
第 1 章

绪  论

1.1 判 断 题

1-1-1 变应力都是由变载荷产生的。 (  )

1-1-2 大小和方向随时间的变化而呈周期性变化的载荷称为随机变载荷。 (  )

1-1-3 当零件的尺寸由刚度条件决定时,为了提高零件的刚度,应选用高强度合金钢

制造。 (  )

1-1-4 当零件可能出现塑性变形时,应按刚度准则计算。 (  )

1-1-5 非稳定变应力是指平均应力或应力幅或变化周期等随时间而变化的变应力。 (  )

1-1-6 合金钢的强度极限很高,但它对应力集中也很敏感。 (  )

1-1-7 零件是机器的最小加工单元。 (  )

1-1-8 构件是机器的基本运动单元。 (  )

1-1-9 合金钢与碳素钢相比有较高的强度,它可以减小零件变化处的过(渡)圆角半径

和降低对表面粗糙度的要求。 (  )

1-1-10 互相之间能做相对运动的物件是构件。 (  )

1-1-11 自行车前轮轴只承受对称循环弯曲变应力。 (  )

1-1-12 机构的作用只是传递或转换运动的形式。 (  )

1-1-13 机构中的主动件和被动件都是构件。 (  )

1-1-14 机器的传动部分都是机构。 (  )

1-1-15 机器是构件之间具有确定的相对运动,并能完成有用的机械功或实现能量转

换的构件的组合。 (  )

1-1-16 机械零件的刚度是指机械零件在载荷作用下抵抗弹性变形的能力。 (  )

1-1-17 机械零件在静载荷作用下,均受到静强度破坏。 (  )

1-1-18 机械零件最基本的设计准则是刚度准则。 (  )

1-1-19 计算零件强度和刚度时所用的载荷是载荷系数与名义载荷的乘积。 (  )

1-1-20 计算载荷通常是额定载荷乘以载荷(或工况)系数。 (  )

1-1-21 静载荷作用下的零件,不仅可以产生静应力,还可能产生变应力。 (  )

1-1-22 零件表面越粗糙,其疲劳强度越低。 (  )

1-1-23 任何构件的组合均可构成机构。 (  )

1-1-24 一般小型机械,都是先小批量生产,再做定型鉴定。 (  )

1-1-25 如果采用45钢制造的零件经校核发现其扭转刚度不够时,可改用40Cr钢以
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提高刚度。 (  )

1-1-26 由原动机额定功率计算出来的载荷称为去计算载荷,也叫名义载荷。 (  )

1-1-27 塑性材料制造的零件在静应力作用下,其失效形式是塑性变形,但在变应力作

用下,其主要失效形式是疲劳断裂。 (  )

1-1-28 增大零件的截面尺寸只能提高零件的强度,不能提高零件的刚度。 (  )

1-1-29 增大零件过渡曲线的圆角半径可以减小应力集中。 (  )

1-1-30 只从运动方面讲,机构是具有确定相对运动构件的组合。 (  )

1-1-31 周期不变的变应力为稳定循环变应力。 (  )

1.2 选 择 题

1-2-1 下列机械零件中, 是专用零件。

                                (A)
 

拖拉机发动机的气门弹簧 (B)
 

往复式内燃机的曲轴

(C)
 

火车车轮 (D)
 

自行车的链条

1-2-2 组成机构并且相互间能 的物体,叫作构件。
(A)

 

做功 (B)
 

作用 (C)
 

做绝对运动 (D)
 

做相对运动

1-2-3 机器或机构都是由 组合而成的。
(A)

 

构件 (B)
 

零件 (C)
 

器件 (D)
 

组件

1-2-4 由塑性材料制成的零件进行静强度计算时,其极限应力为 。
(A)

 

比例极限 (B)
 

弹性极限 (C)
 

屈服极限 (D)
 

强度极限

1-2-5 机械设计课程研究的对象是 。
(A)

 

专用零件 (B)
 

标准零件

(C)
 

常规工作条件下的通用零件 (D)
 

