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ｃｏｍｐｌｅｘｃｕｔａｔｔｈｅｂｏｔｔｏｍｏｆｒｉｄｇｅｒｏｗｂｙｓｈｏｖｅｌｂｌａｄｅ
ｃｏｕｌｄｍｏｖｅｂａｃｋｗａｒｄｓｍｏｏｔｈｌｙａｌｏｎｇｔｈｅｓｈｏｖｅｌｐｌａｎｅ
ｔｏｔｈｅｄｏｗｎｓｉｄｅｏｆｆｒｏｎｔｐｉｃｋｉｎｇｒｏｌｌｅｒ．Ｉｆａｐａｉｒｏｆ
ｓｈｏｖｅｌｓｗｅｒｅｄｅｓｉｇｎｅｄｓｙｍｍｅｔｒｉｃａｌｌｙ（ｄｉｇｇｉｎｇｗｉｄｔｈｏｆ
ｔｗｏｒｏｗｓ），ｈａｖｉｎｇｔｈｅｉｍｐｏｓｅｄｏｐｐｏｓｉｎｇｌａｔｅｒａｌｆｏｒｃｅｓ
ｃａｎｃｅｌｌｅｄｏｕｔ，ｔｈｅｍａｃｈｉｎｅｗｏｕｌｄｂｅｓｕｂｊｅｃｔｔｏｔｒａｃｔｉｏｎ
ｒｅｓｉｓｔａｎｃｅ ｏｎｌｙ ａｎｄ ｅｘｈｉｂｉｔａｎ ｅｘｃｅｌｌｅｎｔｂａｌａｎｃｅ
ｑｕａｌｉｔｙ．
１．２．２　ＤｅｓｉｇｎｏｆＴｈｒｅｅｒｏｌｌｅｒＰｉｃｋｉｎｇｕｐａｎｄＳｔｕｂｂｌｅ

ｓｏｉｌＳｅｐａｒａｔｉｏｎＭｅｃｈａｎｉｓｍ
Ｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅｄｕｇｏｕｔｏｆｓｏｉｌｗａｓｆｉｒｓｔｐｉｃｋｅｄｕｐ

Ｆｉｇ．３　３Ｄｍｏｄｅｌａｎｄｐｌａｔｆｏｒｍｏｆｔｈｅｓｈｏｖｅｌ
（ａ）３Ｄｍｏｄｅｌｏｆｔｈｅｓｈｏｖｅｌ　（ｂ）Ｐｌａｔｆｏｒｍｏｆｔｈｅｓｈｏｖｅｌ

１．Ｓｈｏｖｅｌｂｌａｄｅ　２．Ｃｏｎｎｅｃｔｉｎｇｂｏｌｔ　３．Ｓｕｐｐｏｒｔｂｏａｒｄ　４．Ｓｈｏｖｅｌ
ｈａｎｄｌｅ
　

ａｎｄｆｌｕｎｇｕｐｂｙｆｒｏｎｔｐｉｃｋｉｎｇｒｏｌｌｅｒａｎｄｒｅａｒｐｉｃｋｉｎｇ
ｒｏｌｌｅｒｗｈｉｃｈｗｅｒｅｉｎｓｔａｌｌｅｄｕｎｄｅｒｔｈｅｆｒａｍｅａｎｄｗｅｒｅ
ｄｅｓｉｇｎｅｄｔｏｒｏｔａｔｅｉｎｏｐｐｏｓｉｔｅｄｉｒｅｃｔｉｏｎｓ，ｔｈｅｎｔｈｅｒｏｏｔ
ｓｔｕｂｂｌｅｗａｓｔｈｒｏｗｎｂａｃｋｗａｒｄｂｙｔｈｅｕｐｐｅｒｈａｍｍｅｒｉｎｇ
ｒｏｌｌｅｒ．Ｆｉｎａｌｌｙｔｈｅｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅｆｌｙｉｎｇｂａｃｋｗａｒｄｈｉｔｔｈｅ
ｒｅｔａｉｎｉｎｇｃｏｖｅｒａｎｄｆｅｌｌｄｏｗｎｏｎｔｈｅｐａｖｉｎｇｐｌａｔｅ．
Ｔｈｒｅｅｒｏｌｌｅｒｍｅｃｈａｎｉｓｍ ｗａｓｓｈｏｗｎｉｎＦｉｇ．４．ｖｍ ｗａｓ
ｆｏｒｗａｒｄｖｅｌｏｃｉｔｙ，ｍ／ｓ；ωｗａｓａｎｇｕｌａｒｖｅｌｏｃｉｔｙ，ｒａｄ／ｓ．

