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上海中侨职业技术大学高等
职业教育专升本考试大纲

（机器人技术专业）

（2025年版）

高等职业教育专升本考试（以下简称专升本考试）贯彻党的

教育方针，落实立德树人根本任务，是全日制高职（专科）应届

毕业生升入本科层次职业学校的选拔性考试，旨在促进高素质技

术技能人才成长，培养德智体美劳全面发展的社会主义建设者和

接班人。考试目的是科学、公平、有效地测试考生在高职（专科）

阶段相关专业知识、基本理论与方法的掌握程度和运用所学知识

分析问题、解决问题的能力，以利于各本科院校择优选拔，确保

招生质量。

机器人技术专业基础课考试科目为机械设计基础，注重考查

考生常用机构及通用零部件的机械结构分析、设计能力。

一、考查内容

1．绪论

（1）了解本课程的研究对象及本课程在教学中的地位。

（2）掌握机器、机构、构件、零件的区别。

2．平面机构的运动简图及自由度

（1）运动副及其分类。

（2）平面机构运动简图。

（3）平面机构的自由度及其具有确定运动的条件。

3．平面连杆机构

（1）铰链四杆机构的基本形式、特性和存在曲柄的条件。

（2）铰链四杆机构的演化。
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（3）平面四杆机构设计。

4．凸轮机构

（1）凸轮机构的基本类型、工作特点和应用。

（2）从动件常用运动规律。

（3）直动从动件盘形凸轮轮廓曲线的绘制。

（4）间歇运动机构。

5．螺纹联接

（1）螺纹的主要参数和常用类型。

（2）螺纹连接的基本类型和螺纹连接件。

（3）螺纹连接的强度计算。

（4）螺纹连接设计时应注意的几个问题。

（5）螺旋传动。

6．带传动

（1）带传动的主要类型和特点、带传动工作情况的分析。

（2）普通V带的型号和尺寸。

（3）普通V带传动的主要参数和设计计算。

（4）带轮的材料和结构。

（5）带传动的张紧和维护。

7．齿轮传动

（1）齿轮传动的类型和特点。

（2）渐开线和渐开线齿廓啮合特性。

（3）直齿圆柱齿轮各部分名称和尺寸。

（4）渐开线齿轮的正确啮合条件和连续传动条件。

（5）齿轮的加工方法。

（6）齿轮的材料。
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（7）轮齿的失效、受力分析、直齿圆柱齿轮的强度计算。

（8）斜齿圆柱齿轮传动的啮合特点。

（9）直齿圆锥齿轮传动的啮合特点、尺寸。

8．蜗杆传动

（1）了解蜗杆传动的特点和类型。

（2）掌握圆柱蜗杆传动的主要参数。

（3）了解蜗杆传动的失效形式，材料和结构。

（4）掌握蜗杆传动的受力分析。

9．齿轮系

（1）轮系的基本类型和应用。

（2）定轴轮系传动比计算、周转轮系及其传动比计算。

10．轴和轴毂连接

（1）了解轴的分类、应用。

（2）了解轴的常见失效形式、对轴材料的基本要求，轴的材

料及热处理的选用。

（3）掌握轴的结构设计方法，能识别和改正不符合基本要求

的错误结构。

（4）掌握轴的强度计算方法。

（5）了解轴的刚度计算及轴的临界转速概念。

（6）熟悉轴毂连接的几种形式及应用。

掌握平键的选用及设计方法。

11．滚动轴承

（1）滑动轴承的摩擦状态。

（2）滑动轴承的类型、结构和材料。

（3）非液体摩擦滑动轴承的计算。
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（4）滚动轴承的类型、结构代号。

（5）滚动轴承的选择。

（6）深沟球轴承的选择计算。

（7）滚动轴承部件的结构。

二、考试形式与试卷结构
（一）考试形式

闭卷（专业基础课）、笔试。

（二）试卷分值及考试时间

满分 100 分，考试时间 120 分钟。

（三）题型结构

课程 题型 题量 分值

机械设计基础

单项选择题 15题 30分

判断题 10题 20分

填空题 20题 20分

计算题 3题 30分

三、题型示例
（一）单项选择题

1．螺纹M24表示 为24mm的普通粗牙螺纹

A．公称直径 B．螺纹小径

C．导程 D．螺纹中径

参考答案：A

（二）判断题

1．在螺纹联接的结构设计中,通常要采用凸台或凹坑作为螺栓

头和螺母的支承面,其目的是使螺栓免受弯曲和减小加工面。

参考答案：√

（三）填空题



— 5—

1．凸轮机构是由 、 、 三个基本构件组

成的。

参考答案：机架、凸轮、从动件

（四）计算题

1．如图所示轮系中，若已知各轮齿数 1z = 3z =20， 2z =40，

5z =80，求 Hi1 的大小, 并说明轮1与转臂H的转向相同还是相反。
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参考答案：此轮系为混合轮系
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四、参考书目

1.朱龙英主编，《机械设计基础》，机械工业出版社，2024年

版。

2.陈立德主编，《机械设计基础（第六版）》，高等教育出版

社，2025年版。

3.孙桓主编，《机械原理》，高等教育出版社，2021年版。
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4.濮良贵主编，《机械设计》，高等教育出版社，2023年版。
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