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内容概要

内容简介
本书是以编著者长期以来对机构研究设计和应用实践方面的经验为基
础，广泛吸收国内外技术精萃，独具匠心地从应用角度编著的一部有关现
代机构实用设计方面的大全。全书体系新颖、内容丰实、图文并茂、“雅
俗共赏”，是发明创造、产品设计、装备改造以及生产操作机械化自动化
的作业活动中实用便查的专业工具书。
全书共分三大部分：第一部分，重点突出了实际工作所需的机构类型
特征分析、机构简图识别和绘制以及机构创新构型的内容，勾划出从功能
和运动要求到机构运动简图制定的全过程；第二部分，荟集了在各工业部
门现代机器、设备（装置）和仪器中应用的机构实例（简图、轴测图或构
造示意图）4816个，并完全按照功能用途和运动特征进行分类编排；第三
部分，编制了大量设计（计算）所需的数表、线图和图谱，为实际工作提
供了简便可行的设计（计算）方法。
本书可供科研设计单位、生产厂矿、地方和乡镇企业广大技术人员、
工人在设计制造、技术革新、创造发明以及改善维修中查阅使用；对高
等、中等工科院校有关专业的教师和学生联系实际、开拓视野、启迪思维、
激发创新也有很好参考价值。
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1.3柔性及顺应型抓取机构（3737～3754）
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第22章 液（气）电驱动、控制和操纵机构
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4.1配气机构（4333～4342）
4.2空气换向阀（4343～4381）
5 泵机构
5.1叶片泵（4382～4415）
5.2齿轮泵（4416～4428）
5.3柱塞泵（4429～4469）
5.4特殊泵机构（4470～4489）
第24章 特殊功用的机构和装置
1 速度调节器（4490～4572）
2 压力调节器（4573～4615）
3 温度及其它调节器（4616～4652）
4 键盘机构（4653～4663）
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2.4电磁激振（4750～4754）
2.5其它型式（4755～4760）
3 利用力、磁、电、液气、声、光等物理效应机构
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3.1利用重力、惯性力、摩擦力、弹性力（4761～4790）
3.2利用液气、磁、电、声、光等效应（4791～4816）
第26章 常用机构分析图表和实用设计
1 棘轮、槽轮、针轮和不完全齿轮机构
1.1棘轮机构几何尺寸、齿廓画法和示例
1.1.1基本结构和主要类型
1.1.2不对称梯形齿棘轮和棘爪的几何尺寸
1.1.3不对称梯形齿棘轮和棘爪的齿廓画法
1.1.4棘轮转角的调整方法
1.2槽轮机构几何尺寸、运动参数和计算示例
1.2.1典型结构和定位装置
1.2.2几何尺寸和主要运动参数
1.3 针轮机构几何尺寸、运动参数和计算示例
1.3.1基本结构和主要类型
1.3.2针轮机构几何尺寸和运动参数
1.4不完全齿轮机构几何尺寸运动参数和计算示例
1.4.1基本结构和设计要点
1.4.2外啮合不完全齿轮机构的设计计算
2 凸轮机构参数计算（图表法）
2.1常用运动规律及其数表应用
2.1.1无量纲运动参数及其换算关系
2.1.2常用运动规律的公式、主要性能和运动曲线
2.1.3常用运动规律、参数、数表及其应用
2.2最大压力角、基圆半径和凸轮廓线最小曲率半径的图表及其应用
2.2.1主要参数的名称和符号
2.2.2主要参数图表及其应用说明
2.2.3滚子对心直动从动件盘形凸轮机构计算示例
2.2.4滚子偏置直动从动件盘形凸轮机构计算示例
2.2.5滚子摆动从动件盘形凸轮机构计算示例
2.2.6滚子直动从动件移动凸轮机构（按正弦加速度运动规律）计
算示例
2.2.7滚子直动从动件圆柱凸轮机构计算示例
3 按轨迹设计铰链四杆机构（图谱法）
3.1连杆曲线图谱的说明
3.1.1连杆曲线图谱对应的机构相对尺寸及其图谱类型
3.1.2一个机构上连杆曲线的位置与走向
3.2曲柄摇杆机构连杆曲线的形状、大小及其在连杆平面内的分布规律
3.2.1连杆曲线形状特点及其在连杆平面内的分布规律
3.2.2连杆曲线轮廓大小
3.2.3连杆曲线形状变化的连续性
3.3一般连杆曲线的应用例
3.3.1棒材翻料机构
3.3.2印刷机送纸机构
3.3.3家用缝纫机挑线机构
3.4直线导路机构应用例
3.4.1连杆曲线出现直线段的条件
3.4.2钢材热锯机机构的选择
3.5六杆停歇机构应用例
3.6双曲柄机构连杆曲线特点
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3.7双摇杆机构连杆曲线的特点及其应用
3.7.1双摇杆机构连杆曲线的特点
3.7.2双摇杆机构连杆曲线图谱的应用例
4 按传动角、摆角设计四杆机构（图谱法）
4.1传动角图谱及其应用示例
4.2从动杆摆角图谱及其应用示例
4.3原动杆许用摆角图谱及其应用示例
4.4曲柄摇杆机构的极位夹角图谱及其应用示例
4.5双曲柄机构急回特性系数K值图谱及应用示例
5 按机构特殊要求设计连杆机构（线图法）
5.1铰链四杆机构的设计方法和示例
5.1.1同向摆动双摇杆机构（始末位置均为死点）设计（一）
5.1.2同向摆动双摇杆机构（终止位置为死点）设计（二）
5.1.3同向摆动双摇杆机构（始末位置均非死点）设计（三）
5.1.4反向摆动双摇杆机构（始末位置均为死点）设计（一）
5.1.5反向摆动双摇杆机构（单死点）设计（二）
5.1.6双曲柄机构对应角位移设计
5.1.7近似直线导引机构（铰链四杆机构）
5.2单移动副机构的设计方法和示例
5.2.1摆杆滑块机构（无死点和终止位置为死点 滑块为主动件）设计（一）
5.2.2摆杆滑块机构（无死点和终止位置为死点，摆杆为主动件）设计（二）
5.2.3曲柄滑块机构（双死点）设计
5.2.4曲柄摇杆机构（双死点）设计
5.2.5偏置摆动导杆机构（偏置导杆摆角与极位夹角相等）设计
5.2.6近似直线导引机构（曲柄摇块机构）设计
5.3 多杆机构的设计方法和示例
5.3.1双停歇连杆机构设计
5.3.2大摆角六杆机构设计
6 齿轮连杆组合机构设计（线图法）
6.1基础机构为对心曲柄滑块机构的设计方法和示例
6.2基础机构为曲柄摇杆机构的设计方法和示例
6.3基础机构为曲柄转动导杆机构（曲柄为主动件）的设计方法和示例
6.4基础机构为曲柄转动导杆机构（导杆为主动件）的设计方法和示例
6.5基础机构为曲柄摆动导杆机构的设计方法和示例
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