Ｆｉｇ．４　Ｔｈｒｅｅｒｏｌｌｅｒｐｉｃｋｉｎｇａｎｄｓｏｉｌｓｅｐａｒａｔｉｏｎｍｅｃｈａｎｉｓｍ
１．Ｆｒｏｎｔｐｉｃｋｉｎｇｒｏｌｌｅｒ　２．Ｒｅａｒｐｉｃｋｉｎｇｒｏｌｌｅｒ　３．Ｕｐｐｅｒｈａｍｍｅｒｉｎｇ
ｒｏｌｌｅｒ　４．Ｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅ
　

（１）ＭｏｔｉｏｎＡｎａｌｙｓｉｓｏｆＦｒｏｎｔＰｉｃｋｉｎｇＲｏｌｌｅｒ
Ｔｈｅｍｏｔｉｏｎａｎｙｐｏｉｎｔｏｎｔｈｅｒｏｌｌｅｒｓｔｒａｖｅｌｓｗａｓａ

ｃｏｍｐｏｓｅｄｂｙｔｈｅｍａｃｈｉｎｅｓｆｏｒｗａｒｄｍｏｔｉｏｎａｎｄｔｈｅ
ｒｏｌｌｅｒｓｒｏｔａｔｉｏｎａｌｍｏｔｉｏｎ［３］．Ｗｅｄｅｆｉｎｅｄｔｈａｔｔｈｅｆｒｏｎｔ
ｐｉｃｋｉｎｇｒｏｌｌｅｒａｘｉｓｗａｓｔｈｅｏｒｉｇｉｎｏｆｔｈｅｃｏｏｒｄｉｎａｔｅ，ｔｈｅ
ｆｏｒｗａｒｄｍｏｖｉｎｇｄｉｒｅｃｔｉｏｎｏｆｔｈｅｍａｃｈｉｎｅｔｏｂｅ ＋ｘ
ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ，ａｎｄｔｈｅｙａｘｉｓｗａｓｖｅｒｔｉｃａｌｕｐｗａｒｄｓ（Ｆｉｇ．５）．
Ｔｈｅｐａｒａｍｅｔｒｉｃｅｑｕａｔｉｏｎｓ［３～５］ｗｈｉｃｈｄｅｓｃｒｉｂｅｄｔｈｅｐａｔｈ
ｏｆｔｈｉｓｐｏｉｎｔｗｅｒｅ

ｘ＝Ｒｃｏｓωｔ＋ｖｍｔ
ｙ＝Ｒｓｉｎω{ ｔ

（１）

ｗｈｅｒｅ，ｔ—ｔｉｍｅ，ｓ
Ｒ—ｒａｄｉｕｓｏｆｒｏｌｌｅｒ，ｍｍ

Ｆｏｒ ｆｒｏｎｔｐｉｃｋｉｎｇ ｒｏｌｌｅｒ ｒｏｔａｔｉｎｇ ｉｎ ｆｏｒｗａｒｄ
ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ，ωｉｓｎｅｇａｔｉｖｅ；ｆｏｒｒｅａｒｐｉｃｋｉｎｇｒｏｌｌｅｒｒｏｔａｔｉｎｇ
ｉｎｒｅｖｅｒｓｅｄｉｒｅｃｔｉｏｎ，ωｉｓｐｏｓｉｔｉｖｅ．

