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摘要：为促进我国生猪养殖业的规模化发展，改善保育猪饲喂器排料均匀性及单位时间内排料量，在保证饲料以整

体流方式排料的情况下，设计了一种保育猪饲喂器。阐述了总体结构组成和工作原理，对出料口盘和排料拨片进

行了动力学与运动学分析。以影响饲喂器排料性能的主要因素为试验因素，以饲喂器排料均匀性指标变异系数和

排料能力指标流量为评价指标，应用 ＥＤＥＭ软件进行虚拟正交试验，并基于 ＤｅｓｉｇｎＥｘｐｅｒｔ８０１０软件对模型进行

多目标优化获得最优参数组合，结果表明：当主轴转速、出料口直径、斗壁倾角和充满系数分别为４５ｒ／ｍｉｎ、１１０ｍｍ、

６５°和 ６５％时，变异系数和流量分别为 ３９６％和 １６５９３ｇ／ｓ。依据以上优化参数研制饲喂器，并经试验表明：颗粒

饲料流动方式为整体流；变异系数为 ３６２％，流量为 １４９１３ｇ／ｓ，饲槽内颗粒饲料分布均匀且排料效率较高。
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０　引言

中国是生猪养殖大国，生猪出栏量居世界首

位
［１－２］

。饲料是生猪养殖的物质基础，饲喂器是猪

只采食饲料所必需的重要基础设备
［３］
。随着生猪

养殖业的迅速发展，亟待开展饲喂器的深入研究。

国外对饲喂器研究较早，以荷兰、美国、丹麦等

为代表的发达国家已研发了适于猪只不同阶段饲养

要求的各类饲喂器，同时国外学者对饲喂器进行了

诸多应用研究
［４－５］

。我国对饲喂器研究较晚，主要

是在跟踪国外成熟技术的基础上进行的，如陈安国

等
［６］
对引进丹麦的节料型自动干湿饲喂器进行了

试验，并研究推广了适用于国内的饲喂器；麦永

强
［７］
研制了一种智能猪用干湿料饲喂器。综上可

知，国内外已进行的饲喂器研究以企业研发设计或

改进为重点，对饲喂器机理分析的创新研究报道缺

乏，尤其是针对饲喂器排料过程或性能的研究分析

甚少。

在应用 ＥＤＥＭ软件对物料流动过程进行数值
模拟仿真分析方面，众多学者展开了不同角度的研

究
［８－１２］

。这些研究表明 ＥＤＥＭ可用于预测料斗排
料过程中的颗粒流动特性。

本文经综合分析确定保育猪饲喂器（以颗粒饲

料为主）排料性能的评价指标以及主要影响因素，

在保证颗粒饲料流动方式为整体流的前提下，运用

ＥＤＥＭ仿真软件对饲喂器开展虚拟试验以确定其最
优参数组合，依此设计保育猪饲喂器，为饲喂器的研

究提供理论基础和技术支持。

１　饲喂器总体结构与工作原理

１１　总体结构
保育猪饲喂器主要由料斗、主轴、排料单元、套

筒、饲槽、ＤＱ５７ＨＢ１１２型步进电动机和控制系统等
组成，其总体结构如图 １所示。其中料斗由圆柱和
圆锥两部分组成，用于贮存饲料；主轴（直径为

１０ｍｍ）由料斗上横梁与主轴下定位盘定位，通过电
动机驱动旋转并带动排料拨片排料，主轴中下部安

装直径为３ｍｍ的螺旋钢丝，用于搅动料斗内饲料
下落；排料单元由出料口盘、排料拨片和主轴下定位

