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报告，汉语词语，公文的一种格式，是指对上级有所陈请或
汇报时所作的口头或书面的陈述。报告帮助人们了解特定问
题或情况，并提供解决方案或建议。下面是小编为大家带来
的报告优秀范文，希望大家可以喜欢。

计算机原理实验报告总结篇一

实验名称：

机械系统设计综合实践

学号姓名1：20090540 张世荣；

学号姓名2：20090581 严郡

实验目的：

1.将各个小部件按照实验说明书拼凑成完整的机器模型

实验要求：

实验仪器：

机器模型零部件，产品说明书 十字形螺丝刀

实验步骤：

1，观察机器模型的大致组装过程，形成初步印象

2，实际动手，按照说明书进行各部件的分别组装，两个同学
分工，分别组装各部件



实验结果：

如照片所示

计算机原理实验报告总结篇二

一、实验目的二、实验原理

三、实验要求

四、实验内容与步骤

五、实验环境与设备

六、实验代码设计（含符号说明）

七、实验验证与测试

八、测试数据

九、实验过程中出现的问题及处理情况（包括实验现象、原
因分析、排除故障的方法等）

计算机原理实验报告总结篇三

《机械原理》是研究各种机械的组成原理、机器常用机构的
运动及动力性能分析与设计、机器动力学等问题的一门主干
技术基础课。

系统：由相互之间有机联系的要素组成，具有特定功能的整
体。

2,系统具有6个特性：整体性、相关性（结构性和开放性）、
动态性、层次性、目的性和环境适应性。整体性是系统所具



有的最重要和最基本的特性。

3,任何机械都可以看成是由若干个装置、部件和零件按照一
定的结构组合而成的有特定功能的整体，这个整体就机械系
统。而组成机械系统的基本要素是机械零件。

4,从实现系统功能的角度出发，机械系统应有以下必备的子
系统组成：动力系统、传动系统、执行系统、操纵与控制系
统等。

5,传动系统的功能包括以下四项:减速或增速,变速,有级变速
和无级变速,改变运动规律或形式。

6,机械系统设计的目的是提供优质高效、物美价廉，应能够
在市场竞争中取得优势，能够赢得用户，取得较好的经济效
益和社会效益的机械产品。

7,方案设计是机械系统设计的核心环节，方案设计是保证设
计水平和质量的重要工作，在很大程度上决定了机械系统设
计的成败。

方案设计是一个创造性思维的过程，在进行方案设计时，重
要的是要创新，采用新原理、新技术、新机构、新工艺，才
能设计出有突破性的新产品。

8任何机械系统都可以看成是实现某种能量流、物料流和信息
流传递和转化的装置。

机械系统可抽象为：实现输入的能量、物料、信息和输出的
能量、物料、信息转化的机械装置。

10技术过程是若干个分过程和工序组合而成的复合过程

11技术系统是实现技术过程各项转化的人为系统。



12功能分解是在系统分解的基础上进行的。对各子系统的功
能可逐项分解，直至得到不能再分解的功能元为止。

13系统边界是技术系统功能范围的界限，即内部系统与外部
系统的分界

17对机械系统的执行系统，应尽量使振动源远离执行系统，
采用分离驱动的方法，把电动机和变速箱、主轴箱分置，用
有缓冲减振的传动装置将它们联接起来，就可使振源与执行
系统隔开.布置执行系统时应首先确定执行构件的位置。工作
机械就是机械系统的执行系统。

17周期载荷包含3个要素：幅值、频率和相位角

18确定载荷有3种方法：类比法、计算法和实测法。

19按励磁方式不同，直流电机可分为：他励、并励、串励、
复励等形式,按转子转速和旋转磁场转速的不同，交流电机可
分为同步电动机和异步电动机。按电源不同，电动机分为交
流电动机和直流电动机。

