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　　【摘要】　机械土壤压实是保护性耕作急需解决的难题之一，了解压实土壤内部应力分布是减轻机械土壤压实

的关键研究之一。采用离散单元法对车轮土壤压实过程进行了仿真模拟，结果表明：压实后不同耕深的土壤硬度

增大，随深度变化明显，且随着土壤压实次数增多，土壤颗粒接触力增大，纵向影响域加深；车轮前 ３次通过，土壤

硬度增加趋势明显，超过 ３次后土壤硬度虽有增加，但是增加程度不明显，层深为 １５ｃｍ时，压实 ３次的土壤硬度相

比没压实的增加了 １５５２％，而压实 ６次比压实 ３次仅增加了 ２２９％。研究成果对田间耕作管理措施的制定以及

行走机构的优化设计提供了参考。
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　　引言

机械作业尤其是拖拉机的应用，对提高农业生

产效率、推进农业集约化进程起到了积极的推动作

用，但拖拉机在田间作业的同时对土壤进行了碾压，

造成土壤密度增加，土壤孔隙率降低
［１］
，水渗透能

力降低，致使土壤侵蚀加重，机耕阻力增加，作物根

系生长受阻，进而导致作物产量降低，投入加大，土

壤环境受到破坏，形成土壤机械压实
［２］
。

我国大中小拖拉机类型繁多，在国产拖拉机上

很少采用减轻机械压实的措施
［３～４］

。如国内广泛使

用的小型四轮拖拉机，尽管单机质量较轻，却存在着

轮胎窄、轮胎压力较高、耕作效率低、进地次数多、轮

迹覆盖率高等问题，土壤压实问题不可忽视。表层



（耕层）的土壤压实虽可通过耕作适当降低，但心土

层的压实则难以消除
［５］
。因此，应运用适当的方法

对现行机械耕作压实特征及其危害进行正确的分析

和评价，在农业机械设计和制造时充分采用减轻或

避免机械压实的技术策略，才能为避免或减轻土壤

机械压实提供保障，避免土壤资源被破坏
［６～１１］

。

本文通过离散元法模拟车轮土壤压实过程，分

析车轮压实对土壤硬度的影响，探讨压实条件下土

壤内部应力分布和土壤颗粒接触力。

１　仿真

国际上通常用土壤硬度来描述土壤被压实的程

度，测量土壤硬度的目的是从中找到紧实度大的地

域，便于实行有效的耕作。

通过贯入试验测量土壤硬度，不能直观地分析

压实土壤内部的受力分布和土壤颗粒间接触力情

况。因此，采用离散单元法模拟硬度贯入试验，并分

别测试了不同压实次数下土壤硬度和应力分布。仿

真时首先产生模拟土壤，参数如表１所示。

表 １　模拟土壤颗粒接触力学模型细观参数

Ｔａｂ．１　ＰａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆＤＥＭ ｍｏｄｅｌｏｆｓｏｉｌ

参数 数值

摩擦因数 ０７５

接触法向刚度／Ｎ·ｍ－１ ２５×１０６

接触切向刚度／Ｎ·ｍ－１ １×１０６

法向临界阻尼比 ０８４

切向临界阻尼比 ０６２

并行约束法向刚度／Ｐａ·ｍ－１ ２５×１０７

并行约束切向刚度／Ｐａ·ｍ－１ １０×１０７

并行约束强度／Ｐａ ７５×１０５

颗粒半径／ｍｍ ０５０～０８５

　　图１为车轮土壤压实离散元仿真模拟。模拟土
壤的长为１２００ｍｍ，深为 ３００ｍｍ，离散元模拟土壤
时生成颗粒数为５万个。车轮由标准墙按顺时针生
成，外侧为有效的活动面，车轮向右滚动，直径为

６００ｍｍ，法向载荷为２０００Ｎ，前进速度为１０ｍ／ｓ。

图 １　车轮土壤压实离散元仿真

Ｆｉｇ．１　ＤＥＭｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｏｆｗｈｅｅｌｓｏｉｌｃｏｍｐａｃｔｉｏｎ

车轮通过后，测量压实土壤的硬度。硬度仪锥

头顶角为 ３０°，压入速度为 ３ｃｍ／ｓ。图 ２ａ为没有车
轮压实的土壤硬度贯入仿真结果，图２ｂ为压实２次
后的土壤硬度贯入仿真结果。

图 ２　离散元模拟土壤硬度测试

Ｆｉｇ．２　ＤＥＭｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｏｆｓｏｉｌｈａｒｄｎｅｓｓｔｅｓｔ
（ａ）没压实　（ｂ）压实２次

　
离散元模拟结果的可靠性与准确性由试验进行

验证，试验条件与离散元模拟一致，参数为：轮上载

荷２０００Ｎ，前进速度１０ｍ／ｓ，车轮通过后，测量压实
土壤的硬度。试验采用 ＳＣ ９００土壤硬度计测量土
壤硬度，测试土壤为吉林大学工程仿生教育部重点

实验室土槽土，图 ３为贯入深度 土壤硬度关系曲

线，离散点为试验值，实线为仿真值。由图 ３可知，
模拟结果与试验结果趋势基本一致，即在该条件下

仿真结果可信。

图 ３　土壤硬度仿真与试验结果

Ｆｉｇ．３　Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｒｅｓｕｌｔｓｆｏｒｓｏｉｌｈａｒｄｎｅｓｓ
　

