2004机电一体化(A) 试卷标准答案
1． 填空(20)

1． 伺服电机目前有：1.交流伺服电机2直流伺服电机

2． PLC的中文名称是：可编程逻辑控制器

3． FMS是指：柔性制造系统

4． 示教再现机器人按轨迹控制方式为1：点位控制系统2：轮廓控制系统；按内存容量可分为 1:海量存储型2:插值型.

5． 工业机器人的定义: 智能的,具有人的手脚功能,能够完成给定任务的机器.
6． 工业机器人分为三代：1 具有记忆存储功能的示教再现机器人。2．具有感觉和初级智能的机器人  3．高智能、自我学习
7． 插补和拟合是：1。插补：用一系列的折线去逼近简单直线或二次曲线。2。拟合：用简单直线或二次曲线去逼近不规则曲线或复杂曲线。
8． 半闭环和全闭环控制系统的区别在于：位置检测装置位置的不同，半闭环位置检测装置在转轴上，全闭环位置检测装置在工作台上。
9． 你知道的在数控系统中位置检测装置有哪些？（至少说出三种）：光电编码盘，旋转变压器，感应同步器

10． 机电一体化的三大支柱产业是：数控，PLC，工业机器人
二.插补计算，并画出插补轨迹（20分）

1.

	
	Sigma x
	Sigma y
	Delta x
	Delta y
	x
	y

	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0

	1
	6
	4
	1
	0
	1
	0

	2
	6
	6+2
	1
	1
	2
	1

	3
	6
	6
	1
	1
	3
	2

	4
	6
	4
	1
	0
	4
	2

	5
	6
	6+2
	1
	1
	5
	3

	6
	6
	6
	1
	1
	6
	3
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2.
	
	Fi
	Delta x
	Delta y
	Fi+1
	M

	1
	0
	-1
	0
	0-2*5+1=-9
	4

	1
	-9
	0
	1
	-9+2*0+1=-8
	4

	2
	-8
	0
	1
	-8+2*1+1=-5
	4

	3
	-5
	0
	1
	-5+2*2+1=0
	4

	4
	0
	-1
	0
	0-2*4+1=-7
	3

	5
	-7
	0
	1
	-7+2*3+1=0
	3

	6
	0
	-1
	0
	0-2*3+1=-5
	2

	7
	-5
	0
	1
	-5+2*4+1=4
	2

	8
	4
	-1
	0
	4-2*2+1=1
	1

	9
	1
	-1
	0
	1-2*1+1=0
	0
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三.ISO指令编程（20）

1.
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2.

四．已知一PLC控制系统的控制逻辑关系如下：（10）
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画出该控制系统的接点梯形图(需优化)，并编写程序。
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五．画出下面两个机械手的运动形态图（10）
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六．如图为旋转变压器的原理简图。（10）
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若在D、G两线圈加入：
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则:

同理:

七．如图为恒流斩波步进电机驱动电源的原理图，简要分析之（10）。

见教材P112
N001 G92 X80 Z60;


N002 G90 G00 X18 Z2;


N003 G01 X18 Z-15 F100;


N004 G01 X30 Z-26;


N005 G01 X30 Z-36;


N006 G01 X40 Z-36;


N007 M02;





刀具起始点在B点，切割从A点开始沿图示方向闭合
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N001 G92 X-7 Y0;


N002 G90 G00 X0 Y0;


N003 G02 X-7 Y-7 I-7 J0;


N004 G01 X-7 Y-14;


N005 G01 X7 Y-14;


N006 G01 X7 Y-7;


N007 G03 X7 Y7 I0 J7;


N008 G01 X7 Y14;


N009 G01 X-7 Y14;


N010 G01 X-7 Y7;


N011 G02 X0 Y0 I0 J-7;


N012 M02;





LD M101


AND M100


LDI X506


ORI X502


AND M101


ORB


OR X413


OUT M101





LD X505


ORI M102


AND M101


LDI X411


AND X500


OR M102


AND M102


OUT M102





均为3个运动关节
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� EMBED Equation.3  ���
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