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全膜双垄沟覆膜土壤离散元接触参数仿真标定
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摘要：为进一步提升基于离散元法对全膜双垄沟机械化覆土作业过程研究的准确性，结合 ＥＤＥＭ软件进行覆膜土

壤摩擦角（土壤休止角及其与钢滑动摩擦角）离散元仿真试验。通过三因素三水平正交组合试验，得出各接触参数

对土壤休止角、土壤与钢滑动摩擦角的影响显著性顺序。分别建立了各关键接触参数与土壤休止角、土壤与钢滑

动摩擦角的二次多项式回归模型，以自制试验装置测定结果作为优化的目标值，获得全膜双垄沟覆膜土壤离散元

最优接触参数组合为：土壤与土壤静摩擦因数 ０６８、土壤与土壤滚动摩擦因数 ０２７、土壤与土壤恢复系数 ０２１、土

壤与钢静摩擦因数 ０３１、土壤与钢滚动摩擦因数 ０１３和土壤与钢恢复系数 ０５４。为验证所标定全膜双垄沟覆膜

土壤接触参数的可靠性，对模拟仿真与实际试验的土壤休止角、土壤与钢滑动摩擦角进行了对比分析，两者相对误

差分别为 ２６％和 ３１％；同时应用离散元法进行全膜双垄沟覆土装置在覆膜土壤颗粒最优标定参数组合设置下

的种床覆土过程仿真模拟，通过与实际作业效果对比，仿真结果与田间试验工况基本一致，验证了仿真试验与建立

回归模型的有效性。
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０　引言

全膜双垄沟播技术是我国西北地区旱作农业的

一项突破性技术，要求先完成大小垄体种床的耕整、

覆膜与覆土准备，后在小垄垄沟内进行播种作

业
［１－２］

。其中，全膜双垄沟起垄、覆膜 覆土环节农

艺要求较为特殊和复杂，首先需构建大垄垄体与小

垄垄体相间的异形垄体覆膜种床；其次以小垄垄体

为中心基准，铺设宽度为１２００ｍｍ的白（黑）色地膜
（厚度为００１ｍｍ），即用整张地膜覆盖小垄整体及
其两侧垄沟，且分别均等向两侧各 １／２大垄垄体延
伸进行覆膜作业，并同时完成两侧膜边、垄沟内的覆

