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前言

运动控制作为自动化技术的一个重要分支，在20世纪末进入了快速发展阶段。
在现代工业自动化技术中，运动控制技术代表着最广泛的用途，并承担着最复杂的任务。
虽然运动控制作为一个独立产业的发展历史并不悠久，但随着制造业对产品加工速度和精度要求的不
断提高，运动控制产品的市场需求增长很快，运动控制技术也随之得到了极为迅速的发展，产品种类
和应用范围在不断扩大，尤其是电子信息等高科技技术的发展，为运动控制提供了更大的发展空间和
更加广阔的市场。
本书结构和内容本书以运动控制技术有关理论为基础，基于运动控制卡设计硬件结构，分析运动控制
核心算法，开发运动控制软件，对多种工业设备实现高速高精度运动控制。
全书共分三篇。
第1篇为技术基础篇，包括第1～2章，介绍运动控制技术的相关基础知识。
第1章介绍运动控制技术的历史、特点、应用范围和发展趋势。
第2章概括介绍与运动控制技术相关的机械、电气、控制和计算机等方面的基础知识。
如果对本部分内容比较熟悉，可直接略过；如果在后面的学习中需要查阅相关知识，可直接找到相应
章节内容进行查阅。
第2篇为技术开发篇，包括第3～5章，介绍运动控制系统的开发技术。
第3章介绍运动控制系统的硬件结构，以“工控PC机+运动控制卡”为硬件基础，介绍运动控制卡、电
气伺服系统、位置检测系统等硬件器件。
第4章介绍运动控制系统的软件开发，包括DOS、Windows、Linux三种常用软件开发平台、运动控制
系统的软件结构等。
第5章介绍运动控制算法，包括运动控制原理、位置控制、速度控制及加速度控制算法，分析线性插
补、二维圆弧插补、直线加减速、S曲线加减速、指数加减速和速度前瞻控制方法。
第3篇为实践应用篇，包括第6～9章，介绍具体开发实例，做到理论与实践紧密结合。
第6～9章介绍了四个典型的运动控制实例，包括PMAC卡控制的并联机床、TRl0卡控制的切割机
、GALIL卡控制的工业机器人和固高卡控制的雕刻机，对运动控制技术进行深入阐述，以引导读者开
发自己的运动控制系统。
本书特色本书充分体现“理论够用，实用为主”的特点，为从事运动控制领域研究和开发的工程技术
人员提供一个参考，具有很强的工程实践指导性。
科研人员通过本书的学习，可以提高开发能力，能够快速高效地开发出实用可靠的运动控制系统；在
校师生可以学习本书丰富的实例文件和源代码，只要稍加修改移植，便可应用于自己的教学和课题研
究中，达到事半功倍的效果。

Page 2



第一图书网, tushu007.com
<<运动控制技术及工程实践>>

内容概要

运动控制技术，由于可对运动轨迹进行高速度和高精度控制，在工业控制领域得到了广泛应用。
    本书内容主要包括运动控制技术的发展及特点，运动控制技术在机械、电气、控制、计算机等方面
的基础知识，运动控制系统软硬件开发技术及运动控制算法，运动控制系统的典型应用实例，包括并
联机床、切割机、工业机器人和雕刻机的运动控制设计方法。
作者采用深人浅出的语言，力图通过实用、详细、典型的运动控制实例来使读者真正掌握运动控制技
术。
    本书是一本实用性较强的书，可供从事运动控制技术及相关领域研究的工程技术人员自学或作为培
训教材使用，也可作为大专院校自动化、机电一体化、机械制造及其他相关专业高年级本科生或研究
生的教材或参考书。
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章节摘录

插图：1.电磁继电器电磁式继电器具有结构简单、价格低廉，体积小、动作迅速可靠的特点，广泛应
用于低压控制电路中，其结构和工作原理与接触器基本相同。
电磁式继电器一般由铁心、线圈、衔铁、触点簧片等组成。
只要在线圈两端加上一定的电压，线圈中就会流过一定的电流，从而产生电磁效应，衔铁就会在电磁
力吸引的作用下克服返回弹簧的拉方吸向铁心，从而带动衔铁动作，使常开触点吸合，使常闭触点断
开；反之，当线圈断电后，电磁的吸力也随之消失，衔铁就会在弹簧的反作用力返回原来的位置，从
而使常开触点断开，常闭触点闭合，从而达到了在电路中导通、切断的目的。
与接触器不同的是继电器的触点没有主、辅之分，并且触点容量小，没有灭弧装置。
尽管继电器种类繁多，但它们都有一个共同的特性，即继电特性，其特性曲线如图2-18所示。
当继电器输入量z由零增加至x1前，继电器输出量为零。
当输入量增加到x2时，继电器吸合，通过其触点的输出量突变为y1，若z再增加，y值不变。
当z减小时到x1时，继电器释放，输出由y1突降为零，z再减小，y值仍为零。
在图2-18中，x2称为继电器的吸合值，欲使继电器动作，输入量必须大于此值；x1称为继电器的释放
值，欲使继电器释放，输入量必须小于此值；称为继电器的返回系数，它是继电器的重要参数之一。
不同场合要求不同的K值，K值可根据不同的使用场合进行调整。
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编辑推荐

《运动控制技术及工程实践》以运动控制技术有关理论为基础，基于运动控制卡设计硬件结构，分析
运动控制核心算法，开发运动控制软件，对多种工业设备实现高速高精度运动控制。
《运动控制技术及工程实践》充分体现“理论够用，实用为主”的特点，为从事运动控制领域研究和
开发的工程技术人员提供一个参考，科研人员通过《运动控制技术及工程实践》的学习，可以提高开
发能力，能够快速高效地开发出实用可靠的运动控制系统；在校师生可以学习《运动控制技术及工程
实践》丰富的实例文件和源代码，只要稍加修改移植，便可应用于自己的教学和课题研究中，达到事
半功倍的效果。
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