分也无非是由齿轮、凸轮、连杆等一些常用的机构组合而成的。所以 ,对这些常

用机构的运动及工作特性进行分析并探索其设计方法 ,是十分必要的。另外由

于机器人在现代工业中的应用日益广泛 ,故对机器人机构也做了必要的介绍。

( 5) 机械传动系统运动方案的设计。本课程将讨论在进行具体机械设计时

机构的选型、组合、变异及机械传动系统运动方案的设计等问题 ,以便对这方面

的问题有一个概略的了解 ,并初步具有拟定机械传动系统方案的能力。

1 .1 .3  学习本课程的目的

机械原理作为一门课程来说 ,属于技术基础课 ,在教学计划中起着承上启

下的作用 ,在培养机械类高级技术人才中担负着重要的任务。

从研究内容来看 ,学生通过这一门课程学习之后应该具备两方面的能力 :

一是具备对已有的机械进行结构、运动和动力分析的能力 ;二是具备能根据运

动和动力性能的要求初步设计新机械的能力。作为一个工程技术人员 ,在实际

的工作中总难免碰到使用机械、设计新机械以及技术改造和技术革新等问题 ,

所以具备这两方面的能力 ,对于一个工程技术人员来说是非常必要的。

1 .1 .4  学习本课程的注意事项

1. 把握本课程的性质和特点

首先 ,应当注意机械原理课程是一门技术基础课程。它一方面较物理、理论

力学等理论课程更加结合工程实际 ;而另一方面 ,它又与专业机械的课程有所

不同。由于专业机械的种类繁多 ,机械原理课程不可能 ,而且也不必要对各种各

样的具体机械进行研究。它只是对各种机械的一些共性问题和各种机器中常用

的一些机构进行较为深入的探讨。为了学好本课程 ,在学习过程中 ,同学们就要
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着重注意搞清基本概念 ,理解基本原理 ,掌握机构分析和综合的基本方法。

其次 ,本课程中对于机械的研究 ,是通过以下两大内容来进行的 :

( 1) 研究各种机构和机器所具有的一般共性问题 ,如机构的组成理论、机

构运动学、机器动力学等。

( 2) 研究各种机器中常用的一些机构 (如连杆机构、凸轮机构、齿轮机构

等) 的运动和动力性能 ,以及它们的设计方法。这两部分内容虽然自成系统 ,然

而却又是互相密切联系的。

在学习过程中 ,应注意把一般的原理和方法与研究实际机构和机器时的具

体运用密切联系起来。并应随时注意在日常生活和生产中所遇到的各种机构和

机器 ,根据所学的原理和方法进行观察和分析 ,做到理论和实际的紧密结合。

第三 ,在本课程的学习过程中 ,要注意培养自己运用所学的基本理论和方

法去分析和解决工程实际问题的能力 ,特别注意培养对事物分析、判断、决策的

能力 ,这是一个工程技术人员所必须具备的基本能力。

最后 ,工程问题都是涉及多方面因素的综合问题 ,故要养成综合分析、全面

考虑问题的习惯。另外 ,工程问题都要经过实践的严格考验 ,不允许有半点疏忽

大意 ,故在学习中就要坚持科学严谨、一丝不苟的工作作风 ,认真负责的工作态

度 ,讲求实效的工程观点。

2. 了解机械原理学科发展现状和趋势

要学好本课程也应对机械原理学科发展现状和趋势有所了解 ,这既有助于

对机械原理课程的深入学习 ,也有助于让我们坚信用所学的知识能够推动机械

工业日新月异地发展。

1 .2  学习效果测试

1 1  何谓机构 ?何谓机器 ?何谓机械 ?

1 2  本程研究的内容主要包括哪几个方面的问题 ?

1 3  何谓机构分析与机构综合 ?它们研究哪些主要内容 ?

1 4  为什么要学习本课程 ?通过对本课程的概略了解 ,为了学好本课程 ,

你认为在学习过程中应注意哪些问题 ?

1 5  设想一下机械工业将会发展成为什么样子 ?
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第 2 章  机构的结构分析

2 .1  重点内容提要

2 .1 .1  教学基本要求

( 1) 搞清构件、运动副、约束、自由度及运动链等重要概念。

( 2) 能绘制比较简单的机械的机构运动简图。

( 3) 能正确计算平面机构的自由度并能判断其是否具有确定的运动 ;对空

间机构自由度的计算有所了解。

( 4) 了解虚约束对机构工作性能的影响及机构结构合理设计问题的重

要性。

( 5) 了解平面机构的组成原理。

2 .1 .2  机构的组成

( 1) 零件  任何机器都是由零件组成的 ,零件是制造的最小单元体。

( 2) 构件  构件是组成机构的基本要素 ,是由刚性地联接在一起的零件共

同组成的 ,独立运动的最小单元体。

( 3) 运动副及分类  运动副是两个构件组成的可动联接 ,是组成机构的又

一基本要素。两构件上能够参加接触而构成运动副的表面称为运动副元素。运

动副是约束运动的 ,因而一个运动副至少引入一个约束 ,也至少保留一个自由

度。至于两构件组成运动副后还能产生哪些相对运动 ,则与运动副的类型有关。

运动副按其接触方式分为高副(点线接触 ) 和低副(面接触) ,也可按相对运动形

式分为转动副、移动副、螺旋副和球面副等 ,根据运动副所引入约束的数目由 1

到 5可分为 Ⅰ 级副、Ⅱ 级副、Ⅲ 级副、Ⅳ 级副和 Ⅴ 级副。

此为试读,需要完整PDF请访问: www.ertongbook.com


