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棘轮齿轮式水稻钵苗移栽纵向送秧机构设计与试验
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摘要：为了研究棘轮齿轮式水稻钵苗移栽纵向送秧机构的可行性，分析了水稻钵苗移栽纵向送秧机构的工作原理

和棘轮齿轮式机构的传动特性，针对高速回转式水稻钵苗移栽机送秧机构需满足传动平稳、传动比精确、工作可靠

性好、作业中没有积累误差、振动和噪声小的特点，设计棘轮齿轮式水稻钵苗移栽纵向送秧机构，对其结构设计中

的重要几何参数建立了数学模型，进行了优化，采用 ＣＡＤ／ＣＡＥ软件建立虚拟模型。对该机构进行了台架试验，结

果表明，该种传动形式的纵向送秧机构能够满足高速回转式钵苗移栽机的工作要求，为研发高速回转式钵苗移栽

机纵向送秧机构提供了理论和实践依据。
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　　引言

目前，国内市场上的钵苗移栽机构主要是双曲

柄五杆式和旋转式
［１－３］

。其配套的纵向送秧机构为

棘轮和连杆组合机构（如图 １所示），由于多杆式机
构的结构限制，单行效率只有 ８０株／ｍｉｎ左右，高速



工作时由于惯性力作用积累误差明显，不能满足高

速移栽要求。毯状苗插秧机纵向送秧机构大多采用

四杆机构带动单向轴承驱动同步带轮，同步平带通

过与秧苗底部的摩擦力带动秧苗向下移动实现纵向

送秧
［４］
。每次取秧时秧针只需从毯状的秧苗上夹

取一小块，不需要精确定量也能满足移栽要求。与

毯状苗纵向送秧不同，钵苗移栽纵向送秧要求送秧

精准定量，不能出现送秧积累误差。棘轮和连杆组

合机构传动不平稳、惯性力大、振动噪声大，纵向送

秧时存在以下问题：易造成秧苗从钵体中震落；存在

纵向送秧积累误差，导致取秧位置不准确；难以满足

高速回转式钵苗移栽机每行移栽 ２５０株／ｍｉｎ的工
作要求。这些限制了水稻钵苗移栽高产高效技术的

发展
［４－９］

。

图 １　棘轮 连杆式纵向送秧机构
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为此本文提出一种棘轮齿轮式水稻钵苗移栽纵

向送秧机构，该机构符合水稻钵苗移栽机纵向送秧

精确、传动稳定、单向传动的设计要求，包括一种棘

轮齿轮一体化的单向齿轮传动装置和送秧定位装

置
［１０］
。为了得出最优化的设计参数，验证所设计的

纵向送秧机构满足工作要求，进行三因素三水平正

交试验。

１　水稻钵苗移栽机纵向送秧机构设计要求
和工作原理

１１　设计要求
目前国内市场上广泛用于机械化移栽作业的水

稻育秧钵苗盘是由 ４０６个钵体排列而成，各钵体呈
倒方锥形，钵体之间具有间隙；横向钵体为１４个，纵
向钵体为２９个，相邻两钵孔之间的距离为 ２０ｍｍ，
钵口的大小为 １７ｍｍ×１７ｍｍ。在钵盘纵向进给时
要求保证纵向进给一次的距离为穴盘纵向相邻钵孔