20电动机的机械特性可分为固有机械特性和人为机械特性

三相异步电动机可分为笼型电动机和绕线型电动机。

21执行系统是由执行构件和执行机构组成。执行构件是执行
机构中的一个或几个构件，是执行系统中直接完成功能的零
部件。

执行机构是带动执行构件运动所需要的机构,执行系统的作用
是传递或变换运动和动力，把传动系统传来的运动或动力进
行变换后传递给执行构件，满足其要求。

24工程中使用的机械，大都是由若干个基本机构通过各种连



接方法组合而成的机构系统—机构组合。

25并联组和:若干个单自由度基本机构的输入构件连接在一起，
保留各自的输出运动；或若由干个单自由度机构的输出构件
连接在一起，而保留各自的输入运动；或有共同的输入构件
与输出构件的连接（称为并行连接）。其特征是各基本机构
均是单自由度机构。

26机器的运动循环至少包括一个工作行程和空回行程，有时
有的执行构件还有一个或若干个停歇阶段。

27传动系统是位于动力机与执行机构（或执行构件）之间的
中间装置，它的作用是将动力机的运动和动力传递给执行机构
（执行构件）。传动系统是由运动链及相应的联系装置组成
的。

28动力机输出的一般是等速连续的回转运动，而执行系统的
运动形式是多种多样的。当两者的运动形式不相同时，要求
传动系统能够改变动力机输出的运动形式，以满足执行机构
的要求。当两者运动形式相同时，还有转速、转矩是否相同
的问题，这就要求传动系统具有减速增矩或增速减矩的作用。

传动系统。

31常用的离合器按工作原理分有两种形式：啮合式离合器和
摩擦式离合器。

32最简单最基本的有级变速装置是两轴变速传动装置，可采
用两个或两个以上的两轴变速机构串联的方法，组合成多轴
变速装置。
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课程名称： 机械系统设计 课程编号： 0101d11 课程性质：



专业平台课

mechanical system design

分： 2学分

理论学时： 34学时 课程设计： 有 开课学期： 第六学期

后续课程： 数字化网络协同设计技术、现代设计方法、机电
产品设计技术等 教学定位

2.1 能力培养目标

本课程主要培养学生以下四个方面的能力：

1、认知和理解需求的能力

能够正确获取和理解机械系统的整体概念及各功能部分的有
机组合，掌握机械系统组成、基本要求、工作原理、设计方
法和理论计算的能力。

2、机械系统的分析和评价能力

能够综合运用机械设计和制造领域的基本概念、设计要求、
原理和方法对机械系统的整体进行分析和评价。

3、机械系统的设计和计算能力

能够综合运用机械设计和制造领域的相关知识，初步具备开
发设计性能良好、且具有市场竞争力的机电产品的能力。

4、团队协作和项目管理能力

了解机电产品项目开发的过程、组织、计划和管理等，培养
学生具备个人工作与团队协作的能力。



2.2 课程的主要特点

该课程是机械设计制造及其自动化专业的重要专业平台课。
它综合前导课程的有关科学技术知识，从系统的观点出发，
介绍了机械系统的功能原理和总体设计方法，各子功能部分
的组成、基本要求、工作原理、设计方法和理论计算等，结
合课程设计等实践教学环节，使学生们掌握机电产品分析、
设计和计算的基本技能。