土镇压。同时，当下一组小垄垄体覆膜作业时，其左

侧１／２大垄垄体覆土膜边正好与上一组右侧大垄垄
体覆土膜边对接，并在中心覆膜土带的连接下完成

大垄垄体的全膜覆盖，整张地膜所覆盖双垄底部总

体宽度约为１１００ｍｍ，覆盖边界经历了由垄到沟、沿
沟至垄的双重跨越

［３］
。因此，在上述农艺要求下，

覆膜种床覆土环节至关重要，研究全膜双垄沟机械

化覆土作业过程对于其种床高效构建具有重要意

义。

近年来，离散元法（ＤＥＭ）及其仿真软件 ＥＤＥＭ
在农业工程领域得到了广泛研究与应用，主要在大

田耕作、谷物排种、农业物料参数标定、作物收获等

方面取得了一系列重要研究进展
［４－８］

。种床覆膜土

壤作为全膜双垄沟覆土装置的主要作用对象，是一

种典型的离散物质，可借助离散元法对其接触参数

及机械化覆土作业过程进行研究。其中，覆膜土壤

颗粒的本征参数包括形状尺寸、密度、泊松比和剪切

模量，该类参数可通过查阅文献或试验测得；土壤颗

粒的接触参数主要包括恢复系数、静摩擦因数和滚

动摩擦因数等，较难直接测量，可借助离散元法采用

虚拟试验进行标定与优化筛选。目前，国内外相关

学者应用离散元法，通过物料堆积休止角及滑动摩

擦角完成了对土壤、稻谷、饲料、马铃薯、玉米等物料

颗粒间的静摩擦因数、滚动摩擦因数及恢复系数等

接触参数的标定
［７，９－１２］

；同时，依托具体研制样机开

展了各类农机具触土部件与大田土壤关于上述接触

参数的标定
［１３－１６］

，但由于两者互作方式、土壤类型、

触土部件材料等多因素的影响，研究标定的土壤重

要接触参数仍处于一个区间值，且基于全膜双垄沟

覆土装置作用下有关土壤接触参数的研究鲜见报

道。

因此，为进一步提升基于离散元法关于全膜双

垄沟覆土作业过程研究的准确性，在参考已有土壤

土壤、土壤 农具重要接触参数（静摩擦因数、滚动

摩擦因数及恢复系数）区间值的基础上，分别应用

三因素三水平正交回归模拟试验，优化全膜双垄沟

机械化覆土装置作用下覆膜土壤的离散元模型参

数，建立优化参数下的机械化覆土作业仿真模型并

进行试验验证，以期为西北旱区农田耕作土壤离散

元仿真参数设置提供参考与借鉴。

１　试验标定参数确定

１１　作业装置结构组成
双垄耕作施肥喷药覆膜机主要由悬挂架、喷药

装置、旋耕刀组、取土铲、镇压装置、挂膜装置、刮板

式升运器、覆土侧流槽、覆土直流槽和肥料箱等组

成，如图１所示。

图 １　双垄耕作施肥喷药覆膜机结构图

Ｆｉｇ．１　Ｓｔｒｕｃｔｕｒｅｄｉａｇｒａｍｓｏｆｏｐｅｒａｔｉｏｎｍａｃｈｉｎｅｆｏｒ

ｔｉｌｌａｇｅｆｅｒｔｉｌｉｚａｔｉｏｎａｎｄｓｐｒａｙｉｎｇｆｉｌｍｉｎｇｏｎｄｏｕｂｌｅｒｉｄｇｅｓ
１．喷药装置　２．悬挂架　３．肥料箱　４．挂膜装置　５．镇压装置

６．覆土侧流槽　７．覆土直流槽　８．刮板式升运器
　

１２　标定参数选取
全膜双垄沟机械化覆土装置作业过程如图２所

示，在作业机旋耕刀组及其取土铲的共同作用下将

切削土壤高速抛送至刮板式升运器并后输至覆土装

置。覆土装置将土壤分为两条路径，并在覆土侧流

槽、覆土直流槽及后置镇压轮的共同配合下完成全膜

双垄沟覆膜种床两侧膜边、垄沟内的覆土镇压
［１］
。
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图 ２　全膜双垄沟机械化覆土作业过程