之间的中心距 ２０ｍｍ，在纵向间歇进给设计中需要
解决的关键问题是如何实现对进给动作的时间控制

和进给距离控制
［１１］
，对此，纵向送苗功能的设计要

求为：间歇进给，单次进给量为 ２０ｍｍ；进给需在横

向每取完一排钵苗之后进行；因本文所设计的纵向

送秧机构是装备在现有的水稻钵苗移栽机的秧箱上

的，其秧箱的送秧轴与转臂轴的中心距是 ７５ｍｍ，故
本文设计的纵向送秧机构的送秧轴与转臂轴的中心

距也应为７５ｍｍ；原有的秧箱每一次纵向送秧，送秧
轮转过３０°，对应纵向进给 ２０ｍｍ，该纵向送秧机构
应满足此要求；传动比精确、传动稳定、单向传

动
［１２］
。

１２　工作原理

秧箱往复运动到一端后，推拉杆迅速往复运动

一次，推拉杆驱动转臂轴焊合转动一定角度，棘爪驱

动内棘轮与外齿轮组合体转动一定角度，内棘轮与

外齿轮组合体驱动送秧轴驱动齿轮转动一定角度，

与此同时定位装置作用在送秧轴驱动齿轮上，限定

其转动固定的角度，送秧轴随送秧轴驱动齿轮转动

相同角度，送秧轮随送秧轴转动同一角度；与此同时

转臂轴焊合恢复原位，棘爪在内棘轮与外齿轮组合

体内滑转一定的齿数，但不驱动内棘轮与外齿轮组

合体转动，从而完成一次纵向精确钵苗送秧，如图 ２
所示。

图 ２　棘轮齿轮式水稻钵苗移栽纵向送秧机构结构简图
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ｍｅｃｈａｎｉｓｍｗｉｔｈｒａｔｃｈｅｔｇｅａｒ
１．秧箱侧支架　２．送秧轴　３．送秧轮　４．转臂轴焊合　５．棘爪

６．推拉杆　７．定位装置　８．内棘轮与外齿轮组合体　９．送秧轴

驱动齿轮

　

２　齿式棘轮运动特性分析

内啮合与外啮合齿式棘轮的传动原理和传动特

性是一样的，本文采用作图解析法对齿式棘轮机构

运动过程进行分析，因内啮合齿式棘轮结构太紧凑，

不方便绘图和标注，本文以外啮合棘轮为例进行运

动过程分析，如图 ３所示。棘爪顺利进入棘轮齿槽
并压紧齿根是棘轮稳定精确传动的关键，本文对齿

式棘轮运动参数进行了精确计算，为棘轮、棘爪零件

及整个机构的精确运动设计提供了理论依据
［１３］
。

２１　棘轮齿面倾斜角的精确计算方法

如图３所示，选定棘轮模数 ｍ、齿数 ｚ、齿高 ｈ、
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图 ３　齿式棘轮运动分析图
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齿顶厚 ａ、齿槽角 θ后，棘轮的齿形即能够完全确
定，组成棘轮齿槽的 ２个平面按照理论应汇交于根
圆，且它们的夹角为 θ。从几何定理可知 ２个齿面
与根圆的交点 Ｅ在经 Ａ、Ｂ两点且圆周角为 θ的圆
上。据此通过作图确定 Ｅ点位置，然后测量出齿面
的倾斜角 α。

首先设 Ｆ点为过 Ａ、Ｂ两点且圆周角为 θ的圆
的圆心，那么该圆与根圆的交点为 Ｅ点。建立直角
坐标系，则 Ｅ点坐标满足关系式

Ｅ２ｘ＋Ｅ
２
ｙ＝ｒ

２
ｆ

（Ｅｘ－ｌＦＯ１）
２＋Ｅ２ｙ＝ｌ

２{
ＡＦ

（１）

其中 ｒｆ＝ｒａ－ｈ　ｒａ＝
ｍｚ
２

ｌＦＯ１＝ｍｚ (ｓｉｎ θ－πｚ
－ａｒｃｓｉｎａ )ｍｚ

（２ｓｉｎθ）

ｌＡＦ＝ｍｚ (ｓｉｎ π
ｚ
－ａｒｃｓｉｎａ )ｍｚ

（２ｓｉｎθ）

由式（１）得

Ｅｘ＝
ｌ２ＦＯ１－ｌ

２
ＡＦ

２ｌＦＯ１

Ｅｙ＝（ｒ
２
ｆ－Ｅ

２
ｘ）

{ １
２

（２）

据此可求出棘轮齿面的长度和倾斜角为
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当已知 ｌＡＥ后，ΔＡＥＯ１即可以完全确定，然后能够求
出 μ（∠ＡＥＯ１）及 ρ（∠ＥＯ１Ａ）。棘轮棘爪工作时能

顺利进入棘轮齿槽并啮紧不脱的条件是 α角应满
足摩擦条件，一般情况应满足 α≥１０°。若刀具按以
上数据调整倾角然后进行加工，则由于加工中存在

圆角 ｒ，实际根圆半径比理论值 ｒｆ大，即齿高缩短。
若设定齿根圆角的圆心为 Ｏ３，则实际根圆半径为
ｒ′ｆ＝ｌＯ１Ｏ３－ｒ，实际齿高为 ｋ′＝ｒａ－ｒ′ｆ。其中

