机电一体化复习资料
1、滚珠丝杠副的导程越小，其精度越    ，承载能力越      。
A、 高；大 
B、 高；小 
C、 小；高 
D、 小；小 
正确答案： B
2、机电一体化系统中执行元件主要实现什么功能？
A、 操作功能 
B、 动力功能 
C、 控制功能 
D、 构造功能 
正确答案： A 
3、 谐波齿轮传动中，假设柔轮齿数为200，刚轮齿数为202，当柔轮固定时，其传动比为          。
A、 100 
B、 -100 
C、 101 
D、 -101 
正确答案： C 
4、下图的支撑方式为？
[image: ]
A、 单推－单推式 
B、 双推－双推式 
C、 双推－自由式 
D、 双推－简支式 
正确答案： D 
5、机电一体化的英文名称是什么？
A、 Mechatronics
B、Electromechanics
C、 Mechanical Electronics
D、 Electronic Mechanics
 正确答案： A
6、下图中为比例( P )调节的是？
 [image: ]
A、 a) 
B、 b) 
C、 c) 
D、 d) 
正确答案： A
7、机床工作台某方向进给系统如图所示，步进电机输出轴上所受等效负载转矩2.5N·m，等效转动惯量0.03kg·m2，工作台的最高速度换算为电动机输出轴角速度50rad/s，等加速和等减速时间0.5s，机械传动系统总效率为0.88，则总负载转矩为           N·m。
[image: ]
A、 5.5 
B、 6.25 
C、 6.5 
D、 7.25 
正确答案： B 
 



2、 填空题

1.间歇传动部件有：棘轮传动、槽轮传动、蜗形凸轮传动等部件。
2.滚珠丝杠副传动机构中，双螺母预紧的主要作用是减小或消除轴向间隙，提高丝杠副的刚度。
3.齿轮传动比分配时三种原则是：最小等效转动惯量原则、重量最轻原则、输出轴转角误差最小原则。
4.机电一体化系统中通常根据负载角加速度最大原则来选择齿轮总传动比，以提高伺服系统的响应速度。

3、 多选题
1.滚珠丝杠副的常用支承方式有？（         ）
A、 单推－单推式 
B、 双推－双推式 
C、 双推－自由式 
D、 双推－简支式 
正确答案： ABCD 
2.导轨副按接触面的摩擦性质分为？（         ）
A、 滑动导轨副 
B、 滚动导轨副 
C、 流体介质摩擦导轨副 
D、 弹性摩擦导轨副 
正确答案： ABCD 
3.机电一体化系统对执行元件的基本要求是？（         ）
A、 惯量小，动力大 
B、 体积小，重量轻 
C、 安装方便、便于维修维护 
D、 易于实现自动化控制 
正确答案： ABCD 

四、 判断题 
1.刚轮的齿数Zg比柔轮的齿数Zr多几个齿（柔轮比钢轮直径小）。（         ）
正确答案： 正确 
2.常见的步进电机功率放大器有电压型、电流型及电感型三种。（         ）
正确答案： 错误 
3.针对某数控机床工作台进给系统步进电机的选择，其启动转矩要等于负载转矩才能正常启动。（         ）
正确答案： 错误 
 
五、简答题

1. 简述闭环控制系统的工作原理，并说明其与开环控制系统相比，最主要的优点是什么
闭环控制系统是指系统的输出量（如位移、速度、温度等）被检测装置（传感器）实时检测，并反馈到输入端。系统将反馈回来的实际输出值与输入的给定值进行比较，得出偏差信号。控制器根据该偏差信号进行运算处理，并向执行机构发出控制指令，驱动执行机构动作以消除偏差。这一过程不断循环，直至输出量与给定值一致。
主要优点：
与开环控制系统相比，闭环控制系统最主要的优点是抗干扰能力强，控制精度高

[bookmark: _GoBack]2简述机电一体化系统设计流程。
参考答案： 机电一体化系统设计流程简要概括为以下五个主要阶段：
需求分析：明确设计任务，确定系统的功能、性能指标及约束条件。
总体设计：进行功能分解，构思工作原理，制定总体方案（机械、电子、软件的初步架构）。
详细设计：分别进行机械结构、传感器与驱动电路、控制软件的具体设计与选型。
建模仿真与样机制作：通过仿真验证设计合理性，制作物理样机并进行软硬件集成。
调试与定型：进行系统联调，测试性能指标，通过后定型或投入生产
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