Ｆｉｇ．２　Ｏｐｅｒａｔｉｏｎｐｒｏｃｅｓｓｏｆｍｅｃｈａｎｉｚｅｄｃｏｖｅｒｉｎｇ

ｓｏｉｌｏｎｗｈｏｌｅｐｌａｓｔｉｃｆｉｌｍｍｕｌｃｈｉｎｇｏｎｄｏｕｂｌｅｒｉｄｇｅｓ
　
由机械化覆土装置作业过程可以看出，覆膜土

壤间、土壤与覆土侧（直）流槽间主要呈密相堆积与

倾斜相对滑动，并形成了覆膜土壤颗粒流，以４条覆
土带完成对种床垄沟及膜边的定位覆盖。因此，应

用离散元法对覆土过程进行仿真分析时，土壤与土

壤静摩擦因数、土壤与土壤滚动摩擦因数、土壤与土

壤恢复系数、土壤与钢（溜土槽）静摩擦因数、土壤

与钢（溜土槽）滚动摩擦因数、土壤与钢（溜土槽）恢

复系数均是影响其仿真结果准确性的关键参数，本

研究将标定上述６个主要接触参数。
１３　标定参数范围确定

根据已有文献研究，相关标定参数的参考范围

为：土壤与土壤静摩擦因数在 ０３０～０７０之
间

［５，９，１３，１７－２０］
，土壤与土壤滚动摩擦因数在 ０１４～

０４０之间［５，９，１３－１４，１６－１７，２０］
，土壤与土壤恢复系数在

０２０～０６０之间［５，１５，１９，２１］
；土壤与钢静摩擦因数在

０３０～０６０之间［５，１３，２１－２２］
，土壤与钢滚动摩擦因数

在００４～０２０之间［５，１４，１６，２１，２３］
，土壤与钢恢复系数

在０２８～０６０之间［１５－１６，２０］
。

２　试验材料与方法

２１　试验方法与仪器
依托全膜双垄沟机械化覆土作业过程，分别通

过土壤休止角及土壤与钢（溜土槽）滑动摩擦角的

实测试验与仿真试验，标定土壤与土壤静摩擦因数、

土壤与土壤滚动摩擦因数、土壤与土壤恢复系数、土

壤与钢（溜土槽）静摩擦因数、土壤与钢（溜土槽）滚

动摩擦因数及土壤与钢（溜土槽）恢复系数 ６个关
键参数。

图３ａ所示为自制土壤休止角测定装置，主要由
漏斗、支架、土壤堆积台和抽片等组成。其中，抽片

和漏斗嘴上的插槽配合使用，装置支架可调节漏斗

与土壤堆积台之间的垂直距离。如图３ｂ所示，将田
间耕作土壤装入土壤休止角测定装置，待土壤在漏

斗内静止后瞬时拉出装置下端部抽片，并等土壤坡

面稳定后，垂直拍照，导入 ＣＡＤ软件中标注土壤休

图 ３　土壤休止角测定

Ｆｉｇ．３　Ｄｅｔｅｒｍｉｎａｔｉｏｎｏｆｒｅｐｏｓｅａｎｇｌｅｏｆｓｏｉｌｓｏｉｌ
１．漏斗　２．抽片　３．土壤堆积台　４．支架

　
止角（Ｙα）。

图４ａ所示为自制土壤 钢（溜土槽）滑动摩擦

角测定装置，主要由拉伸装置、力学试验机、翻转合

页、不锈钢溜土槽和绳索等组成。其中，翻转合页随

着力学实验机的拉伸可绕轴向旋转 ９０°，且为保证
测定参数的准确性，装置选用钢材与实际溜土槽材

料一致。如图４ｂ所示，将田间耕作土壤装入土壤
钢（溜土槽）滑动摩擦角测定装置，通过设置万能力

学试验机向上拉伸速度（２０ｍｍ／ｍｉｎ），在绳索牵引
下将平行连接有溜土槽的平板匀速提起，并使其缓

慢倾斜。待溜土槽内土壤开始持续滑动时，平板倾

斜角度即为土壤与钢（溜土槽）的滑动摩擦角，待土

壤颗粒持续滑动稳定后，垂直拍照，导入 ＣＡＤ软件
中标注土壤与钢（溜土槽）的滑动摩擦角（Ｙβ）。

图 ４　土壤与钢滑动摩擦角测定

Ｆｉｇ．４　Ｄｅｔｅｒｍｉｎａｔｉｏｎｏｆｓｌｉｄｉｎｇｆｒｉｃｔｉｏｎａｎｇｌｅｏｆｓｏｉｌｓｔｅｅｌ
１．拉伸装置　２．绳索　３．翻转合页　４．不锈钢溜土槽　５．力学

试验机

　

２２　试验设计
依据全膜双垄沟机械化覆土过程中土壤与土

壤、土壤与钢（溜土槽）的互作特性及其运动规律，

选取土壤与土壤静摩擦因数 ｘ１、土壤与土壤滚动摩
擦因数 ｘ２和土壤与土壤恢复系数 ｘ３作为试验因素，
以仿真土壤休止角 Ｙα作为评价指标；选取土壤与钢
（溜土槽）静摩擦因数 ｘ４、土壤与钢（溜土槽）滚动摩
擦因数 ｘ５和土壤与钢（溜土槽）恢复系数 ｘ６作为试
验因素，以仿真土壤与钢滑动摩擦角 Ｙβ作为评价指
标，分别进行三因素三水平正交回归模拟试验，选取

的各试验因素编码如表１、２所示，各实施１７组响应
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面分析试验，每组仿真试验重复进行３次，取３次测
试结果的平均值作为试验结果，通过应用 Ｄｅｓｉｇｎ
Ｅｘｐｅｒｔ８０６进行数据处理分析［２４］

