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【初试】2024年中国矿业大学（北京）831机械原理及控制工程原理考研精品资料 

 

说明：本套资料由高分研究生潜心整理编写，高清 PDF 电子版支持打印，考研首选资料。 

一、中国矿业大学（北京）829 安全系统工程考研真题汇编及考研大纲 

1．中国矿业大学（北京）829 安全系统工程 2007-2010、2013 年考研真题，暂无答案 

说明：分析历年考研真题可以把握出题脉络，了解考题难度、风格，侧重点等，为考研复习指明方向。青 

 

2.中国矿业大学（北京）831 机械原理及控制工程原理考研大纲 

①2021 年中国矿业大学（北京）831机械原理及控制工程原理考研大纲。 

②2023 年中国矿业大学（北京）831机械原理及控制工程原理考研大纲。 

说明：考研大纲给出了考试范围及考试内容，是考研出题的重要依据，同时也是分清重难点进行针对性复

习的首选资料，本项为免费提供。 

 

二、2024 年中国矿业大学（北京）831机械原理及控制工程原理考研资料 

3．《机械原理》考研相关资料 

（1）《机械原理》[课件+提纲] 

①中国矿业大学（北京）831 机械原理及控制工程原理之《机械原理》本科生课件。 

说明：参考书配套授课 PPT课件，条理清晰，内容详尽，版权归属制作教师，本项免费赠送。 

②中国矿业大学（北京）831 机械原理及控制工程原理之《机械原理》复习提纲。 

说明：该科目复习重难点提纲，提炼出重难点，有的放矢，提高复习针对性。 

 

（2）《机械原理》考研核心题库（含答案） 

①中国矿业大学（北京）831 机械原理及控制工程原理考研核心题库之《机械原理》简答题精编。 

②中国矿业大学（北京）831 机械原理及控制工程原理考研核心题库之《机械原理》分析计算题精编。 

说明：本题库涵盖了该考研科目常考题型及重点题型，根据历年考研大纲要求，结合考研真题进行的分类

汇编并给出了详细答案，针对性强，是考研复习首选资料。 

 

（3）《机械原理》考研模拟题[仿真+强化+冲刺] 

①2024 年中国矿业大学（北京）831机械原理及控制工程原理之机械原理考研专业课五套仿真模拟题。 

说明：严格按照本科目最新专业课真题题型和难度出题，共五套全仿真模拟试题含答案解析。 

②2024 年中国矿业大学（北京）831 机械原理及控制工程原理之机械原理考研强化五套模拟题及详细答案

解析。 

说明：专业课强化检测使用。共五套强化模拟题，均含有详细答案解析，考研强化复习首选。 

③2024 年中国矿业大学（北京）831 机械原理及控制工程原理之机械原理考研冲刺五套模拟题及详细答案

解析。 

说明：专业课冲刺检测使用。共五套冲刺预测试题，均有详细答案解析，最后冲刺首选资料。 

 

4. 《控制理论基础》考研相关资料 

（1）《控制理论基础》[笔记+提纲] 
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①中国矿业大学（北京）831 机械原理及控制工程原理之《控制理论基础》考研复习笔记。 

说明：本书重点复习笔记，条理清晰，重难点突出，提高复习效率，基础强化阶段首选资料。 

②中国矿业大学（北京）831 机械原理及控制工程原理之《控制理论基础》复习提纲。 

说明：该科目复习重难点提纲，提炼出重难点，有的放矢，提高复习针对性。 

 

三、电子版资料全国统一零售价 

5．本套考研资料包含以上一、二部分（高清 PDF电子版，不含教材），全国统一零售价：[￥] 

特别说明： 

①本套资料由本机构编写组按照考试大纲、真题、指定参考书等公开信息整理收集编写，仅供考研复习参

考，与目标学校及研究生院官方无关，如有侵权、请联系我们将立即处理。 

②资料中若有真题及课件为免费赠送，仅供参考，版权归属学校及制作老师，在此对版权所有者表示感谢，

如有异议及不妥，请联系我们，我们将无条件立即处理！ 

 

四、2024 年研究生入学考试指定/推荐参考书目（资料不包括教材） 

6．中国矿业大学（北京）831 机械原理及控制工程原理考研初试参考书 

孙恒编著《机械原理》（第七版）（高等教育出版社，北京） 

王显正《控制理论基础》（科学出版社，北京） 

 

五、本套考研资料适用学院和专业及考试题型 

机电与信息工程学院：机械工程 

 

计算题和分析论述题 

 

版权声明 

 

编写组依法对本书享有专有著作权，同时我们尊重知识产权，对本电子书部分内容参考和引用的市面

上已出版或发行图书及来自互联网等资料的文字、图片、表格数据等资料，均要求注明作者和来源。但由

于各种原因，如资料引用时未能联系上作者或者无法确认内容来源等，因而有部分未注明作者或来源，在

此对原作者或权利人表示感谢。若使用过程中对本书有任何异议请直接联系我们，我们会在第一时间与您

沟通处理。 

因编撰此电子书属于首次，加之作者水平和时间所限，书中错漏之处在所难免，恳切希望广大考生读

者批评指正。 
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2024 年中国矿业大学（北京）831机械原理及控制工程原理备考信息 

 

中国矿业大学（北京）831机械原理及控制工程原理考研初试参考书目 

孙恒编著《机械原理》（第七版）（高等教育出版社，北京） 

王显正《控制理论基础》（科学出版社，北京） 

 

中国矿业大学（北京）831机械原理及控制工程原理考研招生适用院系及考试题型 

机电与信息工程学院：机械工程 

 

计算题和分析论述题 
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中国矿业大学（北京）831 机械原理及控制工程原理历年真题汇编 

 

中国矿业大学（北京）831机械原理及控制工程原理 2007 年考研真题（暂无答案） 
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中国矿业大学（北京）831机械原理及控制工程原理 2008 年考研真题（暂无答案） 
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中国矿业大学（北京）831 机械原理及控制工程原理考研大纲 

 

2023 年中国矿业大学（北京）831 机械原理及控制工程原理考研大纲 
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2021 年中国矿业大学（北京）831 机械原理及控制工程原理考研大纲 

 

《机械原理及控制工程原理》考试大纲 

学院（盖章）： 负责人（签字）： 

专业代码：080200、085500 专业名称：机械工程 

考试科目代码：831 考试科目名称：机械原理及控制工程原理 

（一）考试内容 

试题以西孙恒编著《机械原理》（第七版）（高等教育出版社，北京）和《控制理论 

基础》（科学出版社，北京）为蓝本，内容涵盖该两本教材中如下所述的部分。以基本概 

念、基本理论方面的知识和方法为主，兼顾基本技能（如公式推演）方面的内容。试题重 

点考查的内容： 

《机械原理》的内容： 

（1）机构的组成与结构 

1. 机构的组成，运动副、运动链、约束和自由度等基本概念； 

2. 机构运动简图绘制； 

3. 平面机构的自由度计算； 

4. 机构组成原理和结构分析。 

（2）连杆机构 

1. 平面连杆机构的类型； 

2. 平面连杆机构中存在整转副、曲柄的条件及其分析判断； 

3. 平面连杆机构的特点、功能、工作特性。 

（3）凸轮机构 

1. 凸轮机构的分类、特点、功能； 

2. 典型从动件运动规律及应用； 

3. 凸轮机构基本参数对其性能的影响。 

（4）齿轮机构 

1．齿轮啮合基本定律； 

2．渐开线直齿圆柱齿轮、变位齿轮； 

3. 渐开线直齿圆柱齿轮啮合传动、加工、根切； 

4. 斜齿圆柱齿轮传动、直齿圆锥齿轮传动、蜗轮蜗杆传动的正确啮合条件、标准模数。 

（5）轮系 

1. 轮系的类型和功用； 

2. 周转轮系及混合轮系的传动比计算。 

（6）间歇运动机构及其它常用机构 

1. 棘轮机构、槽轮机构等间歇机构的运动特点、应用； 

2. 螺旋机构的工作原理、运动特点、应用。 

（7）机械系统动力学 

1. 机器的运转过程； 

2．机械的等效动力学模型； 

3. 机器的速度波动及其调节方法，飞轮的应用。 

（8）机械的平衡 

1. 机械平衡的分类； 

2. 刚性转子的静、动平衡方法 

3. 平面构件惯性力的平衡方法； 

4. 平面机构的平衡方法。 
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2024 年中国矿业大学（北京）831机械原理及控制工程原理考研核心笔记 

 

《控制理论基础》考研核心笔记 

 

第 1 章  绪论 

 

考研提纲及考试要求 

 

考点：自动控制及其发展概述 

考点：控制系统的反馈工作原理及其组成 

考点：控制系统的分类 

考点：控制系统在非工程领域的应用 

考点：控制系统的要求及常用典型控制信号 

考点：控制系统的性能要求 

 

考研核心笔记 

【核心笔记】自动控制及其发展概述 

1.系统的定义 

是由若干相互作用和相互依赖的事物组合而成的具有特定功能的整体。 

对于实际应用来说，系统一般可以定义为任何一组存在某种因果关系的物理元件。原因称为激励或输

入；效果叫做响应或输出。 

通常，输入和输出都是物理变量，例如，温度、压力、液位、电压、位移、速度等。 

系统可大可小，可繁可简，甚至可“实”可“虚”，完全由研究的需要而定，通常将它们统称为广义

系统。 

 

2.控制、自动控制的定义 

（1）控制:按照预先给定的目标，改变系统行为或性能。 

例[钢铁轧制]:轧出厚度一致的高精度铁板中温度控制,生铁成分控制,厚度控制,张力控制,等等。 

（2）自动控制: 

在没有人直接参与的情况下，利用外加的设备或装置（称控制装置或控制器）,使机器、设备或生产过

程（被控对象）的某个工作状态或参数（即被控量）自动地按照预定的规律运行。 

例[数控机床]:自动切削工件，加工出预期的几何形状 直线、圆弧等各种差补控制，进给量控制,等等。 

 

3.控制理论的历史和发展 

（1）经典控制理论 

以单变量控制，随动/调节为主要内容，以微分方程和传递函数为数学模型，以频率响应法为主要方法。

数学工具：微分方程，复变函数 

（2）现代控制理论 

现代控制理论以多变量控制、最优控制为主要内容，采用时域法，以状态方程为数学模型。数学工具：

线性代数，泛函分析 

（3）后现代控制理论 

大系统、智能控制；以网络、通讯、人机交互为代表的信息自动化集成的理论与技术。 

（4）古典控制理论 
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以传递函数为基础，研究单输入、单输出的控制系统； 

（5）现代控制理论 

以状态空间法为基础，研究多输入、多输出、变参数、非线性、高精度、高性能的控制系统。 

最优控制、最佳滤波、系统辨识、自适应控制、人工智能控制等。 

 

4.自动控制系统的研究方法 

（1）自动控制研究的三个基本问题： 

①建立数学模型②系统性能分析③控制器设计 

（2）分析（系统分析）： 

在给定系统的条件下，将物理系统抽象成数学模型，然后用已经成熟的数学方法和先进的计算工具来

定性或定量地对系统进行动、静态的性能分析。 

（3）综合（系统设计）： 

在已知被控对象和给定性能指标的前提下，寻求控制规律，建立一个能使被控对象满足性能要求的系

统。 

典型控制信号：正弦信号、阶跃信号、脉冲信号、等速和等加速信号 

 

5.从系统、输入、输出三者之间的动态关系而言，机械控制工程的内容可归纳为 5 类： 

（1）系统分析——系统已确定，已知输入，求系统的输出，并通过输出研究系统本身的有关问题； 

（2）最优控制——系统已确定，需要确定系统的输入，以使输出尽可能符合给定的最佳要求； 

（3）最优设计——输入已知，需要确定系统，以使输出尽可能符合给定的最佳要求； 

（4）滤波与预测——输出已知，需要确定系统，以识别输入或输出中的有关信息； 

（5）系统辨识——输入、输出均已知，求系统的结构和参数，也即建立系统的数学模型。 

 

【核心笔记】控制系统的工作原理及其组成 

1.恒温箱的人工控制 

必须解决以下四个问题] 

①控制目的是什么? 

②受控对象是什么? 

③输出信号(受控量)是什么? 

④输出信号如何检测? 

 

2..恒温箱的自动控制 

（1）[工作过程] 

①恒温箱实际温度由热电偶转换为对应的电压 u2 

②恒温箱期望温度由电压 u1 给定，并与实际温度 u2 比较得到温度偏差信号 u=u1-u2 

③温度偏差信号经电压、功率放大后，用以驱动执行电动机，并通过传动机构拖动调压器动触头。当

温度偏高时，动触头向减小电流的方向运动，反之加大电流，直到温度达到给定值为止，此时，偏差 u=0,

电机停止转动。 

（2）反馈（Feedback）定义： 

通常，把输出量取出，送回到输入端，并与输入量相比较产生偏差信号的过程，称为反馈。若反馈的

信号是与输入信号相减，使产生的偏差越来越小，则称为负反馈；反之，则称为正反馈。 
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液位控制 

 

3.日常生活中的控制系统举例 

（1）例 1：（手取书） 

 

（2）例 2：（人与汽车构成的控制系统） 

 

（3）控制系统的工作原理 

①检测输出量（被控制量）的实际值； 

②将输出量的实际值与给定值（输入量）进行比较得出偏差； 

③用偏差值产生控制调节作用去消除偏差，使得输出量维持期望的输出。 

 

4.控制系统的组成及其术语 

 

控制系统的基本组成框图 
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5.校正元件： 

（1）用以改善系统控制质量的装置。 

（2）校正元件分为串联和并联两种。 

①控制系统中比较元件、放大元件、执行元件和反馈元件等共同起控制作用，统称为控制器。 

②实际的控制系统中，扰动总是不可避免的，扰动分为内部扰动和外部扰动。但在控制系统中，扰动

集中表现在控制量与被控量的偏差上，因此，可以将控制系统的扰动等效为对控制对象的干扰。 

 

【核心笔记】控制系统分类 

1.按控制策略来分： 

（1）开环控制：当一个系统以所需的方框图表示而没有反馈回路时。 

 

（2）闭环控制：当一个系统以所需的方框图表示而存在反馈回路时。 

 

闭环反馈控制系统(有反馈) 

（3）半闭环控制：控制系统的反馈信号不是直接从系统的输出端引出，而是间接地取自中间的测量

元件的系统。 

 

2.按输入信号的性质来分： 

（1）恒值控制：输入是已知的恒定值，控制任务是保证在任何扰动作用下系统的输出量为恒值。 

例：恒温箱控制、闭环调速系统、电网电压、频率控制等。 

（2）程序控制：输入量的变化规律预先确知，输入装置根据输入的变化规律，发出控制指令，使被
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2024 年中国矿业大学（北京）831机械原理及控制工程原理考研辅导课件 

 

《机械原理》考研辅导课件 

 

 



                                                                 

                                                                              考研精品资料 

 第 189 页 共 

515 页 

 



                                                                 

                                                                              考研精品资料 

 第 190 页 共 

515 页 

 



                                                                 

                                                                              考研精品资料 

 第 191 页 共 

515 页 

 



                                                                 

                                                                              考研精品资料 

 第 254 页 共 

515 页 

 

2024 年中国矿业大学（北京）831机械原理及控制工程原理考研复习提纲 

 

《机械原理》考研复习提纲 

 



                                                                 

                                                                              考研精品资料 

 第 255 页 共 

515 页 
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《控制理论基础》考研复习提纲 
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2024 年中国矿业大学（北京）831机械原理及控制工程原理考研核心题库 

 

《机械原理》考研核心题库之简答题精编 

 