2.3 教学定位

机械系统设计课程教学的任务，在于使学生们学会机械系统
的基本分析方法，掌握机械产品的基本设计技能。

3.1 机械系统设计的相关概念和发展历程

机械系统设计概述——基本概念（学时：2学时）

机械系统的概念和组成（了解，核心）机械系统设计的地位
和作用（了解，核心）

3.2 机械系统总体设计

功能原理设计——基础原理（学时：2学时）

基本概念（功能，功能分类，功能元，功能结构）（理解，
核心）

设计方法（黑箱法，功能元求解，设计实例）（了解，核心）

结构总体设计——设计概念（学时：2学时）

设计任务和原则，设计步骤，总体布局（理解，核心）

主要设计参数（转速损失，公比，变速范围，级数，标准数



列）（运用，核心）

共4学时

3.3 传动系统设计

传动系统概述——需求基础（学时：1学时）

类型及其组成（了解，核心）

有级变速传动系统——设计方法（学时：5学时）

转速图（基本组和扩大组，结构网和结构式，拟定方法和原
则，几种特殊情况，扩大变速范围方法）（运用，核心）

齿轮齿数的确定（运用，核心 齿轮的布置与排列（理解，核
心）

计算转速——计算方法（学时：1学时）

功率－扭矩特性（理解，核心）

传动件计算转速（运用，核心）

无级变速传动系统——设计方法（学时：2学时）

工作特点（理解，核心）

扩大恒功率区间的方法（运用，核心）

内联传动系统——设计策略（学时：1学时）

误差来源和传动规律（了解，核心）

提高传动精度的方法（内联传动链设计原则）（运用，核心）



共10学时

3.4执行系统设计

执行系统概述——需求基础（学时：1学时）

功能，组成，分类（了解，核心）

执行轴系统——设计方法（学时：5学时）

构成，基本要求，布局（了解，核心）

执行轴（形状，结构，材料及热处理，技术要求）（运用，
核心）

执行轴支承（推力支承的配置，支承形式的选择，典型滚动
轴承）（运用，核心）

执行轴传动件（典型传动方式，传动件的布置）（运用，核
心）

执行轴组件计算（支承刚度，执行轴直径，合理跨距）（运
用，核心）导轨——设计方法（学时：5学时）

功能，分类，技术要求（了解，核心）

普通滑动导轨（结构类型，组合方式，适用场合，间隙调整
方法，导轨材料的选用和搭配）（运用，核心）

普通滑动导轨计算（受力分析，验算方法）（运用，核心）

其它各种类型导轨（了解，推荐）共11学时

3.5 支承系统设计



支承系统概述——需求基础（学时：1学时）

功用，基本要求，设计步骤（了解，核心）

静刚度——设计概念（学时：2学时）

基本类型，各项静刚度的影响因素，刚度的折算和比较（理
解，核心）

支承系统设计——设计策略（学时：1学时）

截面的选择原则（理解，核心）

3.6 控制系统设计

控制系统——设计概念（学时：1学时）

3.7 操纵系统设计

操纵系统——设计概念（学时：1学时）

操纵系统的功能、组成、分类（了解，推荐）

主要参数的确定方法，机构结构及原理（理解，核心）共1学
时

3.8 其它学时

机动(学时：1学时)实验(学时：6学时)讲授提示及方法

4.1 机械系统设计的相关概念和发展历程

重点：机械，机械系统的相关概念及学科中的位置。难点：
学习机械系统设计课程的重要性。



讲授提示与方法：回顾机械工程的发展历程，注重机械系统
的整体性，提高学生对机械系统设计的认知程度。

4.2 机械系统总体设计

重点：功能原理设计的基本概念，主要设计参数及其确定方
法。难点：各主要设计参数的特点及所适用场合。

讲授提示与方法：强调总体设计在机电产品开发应用中的重
要性，强化机械系统的设计方法和步骤；充分利用多媒体课
件，多以实例说明解释各概念和各项设计参数。

4.3 传动系统设计

重点：转速图的定义，转速图拟定方法和原则，扩大变速范
围的方法，齿轮齿数的确定，功率扭矩特性，传动件的计算
转速，无级变速传动系统设计。

难点：拟定转速图的方法和步骤，设备的功率扭矩特性和传
动件计算转速的求解方法，无级变速传动系统的设计特点。

讲授提示与方法：引入实例讲解转速图所表示内容和含义，
根据转速图拟定原则“口诀”结合实例讲授转速图的拟定方
法和步骤，注重讲解传动齿轮齿数配齿表的使用特点，比较
设备功率扭矩特性特点和调速电动机功率扭矩特性关系讲解
无级变速传动系统的设计方法和特点；讲授中充分利用多媒
体课件。