特殊工作条件下的零件

1-2-6 构件之间具有 的相对运动,并能够完成有用的机械功或实现能量转换

的构件的组合,叫作机器。
(A)

 

一定 (B)
 

确定 (C)
 

多种 (D)
 

不同

1-2-7 变压器是 。
(A)

 

机器 (B)
 

机构 (C)
 

机械 (D)
 

A、B、C都不是

1-2-8 在碳素结构钢中,中碳钢的含碳量通常为 。
(A)

 

0.1%~0.3% (B)
 

0.3%~0.5%
(C)

 

0.5%~0.7% (D)
 

0.7%~0.9%
1-2-9 4个结构和材料完全相同的零件甲、乙、丙、丁,若承受最大的应力也相同,而应

力特性系数r分别等于+1.0,0,-0.5,-1.0,则最可能先发生失效的是 。
(A)

 

甲 (B)
 

乙 (C)
 

丙 (D)
 

丁

1-2-10 灰铸铁和钢相比较, 不能作为灰铸铁的优点。

                                (A)
 

价格便宜 (B)
 

抗拉强度较高

(C)
 

耐磨性和减摩性好 (D)
 

抗冲击载荷能力强

1-2-11 一台完整的机器通常包括的基本部分有:
 

原动部分、中间部分、工作部分、传动
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部分。此句中错误的是:
 

。
(A)

 

原动部分 (B)
 

中间部分 (C)
 

工作部分 (D)
 

传动部分

1-2-12 零件的工作安全系数等于 。
(A)

 

零件的极限应力比许用应力

(B)
 

零件的工作应力比许用应力

(C)
 

零件的极限应力比零件的工作应力

(D)
 

零件的工作应力比零件的极限应力

1-2-13 碳钢和合金钢是按 来区分的。
(A)

 

用途不同 (B)
 

材料的强度

(C)
 

材料的塑性 (D)
 

材料的化学成分

1-2-14 机械产品的经济评价通常只计算 。
(A)

 

设计费用 (B)
 

制造费用 (C)
 

调试费用 (D)
 

实验费用

1-2-15 “机械设计基础”课程研究的内容只限于 。
(A)

 

专用零件的部件

(B)
 

在高速、高压、环境温度过高或过低等特殊条件下工作的及尺寸特大或特

小的通用零件和部件

(C)
 

在普通工作条件下工作的一般参数的通用零件和部件

(D)
 

标准化的零件和部件

1-2-16 机器的工作部分用于完成机械预定的 ,它处于整个传动的终端。
(A)

 

工作 (B)
 

机构 (C)
 

动作 (D)
 

零件

1-2-17 对于受循环变应力作用的零件,影响疲劳破坏的主要应力成分是 。
(A)

 

最大应力 (B)
 

平均应力 (C)
 

应力幅 (D)
 

最小应力

1-2-18 材料硬度的代号是 。
(A)

 

ZB (B)
 

TB (C)
 

HGB (D)
 

HRC
1-2-19 划分材料是塑性或脆性的标准,主要取决于 。

(A)
 

材料的强度极限 (B)
 

材料在变形过程中有无屈服现象

(C)
 

材料硬度的大小 (D)
 

材料的疲劳极限

1-2-20 机器的工作部分须完成机器的 动作,且处于整个传动的 。
(A)

 

不同;
 

初端 (B)
 

预定;
 

终端

(C)
 

预定;
 

初端 (D)
 

不同;
 

终端

1-2-21 构件是机器的 单元;
 

零件是机器的 单元。
(A)

 

运动;
 

制造 (B)
 

工作;
 

运动

(C)
 

工作;
 

制造 (D)
 

制造;
 

运动

1-2-22 从运动的角度看,机构的主要功能在于传递运动或 。
(A)

 

做功 (B)
 

转换能量的形式

(C)
 

转换运动的形式 (D)
 

改变力的形式

1-2-23 一等截面直杆,其直径d=15mm,所受静拉力F=40kN,材料为35钢,σB=

540N/mm2,σs=320N/mm
2,则该杆的工作安全系数S 为 。

(A)
 

