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仿生减阻深松铲设计与试验
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摘要：将小家鼠爪趾高效的土壤挖掘性能应用于深松铲减阻结构设计中，设计了铲柄破土刃口为指数函数曲线型

减阻深松铲。为了对比耕作阻力，应用仿生减阻深松铲与传统深松铲进行了田间深松耕作试验。结果表明，耕深

和前进速度对耕作阻力均有显著影响，且耕作阻力随着耕深和前进速度的增大而增大。在相同试验条件下，仿生

减阻深松铲与传统深松铲相比，耕作阻力降低 ８５％ ～３９５％，减阻效果明显。
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　　引言

传统的耕作方式连年耕作，导致土壤压实严重、

耕层变浅、土地板结，致使土壤有机质含量下降、蓄

水能力差、透气性和透水性降低，作物的根系发展空

间减小，产量下降
［１－３］

。深松作为少耕或免耕农作

的一种重要模式，已经在全世界范围内得到了广泛

应用
［４］
。深松技术可以大幅增加作物的产量，尤其

是深根系作物的产量，是一项重要的增产技术
［５－７］

。

然而，在深松过程中的耕作阻力过大一直未能得到

很好的解决。

目前，国内外针对这一问题开展了广泛的研究

工作。邱立春等设计了自激振动式深松铲
［８］
。李

艳龙和 Ｓｈａｈｇｏｌｉ等设计了受迫振动式深松铲［２，９］
。

周桂霞等采用通径系数法对深松铲的结构参数与牵

引阻力的关系进行了深入研究
［１０］
。近几年，仿生学

在农业上的应用越来越受到人们的重视。将动物的

某些优良的土壤工作特性应用于耕作部件的减阻结

构设计中已经成为农业耕作领域研究的一大热点。

张强等设计了仿生钩形深松铲，并进行了室内土槽

耕作阻力测试和有限元模拟分析
［１１］
。龚皓晖等设

计了仿生鼠趾深松铲，并与传统圆弧形深松铲在室

内土槽进行了耕作阻力对比试验和有限元模拟分

析
［１２］
。

本文在原有传统深松铲的基础上进行改进，在

不增加制造成本的前提下将土壤洞穴动物高效的土

壤挖掘性能应用于深松铲减阻结构设计中，设计仿

生深松铲，并与传统圆弧形铲柄深松铲进行耕作阻

力的对比分析。

１　仿生减阻深松铲

１１　深松铲减阻结构设计原理
根据文献［４］的研究，小家鼠的爪趾在掘洞过

程中表现出高效的土壤挖掘性能，不仅能够轻而易

举地切下任何坚硬的土壤，而且速度很快。对小家

鼠的爪趾研究发现，爪趾纵剖面上轮廓线具有指数

函数曲线的特征，如图１所示。

图 １　小家鼠爪趾纵剖面上轮廓线
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采用回归分析方法得到爪趾纵剖面上轮廓线的

回归方程
［４］
为

Ｙ＝－６６６１ｅ００１１７Ｘ＋１７７８ｅ－０１８３５Ｘ

深松铲的铲柄破土刃口具有与小家鼠爪趾挖掘



土壤相似的工作方式，而且深松铲的工作阻力大部

分来自刃口对土壤坚实层的犁削作用
［４］
。小家鼠

爪趾的高效挖掘特性为深松铲仿生设计提供了设计

依据。

１２　仿生减阻深松铲设计
深松铲的整体结构一般包括安装部分和工作部

分。如图２所示，Ａ段为铲柄与机架的连接段，Ｂ、Ｃ
为工作部分，其中 Ｂ段为破土刃口，Ｃ段为铲尖及其
安装段。将小家鼠挖掘足爪趾纵剖面上轮廓线的结

构特征及参数转换为深松铲破土刃口曲线的技术参

数，将轮廓曲线经适当放大后应用于铲柄破土刃口

Ｂ段的结构设计中，并与铲柄、铲刃安装段圆滑连
接。为提高深松铲对土壤的犁削破碎性能，破土刃

口段横截面设计为楔形，刃口夹角为６０°。

图 ２　指数曲线型深松铲结构简图
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影响深松铲耕作阻力的因素包括铲柄和铲刃的

结构参数、铲柄的破土刃口曲线形状、纵深比 Ｌ／Ｄ，
铲入土角 α以及土壤物理性状等。当纵深比为
０６８～１０４时，深松铲的耕作阻力较小，且在这一
范围内存在一个使深松铲耕作阻力最小的角

