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基于卡尔曼滤波的 ＰＷＭ变量喷雾控制研究
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摘要：构建了一套可采集测量喷头喷雾压力数据的 ＰＷＭ变量喷雾实验平台，通过喷头压力与流量关系特性，经卡

尔曼滤波算法得出喷雾瞬时流量数据，并对其积分得到喷雾流量。设计了一种自动分段线性拟合方法将滤波后得

到的喷雾流量与 ＰＷＭ信号占空比相关联，最终建立 ＰＷＭ喷雾流量模型。在喷雾压力为 ０２、０３和 ０４ＭＰａ条件

下，对各喷雾流量模型进行喷雾流量控制精度实验，实验表明 ３种压力条件下所建立的 ＰＷＭ喷雾流量模型决定系

数 Ｒ２均在 ０９９５以上，喷雾流量控制误差在 ±６％范围内，说明该方法可以为快速、在线建立喷雾控制模型提供参

考。
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　　引言

变量喷雾施药是减少植保作业中药液使用量的

重要技术手段
［１－２］

。变量喷雾施药可以通过变喷雾

时间和变喷雾压力两种途径实现，变喷雾压力方法

在改变喷雾流量的同时也改变了雾滴粒径及雾滴分

布，因此应用受到局限。变喷雾时间实现方式有变

作业速率与运用 ＰＷＭ技术调节电磁阀两种，其中
作业速率往往受到其他因素局限调节不便，而运用

ＰＷＭ技术调节电磁阀实现流量控制对喷雾粒径影
响不大

［３－４］
，因此该技术已成为实现变流量喷雾的

重要手段
［５－６］

。应用 ＰＷＭ技术进行喷雾流量控
制，喷雾流量模型是必不可少的。Ｌｅｂｅａｕ等［７］

在某

一确定压力和固定频率下使用线性方程对喷头特性

进行了描述，刘大印等
［８］
通过正交组合设计方法建

立了喷雾压力、ＰＷＭ信号占空比和流量的关系模
型，翟长远等

［９］
通过二次回归正交组合设计建立了

针对指定喷头的喷雾压力、ＰＷＭ信号频率、ＰＷＭ信
号占空比和流量的回归方程，魏新华等

［１０］
针对指定

喷头分析了包括压力泵转速、喷头位置、喷雾压力等

多个因素对喷雾流量的影响，建立了在不同压力下

ＰＷＭ信号占空比与喷雾流量的关系。这些研究方
法完成的喷雾流量模型已经达到较高的控制精度，

但是在规模化生产装备及田间喷雾作业中，快速、在

线完成针对某种电磁阀与喷头组合的流量模型方面

还需要进一步完善。

依据在指定流体、喷头参数情况下，喷头喷雾流

量与压力的平方根呈正比例关系这一特性
［１１］
，本文

通过卡尔曼滤波将采集的喷头瞬时喷雾压力推导得

出喷雾流量，并设计自动分段线性拟合方法建立

ＰＷＭ信号占空比与喷雾流量关系，通过喷雾流量控
制精度实验来验证该模型的准确性，从而为快速、在

线建立喷雾控制模型提供参考。

１　ＰＷＭ变量喷雾实验平台

设计的 ＰＷＭ变量喷雾实验平台的总体结构如
图１所示。

实验平台由供压稳压单元、流量调节单元、信号

采集单元和 ＰＷＭ控制单元构成。其中供压稳压单
元包括药箱、电动机、三缸柱塞泵、蓄能器、压力表、

安全阀和喷头。二相交流电动机（ＹＬ１１２Ｍ ４型，
台州大地机械有限公司）驱动三缸柱塞泵（ＤＡ
４５Ａ型，台州大地机械有限公司）将液体从药箱中抽
出，三缸柱塞泵上组装的调压式溢流阀可实现压力

调节，经调压后的液体通过蓄能器（ＮＸＱ ４ １０型，丹
阳市宏达蓄能器有限公司）吸震稳压后由喷头（Ｈ
ＶＶ９５１５型，美国喷雾公司）喷出，系统压力可由数
显压力表（ＰＳＴ Ｈ型，上海天贺自动化仪表有限公
司）观察，为了保障系统安全可靠工作，加装安全阀

（ＤＳＳＶ ４Ｓ型，青岛东石机电设备有限公司）保证



图 １　ＰＷＭ变量喷雾实验平台

Ｆｉｇ．１　ＥｘｐｅｒｉｍｅｎｔｐｌａｔｆｏｒｍｏｆＰＷＭｖａｒｉａｂｌｅｓｐｒａｙ
１．药箱　２．过滤器　３．三缸柱塞泵　４．电动机　５．蓄能器　６．安全

阀　７．调压溢流阀　８．排气阀　９．精细过滤器　１０．大球阀　

１１．数显涡轮流量计　１２．数显压力计　１３．计算机　１４．信号采

集单元　１５．ＰＷＭ控制单元　１６．单向阀　１７．小球阀　１８．压力

传感器　１９．喷头　２０．电磁阀
　

喷头组件工作压力在１ＭＰａ以下。流量调节单元由
直动高速电磁阀和压力传感器组成。高速电磁阀

（ＺＣＢ型，重庆柯思阀门有限公司）流体出口处安装
压力传感器（ＷＭＢ２０１２ ＨＳ型，杭州烨立工控有限
公司），其压力信号响应时间为 ５μｓ满足压力实时
采集要求。

