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内容概要

运动控制技术是一门综合性、多学科交叉的技术，是“推动新的产业革命的关键技术”，其发展是“
制造自动化前进的旋律”。
运动控制系统和产品得到了越来越广泛的应用。
本书全面、深入地介绍各种实用运动控制技术，包括：伺服电机及其驱动技术，运动控制中的传感器
和控制器，运动控制系统的设计，单轴运动控制技术，多轴运动协调控制技术，提高运动控制系统控
制精度的技术，倒立摆系统的控制技术，复杂机器人控制技术，以及基于网络的远程运动控制技术等
。
    本书的目的，是为运动控制领域的工程师、产品制造厂商和广大用户，在设计、制造和选择运动控
制系统或部件时给予技术上的指导和帮助，同时为高校自动化、电机和机械等专业的本科生和研究生
提供教材或参考书。
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