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《机电一体化》

前言

世界各地科技教育和研究都在向多学科方向发展。由于现在的工程学性质是扩张而不是分散的，在这
种意义上，目前的情况与前段时间是不同的，全球技术教育课程与传统方式相比已成为逆向结构。其
主要原因是目前的技术设计是高度复杂和跨学科的、涉及多方面工程知识基础的协同整合的。本书涵
盖了交叉学科协同作用的各个方面。机电一体化涵盖的范围广泛。它完美地结合了机械、电子、电气
、软件工程、信息系统、通信、控制和人工智能。在全世界范围内，机电一体化是面向工科专业的大
学本科(学士)和研究生(硕士)程度的学生开设的课程。在许多大学，几乎所有的工程学科都会把机电
一体化列为一门主要课程(作者曾访问过许多国家的大学，仔细研究过他们的教学大纲)。在未来，机
电一体化极有可能在所有工程学科的课程中拥有一席之地，正如近年来电子学基础在工程专业课程中
占据的地位。如果所有的工科学生都有机会学习这门重要的学科，那对其专业学习将会很有帮助。本
书可以作为工科学士和硕士的教学用书，尤其适用于电气、电子、机械及制造工程学科。广大研究人
员也能够从本书中找到很多有用的提示和启发。长期以来，为了迎合教学研究的迫切需求，将多种不
同的理论、原理、技术、方法和标准进行综合而形成了一些新学科。举例来说，在纵览了接近于机械
电子系统定义的结构概念后，就能更好地理解先进设备的背景知识，理解其主要的辅助系统的功能和
操作。学士和硕士应该掌握实用的专业技能的原理和技术。知识可以被动地获得，这是事实。但是，
学生要通过对重要课程的积极学习掌握理论知识和技能，这也是本书想要达到的目标。作者通过对书
中要点知识的阐述，讲解了本课程的基本内容。本书内容范围广泛、全面，深入浅出，将能帮助读者
循序渐进地掌握知识要点并逐步理解执行机构的概念。鉴于机电一体化学习的重要性，它的概念、定
义、原理都在第1章中加以阐明。由于机电一体化的技术涵盖的知识面广，书中逻辑鲜明、深入浅出
的阐述，能让读者尽快掌握基本知识。同时书中对于机电一体化领域的问题也有简要的讨论。
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内容概要

《机电一体化:原理·概念·应用》开篇介绍了机电一体化的基本概念，然后重点论述了用于机电系统
设计的元件，各类常用的变化器及传感器的操作原理，并且对开环、闭环、智能化和反馈控制系统及
诊断方法进行了讲解。着计算机技术的迅猛发展和广泛应用，机电一体化技术获得前所未有的发展，
成为一门综合计算机与信息技术、自动控制技术、传感检测技术、伺服传动技术和机械技术等交叉的
系统技术，应用范围愈来愈广泛。
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章节摘录

插图：第2章 信号理论和工程工具2.3 信号的术语2.3.1 随机信号与确定性信号信号的一种分类方法是考
查它是确定性的，还是随机性的。时域上表现出一定程度不确定性的信号叫做随机信号，其随机性由
统计规律决定。也就是说，可以根据随机信号过去的观测值来推测未来值。从本质上讲，随机信号是
无法表达的。然而，通过长期的观察，也可以得到具有某些随机值的数学表达式。例如，在观测之前
，一个正弦函数的相位是未知的，但只要观察足够长的时间，就可以获得相位值，并且可以预测未来
的值．随机信号的另一个例子是传感器的输出信号，它由被转换的信号与加性或是乘性的噪声以及干
扰所形成的等价信号组成。因为实际上噪声和干扰是随机的，所以输出信号也是随机信号。然而，经
过长时间的观测后，就可以知道输出信号的不确定度，因此，其实传感器输出的未来值是可以预测的
。
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编辑推荐

《机电一体化:原理·概念·应用》可供各大专院校作为教材使用，也可供从事相关工作的人员作为参
考用书使用。
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精彩短评

1、这本书的内容介绍的很全面，也很容易理解。不错！！！！
2、挺好的，介绍的详细。
3、可以作为机械电子的引导书，里面内容很全面但是都不详细深入，但是把电子，自动化，机械设
计相关的部分都结合起来了。可以根据自己需要买相应模块内容的书深入学习
4、专业知识深入浅出 很好的一本书
5、提纲挈领、高屋建瓴。
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