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试卷代号： 1118 座位号rn I 6. 采用脉宽调制 (PWM)进行直流电动机调速驱动时，通过改变（ ）来改变 电枢回路

的平均电压，从而实现直流电动机的平滑调速 。
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得分 1 评卷人
一、单选题 （ 每小题 3 分，共 24 分）

1. 以下产品属于机电一体化产品的是( )。

A. 游标卡尺 B. 移动电话

C. 全自动洗衣机 D. 非指针式电子表

2. 机械系统的刚度对系统的主要影响表现为（ ）等方面 。

A. 固有频率、响应速度、惯量

C. 摩擦特性、响应速度、稳定性

B. 固有频率、失动量、稳定性

D. 摩擦特性、失动量、惯量

A. 脉冲的宽度

c. 脉冲的正负

B. 脉冲的频率

D. 其他参数

7. PID 控制算法中，积分调节器的主要作用是 ( ) 。

A. 消除静差 B. 加快响应

C. 减小振荡 D. 提高稳定性

8. 数控机床进给系统的伺服电机属于设备的（ ） 。

A. 能源部分 B. 测试传感部分

C. 驱动部分
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D. 执行机构

二、判断题（正确的打"-J "'错误的打" X ", 每题 3 分，共 30 分）

3. 导程 L 。 =8mm 的丝杠驱动总质量为 60kg 的工作台与工件，则其折算到丝杠上的等

效转动惯量为( )kg• mm气

A. 48. 5 

C. 4. 85 

B. 97 

D. 9. 7 

4. 下列哪项指标是传感器的动特性？（ ) 

A. 量程 B. 线性度

C. 灵敏度 D. 幅频特性

5. 机电一体化系统中的绝对编码器属于系统中的（ ）。

A. 驱动机构

C. 控制牉

B. 传感部分

D. 执行机构
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9. 机电一体化系统是以微电子技术为主体、以机械部分为核心，强调各种技术的协同和

集成的综合性技术。（ ) 

10. 为减少机械传动部件对电机动态性能的影响，控制系统的工作频率应远离机械传动

系统的固有频率， 以免系统产生振荡而失去稳定性 。 （ ) 

11. 在闭环系统中 ，因齿轮副的咽合间隙而造成的传动死区能使系统以 6~10 倍的间隙

角产生低频振荡，可以采用消隙装置，提高传动精度和系统稳定性。（ ) 

12. 选择传感器时，应选用精度尽可能高的传感器。（ ) 

13. 传感器在使用前 、使用中或修理后，必须对其主要技术指标标定或校准，以确保传感

器的性能指标达到要求 。 （ ) 

14. 无论采用何种控制方案，系统的控制精度总是高于检测装置的精度 。 （ ) 

15. 自动控制技术是机电一体化相关技术之一 ， 直接影响系统的控制水平、精度、响应速

度和稳定性 。 （ ) 

16. 一般说来，全物理仿真较之计算机仿真在时间、费用和方便性上都具有明显的优点，

是一种经济、快捷与实用的仿真方法。（ ) 

17. PLC 完善的自诊断功能，能及时诊断出 PLC 系统的软件、硬件故障，并能保护故障现

场，保证了 PLC 控制系统的工作安全性 。 （ ) 

18. 需求设计是指新产品开发的整个生命周期内，从分析用户需求到以详细技术说明书

的形式来描述满足用户需求产品的过程。（ ) 
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20. 比较直流伺服电动机和交流伺服电动机的适用环境差别。
得分 1 评卷人

三、简答题（每小题 8 分，共 24 分）

19. 完善的机电一体化系统主要包括哪几部分？
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21. 何谓概念设计？简述概念设计的设计过程。
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四、计算题 (10 分）

22. 如图所示的电机驱动工作台系统，其中驱动 x 向工作台的三相六拍步进电机，转子齿

数 z 为 40。滚珠丝杠的基本导程为 l 。 = 6mm。已知传动系统的横向 (x 向）脉冲当量 8 为

0. 005mm/脉冲。试求： (1)步进电机的步距角 a;(2)减速齿轮的传动比 1 。
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图 电机驱动工作台示意图
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II 

得分 1 评卷人
五、综合题 (12 分）

23. 某物料搬运机械手的结构和动作过程如图所示 ，要求机械手的操作方式分为手动方

式和自动方式。机械手有升降、水平移动、手爪夹持等 3 个自由度，采用电磁阀控制的气缸驱

动， PLC 控制。要求写出物料搬动机械手设计和产品开发的详细工程路线。

·t:_· 王t

水平移动

啖
造
烯

习

图 物料搬动机械手结构原理图
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