中词库 / www.zciku.com
[bookmark: _Toc1]2025年秋季国家开放大学《机电一体化系统》机考真题8
来源：网络  作者：流年似水  更新时间：2025-06-03
2024年秋季国家开放大学《机电一体化系统》机考真题8一、判断题1.机电一体化产品是在机械产品的基础上，采用微电子技术和计算机技术生产出来的新一代产品。对2.在机电一体化系统中，通过消除传动系统的回程误差可有效提高系统的稳定性。对3.在滚珠...
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一、判断题
1.机电一体化产品是在机械产品的基础上，采用微电子技术和计算机技术生产出来的新一代产品。对
2.在机电一体化系统中，通过消除传动系统的回程误差可有效提高系统的稳定性。对
3.在滚珠丝杠机构中，一般采用双螺母预紧的方法，将弹性变形控制在最小限度内，从而减少或部分消除轴向间隙，从而可以提高滚珠丝杠副的刚度。对
4.敏感元件不可直接感受被测量，以确定关系输出某一物理量，如弹性敏感元件将力转换为位移或应变输出错
5.旋转变压器和光电编码盘不能测试角位移。错
6.PWM
信号一般可由单片机产生。对
7.伺服控制系统的比较环节是将系统的反馈信号与输入的指令信号进行比较，以获得输出与输入之间的偏差信号。对
8.在机电一体化系统驱动装置中，反馈通道上环节的误差与输入通道上环节误差对系统输出精度影响是不同的错
9.计算机系统设计中断的目的，是为了让CPU及时接收中断请求，暂停原来执行的程序，转而执行相应的中断服务程序，待中断处理完毕后，结束源程序的执行。错
10.球坐标式机器人。球坐标式机器人具有一个转动关节和二个移动关节，具有三个自由度。错
11.感知系统主要由内部传感器模块和外部传感器模块组成。对
12.加工工作站控制器是柔性制造系统中实现设计集成和信息集成的关键。对
13.FMS不能解决多机床下零件的混流加工，必须增加额外费用。错
14.三维扫描仪是融合光、机、电和计算机技术于一体的高薪科学产品。对
单选题
15机电一体化系统的核心是（）。C.控制器
1.机电一体化系统的支承部件主要有旋转支承部件和移动支承部件，下面()为机电-体化系统的旋转支承部件。A空心圆锥滚子轴承
17.由电信号处理部分和液压功率输出部分组成的控制系统是（）B电液伺服系统
18.工作人员事先根据机器人的工作任务和运动轨迹编制控制程序，然后将控制程序输入机器人的控制器，启动控制程序。这种方式称力()D“可编程控制”方式
19.工业机器人的自由度数取决于什么所要求的动作()。B作业目标
20.属于机器人机械手的末端执行器有()B伺服电机
21.FMS加工中心的刀库有()等基本类型。A转塔式
22.选择性激光烧结利用粉末材料在激光照射下烧结的原理，由计算机控制层层堆结成型。它的缩写是()D
SLS
23.()测距是借助三角形几何关系，求得扫描中心到扫描对象的距离，激光发射点和电荷耦合元件(CCD)按收点位于高精度基线两端，并与目标反射点构成一个空间平面二角形。D脉冲法
24.()测距是通过测量发射和接收激光脉冲信号的时间差来间按获得被测目标的距离的。D脉冲法
多选题
25.机电一体化系统对机械传动机构基本要求有()。A高可靠性B良好的稳定性D快速响应
26.检测传感器的输出量有()A数字量B模拟量C开关量
27.控制用电机选用的基本要求有()。A可靠性高B快速性好C位置控制精度高
28.按几何结构类型，工业机器人可分为(ABCD)A自锁机构B闭环机构C开环机构D循环机构
29.机电一体化系统消除结构谐振的措施有(ABCD)。A应用综合速度反馈减小谐振B提高机械阻尼C降低传动刚度D改变结构固有频率
30.机电一体化系统中的接口的作用为(ABCD)。A电平转换B信号放大、滤波C信号隔离D加速度匹配
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