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内摇容摇简摇介

本书力图包括通用机械设计（特别是传动设计）所需的必要的基础知识，以及它们的设计内容和方法，其主要内容

有：

第一章 ～第三章为平面杆机构和凸轮机构设计；第四章 ～第十五章主要为传动件与轮系的设计计算、间歇运动机构

设计、机械调速和回转件平衡的概念；第十六章 ～第十八章为联接件的设计、选择和计算；第十九章 ～第二十二章为轴

系的设计计算和联轴器与离合器的选择；第二十三章摇为常用弹簧的设计计算；第二十四章为设计思维、方法、要求和

设计程序的概念简介。

本书特别适于作为高等理工科院校的近机类各专业的《机械设计基础》课程的主要教材以及机械类《机械设计》课

程的改革教材，也可以作为机械工程技术人员的参考书。

摇图书在版编目（悦陨孕）数据
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摇中国版本图书馆悦陨孕数据核字（怨苑）第圆苑愿怨源号

责任印制：李绍英摇摇责任校对：林摇晖

北京理工大学出版社出版发行

（北京市海淀区白石桥路苑号）

邮政编码 员园园园愿员摇电话（园员园）远愿怨员圆愿圆源
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前摇摇言

本教材的内容是按《国家教育委员会关于高等学校工科本科部分基础课程教学基本要

求》的精神和《机械设计基础课程教学基本要求》（员怨怨猿年员员月修订草案）的内容，并结
合教改的要求以不同专业要求的不同学时（苑园学时到怨园学时）范围而定的。
本教材加强了通用机构、零部件的设计计算和结构设计，加强了与整机设计概念的密切

