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枕式包装机纠偏控制系统设计 
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摘要：目的 针对传统枕式包装机纠偏控制系统在应用过程中容易出现跑偏的现象进行纠偏控制研究。

方法 采用单片机的工作原理设计枕式包装机纠偏控制电路，并给出纠偏控制电路的 3 种脉冲频率。根

据机器视觉的控制规则，结合枕式包装机纠偏控制器工作原理设计枕式包装机纠偏控制器，并根据纠偏

需求，设计 CCD 传感器与调频稳压电路。采用域纠偏控制系统相关的工具箱设计枕式包装机纠偏控制

率参数。基于枕式包装机纠偏控制的数学形式计算枕式包装机纠偏控制增量，结合增量式控制原理设计

枕式包装机纠偏控制程序，完成系统的软件设计。结果 基于机器视觉的枕式包装机纠偏控制系统不仅

可以提高枕式包装机纠偏控制精度，而且系统响应时间能够稳定在 2 s 以内。结论 所设计的纠偏控制系

统能够提高纠偏控制精度，并且缩短了系统响应时间，提升了系统的性能。 
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Design of Deviation Correction Control System for Pillow Packaging Machine 

SHEN Jiu-ju 

(Henan Industry and Trade Vocational College, Zhengzhou 450000, China) 

ABSTRACT: The work aims to study the deviation correction control system of traditional pillow packaging machine to solve 
the deviation in application. Based on the working principle of single chip microcomputer, the deviation correction control cir-
cuit of pillow packaging machine was designed, and three pulse frequencies of the deviation correction control circuit were giv-
en. According to the control rules of machine vision and the working principle of the deviation correction controller of pillow 
packaging machine, the deviation correction controller of pillow packaging machine was designed. According to the deviation 
correction requirements, CCD sensor and frequency modulation and voltage stabilizing circuit were designed. The toolbox re-
lated to the domain deviation correction control system was adopted to design the deviation correction control rate parameters of 
pillow packaging machine. Based on the mathematical form of deviation correction control of pillow packaging machine, the 
deviation correction control increment of pillow packaging machine was calculated. Combined with the incremental control 
principle, the deviation correction control program of pillow packaging machine was designed, and the software design of the 
system was completed. The deviation correction control system of pillow packaging machine based on machine vision could not 
only improve the deviation correction control accuracy of pillow packaging machine, but also stabilize the system response time 
within 2 s. The designed deviation correction control system can improve the deviation correction control accuracy, shorten the 
system response time and improve the performance of the system. 
KEY WORDS: machine vision; pillow packaging machine; deviation correction control; control rate parameter 
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枕式包装机相较于传统的包装机具有多种优势，
如机械自动化程度比较高、机器的整体结构美观、操
作和维修也比较方便等[1]，但也存在无法自动纠偏等
不足。基于机器视觉控制的枕式包装机纠偏控制系
统，可以弥补枕式包装机在实际操作中控制不足等问
题，它主要是利用双变频器控制，促使枕式包装机的
自动控制能力增强，解决机械转动偏离正确轨道的问
题，使包装产品过程具有一定的灵活性[2-3]。 

针对枕式包装机自适应能力差造成的轨道偏差
问题，赵璐等 [4]研究出一种基于神经网络的智能枕
式包装机纠偏算法，根据枕式包装机的工作过程构
建机械拉膜工作跑偏模型，利用传感器对机器跑偏
量进行采集，并采用神经网络系统对采集的枕式包
装机跑偏量进行分析，然后根据结果对跑偏信号进
行修正，实现枕式包装机的智能纠偏。仿真试验结
果表明，基于神经网络的智能枕式包装机纠偏算法，
能够有效地解决枕式包装机自适应能力差造成的轨
道偏差问题。吕俊霞等 [5]提出一种基于机器视觉的
枕式包装机纠偏控制方案，其主要原理是利用机器
视觉获得包装薄膜的实际跑偏位置，计算出枕式包
装机的跑偏值，采用视觉模糊控制构建纠偏控制模
型，利用模型对枕式包装机进行仿真试验。试验结
果表明，基于机器视觉的枕式包装机纠偏控制方案
能将纠偏误差控制在±0.5 mm 内，具有较高的纠偏
控制能力。 