ｌＯ１Ｏ３








＝ ｒ

ｓｉｎθ




２

２

＋ｒ２ｆ－
２ｒｒｆ

ｓｉｎθ
２

(ｃｏｓμ－θ) 

２

１
２

（５）
２２　棘爪外形尺寸的确定

棘轮工作面的倾斜角 η和该面相对于棘爪转
动中心 Ｏ２的距离 Ｓ是棘爪外形设计的关键，当棘轮
的棘爪进入棘轮齿槽并且两者一起运动时，理论上

棘爪工作面应与棘轮对应齿面完全贴合，如图 ４所
示，故有

η＝１８０°－σ－τ＋θ２
Ｓ＝（Ｌ－ｒ１）ｓｉｎη＋ｒ

{
１

（６）

式中 σ（∠ＥＯ″４Ｏ１）、τ（∠Ｏ１Ｏ″４Ｏ″２）均可由余弦定理
求得。其中 ｒ１为棘爪顶部圆角，由加工圆角 ｒ和上
文求出的数据确定，Ｌ为棘爪转动中心到棘爪顶部
圆弧距离。

图 ４　齿式棘轮棘爪运动分析图

Ｆｉｇ．４　Ｍｏｔｉｏｎａｎａｌｙｓｉｓｏｎｐａｗｌｏｆｒａｔｃｈｅｔｇｅａｒ
　

３　结构设计

３１　内棘轮与外齿轮组合体设计
棘轮齿轮装置是内棘轮机构与外齿轮的组合

体，其结构紧凑、工作可靠、性能稳定、寿命长；外部

具有齿轮结构，保证定比传动；内部具有棘轮结构，

保留了原有齿轮传动的优点，可以实现便捷地单向

超越离合。通过对水稻钵苗纵向移箱机构工作原理

的分析，根据本文中提到的纵向移箱的工作和设计

要求，基于齿式棘轮的运动特性，选取重要参数：外

齿轮模数 ｍ０＝２ｍｍ，齿数 ｚ０＝３０，内棘轮模数 ｍ＝
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１２９ｍｍ，齿数 ｚ＝３２，齿高 ｈ＝１５４ｍｍ，齿顶厚 ａ＝
０１ｍｍ，齿槽角 θ＝７４９°，设计一种内棘轮外齿轮
组合形式的纵向送秧机构，如图 ５所示。应用解析
法精确计算得到棘轮齿面倾斜角及棘爪等结构参

数：ｒ＝０５ｍｍ，ｒａ＝
ｍｚ
２
＝２０６４ｍｍ；棘爪参数为 Ｒ＝

１７ｍｍ，Ｌ＝１１３ｍｍ，θ１＝７４３°。

图 ５　内棘轮与外齿轮组合体结构图

Ｆｉｇ．５　Ａｓｓｅｍｂｌｙｓｔｒｕｃｔｕｒａｌｄｉａｇｒａｍｏｆｉｎｎｅｒｒａｔｃｈｅｔ

ｗｈｅｅｌａｎｄｏｕｔｅｒｇｅａｒ
１．棘爪　２．芯子　３．内棘轮外齿轮组合体

　
３２　送秧轴驱动齿轮的设计

根据设计要求选取满足水稻钵苗纵向送秧机构

要求的送秧轴驱动齿轮设计参数：齿轮模数 ｍ１＝２，
齿数 ｚ１＝４５，压力角 α＝２０°。为与限位装置配合，
加工１２个均布在送秧轴驱动齿轮表面上的锥孔，孔
径为１０ｍｍ，孔深为４５ｍｍ，如图６所示。

