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前言

　　目前，运动控制系统在机械工业自动化中的运用日益增多。
但国内市场上大部分品质优良的运动控制系统(包括伺服控制技术)都依赖于进口，并且对于控制系统
的应用仅限于使用经验，而使用经验的积累也大都是点滴记录，少有完整的系统论述的书籍，同时又
缺乏理论依据。
本书立足于伺服电机、驱动器、控制器的原理特性，对于伺服系统日常问题及各种常用功能进行解释
，注重理论与经验相结合。
针对系统设计者，本书讲述了如何选购各种组件，如何构建一个优良的系统；针对使用者，对系统运
行中的各种现象给予了合理的解释；针对设备研发者，则向其推荐各种先进功能及其实现方法。
因此，无论是系统设计者、使用者、学生还是研发人员，都能通过本书学习到伺服与运动控制的相关
知识。
　　西门子运动控制器因其性能在控制行业处于优势地位，本书以西门子运动控制系统作为主线，但
并不局限于该公司的产品，每章内容都是从伺服系统的共性出发展开，然后以西门子产品为例进行总
结。
因此，无论是西门子产品的使用者还是其他产品的使用者，都能通过本书得到借鉴。
　　本书作者希望通过深厚的控制理论基础与多年积累的应用经验，用简单易懂的语言向读者展示控
制的魅力和伺服的魅力。
全书共分为7章，第l章首先从概念上介绍什么是运动控制系统，什么是伺服控制，接着介绍伺服系统
的构成以及各个构成部分对系统性能的影响，然后讨论运动控制系统的发展趋势。
第2章至第6章分别对运动控制系统的构成(包括伺服电机、编码器、驱动器、运动控制器)进行详细介
绍，同时也介绍了伺服系统优化方面的内容。
第7章针对西门子运动控制系统在不同行业的应用举例进行说明，以加深读者对伺服应用的理解。
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内容概要

本书围绕运动与伺服控制技术，首先介绍了运动系统的基本概念；然后分章对运动系统的各个组成部
分，包括伺服电机、伺服驱动编码器、伺服驱动器和运动控制器等，进行了详细的介绍，同时还介绍
了伺服系统优化方面的内容；最后举例说明了伺服控制的应用，以加深读者对运动与伺服系统的认识
。
　　本书是自动化控制领域广大技术人员的实用自学手册，也可供高等院校自动化、机电一体化专业
的师生参考，同时也是一本非常实用的职业技术培训教材。
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章节摘录

　　伺服来自英文单词“servo”，指系统跟随外部指令进行人们所期望的运动，运动要素包括位置、
速度和力矩。
伺服系统的发展经历了从液压、气动到电气的过程，而电气伺服系统包括驱动器伺服电机、反馈装置
和控制器。
　　伺服系统是使物体的位置、方位、状态等输出被控量能够跟随输入目标值(或给定值的任意变化而
变化的自动控制系统。
　　伺服的主要任务是按控制命令的要求，对功率进行放大、变换与调控等处理，使驱动装　　置输
出的力矩、速度和位置能被控制得非常灵活、方便。
　　伺服系统通常根据伺服驱动机的种类来分类，有液压式、气动式以及电气式。
液压伺服系统与电气伺服系统相比有以下3个优点。
　　①体积小，重量轻，惯性小，可靠性好，输出功率大。
　　②快速性好。
　　③刚度大(即输出位移受外负载影响小)，定位准确。
　　液压伺服系统的缺点是加工难度大，抗污染能力差，维护不易，成本较高。
　　气动伺服系统按功能一般可分为位置控制系统、速度控制系统、力控制系统、位置与力复合控制
系统。
其中，位置控制系统和力控制系统应用和研究得比较多，速度控制系统应用和研究得比较少。
气动伺服的缺点是定位精度低。
　　电气式伺服系统根据电气信号可分为直流伺服系统和交流伺服系统两大类。
交流伺服系统又分为异步电机伺服系统和同步电机伺服系统两种。
　　本书主要讨论电气式伺服系统中的一种——交流电机伺服系统。
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