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	第 一 章
	绪    论

	教学基本内容：
1、 本课程的基本概念；
2、 本课程研究的目的及意义；

3、 本学科发展状况。



	教学目的、要求（分掌握、熟悉、了解三个层次）：
掌握本课程中的一些基本概念；
熟悉本课程的知识体系；
了解本学科的发展状况和趋势。



	教学重点及难点：

本课程中的一些基本概念。（如：零件、构件、机构、机器、机械）


	教学方法及手段：

结合动画实例讲述。



	作业、讨论题、思考题： 



	第 二 章
	平面机构的结构分析

	教学基本内容：

1、 机构的组成原理；

2、 机构运动简图的绘制；

3、 机构具有确定运动的条件；

4、 机构自由度的计算；

5、 机构自由度计算时应注意的事项；
6、 机构组成及结构分析。

	教学目的、要求（分掌握、熟悉、了解三个层次）：
掌握机构的自由度计算；
熟悉机构运动简图的绘制；
了解机构的组成原理及机构。



	教学重点及难点：

机构运动简图的绘制、机构自由度的计算。

	教学方法及手段：

结合动画、影像资料对实例进行分析，举例分析，提问。



	作业、讨论题、思考题： 

专用习题集上：2-2  2-3

书上题：   2-13  a) b) c) d)