1． 下图（a）所示的凸轮一连杆组合机构。构件 1 为原动件（等速转动），设计要求满足从动件滑块 4

自右极限位置至左极限位置的位移 s 与原动件转角 在 0°〜180°的变化规律，如图（b）所示。试用图

解法设计相应的凸轮理论廓线。 

 

 

图  

【答案】（1）按给定的滑块位移规律画出滑块上 点各个位置点 ， ， ， ， （为清晰起见，

图上省去 字母）。 

（2）选定距离 （如 ），确定固定铰链 的位置。 

（3）以 为圆心，以任意适当长度 （如选 ）作半径，并将该圆周分为若干等份（例如 12

等份），作径向线 ， ， ， ，即代表曲柄 1 在转动过程中的各个位置线。 

（4）选定连杆 长 （例如 ），以 点的各位置点为圆心，以 为半径作圆弧，分别同各

相应等分的径向线交于 ， ， ， 各点（为清晰起见，图上省去 字母）。 

（5）光滑连接 ， ， ， ， 各点，即得满足给定运动规律要求的凸轮理论廓线。 

注意：运动规律一定时，所选 和 的大小不同，将影响到凸轮轮廓的几何形状，甚至可能得不到棠

些位置的交点 ， ， ，故设计时可预先设定若干个 和 ，通过作图设计选定一个合适的 和 作为最

终取值。 
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2． 曲柄摇块机构中，试画出机构在图示位置的全部速度瞬心，并用速度瞬心法画出图示位置点 D 和点 E

的速度方向。 

 

图 

【答案】（1）如下图所示，该机构的 3 个转动副的中心 A、B、C 分别为瞬心 、 和 ， 在

垂直于导路 2 的无穷远处；由三心定理可知，瞬心 在 和 连线与 和 连线的交点处，瞬心 在

和 连线与 和 连线的交点处。 

（2）如下图所示，构件 2 的绝对速度瞬心为 ，作辅助线 和 ，则 ， ，方

向见图。 

 

 

3． 计算如下图所示各机构的自由度，并进行高副低代，然后确定机构的级别（M、N 分别为这两段弧的

曲率中心）。 

 

图 
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【答案】（a）F=3n-2pL-pH=3×3-2×3-2=1；Ⅱ级机构，如下图 1 所示。 

 

图 1 

（b）F=3n-2pL-pH=3×5-2×6-2=1；Ⅲ级机构，如下图 2 所示。 

 

图 2 

 

4． 已知图 1 所示轮系中各轮的齿数分别为： ， ， ， ， ，求传动比 ，

并指出如何改变的符号 。 

 

图 1 

【答案】传动比 

 

各个齿轮的转动方向如图 2a 所示。若改变 的符号，则在齿轮 5 和齿轮 6 之间加惰轮 7,如图 2b 所

示，其传动比为 

 

由此可见，加惰轮 7 后传动比 的绝对值并没有改变，但是其符号发生了改变。 
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图 2 

 

5． 在图 1 所示为加热炉炉门的启闭机构，点 为炉门上的两铰链副中心。炉门打开后成水

平位置时，要求炉门的热面朝下。固定铰链中心 、 应位于 轴线上，其相互位置的尺寸如图 1 所示，

试设计此四杆机构。 

 

图 1 

【答案】用作图法按比例绘题图 2,可量得各构件的尺寸分别为 

 

 

图 2 
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2024 年中国矿业大学（北京）831 机械原理及控制工程原理考研题库[仿真+强化+冲刺] 

 

中国矿业大学（北京）831机械原理及控制工程原理考研仿真五套模拟题 

 

2024 年机械原理五套仿真模拟题及详细答案解析（一） 

 

一、简答题 

1． 如下图所示的对心直动滚子从动件盘形凸轮机构中，凸轮的实际廓线为一圆，圆心在点 A，半径 R=50mm，

凸轮绕轴心 O 逆时针方向转动，LOA=30mm，滚子半径为 10mm，试求： 

（1）凸轮的理论廓线； 

（2）凸轮的基圆半径； 

（3）从动件行程； 

（4）图示位置的压力角。 

 

图 

【答案】（1）理论廓线：在实际廓线上画一系列滚子圆，连接圆心而成。 

（2）凸轮的基圆半径指理论廓线的最小向径：r0=50-30+10=30mm。 

（3）从动件行程为最大向径减去最小向径：h=50+30-20=60mm。 

（4）压力角为滚子圆心与凸轮几何中心连线和竖直导路线间的夹角。 

 

2． 如下图所示为一种丝织机开口机构，试： 

（1）通过机构的组成方式，简要分析输出构件 5和 7 能实现何种动作。 

（2）拆分杆组，并说明机构的级别。 

 

图 

【答案】（1）当主动件曲柄 1 转动时，通过摇杆 3 将运动传给两个摇杆滑块机构，使两个从动件滑

块 5和 7实现上下往复移动。 

（2）拆分 6和 7、4和 5、2和 3组成Ⅱ级杆组；三个Ⅱ级杆组所组成的Ⅱ级机构。 

 

3． 图 1 所示为一偏置直动滚子推杆盘形凸轮机构（ ），已知凸轮的轮廓由四段圆弧组

成，圆弧的圆心分别为 C1、C2、C3和 0。试用图解法求： 

（1）凸轮的基圆半径 和推杆的升程 h; 

（2）推程运动角 、远休止角 、回程运动角 和近休止角 ； 
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（3）凸轮在初始位置以及回转 110°时凸轮机构的压力角。 

 

图 1 

【答案】如图 2 所示。 

（1）基圆半径 ，推杆的升程 h=17mm; 

（2）推程运动角 ，回程运动角 ，近休止角 ，远休止角 =208° 

（3）凸轮在初始位置及回转 110°时，凸轮机构的压力角分别为 和 。 

 

图 2 
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4． 计算如下图所示机构的自由度（若存在局部自由度、复合铰链、虚约束，请指出）。 

 

图 

【答案】C为复合铰链；G、I之一为虚约束；滚子 B带来一个局部自由度，应除去滚子引入的局部自

由度，即将其与构件 2固连。 

计算机构的自由度为： 

 

 

 

5． 下图（a）所示为牛头刨床设计方案草图。设计思路为：动力由曲柄 1 输入，通过滑块 2 使摆动导杆

3做往复摆动，并带动滑枕 4做往复移动，以达到刨削的目的。试问图示的构件组合是否能达到此目的？

如果不能，该如何修改？ 

 

（a） 

【答案】首先根据图（a）所示方案草图计算自由度，即 

 

 

说明如果按此方案设计不能成为机构，是不能运动的。必须做修改，以达到设计的目的。 

修改方案如下图（b）〜（i）所示。 
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6． 如图所示的蜗杆蜗轮机构中，已知蜗杆的旋向和转向，试判断蜗轮的转向。 

【答案】如图（a）所示是右旋蜗杆蜗轮，用右手四指沿蜗杆角速度 方向弯曲，则拇指所指的方向

的相反方向即是蜗轮上啮合接触点的线速度方向，所以蜗轮以角速度 逆时针方向转动。如图（b）的螺

旋线是左旋，用左手四指沿蜗杆角速度 方向弯曲，则拇指所指方向的相反方向即为蜗轮上啮合接触点的

线速度方向，所以蜗轮以角速度 顺时针方向转动。如果把如图（b）所示的蜗轮放在蜗杆下方，如图（c）

所示，则蜗杆逆时针方向转动，这说明蜗轮转向还与蜗杆相对位置有关。 

蜗杆蜗轮转动方向也可借助于螺旋方向相同的螺杆螺母来确定，即把蜗杆看作螺杆，蜗轮看作螺母，

当螺杆只能转动而不能做轴向移动时，螺母移动方向即表示蜗轮上啮合接触点的线速度方向，从而确定了

蜗轮的转动方向。 

 

 

 

图 

 