。

表 １　仿真土壤休止角试验因素编码

Ｔａｂ．１　Ｃｏｄｉｎｇｏｆｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｔｅｓｔｆａｃｔｏｒｓｏｆｒｅｐｏｓｅ

ａｎｇｌｅｏｆｓｏｉｌｓｏｉｌ

编码

因素

土壤与土壤静

摩擦因数 ｘ１

土壤与土壤滚动

摩擦因数 ｘ２

土壤与土壤

恢复系数 ｘ３

－１

０

１

０３０

０５０

０７０

０１４

０２７

０４０

０２０

０４０

０６０

表 ２　仿真土壤与钢滑动摩擦角试验因素编码

Ｔａｂ．２　Ｃｏｄｉｎｇｏｆｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｔｅｓｔｆａｃｔｏｒｓｏｆｓｌｉｄｉｎｇ

ｆｒｉｃｔｉｏｎａｎｇｌｅｏｆｓｏｉｌｓｔｅｅｌ

编码

因素

土壤与钢静摩擦

因数 ｘ４

土壤与钢滚动

摩擦因数 ｘ５

土壤与钢恢复

系数 ｘ６

－１

０

１

０３０

０４５

０６０

００４

０１２

０２０

０２８

０４４

０６０

２３　仿真模型建立
由于全膜双垄沟覆膜土壤是在作业机旋耕刀组

的高速转动切削过程中产生，其土壤颗粒的基本结

构主要以球形块状颗粒为主，可由 ＥＤＥＭ软件自带
的球形颗粒单元进行土壤模型建立。为保证仿真与

实际土壤的一致性，设置 ＥＤＥＭ球形填充单元的半
径为３ｍｍ，覆膜土壤颗粒及几何体的离散元模拟参
数设置见表３［５，９，１３－１４，１５－２３］。

表 ３　覆膜土壤颗粒及几何体的离散元模拟参数

Ｔａｂ．３　ＤＥＭ ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆｃｏｖｅｒｉｎｇ

ｓｏｉｌｏｎｐｌａｓｔｉｃｆｉｌｍａｎｄｇｅｏｍｅｔｒｙ

参数
数值

土壤 钢（溜土槽）

密度／（ｋｇ·ｍ－３） ２６００ ７８６５

泊松比 ０３０ ０３０

剪切模量／Ｐａ ５００×１０７ ７９０×１０１０

恢复系数（与土壤） ０２０～０６０ ０２８～０６０

静摩擦因数（与土壤） ０３０～０７０ ０３０～０６０

滚动摩擦因数（与土壤） ０１４～０４０ ００４～０２０

　　采用 ＥＤＥＭ２０１８软件进行土壤休止角测定
（图５）及土壤与钢滑动摩擦角测定（图 ６）的建模仿
真，仿真模型选用 Ｈｅｒｔｚ Ｍｉｎｄｌｉｎ（ｎｏｓｌｉｐ）接触模
型，ｒａｙｌｅｉｇｈ时间步长设置为 ２０％，计算时间步长为
００１ｓ。待仿真结束后，将模型调整到正视视角，采
用屏幕量角器 ＳｃｒｅｅｎＰｒｏｔｒａｃｔｏｒ４０工具分别对土壤
休止角、土壤与钢滑动摩擦角进行测量。

图 ５　土壤休止角仿真模拟试验

Ｆｉｇ．５　Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｔｅｓｔｏｆｒｅｐｏｓｅａｎｇｌｅｏｆｓｏｉｌｓｏｉｌ
　

图 ６　土壤与钢滑动摩擦角仿真模拟试验

Ｆｉｇ．６　Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｔｅｓｔｏｆｓｌｉｄｉｎｇｆｒｉｃｔｉｏｎａｎｇｌｅｏｆｓｏｉｌｓｔｅｅｌ
　