联系，突出各种零件在整机内的不同作用，使学生明确机械设计是一门综合性较强的系统工

程的概念，逐步树立正确的产品发明思维和设计方法，尽快掌握对一般机械的实用设计方

法，以符合我国飞速发展的形势对大学毕业生越来越高的要求。

本书第二十四章内容和第十六章 ～第二十四章的习题由张玉荣编写，其余由王中发编
写。全书由清华大学吴宗泽教授主审，北京理工大学李振清教授也做了审核工作，在此表示

敬谢！

“机械设计基础”课程除《实用机械设计》一书作为主要教材外，还需要一套完整的配

套教材，如《机械设计简明手册》、《机械设计课程设计指导书》、《机械设计课程设计图

册》等。

对近机类各专业的课内学时数可定为愿园学时 ～怨园学时；对非机类可定为苑园学时左右，
其内容可做删减。

本书尽量采用最新标准，对未标出具体国标号者，以能体现其原理和应用原则为主，学

生可以当前实用的国家标准标号为准。

由于编著者水平和经验所限，书中难免存在缺点和错误，敬请读者批评指正。

编摇者

员怨怨愿年员月于北京
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第十章摇螺旋传动 （圆圆源）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员园 员摇概述 （圆圆源）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员园 圆摇螺纹主要参数 （圆圆苑）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员园 猿摇螺旋机构的运动分析 （圆圆愿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员园 源摇受力分析、效率与自锁 （圆猿园）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员园 缘摇强度计算 （圆猿员）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员园 远摇传动螺旋实用设计步骤 （圆猿猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员园 苑摇滚动螺旋简介 （圆源圆）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇习题 （圆源猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第十一章摇轮系 （圆源远）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员员 员摇概述 （圆源远）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员员 圆摇定轴轮系传动比的计算 （圆源苑）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员员 猿摇定轴轮系用途 （圆源愿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员员 源摇周转轮系传动比的计算 （圆缘园）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员员 缘摇混合轮系传动比的计算 （圆缘员）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员员 远摇周转轮系的用途 （圆缘圆）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员员 苑摇几种特殊的行星传动简介 （圆缘猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇习题 （圆缘苑）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第十二章摇传动小结 （圆缘怨）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员圆 员摇传动装置概述 （圆缘怨）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员圆 圆摇机械传动中基本参数计算简介 （圆缘怨）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员圆 猿摇各种传动形式比较 （圆远圆）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇习题 （圆远缘）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第十三章摇间歇运动机构简介 （圆远远）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员猿 员摇棘轮机构简介 （圆远远）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员猿 圆摇槽轮机构简介 （圆远怨）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员猿 猿摇不完全齿轮机构简介 （圆苑员）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇习题 （圆苑员）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第十四章摇机械速度波动的调节 （圆苑猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员源 员摇概述 （圆苑猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员源 圆摇机械运转的平均速度和不均匀系数 （圆苑源）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员源 猿摇飞轮设计的近似方法简述 （圆苑缘）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
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摇习题 （圆苑远）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第十五章摇回转件的平衡 （圆苑苑）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员缘 员摇概述 （圆苑苑）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员缘 圆摇回转件平衡分析 （圆苑苑）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员缘 猿摇回转件的平衡试验 （圆愿园）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇习题 （圆愿员）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第十六章摇铆接、焊接、粘接和过盈配合联接 （圆愿猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员远 员摇铆接 （圆愿猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员远 圆摇焊接 （圆愿缘）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员远 猿摇粘接简介 （圆怨园）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员远 源摇过盈配合联接简介 （圆怨圆）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇习题 （圆怨猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第十七章摇键联接、销联接 （圆怨缘）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员苑 员摇概述 （圆怨缘）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员苑 圆摇键联接 （圆怨苑）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员苑 猿摇花键联接 （圆怨怨）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员苑 源摇销联接简介 （猿园员）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇习题 （猿园圆）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第十八章摇螺纹联接 （猿园猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员愿 员摇概述 （猿园猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员愿 圆摇螺栓联接的预紧与防松 （猿园缘）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员愿 猿摇螺栓组联接受力分析 （猿园愿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员愿 源摇单个螺栓联接强度计算 （猿员源）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员愿 缘摇提高螺栓联接强度的措施 （猿圆园）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员愿 远摇螺栓联接实用设计 （猿圆猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇习题 （猿圆远）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第十九章摇轴 （猿圆愿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员怨 员摇概述 （猿圆愿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员怨 圆摇轴的初算直径 （猿猿圆）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员怨 猿摇轴的结构设计 （猿猿猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员怨 源摇轴的强度校核 （猿猿远）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员怨 缘摇轴的刚度校核计算 （猿猿怨）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员怨 远摇轴的振动简介 （猿源园）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异员怨 苑摇轴的实用设计步骤 （猿源圆）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇习题 （猿源愿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第二十章摇滚动轴承 （猿缘园）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆园 员摇概述 （猿缘园）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆园 圆摇滚动轴承的代号 （猿缘员）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆园 猿摇滚动轴承特性与选择 （猿缘怨）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆园 源摇滚动轴承受力分析 （猿远圆）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆园 缘摇滚动轴承设计计算 （猿远猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆园 远摇滚动轴承组合设计 （猿愿园）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆园 苑摇轴系密封 （猿愿远）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
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摇异圆园 愿摇滚动轴承实用设计计算 （猿愿愿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇习题 （猿怨员）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第二十一章摇滑动轴承 （猿怨源）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆员 员摇摩擦理论基本知识 （猿怨源）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆员 圆摇液体动压润滑基本方程 （源园猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
 异圆员 猿摇液体动压润滑应用计算 （源园缘）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆员 源摇液体静压轴承简介 （源员圆）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆员 缘摇非液体润滑状态轴承的计算 （源员源）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆员 远摇滑动轴承结构 （源员苑）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆员 苑摇滑动轴承的润滑 （源圆圆）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆员 愿摇其它类型轴承 （源圆猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆员 怨摇液体动压轴承实用设计计算（以常用的单油楔向心轴承为例） （源圆缘）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇习题 （源猿远）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第二十二章摇联轴器、离合器 （源猿苑）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆圆 员摇概述 （源猿苑）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆圆 圆摇联轴器 （源猿愿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆圆 猿摇离合器 （源源缘）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇习题 （源缘圆）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第二十三章摇弹簧 （源缘猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆猿 员摇概述 （源缘猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆猿 圆摇圆柱形螺旋拉伸、压缩弹簧设计计算 （源缘远）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆猿 猿摇压缩、拉伸螺旋弹簧实用设计 （源远圆）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆猿 源摇圆柱形扭转弹簧设计简介 （源苑园）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆猿 缘摇蝶形弹簧简介 （源苑圆）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆猿 远摇其它类型弹簧简介 （源苑猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇习题 （源苑苑）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

第二十四章摇机械设计思维方法和程序简述 （源苑愿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆源 员摇设计思维简介 （源苑愿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆源 圆摇设计方法简介 （源苑怨）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇异圆源 猿摇设计程序 （源愿员）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

摇习题 （源愿猿）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

参考文献 （源愿源）⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯
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绪摇摇论