Ｖｅｌｏｃｉｔｙｏｆｘｃｏｍｐｏｎｅｎｔｃａｎｂｅｃａｌｃｕｌａｔｅｄｂｙｔｈｅ

２２ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１１年



Ｆｉｇ．５　Ｌｏｃｕｓｏｆａｐｅｒｉｐｈｅｒａｌｐｏｉｎｔｏｎｆｒｏｎｔｒｏｌｌｅｒ
　

ｄｅｒｉｖａｔｉｖｅｏｆＥｑ．（１）ｗｉｔｈｒｅｓｐｅｃｔｔｏｔｉｍｅ

ｖｘ＝
ｄｘ
ｄｔ
＝ｖｍ－Ｒωｓｉｎωｔ （２）

ｖｘｗａｓａｖａｒｉａｂｌｅａｆｆｅｃｔｉｎｇｐｉｃｋｉｎｇｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ．Ｉｆ
ｖｘ＞０，ｗｈｉｃｈｍｅａｎｓｔｈｅｘｃｏｍｐｏｎｅｎｔｏｆｔｈｅｖｅｌｏｃｉｔｙｏｆ
ｔｈｉｓｐｏｉｎｔｗａｓｉｎｔｈｅｓａｍｅｄｉｒｅｃｔｉｏｎｗｉｔｈｔｈｅｍａｃｈｉｎｅｓ
ｆｏｒｗａｒｄｄｉｒｅｃｔｉｏｎ，ｉｎｓｔｅａｄｏｆｔｈｒｏｗｉｎｇｂａｃｋｗａｒｄｒｏｏｔ
ａｎｄｓｏｉｌｏｒｐｉｃｋｉｎｇｕｐｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅ，ｔｈｅｆｒｏｎｔｐｉｃｋｉｎｇ
ｒｏｌｌｅｒｗｏｕｌｄｐｕｓｈｓｏｉｌａｎｄｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅｆｏｒｗａｒｄ．Ｔｏ
ｅｎｓｕｒｅｅｆｆｅｃｔｉｖｅｐｉｃｋｉｎｇ，ｖｘｍｕｓｔｂｅｎｅｇａｔｉｖｅａｎｄｉｔｓ
ａｂｓｏｌｕｔｅｖａｌｕｅｍｕｓｔｂｅｌａｒｇｅｒｔｈａｎａｔｈｒｅｓｈｏｌｄｖａｌｕｅ，
ｔｈａｔｗａｓ

ｖｘ＝ｖｍ－Ｒωｓｉｎωｔ＜０
｜ｖｘ｜≥ｖ{

ｐ

（３）

ｗｈｅｒｅ， ｖｐ—ａ ｃｏｎｓｔａｎｔ， ｄｅｆｉｎｅｄ ａｓｔｈｅ ｍｉｎｉｍｕｍ
ｖｅｌｏｃｉｔｙｔｈｅ ｆｒｏｎｔｐｉｃｋｉｎｇ ｒｏｌｌｅｒｍｕｓｔ
ｓａｔｉｓｆｙ

Ｄｕｒｉｎｇｔｈｅｓｏｉｌｃｕｔｔｉｎｇｐｒｏｃｅｓｓ，｜ｖｘ｜ｉｎｃｒｅａｓｅｄ
ｗｉｔｈｔｉｍｅ．Ｔｈｉｓｍｅａｎｓｔｈａｔｉｆａｔｔｈｅｍｏｍｅｎｔｏｆｓｏｉｌ
ｅｎｔｒｙｖｘｃｏｍｐｌｉｅｓｗｉｔｈＥｑ．（３），ｉｔｗｉｌｌｃｏｎｔｉｎｕｅｔｏ
ｓａｔｉｓｆｙｉｔｉｎｔｈｅｃｏｍｐｌｅｔｅｐｒｏｃｅｓｓ．Ｔｈｅｒｅｆｏｒｅ，ｐａｒａｍｅｔｅｒｓ
ａｔｔｈｅｍｏｍｅｎｔｏｆｓｏｉｌｅｎｔｒｙ（ｐｏｉｎｔＡｉｎＦｉｇ．５）ｍｕｓｔｂｅ
ａｎａｌｙｚｅｄ．ＳｕｐｐｏｓｅｔｈｅｃｕｔｔｉｎｇｄｅｐｔｈｗａｓＨ，ｆｒｏｍ
Ｆｉｇ．５ａｎｄＥｑ．（１），ｉｔｗａｓｋｎｏｗｎｔｈａｔ

ｙ＝Ｒ－Ｈ＝Ｒｓｉｎωｔ （４）

ｔｈｅｎ， ｓｉｎωｔ＝Ｒ－ＨＲ
（５）

ＥｌｉｍｉｎａｔｉｎｇｖｘａｎｄｓｉｎωｔｂｙｓｕｂｓｔｉｔｕｔｉｎｇＥｑ．（５）
ｉｎｔｏＥｑ．（３），ａｎｄｒｅａｒｒａｎｇｉｎｇｙｉｅｌｄｓ

ω≥
ｖｍ＋ｖｐ
Ｒ－Ｈ

（６）

ｔｈｅｒｅｆｏｒｅ， ｎ≥
３０（ｖｍ＋ｖｐ）
π（Ｒ－Ｈ）

（７）

ｗｈｅｒｅ，ｎ—ｒｏｔａｔｉｏｎａｌｓｐｅｅｄ，ｒ／ｍｉｎ
Ｉｆｖｐｉｓｔｏｏｌａｒｇｅ，ｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅｍａｙｂｅｓｍａｓｈｅｄ

ｅａｓｉｌｙ；ｈｏｗｅｖｅｒ，ｉｆｉｔｉｓｔｏｏｓｍａｌｌ，ｉｔｗｉｌｌｃａｕｓｅｔｈｅｒｏｏｔ
ｓｔｕｂｂｌｅｐｕｓｈｉｎｇ．Ｃｏｎｓｉｄｅｒｉｎｇｔｈａｔｐｅｒｉｐｈｅｒａｌｖｅｌｏｃｉｔｙｏｆ
ｒｏｔａｒｙｔｉｌｌｅｒｓｒｏｔｏｒｕｗａｓ３～８ｍ／ｓａｎｄｓｔｒａｗｓｍａｓｈｉｎｇ
ｖｅｌｏｃｉｔｙｏｆｍｕｌｔｉｆｕｎｃｔｉｏｎｓｍａｓｈｅｄｓｔｒａｗｍａｃｈｉｎｅｖｓｗａｓ