３　试验结果与分析

３１　实测试验结果
应用如图３、４所示的仪器与方法分别进行土壤

休止角、土壤与钢滑动摩擦角的测定。每类试验重

复５次，得到土壤休止角均值为 ３１２°，土壤与钢滑
动摩擦角均值为２２６°。
３２　仿真试验结果
３２１　土壤休止角

以各影响因素编码值为自变量，以仿真结果测

得的土壤休止角（Ｙα）为评价指标，构建不同试验组
的几何体模型导入到 ＥＤＥＭ中进行仿真试验，试验
设计及结果如表４所示，Ｘ１、Ｘ２、Ｘ３为各变量编码值。

表 ４　土壤休止角仿真试验设计与结果

Ｔａｂ．４　Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｔｅｓｔｄｅｓｉｇｎａｎｄｒｅｓｕｌｔｏｆ

ｒｅｐｏｓｅａｎｇｌｅｏｆｓｏｉｌｓｏｉｌ

试验序号 Ｘ１ Ｘ２ Ｘ３ Ｙα／（°）

１

２

３

４

５

６

７

８

９

１０

１１

１２

１３

１４

１５

１６

１７

０

０

１

－１

１

１

０

１

０

－１

－１

－１

０

０

０

０

０

－１

－１

－１

０

１

０

１

０

１

１

０

－１

０

０

０

０

０

１

－１

０

１

０

－１

－１

１

１

０

－１

０

０

０

０

０

０

２９５

２６２

３０５

２３８

３７３

２９４

３４４

３１７

３０３

２５１

２９２

２７６

３６５

３５９

３６４

３６２

３１９
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　　借助 ＤｅｓｉｇｎＥｘｐｅｒｔ８０６软件对试验结果进行
分析，获得编码值表示的土壤休止角 Ｙα二次回归模
型为

Ｙα＝３５３８＋２９０Ｘ１＋１６６Ｘ２－０４９Ｘ３－３４２Ｘ
２
１－

１８４Ｘ２２－３４４Ｘ
２
３＋２３２Ｘ１Ｘ２＋１９３Ｘ１Ｘ３－１８５Ｘ２Ｘ３

（１）
对上述二次回归模型进行方差分析和回归系数

显著性检验，结果如表５所示。

表 ５　土壤休止角回归方程方差分析

Ｔａｂ．５　Ｖａｒｉａｎｃｅａｎａｌｙｓｉｓｏｆｓｏｉｌｓｏｉｌｒｅｐｏｓｅ

ａｎｇｌｅｒｅｇｒｅｓｓｉｏｎｅｑｕａｔｉｏｎ

变异来源 平方和 自由度 均方 Ｆ Ｐ

模型 ２６６７４ ９ ２９６４ ８３３ ０００５３

Ｘ１ ６７２８ １ ６７２８ １８９２ ０００３４

Ｘ２ ２２１１ １ ２２１１ ６２２ ００４１４

Ｘ３ １９０ １ １９０ ０５３ ０４８８４

Ｘ１Ｘ２ ２１６２ １ ２１６２ ６０８ ００４３１

Ｘ１Ｘ３ １４８２ １ １４８２ ４１７ ００８０５

Ｘ２Ｘ３ １３６９ １ １３６９ ３８５ ００９０６

Ｘ２１ ４９１０ １ ４９１０ １３８１ ０００７５

Ｘ２２ １４２６ １ １４２６ ４０１ ００８５４

Ｘ２３ ４９８３ １ ４９８３ １４０１ ０００７２

残差 ２４９０ ７ ３５６

失拟 ９５５ ３ ３１８ ０８３ ０５４２９

误差 １５３５ ４ ３８４

总和 ２９１６４ １６

　　注：表示差异显著（Ｐ＜００５），表示差异极显著（Ｐ＜

００１）。下同。

　　由表 ５分析可知，模型 Ｐ（０００５３）小于 ００１，
表明回归模型极显著；失拟项 Ｐ（０５４２９）大于
００５，即失拟不显著，说明模型所拟合的二次回归方
程与实际相符合，能正确反映土壤休止角 Ｙα与 Ｘ１、
Ｘ２、Ｘ３之间的关系，回归模型可以较好地对优化试验