度
［４，１３～１４］

。本设计的深松铲纵深比选为 ０８。深松
铲的入土角是影响其耕作阻力的另一重要因素。研

究表明，入土角在 ２０°～５０°时入土工作部件的土壤
工作阻力最小，过大耕作阻力增加，过小则工作部件

的入土性能差。对小家鼠挖掘足爪趾研究后发现，

其纵剖面呈楔形，这种楔形结构能够分散土壤压力，

减小触土面积，从而降低土壤挖掘阻力，使爪趾具有

较强的入土性能。经测量爪趾楔角为 ２０°～３０°，平
均值为２４°，小于能够引起土壤压实作用的极限角
度（５０°）［１５－１７］。本设计深松铲入土角选为 ２４°，铲
柄宽５８ｍｍ，厚３０ｍｍ，铲柄和铲尖均采用 ６５Ｍｎ钢
制造，铲柄破土刃口及凿型铲尖进行热处理，硬度为

５２ＨＲＣ，最大设计耕深 ５００ｍｍ，铲尖结构参数及铲
柄其他结构参数参照 ＪＢ／Ｔ９７８８—１９９９［１８－１９］。

指数函数曲线型仿生减阻深松铲柄如图 ３所
示。

图 ３　指数函数曲线型仿生减阻深松铲柄
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２　田间试验

２１　试验条件
试验在吉林省长春市吉林农业大学试验田内进

行。牵引机为长拖农业机械装备集团有限公司生产

的 ＣＴ９０４型拖拉机。试验过程中拖拉机的牵引速
度 ｖ设定 ２个水平，２０ｋｍ／ｈ（慢Ⅲ）和 ３６ｋｍ／ｈ
（快Ⅲ）。耕深 Ｄ设定为 ２５０和 ３５０ｍｍ。传统圆弧
形深松铲和仿生减阻深松铲在相同试验条件下进行

耕作阻力测试。耕作区域土壤为东北黑土，其物理

特性参数如表１所示。

表 １　试验区土壤物理特性参数

Ｔａｂ．１　Ｐｈｙｓｉｃａｌｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆ

ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌａｒｅａｓｏｉｌ

土层深度

／ｍｍ

土壤

含水率／％

土壤坚实

度／ｋＰａ

土壤容积密

度／（ｇ·ｃｍ－３）

０～１００ ８３２ １６７４ １１１

１００～２００ ９９１ ２１１７ １１９

２００～３００ １１２０ ２２８９ １２２

３００～４００ １３２９ ２４２４ １３１

　　深松铲工作阻力测试系统采用 ＣＹＢ ８０Ｓ静
止／旋转型扭矩传感器（北京威斯特中航公司）。该
测试系统可直接测定深松铲工作过程中的３个方向
分力。数据采集及处理系统为农机动力学参数田间

试验遥测系统（中国航天空气动力技术研究院）。

该系统可对传感器传回的数字信号进行实时采集，

并经内部的处理软件将电信号转换为可直接读取的

阻力数值。耕作阻力数据分析系统及牵引悬挂系统

如图 ４、图 ５所示。其他仪器设备包括 ＳＺ ３型土
壤坚实度仪、环刀、钢板尺、卷尺、秒表、采样铝盒等。

２２　试验内容及方法
通过仿生减阻深松铲和传统深松铲的田间试
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图 ４　传感器及数据采集处理系统
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图 ５　牵引及悬挂系统
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验，采集耕作阻力数据，对两种深松铲在相同试验条

件下的耕作阻力进行对比分析，测试仿生减阻深松

铲的减阻效果，确定耕作性能，并检验结构设计的合

理性。

耕作试验开始前用土壤坚实度仪测定耕作区内

不同深度耕层的土壤坚实度（表 １），并采集土壤样
品回实验室进行容积密度和含水率测定。为了保证

试验数据测试的可靠性和稳定性，把整个试验区划

分为３部分：５０ｍ的中间数据采集区和两端各 ２０ｍ
的调试区。在调试区内调整深松铲的耕深和牵引机

的前进速度为试验预设值，并确保传感器和数据采

集系统正常工作
［２０］
。进入数据采集区后开始进行

数据采集，每组试验重复 ３次取其均值作为一次试
验的耕作阻力结果。

３　结果与分析

表２为两种类型深松铲在相同试验条件下耕作
阻力的平均值。当耕深为 ２５０ｍｍ、前进速度为
２０ｋｍ／ｈ时，与传统铲相比仿生铲的耕作阻力减小
了３９５％（１、５号试验）；当耕深为 ２５０ｍｍ，前进速
度为３６ｋｍ／ｈ时，耕作阻力减小了 １９２％（２、６号
试验）；在耕深为 ３５０ｍｍ、前进速度为 ２０ｋｍ／ｈ试
验条件下，仿生铲的耕作阻力减小了 ８９％（３、７号