2.38 (B)
 

1.69 (C)
 

1.49 (D)
 

1.41
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1-2-24 机器或机构的 之间具有确定的相对运动。
(A)

 

构件 (B)
 

零件 (C)
 

器件 (D)
 

组件

1-2-25 机器可以用来代替人的劳动,完成有用的 。
(A)

 

动能 (B)
 

机械功 (C)
 

势能 (D)
 

力

1-2-26 零件的形状、尺寸、结构、精度和材料相同时,磨削加工的零件与精车加工的零

件相比,其疲劳强度 。
(A)

 

较高 (B)
 

较低 (C)
 

相同 (D)
 

不确定

1-2-27 机械零件由于某些原因不能 时称为失效。
(A)

 

工作 (B)
 

连续工作 (C)
 

正常工作 (D)
 

负载工作

1-2-28 机器工作部分的结构形式取决于机械本身的 。
(A)

 

组成情况 (B)
 

用途 (C)
 

强度 (D)
 

刚度

1-2-29 从经济性和生产周期性考虑,单件生产的箱体最好采用 。
(A)

 

铸铁件 (B)
 

铸钢件 (C)
 

焊接件 (D)
 

塑料件

1-2-30 零件强度计算中的许用安全系数是用来考虑 。
(A)

 

载荷的性质、零件价格的高低、材料质地的均匀性

(B)
 

零件的应力集中、尺寸大小、表面状态

(C)
 

计算的精确性、材料的均匀性、零件的重要性

(D)
 

零件的可靠性、材料的机械性能、加工的工艺性

1.3 填 空 题

1-3-1 材料的塑性变形通常发生在低速 的情况下。

1-3-2 材料的许用应力越大,表明材料的强度就越 。

1-3-3 从运动的角度看,机构的主要功能在于 运动或 运动的形式。

1-3-4 当转子的转动频率接近其固有频率时,就会发生 。

1-3-5 构件之间具有 的相对运动,并能完成有用机械功或实现能量转换的

组合称为机器。

1-3-6 机器的传动部分是把原动部分的运动和功率传递给工作部分的 。

1-3-7 机器的工作部分须完成机器的 动作,且处于整个传动的终端。

1-3-8 机器或机构都是由 组合而成的。

1-3-9 机器或机构的 之间具有确定的相对运动。

1-3-10 机器可以用来 人的劳动,完成有用的机械功。

1-3-11 机械产品开发性设计的核心是 设计及结构。

1-3-12 机械产品设计中的“三化”是指 、系列化和通用化。

1-3-13 机械零件的断裂是由于材料的 不足造成的,机械零件的变形过大是

由于材料的 不足造成的。

1-3-14 机械零件的主要失效形式有:
 

变形过大、振动过大和表面失效。

1-3-15 非液体摩擦的机械零件设计准则主要是指在接触表面间的p≤[p]、
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和v≤[v]。

1-3-16 机械设计基础学习的主要目的是掌握常用机构、 机械零部件和简单

机械的设计。

1-3-17 机械设计中所说的失效是指机械零件由于某些原因 工作。

1-3-18 机械是 和 的总称。

1-3-19 计算载荷是指考虑实际工作条件(如冲击、振动等)下产生附加载荷后,乘以载

荷系数所得到的 作用载荷。

1-3-20 静载荷是指大小和方向不随时间变化或者变化非常 的载荷。

1-3-21 机械零件强度准则的形式是:
 

判断危险截面处的最大应力是否 许用

应力或实际安全系数是否 许用安全系数。

1-3-22 为了提高零件的抗拉和抗压强度,增加零件的 最为有效。

1-3-23 在静强度条件下,塑性材料的极限应力是 极限;
 

而脆性材料的极限应

力是 极限。

1-3-24 在静载荷作用下的机械零件,不仅可以产生 应力,还可能产生

应力。

1-3-25 组成机构,且相互间能做 运动的物体叫作构件。

1-3-26 一个由多个零件组成的构件,其零件之间 运动。

1.4 改 错 题

1-4-1 机构的构件之间可以有确定的相对运动。

1-4-2 机器的工作部分用于完成机械预定的工作,它处于整个传动的终端。

1-4-3 机器的原动部分是机械运动的来源。

1-4-4 机器就是用来代替人的劳动。

1-4-5 机器工作部分的几何形状取决于其本身的用途。

1-4-6 具有一定相对运动的构件的组合称为机构。

1.5 问 答 题

1-5-1 机械零件疲劳强度的计算方法有哪两种? 其计算准则各是什么?

