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分置式大蒜收获机设计与仿真!
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　　【摘要】　针对大蒜收获的农艺要求，设计了一种分置式大蒜收获机，主要由蒜秧剪切和蒜头挖掘两部分组成，

分别配置于小四轮拖拉机的前后两端，可一次完成蒜秧剪切、蒜头挖掘及蒜土分离。蒜秧和蒜头分别铺放，便于收

集和运输。蒜头用网兜收集后直接晾晒，避免漏收、节省工时和场地。采用偏心连杆机构实现挖掘铲的振动，减小

了牵引阻力，降低了能耗。运用 Ｐｒｏ／Ｅ软件对偏心振动机构和挖掘铲进行运动仿真及分析，使整机结构和运动参

数得到了优化，为样机试制奠定了基础。
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　　引言

我国大蒜种植面积大约 ８０万 ｈｍ２，占全球种植
面积的９０％以上，主要集中在山东、河南、安徽以及
江苏一带，以紫皮蒜和白皮蒜两大品种为主。大蒜

经济效益较高，且近几年种植面积不断扩大。大蒜

如不及时收获就会造成蒜头裂瓣或蒜皮发乌，严重

影响大蒜的质量、降低销售价格、减少蒜农收入，严

重地制约大蒜生产的发展
［１～２］

。然而，现有的大蒜

收获机存在一些问题：只能收获无套种作物地块上

的大蒜，在大蒜间作种植的情况下适应性差；大蒜收

获 时地膜和蒜秧缠绕问题严重，需要人工整理蒜

秧，费工费时；整株收获的大蒜，运输和晾晒的作业

量大，占用更多的空间，产生许多不便；收获机的配

套动力不足，影响作业效率和经济性
［３～４］

。本文针

对山东省金乡县大蒜的种植模式和大蒜收获要求，

借鉴现有大蒜收获机的优点，设计一种分置式大蒜

收获机。



１　总体结构与工作原理

１１　总体结构
分置式大蒜收获机主要由蒜秧割台和蒜头挖掘

装置两部分组成，如图１所示。蒜秧割台由变速箱、
往复式切割器、曲柄连杆机构、蒜秧横向传送带和扶

禾器等部分组成。蒜头挖掘装置由振动式挖掘铲、

偏心振动机构、蒜土分离筛、减速箱和限深轮等部分

组成。

蒜秧割台配置在拖拉机前面，蒜头挖掘装置采

用后悬挂式，两部分机构分别对大蒜进行蒜秧剪切

和蒜头的挖掘清土工作。拖拉机前面的蒜秧割台，

除了完成割秧以外，还起到了配重的作用，以提高机

组的附着性能。

图 １　大蒜收获机

Ｆｉｇ．１　Ｇａｒｌｉｃｈａｒｖｅｓｔｅｒ
（ａ）蒜秧割台　（ｂ）蒜头挖掘装置

１．蒜秧横向传送带　２．变速箱　３．曲柄连杆机构　４．扶禾器　

５．往复式切割器　６．压力弹簧　７．往复式割台　８．动力传输链

条　９．偏心振动机构　１０．一级减速箱　１１．振动筛连杆　１２．挖

掘铲　１３．振动筛　１４．限深轮
　

１２　工作原理
大蒜收获机的配套动力为小四轮拖拉机，机组

进入田间作业时，降下液压升降机构，进入作业状

态，根据大蒜的深度，把割台和挖掘装置调整到合适

的位置定位。发动机通过动力输出轴将动力传给割

台变速箱，变速箱输出轴通过曲柄连杆机构与割刀

相连，割刀往复式切割蒜秧。另外，变速箱输出轴通

过链条传动将动力传递给传送带，传送带将切下的

蒜秧横向传送至一侧。对于蒜头挖掘装置，动力

通过拖拉机离合器胶带轮传递到挖掘机胶带轮

上，主动轴随之转动，经链传动带动从动轴转动，

从动轴两端装设的曲柄摇杆机构随之转动，推动

振动臂从而带动挖掘铲组件往复振动。分离筛由

连杆带动，连杆上装有凸轮，蒜头经挖掘铲掘起后