ＰＷＭ控制单 元 核 心 为 ＳＴＣ８０Ｃ５２单 片 机，
ＬＣＤ１０２６Ａ显示模块及 ４×４按键作为单片机的输
出与输入模块。单片机生成的 ＰＷＭ控制信号由
ＴＬＰ５２１１光耦进行信号隔离放大，驱动 ＴＩＰ１４２场
效应管，电路图如图 ２所示。信号采集单元由采样
电阻及示波器组成，将２４Ｖ直流电源与压力传感器
及采样电阻串联，采样电阻两端电压由示波器

（ＴＤＳ１００２Ｂ ＳＣ型，Ｔｅｋｔｒｏｎｉｘ泰克有限公司）的一
个通道获得，示波器另一个通道与单片机产生 ＰＷＭ
控制信号管脚相连，为减少外界干扰，回路连接采用

屏蔽线。

图 ２　ＰＷＭ信号控制电磁阀电路

Ｆｉｇ．２　ＰＷＭｓｉｇｎａｌｃｏｎｔｒｏｌｓｏｌｅｎｏｉｄｖａｌｖｅｃｉｒｃｕｉｔ
　
实验时，调整示波器扫描时间为每格１ｍｓ，采集

压力传感器的输出电压信号及下位机控制电磁阀的

电平信号，设定系统压力值并通过溢流阀调压手轮

调节，调整完毕后锁紧调节手轮。由４×４按键设定
ＰＷＭ信号频率及占空比发送指令给下位机，待示波
器波形显示稳定后，通过计算机获取其波形数据并

保存。

２　基于卡尔曼滤波的喷雾流量计算

采用喷头喷雾施药时，药液流量与压力的平方

根、药液流体性质及喷头的几何形状参数呈比例，因

喷雾作业过程中喷雾药液及所用喷头固定不变，因

此可得

槡ｑ／ｐ＝Ｃ （１）
式中　ｑ———喷头瞬时流量，Ｌ／ｍｉｎ

ｐ———喷雾压力，ＭＰａ
Ｃ———喷头流量系数，Ｌ／（ｍｉｎ·ＭＰａ１／２）

２１　卡尔曼滤波
要获得准确的瞬时流量则必须获得可靠的压力

数据。虽然在压力数据采集过程中有屏蔽线等防干

扰措施，但仍避免不了噪声混入，通过卡尔曼滤波方

法可以获得更为可靠的压力数据
［１２－１３］

。

建立的喷雾流量模型为

ｑｋ＋１＝ｑｋ＋Ｃ（ ｐ槡ｋ＋ ｐｋ槡 ＋１）ｄｔ／２ （２）
其中 ｐｋ＝４（ｕｋ－１）
代入式（２）得到

ｑｋ＋１＝ｑｋ＋Ｃ（ ｕｋ槡 －１＋ ｕｋ＋１槡 －１）ｄｔ （３）
采样电压 ｕ与压力 ｐ之间关系为

ｐ＝ｐｍ（ｕ－Ｖｍｉｎ）／（Ｖｍａｘ－Ｖｍｉｎ） （４）
式中　ｕ———示波器采集的采样电阻两端电压，Ｖ

ｐｍ———压力传感器测试量程值，ＭＰａ
Ｖｍｉｎ———压力传感器无外压时采样电阻输出

电压，Ｖ
Ｖｍａｘ———压力传感器的量程最大值时采样电

阻二端电压，Ｖ
选取的压力传感器量程为 ０～１５ＭＰａ，输出电

流为 ４～２０ｍＡ，采样电阻为 ２５０Ω，因此取 ｐｍ ＝
１５ＭＰａ，Ｖｍｉｎ＝１Ｖ，Ｖｍａｘ＝５Ｖ。

获取系统状态变量

Ｘ＝ｕ （５）
状态方程为

Ｘｋ＋１＝ＡＸｋ＋Ｗｋ （６）
式中　Ａ———状态转移矩阵，由于系统压力不变取

Ａ＝１
Ｗｋ———协方差为 Ｑ的系统噪声

系统测量方程为

Ｚｋ＝ＨＸｋ＋Ｖｋ （７）
式中　Ｈ———系统测量方程，取 Ｈ＝１

Ｖｋ———协方差为 Ｒ的测量噪声
（１）滤波初始化
假设系统初始压力为 ｐ０，估计值方差为 Ｐ０。
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（２）预测
Ｘｋ＋１，ｋ＝Ｘｋ，ｋ （８）

式中　Ｘｋ＋１，ｋ———由 ｋ时刻预测 ｋ＋１时刻值
Ｘｋ，ｋ———ｋ时刻的最优估计值

Ｐｋ＋１，ｋ＝Ｐｋ＋Ｑ （９）
式中　Ｐｋ＋１，ｋ———ｋ＋１时刻预测值方差

Ｐｋ———ｋ时刻估计值方差
（３）更新

Ｋｋ＋１＝Ｐｋ＋１，ｋ／（Ｐｋ＋１，ｋ＋Ｒ） （１０）
式中　Ｋｋ＋１———ｋ＋１时刻的卡尔曼增益

Ｘｋ＋１，ｋ＋１＝Ｘｋ＋１，ｋ＋Ｋｋ＋１（Ｚｋ＋１－Ｘｋ＋１，ｋ） （１１）
式中　Ｘｋ＋１，ｋ＋１———ｋ＋１时刻系统的估计值

系统的 ｋ＋１时刻估计值方差为
Ｐｋ＋１，ｋ＋１＝Ｐｋ＋１，ｋ（１－Ｋｋ） （１２）

２２　瞬时流量卡尔曼滤波效果验证
为了验证滤波效果，在所构建的 ＰＷＭ变量喷

雾实验平台上进行定压喷雾，对滤波前、后的数据进

行采集验证。关闭电磁阀控制电路，开启小球阀，调

节溢流阀维持管路压力 ｐ为 ０２ＭＰａ，通过示波器
采集 压 力 传 感 器 数 据，喷 头 流 量 系 数 Ｃ 为
１０７Ｌ／（ｍｉｎ·ＭＰａ１／２），采集一组 ＰＷＭ信号占空比
及对应瞬时流量数据仅耗时 ２ｓ，滤波前、后喷雾瞬
时流量变化如图３所示。