1-5-2 什么是机械?

1-5-3 机器应具有什么特征? 机器通常由哪几部分组成? 各部分的功能是什么?

1-5-4 机器与机构有什么异同点?

1-5-5 机械零件有哪些主要失效形式? 试结合日常接触的机器举出其中几种零件的

失效形式,并分析原因。

1-5-6 设计机器时应满足哪些基本要求?

1-5-7 2个曲面形状的金属零件相互压紧,其表面接触应力的大小由哪些因素确定?
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如果这2个零件的材料、尺寸都不同,那么其相互接触的各点上彼此的接触应力值是否

相等?

1-5-8 机械零件常用的材料有哪些?

1-5-9 什么是零件的工作能力? 什么是零件的承载能力?

1-5-10 设计机械零件时应满足哪些基本要求?

1-5-11 试述机械零件的失效和破坏的区别。

1-5-12 机械零件的条件性计算是什么意思?

1-5-13 试述机械零件的设计准则。

1-5-14 机械的现代设计方法与传统设计方法有哪些主要区别?

1-5-15 什么是通用零件? 什么是专用零件? 各举2个实例。

1-5-16 什么叫构件? 什么叫零件? 试各举2个实例。

1-5-17 机械零件的计算准则与失效形式有什么关系? 常用的计算准则有哪些? 它们

分别是针对什么失效形式建立的?

1-5-18 设计计算与校核计算有什么区别? 各在什么条件下采用?

1-5-19 机械零件设计的一般步骤有哪些?

1-5-20 选择零件材料时要了解材料的哪些主要性能? 合理选择零件材料须考虑哪些

具体条件?

1-5-21 机械零件设计时有哪些基本要求?
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平面机构的自由度

2.1 判 断 题

2-1-1 凡两构件直接接触,而又相互连接的都叫运动副。 (  )
2-1-2 运动副是连接,连接也是运动副。 (  )

2-1-3 运动副的作用是用来限制或约束构件的自由运动的。 (  )

2-1-4 螺栓连接是螺旋副。 (  )

2-1-5 两构件通过内表面和外表面直接接触而组成的低副,都是回转副。 (  )

2-1-6 组成运动副的两构件之间的低副接触一定是面接触。 (  )

2-1-7 两构件通过内、外表面接触,既可以组成回转副,也可以组成移动副。 (  )

2-1-8 滚动轴承属于由点接触或线接触零件组成的运动低副。 (  )

2-1-9 根据两构件间的连接形式不同,运动副分为低副和高副。 (  )
2-1-10 面接触或线接触的运动副称为低副。 (  )

2-1-11 线接触的运动副称为高副。 (  )

2-1-12 若一个机构的自由度数为2,则该机构具有确定运动共需2个原动件。(  )

2-1-13 一个机构的自由度数应小于它的原动件数。 (  )

2-1-14 只有当自由度数大于原动件数时,机构才能有确定的运动。 (  )

2-1-15 机器是具有确定的相对运动,并能完成有用的机械功或实现能量转换的构件

的组合。 (  )

2-1-16 任何构件的组合均可构成机构。 (  )

2-1-17 在平面中,两构件都自由时有6个相对自由度,当它们通过面接触形成运动副

时留有1个自由度。 (  )

2-1-18 由于移动副是滑动摩擦,所以摩擦损失大,效率低。 (  )

2-1-19 火车车轮在铁轨上的滚动,属于高副。 (  )

2-1-20 房门的开关运动是转动副在接触处所允许的相对转动。 (  )