５５ｍ／ｓ，ｖｐｈｅｒｅｗａｓｓｅｔａｓｖｐ＝３５ｍ／ｓ．Ｇｉｖｅｎｔｈａｔ
ｖｍ＝１ｍ／ｓ，Ｒ＝２１０ｍｍａｎｄＨ＝５０ｍｍ，ｒｏｔａｔｉｏｎａｌｓｐｅｅｄ
ｎｃａｎｂｅｃａｌｃｕｌａｔｅｄａｓ

ｎ≥
３０（ｖｍ＋ｖｐ）
π（Ｒ－Ｈ）

＝２６８５

Ｒｏｕｎｄｅｄｔｏｎ＝２７０ｒ／ｍｉｎ，ｎａｍｅｌｙ，ω ｗａｓ
２８３ｒａｄ／ｓ，ｏｎｅｈａｌｆｏｆｔｒａｃｔｏｒＰＴＯｓｈａｆｔｓｓｐｅｅｄ．

（２）ＭｏｔｉｏｎＡｎａｌｙｓｉｓｏｆＲｅａｒＰｉｃｋｉｎｇＲｏｌｌｅｒ
Ｃｏｎｔｒａｒｙｔｏｆｒｏｎｔｐｉｃｋｉｎｇｒｏｌｌｅｒ，ｔｈｅｒｅａｒｐｉｃｋｉｎｇ

ｒｏｌｌｅｒｓ，ｉｎｔｈｅｓｏｉｌｃｕｔｔｉｎｇｐｒｏｃｅｓｓ，ｘｃｏｍｐｏｎｅｎｔ
ｐｅｒｉｐｈｅｒａｌｖｅｌｏｃｉｔｙｖｘｗａｓａｌｗａｙｓｉｎｔｈｅｓａｍｅｄｉｒｅｃｔｉｏｎ
ｗｉｔｈｖｍ．Ｔｏｔｈｅｓｏｉｌｅｎｔｒｙｐｏｉｎｔ，ｖｘｗａｓ

ｖｘ＝ｖｍ－Ｒωｓｉｎωｔ＝ｖｍ＋｜Ｒωｓｉｎωｔ｜＝

ｖｍ＋ω（Ｒ－Ｈ）＝ｖｍ＋
（Ｒ－Ｈ）πｎ
３０

（８）

Ｔｏｒｅａｌｉｚｅｐｉｃｋｉｎｇ，ｖｘ ｍｕｓｔｂｅｇｒｅａｔｅｒｔｈａｎａ
ｔｈｒｅｓｈｏｌｄｖａｌｕｅ，ａｎｄｓａｔｉｓｆｉｅｄｔｈｅｆｏｌｌｏｗｉｎｇｉｎｅｑｕａｌｉｔｙ

ｖｘ≥ｖ′ｐ （９）
Ａｓｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅｈａｓａｌｒｅａｄｙｂｅｅｎｐｏｋｅｄｔｏｇｒｏｕｎｄ

ｓｕｒｆａｃｅｂｙｆｒｏｎｔｒｏｌｌｅｒ，ｓｏｃｕｔｔｉｎｇｄｅｐｔｈａｎｄｒａｄｉｕｓｏｆ
ｒｅａｒｐｉｃｋｉｎｇｒｏｌｌｅｒｓｈｏｕｌｄｂｅｓｍａｌｌｅｒｔｈａｎｔｈａｔｏｆｔｈｅ
ｆｒｏｎｔｐｉｃｋｉｎｇｒｏｌｌｅｒ．Ｈ＝３０ｍｍ，ａｎｄＲ＝１９０ｍｍｗａｓ
ｓｕｉｔａｂｌｅｈｅｒｅ．Ｂａｓｅｄｏｎｅｘｐｅｒｉｅｎｃｅａｎｄｔｈｅｖａｌｕｅｏｆ
ｖｐ，ｖ′ｐｗａｓｓｅｔａｓｖ′ｐ＝５ｍ／ｓ．Ｓｏｎ≥２３９ｒ／ｍｉｎｗａｓ
ｏｂｔａｉｎｅｄｂｙｓｕｂｓｔｉｔｕｔｉｎｇｔｈｅｓｅｖａｌｕｅｓｉｎｔｏＥｑ．（８）ａｎｄ
Ｅｑ．（９）．