依次推递到分离筛上，土块在分离筛的往复抖动

作用下落到地表，蒜头经清土后收集装入网兜，在

阴凉处晾晒。

２　关键部件设计

２１　蒜秧割台工作过程
蒜秧割台的结构如图 ２所示。工作时定刀片

对茎秆起支撑作用，随着机组的前进，扶禾器将大

蒜茎秆推送至刀间，动刀由曲柄连杆机构驱动，作

往复运动，使动刀片和定刀片构成稳定的剪切副。

动刀由铆在刀杆上的许多齿刃刀片组成，刀头板

与驱动连杆柔性联接，刀杆背和动刀片背贴抵在

摩擦片上，用来保持稳定的往复运动和防止过度

磨损
［５］
。

图 ２　蒜秧割台结构

Ｆｉｇ．２　Ｒｅｃｉｐｒｏｃａｔｉｎｇｃｕｔｔｉｎｇｐｌａｔｆｏｒｍ
１．扶禾器　２．压力弹簧　３．变速箱　４．曲柄连杆结构　５．柔性

连接杆　６．定刀片　７．刀杆　８．摩擦片　９．动刀片
　

２２　割刀运动学分析
根据割台传动布置要求，选用曲柄连杆机构驱

动往复式切割器动刀片运动，其运动为一近似的简

谐运动。动刀片刃口上任意点的位移 ｘ、速度 ｖｘ和
加速度 ａｘ都是变值，分别为

ｘ＝－ｒｃｏｓωｔ （１）

ｖｘ＝ｒωｓｉｎωｔ＝ω ｒ２－ｘ槡
２

（２）

ａｘ＝ｒω
２

（３）

其中 ｃｏｓωｔ＝－ω２ｔ
式中　ｒ———曲柄半径，ｍ

ω———曲柄转动的角速度，ｒａｄ／ｓ
ｔ———曲柄从极左点 ａ转过的时间，ｓ

动刀片的运动速度 ｖｘ和它的位移 ｘ是一椭圆方
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程式

ｖ２ｘ
ｒ２ω２

＋ｘ
２

ｒ２
＝１ （４）

式（４）表明动刀片刃口上的点的速度是按照椭
圆曲线规律变化的。

切割器工作时，动刀一面作往复直线运动，一面

随机器前进，其绝对运动轨迹是两者的合成
［６］
。割

刀的平均速度 ｖｆ与机器前进速度 ｖｍ之比称之为切割
速比 Ｋ，即

Ｋ＝
ｖｆ
ｖｍ

（５）

其中 ｖｆ＝
２ｓｎ
６０

式中　ｓ———动刀片行程　　ｎ———凸轮曲柄转速
大蒜茎秆的切割速比可在０８～１２之间选取。

速比大，漏割区减少，重割区增加，无用功增加。在

割刀往复频率一定时，影响切割速比 Ｋ值的因素主
要是机器前进速度 ｖｍ，根据试验计算的结果，认为
ｖｍ小于等于 ０５ｍ／ｓ较好，往复式切割器的工作质

量跟切割速比有密切关系
［７］
。经过理论计算，速比

在１０～１２范围内时，工作质量比较理想，确定切
割速度为０６ｍ／ｓ。
２３　挖掘铲振动结构设计

偏心振动机构如图 ３所示，图中 Ｏ为曲柄，ＡＢ
为摇杆，ＢＤ为振动臂，ＤＥ为连接杆，ＥＦ为挖掘铲。
曲柄随着从动轴转动，带动摇杆 ＡＢ从而推动振动
臂 ＢＤ绕着与机架的铰接点 Ｃ来回摆动，实现了挖
掘铲的往复振动

［８］
。

图 ３　偏心振动机构

Ｆｉｇ．３　Ｉｎｓｔｉｔｕｔｉｏｎｏｆｅｃｃｅｎｔｒｉｃｖｉｂｒａｔｉｏｎ
　

采用振动机构，可使挖掘铲在不同的土壤条件

下作业时明显减少雍土现象，增强碎土能力，降低牵

引阻力。挖掘装置从动轴两端通过键连接曲柄摇杆

机构，与从动轴轴心形成偏心距，以起到振动效果。

曲柄摇杆机构连接有振动臂，从而实现振动臂推动

挖掘铲往复振动
［８］
。

偏心振动装置的原理如图４所示。

图 ４　偏心振动机构原理

Ｆｉｇ．４　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｏｆｅｃｃｅｎｔｒｉｃｉｎｓｔｉｔｕｔｉｏｎ
（ａ）中间位置　（ｂ）最下端位置　（ｃ）最上端位置

　