图 ３　喷雾瞬时流量数据滤波前、后对比

Ｆｉｇ．３　Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｓｐｒａｙｆｌｏｗｒａｔｅｄａｔａ

ｂｅｆｏｒｅａｎｄａｆｔｅｒｆｉｌｔｅｒｉｎｇ
（ａ）滤波前　（ｂ）滤波后

　

在上述实验条件下，启动电磁阀控制电路，关闭

小球阀。考虑到 ＰＷＭ信号频率对喷雾流量变化影
响不大且使电磁阀能有足够时间完成开闭动作保持

正常响应
［１０］
，设置 ＰＷＭ信号频率参数 ｆ为 ２Ｈｚ，占

空比 ｄ为２０％，滤波前、后 ＰＷＭ信号电压与喷雾瞬
时流量变化结果如图４所示。

从图中看出，喷雾瞬时流量响应滞后于电平变

化，这与实际情况是基本吻合的。当 ＰＷＭ信号为
高电平，场效应管打开电磁阀得电，线圈励磁克服弹

簧阻力打开阀芯。当 ＰＷＭ信号为低电平，场效应

图 ４　ＰＷＭ控制信号电压与喷雾瞬时流量变化结果

Ｆｉｇ．４　ＲｅｌａｔｉｏｎｂｅｔｗｅｅｎｖｏｌｔａｇｅｏｆＰＷＭｃｏｎｔｒｏｌｓｉｇｎａｌａｎｄ

ｉｎｓｔａｎｔａｎｅｏｕｓｓｐｒａｙｆｌｏｗｒａｔｅ
（ａ）滤波前　（ｂ）滤波后

　
管关闭，线圈自感续流直至线圈对阀芯的吸力小于

弹簧力，阀芯关闭。因此电磁阀开启持续时间大于

ＰＷＭ信号置高电平持续时间，且电磁阀开启及关闭
动作总是滞后于 ＰＷＭ信号变化。

喷雾瞬时流量随电磁阀动作发生周期性变化，

可以由喷雾瞬时流量经梯形积分后得到喷雾流量

ｑｍ＝∫ｑｄｔ／Ｔ （１３）

式中　Ｔ———脉冲周期，ｓ
测量不同占空比下的喷雾瞬时流量数据可以建

立喷雾流量控制模型，设置 ＰＷＭ信号频率为 ２Ｈｚ，
在０２、０３和０４ＭＰａ喷雾压力条件下，ＰＷＭ信号
占空比以１０％为步长，在 １０％ ～１００％范围内进行
实验。将ＰＷＭ信号占空比从１％调节到１０％，发现
ＰＷＭ信号占空比为 ４％时电磁阀才能完成一次完
整的吸合动作，因此可以将该占空比作为流量调节

下限。在各实验压力条件下，ＰＷＭ信号占空比与喷
雾流量实验结果如表１所示。

表 １　不同喷雾压力下喷雾流量实验结果

Ｔａｂ．１　Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｒｅｓｕｌｔｓｏｆｓｐｒａｙｆｌｏｗｒａｔｅｕｎｄｅｒ

ｄｉｆｆｅｒｅｎｔｓｐｒａｙｐｒｅｓｓｕｒｅ Ｌ／ｍｉｎ

占空比／％
压力／ＭＰａ

０２ ０３ ０４
４ ０１８０ ０１９７ ０２１５
１０ ０１９９ ０２２５ ０２６６
２０ ０２２９ ０２８６ ０３２４
３０ ０２６２ ０３３６ ０３８７
４０ ０３１６ ０３９１ ０４５３
５０ ０３５３ ０４３７ ０５０６
６０ ０３９９ ０４７７ ０５５０
７０ ０４０６ ０５２８ ０５９７
８０ ０４１９ ０５６３ ０６２９
９０ ０４２１ ０５６７ ０６５２
１００ ０４２１ ０５６６ ０６５９
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　　从数据中可以看出，在相同 ＰＷＭ信号占空比
条件下，喷雾压力变化对喷雾流量有较大影响。喷

雾流量随 ＰＷＭ信号占空比增大而增大，当 ＰＷＭ信
号占空比增大到一定值时，喷雾流量基本稳定。

３　喷雾流量自动分段线性拟合

对 ０２、０３和 ０４ＭＰａ喷雾压力条件下的
ＰＷＭ信号占空比与喷雾流量数据进行拟合，从而建
立基于 ＰＷＭ信号占空比的喷雾流量控制模型。由
于喷雾流量与 ＰＷＭ信号占空比存在明显分段线性
关系，可 采用分段线性拟合方法进 行 拟 合 建

