附件1：浙江大学“捷昌驱动杯”创业点子秀A组课题
以下两题二选一即可
选题1：开发设计一种具有高效率、高自锁力并可以移植的一种结构，可结合电子与机械设计。
背景：
[bookmark: OLE_LINK1]随着行业的发展，对电动推杆整体的性能提出新的要求：要求体积小、效率高、负载大、自锁强等，但是效率和自锁本是矛盾的。传统设计上调整蜗轮&蜗杆的模数、齿数、分度圆直径等参数，可以提高的自锁力有限；丝杆导程减小增加自锁力的同时也会直接降低传动效率。在丝杆&螺母上增加扭簧结构增加自锁，会影响推杆电流不稳定等电器参数性能。如何在产品开发设计前期，在保证推杆高效率的同时，又兼顾推杆的自锁力和电器性能的稳定，需要一直的研究及验证。
从电子控制方面来讲，实现自锁的方式主要是通过电路连接，在马达不动作的状态下将马达回路短接，利用马达自身的特性来提供一定的静态自锁力。其具体的原理如下图1所示
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图1
这种是实现方式主要有以下两种具体的方案，电动推杆的升降控制可以通过H桥或者继电器加场效应管的方式实现，2种方式都能给推杆提供电机短路自锁，但都有各自的优缺点。采用H桥的方案优点是可以在推杆停止和升降过程中都提供自锁，缺点是控制系统断开电源后，H桥中场效应管即无法保持开通，也就无法再提供电机短路自锁；采用继电器加场效应管的方式优点是可以在马达静止和断开电源的状态提供电机短路自锁，缺点是在推杆升降过程中，电机电路形成回路或开路，无法提供自锁。
利用机械的手段提供自锁的方案，目前主要有在传动结构某一级机械结构上增加扭簧，或者是增加刹车器，基本原理如下图2、3所示：
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图2[image: 捕获2.JPG]
图3
    如上图中红圈中标记的，即是在传动部件螺杆上增加一个多圈的扭簧，通过扭簧的松开或抱紧来增加单方向或两方向的自锁力。但同样这一结构也存在一定的问题，首先就是对扭簧自身精度的要求及其所带来的加工问题，另外就是结构长时间工作后，扭簧及配合结构件的磨损所造成的自锁力变化，最后就是如前文所提到的在扭簧起作用的过程中由于精度及实际机械结构配合等问题，导致在马达运行过程中会产生电流波动，对电控系统整体的运行及检测带来困难。
    而另外一种直接采用刹车器的方案，在成本、安装及长时间的磨损情况下，都会带来批量生产及使用过程中的问题。
综上所述，目前常用的几种自锁方案均有其特点和不足，尚无完善可靠的解决方案，所以我们希望可以找到一种完美兼容电子控制及机械结构的可靠的新的自锁力解决方案，最终目标实现不同结构设计中100~1000KG的自锁需求。


选题2：电动升降桌、电动床类产品遇阻回退方案研究
背景：
直线驱动类产品的目的是与不同的终端产品相结合，将原有的产品的手动动作转变为简便的安全的电动机械动作，其对提高人们的生活便利性带来很大的帮助。但同样在实现各种功能的同时，必须要考虑到的是机械结构和一定功率的电控系统所带来的安全隐患。其中最重要的就是机械伤害，利用升降桌类产品在下降过程中遇到障碍物后无法停止所产生压力伤害或与边柜、座椅等所产生的剪切伤害。电动病床的背板、腿板在升降过程中可能会产生的压力伤害和与床框架一同产生的剪切伤害。
目前应对遇阻回退的问题，主要的方案是，通过控制系统实施的监测马达在运行的全程所产生的电流，通过对比、求平均等算法来将电流的异常波动、放大监测出来，从而实现遇阻回退的功能。
但目前通过电流来实现遇阻回退的方案存在很大的弊端，首先不同于理想状态，马达在在负载运行的过程中电流会产生周期性的波动，另外考虑到成本的需求，马达都是短时工作制，运行2分钟，休息18分钟，所以运行状态下电流较大，通常有5~7A的电流，且为保证稳定性，在结构设计中部分结构采用紧配的方式进行装配。所以较小力量如5~8KG的阻碍无法使马达产生很大的电流，所以对于精准的检测带来一定困难。
同样机械结构在其生产和加工工程中一定会产生尺寸的波动和偏差，所以在运行过程中这些机械结构的偏差会导致马达电流出现异常波动，这种波动对于控制系统的电流检测和判断带来困难，过于严苛的算法会导致整体产品正常运行时产生频繁的非遇阻即回退，即是我们称谓的误报，这种误报的频繁产生会给产品的客户使用带来很大的困扰，而如果将算法判断放松，有会导致在真正遇阻时无法有效检测或力量值放大，实际效果受到影响。
而以上的问题在现有电动升降桌产品、电动医疗床等产品中都有一定程度的存在，目前是通过机械和电子软件的配合找出一个平衡点是产品可以达到10KG阻力回退，如果在目前的基础上需要再次提高到5KG甚至更小，则需要有新技术或新方案的突破。同样可以利用不同功能的传感器，更有效、优化的机械结构或机电结合的解决方案来实现5KG的目标
[bookmark: _GoBack]
image1.jpeg




image2.jpeg




image3.jpeg