7． 在平衡计算后，为什么还要进行平衡实验？如何衡量平衡精度？ 

【答案】在理论上可对回转体进行完全平衡，但是由于制造和装配误差及材质不均匀等原因，实际生

产出来的构件仍会有不平衡现象，这种不平衡现象在设计阶段不便确定和消除，故还需要用试验的方法对

其做进一步平衡。 
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	1． 下图｜戀懿屴所示的凸轮一连杆组呜执㩧萰ɧ葎ㅎ㩓齒ꡎ屢等速转动｜瓿屦设计要求满足从动件滑块4自右极限位置至左极限位置的位移s与原动件转角在0 〜180 的变化规律｜晙艖屢b｜瑢䁹㨰ʋ핵⡖ﺉ햋뺋ꅶ鑶葑湴ڋ멞퍾뼰�
	2． 曲柄摇块机构中｜暋핵㭑逸㩧著⡖ﹹ㩏䵿湶葑梐ꙷ걟쏿屦并用速度瞬心法画出图示位置点D和点E的速度方向。
	3． 计算如下图所示各机构的自由度｜晞皏�䲚�潏乎屦然后确定机构的级别｜戀䴰Ā乒ْ⭎㪏�⑫땟❶葦蝎ⵟ쏿屴。
	3． 计算如下图所示各机构的自由度｜晞皏�䲚�潏乎屦然后确定机构的级别｜戀䴰Ā乒ْ⭎㪏�⑫땟❶葦蝎ⵟ쏿屴。
	4． 已知图1所示轮系中各轮的齿数分别为：｜替屦｜替屦｜晬䉏⁒ꡫ퓿屦并指出如何改变的符号。
	4． 已知图1所示轮系中各轮的齿数分别为：｜替屦｜替屦｜晬䉏⁒ꡫ퓿屦并指出如何改变的符号。
	5． 在图1所示为加热炉炉门的启闭机构｜晰륎㩰覕੶葎⒔﹒潎ⵟ쌰ɰ覕卟Tၬ㑞獏䵿湥屦要求炉门的热面朝下。固定铰链中心、应位于轴线上｜晑癶鉏䵿湶葜㩛艖︀ㅢ䁹㫿屦试设计此四杆机构。
	5． 在图1所示为加热炉炉门的启闭机构｜晰륎㩰覕੶葎⒔﹒潎ⵟ쌰ɰ覕卟Tၬ㑞獏䵿湥屦要求炉门的热面朝下。固定铰链中心、应位于轴线上｜晑癶鉏䵿湶葜㩛艖︀ㅢ䁹㫿屦试设计此四杆机构。
	6． 计算下图1所示机构的自由度｜晞癸湛驗逸Ⱨ䙾쑓쩧㩧葶葾Ꝓ⬰�
	7． 图1所示为偏置移动从动件凸轮机构。已知凸轮是以点C为圆心的圆盘｜暋핵㭑摒湞퍎ੰ뤀䑎๎칒ꡎꖉ葓譒鮉툰�
	7． 图1所示为偏置移动从动件凸轮机构。已知凸轮是以点C为圆心的圆盘｜暋핵㭑摒湞퍎ੰ뤀䑎๎칒ꡎꖉ葓譒鮉툰�
	8． 如下图所示｜晾�骈䱺ஐὫ푼ﭥ烿屦摇杆的长度及摇杆摆角｜暏�䙶蒕罞屦试用图解法设计该机构。
	8． 如下图所示｜晾�骈䱺ஐὫ푼ﭥ烿屦摇杆的长度及摇杆摆角｜暏�䙶蒕罞屦试用图解法设计该机构。
	9． 计算下图所示机构的自由度并确定其机构级别。
	10．在下图所示机构中｜替屦试计算其自由度。
	11．用作图法求下图中的凸轮从图示位置转过45 角后的压力角。
	12．计算下图所示机构的自由度｜晞皋ཎ讘礰�
	13．如下图所示的机构中｜晝屦｜昀㴀㈀　　洀洀⳿屦｜替屦用瞬心法计算角速度、速度。
	13．如下图所示的机构中｜晝屦｜昀㴀㈀　　洀洀⳿屦｜替屦用瞬心法计算角速度、速度。
	14．下图所示一已知的曲柄摇杆机构｜晳낉腬䉵⡎��䙜٤䝧䙔豮텗垏�ꖍ睧旿屦使摇杆的乜瑎⩝䵿湔豮텗坶葎屴个位置相对应｜暋핎ﺉ핸湛驫撏�䙶蒕罞ꙓ쩑癎䝧䚔ꕰ륶葏䵿渰�
	14．下图所示一已知的曲柄摇杆机构｜晳낉腬䉵⡎��䙜٤䝧䙔豮텗垏�ꖍ睧旿屦使摇杆的乜瑎⩝䵿湔豮텗坶葎屴个位置相对应｜暋핎ﺉ핸湛驫撏�䙶蒕罞ꙓ쩑癎䝧䚔ꕰ륶葏䵿渰�
	15．如图1所示的凸轮机构｜晑癑湞퍾뽶萀䄀䉫땦⽎䍎㩗ٟ썶葎k땗ٟ✰ʋ핬䋿�
	16．如下图所示｜晝쑗⡬㑞獥륔ᅢ镟煶蒕罞Ꙏ㫿屦其与机架的铰链中心｜晟卦쒏沏읖ﹹ㩶蒏沉툀㈀　屦应使点走一近似直线｜暋뽫땶蒕罞Ꙏ㫿屦且应与图示的水平中心线平行。试用实现给定连杆乜瑎⩏䵿湶葥륬햋뺋ꅎf쑤䙧䚏텏㱶뽧㩧萰ɑ癛荧屴关尺寸详见下图。
	16．如下图所示｜晝쑗⡬㑞獥륔ᅢ镟煶蒕罞Ꙏ㫿屦其与机架的铰链中心｜晟卦쒏沏읖ﹹ㩶蒏沉툀㈀　屦应使点走一近似直线｜暋뽫땶蒕罞Ꙏ㫿屦且应与图示的水平中心线平行。试用实现给定连杆乜瑎⩏䵿湶葥륬햋뺋ꅎf쑤䙧䚏텏㱶뽧㩧萰ɑ癛荧屴关尺寸详见下图。
	17．在下图所示的运动链中｜晨ݎٟ❻굙㑶葧葎㩓齒ꡎɝ屦｜昰ʋ핬䉑懲큒ꢔﹶ蒁ㅞꙥ灶屦并说明该运动链是不是机构。
	17．在下图所示的运动链中｜晨ݎٟ❻굙㑶葧葎㩓齒ꡎɝ屦｜昰ʋ핬䉑懲큒ꢔﹶ蒁ㅞꙥ灶屦并说明该运动链是不是机构。
	18．下图1所示两个机构均杜瑎N⩓齒ꡎ˿屢1｜璋ꅻ鞋㩧葶蒁ㅞ屦并判断机构的运动是否确定；｜戀㋿屴取哪一个构件为原动件｜暋㩧葓၎㨡慾ꝧ㩧蓿屢3｜瑓화N⩧葎㩓齒ꡎ屦该机构可成为Ⅲ级机构？将此机构分解成基本杆组。
	18．下图1所示两个机构均杜瑎N⩓齒ꡎ˿屢1｜璋ꅻ鞋㩧葶蒁ㅞ屦并判断机构的运动是否确定；｜戀㋿屴取哪一个构件为原动件｜暋㩧葓၎㨡慾ꝧ㩧蓿屢3｜瑓화N⩧葎㩓齒ꡎ屦该机构可成为Ⅲ级机构？将此机构分解成基本杆组。
	19．图示铰链四杆机构。已知a=50mm｜昀戀㴀㜀　洀淿屦c=90mm。要求其构成曲柄摇杆机构｜暋핸湛騀摶葓홐㲃͖�
	19．图示铰链四杆机构。已知a=50mm｜昀戀㴀㜀　洀淿屦c=90mm。要求其构成曲柄摇杆机构｜暋핸湛騀摶葓홐㲃͖�
	20．下图｜戀懿屴所示为牛头刨床设计方案草图。设计思路为：动力由曲柄1输入｜暐읮텗圀㉏罤䙒ꡛﱧ䘀㍐婟聙䙒ꣿ屦并带动滑枕4做往复移动｜晎빒げ⡒䩶葶萰ʋ햕ﹹ㩶葧葎쑔屢是否能达到此目的？如果不能｜暋艏問㧿�
	20．下图｜戀懿屴所示为牛头刨床设计方案草图。设计思路为：动力由曲柄1输入｜暐읮텗圀㉏罤䙒ꡛﱧ䘀㍐婟聙䙒ꣿ屦并带动滑枕4做往复移动｜晎빒げ⡒䩶葶萰ʋ햕ﹹ㩶葧葎쑔屢是否能达到此目的？如果不能｜暋艏問㧿�
	21．非圆齿轮机构相对圆形齿轮机构｜晑癏㩰륧屴哪些？
	22．下图所示为机床变速箱中滑移齿轮块的操纵机构。已知齿轮块的行程｜晟原羏湗坙ю蹓豝屦操纵手柄分别处于水平和铅垂位置｜扜٢䭧쑎칬㑞獏䵿溘穥袏氀㤀　⁔葏䵿滿屴。试用几何作图法设计此四杆机构。
	22．下图所示为机床变速箱中滑移齿轮块的操纵机构。已知齿轮块的行程｜晟原羏湗坙ю蹓豝屦操纵手柄分别处于水平和铅垂位置｜扜٢䭧쑎칬㑞獏䵿溘穥袏氀㤀　⁔葏䵿滿屴。试用几何作图法设计此四杆机构。
	23．下图中棘轮齿面倾角｜暂腮덨�⪀ﶘ穒⥗わ�斟罞闿屦则棘爪回转中心O2的位置应如何考虑？
	24．分别用反转法和半魚转动法设计一铰接四杆机构｜暉腬䉛鹳낏�䙶葎⩏䵿湔谰ʋ빧䙎㩎㭒ꢏ�뙧䛿屦已知连杆上鉸链的两个位置和机架上铰链的位置如下图1所示｜暉腬䉧㩧著⡏䵿渀ㅥ�뙧䙙ю蹧膖偏䵿滿屦且此时｜晧㩧葧屴最好的传力性能。
	24．分别用反转法和半魚转动法设计一铰接四杆机构｜暉腬䉛鹳낏�䙶葎⩏䵿湔谰ʋ빧䙎㩎㭒ꢏ�뙧䛿屦已知连杆上鉸链的两个位置和机架上铰链的位置如下图1所示｜暉腬䉧㩧著⡏䵿渀ㅥ�뙧䙙ю蹧膖偏䵿滿屦且此时｜晧㩧葧屴最好的传力性能。
	25．图1｜戀懿屴所示凸轮机构｜暉腬䋿�
	26．如图1所示为一偏置直动从动件盘形凸轮机构｜晐侍�㨀攰ɑ溏湞퍎੶萀䐀䅔谀䈀䍎㩗ٟ썗⠀佰륶葎⑫땗ٟ✰�
	26．如图1所示为一偏置直动从动件盘形凸轮机构｜晐侍�㨀攰ɑ溏湞퍎੶萀䐀䅔谀䈀䍎㩗ٟ썗⠀佰륶葎⑫땗ٟ✰�
	27．如下图所示机构｜暋헿屢1｜璋ꅻ鞋㩧蒁ㅞ屢若杜瑙ൔ屢铰链、局部自由度、虚约束须明确指出｜瓿᯿屢2｜瑾�驑湏屎㩓齒ꡎ屦将该机构高副低代并画出简图｜晒٢왧㩧葶葧䙾쑞癒⑥굧㩧葾Ꝓ⬰�
	27．如下图所示机构｜暋헿屢1｜璋ꅻ鞋㩧蒁ㅞ屢若杜瑙ൔ屢铰链、局部自由度、虚约束须明确指出｜瓿᯿屢2｜瑾�驑湏屎㩓齒ꡎ屦将该机构高副低代并画出简图｜晒٢왧㩧葶葧䙾쑞癒⑥굧㩧葾Ꝓ⬰�
	28．如下图所示的曲柄滑块机构：
	29．如下图所示｜晝䄀䐀⼀⼀䈀䔀⼀⼀䌀䛿屦并且AD=BE=CF；LN=MN=NO｜晧葎Ā㉎㪟羏滿屦且齿轮2与凸轮固连。试计算其自由度｜抂塗⡜䂐ㅞřൔ屢铰链、虚约束｜暋ݑ屴。
	29．如下图所示｜晝䄀䐀⼀⼀䈀䔀⼀⼀䌀䛿屦并且AD=BE=CF；LN=MN=NO｜晧葎Ā㉎㪟羏滿屦且齿轮2与凸轮固连。试计算其自由度｜抂塗⡜䂐ㅞřൔ屢铰链、虚约束｜暋ݑ屴。
	30．如图1所示为一摆动推杆盘形凸轮机构。设已知机构各部分｜打բ璘裿屴的几何尺寸及作用于推杆上的生产阻力｜晓졷ҏ큒ꡒ潎葤楤ﭥ灔豤楤ٓ䩟蓿屦如果不计各构件的重量及惯性力。试用图解法确定：
	30．如图1所示为一摆动推杆盘形凸轮机构。设已知机构各部分｜打բ璘裿屴的几何尺寸及作用于推杆上的生产阻力｜晓졷ҏ큒ꡒ潎葤楤ﭥ灔豤楤ٓ䩟蓿屦如果不计各构件的重量及惯性力。试用图解法确定：
	31．如下图1所示｜晗⡎�ꕖ�䙧㩧葎ⷿ屦已知机架长度｜替屦当主动件从第一个位置逆时针转过到达第二位置时｜晓��뙧䙶钘穥袏沏윀㤀　屦且机构在第一位置处于极限位置。试用图解法设计该机构｜晣ݑ懲㩧葶葔൹⽎쁎䠰�
	31．如下图1所示｜晗⡎�ꕖ�䙧㩧葎ⷿ屦已知机架长度｜替屦当主动件从第一个位置逆时针转过到达第二位置时｜晓��뙧䙶钘穥袏沏윀㤀　屦且机构在第一位置处于极限位置。试用图解法设计该机构｜晣ݑ懲㩧葶葔൹⽎쁎䠰�
	32．何谓摩擦圆？如何确定转动副中总反力的作用线位置？
	33．计算下图所示6-SPS型并联机构的自由度。
	34．在对心直动尖底从动件盘形凸轮机构中｜晖︀ㅢ䁹㩶蒏큒ꢉ쑟譎൛豥瓿屦试在图上把｜替屦曲线补齐｜晞癣ݑ穀魏䵿湧屴刚性冲击｜晔魏䵿湧屴柔性冲击。
	34．在对心直动尖底从动件盘形凸轮机构中｜晖︀ㅢ䁹㩶蒏큒ꢉ쑟譎൛豥瓿屦试在图上把｜替屦曲线补齐｜晞癣ݑ穀魏䵿湧屴刚性冲击｜晔魏䵿湧屴柔性冲击。
	35．计算下图所示齿轮机构的自由度。
	36．计算下图所示机构的自由度｜晞癸湛驧㩧葶葧䙾쑓쩧㩧葶葾Ꝓ⬰�
	37．如下图1所示为一由两个四杆机构串联聜晢ၶ葑浧䙧㩧蓿屦前一级四杆机构为曲柄摇杆机构｜晔๎~Ꝏ㩤䝧䙮텗坧㩧萰ɝ屦｜昰Ŏ㩮텗坶葎⩧膖偏䵿滿屦｜普텗垈䱺屦摇杆摆角｜暈䱺ஐὫ푼ﭥ瀰ʋ햋뺋ꅫ摑浧䙧㩧蓿屦并求出滑块的最小传动角。
	37．如下图1所示为一由两个四杆机构串联聜晢ၶ葑浧䙧㩧蓿屦前一级四杆机构为曲柄摇杆机构｜晔๎~Ꝏ㩤䝧䙮텗坧㩧萰ɝ屦｜昰Ŏ㩮텗坶葎⩧膖偏䵿滿屦｜普텗垈䱺屦摇杆摆角｜暈䱺ஐὫ푼ﭥ瀰ʋ햋뺋ꅫ摑浧䙧㩧蓿屦并求出滑块的最小传动角。
	38．如图a所示为曲柄滑块机构。曲柄1上作用着驱动力矩Md｜晝㩧葶葜㩛Ť楤퉓쪏汒ꡒ漀䄰Ā䈰Ā䍙҆婾뽢䁹㩶葤楤ذʂඋꅔѧ葎蒑쵒魔豠❒鯿屦试求机构处于图示位置时｜普텗垀ﵑ䭧൶葝岖㭒鬀儰�
	38．如图a所示为曲柄滑块机构。曲柄1上作用着驱动力矩Md｜晝㩧葶葜㩛Ť楤퉓쪏汒ꡒ漀䄰Ā䈰Ā䍙҆婾뽢䁹㩶葤楤ذʂඋꅔѧ葎蒑쵒魔豠❒鯿屦试求机构处于图示位置时｜普텗垀ﵑ䭧൶葝岖㭒鬀儰�
	39．如下图所示为一铰链四杆机构｜晑皏�䙎p륶葎屴个位置、、位于给定直线上。现在指定、、和固定铰链的位置如图所示｜晞癣ݛ骕罞屦｜晻肉膋㩧蒋뺋ꅶ葥륬핔豫斚ꐰ�
	39．如下图所示为一铰链四杆机构｜晑皏�䙎p륶葎屴个位置、、位于给定直线上。现在指定、、和固定铰链的位置如图所示｜晞癣ݛ骕罞屦｜晻肉膋㩧蒋뺋ꅶ葥륬핔豫斚ꐰ�
	40．在图1所示的凸轮机构中｜晟❟抈梗扶葤䙒ꡣꡧ䙎๑湗⠀䉰륣ꖉɟ卑湎칖ﹹ㩏䵿源٥袏沏윀㤀　⁔屦试用图解法求出或标出：
	40．在图1所示的凸轮机构中｜晟❟抈梗扶葤䙒ꡣꡧ䙎๑湗⠀䉰륣ꖉɟ卑湎칖ﹹ㩏䵿源٥袏沏윀㤀　⁔屦试用图解法求出或标出：
	41．如图｜戀懿屴所示为曲柄滑块机构。曲柄1上作用着驱动力矩Md｜晝㩧葶葜㩛Ť楤퉓쪏汒ꡒ漀䄰Ā䈰Ā䍙҆婾뽢䁹㩶葤楤ذʂඋꅔѧ葎蒑쵒魔豠❒鯿屦试求机构处于图示位置时｜普텗垀ﵑ䭧൶葝岖㭒鬀儰�
	41．如图｜戀懿屴所示为曲柄滑块机构。曲柄1上作用着驱动力矩Md｜晝㩧葶葜㩛Ť楤퉓쪏汒ꡒ漀䄰Ā䈰Ā䍙҆婾뽢䁹㩶葤楤ذʂඋꅔѧ葎蒑쵒魔豠❒鯿屦试求机构处于图示位置时｜普텗垀ﵑ䭧൶葝岖㭒鬀儰�
	42．如图所示的蜗杆蜗轮机构中｜晝ᝧ䙶葥쭔ᅔ貏汔ᇿ屦试判断蜗轮的转向。
	43．如图1所示｜暋햋뺋ꅎP使湮�偶ꡎ칒ꡎ�扑湧㩧葶葑溏湞퍦뼰ɝ溘穥袏汒ꣿ屦从动件行程为h=26xnm｜晑癏䵹ﭦ뽙艖︀ㅢ䁹㫿᭑湖�汎ⵟ썐低蹎칒ꡎ�偎ⵟ쎏梏量뽶葓뤰ɐ侍�攀㴀㠀洀淿屦凸轮的基圆半径=20mm｜普�偓䩟萀㴀　洀洰�
	43．如图1所示｜暋햋뺋ꅎP使湮�偶ꡎ칒ꡎ�扑湧㩧葶葑溏湞퍦뼰ɝ溘穥袏汒ꣿ屦从动件行程为h=26xnm｜晑癏䵹ﭦ뽙艖︀ㅢ䁹㫿᭑湖�汎ⵟ썐低蹎칒ꡎ�偎ⵟ쎏梏量뽶葓뤰ɐ侍�攀㴀㠀洀淿屦凸轮的基圆半径=20mm｜普�偓䩟萀㴀　洀洰�
	44．计算下图所示机构的自由度。
	45．如下图1所tk曲柄滑块机构:｜戀ㇿ屴设曲柄为主动件｜普텗型ᵓ큒ꡎ㩝岈䱺屦试确定曲柄的呜扴ڏ汔ᇿ屦并简述其理由；｜戀㋿屴若滑块为主动件｜暋핵⡏屖핸湛骋㩧葶葫筰륏䵿滿᯿屢3｜瑟卦쑎㩎㭒ꡎ屦用图解法求出机构的极位夹角和最小传动角。
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	15．试求下图所示一对心平底从动件盘形凸轮的廓线方程。已知从动件的平底与其导路垂直｜晗練ٓ䩟蓿屦凸轮以等角速顺时针转过120 ｜晎칒ꡎ䥒ꂐύ䥑쾐䜀㔀洀淿屦再转过60 ｜晎칒ꡎ损♒ꂐꙖ�こ齏䵿滿屦凸轮转过一坜扎葑癏妉퉞ꙥ칒ꡎ奫扎꠰�
	16．在图1｜戀懿屴所示的直动滚子推杆盘形凸轮机构中｜晝ஏ큒ꢉ툀㴀㈀　屦推杆作等加速等减速运动｜晣ꡧ䙶蒈䱺㨀栀㴀㈀㔀洀淿屦等加速段的位移方程为｜晻䥑쾐Ὣ땎㨰ɑ湛麖䖏湞퍶葧\ན䩟蓿屦滚子半径｜晐侍�攀㴀㐀洀洰ʋ핬䉎蕛뤰�
	16．在图1｜戀懿屴所示的直动滚子推杆盘形凸轮机构中｜晝ஏ큒ꢉ툀㴀㈀　屦推杆作等加速等减速运动｜晣ꡧ䙶蒈䱺㨀栀㴀㈀㔀洀淿屦等加速段的位移方程为｜晻䥑쾐Ὣ땎㨰ɑ湛麖䖏湞퍶葧\ན䩟蓿屦滚子半径｜晐侍�攀㴀㐀洀洰ʋ핬䉎蕛뤰�
	17．求下图所示卷扬机减速器的传动比。若各轮的齿数为｜昀㴀㐀㣿屦=30｜昀㴀㘀ヿ屦=20｜昀㴀㐀ヿ屦=100。
	17．求下图所示卷扬机减速器的传动比。若各轮的齿数为｜昀㴀㐀㣿屦=30｜昀㴀㘀ヿ屦=20｜昀㴀㐀ヿ屦=100。
	18．如下图所示｜晝屦｜替屦中心距压力角｜晪Ⅵ烿屦正常齿。试问：
	18．如下图所示｜晝屦｜替屦中心距压力角｜晪Ⅵ烿屦正常齿。试问：
	19．一对标准渐开线齿轮｜昀娀㴀㈀ヿ屦｜替屦｜替屦m=10mm｜晎ⵟ쎍��
	20．一由电动机驱动的机械系统｜晎㮏瑎㩻䥥䡧葎屦作用于其上的等效驱动力矩为｜晻䥥䢏汒ꡠ케䨀㴀㠀欀朠∀洀㋿屦空载时主轴的初始角速度。求当加上负载｜抍ᾏ絶葻䥥䢖㭒魷䴀攀爀㴀㠀　　　丠∀淿屴后｜晎㮏璉튐Ꙏຉ퉒ꂐꘃ놖轥瑶葓�ᙑ獼אּ�
	20．一由电动机驱动的机械系统｜晎㮏瑎㩻䥥䡧葎屦作用于其上的等效驱动力矩为｜晻䥥䢏汒ꡠ케䨀㴀㠀欀朠∀洀㋿屦空载时主轴的初始角速度。求当加上负载｜抍ᾏ絶葻䥥䢖㭒魷䴀攀爀㴀㠀　　　丠∀淿屴后｜晎㮏璉튐Ꙏຉ퉒ꂐꘃ놖轥瑶葓�ᙑ獼אּ�
	21．在一对外啮呜扶葮ၟ~뽶罗٧羏湏⁒ꡎⷿ屦已知z1=12｜昀稀㈀㴀㈀㣿屦m=5mm｜替屦。要求小齿轮刚好无根切｜暋햕⡥Ꞗ饕湔屢条件下:
	21．在一对外啮呜扶葮ၟ~뽶罗٧羏湏⁒ꡎⷿ屦已知z1=12｜昀稀㈀㴀㈀㣿屦m=5mm｜替屦。要求小齿轮刚好无根切｜暋햕⡥Ꞗ饕湔屢条件下:
	22．已知取渐开线直齿圆柱齿轮z1=17｜昀稀㈀㴀㌀㓿屦z3=33｜昀洀㴀㈀洀淿屦｜替屦｜暟羏渀ㅔ谀㍦⽎[泌ݑ욟羏渰Ɏ쩎羏渀ㅎ㩑汑煮텹ﮟ羏滿屢图｜瓿屦试计算齿轮2的变位系数。｜扬ༀ㫿屴
	23．已知图中所示机构的位置｜晧葎㩛쩓齒ꡎ䄀䉎䦉튐Ꚑ٥补륔ᆏ汒ꣿ屦试求:
	24．如图所示行星轮系中｜晝ҏ湶蒟罥灎㨀稀㴀㈀ヿ屦z2=30｜替屦z3=65｜晪Ⅵ灗䝎㨀洀㴀㈀洀淿屦压力角。加在系杆H上的阻力矩MH=5N•m。求应加在齿轮1上的平衡力偶矩Mb及运动副B的反力R2H。
	24．如图所示行星轮系中｜晝ҏ湶蒟罥灎㨀稀㴀㈀ヿ屦z2=30｜替屦z3=65｜晪Ⅵ灗䝎㨀洀㴀㈀洀淿屦压力角。加在系杆H上的阻力矩MH=5N•m。求应加在齿轮1上的平衡力偶矩Mb及运动副B的反力R2H。
	25．已知某渐开线直齿圆柱标准齿轮的杜瑑獓쉥灙艎屦｜替屦｜暟羘癗ٶ萰ʋ핬䊋羏湶葪Ⅵ瀰Œٞꙗٓ䩟萰Œٞꙗڟ罓騰Ɵ罩ﵛ뵓쪟网梚��
	25．已知某渐开线直齿圆柱标准齿轮的杜瑑獓쉥灙艎屦｜替屦｜暟羘癗ٶ萰ʋ핬䊋羏湶葪Ⅵ瀰Œٞꙗٓ䩟萰Œٞꙗڟ罓騰Ɵ罩ﵛ뵓쪟网梚��
	26．下图所示的曲柄滑块机构中｜普텗圀䍶蒍⢑케洀㌀㴀　⸀㐀欀柿屦试确定连杆BC与曲柄AB的质量m2与m1｜晎罧㩧葠❒魛豑桞玈愰ɧ葎䄀䉎䈀䍶蒑쵟쌀匀ㅎ匀㉶著僿屦｜暀屦｜昰�
	26．下图所示的曲柄滑块机构中｜普텗圀䍶蒍⢑케洀㌀㴀　⸀㐀欀柿屦试确定连杆BC与曲柄AB的质量m2与m1｜晎罧㩧葠❒魛豑桞玈愰ɧ葎䄀䉎䈀䍶蒑쵟쌀匀ㅎ匀㉶著僿屦｜暀屦｜昰�
	27．下图所示轮系中｜晝ҏ湶蒟罥灎㨀稀㴀㈀㔰Ā稀㈀㴀㌀㜰Ā稀㌀㴀　ヿ屦模数m=10mm｜暏渀Ā㉎㩨ݑ욟羏滿屦行星轮数目为k=2｜晛凉覈엿屦行星轮重｜晔ҏ汒ꡧ葎핔ҁ瑾뽶蒏汒ꡠ콒ْ⭎㫿屦｜替屦当系杆H转速为时停止驱动｜晔屦时用制动器T制动｜暉腬䉼ﭧ䘀䡗⠀ㅔ桑蕐屎୧攰ʋ햕鑒ꁶ葒㙒ꡒ魷䴀呞鑎㩙ᩙ⟿�
	27．下图所示轮系中｜晝ҏ湶蒟罥灎㨀稀㴀㈀㔰Ā稀㈀㴀㌀㜰Ā稀㌀㴀　ヿ屦模数m=10mm｜暏渀Ā㉎㩨ݑ욟羏滿屦行星轮数目为k=2｜晛凉覈엿屦行星轮重｜晔ҏ汒ꡧ葎핔ҁ瑾뽶蒏汒ꡠ콒ْ⭎㫿屦｜替屦当系杆H转速为时停止驱动｜晔屦时用制动器T制动｜暉腬䉼ﭧ䘀䡗⠀ㅔ桑蕐屎୧攰ʋ햕鑒ꁶ葒㙒ꡒ魷䴀呞鑎㩙ᩙ⟿�
	28．如图所示的曲柄滑块机构中｜晝ҏ큒ꡒ潶葤楤ﭥ灗䝎㫿屦转动副的轴颈半径均为。图示位置时｜替屦｜替屦又知生产阻力｜暋핸湛驞鑒ꁎ蹓齒ꡎㅎ੶葞玈慒魷貋걥葧㩨끥䡳蜰�
	28．如图所示的曲柄滑块机构中｜晝ҏ큒ꡒ潶葤楤ﭥ灗䝎㫿屦转动副的轴颈半径均为。图示位置时｜替屦｜替屦又知生产阻力｜暋핸湛驞鑒ꁎ蹓齒ꡎㅎ੶葞玈慒魷貋걥葧㩨끥䡳蜰�
	29．在下图所示轮系中｜晝屦｜替屦各轮均为标准齿轮｜晎ᑪⅥ灶屦。试决定并计算传动比的大小及系杆H的转向。
	29．在下图所示轮系中｜晝屦｜替屦各轮均为标准齿轮｜晎ᑪⅥ灶屦。试决定并计算传动比的大小及系杆H的转向。
	30．一直齿圆柱齿轮｜昀娀㴀㣿屦m=10mm｜替屦分度圆上齿厚与齿槽宽相等。
	31．一对相呜晶葫捞㢟罒㙮ၟ~뽶罗٧ݑ욟羏渰ɝ癪Ⅵ瀀洀㴀㘀洀淿屦压力角(=20(｜晗⡨ݑ왛覈애앑땎屦它们的齿顶圆正好通过对方的极限啮呜扰맿屦且重呜扞ꘀ⡎㨀⸀㌀㤰ʋ핬䊏�烈羏湶蒟罥灓쪟羘癗ٶ萰�
	31．一对相呜晶葫捞㢟罒㙮ၟ~뽶罗٧ݑ욟羏渰ɝ癪Ⅵ瀀洀㴀㘀洀淿屦压力角(=20(｜晗⡨ݑ왛覈애앑땎屦它们的齿顶圆正好通过对方的极限啮呜扰맿屦且重呜扞ꘀ⡎㨀⸀㌀㤰ʋ핬䊏�烈羏湶蒟罥灓쪟羘癗ٶ萰�
	32．如下图所示的钻探机构中｜晝屦｜昀㴀㌀　　洀淿屦及等角速度｜晵⡷걟썬핬䈀䍰륔谀䑰릐�
	32．如下图所示的钻探机构中｜晝屦｜昀㴀㌀　　洀淿屦及等角速度｜晵⡷걟썬핬䈀䍰륔谀䑰릐�
	33．在下图所示摆动导杆机构中｜晝葎ㅶ蒉튐ꘃ준㴀　爀愀搀⼀珿屦顺时针转动。其中杜琢 䄀䌀䈀㴀㌀　뫿屦∠CAB=90º。试：
	33．在下图所示摆动导杆机构中｜晝葎ㅶ蒉튐ꘃ준㴀　爀愀搀⼀珿屦顺时针转动。其中杜琢 䄀䌀䈀㴀㌀　뫿屦∠CAB=90º。试：
	34．如图所示大传动比行星轮系中的两对齿轮｜暀ﵔ♑梐익⡶罨ݑ욟羏湏⁒ꣿᾋ핣큑祈烈羏湏⁒꡶蒐屴择方案。
	34．如图所示大传动比行星轮系中的两对齿轮｜暀ﵔ♑梐익⡶罨ݑ욟羏湏⁒ꣿᾋ핣큑祈烈羏湏⁒꡶蒐屴择方案。
	35．在下图1所示转子中已知各偏心质量为m1=10kg｜昀洀㈀㴀㔀欀柿屦m3=20kg｜昀洀㐀㴀　欀柿屦回转半径分别为r1=40cm｜昀爀㈀㴀 爀㐀㴀㌀　挀淿屦r3=20cm｜晥륏䶉퉙艎ୢ䁹㫿屦回转面间的距离L=30cm。又设平衡质量和的回转半径==50cm｜暋핬䉞玈憍⢑코豒䵙❜པ豥륏䴰�
	35．在下图1所示转子中已知各偏心质量为m1=10kg｜昀洀㈀㴀㔀欀柿屦m3=20kg｜昀洀㐀㴀　欀柿屦回转半径分别为r1=40cm｜昀爀㈀㴀 爀㐀㴀㌀　挀淿屦r3=20cm｜晥륏䶉퉙艎ୢ䁹㫿屦回转面间的距离L=30cm。又设平衡质量和的回转半径==50cm｜暋핬䉞玈憍⢑코豒䵙❜པ豥륏䴰�
	36．在下图所示的轮系中｜晝㴀㘀㓿屦=60｜昀㴀㐀㗿屦=30｜昀㴀㐀　　爀⼀洀椀滿屦为40〜140r/min｜晬䈰�
	37．在下图所示的导杆机构中｜暋핸湛髿�
	38．如图所示机构｜晝䚕翿屦滚子半径r｜暏汒ꡒ潤楤ۿ屢虚线所示｜瑓䩟蓿屦滑动摩擦系数｜昀䄰Ā䍎⒔﹗⡔屦一水平线上｜晎උꅧ葎춑쿿屦试求：
	38．如图所示机构｜晝䚕翿屦滚子半径r｜暏汒ꡒ潤楤ۿ屢虚线所示｜瑓䩟蓿屦滑动摩擦系数｜昀䄰Ā䍎⒔﹗⡔屦一水平线上｜晎උꅧ葎춑쿿屦试求：
	39．在下图所示夹具中｜晝㩐佟썶�䩟蓿屦其回转轴颈直径｜晩咉틿屦尺寸及｜晔ѣꖉ投葤楤ﭥ烿屦轴颈处当量摩擦系数。试求：
	39．在下图所示夹具中｜晝㩐佟썶�䩟蓿屦其回转轴颈直径｜晩咉틿屦尺寸及｜晔ѣꖉ投葤楤ﭥ烿屦轴颈处当量摩擦系数。试求：
	40．设计如下图所示一曲柄滑块机构｜晝ᩮ텗坶蒈䱺ஐὫ푼ﭥ烿屦滑块的冲程｜晛ﲍ葐侍�屦求曲柄的长度和连杆的长度。
	40．设计如下图所示一曲柄滑块机构｜晝ᩮ텗坶蒈䱺ஐὫ푼ﭥ烿屦滑块的冲程｜晛ﲍ葐侍�屦求曲柄的长度和连杆的长度。
	41．图示轮系｜晝쮇ᝧ䘀ㅶ葙㑥烿屦蜗轮2的齿数｜晑癏奔ҟ羏溟罥灒ْ⭎㫿屦｜替屦｜替屦｜替屦转向如图。试求轴A转速的大小和方向。
	41．图示轮系｜晝쮇ᝧ䘀ㅶ葙㑥烿屦蜗轮2的齿数｜晑癏奔ҟ羏溟罥灒ْ⭎㫿屦｜替屦｜替屦｜替屦转向如图。试求轴A转速的大小和方向。
	42．设计一平面连杆机构｜晾�驧慎㨀㩎㭒ꡦ쑾햏瑟썏屻䦐ὖ�泿屦从动件滑块作往复移动｜晑癒屦行程速比系数｜晑癎홙艖︀ㅢ䁹㨰�
	42．设计一平面连杆机构｜晾�驧慎㨀㩎㭒ꡦ쑾햏瑟썏屻䦐ὖ�泿屦从动件滑块作往复移动｜晑癒屦行程速比系数｜晑癎홙艖︀ㅢ䁹㨰�
	43．下图所示轮系中｜替屦｜替屦试区分哪些构件组成定轴轮系？哪些构件组成周转轮系？求传动比。
	43．下图所示轮系中｜替屦｜替屦试区分哪些构件组成定轴轮系？哪些构件组成周转轮系？求传动比。
	44．知一对渐开线直齿圆柱齿轮机构的参数如下:Z1=15｜昀娀㈀㴀㈀ㇿ屦模数m=5mm。ha*=1｜昀挀⨀㴀　⸀㈀㗿屦x1=0.3128｜昀砀㈀㴀ⴀ　⸀㤀㈀�
	44．知一对渐开线直齿圆柱齿轮机构的参数如下:Z1=15｜昀娀㈀㴀㈀ㇿ屦模数m=5mm。ha*=1｜昀挀⨀㴀　⸀㈀㗿屦x1=0.3128｜昀砀㈀㴀ⴀ　⸀㤀㈀�
	45．下图所示齿轮机构中｜暟羏湶蒟罥灒ْ⭎㨀稀㴀㈀ヿ屦z2=40｜暟羏湶蒏汒ꡠ쿿屦作用在齿轮1上的力矩M1=10N•m｜暟羏渀㉎੶蒖㭒魷㪖ʋ뺟羏渀㉎੶蒉퉒ꂐꙎ㩞㡥烿屦试求齿轮2从角速度上升到时所需的时间t。
	45．下图所示齿轮机构中｜暟羏湶蒟罥灒ْ⭎㨀稀㴀㈀ヿ屦z2=40｜暟羏湶蒏汒ꡠ쿿屦作用在齿轮1上的力矩M1=10N•m｜暟羏渀㉎੶蒖㭒魷㪖ʋ뺟羏渀㉎੶蒉퉒ꂐꙎ㩞㡥烿屦试求齿轮2从角速度上升到时所需的时间t。
	46．如下图所示轮系中｜晝코ҏ溟罥灒ْ⭎㫿屦｜替屦｜替屦试求的大小和方向｜扥륔ᅓ⡻굙㒈桹㫿屴。
	46．如下图所示轮系中｜晝코ҏ溟罥灒ْ⭎㫿屦｜替屦｜替屦试求的大小和方向｜扥륔ᅓ⡻굙㒈桹㫿屴。
	47．如图1a所示为一装杜瑞⚏湶葮�劏琰ɝ⚏湎੧屴一不平衡质量=0.5kg｜普�剎੧屴乜瑎⩎൞玈憍⢑쿿屦其回转半径｜昀　　洀淿屦各不平衡质量的分布如图1a所示。试对该滚筒进行动平衡设计。
	47．如图1a所示为一装杜瑞⚏湶葮�劏琰ɝ⚏湎੧屴一不平衡质量=0.5kg｜普�剎੧屴乜瑎⩎൞玈憍⢑쿿屦其回转半径｜昀　　洀淿屦各不平衡质量的分布如图1a所示。试对该滚筒进行动平衡设计。
	48．在直动推杆盘形凸轮机构中｜昀䉷䱺⼀椀㴀㈀　洀淿屦推福运劫角｜晗練ٓ䩟萰Ő侍�攀㴀㈀　洀洰ʋ햋ꅻ響�
	48．在直动推杆盘形凸轮机构中｜昀䉷䱺⼀椀㴀㈀　洀淿屦推福运劫角｜晗練ٓ䩟萰Ő侍�攀㴀㈀　洀洰ʋ햋ꅻ響�
	49．如下图所示机构为液压回转台的传动机构｜晝羏渀㉶蒟罥瀀㴀㗿屦油压发动机M的转速=12r/min｜晬륓讚沏빘华๖�汓䡖摒�屦回转台H的转速=-1.5r/min｜晬䊟羏渀ㅶ蒟罥瀰�
	49．如下图所示机构为液压回转台的传动机构｜晝羏渀㉶蒟罥瀀㴀㗿屦油压发动机M的转速=12r/min｜晬륓讚沏빘华๖�汓䡖摒�屦回转台H的转速=-1.5r/min｜晬䊟羏渀ㅶ蒟罥瀰�
	50．在下图所示的机构中｜晝羏渀Ā㉶蒟罥灒ْ⭎㨀稀㴀㈀〰Ā稀㈀㴀㐀ヿ屦各构件的尺寸为、、｜暏汒ꡠ콒ْ⭎㨰Ā䨀㈀㴀　⸀　　㈀㔀欀朠∀洀㈰ǿ屦构件3、4的质量分别为m3=0.5kg、m4=2kg｜抍⡟썗⠀匀㓿屦｜瓿屦作用在机械上的驱动力矩M1=4N•m、阻抗力矩M4=25N•m。试求在图示位置处齿轮1上的等效转动惯量和等效力矩。
	50．在下图所示的机构中｜晝羏渀Ā㉶蒟罥灒ْ⭎㨀稀㴀㈀〰Ā稀㈀㴀㐀ヿ屦各构件的尺寸为、、｜暏汒ꡠ콒ْ⭎㨰Ā䨀㈀㴀　⸀　　㈀㔀欀朠∀洀㈰ǿ屦构件3、4的质量分别为m3=0.5kg、m4=2kg｜抍⡟썗⠀匀㓿屦｜瓿屦作用在机械上的驱动力矩M1=4N•m、阻抗力矩M4=25N•m。试求在图示位置处齿轮1上的等效转动惯量和等效力矩。
	51．设计一平面连杆机构｜晾�驧慎㨀㩎㭒ꡦ쑾햏瑟썐婻䦐ὖ�泿屦从动件滑块做往复移动｜晑皈䱺屦行程速比系数｜晑癎홓쉥灙艎ୖ﹢䁹㨰�
	51．设计一平面连杆机构｜晾�驧慎㨀㩎㭒ꡦ쑾햏瑟썐婻䦐ὖ�泿屦从动件滑块做往复移动｜晑皈䱺屦行程速比系数｜晑癎홓쉥灙艎ୖ﹢䁹㨰�
	52．设两齿轮的传动比｜昀稀㴀㐀ヿ屦｜昀洀㴀　洀淿屦｜晬䈀稀㉓쩎⒟羏湶葜㩛�
	53．在一台用电动机作原动机的剪床机械系统中｜晵㕒ꡧ㩶蒏沐㨀渀洀㴀㔀　　爀⼀洀椀渰ɝ须青ふ㕧㪏瑎੶葻䥥䢖㭒魷䴀攀牶葦뽙芘顖﹢䁹㫿屦电动机的驱动力矩为常数；机械系统本身各构件的转动惯量均忽略不计。当要求该系统的速度不均匀系数时｜晬䉛覈앗⡵㕧㪏瑎੶蒘�湢䂗v蒏汒ꡠ케䨀䘰�
	53．在一台用电动机作原动机的剪床机械系统中｜晵㕒ꡧ㩶蒏沐㨀渀洀㴀㔀　　爀⼀洀椀渰ɝ须青ふ㕧㪏瑎੶葻䥥䢖㭒魷䴀攀牶葦뽙芘顖﹢䁹㫿屦电动机的驱动力矩为常数；机械系统本身各构件的转动惯量均忽略不计。当要求该系统的速度不均匀系数时｜晬䉛覈앗⡵㕧㪏瑎੶蒘�湢䂗v蒏汒ꡠ케䨀䘰�
	54．如下图所示｜晾�驢䁧屴齿轮的齿数和｜暋ꅻ靏⁒ꡫ퐰�
	55．一对标准渐开线直齿圆柱齿轮｜替ᬀ娀㴀㈀㛿屦Z2=140｜昀洀㴀㈀　洀淿屦长期运转后大齿轮一侧齿廓杜瑣彏⓿屦经检测需沿法向切去5mm之后才能得到光滑齿面｜晙艣屴此法修复大齿轮｜暀屦传动中心距不变｜暋햑쵥낋뺋ꅜྟ羏湶葜㩛�
	55．一对标准渐开线直齿圆柱齿轮｜替ᬀ娀㴀㈀㛿屦Z2=140｜昀洀㴀㈀　洀淿屦长期运转后大齿轮一侧齿廓杜瑣彏⓿屦经检测需沿法向切去5mm之后才能得到光滑齿面｜晙艣屴此法修复大齿轮｜暀屦传动中心距不变｜暋햑쵥낋뺋ꅜྟ羏湶葜㩛�
	56．如下图所示的夹紧机构中｜晧葎葜㩛艖﹢䁹㫿屦各转动副的轴颈直径均为｜晩呗坥鲉틿屦滑动摩擦系数｜暂උꅔѧ葎蒑춑켰ʋ핬䋿�
	56．如下图所示的夹紧机构中｜晧葎葜㩛艖﹢䁹㫿屦各转动副的轴颈直径均为｜晩呗坥鲉틿屦滑动摩擦系数｜暂උꅔѧ葎蒑춑켰ʋ핬䋿�
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	2024年机械原理五套仿真模拟题及详细答案解析｜扎ÿ屴
	1． 如下图所示的对心直动滚子从动件盘形凸轮机构中｜晑湶葛麖䕞퍾뽎㩎Wۿ屦圆心在点A｜晓䩟萀刀㴀㔀　洀淿屦凸轮绕轴心O逆时针方向转动｜昀䰀伀䄀㴀㌀　洀淿屦滚子半径为10mm｜暋핬䋿�
	2． 如下图所示为一种丝织机开口机构｜暋헿�
	3． 图1所示为一偏置直动滚子推杆盘形凸轮机构｜拿屴｜晝湶蒏湞퍵ㅖ�땗ٟ❾쑢ჿ屦圆弧的圆心分别为C1、C2、C3和0。试用图解法求：
	4． 计算如下图所示机构的自由度｜抂塗⡜䂐ㅞřൔ屢铰链、虚约束｜暋ݑ屴。
	5． 下图｜戀懿屴所示为牛头刨床设计方案草图。设计思路为：动力由曲柄1输入｜暐읮텗圀㉏罤䙒ꡛﱧ䘀㍐婟聙䙒ꣿ屦并带动滑枕4做往复移动｜晎빒げ⡒䩶葶萰ʋ햕ﹹ㩶葧葎쑔屢是否能达到此目的？如果不能｜暋艏問㧿�
	6． 如图所示的蜗杆蜗轮机构中｜晝ᝧ䙶葥쭔ᅔ貏汔ᇿ屦试判断蜗轮的转向。
	7． 在平衡计算后｜晎㩎쁎䢏�膏�䱞玈慛麚賿Ὑ艏喈憑콞玈慼빞�
	8． 已知破碎机的行程速比系数｜晒ꢑɧ羕罞屦摆角｜暑ɧ罗⡧膖偏䵿湥﹎๎䮕蒍�믿屦求曲柄、连杆和机架的长度。
	9． 如图所示的齿轮系中｜晝ҏ溟罥烿屦｜替屦｜替屦｜暈ꭒއត湶蒟罥灎㨀㘀ヿ屦滚刀为单头。试求齿数比和滚刀的旋向。｜抋㩵⡮�Rݒ㚇ត湶华躇ᝧ䚇ត湏⁒ꣿ屴
	10．在下图所示的轮系中｜晝ҏ溟罥烿屦｜替屦｜晬䉏⁒ꡫ퐰�
	11．高速水泵的凸轮轴系由3个互相错开120 的偏心轮所组成｜晫콎P佟쎏湶蒍⢑콎㨀　⸀㐀欀柿屦其偏心距为12.7mm｜暋빗⡞玈慞玗戡恔谡慎ⵔ҈앎N⩞玈憍⢑코豏罎䭞玈懿屦其回转半径｜晑癛荜㩛艖︀ㅢ䁹㫿屢单位mm｜琰ɬ䉢䁒ꁞ玈憍⢑코豶葙❜ྲྀ葏䵿渰�
	12．如下图所示为一楔面夹紧机构。该夹紧机构通过拧紧螺母1使工件5被夹紧。设各接触面间的摩擦因数均为｜暇멾륝岗扶葲奟扥鲉툰ʉ腬䉗⡙㥽❔屦工件在力作用下不会滑脱。试问必须在螺母1上施加多大的拧紧力矩｜扢䂗\㩛﹎ⶑ콓훿屴？试给出其表达式。知识点窍:摩擦在工程实例中应用。
	13．如下图｜戀懿屴所示的平面滑块机构中｜暂煒ꡒ魔豵Ꞗ㭒魶葏屵⡥륔ᅔ豏屵⡰맿屢设此时滑块不会发生侧倾｜瑎쩮텗圀ㅶ蒏큒ꡥ륔ᄰʏ큒ꡒ潎葤楤ﭥ灔豒魶葙❜བྷ䝝湛騰ʋ핬䊚煒ꡒ魶葙❜屦此机构所组成的机器的效率和机械自锁的条件。
	14．已知某渐开线直齿圆柱标准齿轮的杜瑑獓쉥灙艎屦｜替屦｜暟羘癗ٶ萰ʋ핬䊋羏湶葪Ⅵ瀰Œٞꙗٓ䩟萰Œٞꙗڟ罓騰Ɵ罩ﵛ뵓쪟网梚��

	2024年机械原理五套仿真模拟题及详细答案解析｜扎賿屴
	1． 在直动尖顶推杆盘形凸轮机构中｜晖︀ㅢ䁹㩶董ꡧ䚏큒ꢉ쑟譜ᩎ൛豑棿屦试在图上补全各段的曲线｜晞癣ݑ穀魏䵿湧屴刚性冲击｜晔魏䵿湧屴柔性冲击。
	2． 如图1所示的滚子从动件盘形凸轮机构｜晑湶蒏湞퍦뽎㩎N⩐佟썗ذɝ湓䩟萀刀㴀㈀　洀淿屦偏距e=8mm｜普�偓䩟葎㨀㴀㐀洀淿屦凸轮顺肘针方向旋转。试求：
	3． 已知铰链四杆机构如下图所示｜替屦试讨论:若机架为变值｜晒ᥐ㱗⡔鮃͖蕓홟靓챦쑧㩧蓿ὗ⡔鮃͖蕓靦쑤䝧䙧㩧蓿ὓ졗⡔鮃͖蕓靓챤䝧䙧㩧蓿�
	4． 试画出行程速度变化系数的铰链四杆机构。
	5． 下图1所示的蜗杆传动中｜暋핒ْ⭗⡝﹎੨ݑ慎ᝧ䘀ㅶ葥쭔ᅔ貏汔ᄰ�
	6． 如图1所示为六杆机构｜晝䚕罞ꙗ䝎㫿屦杆长度为｜暈䱺ஐꙓ�ᙼﭥ烿屦试求曲柄的长度和滑块的行程。
	7． 如下图1试设计一铰链四杆机构｜暉腬䉜ٮխ륖桎칖ﹹ㩏䵿湤ⲁɗ⡤ⲏ킏읺ⷿ屦容器不能与顶部和内壁相碰｜晛륖桎੶蒔屢转动副｜瑎ⵟ썗⡾뽎ਰɞ皋䂋뺋ꅶ葧㩧葦⽦쑤䝧䘰œ챦쒏�⽓챤䝧䙧㩧萀㭧Y✰ŧ\ཏ⁒ꢉ퉦⽙ᩙ✀㾂൵⢔﹖�䙧㩧蓿屦则还可用什么机构实现这一要求？
	8． 如下图1所示｜晝﹖�䙧㩧葎ⵖ者骔ﹶ葏䵿滿屦主动件长度｜晎ᑝ㭒ꡎ萀㍎⩏䵿湓쩛丹钏�왶萀㍎⩏䵿滿屦试用图解法确定连扞、从动连架杆和机架的长度。
	9． 在下图所示的轮系中｜暏渀ㅎ㕒ꡧ㪏瑶�屦｜昀㴀㈀ヿ屦=60｜昀㴀㤀ヿ屦=210｜晬䈀㴀�
	10．在外槽轮机构中｜晝ﶏ湶葩ﵥ瀀稀㴀㛿屦一个循环中槽轮的静止时间｜暏큒ꡥ⾗奫扥葎屦试求：
	11．如下图所示轮系中｜晝ҏ溟罥灎㫿屦｜替屦｜替屦｜晬䊏湼ﭏ⁒ꡫ퐰�
	12．如下图所示｜晝ҏ溟罥灎㫿屦｜替屦｜昀㴀ヿ屦｜替屦｜替屦转向如下图所示。试求轴B的转速的大小及转向？
	13．某装配自动线上杜瑎]屓屦工作台要求杜琀㙎⩝䷿屦每个工位在工作台静止时间内完成装配工序。当采用外槽轮机构时｜暋핬䋿�
	14．已知一对正常齿制外啮呜扨ݑ왶罗٧羏湏⁒ꣿ屦m=4mm｜昀稀㴀㈀ヿ屦z2=50｜晬䈀㩎⒏湶葒ٞꙗٶ萰Ɵ羘癗ٶ萰Ɵ罨㥗ٶ萰ŗ練ٶ萰Ɵ羘癗ڟ罓騰ŗ練ڟ罓騰Ŏⵟ쎍�ŏ⁒ꡫ퐰�

	2024年机械原理五套仿真模拟题及详细答案解析｜扎屴｜�
	1． 什么是槽轮机构的运动系数｜晎㩎쁎䢏큒ﭥ灞钋❎踀ぜཎ踀ㇿ屦分析运动系数杜瑏啛麖䕡ཎ䧿屦采用什么措施可以提高运动系数的值？
	2． 已知连杆两位置｜扎㩭㭒ꡏ粔ﹰ맿屴及固定铰链点｜晙艎ୖ︀ㅢ䁹㨰ʉ腬䉭㭒ꢔ�륗⡾뽎૿屦铰边点处压力角为30 ｜暋햋뺋ꆔ﹖�䙧㩧萰�
	2． 已知连杆两位置｜扎㩭㭒ꡏ粔ﹰ맿屴及固定铰链点｜晙艎ୖ︀ㅢ䁹㨰ʉ腬䉭㭒ꢔ�륗⡾뽎૿屦铰边点处压力角为30 ｜暋햋뺋ꆔ﹖�䙧㩧萰�
	3． 擒纵机构类型及主要特点是什么？
	4． 如图所示偏置曲柄滑块机构。
	5． 如图所示机构｜晧葎ㅎ㩎㭒ꡎ�
	6． 如图所示为粗纺机中的差动轮系。已知z1=64｜昀稀㈀㴀㘀ヿ屦z3=45｜昀稀㐀㴀㌀ヿ屦n1=400r/min｜昀渀䠀㴀㐀〰ᰀ㐀　爀⼀洀椀渀潬䉢匀渀㐰�
	7． 如图a所示为曲柄滑块机构。曲柄1上作用着驱动力矩Md｜晝㩧葶葜㩛Ť楤퉓쪏汒ꡒ漀䄰Ā䈰Ā䍙҆婾뽢䁹㩶葤楤ذʂඋꅔѧ葎蒑쵒魔豠❒鯿屦试求机构处于图示位置时｜普텗垀ﵑ䭧൶葝岖㭒鬀儰�
	8． 图示凸轮机构。在图中画出凸轮的基圆、偏距圆及压力角。
	9． 在图所示的矩形螺纹千斤顶中｜晝멾륶葙❟蓿屦小径｜晛ﱺᮘ癙㑳꽟扤楤扶葙ᙟ蓿屦内径｜晢䭧쒕罞屦
	10．在下图1所示的齿轮传动中｜晝稀㴀㈀〰Ā稀㈀㴀㐀ヿ屦轮1为主动轮｜晗⢏渀ㅎ뵒ꁒ魷䴀ㅎ㩞㡥烿屦作用在轮2上的阻抗力矩M2的变化规律如下图2所示；两齿轮绕各自回转中心的转动惯量分别为、J2=0.02kg•m2。轮1的平均角速度为。若已知运转不均匀系数。
	11．如图所示的Y38滚齿机中｜晧屴一对螺旋齿轮传动｜暟罥瀀稀㴀〰Ā稀㈀㴀㈀ヿ屦法面模数mn=2.5mm｜晬햗扒ٞꙗٓ譒鮉틿屦分度圆柱上的螺旋角｜晎⪟羏源ﵦ⽝쭶萰ʋ핬䈀�
	12．如图所示已知滑块2在主动力作用下｜晑䭧൬뽥鲗扔ᅎ୶葝岖㭒鯿屦沿斜面｜拿屴向上匀速滑动｜晎㭒ꡒ魎㑞獥륔ᅙ㦉퉎㫿屦接触面之间的摩擦角
	13．如图1所示｜晧葎ㅎ㩎Q湧㩧葶董ꡧ䛿屦它在力作用下沿导轨2向上运动｜暋빎⒀ն葤楤ﭥ烿屦试问为避免发生自锁｜晛ﲏ桶蒕罞Ꙟ鑮덎쁎䡧慎屢构件1的质量不计｜瓿�
	14．下图｜戀懿屴所示为一齿轮机构与余弦机构组呜扶葞玗扑浧䙧㩧蓿屦已知齿轮1的齿数z1=24｜暏汒ꡠ케䨀㴀　⸀　㠀欀最 洀㋿屦角速度的平均值；齿轮2的齿数z2=52｜暏汒ꡠ케䨀㈀㴀　⸀㔀欀最 洀㋿ᮟ羏渀㉎੶萀䍰륒わ汒ꡎⵟ쌀䉰륶蒍�묀戀㈀㴀　⸀㈀　　淿屦滑块3及其销轴的质量m3=40kg｜普텗圀㑶蒍⢑케洀㐀㴀㈀　欀朰ɟ卮텗圀㑶蒐ꙥ屦工作阻力F1=3000N；当滑块4的速度｜暋뺚煒ꡒ魷㩞㡥瀰ʋ핬䋿�

	2024年机械原理五套仿真模拟题及详细答案解析｜扖�屴
	1． 如下图1所示铰链四杆机构中｜替屦｜晎ᓿ屦当以为机架时为何种机构？当以为机架时为何种机构?
	1． 如下图1所示铰链四杆机构中｜替屦｜晎ᓿ屦当以为机架时为何种机构？当以为机架时为何种机构?
	2． 如下图所示机构｜晎ᓿ屦移动副导路试求：
	3． 指出下图所示机构中的复呜抔︰Ŝ䂐ㅞꙔ貆婾ꙧ忿屦计算机构的自由度。
	4． 计算下图所示机构的自由度｜晞癢왑逸䙎쓿屦判断机构级别｜扖﹎㭻굙㑶葧葎㩓齒ꡎ屴。
	5． 计算下图所示机构的自由度｜晞皋ཎ讘礰�
	6． 绘制一摆动导杆机构并标出曲柄长度与机架长度的比值。要求：
	7． 设计一对心式直动滚子从动件盘型凸轮机构。已知凸轮顺时针等速回转｜晎칒ꡎ蒏큒ꢉ쑟譎㫿卑溏沏윀㈀　屦从动件以等加速度｜扢ᙻ䥑쾐屴规律上升50mm;当凸轮继续回转60 时｜晎칒ꡎ屵奎ꣿ᭟卑湑趏氀㤀　屦从动件以余弦加速度规律下降到初始位置；当凸轮再转90 时｜晎칒ꡎ屵奎꠰ɑ湗練ٓ䩟葎㨀㘀　洀淿屦滚子直径为15mm｜暋핾�㚋湶蒏湞퍦뼰�
	8． 下图所示为用于飞机操纵系统中将轴1的回转运动转变为构件5作往复移动的机构｜暋핾�㙧㩧蒏큒聖︰�
	9． 某机械作用在等效构件｜扎㮏瓿屴上的等效阻力矩Mr在一个工作循环中的变化规律如图所示｜晻䥥䢚煒ꡒ魷䴀摎㩞㡥烿屦试求：
	10．已知一对外啮呜扮ၟ~뽨ݑ왶罗٧羏滿屦其传动比｜晪Ⅵ瀀洀㴀㔀洀淿屦压力角｜替屦｜晎ⵟ쎍�屦试求该对齿轮的齿数z1、z2｜晒ٞꙗٶ萀搀Ā搀㋿屦齿顶圆直径da1、da2｜晗練ٶ萀搀戀Ā搀戀㈰�
	11．如图所示大传动比减速器中｜晝ᝧ䘀ㅔ貇ᝧ䘀㕶葾뽥瀀稀㴀ㇿ屦z5=1｜晎ᑗ䝎㩓쬰ɑ癏奔ҏ溟罥烿屦｜替屦｜昰ʋ핬䉏⁒ꡫ퐰�
	12．欲设计一对渐开线齿轮传动｜晝麖䕎ⵟ쎍�㨀　　洀洰ɳ끝繒ぎS捞㢟罒㙶葮ၟ~뽨ݑ왶罗٧羏滿屦其齿数为20,模数为3mm｜晓譒鮉퉎㫿屦要求传动比为2.3。
	13．在下图所示的轮系中｜晝ҏ溟罥灎㨀㴀㴀㈀ヿ屦=30｜昀㴀㴀㐀ヿ屦=100｜暋핬䉏⁒ꡫ퐰�
	14．某机械做稳定运转时｜晛荶葎N⩟ꩳ꽛丹鑎踀䆏瑎�泿屦切向的阻力Pr变化如下图｜戀懿屴所示｜晒ݔᆚ煒ꡒ鬀倀摗⡺㍛骏킏汶葥瑎⩟ꩳ꽎ⵎ㩞㡥烿屦点B的平均线速度｜晦쒕罞ꘀ䰀䄀䈀㴀　　洀洰ɬ䉟厏킏汶葎ൗ䝓|ﭥ灥䂗�앗⠀䆏瑎੶蒘�溏汒ꡠ케䨀䛿᭓좘�湶葞獗䝶萀䐀㴀㔀　　洀淿屦何装在A轴上的飞轮的质量Qf。

	2024年机械原理五套仿真模拟题及详细答案解析｜扎铿屴
	1． 设计如下图所示的六杆机构。已知为曲柄｜晎ᑎ㩓齒ꡎɤ䝧䙶蒈䱺ஐὫ푼ﭥ烿屦滑块行程｜晤䝧䙎⑧膖偏䵿湎㩔豎ᑗ⡞玈䱎蹮톐卶葎g慬㑞獾뽎૿屦如下图a所示｜暋핬䉑穀ѧ䙜㩛�
	2． 计算下面机构的自由度F｜暋屴无确定的运动。在图上指出机构中出现的复呜抔屦局部自由度和虚约束。
	3． 何谓凸轮机构传动中的刚性冲击和柔性冲击？如图1｜戀懿屴所示为一直动尖顶从动件盘形凸轮机构的部分运动线图｜暋함㥣湾�骐ڈ救桔ѫ땶葏䵹אּż箐ꙓ쩼筒ꂐꙦ뼰ɞ癣ݑ穀魏䵿湧屴冲击以及冲击的性质。
	4． 如图所示为一导杆机构｜晑癎ⴀ䘀兎㩝岖㭒鯿屦已知各轴颈的当量摩擦系数｜普텗坎๛ﲍ䮕葤楤ﭥ烿屦转动轴径的半径为r｜晬䉗⡎උꅔѧ葎蒑춑코豠❒魶葠앑땎鑒ꁗ⡦쐀ㅎ੶蒚煒ꡒ魷䴰�
	5． 试用图解法设计一曲柄摇杆机构｜晝�䙶蒕罞屦当机构处于—个极限位览时｜暏�䙙ю軿屢图中位置｜瓿屦请定出、铰位置｜晞癏罧㩧葮덎୧慎屢1｜瑟卧㩧葙ю蹓N⩧膖偏䵿湥屦连杆处于这条线上；｜戀㋿屴机构处于极限位置时｜晑癓譒鮉퉎㪖˿屢保留作图线｜晞登肉腓�屖﹫斚꓿屴
	6． 在图1所示为加热炉炉门的启闭机构｜晰륎㩰覕੶葎⒔﹒潎ⵟ쌰ɰ覕卟Tၬ㑞獏䵿湥屦要求炉门的热面朝下。固定铰链中心、应位于轴线上｜晑癶鉏䵿湶葜㩛艖︀ㅢ䁹㫿屦试设计此四杆机构。
	7． 计算下图｜戀懿屴、｜戀拿屴所示机构的自由度｜晜ّ癎蒚�潓ᙎ㩏乒濿屦确定机构所含杆组的数目和级别｜晞癸湛驧㩧葶葾Ꝓ⬰�
	8． 计算下图所示机构的自由度｜晞皋㩧葦⽔♧屴确定的运动。
	9． 图1中所示为作用在多缸发动机曲柄上的驱动力矩和阻抗力矩的变化曲线｜晑皖㭒魷䥎蹞㡥烿屦其驱动力矩曲线与阻力矩曲线围成的面积依次是+580mm2｜昀ⴀ㌀㈀　 洀洀㋿屦+390 mm2｜昀ⴀ㔀㈀　 洀洀㋿屦+190 mm2｜昀ⴀ㌀㤀　 洀洀㋿屦+260mm2及-190mm2｜暋ﹶ葫푏譜㩎㫿屦｜暋빦쑞獗䞏沐㨀㔀　爀⼀洀椀滿屦其瞬时角速度不超过其平均角速度的｜晬䉛覈앗⢋쒏瑎੶蒘�溏汒ꡠ켰�
	10．一对标准的渐开线直齿圆柱齿轮传动｜晝稀㴀㟿屦z2=42｜替屦m=5mm｜替屦。若将中心距加大至刚好连续传动｜暋핬䉫摥葕湔屢角｜暂艗ٶ蓿屦｜晎ⵟ쎍�屦两分度圆分离距离｜暏溟罟葔ᆕ餀挰ʋ햕摥⽔♎㩥Ꞗ饕湔屢？若不是｜晕湔屢节圆上的侧隙为多少？
	11．某机组主轴上作用的等效驱动力矩Med为常数｜晛荶葎N⪏큒ꡟꩳ꽎䥥䢖㭒魷䴀攀牶葓�ᙙ艎ୖ﹢䁹㨰Ɏ쩾�髿屦｜暑익⡞獗䝶萀䐀洀㴀　⸀㔀浶葞⚏溏遶蒘�滿屦试确定飞轮的转动惯量和质量。
	12．用齿条刀具加工直齿圆柱齿轮｜晒Q睶葓쉥灎㨀洀㴀㈀洀淿屦｜替屦｜晒Q睹ﭒ꡶蒐屦齿轮毛坯的角速度｜晫�潎ⵟ썒げQ睎뽶蒍�묀䰀㴀㐀　洀淿屦试求被加工齿轮的齿数z、变位系数、齿根圆半径和基圆半径。
	13．在图1所示的转子中｜晝ѐ佟쎍⢑켰İĀ㴀㈀㠀欀朰ǿ屦它们的回转半径分别为、、｜晥륏䵙艖︀ㅎᓿ屦若在平衡基面及中回转半径均为40cm处安装平衡质量｜晬䉞玈憍⢑콓쩶葙❜པ豥륏䴰�
	14．如下图1所示颚式破碎机｜晝䱺ஐꙓ�ᙼﭥ烿屦颚板长度｜晑癤䚉틿屦曲柄长度｜暋핸湛骋㩧葶蒏�䙔豧㩧뙶蒕罞屦并验算其最小传动角是否在允许范围内。
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	2024年机械原理五套强化模拟题及详细答案解析｜扎ÿ屴
	1． 下图所示一已知的曲柄摇杆机构｜晳낉腬䉵⡎��䙜٤䝧䙔豮텗垏�ꖍ睧旿屦使摇杆的乜瑎⩝䵿湔豮텗坶葎屴个位置相对应｜暋핎ﺉ핸湛驫撏�䙶蒕罞ꙓ쩑癎䝧䚔ꕰ륶葏䵿渰�
	2． 由图所示｜晝﹖�䙧㩧葎ⵎ㭒ꢏ�뙧䙶蒕罞屦机架的长度｜晟华칖ﹹ㩏䵿溘穥袏汒ꢏ읺ⷿ屦连杆平面上的点经过乜瑰맿屦｜替屦。试采用图解法设计该机构｜晬䉑穀豶蒕罞屦并简要说明作图步骤。
	3． 下图1所示两个机构均杜瑎N⩓齒ꡎ˿屢1｜璋ꅻ鞋㩧葶蒁ㅞ屦并判断机构的运动是否确定；｜戀㋿屴取哪一个构件为原动件｜暋㩧葓၎㨡慾ꝧ㩧蓿屢3｜瑓화N⩧葎㩓齒ꡎ屦该机构可成为Ⅲ级机构？将此机构分解成基本杆组。
	4． 已知偏置式滚子推杆盘形凸轮机构｜抉셖︀ㇿ屴｜暋핵⡖ﺉ핬䉑謹ꡧ䙶蒏큒ꢉ쑟警뿿屢要求清楚标明坐标｜拿屴与凸轮上详细对应点号位置｜晓ൟ앑饫斚꓿屴。
	5． 计算如下图所示机构的自由度｜抂塗⡜䂐ㅞřൔ屢铰链、虚约束｜暋ݑ屴。
	6． 计算下图所示机构的自由度｜晞癸湛驧㩧葢䁔⭧䙾쑶葥灶豾Ꝓ⭎쩧㩧葶葾Ꝓ⯿屢图中原动件用箭头表示｜琰�
	7． 如下图所示为一铰链四杆机构的固定铰链｜晝㭒ꡎ葎屴个位置和连杆上点K所对应的乜瑎⩰뤰ʋ핬䋿�
	8． 如下图所示曲柄滑块机构｜晦쐀䄀䉻䦐ὥ瑔桖�泿屦设曲柄为主动件。
	9． 设计一对外啮呜扶罗٧羏湏⁒ꣿ屦已知z1=10｜昀稀㈀㴀㈀㗿屦｜昀洀㴀　洀淿屦｜晛覈앎ⵟ쎍�ʂ腬䉜ྟ羏湫捙絎ඈꭨ㥒߿屦试求其尺寸ra1｜昀爀昀ㇿ屦rb1｜昀猀ㇿ屦sa1｜晞皚豻鞟羘癗ڟ罓騀猀愀ㅔ貑쵔屢度｜拿屦｜琰�
	10．已知机器稳定运转时主轴｜扻䥥䡧葎屴的角速度｜晑登䥥䢏汒ꡠ켰ʂ屴制动器与主轴直接相连｜暉腗⠀㌀獑薀ﵙὒ㙒ꣿ屦求出该制动器的制动力矩至少为多少？当为变量时｜晑饑逸㩖梏큒ꡥ륺ୟ༰�
	11．某机械采用乜瑶ꑭ䅟ɫ敵㕧㩎㩓齒ꡧ㫿屦该电机的额定转矩为465N m｜暘鵛骏沐㨀渀㴀㐀㐀　爀⼀洀椀滿屦呜晫斏沐㨀渀　㴀㔀　　爀⼀洀椀渰ʂ㕧㪏瑎㩻䥥䡧葎屦等效阻抗力矩Mr=400 N m｜晬䊋㩨끺㍛骏킏汥蒉튐�
	12．用齿条刀具加工一直齿圆柱齿轮。设已知被加工齿轮轮坯的角速度｜晒Q睹ﭒꢐꙎ㫿屦刀具的模数｜晓譒鮉툰�
	13．机器一个稳定运动循环与主轴旋转相对应。以曲柄与连杆所组成转动副A的中心为等效力的作用点｜晻䥥䢖㭒魓�ᙦ뽙艎ୖ﹢䁹㨰ɻ䥥䢚煒ꡒ魎㩞㡥烿屦等效构件｜扦쓿屴的平均角速度值｜晎ൗ䝓|ﭥ烿屦曲柄长｜晬䉻䥥䢚煒ꡒ魶葙❜ན쪈앗⡎㮏瓿屢曲柄轴｜瑎੶蒘�湶蒏汒ꡠ켰�
	14．在下图所示的曲柄滑块机构中｜晝ѧ葎葜㩛㫿屦｜暏�䘀㉶蒍⢑쿿屦质心在处；滑块3的质量｜暍⡟썗⠀䍰륙ӿ᭦쐀ㅶ蒍⡟썎䅰릑쵔屢。今欲利用平衡质量法对该机构进行平衡。试问若对机构进行完全平衡和只平衡滑块3处往复惯性力的50%｜暗Rꁙᩙ❶葞玈憍⢑쿿屢取==50mm｜瑓쩞玈憍⢑콞鑒ꁗ⡎쁎䡗づ맿�
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	1． 试设计一尖顶直动从动件盘形凸轮机构的轮廓曲线。已知凸轮基圆半径=35mm｜晎칒ꡎ䱺⼀椀㴀㌀㘀洀淿屦其位移曲线如图1所示。
	2． 刚性回转件的动平衡和静平衡杜瑏啶屦与不呜替玈慶葧慎ْ⭦⽎쁎䣿�
	3． 如下图所示的较链四杆机构中｜晝ѧ䚕罞屦｜替屦。试求：
	4． 若一对直齿圆柱齿轮传动的重呜扞屦试说明若以啮呜扰륹ﭒꡎN⩗練ڟ羍�㩓問䷿屦啮呜扥屴多少时间为单对齿｜晙ᩜᅥ㩎烈缰ʋ핏屖﹨ݑ禎喟罕湔屢区域、双齿啮呜打㩗�屦并标明实际啮呜投罞Ꙏ葑獼אּ�
	5． 计算如下图所示机构的自由度｜春대䔀䘀䜀㴥대䠀䐀䟿屦且FCDG为平行四边形｜抂塗⡜䂐ㅞřൔ屢铰链、虚约束｜暋ݑ屴。
	6． 如下图所示为一铰链四杆机构｜晑皏�䙎p륶葎屴个位置、、位于给定直线上。现在指定、、和固定铰链的位置如图所示｜晞癣ݛ骕罞屦｜晻肉膋㩧蒋뺋ꅶ葥륬핔豫斚ꐰ�
	7． 设计一个六杆机构如图1所示｜扵ㅖ�䙧㩧葒ꁎN⩧䙾쑾쑢ჿ屴。已知四杆机构各杆长度：｜替屦｜替屦｜晤䝧䙤䙒ꡎⵟ쎍�﹎䮍�믿屦且垂直｜晤䝧䚐잔﹏ₐ큒ꣿ屦当曲柄由水平位置顺时针转过90 时｜晤䝧䙵㆕ᥗ艏䵿溏沏윀㐀㔀‰ɬ䊔ﹶ葏䵿渰�
	7． 设计一个六杆机构如图1所示｜扵ㅖ�䙧㩧葒ꁎN⩧䙾쑾쑢ჿ屴。已知四杆机构各杆长度：｜替屦｜替屦｜晤䝧䙤䙒ꡎⵟ쎍�﹎䮍�믿屦且垂直｜晤䝧䚐잔﹏ₐ큒ꣿ屦当曲柄由水平位置顺时针转过90 时｜晤䝧䙵㆕ᥗ艏䵿溏沏윀㐀㔀‰ɬ䊔ﹶ葏䵿渰�
	8． 如图所示机构｜晧葎ㅎ㩎㭒ꡎ�
	9． 已知一对外啮呜扨ݑ왶罗٧羏湏⁒ꣿ屦正常齿制｜替屦m=2.5mm｜昀稀㴀㣿屦z2=37｜晛覈앎ⵟ쎍�屦求其重呜扞�
	10．在直动推杆盘形凸轮机构中｜昀䉷䱺⼀椀㴀㈀　洀淿屦推福运劫角｜晗練ٓ䩟萰Ő侍�攀㴀㈀　洀洰ʋ햋ꅻ響�
	11．在图1｜戀懿屴所示的直动滚子推杆盘形凸轮机构中｜晝ஏ큒ꢉ툀㴀㈀　屦推杆作等加速等减速运动｜晣ꡧ䙶蒈䱺㨀栀㴀㈀㔀洀淿屦等加速段的位移方程为｜晻䥑쾐Ὣ땎㨰ɑ湛麖䖏湞퍶葧\ན䩟蓿屦滚子半径｜晐侍�攀㴀㐀洀洰ʋ핬䉎蕛뤰�
	12．在半径rb=20mm的基圆上杜瑎⑧慮ၟ~뼀䄀䌰Ā䈀䓿屦如图所示。在渐开线BD上的K点处向径｜晑癬핾뼀一䭗⡎⑧慮ၟ~뾕蒍�믿屦试求:
	13．在下图｜戀懿屴所示的机构中｜暋빝ѧ葎蒕罞屦｜昀㴀㐀㔀洀淿屦｜晓齒ꡎ䦉튐ꚏ汒ꣿ屦试用图解法求图示位置时点E的速度和加速度以及构件2的角速度及角加速度。
	14．下图所示轮系中｜晝ҏ溟罥烿屦｜晔ҏ湶蒏汒ꡠ쿿屦｜晏屵⡗⢏琀伀㍎੶蒖㭒魷䴀㴀㐀　丠∀洰ɟ卓횟羏渀ㅎ㩻䥥䡧葎屦求机构的等效转动惯量和等效阻力矩。