中各种试验结果进行预测。其中模型的 Ｘ１、Ｘ
２
１、Ｘ

２
３

对土壤休止角的影响极显著；Ｘ２和 Ｘ１Ｘ２影响显著，
其余各项均不显著。根据模型各因素回归系数的大

小，可得到各因素对土壤休止角的影响主次顺序为：

Ｘ１、Ｘ２、Ｘ３，即土壤与土壤静摩擦因数、土壤与土壤滚
动摩擦因数和土壤与土壤恢复系数。

３２２　土壤与钢滑动摩擦角
以各影响因素编码值为自变量，以仿真结果测

得的土壤与钢滑动摩擦角（Ｙβ）为评价指标，构建不
同试验组的几何体模型导入到 ＥＤＥＭ中进行仿真
试验，试验设计及结果如表６所示，Ｘ４、Ｘ５、Ｘ６为各变
量编码值。

借助 ＤｅｓｉｇｎＥｘｐｅｒｔ８０６软件对试验结果进行
分析，获得编码值表示的土壤与钢滑动摩擦角 Ｙβ二

表 ６　土壤与钢滑动摩擦角仿真试验设计与结果

Ｔａｂ．６　Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｔｅｓｔｄｅｓｉｇｎａｎｄｒｅｓｕｌｔｏｆｓｌｉｄｉｎｇ
ｆｒｉｃｔｉｏｎａｎｇｌｅｏｆｓｏｉｌｓｔｅｅｌ

试验序号 Ｘ４ Ｘ５ Ｘ６ Ｙβ／（°）

１

２

３

４

５

６

７

８

９

１０

１１

１２

１３

１４

１５

１６

１７

１

－１

０

０

０

－１

－１

－１

０

１

１

１

０

０

０

０

０

０

－１

１

１

－１

０

０

１

－１

１

－１

０

０

０

０

０

０

－１

０

１

－１

１

－１

１

０

－１

０

０

１

０

０

０

０

０

４４６

２１６

２２３

３９９

１７８

２２３

２２５

１９３

１７１

４６５

２５２

４２８

３２６

３０１

３１２

２６６

３０８

次回归模型为

Ｙβ＝３０２６＋９１８Ｘ４＋５７９Ｘ５－２３１Ｘ６＋

３３３Ｘ２４－５４４Ｘ
２
５－０５４Ｘ

２
６＋５９０Ｘ４Ｘ５－

０５０Ｘ４Ｘ６－４５７Ｘ５Ｘ６ （２）
对上述二次回归模型进行方差分析和回归系数

显著性检验，结果如表７所示。

表 ７　土壤与钢滑动摩擦角回归方程方差分析
Ｔａｂ．７　Ｖａｒｉａｎｃｅａｎａｌｙｓｉｓｏｆｓｏｉｌｓｔｅｅｌｓｌｉｄｉｎｇ

ｆｒｉｃｔｉｏｎａｎｇｌｅｒｅｇｒｅｓｓｉｏｎｅｑｕａｔｉｏｎ

变异来源 平方和 自由度 均方 Ｆ Ｐ

模型 １３７３８９ ９ １５２６５ １４１８ ０００１０

Ｘ４ ６７３４４ １ ６７３４４ ６２５６ ＜００００１

Ｘ５ ２６７９６ １ ２６７９６ ２４８９ ０００１６

Ｘ６ ４２７８ １ ４２７８ ３９７ ００８６４

Ｘ４Ｘ５ １３９２４ １ １３９２４ １２９４ ０００８８

Ｘ４Ｘ６ １００ １ １００ ００９３ ０７６９４

Ｘ５Ｘ６ ８３７２ １ ８３７２ ７７８ ００２７０

Ｘ２４ ４６７６ １ ４６７６ ４３４ ００７５６

Ｘ２５ １２４７２ １ １２４７２ １１５９ ００１１４

Ｘ２６ １２４ １ １２４ ０１２ ０７４４３

残差 ７５３５ ７ １０７６

失拟 ５５２８ ３ １８４３ ３６７ ０１２０６

误差 ２００７ ４ ５０２

总和 １４４９２４ １６

　　由表 ７分析可知，模型 Ｐ（０００１０）小于 ００１，
表明回归模型极显著；失拟项 Ｐ（０１２０６）大于
００５，即失拟不显著，说明模型所拟合的二次回归方
程与实际相符合，能正确反映土壤与钢滑动摩擦角