异园 员摇课程性质、内容和任务

摇摇科技、生产、生活等各领域中广泛应用的各种机械是怎样设计、制造出来的，这是一个
系统工程问题。从大的方面分析，一是设计，二是制造。本课程就是为解决机械设计的基础

技能的培养而设置的一门专业基础课。在本课程之前，应修完诸如高等数学、机械制图、互

换性技术测量、理论力学、材料力学和金属工学等课程，通过本课程对先修基础知识的综合

应用，可以达到具备对各种常用的通用机械零部件的设计和选用的能力。再通过对各种专业

知识的学习，应能达到独立设计简单机械的能力。所以本课程实为承上启下的、综合应用

的、由基础理论课向专业课过渡的技术基础课。

本课程的内容是对机械设计的基础知识、基本原理、程序和设计步骤与过程的研究。

具体内容有：

有关机器、机构、构件和零件的概念；

平面机构的结构分析、活动度的概念；

平面杆机构的组成、类型、特点和设计；

凸轮机构的组成、类型、特点和设计；

齿轮机构的原理、参数和设计知识；

其它常用机构简介；

机构运动方案的选择；

机械调速、回转件的平衡；

机械零件的工作能力和计算准则，常用材料的选择原则，零件的工艺性、标准化、通用

化；

联接件的设计：螺纹联接、键联接等；

传动件设计：带传动、链传动、齿轮传动、蜗杆传动、螺旋传动等；

轴系的设计与计算：轴、滑动轴承、滚动轴承、联轴器、离合器等；

其它零部件设计：弹簧、减速器等。

要求能较为熟练地掌握以上各通用零部件的设计计算、选择材料和热处理以及结构设计

的基本技能。再通过圆周 ～猿周的课程设计，要求学员能初步掌握对通用机械设计的基本能
力。

异园 圆摇机器的组成

各种机器都具有某些共性，当掌握这些各种不同机器的共同点之后，则对实际设计和研

究提供了清晰的基础概念。

可以按不同方面研究机器的共性：
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一、机器由四个部分组成

以汽车、车床为例进行研究

（员）原动机：提供机器动力，如电动机、内燃机和气轮机等；
（圆）传动部分：提供变速、改变运动方向或形式等功能，如汽车的变速箱、离合器、
传动轴，车床的床头箱、丝杠等；

（猿）工作部分：直接完成设计者预想的工作，以代替或减轻人类的工作，具备预期的
功能，如汽车的动轮、转向器，车床的切削系统等；

（源）控制部分：使机器各部分运动协调，可以是手控、电控、遥控或自动控制，对机
器的（员）、（圆）、（猿）部分进行控制。

二、机器由机构组成

机器是由两个或两个以上相互联系配合、运动确定的机构或构件组成的联合体，可以实

现能量转化（如将其它形式能量转化为机械能），以使其运转，执行人们预期的工作，在人

或其它智能体的操作和控制下，实现为之设计的某种（或几种）功能。而构成机器的机构

虽然是由两个或两个以上相互联系配合、运动确定的构件组成的联合体，但却无能量的转

化，只是实现着机械能的传递，使其运转，执行人们预期的运动。机械是机器和机构的总

称。

以活塞式发动机为例，如图园 员所示，说明机器是由机构组成的，而组成各种机构的
构件又是由不同零件组成的，其关系如下：

图园 员摇活塞式发动机
员—机架；圆—活塞；猿—进气门；源—排气门；缘—连杆；

图园 圆摇连杆结构简图
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远—曲轴；苑—凸轮；愿—推杆；怨—从动齿轮；员园—主动齿

轮

员—杆体；圆—螺杆；
猿—螺母；源—盖体；
缘—轴瓦

机械

机器：

（有能量转化）

摇↑
机构

（无能量转化













）

摇

如发动机

员援曲柄滑块机构（员、圆、缘、远）
圆援齿轮机构（怨、员园）
猿援凸轮机构（苑、愿{

）

摇摇摇 ↑
摇摇摇构件：
摇摇摇 ↑
摇摇摇零件

摇摇摇摇
机构的运动单元，如活塞、连杆等

组成构件的制造单元，如组成连杆的杆体、螺栓、螺母、轴瓦等

（图园 圆{ ）

组成构件的零件还可以分为通用零件（如螺栓、齿轮、轴等）和专用零件（如气轮机

中的叶片、内燃机中的活塞等。

另外，在某一结构中，传入运动的零件又称为主动件，被带动的零件称为从动件，对于

参考系相对静止的零件称为机架。

异园 猿摇机械设计过程简介

一、设计要求

（员）满足功能方面的要求，能实现预期运动，完成设计者设想的工作；
（圆）具有良好的经济性、尽量降低成本，为此应进行可靠性设计、优化设计，尽量节
省能源，使其结构简单、工艺性好、工作效率高；