在使用枕式包装机对商标图案进行高速包装过程
中，包装材料受多种因素影响，可能会造成牵引辊等设备
偏离正常运转轨道，以及受生产线过长等因素影响，最终
导致包装材料“跑偏”的现象，这对包装质量造成非常大的
影响，只能停机整顿。因此，为了不影响企业的生产效率，
纠正枕式包装机在运作过程中出现的偏离轨道现象，提出
并设计基于机器视觉的枕式包装机纠偏控制系统。 

1  系统硬件设计 

1.1  枕式包装机纠偏控制电路设计 

枕式包装机纠偏控制电路见图 1。枕式包装机纠

偏控制系统选用 89C51 双变频器作为控制中心，双变

频器在使用过程中最大的优点就是具有 4KFlash 储存

空间，而且还有 4 组 8 位的 I/O，5 个中心控制开关，

以及 2 个 16 位控制器和 128 M 储存字节[6]。因此，

双变频器作为控制中心很容易与控制系统融合，不仅

价格便宜，而且还具有操作智能和灵活等优点。封切

刀作为纠偏系统的信号源，主要由 2 个光电传感器

CPS1 和 CPS2 组成，利用机器视觉采集色标信号，

并对其进行纠偏检测[7]。3 个光电传感器在双变频器

的运作下分别与 P1.0、P1.1 和 P1.2 端口相连，其中

P521 的主要功能是抗磁力干扰。单片电机选用双频

混合进电机，结合驱动器实现电机变频控制，促使双

频混合电机的最大电流量达到 6 A，实现单片电机最

大扭矩为 10 N·m、矩角为 1.8°。 
满足上述条件的单片电机驱动器具有较的强抗

扰能力，不仅运行平稳，而且性能好、噪音小[8]。将

双变频器 P1.3 口与封切信号端 SJ–260 连接在一起，

单片电机的 2 个纠偏端口 DIR 与 P1.4 相连。当系统

正常运行时，双变频器接收单片电机的 3 个传感器信

号，利用 P1.3 端口控制 110BYG 的运转速度，设定

标准参数连接主机控制器，对枕式包装机进行即时轨

道修正，最终实现枕式包装机纠偏控制电路的设计。

在枕式包装机纠偏控制电路中，P1.3 接口处输出的脉

冲信号状态见图 2。 
 
 
 
 

 
 
 

图 1  枕式包装机纠偏控制电路 
Fig.1 Circuit diagram of deviation correction control for pillow packaging machine 
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图 2  枕式包装机纠偏控制电路的 3 种脉冲频率 

Fig.2 Three pulse frequencies of deviation correction 
control circuit of pillow packaging machine 

 
 

根据枕式包装机纠偏控制电路图，给出了脉冲信

号在 P1.3 接口的状态，完成了枕式包装机纠偏控制

电路设计。 

1.2  枕式包装机纠偏控制器设计 

在枕式包装机纠偏控制系统中，一共包含 4 个

纠偏控制器，它们在设计方法上基本一致，因此文

中只介绍其中一个纠偏控制器。采用机器视觉的控

制方法 [9]来设计枕式包装机纠偏控制器，其控制原

理见图 3。 
 

 
 

图 3  枕式包装机纠偏控制器工作原理 
Fig.3 Working principle of deviation correction 

controller of pillow packaging machine 
 
 

假设 E 表示枕式包装机纠偏控制系统的误差，

Ec 表示控制误差变化率，U 表示枕式包装机纠偏控制

量，那么机器视觉的控制规则表示为： 
c(1 )U E E      (1) 

式中：α 为机器视觉的修正函数，式（1）描

述了误差变化情况对枕式包装机纠偏控制的权

重，由于 α 会受到修正因子 α0 和量化因子 Kα 的影

响 [10]，因此当枕式包装机纠偏控制器运行时，采

用 ITAE 指标对枕式包装机纠偏控制器参数进行寻

优，即：  

0
| ( ) | dJ t e t t


    (2) 

