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前言

本书是北京市高等教育精品教材建设重点支持项目，是《机械原理》教材的配套用书。书中简要归纳
和阐述了各章的基本要求，在梳理各章学习内容和学习主线的同时，指出学习的重点和难点，通过对
作业中和考试中常出现的错误分析，指出错误的原因和正确的解题方法。并以典型例题为示范，给出
分析问题和解决问题的思路和方法，展示正确和规范的习题解答步骤。最后通过对教材思考题和习题
的详细解答，帮助读者更好地巩固所学知识，达到学以致用的目的。本书的特点是对常见错误习题、
典型例题、思考题与习题都进行了详细的解答，特别是“常见错误”的内容，能使读者体会到从错误
中学习的好处。参加本书编写的院校有北京航空航天大学、北京石油化工学院、北京工业大学、北京
印刷学院、北京建筑工程学院、北京交通大学、北京林业大学、中国农业大学、北京化工大学等9所
院校。编写人员有刘占民（第1章）、郭卫东（第2章，第7章）、张晓玲（第3章）、王跃进（第4章）
、窦蕴平（第5章）、李德才（第6章，第11章）、司慧（第8章）、张云文（第9章）、张莉彦（第10
章）。本书由郭卫东任主编，负责全书的统稿、修改和定稿工作。本书是在科学出版社毛莹编辑的策
划和组织下编写完成的，在此深表谢意，同时对为本书作出贡献的其他人员一并表示深切感谢。另外
，在编写本书过程中参考了一些同类文献，在此也对这些文献的作者们表示诚挚的谢意。由于编者水
平有限，书中欠妥之处在所难免，诚望读者批评指正。
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内容概要
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章节摘录

插图：运动副是由两构件直接接触构成的可动连接，是组成机构的又一基本要素。由运动副的定义可
以看出运动副的基本特征如下：（1）两构件具有一定的接触表面，而参与接触的表面称为运动副元
素。（2）两构件能产生一定的相对运动。因此，运动副可按下述情况分类：（1）根据两构件的接触
情况分为高副和低副，其中通过点或线接触的运动副称为高副；以面接触的运动副称为低副。（2）
按构成运动副两构件之间所能产生相对运动的形式分为转动副（又称为铰链）、移动副、螺旋副和球
面副等。3.运动链运动链是两个或两个以上的构件通过运动副连接而构成的相对可动的系统。运动链
可以是首末封闭的闭链，也可以是未封闭的开链。4.机构机构是一种用来传递运动和力的可动装置。
从运动的观点来看，机构是具有确定相对运动规律的构件组合体。从机构的组成来看，机构是具有一
个固定构件的运动链。机构中的固定构件或相对固定的构件称为机架，它可以作为研究运动时的参考
坐标系。机构中按给定的已知运动规律独立运动的构件称为原动件或主动件，而其余随原动件运动的
可动构件称为从动件，从动件的运动规律取决于原动件的运动规律和机构的结构。1.2.2 正确绘制机构
运动简图机构运动简图是设计者研究分析机构运动学和动力学问题的一个重要工具。因此，运动简图
应能正确表达出机构的构件组成和构件间相连接的运动副，即表达出机构的组成形式，显示出设计方
案。要求准确表达出机构的运动特性和标注出相关的运动尺寸。1.绘制运动副时应注意的事项（1）绘
制转动副时，转动副的位置是关键：代表转动副小圆的圆心必须与回转中心重合；两个转动副中心连
线的长度一定要精确。
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精彩短评

1、书很不错  是正版  手感不错  看着也舒服
2、返券从来收不到，书还不错
3、挺适合准备考试的
4、机械原理教学辅导与习题解答
5、不错 对我帮助挺大的
6、配套的机械原理教材都出第二版了~~~
7、很好~！！！！
8、好。。。。。。。。。。。。。。。实在不好意思，太久了，都忘了评论了。东西应满意
9、希望考研能有所帮助，加油
10、很不错的一本辅导书，辅导理论知识与习题具备，详尽的教学与习题解析，答疑解惑，对快速掌
握知识，快速解题帮助很大
11、速度挺快的，感觉不错，正版。
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