图 ６　送秧轴驱动齿轮

Ｆｉｇ．６　Ｄｒｉｖｅｎｇｅａｒｏｆｓｅｅｄｌｉｎｇｆｅｅｄｉｎｇｓｈａｆｔ
　

３３　纵向送秧定位装置的设计
送秧定位装置的目的是消除送秧积累误差：由

于惯性力的存在，传动过程中容易引起微小的积累

误差；与水稻毯状苗插秧相比，钵苗移栽要求纵向送

秧装置送秧精确，确保夹秧片每一次都能在钵体孔

中心位置取秧，不允许存在纵向送秧积累误差，否则

容易造成取秧不准确、漏秧、夹秧片损坏秧盘等现象

的发生。定位装置工作原理如图 ７所示，弹簧固装
在滚珠定位架上的套管里，滚珠安装在套管里，一边

与弹簧接触，另一边与送秧轴驱动齿轮的表面接触，

弹簧对滚珠有一个作用力，使得滚珠与送秧轴驱动

齿轮表面间存在滑动摩擦力。送秧轴驱动齿轮表面

上圆周均布１２个锥孔，每一次纵向送秧，要求送秧

轴驱动齿轮转动 ３０°，对应着滚珠从一个锥孔滑动
嵌入到下一个锥孔，滚珠嵌入锥孔时给送秧轴驱动

齿轮一个阻力，消除其因惯性力致使转动超过 ３０°
而产 生 的 送秧 误差，从 而达 到精 确 送 秧 的 效

果
［１４－１６］

。

图 ７　定位装置

Ｆｉｇ．７　Ｌｏｃａｔｉｎｇｄｅｖｉｃｅ
１．弹簧　２．滚珠　３．送秧轴驱动齿轮　４．滚珠定位架

　

４　试验

４１　试验目的

为了验证所设计的棘轮齿轮式水稻钵苗移栽纵

向送秧机构的可行性，在不同移栽效率和结构参数

下，进行纵向送秧精准度试验，得到精准纵向送秧的

最优结构参数。

４２　试验设备

棘轮齿轮式纵向送秧机构物理样机 １台，自主
研发的移栽机械试验台架 １台，变频调速三相鼠笼
异步电动机１台，空秧盘、半盘秧苗秧盘、全盘秧苗
秧盘各１盘，直尺１个，计时器１个。

４３　试验方法

根据试验可行性原则，棘轮齿轮式纵向送秧机

构仍处于试验台试验阶段，故宜进行室内试验。首

先把棘轮齿轮式纵向送秧机构物理样机模型安装在

自主研发的移栽机械试验台架上（图 ８），由变频调
速三相鼠笼异步电动机为送秧机构提供动力，并调

节电动机转速，控制送秧速率。经过前期的单因素

初步试验，发现送秧速率、送秧限位装置中滚珠直

径、弹簧预紧力 ３个因素对试验结果有影响。试验
采用 Ｌ９（３４）正交试验表设计，为送秧速率（Ａ）、滚

珠直径（Ｂ）和弹簧预紧力（Ｃ）三因素三水平［１７］
。

表１为因素水平编码表。
设置空秧盘（图９ａ）、半盘秧苗秧盘（图 ９ｂ）、全

盘秧苗秧盘（图 ９ｃ）３种情况逐一进行该试验
（图８）。秧箱上放置做好记号的直尺，用直尺测量 ５
次纵向送秧过程中的纵向进给距离（理论送秧距离

为１００ｍｍ）。
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图 ８　棘轮齿轮式水稻钵苗纵向送秧机构物理样机

Ｆｉｇ．８　Ｐｈｙｓｉｃａｌｐｒｏｔｏｔｙｐｅｏｆｌｏｎｇｉｔｕｄｉｎａｌｓｅｅｄｌｉｎｇ

ｆｅｅｄｉｎｇｍｅｃｈａｎｉｓｍｗｉｔｈｒａｔｃｈｅｔｇｅａｒ
　

表 １　因素水平编码

Ｔａｂ．１　Ｆａｃｔｏｒｓａｎｄｌｅｖｅｌｓ

水平

因素

送秧速率 Ａ／
（株·ｍｉｎ－１）

滚珠直径 Ｂ／
ｍｍ

弹簧预紧力 Ｃ／
Ｎ

１
２
３

８０
１６０
２４０

８
１０
１２

１５
３０
４５

４４　试验结果与分析
实测试验数据 ３组相似，选全盘秧苗秧盘数据

　　

图 ９　棘轮齿轮式纵向送秧机构正交试验设计

Ｆｉｇ．９　Ｄｅｓｉｇｎｏｆｏｒｔｈｏｇｏｎａｌｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｆｏｒｌｏｎｇｉｔｕｄｉｎａｌｓｅｅｄｌｉｎｇｆｅｅｄｉｎｇｍｅｃｈａｎｉｓｍｗｉｔｈｒａｔｃｈｅｔｇｅａｒ
　
进行分析。试验中得到数据如表 ２所示，从表中可
以观察到棘轮齿轮式纵向送秧机构工作过程中，影