式（2）中误差函数经过加权处理之后的面积，

可以反映出枕式包装机纠偏控制系统的响应速度和

稳态误差[11]，那么将式（1）描述成离散形式，见式

（2）。 
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式中： T 为采样周期； kt 为纠偏控制时间。 
机器视觉修正函数在寻优过程中需要满足约束

条件： 
 0 α 0

e ec u i
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1.3  CCD 传感器设计 

纠偏控制系统实现对枕式包装机实际位置的纠

偏需要准确采集待包装物体的位置信息，而在此次纠

偏系统研究中，采用 CCD 传感器采集待包装物体的

实际位置信号，并通过 485 通信模块将位置信号实时

传输到纠偏控制器中。CCD 传感器的主要结构包括

CCD 驱动电路、数据采集和 485 通信模块等。CCD
传感器结构见图 4。 

 
 

 
 

图 4  CCD 传感器结构 
Fig.4 Structure of CCD sensor 

 
 

1.4  调频稳压电路设计 

为了使纠偏系统的运行更加稳定，在系统硬件设
计中加入了调频稳压电路。此次设计的调频稳压电路
以 IR21531 半桥驱动芯片，该芯片的前端结构为可调
周期振荡器，后端为可调死区时间，包括 1 个高压和
1 个高速驱动器，用来对功率进行控制。调频稳压电
路结构见图 5。 



·234· 包 装 工 程 2022 年 7 月 

 

 
 

图 5  调频稳压电路 
Fig.5 Circuit diagram of frequency modulation and voltage stabilization 

 
 

2  系统软件设计 

2.1  控制率参数设计 

采用域纠偏控制系统相关的工具箱设计枕式包

装机纠偏控制率参数，具体步骤如下。 
1）根据枕式包装机纠偏控制系统硬件的控制电

路和纠偏控制器[12]，建立枕式包装机纠偏控制系统的

仿真模型。 
2）确定纠偏控制指令分配系数。 
为了挖掘出枕式包装机的纠偏能力，在纠偏控制

过程中，要保证枕式包装机方向舵和前轮可以同时偏

转到枕式包装机纠偏控制系统总体设计的最大值[13]。

假设枕式包装机方向舵的偏转范围为  rmax rmax,  ，

前轮的偏转范围为  nmax nmax,  ，得到纠偏控制指令

分配系数为： 

n

rmaxr

n nmax

1K
K
K






 
  

(5) 

3）当枕式包装机处于工作状态下，采用仿真工

具箱提供的数值方法配平步骤 1 建立的仿真模型，获

取纠偏控制的工作点。 
4）在纠偏控制工作点处，采用仿真工具箱中的

线性化工具对仿真模型进行小扰动线性化处理，分别

得到由 c 到 z 的传递函数和由 到 dy 的传递函数。 
5）根据枕式包装机纠偏控制系统的性能指标要

求，在机器视觉的基础上，按照由内到外的顺序，确

定参数 ωzK 、 pψK 和 pyK 的值。 
6）将设计完成的参数导入步骤 1 的仿真模型中

进行仿真验证，判断参数是否满足枕式包装机纠偏控

制系统的性能指标要求，如果不满足性能指标要求，
重复操作步骤 5 和步骤 6。 

2.2  枕式包装机纠偏控制程序设计 

枕式包装机纠偏控制的数学形式见式（6）—（7）。 
( ) ( ) ( )e k r k y k   (6) 

  p i d0
( ) ( )d ( )

k
u k K e k K e k t K e k     

(7) 

式中： ( )r k 为枕式包装机纠偏控制系统的参考输

入； ( )y k 为枕式包装机纠偏控制系统在输出时的反馈

信号；  u k 为控制器的计算结果； ( )e k 为纠偏控制

偏差； ( )e k 为 ( )e k 的变化率； pK 为比例系数； iK 为

积分系数； dK 为微分系数。 
为了加快枕式包装机纠偏控制系统在运行过程

中的响应速度，采用机器视觉的控制方式[14]，即： 

d
p

i

d d
p p

( ) 1 ( )

