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前言

　　教育部高等学校机械学科教学指导委员会机械基础课程教学指导分委员会在2001年第一次工作会
议上，根据上一届课委会对我国当前高等工科学校教师队伍现状的分析，针对青年教师的学历高、专
业知识强，但缺少“机械原理”课程教学经验的特点，决定编写一套旨在提高青年教师教学水平的机
械原理教学参考书，分工由教指委委员张春林和余跃庆二位教授负责该参考书的编写工作。
　　在2002年教指委第二次工作会议上，成立了以张策教授为主任的编写委员会，编委会讨论通过了
本参考书的编写目的、定位、内容与体系，并根据学术水平、教学经验、国内知名度以及奉献精神等
方面确定了各篇的主编，并取得高等教育出版社的支持。
　　在2003年教指委工作会议上，编写委员会讨论了各篇主编提供的编写大纲，并提出了反馈意见，
明确了完成时间。
　　在2004年教指委工作会议上，张春林、余跃庆二位教授汇报了该参考书的编写进展情况。
经过协商，确定了由前教指委委员谢存禧教授、李瑰贤教授、邹慧君教授分别为上册、中册和下册的
主审，该参考书进入了有序的编写工作阶段。
　　在2005年教指委工作会议上提出了加快编写进度的要求。
　　2006年，各篇主编陆续把文稿寄到各分册主审处，2007年5月，所有参编人员在上海集中审稿，讨
论了该参考书编写过程中出现的问题，就该书的定位、内容、衔接等问题取得了共识，并与高等教育
出版社就出版时间进行了协商。
　　在2007年教指委第一次工作会议上，余跃庆委员代表编写组就上海会议的若干意见向新一届教指
委作了汇报。
　　2008年5月，各篇主编完成了编写工作，由张春林教授和余跃庆教授最后统稿，各册主审审阅后交
付高等教育出版社。
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内容概要

　　《机械原理教学参考书（下）》共三册，《机械原理教学参考书（下）》为下册。
主要介绍广义机构、机械系统及其创新设计和动力学方面的内容，共分四篇。
第一篇讨论广义机构，主要包括液压机构、电磁机构、光电机构、微位移机构等内容；第二篇讨论机
械运动方案设计，主要包括机构基本运动形式及其变换、机构运动方案的拟订、评估等内容；第三篇
讨论机构的组合与创新设计，主要包括基本机构，机构的串联组合、并联组合、叠加组合、封闭组合
，机构创新设计等内容；第四篇讨论机械动力学，主要包括机构动力分析、机械动态响应分析、机构
动力平衡等内容。
《机械原理教学参考书（下）》可作为高等学校机械原理课程的教学参考书，也可作为本科高年级学
生和研究生的学习辅导材料，亦可供有关工程技术人员参考。
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书籍目录

第一篇 广义机构第1章 绪论1.1 机器及机构的基本概念1.2 机电一体化技术和现代机器1.3 广义机构的基
本概念1.4 广义机构的基本特性和种类第2章 现代机器和广义机构2.1 现代机器的逻辑结构2.2 现代机器
的应用第3章 不同驱动工作原理的广义机构3.1 液动机构和气动机构3.2 电磁机构3.3 光电机构第4章 具
有弹性构件和柔顺副的广义机构4.1 柔顺机构4.2 振动机构和惯性机构第5章 微位移机构5.1 压电、电致
伸缩微位移机构5.2 磁致伸缩微位移机构5.3 热变形微位移机构参考文献第二篇 机械运动方案设计第6章
绪论6.1 机械系统的基本概念6.2 机械系统的基本特征6.3 机械设计概述6.4 机械系统的概念设计第7章 机
械功能分析和功能求解7.1 功能的基本概念7.2 总功能的求解模型——F-P-A-M模型第8章 执行机构及其
创新设计8.1 动作行为和执行机构8.2 机构组合和组合机构8.3 执行机构的创新方法8.4 机构选型8.5 动作
解法库的建立第9章 机械运动方案的协调设计9.1 机械运动方案的基本构成9.2 执行机构的协调设计9.3 
机械运动循环图设计第10章 机械运动方案的构思和设计10.1 机械运动方案设计的主要步骤和内容10.2 
机械工艺动作过程的构思10.3 机械工艺动作过程分解和执行机构的选择10.4 机械运动方案的组成原理
与方法10.5 机械运动方案设计举例第11章 机械运动方案的评价体系和评价方法11.1 评价指标体系的确
定原则11.2 评价指标体系11.3 价值工程方法11.4 系统分析方法11.5 模糊综合评价法11.6 实例分析参考文
献第三篇 机构的组合与创新设计第12章 机构创新设计概述12.1 创新与创新方法12.2 常规设计、现代没
计与创新设计12.3 机构创新设计的内容12.4 创新教育与人才培养第13章 基本机构及其运动形态13.1 机
械运动与基本机构13.2 基本机构及其运动变换13.3 机构的选型设计第14章 基本机构的应用创新设
计14.1 机架变换与创新设计14.2 构件形状变异与创新设计14.3 运动副形状变异与创新设计14.4 运动副的
等效代换与创新设计第15章 基本机构的组合及其创新设计15.1 机构组合的基本概念15.2 机构组成原理
与创新设计15.3 机构的串联组合与创新设计15.4 机构的并联组合与创新设计15.5 机构的叠加组合与创
新设计15.6 机构的封闭组合与创新设计15.7 其他类型的机构组合与创新设计第16章 再生运动链与机构
创新设计16.1 原始机构与一般化运动链16.2 运动链图谱与再生运动链16.3 再生机构的设计参考文献第
四篇 机械动力学第17章 绪论17.1 研究意义17.2 研究对象和主要内容17.3 内容安排第18章 机构动力分
析18.1 概述18.2 平面机构的动力分析18.3 空间机构的动力分析第19章 机械动态响应19.1 概述19.2 单自由
度机械系统19.3 多自由度机械系统第20章 机构动力平衡20.1 概述20.2 平面机构的完全平衡20.3 平面机
构的最优平衡参考文献
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章节摘录

　　9.1.2 执行系统　　执行系统是机械产品中用以直接完成预期工艺动作过程的子系统。
它利用机械能改变工作对象的形态或搬移工作对象。
　　1.执行系统的基本组成　　执行系统基本上是由一系列执行机构所组成。
执行构件的动作是由执行机构来产生的。
一系列执行构件所产生的工艺动作过程完成了机械产品的总功能。
例如，完成夹持、搬运、转位、间歇动作等的运动动作。
又如，完成喷涂、冲压、切削等的改变工作对象的形态的工作。
　　执行构件一般是执行机构中的一个构件，它的运动形式和运动精度取决于整个机械系统的工作要
求。
在选择执行机构时必须考虑这些工作要求。
　　2.执行系统的功能　　执行机构的功用是把传动系统传递过来的运动与动力进行必要的转换，以
满足执行构件完成功能的需要。
　　执行机构变换运动的类型主要是将转动变换为移动或摆动，或者相反将移动或摆动变换为转动。
而从执行构件的具体运动方式来看，可分为将连续运动变换为不同形式的连续运动或间歇运动。
　　执行系统是在几个执行机构所带动的执行构件协调工作下完成机械产品的任务。
　　执行系统工作性能的好坏直接影响机械产品的性能，从机械产品创新设计要求来看，主要是考虑
运动精度和动力学特性等要求。
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