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肥料抛撒机抛撒系统幅宽控制技术
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　　【摘要】　基于 ＰＷＭ技术设计了一种闭环控制肥料抛撒幅宽调控系统。设计并确定了系统电路、传感器安装

和 ＰＷＭ闭环反馈方法以及阀门开启最小占空比等参数。通过试验建立了幅宽与圆盘转速的关系，该系统可根据

作业需要直接输入幅宽，使圆盘能够按照指定的转速进行抛撒作业，进一步提高了机具的可操作性和智能性。试

验表明：在不同作业速度和不同抛撒幅宽试验下，实际抛撒幅宽与目标抛撒幅宽之间误差最大值为 ５５０％，最小值

为 ２８６％，能够较好地满足实际生产要求。
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　　引言

肥料抛撒机具有作业效率较高，撒肥均匀等特

点。国外早在１９６２年就开始研究针对肥料粒子在

圆盘上的运动
［１～４］

。之后，许多研究者对圆盘式变

量施肥模型及田间试验等作了大量工作，并实现了

基于处方图的变量作业
［５～１０］

。在我国，张睿等应用

变量施肥技术，针对国内进行大面积作业需求设计

了一种能够进行变量施肥的抛撒机
［１１］
；秦朝民等对

离心式撒肥机撒肥板在撒肥盘上的布置进行了分

析
［１２］
；宋卫堂等设计了一种通过地轮驱动撒肥盘旋

转的撒肥机
［１３］
；吴辉针对国外圆盘式施肥机进行了

相关的抛撒试验及撒肥规律研究
［１４］
。肥料抛撒机

抛肥系统作为抛撒机重要的部件之一，肥料抛撒幅

宽调节主要通过提高撒肥盘转速获得。目前大部分

肥料抛撒机的抛撒幅宽主要借助拖拉机 ＰＴＯ提供
较稳定的转速，人为调节撒肥盘抛肥叶片来实现，自

动化程度低，且由于撒肥机构加工较复杂，引进成本

高，研究试验量大，我国相关研究较少。

采用拖拉机液压系统进行撒肥幅宽调节时，拖



拉机动力驱动液压泵为液压马达提供压力油液压马

达通过流量调节阀控制。在作业过程中，由于对不

同作业幅宽的要求，需要对作业幅宽进行调节，因此

需要通过流量调节阀对液压马达进行控制，以实现

撒肥幅宽的可调。本文基于脉宽调制（ｐｕｌｓｅｗｉｄｔｈ
ｍｏｄｕｌａｔｉｏｎ，简称 ＰＷＭ）对撒肥系统幅宽控制进行研
究，从而使圆盘转速能够按照目标幅宽需要的转速

进行抛撒作业，以保证抛撒作业中幅宽的稳定和一

致。

１　抛肥机构设计

肥料抛撒系统主要由横梁、撒肥机构固定梁、撒

肥盘、液压马达、拨肥叶片、圆盘托、落肥装置、支撑

梁、输肥轮轴、电动推杆和肥箱等组成，如图１所示。

图 １　撒肥机抛肥机构

Ｆｉｇ．１　Ｓｃａｔｔｅｒｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｓｔｒｕｃｔｕｒｅｏｆｓｐｒｅａｄｅｒ
１．横梁　２．撒肥机构固定梁　３．撒肥盘　４．液压马达　５．拨肥

叶片　６．圆盘托　７．落肥装置　８．支撑梁　９．输肥轮轴　１０．电

动推杆　１１．肥箱
　

在肥料抛撒作业过程中，当输肥机构将肥料输

送到落肥口后，经落肥装置，将肥料均分成两路，使

肥料同时落入２个高速旋转的圆盘。当肥料从落肥
口落到旋转的圆盘上时，由于旋转圆盘产生的离心

力以及肥料和圆盘间摩擦力的作用，使肥料在圆盘

以及拨肥叶片上运动，最终通过拨肥叶片将肥料均

匀抛撒到地表。

２　抛肥幅宽控制系统设计

２１　幅宽控制系统设计
施肥抛撒幅宽控制系统框图如图２所示。整个

系统由单片机、转速传感器、ＬＣＤ显示屏、键盘、信
号放大电路以及液压系统组成。

系统由 Ｃ８０５１Ｆ０２０芯片、电源转换芯片 ＡＳ１１１７
５０、ＡＳ１１１７ ３３、ＳＰ３２３２ＥＥＡ串口电路芯片以及
２２１１８４Ｍ晶振等组成。显示部分采用液晶模块，与
主控芯片用串口（ＵＡＲＴ０）相连。撒肥盘转速反馈
控制采用霍尔传感器，与处理芯片外部中断 ０

