机械制造装备设计复习资料
一、单项选择题
1.采用“消灭一切浪费”和“不断完善”，以最优的质量和最低成本的产品提供给市场，这种制造模式被称为 （  B  ）。 

A.“传统模式”         B.“精益生产”      C.“敏捷制造”          D.“并行工程”

2.利用金属的塑性变形，使坯料在工具的冲击力或静压力作用下成为具有一定形状和尺寸的工件，同时使其性能和金相组织符合一定的技术要求的机床，称为 [  D  ]。

A.挤压机               B.冲压机           C.轧制机                D.锻造机

3.一组功能、工作原理和结构相同，而尺寸和性能参数不同的产品，称为 [  A  ]。

A.纵系列产品           B.横系列产品       C.跨系列产品            D.基型产品

4.加工规定的试件，用试件的加工精度表示机床的精度，称为 [  D  ]。

A.几何精度             B.运动精度          C.传动精度            D.工作精度

5．具有摩擦系数小，动、静摩擦系数很接近、运动灵敏度高，但抗振性差为特点的导轨是 [  C  ]。

A.滑动导轨             B.卸荷导轨          C.滚动导轨            D.动压导轨

二、填空题
1．加工精度是指加工后零件对理想尺寸、形状和   位置  的符合程度。 

2．全自动是指能自动完成工件的上料、加工和卸料的生产全过程；半自动则需   人工 完成上下料。

3．在系列型谱中，不同规格的产品，同一种参数按一定规律（通常按  等比级数   ）变化。

4.各类机床按精度可分为普通精度级、  精密级   和高精度级。

5.多数机床主轴转速是按    等比级数   排列。

三、问答题
1．系列型谱内的产品是在基型产品的基础上经过演变和派生而扩展成的。扩展的方式有哪几种？

答：（1）纵系列产品：纵系列产品是一组功能、工作原理和结构相同，而尺寸和性能参数不同的产品。
（2）横系列产品：横系列产品是在基型产品基础上，通过增加、减去、更换或修改某些零部件，实现功能扩展的派生产品。
（3）跨系列产品：跨系列产品是采用相同的主要基础件和通用部件的不同类型产品。
2．进给系统采用有级变速方式时，如何确定进给量？

答：采用有级变速方式时，进给量一般为等比级数，其确定方法与主轴转速的确定方法向同。首先根据工艺要求，确定最大、最小进给量f max 、f min，然后选择标准公比
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或进给量级数Zf ,再由式
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求出其它参数。
但是，各种螺纹加工机床如螺纹车床、螺纹铣床等，因为被加工螺纹的导程是分段等差级数，故其进给量也只能按等差级数排列。
3．试述主变速传动系统设计的一般原则？

答：1）传动副前多后少原则，可简称“前多后少”原则。
2）传动顺序与扩大顺序相一致的原则，可简称“前密后疏”原则。
3）变速组的降速要前慢后快，中间轴的转速不宜超过电动机的转速。可简称“前慢后快”原则。
4．主传动系统齿轮齿数确定后，如何验算转速误差是否在允许范围之内？

答：齿轮齿数确定后，还应验算一下实际传动比（齿轮齿数之比）与理论传动比（转速图上给定的传动比）之间的转速误差是否在允许范围之内。一般应满足

式中，
[image: image3.wmf]'

n

为主轴实际转速；n为主轴的标准转速；
[image: image4.wmf]j

为公比。

四、分析推导题
1．试述系列化设计的优点有那些？

答：1)可以用较少品种规格的产品满足市场较大范围的需求。减少产品品种意味着提高每个品种产品的生产批量，有助于降低生产成本，提高产品制造质量的稳定性。

2)系列中不同规格的产品是经过严格性能试验和长期生产考验的基型产品演变和派生而成的，可以大大减少设计工作量，提高设计质量，减少产品开发的风险，缩短产品的研制周期。

3）产品有较高的结构相似性和零部件的通用性，因而可以压缩工艺装备的数量和种类，有助于缩短产品的研制周期，降低生产成本。

4)零备件的种类少，系列中的产品结构相似，便于进行产品的维修，改善售后服务质量。

5)为开展变型设计提供技术基础。

2．试述主轴转速数列采用等比级数排列的主要原因？

答：主要原因如下：如某一工序要求的合理转速为n，但在z级转速中没有这个转速，n处于nj和nj+1之间，即nj＜n＜nj+1，若采用比n转速高的nj+1，由于过高的切削速度会使刀具寿命下降。为了不降低刀具寿命，一般选用比n转速低的nj。这将造成（n -nj）的转速损失，相对转速损失率为
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在极端情况下，当n趋近于nj+1时，如仍选用nj为使用转速，产生的最大相对转速损失率为
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在其它条件（直径、进给、背吃刀量）不变的情况下，转速的损失就反映了生产率的损失，对于各级转速选用机会基本相等的普通机床，为使总生产率损失最小，应使选择各级转速产生的
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相同，即
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可见任意两级转速之间的关系应为
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此外，应用等比级数排列的主轴转速，可借助于串联若干个滑移齿轮来实现。使变速传动系统简单并且设计计算方便。

五、计算题
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1. 试求两自由度机器人运动功能矩阵[T0,m] 。
答： 
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式中：
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2. 图示为三自由度的机械传动手腕的机构简图，试求当S、T轴不转，B轴以
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转动时，驱动壳体9的俯仰运动
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，及由
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诱导出齿轮7的自转运动
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答：B轴单独旋转时，驱动壳体9的俯仰运动
[image: image22.wmf]9

n

为： 


[image: image23.wmf]B

B

n

Z

Z

Z

Z

n

Z

Z

Z

Z

Z

Z

n

11

14

12

15

11

14

13

12

13

15

9

=

=


由于壳体9的转动，也将引起圆锥齿轮7作行星运动：由
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，产生诱导运动
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（6分）

六、综合应用

1. 设计一台8级转速的车床主传动系统，主轴最高转速为nmax = 1000 r/min。要求采用转速为1440/710 r/min的双速电机。
（1）．写出结构式
（2）．求出公比
[image: image31.wmf]j


（3）．验算最后变速组的变速范围
（4）．分配降速比
（5）．画出转速图
答：（1）结构式：
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(2) 公比
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（3）最后变速组的变速范围
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（4）分配降速比
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（5）绘制转速图
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图2.关节机器人
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[image: image49.wmf]采用双速电机的车床主传动系统
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2. 如图左右旋丝杠平移型夹持器中，夹紧力
[image: image41.wmf]N
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和驱动力
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之间的关系式，并讨论该夹持器的特性。
答：（1）受力分析如图所示（3分）         

（2）推导计算； 
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[image: image46.wmf]0

d

——丝杠螺纹的中经


[image: image47.wmf]b

——螺纹的螺旋角

（3）由电动机1驱动的一对旋向相反的丝杠2提供准确的平移夹紧动作。两丝杠协调一致地安装在同一轴上。由导轨3保证钳爪杆4的平移运动。这种夹持器若配置一单独的伺服电动机或步进电动机驱动，可方便地通过编程控制电动机的旋转来夹紧和松开不同尺寸规格的工件。如果采用滚珠丝杠和滚动导轨，能得到很高的重复定位精度（可达±0.005mm）。平移型钳爪可使工件自动定心，但其结构复杂，制造费用高。
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