2-1-21 齿轮啮合构成的运动副是低副。 (  )

2.2 选 择 题

2-2-1 两个构件直接接触而形成的 ,称为运动副。
(A)

 

可动连接    (B)
 

连接    (C)
 

接触    (D)
 

无连接
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  2-2-2 机构具有确定运动的条件是 。

                                (A)
 

自由度数目>原动件数目 (B)
 

自由度数目<原动件数目

(C)
 

自由度数目=原动件数目 (D)
 

A,B,C都不是

2-2-3 运动副是指能使两构件之间既保持 接触,又能产生一定形式相对运动

的 。
(A)

 

间接,机械连接 (B)
 

不,物理连接

(C)
 

直接,几何连接 (D)
 

相对,连接

2-2-4 由于组成运动副中两构件之间的 形式不同,所以运动副分为高副和

低副。
(A)

 

连接 (B)
 

几何形状 (C)
 

物理特性 (D)
 

接触

2-2-5 组成运动副的 两 构 件 之 间 的 接 触 形 式 有 接 触、 接 触 和

接触三种。
(A)

 

点;
 

线;
 

面 (B)
 

相对;
 

直接;
 

间接

(C)
 

平面;
 

曲面;
 

空间 (D)
 

滑动;
 

滚动;
 

滑滚

2-2-6 两构件之间做 接触的运动副,叫作低副。
(A)

 

点 (B)
 

线 (C)
 

面 (D)
 

空间

2-2-7 两构件之间做 接触的运动副,叫作高副。
(A)

 

平面或空间 (B)
 

平面或曲面

(C)
 

曲面或空间 (D)
 

点或线

2-2-8 回转副的两构件之间,在接触处只允许 孔的轴心线做 。
(A)

 

绕 相对转动 (B)
 

沿 相对转动

(C)
 

绕 相对移动 (D)
 

沿 相对移动

2-2-9 移动副的两构件之间,在接触处只允许按方向做 相对移动。
(A)

 

水平 (B)
 

给定 (C)
 

垂直 (D)
 

轴向

2-2-10 带动其他构件 的构件,叫作原动件。

                                (A)
 

转动 (B)
 

移动 (C)
 

运动 (D)
 

做回转运动

2-2-11 在原动件的带动下,做 运动的构件,叫作从动件。
(A)

 

相对 (B)
 

绝对 (C)
 

机械 (D)
 

确定

2-2-12 低 副 的 特 点 是 制 造 和 维 修 、单 位 面 积 压 力 及 承 载 能

力 。
(A)

 

容易、小、大 (B)
 

不容易、小、大
(C)

 

不容易、大、小 (D)
 

容易、大、小

2-2-13 低副的特点:
 

由于是 摩擦,摩擦损失 ,效率 。
(A)

 

滚动、大、高 (B)
 

滑动、大、低
(C)

 

滚动、小、低 (D)
 

容易、小、高

2-2-14 暖水杯螺旋瓶盖的旋紧或旋开是由低副组成的 复合运动。
(A)

 

移动 (B)
 

回转 (C)
 

螺旋 (D)
 

往复

2-2-15 房门的开关运动,是 副在接触处所允许做的相对转动。
(A)

 

移动 (B)
 

回转 (C)
 

螺旋 (D)
 

往复
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2-2-16 抽屉的拉出或推进运动,是 副在接触处所允许做的相对移动。
(A)

 

移动 (B)
 

回转 (C)
 

螺旋 (D)
 

往复

2-2-17 火车车轮在铁轨上的滚动,属于 副。
(A)

 

移动 (B)
 

回转 (C)
 

高 (D)
 

低

图2-1

2-2-18 图2-1(a)所示两构件构成的运动副为

,图2-1(b)所示A 点处形成的转动副数为

个。
(A)

 

高副;
 

2 (B)
 

低副;
 

2
(C)

 

高副;
 

3 (D)
 

低副;
 

3
2-2-19 所谓运动副是指 。

(A)
 

两构件通过接触构成的可动连接
 

(B)
 