模
［１４－１５］

。

分段拟合第一段函数选择为

ｑｍ＝ｋｄ＋ｂ （１４）
第二段函数选择为

ｑｍ＝ｃ （１５）
将所有实验点集合 Ｍ分为２个集合 Ｍ１、Ｍ２，其

中 Ｍ１对应第一段函数，Ｍ２对应第二段函数，实现数
据点的自动分段拟合过程如下：

（１）初始时令集合 Ｍ１＝Ｍ，Ｍ２为空集。
（２）通过最小二乘法，由实验点集合 Ｍ１拟合确

定第一段函数参数（Ｍ１空集时无需计算），由实验点
集合 Ｍ２拟合确定第二段函数参数（Ｍ２空集时无需

计算），计算该方案下分段模型的 Ｒ２值。
（３）将实验点 Ｍ１中最大 ＰＷＭ控制信号占空比

实验点数据移入 Ｍ２中，重复步骤（２）直至 Ｍ１为空集

时停止，输出所有方案中决定系数 Ｒ２最大的模型作
为最佳拟合方案。

在０２ＭＰａ喷雾压力，２Ｈｚ的 ＰＷＭ信号频率
下，通过自动分段线性拟合方法处理结果如图 ５所
示，得到 ＰＷＭ占空比与喷雾流量的函数关系为

ｑ０２＝
０００３９３６ｄ＋０１５６５ （４≤ｄ≤６６）
０４１６８ （６６＜ｄ≤１００{ ）

式中　ｑ０２———压力为０２ＭＰａ下的喷雾流量，Ｌ／ｍｉｎ

图 ５　０２ＭＰａ喷雾压力下拟合效果验证

Ｆｉｇ．５　Ｖｅｒｉｆｉｃａｔｉｏｎｅｆｆｅｃｔｏｆｐｉｅｃｅｗｉｓｅｌｉｎｅａｒｍｏｄｅｌ

ｕｎｄｅｒｓｐｒａｙｐｒｅｓｓｕｒｅｏｆ０２ＭＰａ
　
模型的决定系数 Ｒ２为 ０９９５，喷雾流量控制范

围为０１７２２～０４１６８Ｌ／ｍｉｎ。

０３ＭＰａ喷雾压力下，通过自动分段线性拟合
方法处理结果如图６所示，ＰＷＭ信号占空比与喷雾
流量的函数关系为

ｑ０３＝
０００４８８５ｄ＋０１８４６ （４≤ｄ≤７８）
０５６６５ （７８＜ｄ≤１００{ ）

式中　ｑ０３———压力为０３ＭＰａ下的喷雾流量，Ｌ／ｍｉｎ

模型的决定系数 Ｒ２为 ０９９９，喷雾流量控制范
围为０２０４２～０５６６５Ｌ／ｍｉｎ。

图 ６　０３ＭＰａ喷雾压力下拟合效果验证

Ｆｉｇ．６　Ｖｅｒｉｆｉｃａｔｉｏｎｅｆｆｅｃｔｏｆｐｉｅｃｅｗｉｓｅｌｉｎｅａｒｍｏｄｅｌ

ｕｎｄｅｒｓｐｒａｙｐｒｅｓｓｕｒｅｏｆ０３ＭＰａ
　
０４ＭＰａ喷雾压力下，通过自动分段线性拟合

方法处理结果如图７所示，ＰＷＭ占空比与喷雾流量
的函数关系为

ｑ０４＝
０００５７８１ｄ＋０２０７０ （４≤ｄ≤７６）
０６４６７ （７６＜ｄ≤１００{ ）

式中　ｑ０４———压力为０４ＭＰａ下的喷雾流量，Ｌ／ｍｉｎ

模型的决定系数 Ｒ２为 ０９９５，喷雾流量控制范
围为０２３０１～０６４６７Ｌ／ｍｉｎ。

图 ７　０４ＭＰａ喷雾压力下拟合效果验证

Ｆｉｇ．７　Ｖｅｒｉｆｉｃａｔｉｏｎｅｆｆｅｃｔｏｆｐｉｅｃｅｗｉｓｅｌｉｎｅａｒｍｏｄｅｌｕｎｄｅｒ

ｓｐｒａｙｐｒｅｓｓｕｒｅｏｆ０４ＭＰａ
　

４　流量模型实验验证

通过喷雾流量控制精度实验来验证该流量模型

的准确性，具体实验过程如下：将系统压力先后设置

为０２、０３和 ０４ＭＰａ，设置喷雾目标平均流量为
０２５、０３０和 ０４０Ｌ／ｍｉｎ，在每一种压力和流量的
组合条件下，通过流量控制模型计算对应条件下的

占空比 ｄ，并生成对应 ２Ｈｚ的 ＰＷＭ信号控制电磁
阀动作，在连续 ６０ｓ内用清洁干燥的烧杯截获喷头
喷出的雾滴，用精度为 ±０１ｇ的电子秤（余姚市金
诺天平有限公司 ＴＤ２１００１型）称测烧杯实验前、后
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质量获得实际流量。为了提高测量实际流量的精

