《现代数控技术与应用》复习资料
填空题（每题2分，共20分）

数控机床的基本组成包括___________、____________、___________、__________、___________、加工程序及机床本身。

脉冲当量是指______________________________________。

数控加工过程中切削用量是指__________、_________、__________。

刀具半径补偿时，当刀具中心轨迹始终位于编程轨迹的左边时，称为左半径刀具补偿，用__________表示。当刀具中心轨迹始终位于编程轨迹的右边时，称为右半径刀具补偿，用__________表示。撤消刀具半径补偿时用__________表示。

CNC控制系统存储器通常分为____________和____________两类。

数控系统中存储器扩展的地址译码方式分为______________、______________和线选方式。

二、单项选择题（每题2分，共30分）
1. 数控机床有不同的运动形式，需要考虑工件与刀具相对运动关系及坐标系方向，编写程序时，采用（    ）的原则编写程序。

A.刀具固定不动，工件移动

B.工件固定不动，刀具移动

C.分析机床运动关系后再根据实际情况定

D.由机床说明书说明

2. M02指令的含义是：  (    )。

 A. 程序停止    B. 计划停止   C. 程序结束   D. 程序开始

3. 数控机床的核心是（     ）。

A伺服系统     B数控系统    C反馈系统    D传动系统

4. 数控加工中心的主轴部件上设有准停装置，其作用是（    ）。

A.提高加工精度

B.提高机床精度

C.保证自动换刀、提高刀具重复定位精度

D.满足一些特殊工艺要求

5. 插补圆弧时，逼近给定的圆弧曲线采用（    ）。

A.微小圆弧     B.微小曲线    C.微小角度    D.微小直线

6. 系统程序存放在 （    ）中。

A.只读存储器   B.随机存储器   C. CPU       D. 软盘

7. 8位计算机是指(    ) 

A.存储器的字由8个字节组成

B.存储器有8K 

C.微处理器数据的宽度为8位

D.数据存储器能存储的数字为8位

8. 数控系统软件的管理功能不包括      (    )

A．输入        B．I/O处理    C．插补      D．显示

9. 步进电机每接收一个电脉冲信号，相应转过的一个固定角度称(    )

A．齿距角      B．步距角     C．转角      D．夹角

10. 光栅利用 (    ) ，使得它能测得比栅距还小的位移量。

A．莫尔条纹的作用              B．数显表

C．细分技术                    D．高分辨指示光栅

三、简答题（每题10分，共20分）
什么叫逐点比较插补法，一个插补循环包括哪几个节拍？

简述晶体管脉宽调速（PWM）系统的工作原理？

四、分析题（每题15分，共30分）
[image: image1]1. 利用2764芯片扩展存储器如下图所示。2764芯片的容量是多少？每片芯片的地址范围是多少？

2.设加工直线OA位于平面直角坐标系第一象限，起点在坐标原点(0，O)，终点坐标为E(5，4)。试用逐点比较插补法对直线进行直插补，并画出插补轨迹。

《现代数控技术与应用》复习资料
一、填空题（每题2分，共20分）
1. 输入装置、数控系统、伺服系统、辅助控制装置、反馈系统

2. 相对一个进给脉冲机床移动部件的位移量
3. 主轴速度、进给速度、背吃刀量

4. G41、G42、G40

5. 只读存储器（ROM）、随机存储器（RAM）

6. 全译码方式、部分译码方式

二、单项选择题（每题2分，共30分）

1-5：BCBCD     6-10：ACCBC   
三、简答题（每题10分，共20分）
1.逐点比较插补法是通过逐点比较刀具与所加工曲线的相对位置，确定刀具的进给方向，以加工出所需的零件廓形。

一个插补循环包括：偏差判别、坐标进给、新偏差计算、终点判别四个节拍。

2.功率放大器中的大功率晶体管工作在开关状态下，开关频率与加在晶体管上的输入电压保持恒定，根据控制信号的大小改变每一周期内“接通”和“断开”的时间长短，即改变“接通”脉宽，使晶体管输出到电动机电枢上电压的“占空比”改变，从而改变电动机电枢上的平均电压，实现对电动机转速的控制。

四、分析题（每题15分，共30分）
1.2764容量是8K*8

  芯片        地址        A15  A14  A13  A12  A11…A0

2764（1#）  最小地址       1    X    X    0    0  …  0

            最大地址       1    X    X    1    1  …  1

2764（1#）地址范围8000-9FFFH

2764（2#）  最小地址       0    X    X    0    0  …  0

            最大地址       0    X    X    1    1  …  1

2764（2#）地址范围0000-1FFFH

2.N=Xe+Ye知，总的插补步数为5+4=9步

	偏差判断
	进给方向
	偏差计算
	终点判别

	F0=0

F1=-4<0

F2=1>0

F3=-3<0

F4=2>0

F5=-2<0

F6=3>0

F7=-1<0

F8=4>0
	+X

+Y

+X

+Y

+X

+Y

+X

+Y

+X
	F1=F0-Ya=0-4=-4

F2=F1+Xa=-4+5=1

F3=F2-Ya=1-4=-3

F4=F3+Xa=-3+5=2

F5=F4-Ya=2-4=-2

F6=F5+Xa=-2+5=3

F7=F6-Ya=3-4=-1

F8=F7+Xa=-1+5=4

F1=F8-Ya=4-4=0
	9-1=8

8-1=7

7-1=6

6-1=5

5-1=4

4-1=3

3-1=2

2-1=1

1-1=0


插补轨迹如下图。
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