（猿）操作方便、安全可靠、便于维修；
（源）符合人机工程，造型美观，便于包装和运输等等。

二、设计步骤

一般情况下，可以按下述步骤进行设计：

（员）下达设计任务书摇应包括项目的具体内容、要求和主要参数如速度、载荷性质、
寿命、工作条件等；

（圆）确定主要参数摇由任务书给定的重要条件和原始参数，通过计算、实验、调研等
必要的初步工作，最后确定设计中所需要的重要参数，如功率、转速、应力性质等；

（猿）方案选择与确定摇由能实现预期功能的多种方案中，最后确定一种最佳方案并绘
出此方案的机构运动简图；

（源）总体设计运动计算摇计算出各轴间的速比和各轴的转速；
（缘）总体设计动力计算摇计算出各轴间的传动效率和各轴的传动功率；
（远）零件强度计算摇包括对传动件、联接件和轴系的强度计算；
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（苑）结构设计摇在设计过程中，应边设计、边计算、边修改、边绘图，对不合理的结
构必须努力改进，使之完善；

（愿）试制、鉴定；
（怨）改进设计，批量投产。

异园 源摇载荷分析

一、载荷形式

为了计算方便，常用以下几种载荷形式：

集中力云（晕、噪晕），转矩栽（晕·皂或晕·皂皂），功率孕（噪宰）或弯矩酝（晕·皂皂）。

二、载荷种类

员援按载荷与时间关系分类（常用的几种）
（员）静载荷摇如图园 猿所示；
（圆）一般循环变载荷摇如图园 源所示；
（猿）对称循环变载荷摇如图园 缘所示；
（源）脉动循环变载荷摇如图园 远所示。
对于那些无规律的随机变载荷的计算比较复杂，这里从略。

图园 猿摇静载荷 图园 源摇一般循环变载荷
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图园 缘摇对称循环变载荷 图园 远摇脉动循环变载荷

摇摇圆援按应用计算场合分类
（员）额定载荷摇一般指原动机标牌功率或由此而计算出的力或转矩等；
（圆）工作载荷摇指机器工作部分在某段时间、某种工况下实际承受或输出的载荷；
（猿）计算载荷摇考虑实际工作时的条件（如冲击、振动等）下，产生附加载荷后的全
部载荷，用以计算零件强度、刚度，通常将额定载荷乘以不同影响因素的系数。

异园 缘摇应力分析

一、应力种类

工程中以变应力为多，这里按常用的应力 σ与时间贼的关系介绍如下几种：
（员）静应力如图园 苑（葬）所示；

（圆）循环变应力
①对称循环变应力：如图园 苑（遭）所示；
②脉动循环变应力：如图园 苑（糟）所示；
③一般循环变应力：如图园 苑（凿）所示{

。

对于那些无规律的随机变应力，这里从略。

图园 苑摇几种典型的稳定变应力谱
（葬）静应力；（遭）对称循环变应力；（糟）脉动循环变应力；（凿）一般循环变应力

二、变应力主要参数

图园 苑中标记的为正应力 σ，也可以表示为剪应力 τ。
最大应力：σ皂葬曾（含符号）；
最小应力：σ皂蚤灶（含符号）；
平均应力：σ皂越（σ皂葬曾垣σ皂蚤灶）辕圆；
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应力幅：σ葬越（σ皂葬曾原σ皂蚤灶）辕圆；
应力特性系数：则越σ皂蚤灶辕σ皂葬曾，以“σ则晕”的形式表示在不同种类变应力作用下的各种材