Ｙβ与 Ｘ４、Ｘ５、Ｘ６之间的关系，回归模型可以较好地对
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优化试验中各种试验结果进行预测。其中模型的

Ｘ４、Ｘ５和 Ｘ４Ｘ５对土壤与钢滑动摩擦角的影响极显

著；Ｘ２５和 Ｘ５Ｘ６影响显著，其余各项均不显著。根据
模型各因素回归系数的大小，可得到各因素对土壤

休止角的影响主次顺序为：Ｘ４、Ｘ５、Ｘ６，即土壤与钢静
摩擦因数、土壤与钢滚动摩擦因数和土壤与钢恢复

系数。

３３　最优标定参数确定
应用 ＤｅｓｉｇｎＥｘｐｅｒｔ８０６软 件 Ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎ

Ｎｕｍｅｒｉｃａｌ模块，将３１节实测试验目标参数土壤休
止角 Ｙα＝３１２°、土壤与钢滑动摩擦角 Ｙβ＝２２６°代
入回归方程（１）、（２），分别对回归模型进行所对应
目标的优化求解，获得土壤休止角最优标定参数组

合为：ｘ１＝０６８，ｘ２＝０２７，ｘ３＝０２１；土壤与钢滑动
摩擦角最优标定参数组合为：ｘ４＝０３１，ｘ５＝０１３，
ｘ６＝０５４。因此，全膜双垄沟机械化覆土仿真模型
中土壤离散元所需参数如表８所示。

表 ８　覆土作业过程仿真离散元模拟参数

Ｔａｂ．８　Ｄｉｓｃｒｅｔｅｅｌｅｍｅｎｔｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｐａｒａｍｅｔｅｒｓ

ｏｆｃｏｖｅｒｉｎｇｓｏｉｌｐｒｏｃｅｓｓ

参数 数值 来源

土壤与土壤恢复系数 ０２１ 标定

土壤与钢（溜土槽）恢复系数 ０５４ 标定

土壤与土壤静摩擦因数 ０６８ 标定

土壤与钢（溜土槽）静摩擦因数 ０３１ 标定

土壤与土壤滚动摩擦因数 ０２７ 标定

土壤与钢（溜土槽）滚动摩擦因数 ０１３ 标定

图 ７　全膜双垄沟覆土过程仿真模拟结果

Ｆｉｇ．７　Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｏｐｅｒａｔｉｏｎｐｒｏｃｅｓｓｏｆｃｏｖｅｒｉｎｇｓｏｉｌｏｎｗｈｏｌｅｐｌａｓｔｉｃｆｉｌｍｍｕｌｃｈｉｎｇｏｎｄｏｕｂｌｅｒｉｄｇｅｓ

４　试验验证

４１　休止角、滑动摩擦角验证
为验证覆膜土壤颗粒及几何体最优参数组合的

准确性，采用表３、８所示参数值进行离散元仿真试
验，模拟土壤休止角及土壤与钢滑动摩擦角堆积情

况。每类试验重复 ５次，得到离散元模拟参数标定
后土壤休止角、土壤与钢滑动摩擦角均值为 ３０４°
和２１９°，两者相对误差分别为２６％和３１％，表明
经过模型参数标定与优化，全膜双垄沟覆膜土壤离