Ｔｏ ｓｉｍｐｌｉｆｙ ｍａｎｕｆａｃｔｕｒｅ， ｇｅａｒｓ ａｎｄ ｃｈａｉｎ
ｓｐｒｏｃｋｅｔｓｏｆｔｈｅｓａｍｅｓｐｅｃｉｆｉｃａｔｉｏｎｗｅｒｅｒｅｃｏｍｍｅｎｄｅｄ．
Ｓｏｔｒａｎｓｍｉｓｓｉｏｎｒａｔｉｏ１∶１ｗａｓｓｅｌｅｃｔｅｄ，ｒｅａｒｐｉｃｋｉｎｇ
ｒｏｌｌｅｒｓｓｐｅｅｄｗａｓｆｉｎａｌｌｙｃｏｍｐｒｏｍｉｓｅｄａｔ２７０ｒ／ｍｉｎ，
ｔｈｅｓａｍｅｗｉｔｈｆｒｏｎｔｐｉｃｋｉｎｇｒｏｌｌｅｒ．

（３）ＭｏｔｉｏｎＡｎａｌｙｓｉｓｏｆＵｐｐｅｒＨａｍｍｅｒｉｎｇＲｏｌｌｅｒ
Ａｌｏｎｇｔｈｅｆｏｒｗａｒｄｄｉｒｅｃｔｉｏｎ，ｔｈｅｐｉｃｋｅｄｕｐｒｏｏｔ

ｓｔｕｂｂｌｅａｃｑｕｉｒｅｄｔｈｅｓａｍｅｆｏｒｗａｒｄｖｅｌｏｃｉｔｙｗｉｔｈｔｈｅ
ｍａｃｈｉｎｅ．Ｔｈｅｒｅｆｏｒｅｔｈｅｕｐｐｅｒｈａｍｍｅｒｉｎｇｒｏｌｌｅｒｗａｓ
ｄｏｉｎｇｕｎｉｆｏｒｍｃｉｒｃｕｌａｒｍｏｔｉｏｎｒｅｌａｔｉｖｅｔｏｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅ，
ａｎｄ ｔｈｒｏｗｉｎｇ ｖｅｌｏｃｉｔｙ ｗａｓ ｎａｍｅｌｙ ｔｈｅ ｐｅｒｉｐｈｅｒａｌ
ｖｅｌｏｃｉｔｙｏｆｔｈｅｕｐｐｅｒｒｏｌｌｅｒｔｅｅｔｈ，ｗｈｉｃｈｃｏｕｌｄｂｅ
ｃａｌｃｕｌａｔｅｄｗｉｔｈｔｈｅｅｑｕａｔｉｏｎ

ｖ＝ωＲ＝２πｎＲ６０
（１０）

Ｉｆｔｈｅｒｏｌｌｅｒｓｖｅｌｏｃｉｔｙｉｓｔｏｏｈｉｇｈ，ｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅｍａｙ
ｂｅｓｍａｓｈｅｄｅａｓｉｌｙ，ｈｏｗｅｖｅｒ，ｉｆｉｔｉｓｔｏｏｌｏｗ，ｉｔｗｉｌｌｎｏｔ
ｒｅａｃｈｉｄｅａｌｔｈｒｏｗｉｎｇａｎｄｓｔｒｉｋｉｎｇｅｆｆｅｃｔ．Ｉｆｔｈｅｖｅｌｏｃｉｔｙ
ｉｓｄｅｔｅｒｍｉｎｅｄａｓｔｈｅｓａｍｅｗｉｔｈｖ′ｐ＝５ｍ／ｓａｎｄｎ＝
２７０ｒ／ｍｉｎ，ＲｃａｎｂｅｃａｌｃｕｌａｔｅｄａｓＲ＝１７７ｍｍｆｒｏｍ
ｔｈｅａｂｏｖｅｅｑｕａｔｉｏｎ．

２　ＦｉｅｌｄＥｘｐｅｒｉｍｅｎｔｓ

Ｔｏｔｅｓｔｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｏｆｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅｈａｒｖｅｓｔｉｎｇ

３２增刊　　　　　　　　　　　　　　　　　马旭 等：玉米根茬收获机设计与试验



ｍａｃｈｉｎｅ，ｆｉｅｌｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｓｗｅｒｅｃｏｎｄｕｃｔｅｄｉｎＨｕａｉｊｉ
Ｃｏｕｎｔｙ，ＧｕａｎｇｄｏｎｇＰｒｏｖｉｎｃｅｄｕｒｉｎｇＪｕｌｙ２～４，２０１１．
２．１　ＥｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌＣｏｎｄｉｔｉｏｎｓ