料的有限寿命（员园源约晕约员园远～圆缘伊员园苑）疲劳极限，以“σ则肄”表示无限寿命（晕跃员园
远～圆缘

伊员园苑）疲劳极限，或称持久疲劳极限；显然，则的不同值表示不同种类的循环应力作用下
的疲劳极限，如通常在有限寿命设计情况下有：

摇σ则晕
σ 垣员晕———静应力作用下材料强度极限；
σ园晕———脉动循环变应力作用下材料的疲劳极限；
σ 原员晕———对称循环变应力作用下材料的疲劳极限

{
。

异园 远摇机械零件主要失效形式

一、断摇裂

这是由于零件体积应力过大而造成的破坏使其无法继续工作，也称为体积失效，断裂还

可以分为：

（员）静应力作用下的过载断裂摇通常其断口为具有残余变形（对塑性材料）的断面或
呈粗糙表面的断面（对脆性材料）；

（圆）在应力反复作用下或循环变应力作用下的疲劳断裂摇通常其断口为同时具有光滑
部分和残余变形（对塑性材料）或呈粗糙表面的断面（对脆性材料）；

二、变形过大

如果由于零件过大的弹性变形超过了许用值，致使不能正常工作，则属于刚度不合格。

三、振动过大

当零件振动过大，特别是发生共振时，致使振幅超过了许用值而失效；

四、表面失效

（员）在过大的表面接触应力作用下，可能造成零件的表面失效，有如下形式：
①胶合失效（亦称粘着磨损）摇是在重载下润滑失效致使金属实体直接接触，过高的

温度可能使接触表面粘着并撕裂即为胶合失效；

②点蚀失效（亦称疲劳磨损）摇在变化的表面接触应力作用下，接触表面可能累积产
生麻点形状的损伤现象，属于表面疲劳失效；扩散型的点蚀扩散后严重地影响零件的正常使

用，而收敛型的点蚀可以继续工作；

③磨损失效（亦称磨粒磨损）摇如开式传动的齿轮轮齿表面在磨粒作用下严重磨损，
或由于表面过高的表面粗糙度经摩擦后致使严重磨损；

④塑性变形摇在低速重载下，过大的表面接触应力的作用，可能使零件表面产生无法恢
复的塑性变形。

（圆）腐蚀失效摇多产生在化学腐蚀物质的接触和作用下而造成表面腐蚀失效。

异园 苑摇机械零件设计原则

一、强度合格

在要求的寿命以内，不允许出现强度方面的各种失效，即为强度合格，计算中应符合强
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度条件。

员援强度条件

σ 越
φ（孕员，孕圆，孕猿，⋯⋯）
枣（载员，载圆，载猿，⋯⋯）

≤［σ］ （园 员）

剪应力 τ的强度条件与式（园 员）相似。
式中摇孕蚤———各种载荷或有关系数；
载蚤———零件有关的几何尺寸参数。
对常用的简单应力状态和复杂应力状态下的强度条件，应该熟练掌握：

简单

应力

状态

拉伸、压缩摇σ 越云辕粤≤［σ］摇摇 云———拉（压）力
粤———{ 横截面积

弯曲摇摇摇摇σ云 越酝辕宰≤［σ云］摇
酝———弯矩
宰———{ 抗弯截面模量

扭转摇摇摇摇τ 越栽辕宰责≤［τ］摇
栽———扭矩
宰责———

{













抗扭截面模量

摇摇复杂应力状态的强度条件为：
按第猿强度理论摇摇σ猿 越 σ 垣源槡 τ≤［σ］

按第源强度理论摇摇σ源 越 σ 垣猿槡 τ≤［σ{
］

摇摇圆援许用应力
（员）静应力摇摇［σ］ 越σ造蚤皂辕杂 （园 圆）
式中摇σ造蚤皂———强度极限（σ遭或 σ泽）
杂———安全系数
（圆）变应力摇摇［σ则晕］ 越（σ则肄εσβσ运晕）辕（杂σ运σ） （园 猿）
式中摇σ则肄———材料持久疲劳极限；

εσ———尺寸系数；
βσ———表面状态系数；
运晕———寿命系数，见式（园 源）；
运σ———应力集中系数；
杂σ———安全系数。
对剪应力 τ，上述关系式概念上亦适应。
由强度条件计算出的零件尺寸，取值不宜过大，以免造成浪费。

猿援有限寿命设计
（员）材料疲劳曲线
在变应力作用下，材料疲劳失效，其持久限 σ则肄与受力次数晕的关系如图园 愿与图园

怨所示。

图中晕园为循环基数，其值为摇摇晕园
员园苑摇摇（低于猿缘园匀月杂的钢材）
圆缘伊员园苑（高于猿缘园匀月杂的钢材{ ）

有些高硬度金属材料或有色金属的疲劳曲线没有水平部分，如图园 怨，实用中一般规
定晕≥（缘～员园）伊员园时的那段曲线为疲劳曲线，应用中须标明循环次数。
（圆）有限寿命设计
有限寿命设计时，按零件的工作寿命可以选用较高的疲劳极限 σ则晕，从而减小零件尺

