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题目                                   

姓名与学号                       


指导教师                         

年级与专业                       

所在学院                         
文 献 综 述
1．机电一体化技术的概念和功能（标题2、黑体、三号、加粗）
1.1 机电一体化技术的概念（标题3、黑体、小三号、加粗）
机电一体化技术是在大规模集成电路和以微型计算机为代表的微电子技术高度发展，向传统机械工业迅速渗透、同电子技术深度结合的现代工业的基础上，综合运用机械技术、微电子技术、自动控制技术、信息技术、传感测试技术、电力电子技术、接口技术、信号变换技术以及软件编程等群体技术【1】。……
1.2 机电一体化技术的范畴（标题3、黑体、小三号、加粗）  

机电一体化技术是一种崭新的技术思想，它除了强调机与电的有机结合，还具有更深刻、更广泛的涵义。凡是由各种现代高新技术与机械和电子技术相互结合而形成的各种技术、产品（或系统）都应属于机电一体也范畴。……
1.3 机电一体化的功能 （标题3、黑体、小三号、加粗）  

(1)提高精度。该技术使机械传动部件减少。因而使机械磨损、配合间隙及受力变形等所引起的误差大大减小。同时由于采用电子技术实现自动检测、控制和补偿，校正因各种干扰因素造成的动态误差，从而达到单纯机械装备不能达到的工作精度【2】。……
2．机电一体化技术发展回顾（标题2、黑体、三号、加粗）
机电一体化技术的发展历程，大体上可以分为3个阶段。  

20世纪60年代以前为第一阶段，称其为“萌芽阶段”。在这一时期，人们自觉或不自觉的利用电子技术的初步成果来完善机械产品的性能。特别是在二次世界大战期间，战争刺激了机械产品与电子技术的结合，出现了许多性能相当优良的军事用途的机电产品。这些机电结台的军事用途的技术，在战后转为民用，对战后经济的恢复和技术的进步起到了积极的作用。……
3、机电一体化技术的相关技术 （标题2）
3.1精密先进制造技术（标题3）
该技术是机电一体技术的基础。在机电一体化产品中，它不再单指加工过程的工艺方法。机械技术应着眼于如何与机电一体化的技术相适应。在设计技术上要不断借助计算机辅助技术、成形制造技术和加工制造技术向着越精密、越高速的方向发展。……
3.2信息处理技术（标题3）
信息处理技术包括信息的传递、交换、存储、处理，是机电一体技术控制的基础技术。实现信息处理的工具是计算机，因此计算机技术与信息处理技术是密切相关的。在机电一体化系统中，计算机及信息处理部分是整个系统的控制中枢，它指挥着整个系统的运行。它们是机电一体化技术发展和变革最活跃的因素，是机电一体化技术中控制的关键技术【3】。

……
3.6伺服传动技术（标题3）
伺服传动技术是机电一体化系统核心部分。伺服传动包括电动、气动、液压等各种类型的传动装置。计算机通过接El与这些装置相连接，控制它们带动工作机械作各种运动。……
4. 机电一体化技术的发展趋势 （标题2）
4.1智能化（标题3）
智能是知识以及运用知识解决问题能力的总和。赋予机电一体化产品以某种程度的智能是机电一体化永恒的追求目标。

……
4.4集成化  （标题3）

集成化有两层含义，其一是机电一体化不仅仅是机械与电子的综合，而应是尽可能包含其它领域先进技术的大综合体；其二是应用系统工程技术来指导机电一体化系统的开发和应用……
5.总结（标题2）
1）机电一体化技术促使机械工业发生了战略性变革。传统的机械设计方法和设计概念正在发生着革命性的变化。新的方法等待我们去创造，去发现。机电一化技术将扮演2l世纪机械工业的主角。  
……
参考文献
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……
正文排版格式：

1）页边距：左（3cm）、右（2.5cm）、上（2.5cm）、下（2.5cm）

         2）正文字体：宋体、小四号字体；行距：1.5倍行距；首行缩进2字符

        3）应设置页眉、页脚。

页眉内容：浙江大学毕业设计（论文）文献综述

开 题 报 告
机电一体化技术体系结构及教学应用

（黑体、二号、加粗）

1．研究的理论和现实意义（标题2、黑体、三号、加粗）
机电一体化是微电子技术向机械工业渗透过程中逐渐形成并发展起来的一门新兴的综合性学科，是机械技术、微电子技术和信息技术相互融合的产物，英文名称为Mechatronics。随着科学技术的不断发展和创新，机电一体化也被不断地被赋予新的内涵，但其基本特征可概括为：机电一体化是从系统的观点出发，综合运用机械技术、微电子技术、自动控制技术、计算机技术、信息技术、传感测控技术、电力电子技术、接口技术、信息变换技术以及软件编程技术等群体技术，根据系统功能目标和优化组织目标，合理配置与布局各功能单元，在多功能、高质量、高可靠性、低能耗的意义上实现特定功能价值，并使整个系统最优化的系统工程技术。