图 ２　施肥抛撒幅宽控制系统框图

Ｆｉｇ．２　Ｂｌｏｃｋｄｉａｇｒａｍｏｆｃｏｎｔｒｏｌｓｙｓｔｅｍｏｆ

ｆｅｒｔｉｌｉｚａｔｉｏｎｂｒｅａｄｔｈ
　
（ＩＮＴ０）相连，实现对液压马达转速的采集；对于输
出 ＰＷＭ信号则是采用处理芯片的可编程计数器／
定时器阵列（ＰＣＡ），生成 ８位 ＰＷＭ脉冲信号，脉冲
频率为１００Ｈｚ。输出控制撒肥幅宽 ＰＷＭ脉冲信号
由 ＴＩＰ１２２大功率三极管组成的信号放大电路放大。

（１）ＬＣＤ模块
考虑经济性，系统选用了 １６０２型液晶显示器，

系统显示的字符有汉字、数字和单位，工作中实时显

示目标幅宽以及实际幅宽。

（２）键盘设计
采用４×４矩阵式键盘，一共有１６个键，分别是

数字键０～９和功能键 Ａ～Ｆ。键盘模块的工作方式
采用中断扫描方式。本文定义 Ａ键为幅宽输入键，
该键被按下，ＬＣＤ的幅宽行上会显示星号，这时就
可以使用键盘的数字键输入或修改新的幅宽，再按

Ａ键，系统就保存该值并使 ＬＣＤ返回到正常显示状
态。其他功能键暂作保留键。

（３）ＰＷＭ信号放大模块
本控制系统的 ＰＷＭ信号输出执行单元主要靠

流量阀来完成，改变 ＰＷＭ的脉冲宽度可以改变流
量阀上电磁阀的供给电压来控制阀口大小，进而实

现转速的可调。

由于 ＰＷＭ信号的输出是通过软件的设置从单
片机的 Ｉ／Ｏ口输出的，所以 ＰＷＭ输出的驱动电流
比较小，它不能直接驱动电磁阀，因此需要加入信号

电流的放大。本控制系统信号放大电路采用

ＴＩＰ１２２来完成，ＴＩＰ１２２电路设计如图３所示。
（４）稳压电源模块
由于系统电源通过拖拉机１２Ｖ电瓶供电，且系

统工作主要在 ５Ｖ电压环境中，所以拖拉机内部
１２Ｖ的电瓶输出的直流电压必须要经过降压、整
流、滤波和稳压后才能得到需要的电压。为此系统

采用了稳压电源 ７８０５，它可以输出 ５Ｖ的电压。稳
压电源模块电路图设计如图４所示。

（５）流量控制阀
流量控制阀采用美国 ＲＡＶＥＮ公司变量施肥机
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图 ３　ＴＩＰ１２２电路图