度，通过单片机定时器来控制电磁阀的开启与关闭，

实验结果如表 ２所示。分析实验数据可以得到，喷
雾流量控制误差在 ±６％范围内。在相同的实验条
件下，小流量控制精度一般要低于大流量控制精度。

这是由于在相同实验条件下，压力波动是相当的，由

表 ２　喷雾流量控制精度测试结果

Ｔａｂ．２　Ｒｅｓｕｌｔｓｏｆｓｐｒａｙｆｌｏｗｒａｔｅｃｏｎｔｒｏｌａｃｃｕｒａｃｙｔｅｓｔ

压力

／ＭＰａ

目标流量／

（Ｌ·ｍｉｎ－１）

实际流量／

（Ｌ·ｍｉｎ－１）

误差／

％

占空

比／％

０２ ０２５ ０２６４ ４０ ２４

０２ ０３０ ０２８５ －５３ ３６

０２ ０４０ ０４０６ １２ ６２

０３ ０２５ ０２６５ ５７ １３

０３ ０３０ ０３１２ ３８ ２４

０３ ０４０ ０３８９ －２８ ４４

０４ ０２５ ０２４０ －４２ ７

０４ ０３０ ０３０５ －１７ １６

０４ ０４０ ０４２３ －５４ ３３

此产生的流量波动也是相当的，在喷雾流量较大的

情况下，这种波动对喷雾流量影响相对较小。

５　结论

（１）通过喷雾压力数据计算的喷雾流量模型能
够将电磁阀响应因素考虑在内，可直观地分析出电

磁阀及其控制方案性能。

（２）卡尔曼滤波技术能够提高压力传感器的软
性能，设计的自动分段线性拟合方法所建立的 ＰＷＭ
喷雾流量模型 Ｒ２均大于 ０９９５，说明该方法能有效
完成数据自动分析并生成流量控制模型。

（３）经实验表明，喷雾流量控制误差在 ±６％范
围以内，由于压力波动对小流量喷雾影响相对较大，

因此在相同喷雾压力下小流量控制精度一般要低于

大流量控制。

（４）提出的基于卡尔曼滤波的 ＰＷＭ变量喷雾
控制方法能够实现快速数据采集并自动拟合建模，

可以为快速、在线的实现喷雾流量控制模型建立提

供参考。

参 考 文 献

１　何雄奎．改变我国植保机械和施药技术严重落后的现状［Ｊ］．农业工程学报，２００４，２０（１）：１３－１５．
ＨｅＸｉｏｎｇｋｕｉ．Ｉｍｐｒｏｖｉｎｇｓｅｖｅｒｅｄｒａｇｇｌｉｎｇａｃｔｕａｌｉｔｙｏｆｐｌａｎｔｐｒｏｔｅｃｔｉｏｎｍａｃｈｉｎｅｒｙａｎｄｉｔｓａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｔｅｃｈｎｉｑｕｅｓ［Ｊ］．Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆ
ｔｈｅＣＳＡＥ，２００４，２０（１）：１３－１５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

２　ＬｏｇｈａｖｉＭ，ＢｅｈｚａｄｉＭａｃｋｖａｎｄｉＢ．Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆａｔａｒｇｅｔｏｒｉｅｎｔｅｄｗｅｅｄｃｏｎｔｒｏｌｓｙｓｔｅｍ［Ｊ］．ＣｏｍｐｕｔｅｒｓａｎｄＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓｉｎ
Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅ，２００８，６３（２）：１１２－１１８．

３　ＵｎａｖｕｔＪＫ，ＳｃｈｕｅｌｌｅｒＪＫ，ＭａｓｏｎＰＡＣ．Ｃｏｎｔｉｎｕｏｕｓｃｏｎｔｒｏｌｏｆａｓｐｒａｙｅｒｐｉｎｃｈｖａｌｖｅ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＡＳＡＥ，２０００，
４３（４）：８２９－８３７．

４　ＧｕｚｍａｎＪＬ，ＲｏｄｒｉｇｕｅｚＦ，ＳａｎｃｈｅｚＨｅｒｍｏｓｉｌｌａＪ，ｅｔａｌ．Ｒｏｂｕｓｔｐｒｅｓｓｕｒｅｃｏｎｔｒｏｌｉｎａｍｏｂｉｌｅｒｏｂｏｔｆｏｒｓｐｒａｙｉｎｇｔａｓｋｓ［Ｊ］．
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＡＳＡＢＥ，２００８，５１（２）：７１５－７２７．

５　邓巍，丁为民．基于 ＰＷＭ技术的连续式变量喷雾装置设计与特性分析［Ｊ］．农业机械学报，２００８，３９（６）：７７－８０．
ＤｅｎｇＷｅｉ，ＤｉｎｇＷｅｉｍｉｎ．ＶａｒｉａｂｌｅｒａｔｅｃｏｎｔｉｎｕｏｕｓｓｐｒａｙｅｑｕｉｐｍｅｎｔｂａｓｅｄｏｎＰＷＭｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙａｎｄｉｔｓｓｐｒａｙｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓ［Ｊ］．
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２００８，３９（６）：７７－８０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

６　ＥｓｃｏｌàＡ，ＲｏｓｅｌｌＰｏｌｏＪＲ，ＰｌａｎａｓＳ，ｅｔａｌ．Ｖａｒｉａｂｌｅｒａｔｅｓｐｒａｙｅｒ．Ｐａｒｔ１—ｏｒｃｈａｒｄｐｒｏｔｏｔｙｐｅ：ｄｅｓｉｇｎ，ｉｍｐｌｅｍｅｎｔａｔｉｏｎａｎｄｖａｌｉｄａｔｉｏｎ［Ｊ］．
ＣｏｍｐｕｔｅｒｓａｎｄＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓｉｎＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅ，２０１３，９５：１２２－１３５．

７　ＬｅｂｅａｕＦ，ＥｌＢａｈｉｒＬ，ＤｅｓｔａｉｎＭＦ，ｅｔａｌ．ＩｍｐｒｏｖｅｍｅｎｔｏｆｓｐｒａｙｄｅｐｏｓｉｔｈｏｍｏｇｅｎｅｉｔｙｕｓｉｎｇａＰＷＭｓｐｒａｙｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒｔｏｃｏｍｐｅｎｓａｔｅ
ｈｏｒｉｚｏｎｔａｌｂｏｏｍｓｐｅｅｄｖａｒｉａｔｉｏｎｓ［Ｊ］．ＣｏｍｐｕｔｅｒｓａｎｄＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓｉｎＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅ，２００４，４３（２）：１４９－１６１．