……
2．国内外机电一体化技术现状和发展趋势（标题2、黑体、三号、加粗）
2.1  国内外机电一体化技术发展现状（标题3、黑体、小三号、加粗）
2.1.1先进制造技术（标题3、黑体、小三号、加粗）
先进制造技术是传统制造技术不断吸收机械电子、信息、材料、能源及现代管理技术等技术成果,将其综合应用于制造全过程,实现优质、高效、低耗、清洁、灵活生产,取得理想的技术和经济效果的制造技术……
2.1.2 自动化仪表与传感器（标题3、黑体、小三号、加粗）
……
2.1.3机器人技术（标题3、黑体、小三号、加粗）

……
2.2机电一体化技术发展趋势（标题3、黑体、小三号、加粗）
机电一体化技术是机械、电子、光学、控制、计算机、信息等多学科的交叉融合,它的发展和进步依赖于也促进相关技术的发展和进步。因此,机电一体化技术的主要发展方向有智能化、模块化、网络化、微型化、绿色化、人格化……
3．论文的主要研究内容（标题2、黑体、三号、加粗）
3.1论文研究方向（标题3、黑体、小三号、加粗）
机电一体化技术专业在当前的工业领域中其地位日趋重要。当今社会，一方面在市场经济下我国工业化进程的迅速发展，另一方面知识经济及信息化社会所孕育的高技术大踏步进入制造领域，因而市场对工业技能型人才的需求量日益扩大。因此，从培养技能型人才的角度来思考机电一体化课程的研究，是十分必要的。……
3.2 论文主要内容（标题3、黑体、小三号、加粗）
该门课程的特点是多、新、实。门类多．内容丰富，既有电、计算机，又有机。而所涉及的传感器技术、信息和电处理技术发展很快，日新月异，且机电一体化设计对实践动手能力的要求也很高。因此本次论文探讨的主要内容主要分以下6个部分……
4．研究方法与技术路线（标题2、黑体、三号、加粗）
现代机电设计方法是伴随着机电一体化技术发展而发展起来的，本论文以现代机电设计方法贯穿整个论文的流程，运用现代设计思想对机电产品的设计目标的指导性作用，综合运用各种科学,包括材料学、人机工程学、美学,从而达到使机电产品人性化、自然化的目的，进而更加了解机电一体化技术的机构体系。

在具体设计方法学的使用中，首先采用了模块化的设计方法，将整个系统分成一系列模块，模块间组成有序的结构，从而使整个系统设计条理清晰。

另外本文介绍计算机辅助设计系统，便于实际运用中建立数学模型和几何设计模型，本文也采用了近代工程中先进的仿真方法。

……
5、毕业论文的工作计划（标题2、黑体、三号、加粗）
该论文的完成，具体的时间安排如下：

第一阶段：2011年 月  日—2011年 月  日
第二阶段：
第三阶段：
第四阶段：2011年 月 日－2011年  月  日，论文修改、准备答辩。
6．预期结果（标题2、黑体、三号、加粗）
在现有课程的基础上，修改，加入更多新技术成分，紧密联系理论和实际，在工程概念的展开上着重What，Why，Where，When，How方法(即从定义，原理，功能，操作来建立工程概念)；在实践训练中围绕操作的Stop，Think--~Act方法(停下来——想——想——行动)；提高学生兴趣度，增强学生实际动手能力，培养创新精神，力求培养一个有技术有能力的全面人才……
排版格式说明：1、页边距：左（3cm）、右（2.5cm）、上（2.5cm）、下（2.5cm）

         2、正文字体：宋体、小四号字体；行距：1.5倍行距；首行缩进2字符

        3、应设置页眉、页脚。

页眉内容：浙江大学毕业设计（论文）开题报告


译文及原稿

译文题目    刚体平面运动学                                          

原稿题目    Plane Kinematics of Rigid Bodies                                         

原稿出处    Robot. Engineering Mechanics.                                                       

（在“原稿出处”中对原稿的来源进行说明，包括作者姓名、出处、出版信息等；有两篇以上译文的，按如下顺序列出：译文题目一、原稿题目一、译文题目二、原稿题目二）
刚体的平面运动学