Ｆｉｇ．３　ＣｉｒｃｕｉｔｄｉａｇｒａｍｏｆＴＩＰ１２２
　

图 ４　稳压模块电路图

Ｆｉｇ．４　Ｃｉｒｃｕｉｔｄｉａｇｒａｍｏｆｒｅｇｕｌａｔｅｄｐｏｗｅｒｓｕｐｐｌｙｍｏｄｕｌｅ
　
专用流量控制阀，它集成了流量阀和溢流阀的功能，

根据阀口开度把油分配到圆盘旋转马达，响应时间

为３７５ｍｓ，剩余的液压油经回油管路流回油箱。
（６）传感器选择
系统采用了国产 ＨＢＢ系列 ＨＢＢ１０ １Ｋ型 ＮＰＮ

三线常开霍尔传感器，工作电压为 ３～２８Ｖ，频率为
５０００Ｈｚ，利用霍尔传感器开闭产生的脉冲数对圆
盘转速进行反馈控制。传感器安装如图５所示。

图 ５　撒肥盘速度反馈系统

Ｆｉｇ．５　Ｆｅｅｄｂａｃｋｓｙｓｔｅｍｏｆｒｏｔａｔｉｏｎｓｐｅｅｄｏｆｄｉｓｃ
１．霍尔传感器　２．液压马达固定梁　３．液压马达　４．磁铁　

５．撒肥盘
　

２２　ＰＷＭ控制的液压系统
ＰＷＭ控制的液压系统包括控制器、流量阀、液

压马达等。液压系统动力由拖拉机自身液压系统提

供。当圆盘转动时，固定于圆盘上的磁铁块控制霍

尔传感器的开启，控制电路采集霍尔开关的脉冲信

号到单片机，从而使单片机发出 ＰＷＭ信号，经驱动
电路放大后，驱动与液压马达相连的流量阀。由此

不断反馈撒肥盘转速，调节 ＰＷＭ信号占空比，控制

流量阀开度，实现系统闭环控制，进而控制液压马

达，调节撒肥圆盘转动。系统多余液压油通过流量

阀自身溢流阀流回油缸。系统原理如图６所示。

图 ６　液压系统原理图

Ｆｉｇ．６　Ｏｐｅｒａｔｉｎｇｄｉａｇｒａｍｆｏｒｈｙｄｒａｕｌｉｃｓｙｓｔｅｍ
１．流量阀　２．马达　３．控制器

　
２３　系统实现

（１）ＰＷＭ控制方法
控制系统采用单片机设有的 ＰＷＭ生成模块，

因此单片机输出 ＰＷＭ信号需要利用 Ｉ／Ｏ口来模拟
ＰＷＭ输出，具体实现如下：在定时中断函数中首先
设定好 ＰＷＭ信号发生的频率，然后在每一个定时
周期内把时间分为 ４００份，使 ＰＷＭ最小分辨率达
到０２５，以保证系统控制精度，通过设定一个 ＰＷＭ
对应的数值，当计时时间达到该数值时 Ｉ／Ｏ口输出
为１，达到 ４００时 Ｉ／Ｏ口输出为 ０，从而使 Ｉ／Ｏ口电
平依次来回翻转，实现 ＰＷＭ方波信号的输出。

在工作时，系统上电后首先进行系统初始化，初

始化主要完成 ＬＣＤ液晶显示器的显示和单片机键
盘的扫描；初始化完成后用户手动输入肥盘转速，通

过单片机内部公式的运算得到一个实际的 ＰＷＭ
值，ＰＷＭ信号通过信号放大后输出，驱动电磁阀，此
时流量阀呈比例地打开，液压驱动肥盘转动，与此同

时，单片机通过霍尔测速传感器实时采集肥盘转速

来实时调节输出的 ＰＷＭ值，闭环控制转速为输入
的转速，从而达到系统在工作状态下转速的稳定。

系统工作流程如图７所示。
（２）撒肥盘转速与脉宽信号关系
在时间 Ｔ内通过被测信号对转速传感器所测

脉冲进行计数，圆盘转速为

ｖ＝Ｑ
Ｔｎ

（１）

式中　Ｑ———时间 Ｔ内圆盘旋转产生的脉冲数
ｎ———被测圆盘上磁铁个数，取３个

转速与占空比的关系如图８所示。
由图 ８可以看出，撒肥盘转速与 ＰＷＭ占空比

存在较好的相关关系，其关系式为
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图 ７　系统工作流程图

Ｆｉｇ．７　Ｏｐｅｒａｔｉｎｇｆｌｏｗｃｈａｒｔｏｆｓｙｓｔｅｍ
　

图 ８　转速与占空比关系

Ｆｉｇ．８　ＲｅｌａｔｉｏｎｏｆＰＷＭａｎｄｒｏｔａｔｉｏｎｏｆｄｉｓｃ
　
ｙ＝－０３１１ｘ２＋５２７５ｘ－１３５６　（Ｒ２＝０９９５） （２）
式中　ｘ———占空比，％