８　刘大印，王秀，毛益进，等．基于单片机 ＰＷＭ变量农药喷洒控制系统的研究［Ｊ］．农机化研究，２０１１，３３（５）：９９－１０３．
ＬｉｕＤａｙｉｎ，ＷａｎｇＸｉｕ，ＭａｏＹｉｊｉｎ，ｅｔａｌ．ＳｔｕｄｙｏｎＰＷＭｖａｒｉａｂｌｅｐｅｓｔｉｃｉｄｅｓｐｒａｙｉｎｇｃｏｎｔｒｏｌｓｙｓｔｅｍｂａｓｅｄｏｎＭＣＵ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ
ＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭｅｃｈａｎｉｚａｔｉｏｎＲｅｓｅａｒｃｈ，２０１１，３３（５）：９９－１０３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

９　翟长远，王秀，密雅荣，等．ＰＷＭ变量喷雾喷头流量模型［Ｊ］．农业机械学报，２０１２，４３（４）：４０－４４．
ＺｈａｉＣｈａｎｇｙｕａｎ，ＷａｎｇＸｉｕ，ＭｉＹａｒｏｎｇ，ｅｔａｌ．ＮｏｚｚｌｅｆｌｏｗｍｏｄｅｌｏｆＰＷＭｖａｒｉａｂｌｅｒａｔｅｓｐｒａｙｉｎｇ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅ
ＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１２，４３（４）：４０－４４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１０　魏新华，蒋杉，张进敏，等．脉宽调制间歇喷雾变量喷施系统施药量控制［Ｊ］．农业机械学报，２０１３，４４（２）：８７－９２．
ＷｅｉＸｉｎｈｕａ，ＪｉａｎｇＳｈａｎ，ＺｈａｎｇＪｉｎｍｉｎ，ｅｔａｌ．Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｒａｔｅｃｏｎｔｒｏｌｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓｏｆｂｌｅｎｄｅｄｐｕｌｓｅｖａｒｉａｂｌｅｒａｔｅａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ
ｓｙｓｔｅｍ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１２，４４（２）：８７－９２．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１１　ＧｉｌｅｓＤＫ，ＢｅｎＳａｌｅｍＥ．Ｓｐｒａｙｄｒｏｐｌｅｔｖｅｌｏｃｉｔｙａｎｄｅｎｅｒｇｙｉｎｉｎｔｅｒｍｉｔｔｅｎｔｆｌｏｗｆｒｏｍｈｙｄｒａｕｌｉｃｎｏｚｚｌｅｓ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ
ＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＲｅｓｅａｒｃｈ，１９９２，５１：１０１－１１２．

１２　沈法鹏，赵又群，林．基于卡尔曼滤波的车辆侧偏角软测量［Ｊ］．农业工程学报，２０１３，２９（１０）：７１－７５．
ＳｈｅｎＦａｐｅｎｇ，ＺｈａｏＹｏｕｑｕｎ，ＬｉｎＦｅｎ．ＳｏｆｔｓｅｎｓｏｒｏｆｖｅｈｉｃｌｅｓｉｄｅｓｌｉｐａｎｇｌｅｂａｓｅｄｏｎＫａｌｍａｎｆｉｌｔｅｒ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣＳＡＥ，
２０１３，２９（１０）：７１－７５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１３　秦永元，张洪钺，汪叔华．卡尔曼滤波与组合导航原理［Ｍ］．西安：西北工业大学出版社，２００４．

４６ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１４年



１４　李颖慧，李民赞，邓小蕾，等．基于无线传感器网络的温室栽培营养液电导率监测系统［Ｊ］．农业工程学报，２０１３，２９（９）：
１７０－１７７．
ＬｉＹｉｎｇｈｕｉ，ＬｉＭｉｎｚａｎ，ＤｅｎｇＸｉａｏｌｅｉ，ｅｔａｌ．Ｍｏｎｉｔｏｒｉｎｇｓｙｓｔｅｍｆｏｒｅｌｅｃｔｒｉｃａｌｃｏｎｄｕｃｔｉｖｉｔｙｏｆｇｒｅｅｎｈｏｕｓｅｎｕｔｒｉｅｎｔｓｏｌｕｔｉｏｎｓｂａｓｅｄ
ｏｎＷＳＮ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣＳＡＥ，２０１３，２９（９）：１７０－１７７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１５　闫秋艳，夏士雄．一种无限长时间序列的分段线性拟合算法［Ｊ］．电子学报，２０１０，３８（２）：４４３－４４８．
ＹａｎＱｉｕｙａｎ，ＸｉａＳｈｉｘｉｏｎｇ．Ａｎｐｉｅｃｅｗｉｓｅｌｉｎｅａｒｆｉｔｔｉｎｇａｌｇｏｒｉｔｈｍｆｏｒｉｎｆｉｎｉｔｅｔｉｍｅｓｅｒｉｅｓ［Ｊ］．ＣｈｉｎｅｓｅＪｏｕｒｎａｌｏｆＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓ，２０１０，
３８（２）：４４３－４４８．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

ＰＷＭ ＶａｒｉａｂｌｅＳｐｒａｙＣｏｎｔｒｏｌＢａｓｅｄｏｎＫａｌｍａｎＦｉｌｔｅｒ

ＪｉａｎｇＨｕａｎｙｕ　ＺｈｏｕＭｉｎｇｃｈｕａｎ　ＴｏｎｇＪｕｎｈｕａ　ＬｉｕＹａｎ
（ＣｏｌｌｅｇｅｏｆＢｉｏｓｙｓｔｅｍｓＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇａｎｄＦｏｏｄＳｃｉｅｎｃｅ，ＺｈｅｊｉａｎｇＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，Ｈａｎｇｚｈｏｕ３１００５８，Ｃｈｉｎａ）

