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内容概要

　　《运动控制系统原理、结构与设计》介绍了运动控制系统核心控制芯片、传感与反馈系统、执行
与驱动系统、通讯系统、嵌入式与PC应用、控制理论与方法及工程实际等内容，既是著者从事教学、
科研和工程设计的经验总结，也希望能够为国内相关领域和方向的本科生、硕士研究生、博士研究生
和工程设计人员从事工程设计时提供较新的设计资料、思路以供参考。
电子技术、微电子技术、通讯技术、传感器技术及现代控制技术的发展和科技进步，促进了运动控制
技术和运动控制系统的普及与应用。
运动控制系统是由硬件电路和控制软件组成的复杂系统，几乎涵扩了电子、计算机、微电子、传感器
、机电一体化和自动控制等全部工科领域。
为提高国内学者对硬件电路设计的重视程度，并进一步领会软硬件协同设计的思路与方法，著者在总
结自己学习心得体会与工程项目设计经验基础上编写了《运动控制系统原理、结构与设计》。
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章节摘录

　　第一章　绪论　　生活质量和水平是现代文明社会和和谐社会的标志之一。
作为生产物质资料的生活资料的机器和设备，其自动化程度和加工水平随计算机技术、电子技术、微
电子技术、传感技术、通讯技术和控制技术等的发展而日益提高，作为其核心的运动控制系统发挥了
重要作用。
　　本章将在简要介绍运动控制系统定义、分类及其特点的基础上，讲述其功能设计方法和运动控制
系统设计涉及的关键技术。
　　1.1　引言　　反馈系统（feedback system）、伺服系统（servo system）和运动控制系统（motion
control system）是机电工程和自动化工程教科书和文献资料中经常使用的词汇，是自动化领域重要研
究内容之一。
自Motion control和Motion contro1 system定义出现之后，运动控制系统更成为最近几年的新兴研究领域
。
　　反馈原理是自动控制的基本原理之一。
所谓反馈原理，就是根据系统实际输出与期望输出之间的偏差，通过适当的控制原理或／和控制方法
消除偏差以获得预期系统性能的方法。
反馈系统是基于反馈原理建立，并根据系统输出变化信息进行实时调节的自动控制系统。
从硬件电路上看，反馈系统由前向通道和后向通道（反馈通道）组成。
其中，前向通道完成控制器至执行器之间的控制信号传递，后向通道完成输出至控制器的信号反馈功
能。
二者通过控制器相连，组成一完整的闭合回路。
因此，反馈控制系统有时也称为闭环控制系统，结构如图1.1所示。
　　闭环是自动控制系统的基本结构，反馈控制是自动控制系统的主要形式。
在现代控制理论中，图1.1所示的反馈系统是使用系统输出进行反馈的。
更为广义的反馈系统还包括状态反馈和输出至状态变量x反馈等两种形式，尤其是基于状态反馈的极
点配置法更是最常用的现代控制方法之一。
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