4.4 执行系统设计

重点：执行轴，执行轴支承，执行轴传动件，执行轴组件计
算，普通滑动导轨，普通滑动导轨计算。

难点：执行轴组件的计算，滑动导轨计算中力学模型简化过



程和叠加。

讲授提示与方法：引入工程力学中弹性模量、惯性矩、角应
变、强度和刚度等相关概念，考虑实际工作中的摩擦、发热、
受力、变形和振动等因素影响，结合工程结构实例分项分析、
比较和总结（或经过理论推导和计算），得出结论。

4.5 支承系统设计

重点：静刚度的基本类型及影响因素，截面的选择原则，设
计中应注意的若干问题。

难点：提高支承系统静刚度的方法和措施。

讲授提示与方法：采用由浅入深、循序渐进的讲解方式，由
支承系统的受力分析入手，通过支承系统受力变形引出各项
静刚度的概念，结合支承系统的典型结构形式和截面的选择
原则阐明提高各项静刚度的方法和措施。

4.6 控制系统设计

重点：控制系统的作用、典型控制系统的类型。难点：控制
系统在机械系统中的作用。

讲授提示与方法：明确控制系统的功能，讲授中应注重相关
课程知识的联系，指明控制系统有多种形式。

4.7 操纵系统设计

重点：摆动式操纵机构。

难点：摆动式操纵机构的定位、行程和干涉。

5.1习题设计



由于本课程主要讲述机械系统的基础设计理论和设计方法，
因此本课程的作业应以综合性分析和设计题目为主，使学生
综合运用教师在课堂上讲述的设计理论和设计方法来解决机
械系统的实际设计问题。习题主要有计算习题、分析习题和
思考习题三种形式。习题涵盖的主要方面包括：

1、机械系统设计的基础概念练习；

2、机械系统主要参数计算和确定；

3、转速图的拟定、配齿和传动件计算转速的确定，已知传动
系统的分析与计算；

4、执行轴的结构分析和执行轴组件的计算；

5、导轨的结构选择、受力分析和验算应用；

6、静刚度的概念和影响因素，支承系统结构分析。

通过上述作业的练习使得学生们加深对课堂教学的理解，加
强学生们对机械系统的分析、设计和计算能力，同时可反映
学生对知识的掌握程度，针对存在的问题进行课堂教学的改
进。

5.2 实验设计

实验项目共3项，合计6学时。实验

一、传动系统分析（2学时）实验类型：综合性实验；

实验目标：使学生深化对不同类型传动系统的理解，增强对
传动系统的感性认识，掌握传动系统的分析方法，培养学生
的工程分析能力。

实验



实验目标：使学生掌握静刚度的检测方法，熟悉静刚度对执
行系统的影响，增强实际操作和团队协作的能力。

实验

6.1 考核的方式及成绩的评定。

学生成绩的构成：平时成绩占总成绩的30%，期末成绩占总成
绩的70%。

平时成绩的构成：上课出勤占平时成绩的1/3，作业占平时成
绩的1/3，实验占平时成绩的1/3。

期末成绩：闭卷笔试。

6.2 考题的设计

考试题分为以下三类，重点考察学生对基本概念、基本方法、
基本技术的掌握和综合运用。

1、概念、判断、计算题

2、综合分析题

重点考察学生综合运用基本原理分析问题和解决问题的能力。
约占20%。

3、传动系统设计、运算和分析题

重点考察学生设计和分析传动系统及拟定转速图的能力。约
占20%。

计算机原理实验报告总结篇五
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实验一：采煤机的主功能及辅助功能

