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内容概要

《机电一体化系统设计(普通高等教育机械类十二五规划系列教材)》(
俞竹青、金卫东担任主编)介绍了机电一体化系统的基本原理、机电一体化系统的构成、常用传感器、
常用执行元件以及相关检测控制电路设计，力求贴近工程实用。
全书共7章，内容包括：概论、机械系统部件及其设计、检测传感器及其接口电路、执行元件及控制
、单片机及接口电路设计、机电一体化系统的抗干扰设计、机电一体化系统设计实例。
本书注意理论与实际的结合，重视解决工程实际问题，并力求做到突出重点，层次分明，语言易懂，
以便于读者自学。

《机电一体化系统设计(普通高等教育机械类十二五规划系列教材)》主要作为高等院校机械设计制造
、机械电子工程、工业自动化等专业的教材，也可作为高等专科学校、高等职业学校、成人高校相关
专业教材，并可供机电类工程技术人员和研究人员参考。
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章节摘录

　　2.气动马达　　气动马达分为摆动式和回转式两类，前者实现有限回转运动，后者实现连续回转
运动。
摆动式气动马达有叶片式和螺杆式两种。
螺杆式气动马达利用螺杆将活塞的直线运动变为回转运动。
它与叶片式相比，虽然体积稍嫌笨重，但密闭性能很好。
摆动式马达是依靠装在轴上的销轴来传递扭矩的，在停止回转时有很大的惯性力作用在轴心上，即使
调节缓冲装置也不能消除这种作用，因此需要采用油缓冲，或设置外部缓冲装置。
回转式气动马达可以实现无级调速，只要控制气体流量就可以调节功率和转速。
它还具有过载保护作用，过载时马达只降低转速或停转，但不超过额定转矩。
回转式气动马达常见的有叶片式和活塞式两种。
活塞式比叶片式转矩大，但叶片式转速高；叶片式的叶片与定子间的密封比较困难，因而低速时效率
不高，可用于驱动大型阀的开闭机构。
活塞式气动马达用以驱动齿轮齿条带动负荷运动。
4.1.3 液压执行元件液压执行元件是将液压能转换为机械能以实现往复运动或回转运动的执行元件，分
为液压缸、摆动液压马达和旋转液压马达三类。
液压执行元件的优点是单位重量和单位体积的功率很大，机械刚性好，动态响应快。
因此它被广泛应用于精密控制系统，导弹舵机采用液压缸推动舵面，可以减轻导弹重量，提高舵系统
的快速性和动态、静态刚度。
它的缺点是制造工艺复杂、维护困难和效率低。
　　1.液压缸　　液压缸实现直线往复机械运动，输出力和线速度。
液压缸的种类很多，仅能向活塞一侧供高压油的为单作用液压缸，活塞反向运动靠弹簧或外力完成；
能向活塞两侧交替供高压油的为双作用液压缸；活塞杆从缸体一端伸出的为单出杆液压缸，两个运动
方向的力和线速度不相等；活塞杆从缸体两端伸出的为双出杆液压缸，两个运动方向具有相同的力和
线速度。
双作用液压缸的结构和动作原理是，四通阀根据对液压缸活塞的运动要求，将缸体开口A与油源、开
口B与回油接通时，高压油从A流入缸体一腔推动活塞，通过装在活塞上的活塞杆带动负载做机械功；
被活塞隔开的另一腔低压油由B流出缸体，经四通阀达回油；当四通阀将A与回油、B与油源接通时，
活塞运动方向反向。
2.摆动液压马达摆动液压马达实现有限往复回转机械运动，输出力矩和角速度。
它的动作原理与双作用液压缸相同，只是高压油作用在叶片上的力对输出轴产生力矩，带动负载摆动
做机械功。
这种液压马达结构紧凑，效率高，能在两个方向产生很大的瞬时力矩。
　　⋯⋯
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