Ａｂｓｔｒａｃｔ：Ａｐｌａｔｆｏｒｍｗａｓｂｕｉｌｔｕｐｔｏｃｏｌｌｅｃｔｔｈｅｐｒｅｓｓｕｒｅｄａｔａｎｅａｒｔｈｅｎｏｚｚｌｅ．Ｔｈｅｉｎｓｔａｎｔａｎｅｏｕｓｆｌｏｗ
ｄａｔａｗａｓｃａｌｃｕｌａｔｅｄｂａｓｅｄｏｎｔｈｅｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｂｅｔｗｅｅｎｐｒｅｓｓｕｒｅａｎｄｆｌｏｗｂｙｕｓｉｎｇＫａｌｍａｎｆｉｌｔｅｒｉｎｇ
ａｌｇｏｒｉｔｈｍ，ａｎｄｔｈｅａｖｅｒａｇｅｓｐｒａｙｆｌｏｗｒａｔｅｗａｓｏｂｔａｉｎｅｄｂｙｉｎｔｅｇｒａｔｉｎｇｏｖｅｒｔｈｅｉｎｓｔａｎｔａｎｅｏｕｓｆｌｏｗ，ｔｈｅｎ
ａｎａｕｔｏｍａｔｉｃｐｉｅｃｅｗｉｓｅｌｉｎｅａｒｆｉｔｔｉｎｇｍｅｔｈｏｄｗａｓｄｅｓｉｇｎｅｄａｆｔｅｒｃｏｎｓｉｄｅｒｉｎｇｔｈｅｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｂｅｔｗｅｅｎｔｈｅ
ｄｕｔｙｃｙｃｌｅｏｆＰＷＭｓｉｇｎａｌａｎｄｔｈｅａｖｅｒａｇｅｓｐｒａｙｆｌｏｗｒａｔｅ．Ｉｎｏｒｄｅｒｔｏｖｅｒｉｆｙｔｈｅｃｏｎｔｒｏｌｅｆｆｅｃｔｓｏｆｔｈｅ
ｓｐｒａｙｆｌｏｗｒａｔｅｍｏｄｅｌ，ｔｈｅＰＷＭｓｐｒａｙｆｌｏｗｒａｔｅｍｏｄｅｌｓｂａｓｅｄｏｎＫａｌｍａｎｆｉｌｔｅｒｉｎｇｗｅｒｅｅｓｔａｂｌｉｓｈｅｄｕｎｄｅｒ
ｔｈｅｓｐｒａｙｐｒｅｓｓｕｒｅｏｆ０２，０３ａｎｄ０４ＭＰａ，ｒｅｓｐｅｃｔｉｖｅｌｙ，ａｎｄｔｈｅｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｓｏｆｓｐｒａｙｆｌｏｗｒａｔｅｃｏｎｔｒｏｌ
ａｃｃｕｒａｃｙｗｅｒｅｐｅｒｆｏｒｍｅｄｕｎｄｅｒｔｈｅｓａｍｅｃｏｎｄｉｔｉｏｎｓ．Ｔｈｅｒｅｓｕｌｔｓｓｈｏｗｅｄｔｈａｔｔｈｅｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔｏｆ
ｄｅｔｅｒｍｉｎａｔｉｏｎ（Ｒ２）ｉｎｔｈｅｍｏｄｅｌｓａｂｏｖｅｗｅｒｅａｌｌｍｏｒｅｔｈａｎ０９９５ｕｎｄｅｒｔｈｅｔｈｒｅｅｓｐｒａｙｐｒｅｓｓｕｒｅｓ，ａｎｄ
ｔｈｅｓｐｒａｙｆｌｏｗｒａｔｅｃｏｎｔｒｏｌｅｒｒｏｒｗａｓｗｉｔｈｉｎ±６％．Ｔｈｉｓｍｅｔｈｏｄｐｒｏｖｉｄｅｓａｒｅｆｅｒｅｎｃｅｏｆｂｕｉｌｄｉｎｇｓｐｒａｙｉｎｇ
ｃｏｎｔｒｏｌｍｏｄｅｌｆｏｒｒａｐｉｄａｎｄｏｎｌｉｎｅｕｓｅ．
Ｋｅｙｗｏｒｄｓ：Ｖａｒｉａｂｌｅｓｐｒａｙ　Ｐｕｌｓｅｗｉｄｔｈｍｏｄｕｌａｔｉｏｎ　Ｋａｌｍ



ａｎｆｉｌｔｅｒｉｎｇ　Ｐｉｅｃｅｗｉｓｅｌｉｎｅａｒｆｉｔｔｉｎｇ

（上接第 １１５页）

ＤｅｓｉｇｎａｎｄＥｘｐｅｒｉｍｅｎｔｏｆＲｏｔａｒｙＣｏｎｖｅｒｔｅｒｏｆＬｉｑｕｉｄＦｅｒｔｉｌｉｚｅｒ

ＷａｎｇＪｉｎｗｕ　ＰａｎＺｈｅｎｗｅｉ　ＹａｎｇＸｉｎｌｕｎ　ＬｉｕＹｏｎｇｊｕｎ　ＺｈａｎｇＣｈｕｎｆｅｎｇ　ＷａｎｇＪｉｎｆｅｎｇ
（ＣｏｌｌｅｇｅｏｆＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，ＮｏｒｔｈｅａｓｔＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，Ｈａｒｂｉｎ１５００３０，Ｃｈｉｎａ）

