无 锡 职 业 技 术 学 院

2006-2007学年第一学期《机床数控系统》期末试卷（B卷）

参考答案

系部          班级          学号          姓名            

	题　目
	一
	二
	三
	四
	五
	六
	总得分

	得　分
	
	
	
	
	
	
	


1、 填空题（每空格1分，共23分）
1. 基准脉冲  数据采样  开环   闭环/半闭环

2. 栅距   纹距

3. 刀套编码方式的固定选刀   随机选刀

4. 点位控制数控系统   直线控制数控系统   轮廓控制数控系统

5. 准确停止在某一位置上

6. 内装型PLC    独立型PLC
7. 进给驱动装置   主轴驱动装置

8. CNC(数控装置)  MT（机床）

9. 步距角  脉冲当量

10. 精度高  响应快且无超调   调速范围宽

2、 单项选择题（每小题2分，共24分）
1. C       2. B        3. B       4. A       5. B      6. B

7. A       8. A        9. C       10. C      11.B      12.A
3、 判别题（每小题1分，共5分。正确的划"√"，错误的划"×"）
1、√     2、×      3、×       4、√         5、×
四、 名词解释（每小题3分，共15分）
1.脉冲当量：一个进给脉冲所对应的机床工作台的位移量。

2.数控机床：数控系统与被控机床的结合体称为数控机床。

3.插补：在所需的路径或轮廓上的两个已知点间，根据某一数学函数确定其中多个中间点位置坐标值的运动过程称为插补。。

4.跟随误差：指令值与实际值之间的差值，单位是位置控制分辨率。
5.译码：是指将加工程序中的轮廓信息、加工速度和辅助功能信息翻译成便于计算机处理的信息格式，存放在指定的存储器中的过程称为译码。
五、简答题（共4小题，共23分）

1．数控机床由哪几部分组成，试用框图表示各部分之间的关系，并简述各部分的基本功能。（10分）

答：（1）数控机床一般由输入/输出装置、数控装置、驱动控制装置、机床电器逻辑控制装置和机床组成。（2分）

（2）各组成部分之间的关系可用如下的框图表示：（3分）

                                                        

                                    


（3）各组成部分的功能如下：

A.数控装置是数控系统的核心,接受信息载体送来的加工信息,经计算和处

理后去控制机床的动作,主要承担译码、插补、逻辑运算、刀补、显示、诊断等功能；（1分）

B. 输入/输出装置主要是完成各种输入/输出的任务；（1分）

C. 驱动控制装置接受来自数控装置或（计算机）插补生成的进给脉冲或进给位移量，驱动机床执行机构运动；（1分）

D. 机床电器逻辑控制装置位于数控装置和机床之间，接受数控系统发出的开关命令，完成主轴选速、起停、换刀、工件装夹、冷却、润滑等控制功能及其它机床辅助功能；（1分）

   E. 机床是数控系统的控制对象，是完成零件加工的机械本体。（1分）

2. 简述SINUMERIC 802D数控系统的硬件组成。（5分）

答：1） PCU(面板控制装置)；2） KB(键盘)；3）MCP(机床控制面板)；4）PP72/48(PROFIBUS 输入/输出)；5）驱动模块：SIMODRIVE611UE 闭环控制模块，PROFIBUS DP 选择模块。（每条1分）

3. 简述FANUC 0i数控系统参数设置的过程。（5分）

答：1）将CNC置于MDI方式下；2）按下急停按钮，使机床处于急停状态；3）按功能键[image: image1.png]


一次或几次后，再按软键[SETTING]，可显示参数设定页面；4)将光标移至“PARAMETER WRITE”处，设定“PARAMETER WRITE”=1，按软键[ ON:1 ]，或者直接输入1，再按软键[输入]，这样参数成为可写入的状态。同时CNC产生P/S100报警（允许参数写入）。如果参数设定完毕，需将参数设定页面的“PARAMETER WRITE=”设定为0，禁止参数设定。5）复位CNC，解除P/S100报警。此时需关断电源再开机。（每条1分）

4. 简述HSV-20S全数字交流主轴驱动装置的控制方式。（5分）

答：HSV-20S系列主轴驱动器具有五种控制方式：

1）位置控制方式（脉冲量接口）：可以通过内部参数设置接收三种形式的脉冲指令（正交脉冲；脉冲+方向；正、负脉冲）。

2）速度控制方式（模拟量接口）：可以通过内部参数设置为速度控制方式，可接收幅值不超过10V的（如：-10V~+10V）模拟量。

3）转矩控制方式（模拟量接口）：可以通过内部参数设置为转矩控制方式，可接收幅值不超过10V的（-10V~+10V）模拟量。

4）JOG控制方式：通过按键（而无须外部指令）设置使驱动器运动，给用户提供的一种测试主轴驱动系统安装、连接是否正确的运行方式。
5）内部速度控制方式：可根据主轴驱动器内部设定的速度运行。

（每条1分）
六、计算题（共1小题，共10分）

解答：按两方向坐标应走总步数之和为
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起点在圆弧上（6，0），则偏差
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	序号
	偏差判别
	进给
	计算
	终点判别
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驱动控制装置





   





 机床





机床电器逻辑控制装置








数控
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输入/输出装 置
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