采煤机是一个集机械、电气和液压为一体的大型复杂系统,工
作环境恶劣,如果出现故障将会导致整个采煤工作的中断,造
成巨大的经济损失.采煤机是实现煤矿生产机械化和现代化的
重要设备之一.机械化采煤可以减轻体力劳动、提高安全性,
达到高产量、高效率、低消耗的目的.采煤机分锯削式、刨削
式、钻削式和铣削式四种：采煤机是一个集机械、电气和液
压为一体的大型复杂系统,工作环境恶劣,如果出现故障将会
导致整个采煤工作的中断,造成巨大的经济损失.随着煤炭工
业的发展,采煤机的功能越来越多,其自身的结构、组成愈加
复杂,因而发生故障的原因也随之复杂.双滚筒采煤机综合了
国内外薄煤层采煤机的成功经验,是针对我国具体国情而设计
的新型大功率薄煤层采煤机.采煤机的主要组成部分：

采煤机的类型很多，但基本上以双滚筒采煤机为主，其基本
组成部分也大体相同。各种类型的采煤机一般都由下列部分
组成。

（1）截割部

机械系统设计实验报告

因此，研制生产效率高和比能耗低的采煤机主要体现在截割
部。

传动装置：

截割部传动装置的作用是将采煤机电动机的动力传递到滚筒
上，以满足滚筒转速及转矩的要求；同时，还应具有调高功



能，以适应不同煤层厚度的变化。

截割部的传动方式主要有一下几种：

螺旋滚筒：
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线截割式三角形滚筒、截楔盘式滚筒等。

滚筒由螺旋叶片由螺旋叶片、端盘、齿座、喷嘴、筒毂及截
齿组成。

（2）牵引部

采煤机的牵引部是采煤机的重要组成部分，它不但负担采煤
机工作时的移动和非工作时的调动，而且牵引速度的大小直
接影响工作机构的效率和质量，并对整机的生产能力和工作
性能产生很大的影响。

辅助装置包括挡煤板、底托架、电缆拖曳装置、供水喷雾冷
却装
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置，以及调高、调斜等装置。该装置的主要作用是同各主要
部件一起构成完整的采煤机功能体系，以满足高效、安全采
煤的要求，改善采煤机的工作性能。

mg500/1130-wd 型电牵引采煤机，属多部电机横向布置形式。
整机由左、右牵引部，左、右截割部，左、右行走部及电控



箱组成，电气控制系统、液压传动系统及喷雾冷却系统组成
机器的控制保护系统。

左、右牵引部、电控箱通过一组连接丝杠，形成刚性联接，
左、右牵引部分别与电控部的左、右端面干式对接。两行走
部分别固定在左、右牵引部的箱体上。牵引部与电控部对接
面用圆柱销定位，高强度t形螺栓和螺母联接。
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机。这种采煤机沿工作面往返一次进一刀的采煤法叫单向采
煤法。双滚筒采煤机工作时，如图2-2（c）所示，前滚筒割顶
部煤，后滚筒割底部煤。因此双滚筒采煤机沿工作面牵引一
次，可以进一刀；返回时又可以进一刀，即采煤机往返一次
进二刀，这种采煤法称为双向采煤法。

滚筒的旋转方向：

采煤机滚筒的旋转方向的确定原则是有利于装煤和机器的稳
定性。为了输送机推运煤，滚筒的旋转方向必须与滚筒的螺
旋线方向一致。对逆时针（站在采空区侧看滚筒）旋转的滚
筒，叶片应为左旋；顺时针旋转的滚筒，叶片应为右旋。即
符合“左转左旋，右转右旋”的规律。
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作面的滚筒，应逆时针旋转，使用左旋滚筒，如图2-3（b）所
示。

