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内容概要

　　《普通高等教育“十二五”规划教材：光机电一体化技术实训》其特点是理论知识与基本实践技
能训练、综合创新训练的有机结合。
《普通高等教育“十二五”规划教材：光机电一体化技术实训》主要介绍光机电一体化技术的基础知
识及C语言编程的基本方法，以典型机电一体化产品——简易机器人和快速成型设备作为实训载体，
设置了基础型、综合型、创新型多个不同梯度的实训项目。
　　全书共分5章，包括概论，MCS-51单片机及C语言编程，实训项目，自动化装配系统教学演示模
型介绍及熔融挤压快速成型设备，系统地阐述了光机电一体化技术（产品）的构成要素、单片机及C
语言编程方法、实训模块的设计、机电系统集成与实训的要求和步骤，内容新颖，实训具有趣味性和
挑战性。
　　《普通高等教育“十二五”规划教材：光机电一体化技术实训》可作为高等院校机械类及相关专
业开展实践教学或创新活动的参考用书，亦可作为有关工程技术人员的参考用书。
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章节摘录

版权页：插图：（1）连接。
软件安装完成后，启动Aurora。
打开“文件”菜单下的“三维打印”选择“连接”，若出现含有系统型号、版本、序号等信息的对话
框则说明连接正常。
（2）初始化。
系统连接好后，接下来做初始化操作。
初始化工作实际就是z、y、z轴依次回零，此时注意是否有障碍物，观察喷头的运动是否正常，初始化
完成后会有“初始化完毕”对话框出现。
（3）调试。
打开“文件”菜单下的“三维打印”选择“调试”，面板上面有各个方向的调试按钮，点击相应方向
的箭头来调整喷头的位置，检查运动系统是否正常，其中z轴的调整除了有方向按钮外，还可以调整z
轴移动的速度。
（4）对高。
调整成形的起始高度，一般将工作台调试到距喷头0.3mm处，工作台和喷头距离较远时，可以用快一
点的速度移动，接近时，调慢速度，直至调整到合适为止；调整好后记下工作台高度；打开“文件”
菜单下的“三维打印”选择“打印模型”，点击确定，出现高度输入框，这个高度就可以输入前面记
录的高度。
对高过程，一般一次调整好后，系统会自动保存，以后在操作过程中不需修改。
这一高度决定了第一层和工作台的黏结程度，如果距离太低，则黏结性差，有可能材料之间黏结不牢
；若距离太高了，可能黏结性太强，不利零件的剥离。
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编辑推荐

《光机电一体化技术实训》是普通高等教育“十二五”规划教材之一。
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