21 ( 1) ( 2)

TTu k K e k
T T

T T
K e k K e k

T T

 
     

 
      
 

 
(8) 

根据式（8）计算结果，保持枕式包装机纠偏控

制系统的采样周期不变，在确定纠偏控制参数的基础

上，根据测试得到的偏差值，获取枕式包装机纠偏控

制增量，将控制增量与前一个时刻的输出值相加[15]，

得到当前时刻的纠偏控制增量，得到的递推公式见式

（9）。 
( ) ( 1) ( )u k u k u k     (9) 

与传统的枕式包装机纠偏控制相比，将增量控制

方式应用到枕式包装机纠偏控制中，可以适当减少计

算过程中的难度，加快枕式包装机纠偏控制系统的响

应速度，增量式控制原理见图 6。 
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图 6  增量式控制原理 
Fig.6 Incremental control principle 

 
增量式控制是由参数自整定和模糊控制 2 部分

组成，在机器视觉的基础上，采用偏差变化率和偏差
可以在线调整参数 pK 、 iK 和 dK 。 

综上，采用域纠偏控制系统相关的工具箱设计枕
式包装机纠偏控制率参数，基于枕式包装机纠偏控制
的数学形式计算枕式包装机纠偏控制增量，结合增量
式控制原理设计枕式包装机纠偏控制程序，最终完成
系统的软件设计。 

3  测试分析 

为了验证基于机器视觉的枕式包装机纠偏控制
系统的性能，设置的参数见表 1。 

 
表 1  实验参数 

Tab.1 Experimental parameters 

包装速度/ 
（包·min−1） 

外包装 
长度/cm 

送膜速度/ 
（mm·s−1） 

外包装 
宽度/cm

35~70 20~34 120~400 16~28 

 
引入文献[4]的枕式包装机纠偏控制系统和文献

[5]的枕式包装机纠偏控制系统与文中系统进行对比，

测试了 3 个枕式包装机纠偏控制系统的控制精度和

响应速度。 
3 个枕式包装机纠偏控制系统的控制精度测试结

果见图 7。从图 7 的测试结果可以看出，3 种枕式包

装机纠偏控制系统的纠偏控制误差测试结果存在很

大差异，文献[4]和文献[5]的系统得到的检测结果与

枕式包装机的实际位置间偏差较大，而基于机器视觉

的枕式包装机纠偏控制系统的纠偏控制误差相对较

小，原因是文中设计的纠偏控制系统能够调整纠偏参

数，从而提高了枕式包装机纠偏控制的有效性。 
3 个枕式包装机纠偏控制系统的响应速度测试结

果见图 8。采用系统响应时间来衡量系统的响应速度，

从图 8 的实验结果可以看出，运行文献[5]的控制系统

时，随着纠偏控制信号频率的变化，系统响应时间变

化虽然很稳定，但是响应时间却很长，系统响应时间 

 
 

图 7  纠偏控制精度测试结果 
Fig.7 Test results of deviation correction 

control accuracy 
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图 8  系统响应速度测试结果 
Fig.8 Test results of system response speed 

 
最长达到了 9.55 s；运行文献[4]的控制系统时，系统

响应时间比文献[5]的枕式包装机纠偏控制系统短，但

是系统响应时间越来越长；当运行基于机器视觉的枕

式包装机纠偏控制系统时，系统响应时间变化很稳

定，只有当纠偏控制信号频率在 1 500 Hz 左右时，系

统响应时间接近 7 s，可能是枕式包装机纠偏控制程

序此刻出现了中断问题。 

4  结语 

文中提出基于机器视觉的枕式包装机纠偏控制

系统设计，采用机器视觉对枕式包装机纠偏控制系统

的硬件和软件进行了设计，实现了枕式包装机的纠偏

控制。从理论和实验两方面对系统的性能进行验证，

实验结果表明，所设计的纠偏系统具有较高的纠偏控

制精度，且系统响应速度较高，因此，说明所设计系

统在控制精度和响应速度方面具有更好的性能，能够

更好地保障枕式包装机的包装效果。 
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