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前言

　　20世纪，人类文明达到了前所未有的高度。
由于相对论、量子论、基因论、信息论等科学技术成就的取得，现在人类在物质领域已深入到基本粒
子世界，在生命科学领域已深入到分子水平，在思维科学领域则主要是数学和脑科学的巨大进步。
科学技术的迅猛发展，促使科学技术综合化、整体化以及人文和科技相互渗透、相互融合的趋势加速
。
　　近20年来，我们在经济战线上坚持市场取向的改革，实行以公有制为主体、多种所有制经济共同
发展的基本经济制度，进行经济结构的战略性调整，推动两个根本性转变以及全方位、多层次、宽领
域的对外开放，致使我国的经济体制也发生了巨大的变革。
随着社会主义’市场经济体制的建立和不断完善，社会对人才需求的多样性、适应性要求不断增强。
　　在人类即将跨入21世纪的时候，我国高等教育战线在教育要“面向现代化，面向世界，面向未来
”的思想指引下，开展了起点高、立意新、系统性强、有组织、有计划、有步骤的教学改革工程。
伴随着教学改革的不断深入，素质教育的观念、大工程的观念、终身教育以及回归工程的观念日益深
入人心，人们对拓宽本科教育口径、加强和扩展本科教育共同基础的要求日益强烈。
　　1998年8月，教育部正式颁布了新的普通高等学校本科专业目录，专业总数由原来的500多种减少
至249种。
新专业目录的颁布，突破了传统的、狭隘的专业教育观念，拓宽了人才培养工作的视野，为人才培养
能较好地适应科学技术和社会进步的需要创造了条件。
许多学校也都以专业调整、改造和重组为契机，大力调整人才知识、能力和素质结构，拓宽基础，整
合课程，构建新的专业平台，柔性设置专业方向，不断深化人才培养模式的改革。
　　教材建设是学校的最基本建设之一。
教学改革的深入发展必然要求有相适应的教材。
为适应新的专业培养目标和教学要求，组织编写出版供“机械设计制造及其自动化”新专业的教学用
书，特别是系列教材就显得十分迫切和重要了。
武汉理工大学出版社的领导和编辑们为改变目前国内已出版的机械类专业教材普遍存在的内容偏深、
知识面偏窄的倾向，决定面向全国普通高等学校机械工程类专业的学生出版一套系列教材，这是一个
非常好的决策。
他们的这一决定也得到了全国几十所院校机械工程系的领导和众多专家、教授的积极响应和大力支持
，并提出了许多建设性的意见，其中一些教授如合肥工业大学校长陈心昭教授、燕山大学校长王益群
教授、江苏理工大学校长蔡兰教授、西安交通大学副校长束鹏程教授、西北工业大学常务副校长杨海
成教授等还非常乐意地承担了该系列教材的主编、主审及编审委员会工作。
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内容概要

　　《普通高等学校机械设计制造及其自动化专业新编系列教材：机械原理》是普通高等学校机械设
计制造及其自动化专业新编系列教材之一。
是根据国家教育委员会批准的《高等工业学校机械原理课程教学基本要求（1995年修订版）》及教育
部第三届高等学校工科机械基础课程教学指导委员会机械原理与设计课程教学指导小组最新制订适用
于机械类专业的《机械原理课程教学基本要求（报批稿）》进行编写的。
　　《普通高等学校机械设计制造及其自动化专业新编系列教材：机械原理》以常用机构及机构系统
设计为主线，注意教材的先进性与实用性，加强了机构及其系统方案设计的内容.有利于学生创新意识
与能力的培养。
　　全书共11章，包括：绪论、机构组成原理及机构结构分析、连杆机构设计和分析、凸轮机构及其
设计、齿轮机构及其设计、齿轮系、间歇运动机构、实现其他功用的机构、执行机构运动规律及运动
协调设计、机构及其系统运动方案设计、机械动力学设计等内容。
　　《普通高等学校机械设计制造及其自动化专业新编系列教材：机械原理》可供高等学校工科机械
类专业学生学习，也可供有关人员参考。
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