寸、减轻重量、降低成本。
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图园 愿摇一般金属材料疲劳曲线
员区—有限寿命区；圆区—无限寿命区

图园 怨摇有色金属材料与高
强度合金钢的疲劳曲线

摇摇图园 愿中晕约晕园部分的数学计算公式为摇摇σ
皂
则晕晕越σ

皂
则肄晕园越常量，由此可得任意寿命

时的疲劳强度极限

σ则晕 越σ则肄
皂晕园槡 辕晕越σ则肄运晕 （园 源）

式中摇运晕———寿命系数；运晕越
皂晕园槡 辕晕。

考虑到有限寿命设计时的寿命系数运晕，则其许用应力［σ则晕］应为式（园 猿）所示。式
中指数皂和循环基数晕园的值见表园 员。
许用切应力概念上亦同式（园 猿）。

表园 员摇弯曲状态下碳钢的指数皂和循环基数晕园值

试摇摇验摇摇条摇摇件 皂 晕园

无应力集中的抛光试件 怨～员愿 （员～缘）伊员园远

有应力集中的抛光试件 远～员园 （员～缘）伊员园远

紧 配 合 的 轴 ，心 轴 远～员园 （缘～员园）伊员园远

经 表 面 强 化 处 理 员愿～圆园 （员～缘园）伊员园远

注：①零件表面强化（喷丸、滚压）使皂值增加，应力集中增大使皂减小；
②若无扭转的实验数据，可用弯曲时的数值（近似）；
③对于接触应力，线接触时皂泽越皂辕圆，点接触时皂凿越皂辕猿

摇摇源援安全系数法（一般指静应力情况下）
强度条件的另一表达式为

杂σ 越σ造蚤皂辕σ糟≥［杂σ］摇（正应力）
杂τ 越τ造蚤皂辕τ糟≥［杂τ］摇（剪应力）

式中摇杂σ、杂τ———计算安全系数；
［杂σ］、［杂τ］———许用安全系数；
σ糟、τ糟———计算应力；
σ造蚤皂、τ造蚤皂———极限应力。
这里介绍的安全系数法是计算方法的概念，各参数的取值可参考各专业的设计资料。

缘援拉伸许用应力［σ］与弯曲、剪切、挤压、扭转等许用应力的比例关系
在静应力作用下，各种应力状态下的许用应力与拉伸许用应力［σ］的比例关系，可以参
—愿—



考表园 圆。

表园 圆摇弯、扭、剪、挤压的静强度许用应力与拉伸许用应力［σ］的比例关系

材料 状态 弯曲［σ］云辕［σ］ 扭转［τ］辕［σ］ 挤压［σ］责辕［σ］ 剪切［τ］躁辕［σ］

塑性材料 员～员援圆 园援缘～园援远 员援缘～圆援缘 园援远～园援愿

脆性材料 员 园援愿～员 园援怨～员援缘 园援愿～员

此表适用于静应力或晕约员园猿次的变应力

远援强度计算内容
在强度计算中，按强度条件计算公式可求出公式中的任何参数，但一般常用设计计算

（求零件的主要几何参数）和校核计算（判断是否符合强度条件）两种形式。

苑援提高零件强度的措施
（员）增大截面尺寸或相关尺寸，合理设计零件形状，以降低应力；
（圆）选择强度较高的材料和适当的热处理方法，以提高许用应力；
（猿）尽量减小零件载荷，合理安排载荷分布，以降低应力；
（源）减小零件的应力集中程度。

二、刚度合格

刚度问题只对重要零件进行计算。

员援刚度条件（见图园 员园）
挠度摇摇赠≤［赠］
偏转角摇θ≤［θ］
扭转角摇φ≤［φ

}
］

（园 缘）

式中赠、θ和 φ的计算公式见《材料力学》有关章节。

图园 员园摇零件的变形

圆援提高零件刚度措施
因为常用的各种钢材的弹性模量耘（或剪切弹性模量郧）的数值相差不大，所以选择强

度较高的合金钢材对提高刚度意义不大，主要是以改变截面形状、尺寸，或减小长度，或设

置加强筋等措施提高零件刚度。
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