
■ 內容簡介 
本書以實用的基本理論為基礎，來介紹機電整合系統及多軸運動控制的原理，並以十個完

整的實例來闡述其設計和應用 o 本書共分為三部份:基本原理、應用實例、人機介面及監控

系統。除了基本原理部份是有助於運動規跡設計、伺服控制器分析設計、運算放大器原理

應用及常用機電介面的實用入門知識外，其它二部份皆詳細介紹十個機電整合系統的應用

實例。不但適合當電機，機械大學部高年級和研究所機電整合課程之研讀教材及參考資

料，亦適合於一般研發工程師研讀及參考。  
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