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内容概要

本书是根据国家教育部对高职教育的基本要求，结合近年来高职高专院校的实际情况编写的。

本书共分为15章，第1章～第10章为液压部分，第11章～第14章为气压部分，第15章为实验实训部分。

“液压与气动技术”是一门实践性较强的课程，通过本书的理论学习和实验，可培养学生分析问题和
解决问题及工程实践能力，为其今后从事液压系统设计、液压系统使用及维修等方面的工作打下坚实
的基础。

本书适合高职院校机械类、机电类、自动化类等专业的学生学习，也适合各类成人教育、自学考试等
有关机械类、自动化类专业的学生学习，也可供从事流体传动与控制工作的技术人员参考。
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附录　常用液压与气动元件图形符号
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章节摘录

　　10.2.4.2 液压放大器　　力矩马达产生的力矩较小，无法直接操纵滑阀阀芯移动，使其对系统产生
足够的液压功率，但力矩马达可以操纵喷嘴挡板阀，由喷嘴挡板阀操纵滑阀来实现液压放大器的二级
放大。
　　前置放大级是一个双喷嘴挡板阀，如图10-8a所示的下半部分。
当力矩马达产生的力矩无输出信号时，挡板3不动，左、右两腔的压力相等，滑阀5不动；当力矩马达
有输出信号时，挡板偏转使两喷嘴与挡板之间的间隙不等，从而造成滑阀两端的压力不等，推动阀芯
移动。
　　第二级功率放大由滑阀和挡板3下部的反馈弹簧杆组成。
衔铁10、挡板3、反馈弹簧杆和弹簧管2是连接在一起的组合件。
当前置放大级有压差信号输出时，滑阀阀芯移动，传递动力的液压主油路就会被接通。
滑阀移动时，卡在滑阀阀芯中间的反馈弹簧杆端部小球也随之移动，使反馈弹簧杆产生弹性反力，阻
止滑阀阀芯继续移动；另外，挡板变形又使它在两喷嘴间的位移量减小，实现反馈。
滑阀上的液压作用力与挡板弹簧反力平衡时，滑阀便保持在这一开度上不再移动，因为这一最终位置
由反馈弹簧杆反力的反馈作用而达到平衡，所以称这种反馈为力反馈。
滑阀的开度正比于力矩马达输入的电流，即输出流量正比于输入电流。
输入反向电沆时，输出的流量也反向。
液压放大器的结构形式有滑阀、喷嘴挡板阀和射流管阀三种。
10.3液压伺服系统应用实例10.3.1机械手伸缩运动伺服系统　　机械手应能实现一系列的动作，包括伸
缩、回转、升降和手腕的动作等。
每一个动作都是由液压伺服系统控制的，其原理基本相同，现在仅以伸缩伺服系统为例介绍其工作原
理。
　　图10-9所示为机械手手臂伸缩电液伺服液压系统的原理图。
该系统主要由电放大器1、电液伺服阀2、液压缸3、机械手手臂4、电位器5、齿轮齿条机构6及步进电
机7等元件组成。
其控制顺序为：首先由数字控制装置发出的脉冲数和脉冲频率控制步进电机的角位移和角速度，步进
电机7带动电位器5的触头旋转，再由电位器5的触头控制电液伺服阀2的开和关，之后电液伺服阀2控制
机械手手臂的伸缩。
　　机械手手臂伸缩系统的工作原理为：数字控制装置发出一定数量的脉冲，会使步进电机7带动电
位器5的触头转过一定的角度（假设为沿顺时针方向转动），动触头就会偏离电位器的中位，产生微
弱电压，经电放大器1放大后输出电流到电液伺服阀2的控制线圈，使其产生一定的开口量。
这时压力油经阀的开口进入液压缸3的左腔，推动活塞连同机械手手臂4-起向右移动，同时液压缸右腔
的油液经电液伺服阀2的左位流回油箱。
由于与电位器5相连的齿轮和机械手手臂上齿条相啮合，手臂4向右移动时，电位器5就会沿着顺时针方
向转动，这样电位器5的壳体同齿轮一起转动形成负反馈。
当电位器5的中位和触头相重合时，偏差为零，则动触头的输出电压为零，使电液伺服阀失去信号，
阀口关闭，手臂停止运动。
　　⋯⋯
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