２　结果分析

图４为离散元仿真得到的贯入深度 土壤硬度

曲线。由图４可知，没压实的松软土壤硬度低，随深
度变化缓；而压实后的土壤硬度高，且斜率大，土壤

越深硬度越大。

土壤硬度对作物生长的影响很大：当硬度大于

１ＭＰａ时，农作物根系生长速度减慢；且随着硬度增
加，影响增大，直至停止生长（当硬度大于 ２ＭＰａ
时），本文中土壤深度为 ２０ｃｍ时，土壤的硬度为
６８７４ｋＰａ，适于作物生长，压实１次时为１４２２７ｋＰａ，
作物生长减缓，压实３次时为１８６７ｋＰａ，生长更加缓
慢。

图５为不同压实次数对土壤硬度的影响。由图
可知，随着土壤压实次数的增多，不同层深的土壤硬

度增大，车轮前 ３次通过，土壤硬度增加趋势明显，
超过３次后土壤硬度虽有增加，但是增加程度不明
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图 ４　贯入深度 土壤硬度曲线

Ｆｉｇ．４　Ｃｕｒｖｅｓｏｆｐｅｎｅｔｒａｔｉｏｎｄｅｐｔｈａｎｄｓｏｉｌｈａｒｄｎｅｓｓ
　
显。层深为１５ｃｍ时，压实 ３次的土壤硬度相比没
压实增加了 １５５２％，而压实 ６次比压实 ３次仅增
加了２２９％。

图 ５　不同层深、不同压实次数时的土壤硬度

Ｆｉｇ．５　Ｓｏｉｌｈａｒｄｎｅｓｓｗｉｔｈｄｉｆｆｅｒｅｎｔｄｅｐｔｈｓａｎｄ

ｃｏｍｐａｃｔｉｏｎｔｉｍｅｓ
　

图 ６　轮下压实土壤应力分布

Ｆｉｇ．６　Ｓｏｉｌｓｔｒｅｓｓｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｕｎｄｅｒｗｈｅｅｌｃｏｍｐａｃｔｉｏｎ
（ａ）压实１次　（ｂ）压实２次　（ｃ）压实３次　（ｄ）压实４次

图６为轮下压实土壤的应力分布，最内层压力
为８０ｋＰａ，中间层为 ４０ｋＰａ，外层为 ２０ｋＰａ。由图 ６
可知，随着压实次数的增多，轮下土壤更加密实，土壤

受压实影响域增大，第１次压实影响深度为０２１ｍ，第
２次压实的影响深度为 ０３２ｍ，第 ３次压实的影响
深度为０４１ｍ，第４次压实的影响深度为０４３ｍ。在
横向上，车轮对压实土壤内部应力影响也更加宽，由

压实１次的０５８ｍ，逐渐增加到压实２次的０６９ｍ，

压实３次的０７２ｍ，压实４次的０７４ｍ。
图７ａ～７ｃ为模拟硬度仪压杆插入土壤中土壤

应力分布情况，由图可知，车轮通过使得土壤下沉、

密度增加、孔隙率降低、机械阻力增加。图 ７ｄ～７ｆ
为压实后土壤内部颗粒之间的接触力，分析得出，随着

压实次数的增加，颗粒更加紧密，接触力增大。

图 ７　压实土壤内应力和接触力分布

Ｆｉｇ．７　Ｓｏｉｌ’ｓｓｔｒｅｓｓａｎｄｃｏｎｔａｃｔｆｏｒｃｅｕｎｄｅｒｗｈｅｅｌｃｏｍｐａｃｔｉｏｎ
（ａ）没压实土壤应力　（ｂ）压实１次土壤应力　

（ｃ）压实２次土壤应力　（ｄ）没压实土壤接触力　

（ｅ）压实１次土壤接触力　（ｆ）压实２次土壤接触力
　

３　结论

（１）没压实的松软土壤硬度低，随深度变化缓；
而压实后的土壤硬度高，且变化明显，深度越大土壤

硬度越大。

（２）随着土壤压实次数的增多，不同层深的土
壤硬度增大，车轮前３次通过，土壤硬度增加趋势明
显，超过３次后土壤硬度虽有增加，但是增加程度不
明显。层深为１５ｃｍ时，压实 ３次的土壤硬度相比
没压实增加了 １５５２％，而压实 ６次比压实 ３次仅
增加了２２９％。

（３）随着土壤压实次数增多，土壤颗粒接触力
增大，纵向影响域加深；第 １次压实影响深度为
０２１ｍ，第２次压实影响深度为０３２ｍ，第３次压实
影响深度为０４１ｍ，第４次压实影响深度为０４３ｍ。

（下转第 ３３８页）

３１３增刊　　　　　　　　　　　　　赵振家 等：压实对土壤应力分布的影响仿真分析
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