响纵向送秧距离的因素主次顺序为 Ｃ＞Ｂ＞Ａ，即弹
簧预紧力、滚珠直径、送秧速率。由纵向送秧距离指

标得到各因素的最优组合为 Ａ２Ｂ２Ｃ３。因送秧速率

表 ２　正交试验

Ｔａｂ．２　Ｏｒｔｈｏｇｏｎａｌｔｅｓｔ

试验号
因素

Ａ Ｂ Ｃ

实际纵向

送秧距离／ｍｍ

１

２

３

４

５

６

７

８

９

１

１

１

２

２

２

３

３

３

１

２

３

１

２

３

１

２

３

１

２

３

２

３

１

３

１

２

９５

９８

１０３

９７

１００

１０４

１０３

１０１

９８

ｋ１ ９８７ ９８３ １００

ｋ２ １００３ ９９７ ９７７

ｋ３ １００７ １０１７ １０２

极差 ２ ３４ ４３

影响最小，故选取最优化参数为电动机转速随机，滚

珠直径１０ｍｍ，弹簧预紧力 ４５Ｎ。在优选参数组合
下送秧机构送秧准确无积累误差。表２中实际纵向
送秧距离与理论纵向送秧距离有差异，经研究分析

发现造成此问题的因素是零件实际加工存在误差，

比如送秧轴驱动齿轮表面上锥孔的加工锥度等。

５　结论

（１）分析了水稻钵苗移栽纵向送秧机构的工作
原理和棘轮齿轮式机构的传动特性，设计了棘轮齿

轮式水稻钵苗移栽纵向送秧机构，并阐述了该机构

的工作原理。

（２）提出了齿式棘轮参数设计的精确计算方
法，为棘轮、棘爪零件及整个机构的精确运动设计提

供了依据。

（３）加工制造了该机构的物理样机模型，在试
验台架上完成了三因素三水平的正交试验，验证了

棘轮齿轮式水稻钵苗纵向送秧机构的可行性，得出

了最优化的设计参数，为研发高速回转式钵苗移栽

机纵向送秧机构提供了理论和实践依据。

参 考 文 献

１　俞高红，黄小艳，叶秉良，等．旋转式水稻钵苗移栽机构的机理分析与参数优化［Ｊ］．农业工程学报，２０１３，２９（３）：１６－１７．
ＹｕＧａｏｈｏｎｇ，ＨｕａｎｇＸｉａｏｙａｎ，ＹｅＢｉｎｇｌｉａｎｇ，ｅｔａｌ．Ｐｒｉｎｃｉｐｌｅａｎａｌｙｓｉｓａｎｄｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｏｆｒｏｔａｒｙｒｉｃｅｐｏｔｓｅｅｄｌｉｎｇ
ｔｒａｎｓｐｌａｎｔｉｎｇｍｅｃｈａｎｉｓｍ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣＳＡＥ，２０１３，２９（３）：１６－１７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

２　ＣｈｏｉＷ Ｃ，ＫｉｍＤＣ，ＲｙｕＩＨ，ｅｔａｌ．Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆａｓｅｅｄｌｉｎｇｐｉｃｋｕｐｄｅｖｉｃｅｆｏｒｖｅｇｅｔａｂｌｅｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒｓ［Ｊ］．Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅ
ＡＳＡＥ，２００２，４５（１）：１３－１９．

３　ＥｄａｔｈｉｐａｒａｍｂｉｌＶａｒｅｅｄＴｈｏｍａｓ．Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆａｍｅｃｈａｎｉｓｍ ｆｏｒｔｒａｎｓｐｌａｎｔｉｎｇｒｉｃｅｓｅｅｄｌｉｎｇｓ［Ｊ］．Ｍｅｃｈａｎｉｓｍ ａｎｄＭａｃｈｉｎｅ
Ｔｈｅｏｒｙ，２００２，３７（９）：３９５－４１０．

