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前言

　　光机电一体化技术是精密机械技术、光学技术、电子技术、自动控制技术和计算机技术的有机体
和融合物。
人们常说，20世纪是微电子的世纪，21世纪将是光电子的世纪。
由此可见，光机电一体化技术对我国乃至对全球的重要性，光机电一体化技术的研发水平标志着一个
国家或一个地区的综合科技实力。
　　作者及其学术团队从事光机电一体化技术研究已有多年，尤其在光机电一体化机构技术方面有所
探索和建树。
本书是介绍光机电一体化系统常用机构的设计理论、基本构成、机构特点、关键技术、典型案例和应
用特性等学术内容的专著，是作者在吸收、借鉴、融合国内外相关设计理念、技术成果、应用实例的
基础上，通过系统整理、有机组合、巧妙布置、有序连接而成。
全书在思路、观点、体系、方法、内容、案例等方面均作了深入研究和精心安排，展示了光机电一体
化系统常用机构的新技术和新成果，代表着作者对光机电一体化系统常用机构的认识与把握。
本书的宗旨是将光机电一体化系统常用机构的基础理论、关键技术与光机电一体化系统常用机构的典
型案例和应用特性紧密结合在一起，使读者对光机电一体化系统常用机构的机构特性和应用特点能有
系统、清晰、全面、深刻的认识。
本书在介绍和论述过程中，着力突出光机电一体化系统常用机构的新理念、新技术、新方法和新成果
，以期对从事相关项目和技术研究的人们能够有所助益和启发。
　　本书由“光机电一体化加工设备常用机构”、“光机电一体化测量装置常用机构”、“光机电一
体化执行装置常用机构”和“光机电一体化特种装置常用机构”4篇组成，每篇各含3章，全书共计12
章。
罗庆生教授、韩宝玲教授担任主编，徐嘉博士、张辉博士担任副主编，罗霄、赵小川、黄麟、梁园、
曹勇刚、汪强、侯宝江、高彩等博士和硕士参与了部分章节的撰写和相关资料的整理工作。
　　当前，光机电一体化技术的研究热潮风起云涌，光机电一体化技术的研究成果层出不穷。
作者所开展的工作及其成果只是沧海一粟。
希望本书的出版发行能起到抛砖引玉的作用，同时也希望广大专家、读者对本书的谬误之处不吝赐教
。
　　最后，向支持作者开展光机电一体化技术研究的有关领导、专家和同事表示衷心的感谢，向本书
所引用参考文献的作者和支持本书出版发行的机械工业出版社表示诚挚的敬意。
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内容概要

　　《光机电一体化系统常用机构》内容包括光机电一体化系统常用机构的设计理论、基本构成、机
构特点、关键技术、典型案例和应用特性等，其中，既以数控机床、加工中心、三坐标测量仪、工具
显微镜、工业机器人、激光打印机等经典光机电一体化产品的常用机构为例，系统介绍了这些产品所
含机构的组成特性和应用特点，又以激光切割机、光电经纬仪、车轮和履带式机器人、仿生机器人
、CT扫描机、光盘驱动器等新兴光机电一体化装置的实用机构为例，详细分析了这些装置所含机构的
组成特性和应用特点，并展示了光机电一体化系统常用机构的新技术和新成果。
、　　《光机电一体化系统常用机构》分为光机电一体化加工设备常用机构、测量装置常用机构、执
行装置常用机构及特种装置常用机构4篇，全书共计12章。
　　《光机电一体化系统常用机构》可作为我国普通高等院校相关专业的研究生、本科生以及专科生
进行光机电一体化系统常用机构类课程的教材，也适合供从事光机电一体化系统常用机构技术研究的
科研人员和相关专业的教师参考，还可作为广大工程技术人员在光机电一体化系统常用机构的设计、
制造、维修、使用过程中的辅助读物。
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