ｙ———圆盘转速，ｒ／ｍｉｎ
通过试验可建立目标幅宽与流量调节阀大小的

关系为

ｙ＝２２６１Ｘ＋５４５１ （３）
式中　Ｘ———幅宽，ｍ

由此，便可在作业时直接输入作业幅宽，从而根

据目标幅宽对圆盘转速进行调节，使圆盘转速能够

按照指定的转速进行抛撒作业。

３　试验

３１　ＰＷＭ占空比试验
在针对 ＰＷＭ控制给阀的占空比与电压之间的

关系进行了试验，试验结果如图９所示。
试验结果显示，本系统 ＰＷＭ占空比小于 ４５％，

撒肥圆盘不能转动，说明流量阀电磁打开小，流经撒

肥盘马达的液压油流量太小，不能驱动马达转动；通

过对不同频率下 ＰＷＭ占空比与流量阀电压关系
看，二者之间存在很好的线性相关关系，但二者之间

的线性关系与频率基本没有关系。然而，频率的高

低对阀体有较大的影响，频率高的情况下，阀体振动

增大，伴随噪音增强，对阀体寿命有一定的影响，试

验最终选择频率为８０Ｈｚ。

图 ９　占空比与负载电压的关系曲线

Ｆｉｇ．９　ＲｅｌａｔｉｏｎｏｆＰＷＭａｎｄｌｏａｄｖｏｌｔａｇｅ
（ａ）频率为５０Ｈｚ　（ｂ）频率为１１０Ｈｚ

　
３２　不同作业速度下幅宽变化

为了检验系统的实际操作性能，对施肥抛撒系

统在不同作业速度下进行了抛撒幅宽的试验。试验

在国家精准农业示范基地的试验地进行，所用肥料

为尿素，牵引动力为福田 ９０型拖拉机；使用
３５０ｍｍ×２５０ｍｍ×９０ｍｍ的接肥盒来接撒施于地
表的化肥。

参照美国农业工程师学会的标准 ＡＳＡＥＳ３４１２
的试验说明

［１５］
，试验采用二维矩阵收集的方法。施

肥区域为３０ｍ×３５ｍ的矩形区域，在横向施肥幅宽
上每间隔 １５ｍ安放一列收集肥料的盒子，纵向施
肥距离上每３５ｍ安放一行盒子。其中，±２０ｍ两
列之间为拖拉机行驶的区域。试验在无风条件下进

行，拖拉机要求沿中轴线方向前进，保证纵向中线对

准中轴线。试验结果如表１所示。

表 １　不同作业速度下抛撒幅宽

Ｔａｂ．１　Ｓｃａｔｔｅｒｂｒｅａｄｔｈｕｎｄｅｒｄｉｆｆｅｒｅｎｔｗｏｒｋｓｐｅｅｄｓ

圆盘转速

／ｒ·ｍｉｎ－１
目标幅宽

／ｍ

实际

幅宽／ｍ

相对

误差／％

４９０ ２０ １８９ ５５０

６１０ ２５ ２３７ ５２０

７００ ２８ ２９２ ４２９

　　由表１得知，肥料抛撒幅宽的稳定性较好，相对
误差最大为 ５５０％，同时根据实际试验表明，作业
速度适当提高有利于提高幅宽稳定性。

４　结论

（１）针对采用拖拉机液压系统进行撒肥幅宽的
调节，基于 ＰＷＭ设计开发了一种闭环控制的幅宽
调控系统。用户可根据作业需要直接输入幅宽，便

可使圆盘转速能够按照指定的转速进行抛撒作业，
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并能进行实时显示，进一步提高了机具的可操作性

和智能性。

（２）确定了 ＰＷＭ占空比与转速的关系，二者
具有很好的二次多项式关系，从而可通过调节 ＰＷＭ
占空比对肥料抛撒幅宽进行控制。

（３）不同频率下 ＰＷＭ占空比与负载电压试验
结果表明，二者之间具有较好线性关系，但与频率的

关系不大，但试验发现选择频率高情况下，阀体振动

加剧，伴随噪音增大。

（４）在不同速度下进行幅宽试验，结果表明，该
系统设计合理，使用方便，幅宽稳定性较好，不同作

业速度和不同抛撒幅宽试验下，实际抛撒幅宽与目

标抛撒幅宽之间误差在 ５５０％以内，能够较好地满
足实际生产要求。

参 考 文 献

１　ＰａｔｔｅｒｓｏｎＤＥ，ＲｅｅｃｅＡＲ．Ｔｈｅｔｈｅｏｒｙｏｆｔｈｅｃｅｎｔｒｉｆｕｇａｌｄｉｓｔｒｉｂｕｔｏｒ：Ⅰ：ｍｏｔｉｏｎｏｎｔｈｅｄｉｓｃ，ｎｅａｒｃｅｎｔｒｅｆｅｅｄ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ

ＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＲｅｓｅａｒｃｈ，１９６２，７（３）：２３２～２４０．

２　ＩｎｎｓＦＭ，ＲｅｅｃｅＡＲ．Ｔｈｅｔｈｅｏｒｙｏｆｔｈｅｃｅｎｔｒｉｆｕｇａｌｄｉｓｔｒｉｂｕｔｏｒ：Ⅱ：ｍｏｔｉｏｎｏｎｔｈｅｄｉｓｃ，ｏｆｆｃｅｎｔｒｅｆｅｅｄ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ

ＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＲｅｓｅａｒｃｈ，１９６２，７（４）：３４５～３５３．

３　ＭｅｎｎｅｌＲＭ，ＲｅｅｃｅＡＲ．Ｔｈｅｔｈｅｏｒｙｏｆｔｈｅｃｅｎｔｒｉｆｕｇａｌｄｉｓｔｒｉｂｕｔｏｒ：Ⅲ：ｐａｒｔｉｃｌｅｔｒａｊｅｃｔｏｒｉｅｓ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ

ＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＲｅｓｅａｒｃｈ，１９６３，８（３）：７８～８４．

４　ＨｏｆｓｔｅｅＪＷ，ＨｕｉｓｍａｎＷ．ＨａｎｄｉｎｇａｎｄｓｐｒｅａｄｉｎｇｏｆｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｓｐａｒｔⅠ：ｐｈｙｓｉｃａｌｐｒｏｐｅｒｔｉｅｓｏｆｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｓｉｎｒｅｌａｔｉｏｎｔｏｐａｒｔｉｃｌｅ

ｍｏｔｉｏｎ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＲｅｓｅａｒｃｈ，１９９０，４７（１）：２１３～２３４．

５　ＦｕｌｔｏｎＪＰ，ＳｈｅａｒｅｒＳＡ，ＳｔｏｍｂａｕｇｈＴＳ．Ｐａｔｔｅｒｎａｓｓｅｓｓｍｅｎｔｏｆａｓｐｉｎｎｅｒｄｉｓｃｖａｒｉａｂｌｅｒａｔｅｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒａｐｐｌｉｃａｔｏｒ［Ｃ］∥
ＳａｃｒａｍｅｎｔｏＣｏｎｖｅｎｔｉｏｎＣｅｎｔｅｒ，Ｓａｃｒａｍｅｎｔｏ，Ｃａｌｉｆｏｒｎｉａ，２００１．

６　ＦｕｌｔｏｎＪＰ，ＳｈｅａｒｅｒＳＡ，ＣｈａｂｒａＧ，ｅｔａｌ．Ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅａｓｓｅｓｓｍｅｎｔａｎｄｍｏｄｅｌｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆａｖａｒｉａｂｌｅｒａｔｅ，ｓｐｉｎｎｅｒｄｉｓｃ

ｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒａｐｐｌｉｃａｔｏｒ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＡＳＡＥ，２００１，４４（５）：１０７１～１０８１．

７　ＭｏｌｉｎＪＰ，ＭｅｎｅｇａｔｔｉＬＡＡ，ＰｅｒｅｉｒａＬＬ，ｅｔａｌ．ＴｅｓｔｉｎｇａｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｓｐｒｅａｄｅｒｗｉｔｈＶＲＴ［Ｃ］∥ＡＳＡＥＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＭｅｅｔｉｎｇｏｆ

ｔｈｅＷｏｒｌｄＣｏｎｇｒｅｓｓｏｆＣｏｍｐｕｔｅｒｓｉｎＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅａｎｄＮａｔｕｒａｌＲｅｓｏｕｒｃｅｓ，ＩｇｕａｃｕＦａｌｌｓ，Ｂｒａｚｉｌ，２００２：１３～１５．

８　ＦｕｌｔｏｎＪＰ，ＳｈｅａｒｅｒＳＡ，ＳｔｏｍｂａｕｇｈＴＳ，ｅｔａｌ．Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｏｆｖａｒｉａｂｌｅｒａｔｅａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｏｆｇｒａｎｕｌａｒｍａｔｅｒｉａｌｓ［Ｃ］∥ＡＳＡＥ

ＡｎｎｕａｌＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＭｅｅｔｉｎｇ，Ｃｈｉｃａｇｏ，Ｉｌｌｉｎｏｉｓ，２００２：２８～３１．