	2024年机械原理五套强化模拟题及详细答案解析｜扎屴｜�
	1． 计算下图所示对称八杆机构的自由度｜晝䄀䈀㴀䈀䌀㴀䌀䐀㴀䐀䄰�
	2． 平面四杆机构中死点和摇杆的极限位置杜瑏啟ɔ屦？
	3． 计算下图机构的自由度｜晞癸湛驞鑾�齒ꡎ灶�
	4． 计算下列机构的自由度？
	5． 绘出下图所示机构的运动简图｜晞皋ꅻ靑皁ㅞ屢其中构件1均为机架｜琰�
	6． 计算下图所示机构的自由度｜晞癵㭑漢�潏乎葧㩧葻聖︰�
	7． 下图1所示的手摇提升装置中｜晝ҏ溟罥灎㫿屦=50｜昀㴀㗿屦=30｜昀㴀㐀ヿ屦=18｜昀㴀㔀ㇿ屦蜗杆=1且为右旋｜晬䉏⁒ꡫ푞癣ݑ謹큓䞑쵲楥䭧쑶蒏汔ᄰ�
	8． 凸轮机构中常见的凸轮形状与从动件的结构形式杜瑔鯿ὔѧ屴何特点？
	9． 在下图所示的机构中｜晛ﱧ䘀㍶蒍⢑콎㨀洀㏿屦曲柄AB长为r｜晛ﱧ䘀㍶蒐屦为曲柄的角速度。时｜暖㭒鬀䘀㵞㡥烿᯿屦F=0。驱动力矩M为常数。曲柄AB绕轴A的转动惯量为JA1｜晎උꅧ葎㉶蒍⢑콓쩔ҏ큒ꡒ潎葤楤ʋ빗⡥屦曲柄的角速度为。试求：
	10．已知一对渐开线直齿圆柱齿轮的参数分别为：｜替屦。
	11．在图所示的矩形螺纹千斤顶中｜晝멾륶葙❟蓿屦小径｜晛ﱺᮘ癙㑳꽟扤楤扶葙ᙟ蓿屦内径｜晢䭧쒕罞屦
	12．在下图所示的行星轮系中｜晝ҏ湶蒟罥灎㨀稀㴀㌀ヿ屦z2=20｜昀稀㌀㴀㜀ヿ屦行星轮的个数为3。各构件的质心均在其相对回转轴线上｜晛荎漏躍⡟썶蒏汒ꡠ콎㨀　⸀　㈀欀朠∀洀㋿屦｜替屦行星轮2的质量为m2=2kg｜晪Ⅵ瀀洀㴀㠀洀淿屦作用在行星架H上的力矩MH=5ON•m。试求以构件1为等效构件时的等效转动惯量Je和等效力矩.
	13．设计一铣床进给系统中带动工作台转动的阿基米德蜗杆传动。要求｜替屦｜替屦｜晬䊇ត溇ᝧ䙏⁒꡶葨쩧ⱓ쉥瀰ő啜㩛豎ⵟ쎍��
	14．如下图所示｜晶�箏汛倀䅎ຏ瑼箏汛倀䉛覈앗⡔屦一轴上｜晞癗⡢⪗戡恔谡慎ْ⭧屴不平衡质量mA=mB=2kg｜晎᐀洀䅎洀䉏䵎蹔屦一轴截面上。又知｜替屦截面Ⅰ和Ⅱ间距离｜晢⪗戡慎ຏ瑢缀䍙ҍ�믿屦截面I与轴承D处距离。

	2024年机械原理五套强化模拟题及详细答案解析｜扖�屴
	1． 运动链代号：｜替屦。试：
	2． 图1为对心直动滚子从动件凸轮机构。已知R=40mm,=25mm,=10imn.试求:
	3． 下图所示所机构中齿轮A与凸轮B固联为一体的构件｜扨ݧ屴箭头｜瑎㩓齒ꡎ屦N1｜昀一㉒ْ⭎㪟羏渀䄰Ā䎟罞퍣ꖉ륑汬핾뽎๎練ٶ葑蕑汒ݰ뤰�
	4． 下图1所示的蜗杆传动中｜暋핒ْ⭗⡝﹎੨ݑ慎ᝧ䘀ㅶ葥쭔ᅔ貏汔ᄰ�
	5． 在图1所示的凸轮机构中｜晟❟抈梗扶葤䙒ꡣꡧ䙎๑湗⠀䉰륣ꖉɟ卑湎칖ﹹ㩏䵿源٥袏沏윀㤀　⁔屦试用图解法求出或标出：
	6． 已知图1为凸轮机构中凸轮的理论廓线｜暋핗⡖﹎ੵ㭑者荎葛麖䕞퍾뼰�
	7． 如下图a所示六杆机构｜晝鍑逸䙶蒕罞ꙓ쩎屴个位置与曲柄上的一标线相对应的乜瑎⩏䵿滿屦试用图解法确定连杆及曲柄的长度｜扝屴。
	8． 如下图所示｜晾�骈䱺ஐὫ푼ﭥ烿屦摇杆的长度及摇杆摆角｜暏�䙶蒕罞屦试用图解法设计该机构。
	9． 如下图所示为隧道挖进机中的行星齿轮传动。其中各对齿轮传动均采用标准齿轮传动｜晪Ⅵ瀀洀㴀　洀洰ɝ屦｜替屦｜替屦｜替屦。试求刀盘最外一点A的线速度。
	10．一对标准安装的渐开线标准直齿圆柱齿轮外啮舍传动｜晝屦Z1=20｜昀娀㈀㴀㌀ヿ屦da1=88mm。
	11．图1｜戀懿屴为一机械系统的等效动力学模型。已知稳定运转时期一个运动周期内等效阻力矩M的变化规律如图｜戀拿屴所示｜晻䥥䢚煒ꡒ魷㩞㡥烿屦等效转动惯量为｜扎㩞㡥烿屴｜晻䥥䡧葎葞獗䞏沐㨰�
	12．在下图所示夹具中｜晝㩐佟썶�䩟蓿屦其回转轴颈直径｜晩咉틿屦尺寸及｜晔ѣꖉ投葤楤ﭥ烿屦轴颈处当量摩擦系数。试求：
	13．如图所示旋臂起重机构中｜晝綃眀䜀㴀㔀　　　仿屦h=4m｜替屦轴颈的直径d=80mm｜暏璘衔貏瑺葤楤ﭥ灗䝎㨰ʋ빛荎ﵦ⾗庍텔屢的｜晬䉏罥쮁슏汒ꡢ䂗v葒魷䴰�
	14．已知如图所示机构中移动副的摩擦系数｜暏汒ꡒ潶葟厑콤楤ﭥ�

