
                               

平面机构的自由度 

 ——虚约束 

机构的组成原理和结构分析  



                               

问题的引出 

虚约束的概念 

虚约束的种类 

本讲小结 

虚约束的作用与影响 
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虚约束：机构中某些运动副或运动副与构件的组合带入的对机构运动起重复约束作

用的约束。 

处理方法：计算自由度时，去掉虚约束 
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2.两构件多处接触形成多个运动副 

(1）移动方向彼此平行或重合的移动副 (2）转动轴线重合的转动副 
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注意：若各高副接触点处的公法线方向不重合，则不能算一个高副。 

  (3）各接触点处的公法线彼此重合的高副 
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3.重复对称结构 

    在机构中，当多组完全相同的结构传递运动时，只有一组起作用，其余为虚约束。 
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4.连接构件上距离恒定不变的两点的双副杆 

    在机构运动过程中，如果构件上两点之间的距离始终保持不变，若用一双

副杆将此两点相连，也将带入一个虚约束。 
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（1）虚约束的作用 

（2）虚约束对机构运动的影响 

     虚约束存在于某些特定几何条件下，当这些条件不满足时，它就将成为实际

有效的约束，从而影响到机构的性能。 

改善机构的受力情况，如：多个行星轮 

增加机构的刚度，如：轴与轴承 

保证机械通过特殊位置，避免运动不确定，如：平行四边形 

(3) 虚约束对加工制造的要求 

虚约束越多，则制造精度要求越高。 
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虚约束：重复约束，假约束，去掉 

出现情况 
重复对称结构 

联接距离不变两点的双副杆 

两构件多处接触形成多个运动副 

轨迹重合 移动方向平行/重合的移动副 

轴线重合的转动副 

接触点公法线重合的高副 

虚约束的作用:改善受力、避免运动不确定、提高支撑刚度等。 