散元模型较为准确。

４２　覆土作业过程仿真与验证
为进一步验证全膜双垄沟覆土装置采用覆膜土

壤颗粒优化标定接触参数后作业模型的准确性，采

用离散单元法对装置覆土作业过程进行数值模拟。

其中，覆土土壤颗粒选取球体颗粒建模，其直径设定

为３ｍｍ，土壤与土壤、土壤与钢（溜土槽）接触模型
选择 Ｈｅｒｔｚ Ｍｉｎｄｌｉｎ（ｎｏｓｌｉｐ），仿真试验参数设置如
表３、８所示。仿真时间步长 １４０５×１０－５ｓ，是瑞利
时间步的４０％，仿真共进行２ｓ。根据全膜双垄沟覆
土装置结构设计，覆土侧流槽角为 ７５°，覆土直流槽
角为 ４８°，刮板升运带式提土器单侧刮板为 １０个，
两刮板间距离设置为 １３０ｍｍ，运动通过 ＥＤＥＭ中
ｃｏｕｐｌｉｎｇｓｅｒｖｅｒ面板，由动力学耦合来控制。依据覆
土装置作业参数优化值，其前进速度为０７０ｍ／ｓ，刮
板升运带式提土器线速度设置为 ０６７ｍ／ｓ［１］。颗
粒工厂是 １６０ｍｍ×１８０ｍｍ的长方形平面，单侧颗
粒工厂每秒生成土壤颗粒数为１４４７×１０７个。

图７所示为全膜双垄沟覆土装置在覆膜土壤颗
粒及几何体最优标定参数组合设置下的种床覆土仿

真过程。

在全膜双垄沟覆土模拟仿真前０１５ｓ内为土壤
颗粒生成与刮板升运带式提土器填充时段（图 ７ａ）。
当仿真时间为０４４ｓ时（图７ｂ），刮板升运带上方土
壤已经足量填充并开始逐渐进入覆土侧、直流槽；

０７３ｓ时（图７ｃ）覆土装置各溜土槽处均出现少量、
不连续的土壤颗粒流；０９５～１５６ｓ时（图 ７ｄ、７ｅ、
７ｆ）覆土侧、直流槽内土壤逐步形成连贯的覆土颗粒
流，且土壤颗粒流量逐渐增大；１７３～２００ｓ（图 ７ｇ、
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７ｈ）全膜双垄沟覆土装置趋于稳定的覆土输送状
态，所形成４条覆土带的土壤颗粒流厚度相对均匀
一致，达到机械化覆土的作业要求。全膜双垄沟覆土

过程仿真模拟（图８ａ）与田间覆土验证试验（图８ｂ）基
本一致，表明相关接触参数的优化标定可靠有效。

图 ８　覆土作业效果验证

Ｆｉｇ．８　Ｖｅｒｉｆｉｃａｔｉｏｎｔｅｓｔｏｆｃｏｖｅｒｉｎｇｓｏｉｌｅｆｆｏｒｔ
１．覆土侧流槽　２．种床垄沟覆土带　３．种床小垄　４．种床大垄

覆土带　５．种床大垄　６．覆土直流槽
　

５　结论

（１）结合 ＥＤＥＭ软件进行土壤休止角测定及土
壤与钢滑动摩擦角测定的建模仿真。通过三因素三

水平正交组合试验，得出各因素对土壤休止角的影

　　

响主次顺序依次为：土壤与土壤静摩擦因数、土壤与

土壤滚动摩擦因数和土壤与土壤恢复系数；得出各

因素对土壤与钢滑动摩擦角的影响主次顺序依次

为：土壤与钢静摩擦因数、土壤与钢滚动摩擦因数和

土壤与钢恢复系数。

（２）分别建立了各关键接触参数与土壤休止
角、土壤与钢滑动摩擦角的二次多项式回归模型；以

自制土壤休止角、土壤与钢滑动摩擦角试验装置测

定结果作为优化的目标值，获得全膜双垄沟覆膜土

壤离散元最优接触参数组合为：土壤与土壤静摩擦

因数０６８、土壤与土壤滚动摩擦因数 ０２７、土壤与
土壤恢复系数 ０２１、土壤与钢静摩擦因数 ０３１、土
壤与钢滚动摩擦因数 ０１３和土壤与钢恢复系数
０５４。

（３）为验证所标定全膜双垄沟覆膜土壤接触参
数的可靠性，对模拟仿真与实际试验的土壤休止角、

土壤与钢滑动摩擦角进行了对比，两者相对误差分

别为２６％和３１％；应用离散单元法进行全膜双垄
沟覆土装置在覆膜土壤颗粒最优标定参数组合设置

下的种床覆土过程仿真模拟，通过与实际作业效果

对比，验证了仿真试验与回归模型的有效性。
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