盘构成，其中排料拨片在主轴下部紧贴主轴下定位

盘处固定安装，用以均匀地向饲槽拨料；在料斗（距

主轴下定位盘下方 ９０ｍｍ）正下方处设置上口直径
４３０ｍｍ、下底直径３７０ｍｍ、高９０ｍｍ的饲槽，且饲槽
安装在底座中心。

１２　工作原理
保育猪饲喂器工作时，电动机按饲喂器设定模

式驱动主轴旋转，主轴上安装的排料拨片拨送颗粒

饲料从出料口盘与主轴下定位盘之间的排料空间中

排出，主轴上安装的螺旋钢丝则在排料过程中搅动

料斗中的颗粒饲料以防止结拱，进而实现颗粒饲料

连续、均匀地分布到饲槽中。由设置在饲槽上方的

超声波传感器（图中未画出）检测饲槽中的料层位

置实现饲喂器排料自动控制，从而减少饲料浪费并

保证排料量。

图 １　饲喂器结构示意图

Ｆｉｇ．１　Ｓｔｒｕｃｔｕｒａｌｄｉａｇｒａｍｏｆｆｅｅｄｅｒ
１．电动机　２．主轴　３．螺旋钢丝　４．料斗　５．出料口盘　６．主

轴下定位盘　７．底座　８．饲槽　９．套筒　１０．排料拨片
　

２　关键结构设计

２１　料斗结构设计
饲喂器的料斗采用聚氯乙烯（ＰＶＣ）材料，依据

实际工作要求，容纳饲料质量设计为 ４０ｋｇ，料斗总
高 ｌ为 ７０６ｍｍ，壁厚为 ６ｍｍ，为确定料斗其他结构
参数尺寸，对其进行理论分析。

图 ２　料斗结构示意图

Ｆｉｇ．２　Ｓｔｒｕｃｔｕｒａｌｄｉａｇｒａｍｏｆｈｏｐｐｅｒ

如图２所示，料斗理论容积为
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Ｖ３＝π
Ｄ２２
４
ｌ４ （５）

料斗总高为 ｌ＝ｌ２＋ｌ３＋ｌ４ （６）

式中　Ｖ———料斗理论容积，ｍ３

Ｍ１———料斗容纳饲料质量，ｋｇ

φ———颗粒饲料容重，取７００ｋｇ／ｍ３

η———料斗充满系数，％
Ｄ１———进料口直径，ｍ
Ｄ２———出口（上）段直径，ｍ
ｌ１———上部拱柱高，ｍ
ｌ２———上部圆柱高，ｍ
ｌ３———锥体高，ｍ
ｌ４———出口圆柱高，ｍ

鉴于出口（上）段需安装排料单元，本文取 Ｄ２＝
１７４ｍｍ，ｌ４＝１００ｍｍ；为保证上料方便和饲料容量，
则取 Ｄ１ ＝５１５ｍｍ，ｌ１ ＝６６ｍｍ，将以上参数代入
式（１）中解得

１
５５η

＋０００３＝００６ｌ２＋００３ｌ３ （７）

又根据几何关系得

ｔａｎβ＝
２ｌ３
Ｄ１－Ｄ２

（８）

式中　β———斗壁倾角，（°）
由式（８）可知，当 Ｄ１和 Ｄ２为定值时，斗壁倾角 β

与锥体高 ｌ３呈正相关，根据文献［１３］可知斗壁倾角
须比饲料休止角大 ５°～１０°。依据已进行的颗粒饲
料基本物性参数测定试验可知，颗粒饲料最大静摩

擦角和休止角分别为３３°和３０°，取斗壁倾角最小值
为３５°；由料斗结构尺寸可知，当 ｌ２＝０ｍｍ时，斗壁
倾角 β＝７２°（无法满足料斗容量设计要求），因此本
文根据料斗容量需求确定斗壁倾角最大值为 ６５°。
由式（８）可知，通过斗壁倾角 β可得到 ｌ３，则上部圆
柱高 ｌ２与料斗充满系数 η直接有关，关于饲喂器料
斗充满系数，少有文献可借鉴，实际畜禽舍中饲喂器