Ｉｎｔｈｅｆｉｅｌｄ，ｓｏｉｌｔｙｐｅｗａｓｌｉｇｈｔｓａｎｄｙｌｏａｍ，ａｎｄ
ｃｏｒｎｗａｓａｒｔｉｆｉｃｉａｌｐｌａｎｔｅｄｗｉｔｈａｖｅｒａｇｅｒｏｗａｎｄｐｌａｎｔ
ｓｐａｃｉｎｇｂｅｉｎｇ６０ｃｍ ａｎｄ２０ｃｍ，ｒｅｓｐｅｃｔｉｖｅｌｙ．Ａｆｔｅｒ
ａｒｔｉｆｉｃｉａｌｒｅｍｏｖａｌｏｆｓｔｒａｗ，ｔｈｅｈｅｉｇｈｔｏｆｒｅｔａｉｎｅｄｓｔｕｂｂｌｅ
ｗａｓ２５ｃｍ， ａｎｄ ａｖｅｒａｇｅ ｄｉａｍｅｔｅｒｗａｓ１９５ｃｍ．
Ｃｏｎｄｉｔｉｏｎｓｏｆｓｏｉｌｓｕｒｆａｃｅｂｅｆｏｒｅｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｗａｓｓｈｏｗｎ
ｉｎＦｉｇ．６．ＡｔｒａｃｔｏｒＤｏｎｇｆａｎｇｈｏｎｇ ５０４ｗａｓｕｓｅｄｔｏ
ｈｉｔｃｈｔｈｅｈａｒｖｅｓｔｉｎｇｍａｃｈｉｎｅ．Ｔｈｅｔｒａｃｔｏｒｗａｓｄｒｉｖｅｎ
ｕｎｄｅｒｇｅａｒⅠ ａｔｓｔｅａｄｙｓｐｅｅｄｆｒｏｍ１ｋｍ／ｈｔｏ３ｋｍ／ｈ．
ＴｈｅｆｉｅｌｄｏｐｅｒａｔｉｏｎｗａｓａｓｓｈｏｗｎｉｎＦｉｇ．７．

Ｆｉｇ．６　Ｆｉｅｌｄｂｅｆｏｒｅｄｉｇｇｉｎｇ
　

Ｆｉｇ．７　Ｆｉｅｌｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ
　

２．２　ＰｅｒｆｏｒｍａｎｃｅＴｅｓｔａｎｄＲｅｓｕｌｔｓ
Ｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅｄｉｇｇｉｎｇｒａｔｅ，ｐｉｃｋｉｎｇｕｐｒａｔｅａｎｄ

ｐａｖｉｎｇｕｎｄｅｒｄｉｇｇｉｎｇｄｅｐｔｈｏｆ１２０ｍｍ，１４０ｍｍ，ａｎｄ
１６０ｍｍｗｅｒｅｍｅａｓｕｒｅｄ（ｅａｃｈｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｄｉｓｔａｎｃｅ
ｗａｓ２０ ｍ， ｅａｃｈ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｄｉｓｔａｎｃｅ ｒｅｐｅａｔｅｄ
３ｔｉｍｅｓ），ａｎｄｓｔａｔｉｓｔｉｃｓｗｅｒｅｌｉｓｔｅｄｉｎｔｈｅｆｏｌｌｏｗｉｎｇ
Ｔａｂ．１．Ｒｄ ｍｅａｎｓｔｈｅｄｉｇｇｉｎｇｒａｔｅ，Ｒｐ ｍｅａｎｓｔｈｅ
ｐｉｃｋｉｎｇｕｐｒａｔｅ，ａｎｄｔｈｅＲｐａｍｅａｎｓｔｈｅｐａｖｉｎｇｒａｔｅｉｎ
Ｔａｂ．１．Ｔｈｅｙｃｏｕｌｄｂｅｃａｃｕｌａｔｅｄａｓ

Ｒｄ＝Ｎｄ／Ｎｔ　Ｒｐ＝Ｎｐ／Ｎｄ　Ｒｐａ＝Ｎｐａ／Ｎｐ

ｗｈｅｒｅ，Ｎｄ—ｎｕｍｂｅｒｓｏｆｄｉｇｇｉｎｇｏｕｔｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅ
Ｎｔ—ｔｏｔａｌｎｕｍｂｅｒｓｏｆｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅｉｎｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ

ｄｉｓｔａｎｃｅ
Ｎｐ—ｎｕｍｂｅｒｓｏｆｐｉｃｋｉｎｇｕｐｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅ
Ｎｐａ—ｎｕｍｂｅｒｓｏｆｐａｖｉｎｇｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅ

Ｔａｂ．１　Ｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅｄｉｇｇｉｎｇｒａｔｅａｎｄｐｉｃｋｉｎｇｕｐｒａｔｅ
％