４　ＣｈｏｉＷ Ｃ，ＫｉｍＤＣ，ＲｙｕＩＨ，ｅｔａｌ．Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆｓｅｅｄｌｉｎｇｐｉｃｋｕｐｄｅｖｉｃｅｆｏｒｖｅｇｅｔａｂｌｅｔｒａｎｓｐｌａｎｔｓ［Ｊ］．Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅ
ＡＳＡＥ，２００１，４５（１）：１３－１９．

７４第 １１期　　　　　　　　　　　那明君 等：棘轮齿轮式水稻钵苗移栽纵向送秧机构设计与试验



５　杜立恒，俞高红，张国凤，等．高速插秧机钵体毯状苗纵向送秧装置的设计与试验［Ｊ］．农业工程学报，２０１４，３０（１４）：１７－２３．
ＤｕＬｉｈｅｎｇ，ＹｕＧａｏｈｏｎｇ，ＺｈａｎｇＧｕｏｆｅｎｇ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｏｆｖｅｒｔｉｃａｌｌｙｆｅｅｄｉｎｇｓｅｅｄｌｉｎｇｄｅｖｉｃｅｆｏｒｐｏｔｂｌａｎｋｅｔｓｅｅｄｌｉｎｇ
ｂａｓｅｄｏｎｈｉｇｈｓｐｅｅｄｒｉｃｅｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣＳＡＥ，２０１４，３０（１４）：１７－２３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

６　宋建农，黄育仕，魏文军，等．水稻钵苗对辊式拔秧机构［Ｊ］．江苏大学学报：自然科学版，２００６，２７（４）：９２－９４．
ＳｏｎｇＪｉａｎｎｏｎｇ，ＨｕａｎｇＹｕｓｈｉ，ＷｅｉＷｅｎｊｕｎ，ｅｔａｌ．Ｅｖｕｌｓｉｎｇｒｉｃｅｐｏｔｔｅｄｓｅｅｄｌｉｎｇｍｅｃｈａｎｉｓｍｅｑｕｉｐｐｅｄｗｉｔｈｄｏｕｂｌｅｒｏｌｌｅｒ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌ
ｏｆＪｉａｎｇｓｕＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ：ＮａｔｕｒａｌＳｃｉｅｎｃｅＥｄｉｔｉｏｎ，２００６，２７（４）：９２－９４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

７　陈恒高，田金和，宋来田．机械手式水稻抛秧机的研究［Ｊ］．农业机械学报，１９９８，２９（３）：４８－５２．
ＣｈｅｎＨｅｎｇｇａｏ，ＴｉａｎＪｉｎｈｅ，ＳｏｎｇＬａｉｔｉａｎ．Ｓｔｕｄｙｏｎｒｉｃｅｓｅｅｄｉｎｇｔｈｒｏｗｉｎｇｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒｏｆｍａｎｉｐｕｌａｔｅｒｔｙｐｅ［Ｊ］．Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅ
ＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，１９９８，２９（３）：４８－５２．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

８　肖丽萍．基于空间机构的水稻钵苗精准栽植机构的研究［Ｄ］．北京：中国农业大学，２００７．
ＸｉａｏＬｉｐｉｎｇ．Ｒｅｓｅａｒｃｈｏｎｔｈｅｍｅｃｈａｎｉｓｍｏｆｔｈｅｒｉｃｅｓｅｅｄｌｉｎｇｔｒａｎｓｐｌａｎｔｉｎｇｍｅｃｈａｎｉｓｍｂａｓｅｄｏｎｓｐａｔｉａｌｍｅｃｈａｎｉｓｍ［Ｄ］．Ｂｅｉｊｉｎｇ：
ＣｈｉｎａＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２００７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

９　潘显武，孔令有．钵苗水稻插秧机：中国，２００８２００７２８１６．５［Ｐ］．２００９ １２ ０９．
１０　尹大庆，张敏．钵苗移栽纵向送秧机构：中国，２０１３１０１５４７５０Ｘ［Ｐ］．２０１３ ０４ ２８．
１１　裘利钢．蔬菜钵苗自动移栽机送苗装置的设计与分析［Ｄ］．杭州：浙江理工大学，２０１１．