料斗充满系数在３５％ ～７０％，结合预试验及实际生
产中容量要求，本文确定充满系数取值范围为５０％ ～
８０％。
２２　排料单元结构设计

２２１　出料口盘
出料口盘配置在饲喂器料斗下方出口处，根据

物性试验测定可知，颗粒饲料与 ＰＶＣ、不锈钢之间
最大静摩擦因数分别为 ０４和 ０２８，为利于均匀、
稳定排料，出料口盘采用不锈钢材料，通过其外壁与

料斗下方套筒侧壁连接。依据饲喂器料斗下方出口

结构尺寸与物料特性，确定出料口盘尺寸（图 ３）为
Ｈ＝３２ｍｍ，ｄ２＝１８０ｍｍ，ｈ＝１４ｍｍ，壁厚２ｍｍ，同时

出料口盘侧壁倾角需满足 θ≥１５６°。目前基于圆
形、方形钢板仓卸料口尺寸设计的研究较多

［１４－１５］
，

而对于保育猪饲喂器料斗出料口没有详细研究，尤

其是 ＰＶＣ材料的料斗出口处设置不锈钢材料的出
料口盘情况很少见。为实现饲喂器料斗内颗粒饲

料以整体流的流料方式排出（保证饲喂的饲料质

量和饲喂器稳定排料），本文依据结拱分析，以不

形成料拱的最小尺寸设计临界出料口尺寸，对出

料口盘进行理论分析以寻求保育猪饲喂器出料口

直径 ｄ的合理范围，其整体受力分析如图 ３所示。

图 ３　出料口盘受力分析

Ｆｉｇ．３　Ｆｏｒｃｅａｎａｌｙｓｉｓｏｆｄｉｓｃｈａｒｇｅｏｐｅｎｉｎｇｐｌａｔｅ
　
在出料口盘壁面一周区域内任取一微单元颗粒

饲料进行分析，根据饲喂器工作条件可知，颗粒饲料

在自身重力 Ｇ、上层颗粒饲料对其推挤力 Ｎ、出料口
盘壁面对其支撑力 ＦＮ、颗粒饲料与出料口盘壁面的
摩擦力 ｆ及颗粒饲料群内摩擦力 ｆ１共同作用下向下
流动，将力系向出料口盘壁面的切向和法向进行分

解，若要防止结拱现象发生，保证排料松散、顺畅，则

合力的理想化方向应指向切向方向，以此建立力学

平衡方程式

ｍａ＝Ｇｓｉｎθ＋Ｎｓｉｎθ－ｆ－ｆ１ｃｏｓθ

ＦＮ＝ｆ１ｓｉｎθ＋Ｎｃｏｓθ＋Ｇｃｏｓ{ θ
（９）

其中 ｆ１＝μ２Ｎ

ｆ＝μＦＮ
Ｇ＝

{
ｍｇ

（１０）

式中　ｍ———颗粒饲料质量，ｋｇ
ａ———颗粒饲料切向加速度，ｍ／ｓ２

μ———颗粒饲料与出料口盘内壁摩擦因数，
取０２８

μ２———颗粒饲料间摩擦因数，取０５
整理式（９）可得
Ｇ（ｓｉｎθ－μｃｏｓθ）＋Ｎ（ｓｉｎθ－μμ２ｓｉｎθ－μｃｏｓθ－

μ２ｃｏｓθ）＝ｍａ （１１）
分析出料口盘结构可知，出料口盘侧壁倾角与

其他结构参数的关系为

ｔａｎθ＝２（Ｈ－ｈ）ｄ２－ｄ
（１２）

由式（１１）、（１２）得出料口临界直径 ｄ＞６０ｍｍ，可
避免结拱现象，本文取 ｄ＝７０ｍｍ，根据出料口盘、排
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料拨片和主轴下定位盘的装配关系及单次下料量的