９　ＨａｙｄｅｎＧＬａｗｒｅｎｃｅ，ＩａｎＪＹｕｌｅ．Ａｃｃｅｓｓｉｎｇｓｐｒｅａｄｅｒｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｆｏｒｖａｒｉａｂｌｅｒａｔｅｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ［Ｃ］∥ＡＳＡＥＡｎｎｕａｌ

ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＭｅｅｔｉｎｇ，Ｔａｍｐａ，Ｆｌｏｒｉｄａ，２００５：１７～２０．

１０　ＴｏｎｙＥ，ＧｉｙｏｕｎｇＫｗｅｏｎ．Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆａｕｎｉｆｏｒｍｉｔｙｃｏｎｔｒｏｌｌｅｄｇｒａｎｕｌａｒｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｓｐｒｅａｄｅｒ［Ｃ］∥ ＡＳＡＢＥ Ａｎｎｕａｌ

ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＭｅｅｔｉｎｇ，Ｐｏｒｔｌａｎｄ，Ｏｒｅｇｏｎ，２００６：９～１２．

１１　张睿，王秀，赵春江，等．链条输送式变量施肥抛撒机的设计与试验［Ｊ］．农业工程学报，２０１２，２８（６）：２０～２５．

ＺｈａｎｇＲｕｉ，ＷａｎｇＸｉｕ，ＺｈａｏＣｈｕｎｊｉａｎｇ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｏｆｖａｒｉａｂｌｅｒａｔｅｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｓｐｒｅａｄｅｒｗｉｔｈｃｏｎｖｅｙｏｒｃｈａｉｎ

［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣＳＡＥ，２０１２，２８（６）：２０～２５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１２　秦朝民，刘君辉．离心式撒肥机撒肥部件研究设计［Ｊ］．农机化研究，２００２（１０）：１００～１０２．

ＱｉｎＣｈａｏｍｉｎ，ＬｉｕＪｕｎｈｕｉ．Ｓｔｕｄｙａｎｄｄｅｓｉｇｎｏｎｓｐｒｅａｄｉｎｇｍｅｃｈａｎｉｓｍ ｏｆｃｅｎｔｒｉｆｕｇａｌｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｓｐｉｎｎｅｒ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ

ＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭｅｃｈａｎｉｚａｔｉｏｎＲｅｓｅａｒｃｈ，２００２（１０）：１００～１０２．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１３　宋卫堂，封俊，刘亚佳．地轮驱动离心式化肥撒布机的设计与试验［Ｊ］．农业机械学报，２００２，３３（１）：３９～４２．

ＳｏｎｇＷｅｉｔａｎｇ，ＦｅｎｇＪｕｎ，ＬｉｕＹａｊｉａ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｔｅｓｔｏｆａｃｅｎｔｒｉｆｕｇａｌｔｙｐｅｏｆｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｂｒｏａｄｃａｓｔｅｒｗｉｔｈｌａｎｄ

ｗｈｅｅｌｄｒｉｖｅｎ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２００２，３３（１）：３９～４２．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１４　吴辉．圆盘式施肥机抛撒试验系统开发与撒肥规律研究［Ｄ］．保定：河北农业大学，２００７．

ＷｕＨｕｉ．Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔａｎｄｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｓｔｕｄｙｏｎｔｈｅｓｐｒｅａｄｉｎｇｔｅｓｔｓｙｓｔｅｍｆｏｒａｓｐｉｎｎｅｒｓｐｒｅａｄｅｒ［Ｄ］．Ｂａｏｄｉｎｇ：Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ

ＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙｏｆＨｅｂｅｉ，２００７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１５　Ｓ３４１．２．Ｐｒｏｃｅｄｕｒｅｆｏｒｍｅａｓｕｒｉｎｇｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｕｎｉｆｏｒｍｉｔｙａｎｄｃａｌｉｂｒａｔｉｎｇｇｒａｎｕｌａｒｂｒｏａｄｃａｓｔｓｐｒｅａｄｅｒｓ［Ｓ］．ＡＳＡＥＳｔａｎｄａｒｄｓ，

ＵＳＡ：Ｊｏｅｓｐｈ，１９９７．

３４增刊　　　　　　　　　　　　　　　张睿 等：肥料抛撒机抛撒系统幅宽控制技术


