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工艺区别

三工位 四工位

1.注射工位

2.吹模工位

3.脱模工位

1.注射工位3.吹模工位

4.脱模工位

2.调温工位
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机械机构

伺服电机

齿轮（小）

齿轮（大）

滚珠丝杠

机械拐臂

直线导轨

模具
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− 事件描述

− 现象分析

− 解决方案
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事件描述
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− 事件描述

客户现场采用ACOPOS1090控制第三方电机。客户
反馈目前有以下两个问题：

模具

白色皮带

客户为了保证电机品质，保证售后服务，计划把原
来第三方电机更换为B&R电机。让我们先进行测试。

1.客户设备在终端现场运行一段时间，吹模轴开模动作结束后
产生异常抖动，设备运行不稳定。（如右侧视频所示）

2.电机经常产生机械损坏，电机故障率偏高。

也发生了如右侧视频中所示的异常抖
动现象。

令人
意外
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− 事件描述

Step 5现象

Step1：根据之前沟通的工艺要
求，机构的负载很大，需要先尽
量把伺服调软一点。

去掉皮带，tuning后，位置环
Kv = 40，速度环Kv = 1.4。

Step2：在轴初始化参数表中，位置环Kv设
置20，速度环Kv设置0.7，Tn设置0.1。测
试下来，轴还是震荡。根据现象，觉得伺服
系统还是偏硬。

调试过程：

Tuning的数据减半处
理
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− 事件描述

Step 3现象

Step3：减小积分效应，速度环Tn设置为0.2。
测试下来，轴震荡较小，但停下来的时候轴
慢速来回摆动，如右侧视频所示。

Step4：增大位置环Kv、速度环
Kv，轴震荡加剧。调了Tn也没用。

调试过程：

把伺服调硬一点
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− 事件描述

Step 5现象

Step5：根据以前调试的经验：位置环Kv设置200，速度环Kv设置为额定电流的
一半偏小一点，这里速度环Kv设置为8。根据现场现象，增大速度环Tn，减小速
度环Kv ，终于轴定位稳定，如右侧视频所示。但轴停止时，电机嚣叫。

这时候觉得可能伺服性能稍微硬了点，需要再增大速度环Tn或减小速度环Kv。
改变参数后，重现Step3、 Step4的现象。

调小了，伺服震动；调大了，伺服嚣叫。

调试过程：
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− 事件描述

Step1：去掉皮带，参考之前的调试
数据，位置环Kv设置200，速度环
Kv设置为8，速度环Tn设置为0.2。

Step2：通过Test进行单轴控制操作
进行调试。当速度环Kv设置为8，电
机上电有嚣叫现象。设置速度环
T_filter = 0.0008，反复测试嚣叫消
失。

Step3：装好皮带，带上负载测试，
电机定位停止后还是有嚣叫。调整速
度环T_filter = 0.0012，反复测试嚣
叫消失。（ T_filter < 0.002 )）

刘柏严远程协助调试：
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− 现象分析

咨询资深工程师和专家，总结：编码器精度高，伺服驱动器计算得到的反馈速度波动大，影响速
度环控制。

第三方电机

海德汉EQN1325

每圈分辨率为8192
（13位）

8LSC66.EB030D100-
3海德汉每圈分辨率为

524288（19位）
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解决方案
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− 解决方案

控制过程，影响运行的参数分两部分：

三环参数 速度反馈
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− 解决方案

Calculation of the actual speed (SCTRL_SPEED_ACT)

The actual speed is determined from the motor position by establishing the differences of two
consecutive sampled values.
For low-resolution sensors (e.g. resolvers), the speed signal is very noisy due to establishing the
differences on account of the quantization and rapid sampling.
This noise can be reduced using a low-pass filter (SCTRL_TI_FIL). Both components, the
establishment of differences and the low-pass filter, together produce a DT1 element for
determining the speed.

Calculation of the actual speed (SCTRL_SPEED_ACT)   
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− 解决方案

设置低通滤波参数
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解决方案
拓展新功能

• Dead-zone

− 新功能(V5.18.0)

− 可通过设定驱动器ID---SCTRL_SPEED_ACT_DZONE (1709)实现。

− 注意:取值范围较小，需谨慎选择。

October 13, 2023 Slide 18
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解决方案
拓展新功能

• Dead-zone 控制思路

− 低分辨率的编码器

− 高分辨率的编码器？

• Dead-zone 用于设置速度波动的阈值。

October 13, 2023 Slide 19
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解决方案
拓展新功能

• 控制回路。

• Highlights

− Dead-zone 适用于单编码器系统和双编码器系统。

− 实际位置没有修改，因此没有精度损失。

October 13, 2023 Slide 20
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回顾

• 简单介绍了注吹机工艺。

• 伺服调参的过程中，有时候需要注意T_Filter的设置。

• 新功能—DeadZone。

October 13, 2023 Slide 21
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