  机电一体化概论复习资料
一、单项选择题

1.“机电一体化”与英文单词（     ）一致。

A. Mechanics  B. Electronics   C. Mechatronics  D. Electric-Machine

2.下列哪个不是传感器的动特性（     ）。
A.临界速度    B.临界频率       C.稳定时间       D.分辨率

3.感应同步器定尺绕组中感应的总电动势是滑尺上正弦绕组和余弦绕组所产生的感应电动势的 (       )。
A.代数和      B.代数差         C.矢量和         D. 矢量差

4.直流测速发电机输出的是与转速 (        )。
A.成正比的交流电压             B.成反比的交流电压
C.成正比的直流电压             D. 成反比的直流电压

5.下列哪项不是齿轮传动的优点（       ）。
A.传动效率高  B.传动比准确     C.结构紧凑       D.制造成本低

6.右图称 (        )。
A.直流伺服电动机调节特性       B.直流伺服电动机机械特性

C.直流伺服电动机动态特性       D.直流伺服电动机调速特性

7.步进电机一般用于（       ）控制系统中。

A.开环        B.闭环           C.半闭环         D.前馈

8.计算步进电动机步距角的公式为 (        )。
A.开环        B.闭环           C.半闭环         D.前馈

9.步进电动机三相六拍通电方式为（       ）。
A.A-B-C-A                      B.A-AB-B-BC-C-CA-A
C.AB-BC-CA-AB                  D.AC-CB-BA-AC

10.对于交流感应电动机，其转差率 s 的范围为（        ）。
A.1<s<2       B.0<s 1            C.-1<s<1            D.-1<s<0

11. 滚珠丝杠螺母副结构类型有两类 :外循环插管式和（        ）。
A.内循环反向                     B.内循环插管式

C.外循环反向器式                 D.内、外双循环

12.受控变量是机械运动的一种反馈控制系统称（        ）。
A.伺服系统    B.工业机器人       C.顺序控制系统      D.数控机床

13. 电压跟随器的输出电压（        ） 输入电压。
A.大于等于    B.大于             C.小于              D.等于

14. 检测环节能够对输出进行测量 ,并转换成比较环节所需要的量纲 ,一般包括传感器和 （        ）。
A.转换电路    B.调制电路         C.控制电路          D.逆变电路

15. 滚珠丝杠螺母副结构类型有外循环插管式和（        ）等类型 。
A.内循环反向器式                 B.外循环反向器式

C.内、外双循环                   D.内循环插管式

二、多选题

1. 一个典型的机电一体化系统，应包含以下几个基本要素（        ）。
A. 机械本体                    B.动力与驱动部分

C.执行机构                     D.控制及信息处理部分
2.伺服控制系统一般包括控制器、被控对象、执行环节、和（     ） 等个五部分。

A 换向结构    B 转换电路       C 比较环节      D 检测环节
3、机电一体化系统（产品）设计方案的常用方法（        ）。
A.取代法      B.整体设计法     C.组合法        D.其它。
4、机电一体化的高性能化一般包含（        ）。
A.高速化      B.高精度         C.高效率        D.高可靠性。

5、抑制干扰的措施很多，主要包括（        ）。
A.屏蔽        B.隔离           C.滤波          D.接地和软件处理等方法
三、填空题

1. 滚珠丝杆中滚珠的循环方式__________、__________ 。
2. 机电一体化系统，设计指标和评价标准应包括__________、__________、__________ 、__________。
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________。

4. 某光栅的条纹密度是 50 条 /mm，光栅条纹间的夹角 θ=0.001 孤度，

则莫尔条纹的宽度是________。

5. 连续路径控制类中为了控制工具沿任意直线或________，必须同时控制

6. 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 ________。

7. 齿轮传动的总等效惯量与传动级数________。
8. 累计式定时器工作时有________。

9. 复合控制器必定具有 ________。
10. 钻孔、点焊通常选用____________类型。
四、判断题

1、电气式执行元件能将电能转化成机械力，并用机械力驱动执行机构运动。如交流电机、直流电机、力矩电机、步进电机等。（     ）

2、步进电机的步距角决定了系统的最小位移，步距角越小，位移的控制精度越低。 （      ）

3、变流器中开关器件的开关特性决定了控制电路的功率、响应速度、频带宽度、可靠性和等指标。（     ）

4、感应同步器是一种应用电磁感应原理制造的高精度检测元件，有直线和圆盘式两种，分别用作检测直线位移和转角。（     ）

5、FMC控制系统一般分二级，分别是单元控制级和设备控制级。（      ）
五、简答题

1.何谓机电一体化？由哪几部分组成？
2.何为传感器？
3.何为加工精度？
4.什么是传感器的迟滞和重复性误差？
5. 齿轮传动的基本要求和齿轮正确啮合传动的基本要求？
六、计算题

1.有台三相异步电动机，其额定转速为 1470r/min, 电源频率为 50Hz，在转子为同步转速的 2/3 时，（提示：

转子旋转磁场与定子旋转磁场的转速一致，即它们没有相对速度）试求：

（1）此时的转差率 S  （2）定子旋转磁场对定子的转速 N 1-1

（3）定子旋转磁场对转子的转速 N 1-2  （4）转子旋转磁场对转子的转速 N 2-2

（5）转子旋转磁场对定子的转速 N 2-1
2. 简化布尔代数方程 ,并画出逻辑图：[image: image1.png]Y=(AB)(B+C).



 
机电一体化概论复习资料 答案
一、单项选择题

1. C 2. D  3.  C  4. C 5. D  6. B 7. A 8. A 9. B 10. B
11. A  12. A 13. D  14. A  15. B
二、多选题

1. A B C D   2 C D  .3.A B C D   4.A B C D  5.A B C D

三、填空题

1.内循环 、外循环 。2.性能指标 、 系统功能 、使用条件 、 经济效益 。

3. PLC 。4. 20mm 。5.曲线运动， 6. 0.02  。7. 增加而减小8. 2 个工作条件 。

9. 前馈控制器 10.简单的直线运动控制
四、判断题

1、× 2、× 3、√ 4、√ 5、√ 
五、简答题

1.何谓机电一体化？由哪几部分组成？

答：以电子技术特别是微电子技术为主导的多种高新技术与机械技术交叉、 融合而成的综合性高技术。机电一体化系统一般包括 6 个基本结构要素：机械本体、动力部分、测试传感部分、执行机构、控制及信息处理单元、接口。

2.何为传感器？

答：能够感受规定的被测量，并按照一定的规律转换成可用输出信号的器件或装置。

3.何为加工精度？

答：加工精度就是指零件经机械加工之后 ,它的实际几何参数 (尺寸、形状、表面相互位置 )与理想零件相符合的程度。
4.什么是传感器的迟滞和重复性误差？
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5. 齿轮传动的基本要求和齿轮正确啮合传动的基本要求。

答：齿轮传动的基本要求①传动平稳②承载能力高齿轮正确啮合传动的基本要求①齿数相等②模数相等
六、计算题

1.有台三相异步电动机，其额定转速为 1470r/min, 电源频率为 50Hz，在转子为同步转速的 2/3 时，（提示：

转子旋转磁场与定子旋转磁场的转速一致，即它们没有相对速度）试求：

（1）此时的转差率 S  （2）定子旋转磁场对定子的转速 N 1-1

（3）定子旋转磁场对转子的转速 N 1-2  （4）转子旋转磁场对转子的转速 N 2-2

（5）转子旋转磁场对定子的转速 N 2-1
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2. 简化布尔代数方程 ,并画出逻辑图：[image: image4.png]Y=(AB)(B+C).
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