Ａｂｓｔｒａｃｔ：Ｔｈｅｒｅａｒｅａｌｏｔｏｆｐｒｏｂｌｅｍｓｉｎｄｅｅｐａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｔｙｐｅｌｉｑｕｉｄｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｓｕｃｈａｓｌａｒｇｅｅｎｅｒｇｙｌｏｓｓ，
ｌｏｗｅｆｆｉｃｉｅｎｃｙ，ｔｒａｎｓｐｏｒｔｉｎｇｌｉｑｕｉｄｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｈｏｓｅｗｉｎｄｉｎｇ，ｅｔｃ，ｂｅｃａｕｓｅｏｆｉｎｔｒｉｃａｔｅｐｉｐｉｎｇｉｎｓｐｌｉｔｔｅｒａｎｄ
ｆｅｒｔｉｌｉｚａｔｉｏｎｉｎｓｔｉｔｕｔｉｏｎｓｏｆｄｅｅｐａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｔｙｐｅｌｉｑｕｉｄｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒ．Ｈｅｎｃｅ，ｗｅｄｅｓｉｇｎｅｄａｒｏｔｏｒｔｙｐｅｌｉｑｕｉｄ
ｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｃｏｎｖｅｒｔｅｒｂｙｔｈｅｏｒｅｔｉｃａｌａｎａｌｙｓｉｓａｎｄＡｄａｍｓｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄｉｎｏｒｄｅｒｔｏｓｏｌｖｅｔｈｅａｂｏｖｅ
ｐｒｏｂｌｅｍｓ．Ｕｓｉｎｇｔｈｅｃｏｎｖｅｒｔｅｒ，ｗｈｉｃｈｃｏｕｌｄｒｅｐｌａｃｅｏｒｉｇｉｎａｌｓｐｌｉｔｔｅｒａｎｄａｎｙｏｒｉｇｉｎａｌｔｕｂｉｎｇｏｆｆｅｒｔｉｌｉｚａｔｉｏｎ
ｉｎｓｔｉｔｕｔｉｏｎｓ，ｗｅｄｅｓｉｇｎｅｄｔｈｅｐｉｐｅｓｙｓｔｅｍ ｏｆｔｒａｎｓｐｏｒｔｉｎｇｌｉｑｕｉｄｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒ．Ｗｅｕｓｅｄｔｈｅｎｅｗｐｉｐｅｌｉｎｅ
ｓｙｓｔｅｍｗｉｔｈｔｈｅｃｏｎｖｅｒｔｅｒｉｎａｎａｎｔｉｗｉｎｄｉｎｇｔｅｓｔ．Ｗｅａｌｓｏｕｓｅｄｔｈｅｎｅｗｏｎｅａｎｄｔｈｅｏｒｉｇｉｎａｌｐｉｐｅｌｉｎｅｆｏｒ
ａｃｏｍｐａｒａｔｉｖｅｆｅｒｔｉｌｉｚａｔｉｏｎｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ．Ｗｈｅｎｆｉｎｉｓｈｅｄｔｈｅａｎｔｉｗｉｎｄｉｎｇｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｗｅｆｏｕｎｄｔｈａｔｗｈｅｎｔｈｅ
ｓｕｎｇｅａｒａｎｄｔｈｅｐｌａｎｅｔａｒｙｇｅａｒｒａｔｉｏｗａｓ３∶１ａｎｄｔｈｅｓｕｎｇｅａｒａｎｄｔｈｅｐｌａｎｅｔｃａｒｒｉｅｒｓｐｅｅｄｒａｔｉｏｗａｓ２∶３，
ｔｈｅｃｏｎｖｅｒｔｅｒａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓｃｏｕｌｄｂｅｔｔｅｒｓｏｌｖｅｔｈｅｔｒａｎｓｐｏｒｔｉｎｇｌｉｑｕｉｄｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｈｏｓｅｗｉｎｄｉｎｇｐｒｏｂｌｅｍ ｏｆ
ｆｅｒｔｉｌｉｚａｔｉｏｎｉｎｓｔｉｔｕｔｉｏｎｓ．Ｗｈｅｎｆｉｎｉｓｈｅｄｔｈｅｃｏｍｐａｒａｔｉｖｅｆｅｒｔｉｌｉｚａｔｉｏｎｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｗｅｆｏｕｎｄｔｈａｔｔｈｅｎｅｗ
ｐｉｐｅｌｉｎｅｓｙｓｔｅｍ ｅｆｆｉｃｉｅｎｃｙｗａｓ２６３ ｔｉｍｅｓｏｆｔｈｅ ｏｒｉｇｉｎａｌｐｉｐｅｌｉｎｅｓｙｓｔｅｍ ｗｈｅｎ ｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｗａｓ
２０３２ｍＬ／ｔｉｍｅａｎｄｐｕｍｐｐｒｅｓｓｕｒｅｗａｓ０３１ＭＰａ．
Ｋｅｙｗｏｒｄｓ：Ｃｏｎｖｅｒｔｅｒ　Ｌｉｑｕｉｄｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒ　Ｐｉｐｅｌｉｎｅｓｙｓｔｅｍ

５６第 １０期　　　　　　　　 　 　　蒋焕煜 等：基于卡尔曼滤波的 ＰＷＭ变量喷雾控制研究