Ｗｏｒｋｉｎｇ
ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ

Ｄｉｇｇｉｎｇｄｅｐｔｈ／ｍｍ

１２０ １４０ １６０

Ｒｄ ９０ ９２ ９３

Ｒｐ ９５ ９８ ９６

Ｒｐａ １００ １００ １００

　 　 Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｒｅｓｕｌｔｓ ｄｅｍｏｎｓｔｒａｔｅｄ ｔｈａｔｔｈｅ
ｍｅｃｈａｎｉｓｍｓｗｅｒｅａｂｌｅｔｏｍｅｅｔｔｈｅｄｅｓｉｇｎａｎｄｏｐｅｒａｔｉｏｎ
ｒｅｑｕｉｒｅｍｅｎｔｓｗｈｉｌｅｋｅｅｐｉｎｇｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅｓｉｎｔｅｇｒｉｔｙａｔ
ｔｈｅｓａｍｅｔｉｍｅ．

３　Ｃｏｎｃｌｕｓｉｏｎｓ

（１） Ａ ｏｆｆｓｅｔｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅｄｉｇｇｉｎｇｓｈｏｖｅｌｗａｓ
ｄｅｖｅｌｏｐｅｄｂａｓｅｄｏｎｄｅｔｅｒｍｉｎａｔｉｏｎｏｆｐａｒａｍｅｔｅｒｓ：γ＝
４５°，α＝２０°，Ｌ＝Ｂ＝３２０ｍｍａｎｄｅ＝１１０ｍｍ．Ｓｌｉｄｅ
ｃｕｔｗａｙａｎｄｏｆｆｓｅｔｈａｎｄｌｅｍａｄｅｒｅｓｉｓｔａｎｃｅｓｍａｌｌｅｒａｎｄ
ｍｉｓｓｄｉｇｇｉｎｇｒａｔｅｌｏｗｅｒ．Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｒｅｓｕｌｔｓｓｈｏｗｅｄ
ｔｈａｔｔｈｅｄｉｇｇｉｎｇｒａｔｅｗａｓｈｉｇｈｅｒｔｈａｎ９０％，ａｎｄｒｏｏｔ
ｓｔｕｂｂｌｅｍｉｓｓｄｉｇｇｉｎｇｏｃｃｕｒｒｅｄｍａｉｎｌｙｂｅｃａｕｓｅｔｈｅｒｏｗｓ
ｗｅｒｅｎｏｔｔｈａｔｓｔｒａｉｇｈｔａｓｔｈｅｃｏｒｎｗａｓａｒｔｉｆｉｃｉａｌｌｙ
ｐｌａｎｔｅｄ．

（２）Ｔｈｒｅｅｒｏｌｌｅｒｍｅｃｈａｎｉｓｍ ｗａｓｄｅｖｅｌｏｐｅｄｔｏ
ｃｏｎｄｕｃｔｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅｐｉｃｋｉｎｇｕｐ（ｐｉｃｋｉｎｇｒａｔｅｈｉｇｈｅｒ
ｔｈａｎ９５％），ｓｏｉｌｓｅｐａｒａｔｉｏｎａｎｄｐａｖｉｎｇｅｆｆｅｃｔｉｖｅｌｙ．
Ｔｈｅｃｏｎｃｅｐｔｏｆｔｈｒｅｅｒｏｌｌｅｒｍｅｃｈａｎｉｓｍｗａｓｐｕｔｆｏｒｗａｒｄ
ｆｏｒｔｈｅｆｉｒｓｔｔｉｍｅ．Ｍｅｃｈａｎｉｓｍｍｏｔｉｏｎａｎｄｐｉｃｋｉｎｇｕｐ
ｐｒｏｃｅｓｓｗｅｒｅａｎａｌｙｚｅｄｔｏｄｅｔｅｒｍｉｎｅｒｏｌｌｅｒｓｗｏｒｋｉｎｇ
ｐａｒａｍｅｔｅｒｓ ｉｎｃｌｕｄｉｎｇ ｒｏｔａｔｉｏｎａｌ ｓｐｅｅｄ， ｄｉｓｔａｎｃｅｓ
ｂｅｔｗｅｅｎｆｒｏｎｔｐｉｃｋｉｎｇｒｏｌｌｅｒａｎｄｒｅａｒｐｉｃｋｉｎｇｒｏｌｌｅｒ，
ａｎｄｒｏｌｌｅｒｄｉａｍｅｔｅｒｓ．