ＱｉｕＬｉｇａｎｇ．Ｔｈｅｄｅｓｉｇｎａｎｄａｎａｌｙｓｉｓｏｆｓｅｅｄｌｉｎｇｆｅｅｄｉｎｇｄｅｖｉｃｅｏｆｔｈｅａｕｔｏｍａｔｉｃｔｒａｎｓｐｌａｎｔｉｎｇｍａｃｈｉｎｅｆｏｒｖｅｇｅｔａｂｌｅｂｏｗｌ［Ｄ］．
Ｈａｎｇｚｈｏｕ：ＺｈｅｊｉａｎｇＳｃｉｔｅｃｈＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２０１１．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１２　赵匀，宋志超．齿轮驱动钵苗移栽纵向送秧机构：中国，２０１３１０６２１０３１４［Ｐ］．２０１３ １１ ２９．
１３　钱瑞明．齿式棘轮的精确设计［Ｊ］．机械科学与技术，１９９３（６）：１９－２１．

ＱｉａｎＲｕｉｍｉｎｇ．Ｐｒｅｃｉｓｅｄｅｓｉｇｎｏｆｔｏｏｔｈｔｙｐｅｒａｔｃｈｅｔ［Ｊ］．ＭｅｃｈａｎｉｃａｌＳｃｉｅｎｃｅａｎｄＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，１９９３（６）：１９－２１．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）
１４　濮良贵，纪名刚．机械设计［Ｍ］．北京：高等教育出版社，２０１１．
１５　赵匀．农业机械分析与综合［Ｍ］．北京：机械工业出版社，２００８．
１６　成大先．机械设计手册［Ｍ］．北京：机械工业出版社，２０１０．
１７　张成军．实验设计与数据处理［Ｍ］．北京：化学工业出版社，



２００９．

（上接第 ８１页）
８　严海军，初晓一，王敏，等．微灌系统文丘里施肥器吸肥性能试验［Ｊ］．排灌机械工程学报，２０１０，２８（３）：２５１－２５５．
ＹａｎＨａｉｊｕｎ，ＣｈｕＸｉａｏｙｉ，ＷａｎｇＭｉｎ，ｅｔａｌ．ＩｎｊｅｃｔｉｏｎｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｏｆＶｅｎｔｕｒｉｉｎｊｅｃｔｏｒｉｎｍｉｃｒｏｉｒｒｉｇａｔｉｏｎｓｙｓｔｅｍ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ
ＤｒａｉｎａｇｅａｎｄＩｒｒｉｇａｔｉｏｎＭａｃｈｉｎｅｒｙＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１０，２８（３）：２５１－２５５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

９　孙艳琦．文丘里施肥器结构参数对吸肥性能的影响［Ｄ］．杨凌：西北农林科技大学，２０１０．
ＳｕｎＹａｎｑｉ．ＥｆｆｅｃｔｓｏｆＶｅｎｔｕｒｉｓｔｒｕｃｔｕｒａｌｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｎｔｈｅａｂｓｏｒｐｔｉｏｎｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ［Ｄ］．Ｙａｎｇｌｉｎｇ：ＮｏｒｔｈｗｅｓｔＡ＆Ｆ
Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２０１０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１０　李百军，毛罕平，李凯．并联文丘里管吸肥装置的研究及其参数选择［Ｊ］．排灌机械，２００１，１９（１）：４２－４５．
ＬｉＢａｉｊｕｎ，ＭａｏＨａｎｐｉｎｇ，ＬｉＫａｉ．ＡｓｔｕｄｙｏｎｔｈｅｐａｒａｌｌｅｌｃｏｎｎｅｃｔｉｏｎＶｅｎｔｕｒｉｔｕｂｅａｎｄｉｔｓｐａｒａｍｅｔｅｒｓｅｌｅｃｔｉｏｎ［Ｊ］．Ｄｒａｉｎａｇｅａｎｄ
ＩｒｒｉｇａｔｉｏｎＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２００１，１９（１）：４２－４５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１１　ＨｕａｎｇＸｉｎｇｆａ，ＬｉＧｕａｎｇｙｏｎｇ，ＷａｎｇＭｉａｏ．ＣＦＤｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｔｏｔｈｅｆｌｏｗｆｉｅｌｄｏｆＶｅｎｔｕｒｉｉｎｊｅｃｔｏｒ［Ｊ］．ＩＦＩＰＡｄｖａｎｃｅｓｉｎＩｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ
ａｎｄＣｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２００９，２９４：８０５－８１５．

