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译　 者　 序

自动化技术已经成为当今现代社会发展的发动机， 深深地植根于信息技术和通信

技术或者远程信息技术之中。 控制技术、 传动技术、 传感器技术和通信技术的机械、
电气、 电子和光学元件就是其所需的组件。 此外也包括软件模块和程序系统应用以及

各种编程方法。
本书由 （德国） 阿伦高等专科学校教授迪特马尔·施密德博士领导的工作组编

写， 旨在传授控制技术和调节技术的技术物理基础知识， 首先对自动化技术的硬件和

软件组件进行论述， 然后按照现代生产和通信的系统知识领域进行编排。
其主要章节包括：
•自动化技术基础；
•执行器及其控制；
•传感器；
•计算机控制机器设备；
•质量管理；
•信息技术；
•通信技术。
为便于自我检测、 巩固知识、 加深理解， 书中提供了大量的练习和实例。 同时，

书中配合知识的介绍提供了 1200 多幅图表， 图文并茂， 通俗易懂。
利用互联网在线支持 http： / / www. europa-lehrmittel. de / at6 向读者提供了众多包含

练习、 仿真和动画对象的软件工具。
本书可以用作高等技术院校自动化技术和机电一体化技术领域的教材， 当然也是

相关专业人员必备的参考书。
本书由西门子电气传动有限公司马晓军、 熊其求翻译， 熊其求校对、 统调。
鉴于译者的专业与外语水平有限， 书中差错在所难免， 恳请读者提出宝贵意见。

译　 者
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原 书 序 言

自动化技术已经深深地植根于信息技术和通信技术或者远程信息技术之中， 成为当今

现代社会发展的发动机。 可以实现对过程进行远程控制或观察。 为此所需的组件就是控制

技术、 传动技术、 传感器技术和通信技术的机械、 电气、 电子和光学元件。 此外还有软件

模块和像 LabVIEW 之类程序系统的应用以及例如采用 C + + 、 Java 或 VBA 的编程。
本书首先介绍关于产品数据管理 （PDM） 的现代业务过程， 引导使用者了解一种

整体思维： 从组件到方法再到系统。 自动化技术的组件一方面包括机械、 电气、 电子

和光学硬件， 另一方面则包括软件。
本书旨在传授控制技术和调节技术的技术物理基础知识， 首先对自动化技术的硬

件和软件组件进行论述， 然后按照现代生产和通信的系统知识领域进行编排。
本书的主要章节包括：
•产品数据管理与自动化技术介绍

•自动化技术及控制技术和调节技术基础

•可编程序控制器技术

•气动、 液压和电气执行器

•传感器技术

•计算机控制的机器设备： 计算机数控机床、 坐标测量仪、 快速原型构建设备、 机器人

•装配和拆卸、 虚拟环境系统

•质量管理

•信息技术、 通信技术和远程信息技术

本书可以用作高等技术专科学校自动化技术和机电一体化技术领域的教材， 当然也是

相关专业人员必备的参考书。 对于高等院校的学生来说， 本书是一本入门教材， 所涉及的

内容简单易懂。 书中有 1200 多幅图表， 有助于读者理解各种复杂的相互关系。
本书提供大量的练习和工程实例， 有助于读者自学自动化技术， 解决工作中的实

际问题。 各章节末尾都附有复习题， 可以用来进行自我检测， 巩固知识， 加深理解。
第六版在许多地方进行了修订。 新增添了 ProTool 章节， 内容涉及过程的操作和

观测以及利用 3D 系统实现过程虚拟化的虚拟环境 （VE）。
利用互联网在线支持 http： / / www. europa-lehrmittel. de / at6 向广大师生提供众多包

含练习、 仿真和动画对象的软件工具。 借此不仅可以生动地演示运动过程和控制过

程， 还可以对部分过程或者完整设备进行虚拟显示和观察。 也可以部分实现在真实设

备中 “运行” 各个虚拟过程。 学生能够以这种创造性的方式汲取知识。

作者

2003 / 2004 年冬
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本书所属的在线服务提供了各种可以用来拓宽工作和练习的软件工具。 但是， 对

