
 机电一体化技术复习资料
1、 选择题
[bookmark: _GoBack]1、机电一体化系统消除结构谐振的措施有（  BCD  ）。
A 降低传动刚度
B 提高机械阻尼
C 改变结构固有频率
D 应用综合速度反馈减小谐振
2、机电一体化系统（产品）开发的类型（  ABC     ） 
A 开发性设计 B 适应性设计    C 变参数设  D 其它 
3.控制用电机选用的基本要求有（  ABC   ）。
A 可靠性高     B 快速性好          C 位置控制精度高    D 适应大扭矩、大功率
4、机电一体化对支承部件的基本要求有（ BCD  ）。
A.刚度小       B.足够的抗振性        C.热变形小        D.良好的稳定性
5、机电一体化的高性能化一般包含 （  ABCD     ）
A高速化      B高精度       C高效率     D高可靠性。 
6、抑制干扰的措施很多，主要包括（ ABCD      ）
A屏蔽     B隔离      C滤波    D接地和软件处理等方法 
7.步进电动机，又称电脉冲马达，是通过(  B )决定转角位移的一种伺服电动机。
A.脉冲的宽度    B.脉冲的数量    C.脉冲的相位    D.脉冲的占空比
8.对于交流感应电动机，其转差率s的范围为(  B   )。
A.1<s<2         B.0<s 1         C.-1<s<1        D.-1<s<0
9.PWM 指的是(  C   )。
A.机器人        B.计算机集成系统     C.脉宽调制       D.可编程控制器
10.PD称为( B    )控制算法。
A.比例          B.比例微分           C.比例积分       D.比例积分微分
11.通过“手把手”方式教机械手如何动作，控制器将示教过程记忆下来，然后机器人就按照记忆周而复始地重复所教动作。这种方式称为（  A  ）。
A.“示教再现”方式       B.“可编程控制”方式
C.“遥控”方式           D.“自主控制”方式
二、填空题
1.滚珠丝杆中滚珠的循环方式:   内循环   、   外循环     。
2.机电一体化系统，设计指标和评价标准应包括性能指标、系统功能、使用条件、经济效益。
3.顺序控制系统是按照预先规定的次序完成一系列操作的系统，顺序控制器通常用PLC  。
4、某4极交流感应电机，电源频率为50Hz，转速为1470r/min，则转差率为   0.02   。

三、名词解释
1. 伺服系统
答：伺服系统是指以机械位置或角度作为控制对象的自动控制系统，又称随动系统或伺服机构。指在控制命令的指挥下，控制执行元件工作，使机械运动部件按照控制命令的要求进行运动，并具有良好的动态性能。
2. 接口技术
答：为构成完整的并有一定控制和运算功能的系统而将一个部件与另外的部件连接起来，这种连接就称微处理器系统的接口。
3. 控制系统
答：控制系统是机电一体化产品的中枢，用于实现信息处理、控制信号输出、控制和协调机电一体化产品的其他内部功能，通过控制系统的控制，执行机构的驱动，被控对象按照预定的规律或目的运行，运行效果通过传感器反馈回控制系统，连同传感器收集的其他有关信号供控制系统利用并不断修正其控制指令。
4. 传动机构
答：机电一体化系统中的传动机构主要功能是传递转矩和转速，因此，它实际上是一种转矩、转速变换器。机电一体化系统中所用的传动机构主要有滑动丝杠副、滚珠丝杠副、齿轮传动副、同步带传动副、间歇机构、挠性传动机构等。
5. 机电一体化技术
答：机电一体化技术是以电子技术特别是微电子技术为主导的多种新兴技术与机械技术交叉、融合而成的综合性高新技术，是工程领域不同种类技术的综合及集成，是一个技术群的总称，它包括机械技术、微电子技术、计算机和信息处理技术、自动控制技术、电力电子技术、伺服驱动技术以及系统总体技术等。
6. 人机接口
答：人机接口要完成二个方面的工作，一是操作者通过输入设备向CPU发出指令，干预系统的运行状态，二是在CPU的控制下，用显示设备来显示机器工作状态的各种信息。人机接口分为输入接口和输出接口。人机接口具有专用性和低速性。

四、简答题
1.简述机电一体化技术的基本概念。
 答：①机电一体化技术是将机械、电子、信息、控制等技术有机地结合起来，实现机电系统的智能化和自动化；②机电一体化技术的基本要素包括机械系统、电子系统、信息处理系统和控制系统；③机电一体化技术的基本原理包括系统集成、信息融合、智能控制和优化设计；④机电一体化技术的基本目标包括提高系统的性能、效率、可靠性和安全性；⑤机电一体化技术的基本方法包括系统分析、系统设计、系统实现和系统维护
2. 常用的传动机构有哪些，各有什么特点？
答：机电一体化系统中所用的传动机构主要有滑动丝杠副、滚珠丝杠副、齿轮传动副、同步带传动副、间歇机构、挠性传动机构等。
滚珠丝杠副具有如下特点。
①传动效率高。②运动具有可逆性。③系统刚度好。④传动精度高。⑤使用寿命长。⑥不能自锁。⑦工艺复杂。
同步带传动具有如下特点：
①能方便地实现较远中心距的传动，传动比准确，传动效率高；
②工作平稳，能吸收振动；                         
③不需要润滑，耐油、水、耐高温，耐腐蚀，维护保养方便；
④强度高，厚度小，重量轻；
⑤中心距要求严格，安装精度要求高；
⑥制造工艺复杂，成本高。
3. 简述机电一体化技术的基本要素。
 答案：①机电一体化技术的基本要素包括机械系统、电子系统、信息处理系统和控制系统；②机械系统是机电系统的基础，它提供了系统的物理结构和运动能力；③电子系统是机电系统的神经，它提供了系统的信号处理和信息传输能力④信息处理系统是机电系统的大脑，它提供了系统的数据处理和决策能力；⑤控制系统是机电系统的指挥，它提供了系统的监控和控制能力。
4. 滚动导轨分为哪几类？
答：滚动导轨按滚动体形状不同，可以分为滚珠导轨、滚柱导轨、滚针导轨三种。
滚珠导轨为点接触，摩擦小、灵敏度高，但承载能力小、刚度低，适用于载荷不大，行程较小，而运动灵敏度要求较高的场合。滚柱导轨为线接触、承载能力和刚度都比滚珠导轨大，适用于载荷较大的场合，但制造安装要求高。滚柱结构有实心和空心两种。空心滚柱在载荷作用下有微小变形，可减小导轨局部误差和滚柱尺寸对运动部件导向精度的影响。滚针导轨的尺寸小、结构紧凑、排列密集、承载能力大，但摩擦相应增加，精度较低。适用于载荷大，导轨尺寸受限制的场合。
五.分析题
1. 分析一个机电一体化技术的应用案例，如设计一个机器人。请分析其设计步骤。
 答案：①设计一个机器人的设计步骤包括分析机器人的使用条件、任务和环境等；②分析机器人的机械系统，包括传动系统、执行系统和支撑系统等；③分析机器人的电子系统，包括传感器、执行器、控制器和信息处理器等；④分析机器人的信息处理系统，包括信号处理、数据处理、图像处理和声音处理等；⑤分析机器人的控制系统，包括传感器控制、执行器控制、控制器控制和信息处理器控制等；⑥分析机器人的制造系统，包括机械制造、电子制造、信息制造和控制制造等；⑦分析机器人的维护系统，包括日常维护、定期维护、故障维护和预防维护等。
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