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前言

多体系统动力学是研究复杂机械系统运动规律和部件的受力环境的理论基础，是现代设计理论中虚拟
样机的核心技术之一。
多体系统的理论和应用研究对提高设计水准缩短设计周期都具有重要的指导意义。
本书是作者在多年潜心从事教学、科研和软件研发工作基础上完成的。
书中的内容将基础知识和算法紧密结合，以帮助读者在掌握多体系统动力学基础理论的同时，能够运
用所学知识编制相应的分析软件。
鉴于多体系统动力学理论和应用研究在近期内的快速发展，作者在查阅大量文献的基础上，介绍了该
领域的部分新成果，其中也包括作者及其合作者所取得的最新研究成果。
多体系统动力学是一门高度综合的学科，涉及连续介质力学、有限元法、结构力学等自成体系的学科
。
作者在有限篇幅内讲述了这些学科的相关基础理论及方法，为读者提供了很好的入门向导，实属不易
。
相信本书可作为很好的研究生教材，也可作为相关领域学者的有益参考书。
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内容概要

　　《多体系统动力学》论述了多体系统动力学的基础理论和分析方法，介绍了一些多体系统动力学
的近期研究进展。
鉴于实际多体系统动力学问题只能通过相应的软件求解，《多体系统动力学》重点阐述了那些对编程
有指导意义的理论和方法。
为保持知识体系的完整性，书中结合柔体建模和求解的需要讲解了连续介质力学、有限元法以及结构
力学中的相关内容。
全书共10章。
其中，第1-6章主要讲述多刚体系统动力学，是全书的基础篇；第7-10章主要讲述多柔体系统动力学。
《多体系统动力学》可作为工程力学、机械工程、汽车工程和航天工程等专业的研究生教材，也可供
相关领域科研人员的参考。
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齐朝晖，男，现任大连理工大学工程力学系教授、博士生导师。
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章节摘录

插图：第1章 多体系统拓扑构型的数学描述工程中许多复杂系统都是由具有一定独立性的部件组成的
。
按照部件之间组成方式的不同，这些复杂系统可以划分为结构和机构。
部件之间没有明显的相对运动，因而系统具有相对稳定的几何形状，这样的系统称为结构，如建筑、
桥梁；部件之间可以存在明显相对运动的系统称为机构。
这些复杂机构的运动、变形以及力的传递规律就是多体系统动力学的研究对象。
只不过在多体系统动力学中将具有一定运动学独立性的部件称为物体，而多体系统定义为由多个物体
通过运动副连接的机械系统。
多体系统动力学起源于多刚体系统动力学：由多个刚体组成的系统（Multi-rigid-body Systems）。
当时人们采用一个普遍的假设：物体的小变形不会对系统整体运动产生明显影响。
随着技术的进步，实际工程中出现了一些部件变形效应不可忽略的机械系统，人们称之为多柔体系统
（Flexible Multi-body Systerns）。
由于多柔体系统动力学涵盖了多刚体系统动力学，现在人们已不再特意强调系统中的物体是否为刚体
，统称这两类系统为多体系统。
目前，多体系统动力学已成为计算机辅助设计（Computer Aided Design）和计算机辅助工程
（Computer Aided Engineering）中虚拟样机技术的重要组成部分。
1.1 多体系统拓扑结构多体系统中物体之间的连接方式称为多体系统的拓扑结构。
这个拓扑结构通常用代表物体和铰的几何体所组成的图形来表示，如图1.1所示。
（1）铰铰是指物体间的运动约束，在拓扑结构图中由一条有向线段表示，用于描述线段终点所对应
物体相对于线段起点所对应物体的运动，如图1.1中的Hi（i=1，2，⋯，7）。
多体系统中物体之间的相对运动往往不是独立的，铰是物体间运动学关系的一种抽象。
实际机械系统中物体之问的连接都是由一些具体的机构实现的，如圆柱铰、球铰、万向节等。
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编辑推荐

《多体系统动力学》由科学出版社出版。
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