	第 三 章
	平面机构的运动分析

	教学基本内容：

1、 机构速度分析的目的及方法；

2、 速度瞬心的概念；

3、 速度瞬心的数目；

4、 具体机构中速度瞬心的确定方法；

5、 速度瞬心的应用；
6、 解析法分析机构的运动情况；

7、 机构运动线图。

	教学目的、要求（分掌握、熟悉、了解三个层次）：
掌握具体机构中速度瞬心的确定方法；

熟悉速度瞬心的概念、数目、应用；
了解机构运动分析的目的与方法；
了解机构的运动分析的解析法。


	教学重点及难点：

重点是速度瞬心的求法；
难点是采用三心定理法求瞬心。


	教学方法及手段：

举例分析。


	作业、讨论题、思考题： 

专用习题集上：3-1  3-2  3-3


	第 四 章
	平面机构的力分析

	教学基本内容：

1、 惯性力的确定；

2、 不计摩擦时机构的力分析；
3、 运动副中的摩擦；

4、 考虑摩擦时机构的受力分析。

	教学目的、要求（分掌握、熟悉、了解三个层次）：
掌握运动副中摩擦的计算、考虑摩擦时常用机构的力分析方法；
熟悉不计摩擦时常用机构的力分析方法；



	教学重点及难点：

机构惯性力的确定、平衡方程的建立与求解、运动副中摩擦。

	教学方法及手段：

举例分析。


	作业、讨论题、思考题： 

书上题：4-8  4-12  4-13


	第 五 章
	运动副中的摩擦和机械效率

	教学基本内容：

1、 机械的效率；

2、 运动副中的摩擦；

3、 机械的自锁。

	教学目的、要求（分掌握、熟悉、了解三个层次）：
掌握机械效率的计算方法；

理解运动副中有摩擦力时的受力情况；

熟悉机械自锁条件。


	教学重点及难点：

重点是机械效率计算，有摩擦力时运动副中的受力情况；
难点是机械中自锁条件的判定。



	教学方法及手段：

举例分析。



	作业、讨论题、思考题： 

书上题：5-8  5-9  



	第 六 章
	机械的平衡

	教学基本内容：

1、 平衡的分类与平衡方法；

2、 刚性转子的平衡设计；

3、 刚性转子的平衡实验。

	教学目的、要求（分掌握、熟悉、了解三个层次）：
掌握刚性转子静平衡、动平衡的原理与方法；

了解机构的平衡原理。



	教学重点及难点：

重点是刚性转子的平衡设计；

难点是刚性转子的静平衡、动平衡计算。



	教学方法及手段：

分析讲述法。



	作业、讨论题、思考题： 

专用习题集上：6-1  6-2



	第 七 章
	机械的运转及其速度波动的调节

	教学基本内容：

1、 机械的运转过程；

2、 机械的等效力学模型；

3、 机械运动方程式的建立；

4、 周期性速度波动及其调节方法。

	教学目的、要求（分掌握、熟悉、了解三个层次）：
掌握机械系统运动方程式的建立、飞轮转动惯量的近似计算；

熟悉周期性速度波动的调节方法；
了解单自由度机械系统等效力学模型的确立。



	教学重点及难点：

重点是机械系统运动方程式的建立；周期性速度波动的调节原理、飞轮转动惯量的近似计算；

难点是等效力学模型的求解、飞轮转动惯量的近似计算。



	教学方法及手段：

结合具体图片来分析讲述。



	作业、讨论题、思考题： 

专用习题集上：7-2  7-4



	第八章
	平面连杆机构及其设计

	1、 教学基本内容：

2、 平面连杆机构及其传动特点；

3、 平面连杆机构的类型及与应用；

4、 平面连杆机构基本知识；

5、 平面连杆机构的设计。

	教学目的、要求（分掌握、熟悉、了解三个层次）：
掌握平面四杆机构的基本知识；

熟悉已知行程速比系数设计四杆机构；
了解采用解析法设计平面四杆机构。



	教学重点及难点：

重点是平面四杆机构的基本知识；

难点是平面四杆机构的运动和传力性能、四杆机构的设计方法。



	教学方法及手段：

采用三维动画帮助分析四杆机构类型、对四杆机构的设计采用举例分析讲述法。


	作业、讨论题、思考题： 

专用习题集上：8-1 8-2  8-5  8-7



	第 九 章
	凸轮机构及其设计

	教学基本内容：

1、 凸轮机构的应用与分类；

2、 从动件常用运动规律；

3、 凸轮廓线设计；

4、 凸轮机构基本尺寸确定。

	教学目的、要求（分掌握、熟悉、了解三个层次）：
掌握从动件常用运动规律、盘形凸轮的廓线设计方法；

熟悉确定凸轮基本尺寸的主要原则；
了解凸轮机构的类型与应用。



	教学重点及难点：

重点是从动件常用运动规律、凸轮的廓线设计、凸轮机构的压力角与基圆半径；难点是凸轮机构的压力角与基圆半径的确定。



	教学方法及手段：

采用三维动画帮助分析凸轮机构的应用情况；采用举例分析法讲述凸轮的设计问题。


	作业、讨论题、思考题： 

专用习题集上：9-1  9-3



	第 十 章
	齿轮机构及其设计

	教学基本内容：

1、 齿轮机构的类型与应用；

2、 渐开线齿廓的啮合特点；

3、 渐开线标准直齿圆柱齿轮；

4、 渐开线标准直齿圆柱齿轮的啮合传动；

5、 渐开线齿廓的根切与变位；

6、 斜齿圆柱齿轮机构；

7、 蜗轮蜗杆传动；

8、 圆锥齿轮传动。

	教学目的、要求（分掌握、熟悉、了解三个层次）：

掌握渐开线齿廓啮合的基本定律；渐开线标准直齿圆柱齿轮的基本尺寸计算、正确啮合条件、齿轮传动的中心距与啮合角、重合度的概念；
熟悉渐开线的基本性质、方程；齿轮的根切条件；斜齿圆柱齿轮的基本参数、传动特点与尺寸计算；
了解齿轮机构的类型与应用；变位齿轮的概念；直齿圆锥齿轮、蜗轮蜗杆传动的特点及其基本尺寸计算；


	教学重点及难点：

重点是渐开线齿廓啮合的基本定律；渐开线标准直齿圆柱齿轮的基本尺寸计算、正确啮合条件、齿轮传动的中心距与啮合角、重合度的概念；齿轮的根切条件；斜齿圆柱齿轮的基本参数、传动特点；

难点是渐开线性质；渐开线标准直齿圆柱齿轮的啮合传动；渐开线齿廓的根切及避免根切的措施；斜齿圆柱齿轮的啮合传动；蜗轮蜗杆的啮合传动。


	教学方法及手段：

采用三维动画帮助分析齿轮机构的应用情况；渐开线齿廓啮合过程的动态演示；本章其他内容采用结合具体图片分析讲述法来进行。



	作业、讨论题、思考题： 

专用习题集上：10-1  10-2  10-3  10-7  10-8



	第 十一 章
	齿轮系及其设计

	教学基本内容：

1、 齿轮系的类型与应用；

2、 定轴轮系的传动比计算；

3、 周转轮系的传动比计算；

4、 混合轮系的传动比计算；

5、 齿轮系的应用。

	教学目的、要求（分掌握、熟悉、了解三个层次）：
掌握定轴轮系、周转轮系的传动比计算问题；

熟悉齿轮系的应用和混合轮系的传动比计算；
了解齿轮系的类型与应用。



	教学重点及难点：

重点是周转轮系的传动比计算、混合轮系的传动比计算；

难点是周转轮系的传动比计算方法。



	教学方法及手段：

采用三维动画帮助分析齿轮系的实践应用情况；在传动比计算上采用结合具体图片分析讲述法来进行。



	作业、讨论题、思考题： 

专用习题集上：11-1  11-2  11-4  11-5



	第 十二 章
	其他常用机构

	教学基本内容：

1、 间歇传动机构；

2、 螺旋机构；

3、 万向铰链机构。

	教学目的、要求（分掌握、熟悉、了解三个层次）：
熟悉间歇传动机构中的槽轮机构与棘轮机构的传动特点；
了解其他常用机构的传动特点。



	教学重点及难点：

重点是间歇传动机构的功用；

难点是万向铰链机构的传动特性。



	教学方法及手段：

采用三维动画、图片帮助分析间歇传动机构、螺旋机构与万向铰链机构的传动情况。



	作业、讨论题、思考题： 

书上题：12-2  12-6  12-11