在第二章的质点运动学中，我们阐述了物体直线或曲线前进时，它们相关的位移，速度和质点加速度之间的关系。在刚体运动学中，我们同样用这些物理量来描述运动，但要考虑物体的旋转。因此刚性运动学同时包括了直线和角度的位移、速度和加速度。

我们为什么要描述刚体的运动有两个重要原因。首先，我们经常需要去用凸轮、齿轮等各种各样的连接器去产生，传递和控制某些需要的运动。这里我们必须要分析运动的位移，速度和加速度去设计机械部分的几何尺寸。而且，为了生成运动，我们必须得考虑物体所受的力来设计这些部分。

其次，我们经常要测定刚体受力所产生的运动。如何计算受到推进阻力和重力影响下，物体的快速运动就是一个典型的问题。

在这两种情况下，我们都需要应用刚体的运动原则。在本章我们只分析在一个平面上出现的刚体运动学问题。在第七章，我们介绍三维的物体运动学。

刚体的假设

在先前的一章，我们定义一个刚体为一个质点组成的系统，其中每个质点之间的距离保持不变。因此，如果每个物体内的每个质点是由其所在的参照轴的方位矢量和物体的转动矢量所定位的，那么它们相对于转动轴，在任何一个位置都没有什么改变。当然，这只是一种理想状态，因为任何固体在受到力作用的时候在形状上都多少有点改变。

然而，如果相比于物体的整个运动，物体的形状改变是非常小的情况下，那么就可以近似把这个物体看作是刚体。举例来说，飞行器翅膀颤抖的微小位移，不影响飞行器整体的飞行轨迹，此时，就完全可以把飞机假设成一个刚体。另一方面，如果问题是记录由于翅膀颤动而造成的瞬时内部压力，那么相关的翅膀部分的运动不能被忽略，那么这个翅膀不能被看作是刚体。在本章和下一章，所有的物体都是基于刚性假设的基础上的。

平面运动为一个物体在平面上运动的时候，物体的所有部分都平行于平面运动。为了方便，我们通常把平面运动看成重心的平面移动。我们把这个物体看作是一个薄边，而运动主要受制于这个薄木板的水平度。这个理想的情况充分描绘了一个宽广的工程机械刚体运动类别
平移定义为不管物体怎么运动，不管什么时候，物体相对于它的原来位置都是平行的。就是说，在物体运动过程中没有任何旋转。在直线平移中，物体中所有的质点都是在平行线上移动的。在曲线平移中，所有的质点移动在合适的曲线上。我们注意到在任意两种情况之一的平移时，物体的运动可以完全用物体中任意一点的运动来说明，所以在第二章里讲的所有质点我们可以把它们描绘成刚体的平移。

……
排版格式：1、页边距：左（3cm）、右（2.5cm）、上（2.5cm）、下（2.5cm）

         2、正文字体：宋体、小四号字体；行距：1.5倍行距；首行缩进2字符

        3、应设置页眉、页脚。

页眉内容：浙江大学毕业设计（论文）外文翻译

Plane Kinematics of Rigid Bodies

In Chapter2 on particle kinematics, we developed the relationships governing the displacement, velocity, and acceleration of points as they moved along straight or curved paths. In rigid-body kinematics we use of these same relationships but must also account for the rotational motion of the body. Thus rigid-body kinematics involves both linear and angular displacements, velocities, and accelerations.

We need to describe the motion of rigid bodies for two important reasons. First, we frequently need to generate, transmit, or control certain desired motions by the use of cams, gears, and linkages of various types. Here we must analyze the displacement, velocity, and acceleration of the motion to determine the design geometry of the mechanical parts. Furthermore, as a result of the motion generated, forces may be developed which must be accounted for in the design of the parts.

Second, we must often determine the motion of a rigid body caused by the forces applied to it. Calculation of the motion of a rocket under the influence of its thrust and gravitational attraction is an example of such a problem.

We need to apply the principles of rigid-body kinematics in both situations. This chapter covers the kinematics of rigid-body motion which may be analyzed as occurring in a single plane. In Chapter7 we will present an introduction to the kinematics of motion in three dimensions.

Rigid-Body Assumption 

In the previous chapter we defined a rigid body as a system of particles for which the distances between the particles remain unchanged. Thus, if each particle of such a body is located by a position vector from reference axes attached to and rotation with the body, there will be no change in any position vector as measured from these axes. This is, of course, an ideal case since all solid materials change shape to some extent when forces are applied to them.

……
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题目请填写中、英文


字体：三号宋体加粗


字数：一般不超过24字
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