３　振动装置运动分析

将挖掘铲与偏心振动装置放在一起模拟挖掘铲

铲尖的运动。挖掘铲铲尖的运动为随机组的直线运

动和绕铰点 Ｏ圆弧摆动的合成运动———周期性振
动。建立如图 ５所示的坐标系，横坐标 ｘ轴以机组
前进方向为正，纵坐标 ｙ轴以挖掘深度方向为正。

图 ５　运动分析

Ｆｉｇ．５　Ｍｏｔｉｏｎａｎａｌｙｓｉｓ
　
挖掘铲铲尖以时间 ｔ为参数，其运动轨迹方程

为

ｘ＝ｖｍ＋
ｅｓｉｎωｔ
ｂ
Ｌ

ｙ＝Ｈ＋ｈ＋ｓｉｎω
{ ｔ

（４）

式中　ｅ———偏心距　　Ｈ———挖掘深度
ｂ———震动臂支点到右端距离
Ｌ———铲尖到铰点 Ｏ距离
ｈ———摆臂到地面高度

在 Ｐｒｏ／Ｅ中建立挖掘铲与偏心振动装置三维模
型进行运动仿真及分析。对３组偏心轮和振动臂作

运动学分析。沿 ｘ轴正向的恒定速度 ｖｍ＝０５ｍ／ｓ，
主动轴转速为 ５４０ｒ／ｍｉｎ，振动频率为 ９Ｈｚ，挖掘铲
入土角为２５°，给定总的仿真时间为 ４ｓ［９］。运动仿
真进行数据处理后得到挖掘铲铲尖的不同结构参数

的运动幅值曲线如图６所示。
经过分析，在振动臂的有效工作长度一定的条

件下，ｂ和 ｅ决定着挖掘铲铲尖的振幅。由图 ６可
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图 ６　振幅曲线

Ｆｉｇ．６　Ａｍｐｌｉｔｕｄｅｃｕｒｖｅｓ
　
知，其他变量相同的情况下，同一挖掘深度铲尖的振

幅随 ｂ的增大而减小。振幅随 ｅ的增大而增大。因
此取 ｂ为３８５ｍｍ，偏心轮的偏心距 ｅ为１０ｍｍ。

４　挖掘铲静态分析

通过 Ｐｒｏ／Ｍｅｃｈａｎｉｃａ静力分析，得到结构构件在
载荷等外因作用下产生的应力、应变和位移等分布，

为结构的强度、刚度和稳定性设计服务。模拟挖掘

深度为 １２０ｍｍ情况下的应力 应变。计算得到当

挖掘深度为１２０ｍｍ、工作速度为 １８ｋｍ／ｈ时，铲柄
所受到的工作阻力为 ７６Ｎ，铲刀所受到的阻力总共
为７８１Ｎ。乘以修正系数１１，分别得到施加于铲柄
与铲刀的载荷为８３６Ｎ和８５９Ｎ［１０］。

挖掘铲模型进行检测和分析后得到的结果如

图７所示。
通过分析可知，挖掘铲的最大应力为 ２０ＭＰａ，

最大应力发生在铲柄上，最大应力位置在铲柄螺栓

孔处。挖掘铲的最大位移发生在铲刀的铲尖处，最

大位移量为０５０ｍｍ。挖掘铲的最大应力与最大位
移量均在允许范围内。

５　结论

（１）根据山东省金乡县大蒜的种植模式，设计
　　

图 ７　静态分析

Ｆｉｇ．７　Ｓｔａｔｉｃａｎａｌｙｓｉｓ
（ａ）应力云图　（ｂ）应变云图　（ｃ）位移云图

　
了分置式大蒜收获机，可一次完成蒜秧剪切堆放、蒜

头挖掘及蒜土分离等作业。

（２）采用偏心连杆机构实现挖掘铲的振动，减
少了堆积、拥塞，减小了机具的牵引阻力，降低了能

耗。挖掘铲的振幅取决于偏心距 ｅ和震动臂铰接支
点到两端的距离。

（３）通过 Ｐｒｏ／Ｅ对偏心振动装置进行运动学分
析，得到了挖掘铲工作时的振动幅值曲线；通过

Ｍｅｃｈａｎｉｃａ静态分析得到了挖掘铲及连杆的应力、应
变和位移云图。
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图 １９　在不同角度收获时果穗联结点相对于

Ｍａｒｋｅｒ３７Ｘ向位移随时间的变化曲线

Ｆｉｇ．１９　Ｃｕｒｖｅｓｏｆｐｏｓｉｔｉｏｎｔｉｍｅｏｆｊｏｉｎｔｏｆｇｒａｉｎ

ｒｅｌａｔｉｖｅｔｏＭａｒｋｅｒ３７ａｔｄｉｆｆｅｒｅｎｔａｎｇｌｅｓ
　

　　通过对收获时间和果穗的啃伤力分析可知，收
获作业时玉米秸秆的理想倾角为８９°。

５　结束语

通过分析实际收获过程，依照玉米果穗与摘穗

辊的作用机理，灵活运用传感器，以脚本控制方法实

现了玉米收获过程的仿真，并分析了玉米秸秆倾角

为７９°时收获情况，最后分析了玉米秸秆倾角对玉
米收获时间和玉米果穗啃伤的影响，得出了收获作

业时玉米秸秆的理想倾角为８９°。
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