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前言

机械和控制有史以来就密切相关。
随着控制技术的进步，能够代替人类工作，提供对人有益信息的机械也在飞速发展着。
而且，现今性能高、价格低的微机控制技术已几乎渗透到所有行业的机械设备中。
随着微型计算机的发展，更高、更新的控制技术已在机械设备上得到了实际应用。
不久的将来，可以说控制技术的好坏将决定机械产品的价值。
但是，尽管控制技术的重要性越来越大，控制理论或控制技.术的掌握对学生和一般的机械工程技术人
员来说仍旧很难。
这是因为在控制工程学的教育中，作为必要的工具，一直过分强调所用数学的严谨性，并花费很多时
间用于说明各种控制的分析方法，而在理论结果对实际机械控制系统的设计能起到什么作用的说明方
面所花费的时间则很少。
应用在实际控制系统的控制理论其实并不深奥。
现在应用的理论几乎都是初级的基础知识。
本书对控制理论的说明尽量限制在必要的最小限度内，而把重点放在如何将理论应用到实际的机械控
制系统的设计和该理论怎样起作用的说明方面。
在传统的控制工程学教科书或参考书中，已有大量的篇幅解说各种控制理论方法，因而在本书中，对
这些方法的说明仅以关键词的方式归纳成一章，而把更多的篇幅用于尽量多举一些机械控制系统的实
例。
对基础理论如何应用于实际机械控制系统的设计中这一问题，尽量采用通俗易懂的说明。
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内容概要

本套丛书系引进欧姆出版社原版翻译版权出版的中文版系列。
基本涵盖了应用电子技术进行机械控制这一新兴学科的全部知识。
内容简洁、精练、重点突出、注重基本概念和基本原理的阐述。
    本书共分为7章，介绍了机械控制的基本概念、构成要素，并采用通俗易懂的方式、通过对机械控制
系统实例的讲解，使读者全面理解基本的控制理论在机械系统中的作用。
    本书实用性强，可作为高校机械类专业的本、专科学生及研究生的教学参考书或教材也适用于函授
或自学，对于从事机电一体化方面的科技人员有较高的参考价值。
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章节摘录

插图：由于引用了控制装置的动力源，使适应控制对象特性的更新的控制方法变成可能。
可以用微分方程组描述控制对象和控制装置的特性，为解开此微分方程组，需了解控制系统的全部特
性。
为了得到更好的控制性能，采用什么样的控制方法好呢？
对此进行了理论研究。
研究在标准输入信号作用下系统的响应特性，这在船舶操纵和飞机操纵等方面得到了广泛的应用。
在分析和设计控制系统时，很时兴采用此方法。
另外，由于电子、通信工程学的发展，遥控（远距离操纵）机械装置也变成现实。
机械已不是纯机械结构了，为达到工作目的，多是与电气、电子装置结合在一起。
在控制工程学中，也采用了通信工程学的手法（频率响应法、奈奎斯特稳定性判据等），逐步形成了
自己的方式。
这样，到了1950年左右，控制工程学和实际的机械控制已经密切相关，并相互促进着。
但从这时候起，控制工程学盛行的研究理论和实际的机械控制方法产生了距离。
数学家们对控制理论有兴趣，开始研究以最优控制、自适应控制、学习控制等为目标的现代控制理论
。
因此，其理论必将高度数学化，一般的技术人员要把其理论应用到工程中就变得非常困难。
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编辑推荐

《机械控制入门》：图解机电一体化入门系列
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