两构件非接触下构成的可动连接
 

(C)
 

两构件非接触下构成的连接
 

(D)
 

两构件通过接触构成的连接
 

2-2-20 两构件组成平面转动副时,则运动副使构件间丧失了 的独立运动。
(A)

 

2个移动 (B)
 

2个转动

(C)
 

1个移动和1个转动 (D)
 

不确定

题目2-2-21~题目2-2-23出自如图2-2所示的运动机构。
2-2-21 该机构的复合铰链、局部自由度和虚约束分别为 。

(A)
 

1,1,1 (B)
 

1,2,1 (C)
 

1,1,2 (D)
 

2,1,1
2-2-22 该机构的活动构件数目、低副数目和高副数目分别为 。

(A)
 

7,7,1 (B)
 

6,8,1 (C)
 

6,8,2 (D)
 

6,7,2
2-2-23 该机构的自由度为 。

(A)
 

3 (B)
 

1 (C)
 

2 (D)
 

0
题目2-2-24~题目2-2-26出自如图2-3所示的运动机构。

2-2-24 该机构的复合铰链、局部自由度和虚约束分别为 。
(A)

 

0,0,0 (B)
 

1,2,1 (C)
 

1,1,2 (D)
 

2,1,1
2-2-25 该机构的活动构件数目、低副数目和高副数目分别为 。

(A)
 

3,3,1 (B)
 

3,3,2 (C)
 

3,2,1 (D)
 

2,3,1
2-2-26 该机构的自由度为 。

(A)
 

3 (B)
 

1 (C)
 

2 (D)
 

0

图2-2 图2-3
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题目2-2-27~题目2-2-29出自如图2-4所示的运动机构。

2-2-27 该机构的复合铰链、局部自由度和虚约束分别为 。
(A)

 

3,0,0 (B)
 

3,0,1 (C)
 

2,0,0 (D)
 

3,1,0
2-2-28 该机构的活动构件数目,低副数目和高副数目分别为 。

(A)
 

6,7,2 (B)
 

6,7,3 (C)
 

7,8,3 (D)
 

7,9,2
2-2-29 该机构的自由度为 。

(A)
 

3 (B)
 

1 (C)
 

2 (D)
 

0
题目2-2-30~题目2-2-32出自如图2-5所示的运动机构。

2-2-30 该机构的复合铰链、局部自由度和虚约束分别为 。
(A)

 

3,0,0 (B)
 

3,1,0 (C)
 

1,0,1 (D)
 

0,1,3
2-2-31 该机构的活动构件数目、低副数目和高副数目分别为 。

(A)
 

7,8,3 (B)
 

6,7,3 (C)
 

6,7,2 (D)
 

7,8,4
2-2-32 该机构的自由度为 。

(A)
 

3 (B)
 

1 (C)
 

2 (D)
 

0

图2-4 图2-5

题目2-2-33~题目2-2-35出自如图2-6所示的运动机构。

2-2-33 该机构的复合铰链、局部自由度和虚约束分别为 。
(A)

 

1,1,1 (B)
 

1,1,0 (C)
 

1,0,1 (D)
 

0,1,1
2-2-34 该机构的活动构件数目、低副数目和高副数目分别为 。

(A)
 

6,7,2 (B)
 

7,9,1 (C)
 

7,8,2 (D)
 

6,8,1
2-2-35 该机构的自由度为 。

(A)
 

3 (B)
 

1 (C)
 

2 (D)
 

0
题目2-2-36~题目2-2-38出自如图2-7所示的运动机构。

2-2-36 该机构的复合铰链、局部自由度和虚约束分别为 。
(A)

 

1,0,0 (B)
 

1,1,1 (C)
 

1,0,1 (D)
 

0,1,1
2-2-37 该机构的活动构件数目、低副数目和高副数目分别为 。

(A)
 

3,5,2 (B)
 

4,5,1 (C)
 

5,4,2 (D)
 

6,4,1
2-2-38 该机构的自由度为 。

(A)
 

3 (B)
 

1 (C)
 

2 (D)
 

0


