机械原理复习资料

一、填空
   1、机构具有确定运动的条件是:机构的原动件数等于机构的自由度数，若机构自由度

F>0，而原动件数<F，则构件间的运动是不确定的，若机构自由度F>0，而原动件数>F，

则各构件之间不能运动或产生破坏。
2 瞬心是两个作平面相对运动刚体上瞬时相对速度为零的重合点。

移动副的自锁条件是驱动力与接触面法线方向的夹角小于摩擦角;转动副的自锁条件

是驱动力的作用线距轴心偏距h小于摩擦圆半径p。
4、在凸轮机构的各种常用从动件运动规律中，等速运动规律具有刚性冲击;等加速等减

速运动规律具有柔性冲击。

5、内啮合斜齿圆柱齿轮传动的正确啮合条件是模数相等，压力角相等，螺旋角大小相等

且旋向相同。

6、当原动件为整周转动时，使执行构件能作往复摆动的机构有曲柄摇杆机构:曲柄摇块

机构:摆动从动件圆柱凸轮机构:摆动从动件空间凸轮机构或组合机构等 。

7、等效质量和等效转动惯量可根据等效原则:                   或等效转动惯量所具

有的动能等于机器所有运动构件的总动能之和来确定。

8、输出功和输入功的比值，通常称为机械效率。

9、为了减少飞轮的质量和尺寸，应将飞轮安装在高速轴上。

10、刚性转子静平衡条件是                                             ;而动平衡条件是不平衡质量所产生的惯性力和惯性力矩的矢量都等于零。

二、选择题

1.以移动副相连接的两构件的瞬心在 (B) 

A.转动副中心处    B.垂直于导路方向的无穷远处 

C.接触点处        D.过接触点两高副元素的公法线上 

2.有一四杆机构，其极位夹角为11°，则行程速比系数K为 (D) 

A.0        B.0.57      C.1      D.1.13 

3.以下哪种情况不会发生机械自锁 (D) 

A.效率小于等于零          B.作用在移动副上的驱动力在摩擦角之内 

C.生产阻抗力小于等于零    D，轴颈上的驱动力作用在摩擦圆之外 

4.有一四杆机构，杆长分别为17mm，38mm，42.5mm，44.5mm，长度为17mm的

杆为连架杆，长度为44.5mm的杆为机架，则此四杆机构为 (A) 

A.曲柄摇杆机构    B.双曲柄机构     C.双摇杆机构     D.无法确认 

5.下列凸轮推杆运动规律中既无刚性冲击也无柔性冲击的是 (C) 

A.一次多项式      B.二次多项式     C.五次多项式     D.余弦加速度

6.直齿圆柱齿轮的齿数为19，模数为5mm，h=1，则齿顶圆半径为 (C) 

A.47.5 mm         B.50 mm         C.52.5 mm        D.55 mm 

8.当凸轮轮廓出现失真现象时，凸轮理论廓线的曲率半径o与滚子半径r满足以

关系 (A) 

A. p<r,             B. p=r           C. p>r.            D.不确定 

10.以下哪项不是轮系的作用 (D )

A.实现分路传动    B.获得较大的传动比 

C.实现变速传动    D.实现间歇运动

三、判断题

1.平面运动副按其接触特性，可分成转动副与高副;(F)。

2平面四杆机构中，是否存在死点，取决于机架是否与连杆共线。 (F) 

3一个K大于1的铰链四杆机构与K=1的对心曲柄滑块机构串联组合，该串联组合而成的机构的行程变化系数K大于1。(T)

4.与其他机构相比，凸轮机构最大的优点是可实现各种预期的运动规律。 (T) 

5.渐开线直齿圆柱齿轮传动的重合度是实际啮合线段与齿距的比值。 (  ) 

6.渐开线直齿圆柱齿轮与齿条啮合时，其啮合角恒等于齿顶圆上的压力角。(F)

7.斜齿圆柱齿轮的标准模数和标准压力角在法面上。(T)

8、曲柄滑块机构中，当曲柄与机架处于两次互相垂直位置之一时，出现最小传动角。(T)

9.平底垂直于导路的直动推杆盘形凸轮机构中，其压力角等于零。 (  ) 

10.一对渐开线圆柱齿轮传动，其分度圆总是相切并作纯滚动， (F) 

四、简答题

1瞬心法中，三心定理的内容是什么?

答:三个构件有三个瞬心它们必然在一条线上.

2什么叫运动副、低副、高副?

答:两构件相互接触组成可动的连接称为运动副2分。运动副分为高副与低副，两构件运动副为面接触为低副，两构件运动副为点、线接触为低副。(3分)

3.请写出机构死点的定义以及如何克服的措施?

答:当机构的传动角等于0度时，此时连杆的力恰好通过其回转中心，出现了构件

被“顶死”的现象，机构的这种位置称为死点。(2分)

克服措施:(1)将两组以上的相同机构组合使用，使各组机构的死点相互错开排列

的方法;(2)安装飞轮加大惯性的方法，借助惯性作用闯过死点。(2分)

五、分析与计算

1自由度计算，说明活动构件数n，低副个数PL，高副个数PH

F=3n-2pL-pH=3X10-2X14=2

F=3n-2pL-pH=3X5-2X7=1
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2.下图所示轮系中，Z1=2，Z′2=40，Z″2=20，Z′3=20，Z5=40，Z′5=30，Z4=120、Z6=90各轮模数相同，m1=3000r/min。求：n6=？
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3、已知:BC//DE//GF，且分别相等，计算平面机构的自由度。若存在复合铰链、局部自由度及虚约束，请指出。如果以凸轮为原动件，机构是否具有确定的运动?