试验）；当耕深为３５０ｍｍ、前进速度为３６ｋｍ／ｈ时，
仿生铲的耕作阻力减小了 ８５％（４、８号试验）。试
验结果表明，指数函数曲线型仿生减阻深松铲与传

统深松铲相比具有显著的减阻效果，平均减阻

１９％。对于同种类型的深松铲，在耕深相同的试验
条件下，前进速度越高则耕作阻力越大；而当作业速

度一定时，耕深越深，耕作阻力也越大，说明耕作深

度和拖拉机牵引速度对深松铲的耕作阻力均会产生

显著影响。

表 ２　仿生减阻深松铲与传统深松铲耕作阻力平均值
Ｔａｂ．２　Ａｖｅｒａｇｅｔｉｌｌａｇｅｒｅｓｉｓｔａｎｃｅｓｏｆｂｉｏｎｉｃａｎｔｉｄｒａｇ

ｓｕｂｓｏｉｌｅｒａｎｄｔｒａｄｉｔｉｏｎａｌｓｕｂｓｏｉｌｅｒ

试验

序号

深松铲

类型

耕作

深度／ｍｍ

前进速度／

（ｋｍ·ｈ－１）

平均耕作

阻力／ｋＮ

１ 仿生铲 ２５０ ２０ ２６

２ 仿生铲 ２５０ ３６ ４２

３ 仿生铲 ３５０ ２０ ５１

４ 仿生铲 ３５０ ３６ ５４

５ 传统铲 ２５０ ２０ ４３

６ 传统铲 ２５０ ３６ ５２

７ 传统铲 ３５０ ２０ ５６

８ 传统铲 ３５０ ３６ ５９

　　图６为两种深松铲在一定的耕深及前进速度试
验条件下实时耕作阻力变化曲线。从图中可以看

出，随着深松铲开始与土壤接触，耕作阻力显著增

加，增加到最大值后开始逐渐回落，最终趋于稳定并

呈现出小幅波动状态。这主要是由于土壤的状态与

所承受载荷有关，在深松铲与土壤刚刚接触时，深松

铲对土壤的载荷较小，土壤产生弹性变形。当载荷

逐渐增加直至超过土壤的弹性极限时，土壤开始进

入塑性变形阶段。随着深松铲不断前进和入土深度

增加，土体所承受载荷继续增加进而开始屈服但并

未被破坏，此时土壤开始出现硬化现象，耕作阻力达

到最大值（图 ６中的最大峰值）。当凝聚力结合键
被破坏后，土壤发生初始失效，并开始出现软化效

应，强度降低，对深松铲的阻力逐渐变小并最终趋于

稳定
［１１］
。在相同试验条件下，指数函数曲线型仿生

减阻深松铲的耕作阻力具有明显小于传统深松铲的

变化趋势。由此表明，铲柄破土刃口的指数函数曲

线型仿生设计可以显著减低深松铲的耕作阻力，进

而提高牵引机具的工作效率，降低能耗。

４　结论

（１）仿生减阻深松铲在不增加制造成本并满足
作业要求的前提下实现了大幅降低耕作阻力的目

标。

（２）通过对指数函数曲线型仿生减阻深松铲和
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图 ６　仿生减阻深松铲与传统深松铲耕作阻力变化曲线
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（ｃ）Ｄ＝３５０ｍｍ，ｖ＝２０ｋｍ／ｈ　（ｄ）Ｄ＝３５０ｍｍ，ｖ＝３６ｋｍ／ｈ
　

传统深松铲耕作阻力的对比分析，在相同试验条件

下，仿生深松铲比传统深松铲的耕作阻力减小了

８５％ ～３９５％，平均减小１９％，减阻效果明显。

　　（３）深松铲的耕作深度和前进速度对耕作阻力
具有显著影响，且耕深和前进速度越大，耕作阻力越

大，反之亦然。
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