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一、机构的自由度 
     机构具有确定运动时相对于机架所具有的独立运动的个数，用F 表示。 

一个作平面运动的自由构件具有3个自由度 

一个平面机构由N个构件组成，用PL 个低副和PH个高副相连接 

活动构件数n=N-1 

则平面机构的自由度计算公式为：  

F＝3n－2PL － PH                                                       

n—活动构件数； PL—低副数； PH—高副数 

公式不适应于全移动副机构 

二、平面机构的自由度计算公式 



                               

计算下面运动链的自由度 

2）铰链四杆机构 

=3×3－2×4－0 
＝1 

F＝ 3n－2PL－ PH 

1）三角架  

不动 

F＝3n－2PL－ PH 

＝3×2－2×3－0  
＝0 

给定1个原动件 

给定2个原动件 

B′ 

C′ 



                               

3）铰链五杆机构 

＝3×4－2×5－0 

＝2 

F＝ 3n－2PL－ PH 

给定1个原动件 给定2个原动件 



                               

如果原动件数<F， 

如果原动件数>F， 

则运动不确定； 

则会导致机构最薄弱环节的损坏。 

且机构原动件数目       机构的自由度F 

自由度大于零 
机构具有确定运动的条件 