（３）Ｒｅｓｕｌｔｓｏｆｆｉｅｌｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｓｈｏｗｅｄｔｈａｔｔｈｅ
ｄｅｖｅｌｏｐｅｄ ｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅ ｈａｒｖｅｓｔｉｎｇ ｍａｃｈｉｎｅ ｃｏｕｌｄ
ａｃｃｏｍｐｌｉｓｈｒｏｏｔｓｔｕｂｂｌｅｄｉｇｇｉｎｇ，ｐｉｃｋｉｎｇｕｐ，ｓｔｕｂｂｌｅ
ｓｏｉｌｓｅｐａｒａｔｉｏｎａｎｄｐａｖｉｎｇｉｎｏｎｅｒｏｕｎｄｏｆｏｐｅｒａｔｉｏｎ．
Ｔｈｅｓｔｕｂｂｌｅｄｉｇｇｉｎｇ，ｐｉｃｋｉｎｇｕｐａｎｄｐａｖｉｎｇｒａｔｅｏｆ
ｓｔｕｂｂｌｅｈａｒｖｅｓｔｍａｃｈｉｎｅｗｅｒｅｍｏｒｅｔｈａｎ９０％．Ｉｔｓｗｏｒｋ
ｍｅｔｔｈｅｒｅｑｕｉｒｅｍｅｎｔｓｏｆｄｅｓｉｇｎａｎｄａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ．

Ｒｅｆｅｒｅｎｃｅ

１　ＹａｎｇＲａｎｂｉｎｇ，ＬｉＧｕｏｙｉｎｇ，ＳｈａｎｇＳｈｕｑｉ，ｅｔａｌ．Ｒｅｓｅａｒｃｈａｄｖａｎｃｅｓａｎｄｐｒｏｓｐｅｃｔｓｏｆｍｉｎｉｎｇｍｅｃｈａｎｉｃａｌｈａｒｖｅｓｔｉｎｇｐａｒｔｓ［Ｊ］．
ＪｏｕｒｎａｌｏｆＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭｅｃｈａｎｉｚａｔｉｏｎＲｅｓｅａｒｃｈ，２００８，３０（９）：５～９．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

２　ＣｈｉｎｅｓｅＡｃａｄｅｍｙｏｆＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭｅｃｈａｎｉｚａｔｉｏｎＳｃｉｅｎｃｅｓ．Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌｍａｃｈｉｎｅｒｙｄｅｓｉｇｎｈａｎｄｂｏｏｋ［Ｍ］．Ｂｅｉｊｉｎｇ：Ｃｈｉｎａ

４２ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１１年



ＳｃｉｅｎｃｅａｎｄＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙＰｒｅｓｓ，２００７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）
３　ＨｅｎｄｒｉｃｋＪＧ，Ｗ ＲＧｉｌｌ．ＲｏｔａｒｙｔｉｌｌｅｒｄｅｓｉｇｎｐａｒａｍｅｔｅｒｓｐａｒｔⅤ：ｋｉｎｅｍａｔｉｃｓ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＡＳＡＥ，１９７８，２１（４）：
６５８～６６０．

４　ＤｉｎｇＷｅｉｍｉｎ，ＷａｎｇＹａｏｈｕａ，ＰｅｎｇＳｏｎｇｚｈｉ．Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｎｄｐｒｏｐｅｒｔｙａｎａｌｙｓｉｓｏｆｕｐｃｕｔａｎｄｄｏｗｎｃｕｔｒｏｔａｒｙ
ｂｌａｄｅｓ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＮａｎｊｉｎｇＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２００１，２４（１）：１１３～１１７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

５　ＨｅｎｄｒｉｃｋＪＧ，ＧｉｌｌＷ Ｒ．ＲｏｔａｒｙｔｉｌｌｅｒｄｅｓｉｇｎｐａｒａｍｅｔｅｒｓｐａｒｔⅠ：ｄｉｒｅｃｔｉｏｎｏｆｒｏｔａｔｉｏｎ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＡＳＡＥ，１９７１，
１４（４）：６６９～６７４，６８３．

玉米根茬收获机设计与试验

马　旭　陈学深　齐　龙　陈国锐　赖奕璋
（华南农业大学工程学院，广州 ５１０６４２）

　　【摘要】　为了实现根茬的挖掘、捡拾、根土分离与放铺等联合收获作业，研制了一种偏置式挖掘铲刀和三辊机

构。通过分析偏置式挖掘铲刀的挖掘特性，以及三辊机构的运动学特性，确定了工作部件的结构参数及运动参数。

田间试验表明，偏置式挖掘铲刀挖掘根茬效果好，三辊机构具有较好的捡拾、根土分离和放铺能力，根茬收获机的

根茬起挖率、捡拾率和放铺率均大于 ９０％，满足设计和使用要求。

关键词：根茬挖掘　挖掘铲刀　三辊机构　根土分离　根茬收获机
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