上述各个专业知识领域的基础性钻研而言， 这种在线服务并不能替代本书。 其前提条

件是必须熟悉互联网以及使用各种专用软件 （如 LabVIEW 或者 C + + ） 的经验。 同

时还必须具备这些软件的使用许可。
所提供的免费在线服务仅供在本版本适用时间内使用。 因此， 读者可能需要在购

买到本书之后立即下载并保存其重要的软件模块。
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第 1 章　 自动化技术基础

1. 1　 引言

自动化技术是一种可以实现高度自动的技术， 也就是说， 无需人的持续控制干预。
自动化技术起源于公元前， 例如当时就已经能够利用点燃圣火自动开启神庙大门 （图1-1）。

图 1-1　 自动关闭和打开神庙大门 （大约在公元前 100 年）

　 　 海伦·冯·亚力山德烈大约在公元前 100 年开发出了一种能够自动打开和关闭神庙

大门的自动化装置 （图 1-1）。
这种自动化装置的工作方式是这样的： 通过神庙圣火使一个封闭容器中的空气变

热。 通过一个压力容器将水压入第二个容器中， 第二个容器由于重力作用下降， 与此

同时将神庙大门打开。 当温度逐渐下降时， 水通过注满水的连通管回流， 大门重新

关闭。

　 　 一直到本世纪初， 自动化装置还都是纯机械装置， 自动唱片机就是实例。 采用机械的

方式将控制信息存储在控制器鼓筒或穿孔带上， CD-ROM （光盘只读存储器） 就是这种控

制器鼓筒或穿孔带的时新形式。 在 CD-ROM 上有大量用显微镜才能看见的精细槽脊

（Lands） 和凹槽 （Pits）， 用来存储开关信息 （图 1-2）。
电气传动技术和电子技术可以利用各种高度自动化工作的机器设备实现生产自动化。

对工序过程进行编程并一步一步地执行各个工序。 尤其是在汽车工业中这一点做得十分完

美 （图 1-3）。



图 1-2　 CD-ROM

图 1-3　 采用机器人的自动化

工件 （例如发动机组或车身） 通过一条传送带传送到各个工作站， 经过识别后， 根

据客户需求和型号类别进行加工或装配。 生产实现了高度自动化， 一辆汽车从 “出生”
到交付的生产周期只有几个小时。 真正诸如钣金件加工以及发动机组和变速箱生产之类的

制造过程都是通过自动化的机器设备和机器人完成。 装配工作也是越来越多地由机器人或

者特种机器设备完成。
为了保证这一切能够顺利 （无故障） 运行， 就需要进行深思熟虑的精心组织， 人们

将其称为 “物流”。 这项工作可以利用一种计算机支持功能， 以生产计划与控制系统

（Produktion plannungs-und- steuerungs-Systeme， PPS） 的形式完成。
与手动操作相比， 通过自动化可以成本更低、 质量更高且速度更快地执行各个工序

过程。
目前， 自动化技术主要通过远程信息处理和虚拟化对所有事件产生影响。 所谓远程信
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息处理可以理解为是由自动化系统和信息技术系统完成远程服务、 远程观测、 远程控制和

远程工作等任务的远程作用。 这种远程信息处理的载体是互联网 （ Internet）， 通过互联网

可以将世界各地的计算机和计算机化机械设备相互连接起来 （图 1-4）。
虚拟化是一种通过仿真预先模拟各种现实 （也就是实际发生的） 事件的方法。 这样

就可以在真正开始生产之前， 对产品从形成到生产直至使用和报废处理的所有各个阶段进

行测试。 其中必不可少的就是要对一个产品生命周期进行数据技术处理， 人们称之为产品

数据管理 （Product Data Management， PDM）。

　 　 产品数据管理伴随着一种产品从产品形成直至产品报废处理的整个产品生命周期

（图 1-5）。

图 1-4　 采用互联网的远程信息处理 图 1-5　 产品数据管理

企业的业务过程就是企业必须完成的任务， 可以通过产品数据管理构建企业的业务过

程， 这样才能保证企业的信息技术伴随着整个产品的生命周期。

　 　 产品数据模型 （图 1-6） 通过下列数据文件对产品进行描述：
•整体和各个零件的几何形状

•零件明细表

•加工过程以及数控 （Numerical Control， NC） 数据和机器人程序

•原材料和检测程序

•装配过程

•面向客户的产品展示

•成本计算

•销售和市场营销过程

•维护与服务

•再利用
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