１２　韩启彪，黄兴法，范永申，等．６种文丘里施肥器吸肥性能比较分析［Ｊ］．农业机械学报，２０１３，４４（４）：１１３－１１７
ＨａｎＱｉｂｉａｏ，ＨｕａｎｇＸｉｎｇｆａ，ＦａｎＹｏｎｇｓｈｅｎ，ｅｔａｌ．ＣｏｍｐａｒａｔｉｖｅａｎａｌｙｓｉｓｏｎｆｅｒｔｉｌｉｚａｔｉｏｎｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｏｆｓｉｘＶｅｎｔｕｒｉｉｎｊｅｃｔｏｒｓ［Ｊ］．
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１３，４４（４）：１１３－１１７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１３　单德东．新产品设计开发中的标准化［Ｊ］．机械工业标准化与质量，２００４（４）：１７－１８．
１４　王淼．文丘里施肥器性能与结构参数优化研究［Ｄ］．北京：中国农业大学，２００６．

ＷａｎｇＭｉａｏ．ＮｕｍｅｒｉｃａｌｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｏｆｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓｏｆＶｅｎｔｕｒｉｉｎｊｅｃｔｏｒ［Ｄ］．Ｂｅｉｊｉｎｇ：ＣｈｉｎａＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２００６．（ｉｎ
Ｃｈｉｎｅｓｅ）

１５　严海军，初晓一．喉管直径对文丘里施肥器性能影响的数值模拟［Ｊ］．排灌机械工程学报，２０１１，２９（４）：３５９－３６３．
ＹａｎＨａｉｊｕｎ，ＣｈｕＸｉａｏｙｉ．ＮｕｍｅｒｉｃａｌｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｆｏｒｉｎｆｌｕｅｎｃｅｏｆｔｈｒｏａｔｄｉａｍｅｔｅｒｏｎＶｅｎｔｕｒｉｉｎｊｅｃｔｏｒｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ
ＤｒａｉｎａｇｅａｎｄＩｒｒｉｇａｔｉｏｎＭａｃｈｉｎｅｒｙＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１１，２９（４）：３５９－３６３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１６　封俊，沈雪民，刘春和，等．文丘里滴灌施肥器水力性能的研究［Ｊ］．喷灌技术，１９９２（１）：４１－４３．
ＦｅｎｇＪｕｎ，ＳｈｅｎＸｕｅｍｉｎ，ＬｉｕＣｈｕｎｈｅ，ｅｔａｌ．ＲｅｓｅａｒｃｈｏｆＶｅｎｔｕｒｉｆｅｒｔｉｇａｔｉｏｎｄｅｖｉｃｅｈｙｄｒａｕｌｉｃｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ［Ｊ］．Ｓｐｒｉｎｋｌｅｒ
Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，１９９２（１）：４１－４３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１７　王福军．计算流体动力学分析———ＣＦＤ软件原理与应用［Ｍ］．北京：清华大学出版社，２００４．
１８　孙帮成，李明高．ＡＮＳＹＳＦＬＵＥＮＴ１４０仿真分析与优化设计［Ｍ］．北京：机械工业出版社，２０１３．
１９　沈艳宁，袁寿其，陆伟刚，等．复合叶轮离心泵数值模拟正交试验设计方法［Ｊ］．农业机械学报，２０１０，４１（９）：２２－２６．

ＳｈｅｎＹａｎｎｉｎｇ，ＹｕａｎＳｈｏｕｑｉ，ＬｕＷｅｉｇａｎｇ，ｅｔａｌ．Ｏｒｔｈｏｇｏｎａｌｔｅｓｔｄｅｓｉｇｎｍｅｔｈｏｄｂａｓｅｄｏｎｎｕｍｅｒｉｃａｌｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｆｏｒｎｏｎｏｖｅｒｌｏａｄ
ｃｅｎｔｒｉｆｕｇａｌｐｕｍｐｗｉｔｈｃｏｍｐｌｅｘｉｍｐｅｌｌｅｒ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１０，４１（９）：２２－
２６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

８４ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１５年

http://www.j-csam.org/ch/reader/view_abstract.aspx?file_no=20130420&flag=1
http://www.j-csam.org/ch/reader/view_abstract.aspx?file_no=20100905&flag=1

