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《机械设计基础》

内容概要

《机械设计基础》主要内容包括：绪论，平面机构及自由度，平面连杆机构，凸轮机构，齿轮机构，
轮系，其他常用机构，通用机械零件概述，带与链传动，齿轮传动，联接，轴，轴承、联轴器、离合
器、制动器及弹簧等内容。
《机械设计基础》旨在培养使学生对一般机械具有一定的分析和设计能力。对于常用机构和通用零件
，突出应用、删减繁琐的公式推导，强调其工作原理、结构特点、适用场合、使用维护及计算方法、
计算步骤等，注重国家标准的应用。
《机械设计基础》主要作为高职高专机电类专业教学用书，也可供其他有关专业师生和工程技术人员
参考。
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章节摘录

　　3　平面连杆机构　　3.1 平面连杆机构的基本形式及其演化　　平面连杆机构是由若干个构件以
低副（转动副和移动副）联接而成的机构，也称平面低副机构。其主要特点是：由于低副为面接触，
压强低、磨损量少，而且构成运动副的表面是圆柱面或平面，制造方便，容易获得较高精度；又由于
这类机构容易实现常见的转动、移动及其转换，所以获得广泛应用。它的缺点是：由于低副中存在着
间隙，机构将不可避免地产生运动误差，另外，平面连杆机构不易精确地实现复杂的运动规律。平面
连杆机构常以其所含的构件（杆）数来命名，如四杆机构、五杆机构⋯⋯，常把五杆及五杆以上的平
面连杆机构称为多杆机构。　　最基本、最简单的平面连杆机构是由四个构件组成的平面四杆机构。
它不仅应用广泛，而且又是多杆机构的基础。　　平面四杆机构又可分为铰链四杆机构和滑块四杆机
构两大类，前者是平面四杆机构的基本形式，后者由前者演化而来。　　3.1.1　铰链四杆机构的基本
类型　　铰链四杆机构是将4个构件以4个转动副（铰链）联接而成的平面机构，如图3.1所示。机构中
与机架4相连的构件1和构件3称为连架杆，连架杆若能绕机架做整周转动则称为曲柄，若只能绕机架在
小于360°的范围内做往复摆动则称为摇杆。与机架不相连的构件2称为连杆，连杆连接着两个连架杆
。　　⋯⋯

Page 4



《机械设计基础》

精彩短评

1、不用去书店，送到家，还是正品！
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