	2024年机械原理五套强化模拟题及详细答案解析｜扎铿屴
	1． 如下图所示铰链四杆机构中｜晝䈀䌀㴀　　　洀淿屦CD=700mm｜昀䄀䐀㴀㘀　　洀淿屦AD为机架。试问：
	2． 如图1所示的摆动从动件盘形凸轮机构｜暋핬䈀�
	3． 下图所示为一飞机水平㹿ﱤ쵾땧㩧葻聖︰ɑ癎ⷿ屦构件1为机架｜晤쵾땧䘀㉎㩓齒ꡎ屦杜瑥�캉彿ﲏ鍑旿屢即构件12摆动｜瑢ᙎ칺㍛驘鹥䡖梏鍑旿屢即构件7相对构件14移动｜瓿屦构件8为输出杆。试求各种输入方式下机构的自由度。
	4． 如图1所示的运动规律线图中｜晔ѫ떏큒ꢉ쑟譧⪈桹㩛豑棿屦请根据给定部分补足其余部分｜扵⡹㩡བﺈ桹㫿屴｜晞癣ݑ穀魏䵿湧屴冲击以及冲击的性质。
	5． 如下图所示的机构中｜晝屦｜昀㴀㈀　　洀洀⳿屦｜替屦用瞬心法计算角速度、速度。
	6． 已知铰链四杆机构如下图所示｜替屦试讨论:若机架为变值｜晒ᥐ㱗⡔鮃͖蕓홟靓챦쑧㩧蓿ὗ⡔鮃͖蕓靦쑤䝧䙧㩧蓿ὓ졗⡔鮃͖蕓靓챤䝧䙧㩧蓿�
	7． 用瞬心法求如下图所示位置导杆机构中导杆3的角速度。
	8． 如图所示机构｜昀兎㩏屵⡎蹧葎㍎੶葵Ꞗ㭒鬰ʏ汒ꡒ漀䄰Ā䉙Ѷ葤楤ٓ䩟著䝎㨀爰ʋ핸湛驗⡖ﹹ㩏䵿湥屵⡎躏�䘀䄀䉎੶葏屵⡒魶葷Ὓ鹥륔ᇿ屢连杆质量及转动惯量忽略不计｜琰�
	9． 如下图所示轮系中｜晝코ҏ溟罥灒ْ⭎㫿屦｜替屦｜替屦试求的大小和方向｜扥륔ᅓ⡻굙㒈桹㫿屴。
	10．如下图所示六杆机构中｜晝豔ѧ䚕罞ꙓ쩏䵿滿屦用速度瞬心法求滑块5的速度及构件4的角速度。
	11．两对渐开线直齿圆柱齿轮组成呜暏瑖�剟ཏ⁒ꡙ艖屦Z1=12｜昀娀㈀㴀㌀㗿屦Z3=15｜昀娀㐀㴀㌀ㇿ屦模数相呜替屦试捜瑎ൎꝵὨ㥒ݔ豎ⵟ쎍�\ྲྀ葧慎뺋ꆏ�烈羏渰�
	12．在下图所示减速器中｜晝ҏ湶蒟罥烿屦各轮的转动惯量｜替屢忽略各轴的转动惯量｜瓿屦作用在Ⅲ轴上的阻力矩。
	13．如下图1所示的转动导杆机构中｜晝ⵟ쎍�屦｜暈䱺ஐꙓ�ᙼﭥ瀰ʋ핬䉎㭒ꡎ쑶蒕罞ꙓ쩎칒ꡎ蒈䱺㰰�
	14．图示车床㹧뙙坻剶葟깒ꢏ��㩧葎ⴀ娀㴀娀㈀㴀娀㐀㴀㛿屦Z3=48｜晎ᵧ䙶蒇몍�琀㴀㐀洀洰ɡ抐�羏渀ㅔ貟羏渀㉕湔屢；快速退回时齿轮1插入内齿轮4。求慢速进给过程中和快速退回过程中手轮回转一周时｜晙坻剹ﭒ꡶蒍�뭔ю㩙ᩜᇿ�
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	2024年机械原理五套冲刺模拟题及详细答案解析｜扎ÿ屴
	1． 计算下图所示机构的自由度｜抂塗⡜䂐ㅞřൔ屢铰链、虚约束请指出｜琰�
	2． 如图所示为一铰链四杆机构｜晝葎ㅎ㩎㭒ꡎ屦所受驱动力矩为Md｜晖﹎ⵔҔ﹙Ѷ蒆婾뽜བྷَ㩑癤楪ꭗۿ屦构件3所受阻抗力为Q｜暋핵㭑節ﹹ㩏䵿湔ҏ汒ꡒ潢䁓흠㭓쵒魶葏屵⡾뽔豥륔ᄰ�
	3． 如下图所示的机构为什么在运动学上是等价的?
	4． 下图1所示两个机构均杜瑎N⩓齒ꡎ˿屢1｜璋ꅻ鞋㩧葶蒁ㅞ屦并判断机构的运动是否确定；｜戀㋿屴取哪一个构件为原动件｜暋㩧葓၎㨡慾ꝧ㩧蓿屢3｜瑓화N⩧葎㩓齒ꡎ屦该机构可成为Ⅲ级机构？将此机构分解成基本杆组。
	5． 何谓运动副？怎样分类？
	6． 乜瑎⩮ၟ~뽨ݑ왶罗٧羏湶蓿屦｜替屦模数和齿数分别为m1=2mm｜昀稀㴀㈀ヿᬀ洀㈀㴀㈀洀淿屦z2=50；m3=5mm｜昀稀㌀㴀㈀〰ʋ햕�㍎⪟羏湶蒟罟执屴何不呜替ὓ⡔屦一把成型铣刀加工吗？可以用呜晎b詮�Rꁝ�
	7． 设计铰接四杆机构。已知连杆两位置｜扎㩒ꢔ屴及定铰链如图1所示。求动铰_点在线上｜暔ﹰ륙ѓ譒鮉퉎㨰�
	8． 凸轮机构中常见的凸轮形状与从动件的类型杜瑔鯿ὔѧ屴何特点？
	9． 如下图1所示颚式破碎机｜晝䱺ஐꙓ�ᙼﭥ烿屦颚板长度｜晑癤䚉틿屦曲柄长度｜暋핸湛骋㩧葶蒏�䙔豧㩧뙶蒕罞屦并验算其最小传动角是否在允许范围内。
	10．如下图所示为隧道挖进机中的行星齿轮传动。其中各对齿轮传动均采用标准齿轮传动｜晪Ⅵ瀀洀㴀　洀洰ɝ屦｜替屦｜替屦｜替屦｜暋핬䉒v�Yᙎp뤀䅶葾뾐�
	11．下图所示为THK6355型数控自动换刀镗床的刀库转位装置。齿轮4与刀库连接成一体｜晑薟羏渀㍎㩧뙖婢哿屦各轮齿数为:=24｜昀㴀㈀㣿屦=80｜昀㴀㜀㣿屢变位齿轮｜琰ʋ햋ꅻ靬릚沏빎๒^鎕蒏沐ὑ獼אּ�
	12．如下图所示为直动滚子从动件盘形凸轮机构。为凸轮对从动件的作用力｜昀兎㩎칒ꡎ䁓흶蒏綃矿屢包括生产阻力、从动件自重以及弹簧压力等｜瓿屦分别为导轨两侧作用于从动件上的总反力｜晎㩤楤틿屦b为从动件的悬臂长度｜晎㩛ﲍ蒕罞屦s为从动件的位移｜昀敎㩎칒ꡎ侍�屦为基圆半径｜晎㩎칒ꡎᵙ쭏䵹אּ�
	13．如图｜戀懿屴所示机构中｜晝⒟羏湶葪Ⅵ瀀洀㴀㈀洀淿屦z1=38｜昀稀㐀㴀㘀㓿屦｜替屦｜替屦｜替屦设为顺时针方向｜晏屵⡗⡧葎㍎੶葠㭠❎㨀倀㌀㴀㐀㔀　仿屦。其余构件上的惯性力以及各构件的重力均忽略不计。求各运动副中反力和需加于构件1的平衡力偶矩Mb。
	14．在下图所示的六杆机构中｜晝텗圀㕶蒍⢑케洀㴀㈀　欀柿屦=100mm。｜替屦作用在滑块5上的力P=500N｜晟卓홦쐀ㅎ㩻䥥䡧葎屦求机构在图示位置时的等效转动惯量和力P的等效力矩。

	2024年机械原理五套冲刺模拟题及详细答案解析｜扎賿屴
	1． 如图1所示为六杆机构｜晝䚕罞ꙗ䝎㫿屦杆长度为｜暈䱺ஐꙓ�ᙼﭥ烿屦试求曲柄的长度和滑块的行程。
	2． 如下图所示曲柄滑块机构｜晦쐀䄀䉻䦐ὥ瑔桖�泿屦设曲柄为主动件。
	3． 渐开线齿廓为什么能满足定传动比的要求？
	4． 如图1｜戀懿屴所示为凸轮机构稚杆的速度曲线｜晛荵ㅖ�땶뽾쑢ူʉ腬䋿ᩗ⢘顖﹎ੵ㭑謹ꡧ䙶葏䵹ﭦ뼰ŒꂐꙦ뿿᭒⑥굗⡔⩏䵿湧屴冲击存在｜晦⽒᩠❑뉑ﮏ�⽧푠❑뉑ﬀ㭗⡖ﹹ㩶萀䙏䵿滿屦凸轮与推杆之伺杜瑥❒魏屵⣿屦杜瑥뉑ﭛ塗⠰�
	5． 下图所示直线运动机构中｜晝蕕湔屢齿轮4的齿数z4等于行星轮2齿数z2的2倍｜戀稀㐀㴀㈀稀㋿屴｜晓猀爀㐀㴀㈀爀㈀ⱓ졧葎㍎ຈ䱦ᾏ渀㊔ꕗ⡑皂艗㉶萀䍰륎ਰʋ햋ꅻ鞋㩧葶蒁ㅞ�
	6． 下图所示为用于飞机操纵系统中将轴1的回转运动转变为构件5作往复移动的机构｜暋핾�㙧㩧蒏큒聖︰�
	7． 图1所示为偏置移动从动件凸轮机构。已知凸轮是以点C为圆心的圆盘｜暋핵㭑摒湞퍎ੰ뤀䑎๎칒ꡎꖉ葓譒鮉툰�
	8． 如图所示的双级蜗轮传动中｜晝멥쮇ᝧ䘀ㅶ蒏汔ᅙ艖﹢䁹㫿屦试判断蜗轮2和蜗轮3的转向｜晵⡻굙㒈桹㨰�
	9． 设计一单转臂四槽外槽轮机构｜暉腬䉩ﶏ湗⡐屫䝥豢ၝ屒ꡏ峿屦所需时间为30s｜晬䊏沁쉶蒏沐ἀ渀㉔豩ﶏ溏汏䵢䂗v葥琀㈰�
	10．如下图所示减速器中｜晝ҏ湶蒟罥瀀稀㴀稀㌀㴀㈀㗿屦z2=z4=50｜晔ҏ湶蒏汒ꡠ쿿屦｜扟ﵵ敔ҏ瑶蒏汒ꡠ쿿屴｜晏屵⡗⢏琡扎੶蒖㭒魷䴀㌀㴀　　丠∀洰ʋ핬䊐屴取Ⅰ轴为等效构件时｜暋㩧葶葻䥥䢏汒ꡠ케䨀敔豻䥥䢖㭒魷䴀爰�
	11．已知一对标准平行轴斜齿圆柱齿轮传动｜昀稀㴀ヿ屦z2=14｜替屦mn=20mm｜替屦。试求:
	12．在下图所示的轮系中｜晝屦｜替屦｜暟羏渀ㅶ蒏沐屦求系杆H的转速的大小和方向。
	13．如下图所示｜晝ҟ羏湗䝎㩨ݑ욟羏滿屦且模数相呜昰ɑ皟罥灎㫿屦｜替屦｜替屦。
	14．如图1a所示为一装杜瑞⚏湶葮�劏琰ɝ⚏湎੧屴一不平衡质量=0.5kg｜普�剎੧屴乜瑎⩎൞玈憍⢑쿿屦其回转半径｜昀　　洀淿屦各不平衡质量的分布如图1a所示。试对该滚筒进行动平衡设计。
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	12．高速水泵的凸轮轴系由3个互相错开120 的偏心轮所组成｜晫콎P佟쎏湶蒍⢑콎㨀　⸀㐀欀柿屦其偏心距为12.7mm｜暋빗⡞玈慞玗戡恔谡慎ⵔ҈앎N⩞玈憍⢑코豏罎䭞玈懿屦其回转半径｜晑癛荜㩛艖︀ㅢ䁹㫿屢单位mm｜琰ɬ䉢䁒ꁞ玈憍⢑코豶葙❜ྲྀ葏䵿渰�
	13．在下图所示铰链四杆机构中｜晝㫿屦｜晎㩧㩧똰�
	14．电动卷扬机减速器如下图所示｜晝屦｜替屦｜替屦｜昰ʋ핬䈰�
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	1． 图一所示为平面机构｜晨ݧ屴运动方向箭头的构件为主动件。
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	5． 设计一铰接四杆机构可以实现两个动平面位置｜晝骔﹏䵿滿屦如下1图所示｜晵⡓䪉튏汒ꡬ핬䉒ꢔ﹏䵿渰�
	6． 在图｜戀懿屴所示的齿轮一连杆组呜执㩧葎ⷿ屦为固定齿条｜暟羏渀㍶蒟罥灦⾟羏渀㒟罥灶萀㉐屦已知原动件1以等角速度顺时针方向回转｜暋핎ﺉ핬䉧㩧著⡖ﹹ㩏䵿湥䕰륶蒐Ꙏ쪟羏渀㌀Ⰰ㑶蒐ꙟ煐켰�
	7． 擒纵机构类型及主要特点是什么？
	8． 如图1所示的机构中｜晝ѧ葎葜㩛ŵꞖ㭒鬰Ŕҏ汒ꡒ潙Ѷ葤楤ۿ屢图中用虚线表示｜瑓쩒ꡒ潶葤楤틿屢如图1所示角｜瓿屦不计各构件的惯性力和重力。
	9． 某机组主轴上作用的等效驱动力矩Med为常数｜晛荶葎N⪏큒ꡟꩳ꽎䥥䢖㭒魷䴀攀牶葓�ᙙ艎ୖ﹢䁹㨰Ɏ쩾�髿屦｜暑익⡞獗䝶萀䐀洀㴀　⸀㔀浶葞⚏溏遶蒘�滿屦试确定飞轮的转动惯量和质量。
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	11．某机械做稳定运转时｜晛荶葎N⩟ꩳ꽛丹鑎踀䆏瑎�泿屦切向的阻力Pr变化如下图｜戀懿屴所示｜晒ݔᆚ煒ꡒ鬀倀摗⡺㍛骏킏汶葥瑎⩟ꩳ꽎ⵎ㩞㡥烿屦点B的平均线速度｜晦쒕罞ꘀ䰀䄀䈀㴀　　洀洰ɬ䉟厏킏汶葎ൗ䝓|ﭥ灥䂗�앗⠀䆏瑎੶蒘�溏汒ꡠ케䨀䛿᭓좘�湶葞獗䝶萀䐀㴀㔀　　洀淿屦何装在A轴上的飞轮的质量Qf。
	12．如图所示偏心圆盘凸轮机构中｜晝湶葓䩟萀刀㴀㘀　洀淿屦｜晑溑촀䜀㴀㌀　仿屦从动杆重G2=10N。凸轮以等角速度顺时针转动。当OA处在水平位置时｜晬䉑湔豎칒ꡧ䙶葠❒鬀�
	13．某机组主轴上作用的驱动力矩为常数｜晛荶葎N⪏큒ꡟꩳ꽎ⶖ㭒魷葓�ᙙ艎ୖ﹢䁹㨰ɾ�髿屦｜暑익⡞獗䝶萀䐀洀㴀　⸀㔀浶葞⚏溏遶蒘�滿屦试确定飞轮的转动惯量和质量。
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	2． 计算下图1所示机构的自由度｜晞癸湛驗逸Ⱨ䙾쑓쩧㩧葶葾Ꝓ⬰�
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	10．如下图所示｜晶�箏汛倀䅎ຏ瑼箏汛倀䉛覈앗⡔屦一轴上｜晞癗⡢⪗戡恔谡慎ْ⭧屴不平衡质量mA=mB=2kg｜晎᐀洀䅎洀䉏䵎蹔屦一轴截面上。又知｜替屦截面Ⅰ和Ⅱ间距离｜晢⪗戡慎ຏ瑢缀䍙ҍ�믿屦截面I与轴承D处距离。
	11．杜瑎i呟扮텗坬뽐㹥鱗譛ﲍ텒ꣿ屦如图所示｜晑癎ⷿ屦｜晤楤烿屦载荷｜暋핬䉮텗坻䦐䝔豎䵥蓿屦｜晥䡳蝔豓쩓춈䱺୶蒁ŧ慎�
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