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机构运动链的拓扑研究与机构的同构判别
机构创新是机械产品的原始创新，是机械概念设计阶段的首要

 

问题。几百年来，机构创新一直是凭借经验、手工进行。当今数字

 

化、智能化和人机交互化的创新设计成为现代机械设计的发展方向,

 

关键的难题就是长达40~50年没能解决的运动链同构判别，而且运动

 

链拓扑图唯一数学描述和数字化的运动链图谱库也难以建立。丁华

 

峰、黄真研究解决了这个多年来困扰机构学界的运动链同构判别问

 

题，得到了运动链唯一数字化描述，并建立了数字化图谱库。

图3  12杆运动链“特征周长拓扑图”及其唯一“特征描述代码”

图2  首次解决28杆机构的同构判别

主要问题：

1.

 

创建了有重要应用意义的“运动链环路代数理

 

论”体系；

2.

 

解决了这一困扰国际机构学界长达半个世纪的

 

“运动链同构识别”难题；

3.

 

创建国际上首个数字化的拓扑图与运动链代码

 

一一对应的“运动链拓扑图的数据库”；
4.

 

以环路理论为基础建立了运动链的结构分解理

 

论，并以此提出了高效的特别适用于各类复杂

 

机械运动链的刚性子链自动判别、简化及主动

 

副选取新方法，并开发出了相应的软件系统；

5.

 

建立了创建平面机构族的数字化、智能化设计

 

软件，有利于机构概念创新设计。

主要成果：
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1.

 

机构结构创新是机械产品的原始性创新，是机械概念设计阶段所

 

要解决的首要问题。几百年来，机构结构创新一直是设计者凭借

 

其经验、手工进行。

2.

 

现代科技的高速发展，使得数字化、智能化和人机交互化的机构

 

创新设计成为现代机构学和机械设计的发展方向。机构创新如何

 

数字化、智能化是一个关注点。

3.

 

这个方向的最为主要和复杂的关键科学技术问题之一就是多年来

 

一直没能解决的运动链同构判别问题，从而使机构结构综合的完

 

全自动化和计算机化难以实现。

4.

 

同时由于运动链拓扑图唯一数学描述性难题的存在，导致了运动

 

链数字化难以实现。

5.

 

数字化的运动链图谱库也难以建立。

图1  图谱库软件界面


