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摘要!建立全自动果冻食品高速双面贴标机伺服系统的动力

学模型$得出伺服系统的等效转动惯量和等效综合刚度%借

助于伺服系统动力学方程$求得伺服系统的传递函数和主振

频率%通过根轨迹图和系统振动稳定
G

'

&

(曲线$指出提高

系统传动刚度&削减工作机构惯性和惯性元件的失动量或提

高阻尼$可以削弱谐振烈度%采用校正网络和综合贴标贴膜

速度反馈亦可减弱谐振!

关键词!果冻%全自动高速双面贴标机%伺服系统%综合刚度%

主振频率
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全自动高速双面贴标机广泛应用于食品-玩具-日化-电

子-医药-五金-塑胶等行业$在产品的平面-大弧度面上%实

现了高速自动贴附不干胶标签-不干胶膜-电子监管码-条形

码之功能&诸如
ZV

卡贴标-手机镜片贴膜-电子配件贴标-

塑胶盒贴标等&极大提高了产品贴标-贴膜的贴附效率&使

得贴附位置准确-质量好-稳定性高$解决了人工贴标可能出

现的贴膜效率低%贴附歪斜-起泡和褶皱-贴附位置不规则等

一系列问题$有效降低产品成本%提升产品标识美观度和产

品竞争力&但由于高速工作%其伺服系统的自激结构振动%

极大地影响了贴标和贴膜的质量)
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&本研究拟以全自动果

冻食品高速双面贴标机!图
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#为研究对象%探讨高速双面贴

标机伺服系统的振动规律和主振频率%探究振动的原因%旨
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惯性环节之外%还含有振荡环节&鉴于这对共轭复根相距较

近%阻尼比也很小%这样的振荡环节不但具有较高的谐振频

率
&

2

W

"

(

]

%而且还具有较高的峰值%其危害性不容低估)

'

*

&

如果能降低被控对象负载工作台的惯量
:

%增加系统

的刚性
R

%则
&

2

W

"

(

]

增大%若能使
&

2

W

"

(

]

处在系统的通

频带之外!即高频域#%如图
&

中的实曲线
"

%可认为结构谐振

对系统的稳定没有影响)

$

*

$反之%若
&

2

W

"

(

]

落在中频段%系

统极不稳定%很容易产生自激振荡)

:

*

%如图
&

中的虚曲线
(

&

图
&

!

弹性伺服系统稳定区域图

W-

>

5C7&

!

Z/,F.7,C7,8-,

>

C,+0B7.,1/-917CH0B7781

2

1/7+

N

!

算例分析
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%某型全自动果冻食品高速双面贴标机伺服进给
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%远落在图
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所示的通频带之

外!即高频域#%故认为结构谐振对系统的稳定没有影响&

分析"本实例结构谐振没有影响其稳定性的关键因素之
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