对于双滚筒采煤机，为了保证采煤机的工作稳定性，双滚筒



采煤机两个滚筒的旋转方向应相反，以使两个滚筒受的截割
阻力相互抵消，因此，两个滚筒必须具有不同的螺旋方向。
两个转向相反的滚筒有两种布置方式：一是前顺后逆，如
图2-4（a）所示。采用这种方式，采煤机的工作稳定性较好，
但滚筒易将煤甩出打伤司机，且煤尘较大，影响司机正常操
作。二是前逆后顺，如图2-4（b）所示。采用这种方式，采煤
机的工作稳定性较差，易振动，但装煤效果好，煤尘少。对
机身较重的采煤机，机器振动影响不大。因此，大部分采煤
机都采用“前逆后顺”的方式，即左滚筒为左旋叶片，逆时
针旋转；右滚筒为右旋叶片，顺时针旋转。
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实验一：采煤机的主功能及辅助功能

掘进机主要部件结构及工作原理

1截割部结构

截割部主要由截割头组件

1、悬臂段

2、截割减速器

2．装运部结构
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成。装载部（铲板部）的结构如图2所示，它由主铲板



2、侧铲板

1、星轮驱动装置

4、弧形三齿星轮5等组成，两台低速大转矩马达直接驱动两
个弧形三齿星轮5旋转，将截割头破碎下来的煤和岩石装运到
运输部（第一运输机）的机尾溜槽8中。铲板通过耳座6与铲
板升降油缸连接，通过支点耳座7与本体部连接；铲板升降油
缸推动铲板绕支点耳座7可上下摆动。

星轮驱动装置结构如图3所示，弧形三齿星轮1通过定位销2和
螺钉4与旋转盘3连接，液压马达6的输出轴插入旋转盘3的花
键孔，带动旋转盘3及弧形三齿星轮1旋转。

第一运输机位于机体中部，是中双链刮板式运输机，其结构
如图4。运输机分前溜槽1和后溜槽3，前、后溜槽用高强度螺
栓2联接，运输机前端通过插口插入铲板部和本体部连接的销
轴上，后端通过高强度螺栓固定在本体上。运输机采用二个
液压马达5直接驱动链轮，带动刮板链实现物料运输。紧链装
置4采用丝杠螺母机构对刮板链的松紧程度进行调整，弹簧座
起缓冲的作用。
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3本体部（机架）

本体部由回转台、回转轴承、本体架等组成，本体架采用整
体箱形焊接结构，主要结构件为加厚钢板，其结构如图5所示。
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行走机构结构如图6所示。主要由定量液压马达

12、行星减速器

16、驱动轮

9、履带

6、张紧轮

1、张紧油缸

4、履带架5等组成。定量液压马达12通过行星减速器16及驱
动轮9带动履带6实现行走。履带6的松紧程度是靠张紧油缸4
推动张紧轮托架11前后 移动来进行调节的。张紧油缸为单作
用形式，张紧轮伸出后靠卡板10锁定，卡板的厚度分别
为50mm、20mm、10mm、6mm，可随意组合使用。张紧油缸、
卡板均安装在履带外侧，方便实用，并均配有盖板以保证外
形的美观。液压马达、行星减速器均用高强度螺栓13、15与
履带架联接。左右履带架各采用12颗m30的高强度螺栓3、8
紧固在本体架的两侧。
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5后支承

后支承的作用是减少截割时机体的振动，提高工作稳定性并
防止机体横向滑动，其结构如图7。在后支承架2两边分别装
有升降支承器3，利用油缸实现支承。后支承架用键和m24的
高强度螺栓1与本体部相联，后支承的后支架4与第二运输机
回转台5联接。电控箱、泵站都固定在后支承支架上。
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6.液压系统

液压系统。由油缸（包括：截割头升降油缸、截割头回转油
缸、铲板升降油缸、后支撑器升降油缸、履带张紧油缸）、
马达（包括：行走马达、第一运输机马达、星轮马达、喷雾
泵驱动马达）、泵站、操纵阀及相互连接的管道等组成。可
以驱动机器的截割头上下左右摆动、铲板升降、后支撑器升
降、履带张紧、行走轮转动、第一运输机运转、星轮转动、
喷雾水泵运转等。另外还为锚杆钻机提供了两个备用接口。

7．喷雾冷却系统
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