限制，本文取出料口最大直径为１１０ｍｍ。

２２２　主轴下定位盘

主轴下定位盘配置在出料口盘正下方，并与出

料口盘之间形成排料空间。依据饲喂器料斗下方出

口结构尺寸与排料要 求，将其设计 为 直 径 为

１４０ｍｍ、厚度为３ｍｍ、三点固定的不锈钢圆盘。

２２３　排料拨片

排料拨片配置在出料口盘与主轴下定位盘之间

形成的排料空间内，与主轴下定位盘间距为 １ｍｍ，

在随主轴旋转时拨送颗粒饲料向饲槽排料。排料拨

片具体结构设计如下：旋转直径为 １６０ｍｍ；厚度为

４ｍｍ；后侧壁为直线形状，此直线通过轴心 Ｏ点，且

斜率为１，考虑排料拨片工作时的强度要求，其两段

前侧壁曲线在中心处形成的排料拨片最大宽度 Ｂ１
为２６ｍｍ；前侧壁为排料拨片拨送颗粒饲料的工作

区，目前，排料拨片结构形式大都为直线式，由于曲

线式排料拨片在工作过程中能够实现连续、均匀、柔

和的拨送颗粒饲料，其性能优于直线式；据此本文将

其设计为圆弧曲线型，根据排料拨片尖端强度要求

及主轴下定位盘结构尺寸，确定曲率半径 ｒ＝

７０ｍｍ，本文对排料拨片前侧壁拨送颗粒饲料过程

进行详细分析，如图４所示。

图 ４　拨送过程颗粒运动速度分解示意图

Ｆｉｇ．４　Ｄｉａｇｒａｍｏｆｐａｒｔｉｃｌｅｖｅｌｏｃｉｔｙｄｅｃｏｍｐｏｓｉｔｉｏｎ
　
以排料拨片旋转中心 Ｏ为原点，水平方向为 ｘ

轴，竖直方向为 ｙ轴建立定坐标系。为便于分析，依
据主轴下定位盘上颗粒饲料受排料拨片作用的特

性，将主轴下定位盘单侧区域划分为待转区、拨动

区、主排料区（另一侧分区与之相同），排料拨片以

顺时针方向转动时，拨动区和待转区内颗粒饲料随

排料拨片转动并逐步移向主排料区，最终在排料拨

片推送下完成排料过程。为明确经由排料拨片拨送

的颗粒饲料运动规律，随机取主排料区内 Ｋ处颗粒
饲料分析其速度分布特征。

在△Ｏ１ＯＫ中，根据余弦定理和正弦定理可得

(ｃｏｓ π
２
－ )γ ＝

ｌ２ＯＯ１＋ｌ
２
ＯＫ－ｒ

２

２ｌＯＯ１ｌＯＫ
（１３）

(ｓｉｎ π
２
－ )γ
ｒ

＝ｓｉｎδ
ｌＯＯ１

(　 ０≤γ≤π )６ （１４）

其中 ｌＯＯ１＝ｒ－
Ｂ１
２

（１５）

式中　γ———动点 Ｋ的转角，（°）
δ———动点 Ｋ的牵连速度与相对速度间夹

角，（°）
解得

ｌＯＫ (＝－ ｒ－
Ｂ１ )２ ｓｉｎγ＋ （ｓｉｎ２γ－１ (） ｒ－Ｂ１ )２

２

＋ｒ
槡

２

（１６）

ｓｉｎδ
(

＝
ｒ－
Ｂ１ )２ ｃｏｓγ

ｒ
（１７）

在由动点 Ｋ合成的速度三角形中根据正弦定
理可得

ｓｉｎε
ｖ５
＝ｓｉｎδ
ｖ１

（１８）

其中 ｖ５＝ωｌＯＫ （１９）
式中　ｖ１———动点 Ｋ的绝对速度，ｍ／ｓ

ｖ５———动点 Ｋ的牵连速度，ｍ／ｓ
ω———排料拨片旋转角速度，ｒａｄ／ｓ
ε———动点 Ｋ的相对速度与绝对速度间夹

角，（°）
将式（１６）、（１７）、（１９）代入式（１８）中可解得

ε＝ａｒｃｓｉｎ
(ω ｒ－

Ｂ１ ) [ (２
ｒ－
Ｂ１ )２ ｓｉｎγ＋ ]ｂ ｃｏｓγ
ｒｖ１

（２０）

其中 ｂ＝ ｒ２ (－ ｒ－
Ｂ１ )２

２

ｃｏｓ２
槡

γ （２１）

为实现连续、均匀、分散排料，排料拨片须在主

排料区拨送颗粒饲料前移时产生颗粒的切向滑移

（沿圆弧曲线），则动点 Ｋ的绝对速度与相对速度间
存在夹角 ε，即绝对速度小于牵连速度。从式（２０）
可知，主排料区任一点夹角 ε与角速度、绝对速度有
关，常规排料旋转角速度 ω＝４７１ｒａｄ／ｓ时，主轴下
定位盘与排料拨片前侧壁交点处颗粒饲料的绝对速

度 ｖ１＝０３３ｍ／ｓ，可得该点颗粒饲料相对速度与绝
对速度间夹角 ε＝８７４４°。依据上述分析及圆弧曲
线特性，拨动区至主排料区内各颗粒饲料相对速度

与绝对速度间夹角 ε逐渐减小，保证颗粒饲料绝对
速度方向呈各向异性分布并实现分散排料。

因沿圆弧曲线上每一动点均存在相对速度，因
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此圆弧型排料拨片拨动颗粒饲料时各点颗粒饲料的

绝对速度较直线式排料拨片均减小，又因

Ｐｊ＝∑ｍｊｖｊ （２２）

式中　Ｐｊ———各动点动量矢量和，ｋｇ·ｍ／ｓ
ｍｊ———ｊ点颗粒饲料质量，ｋｇ
ｖｊ———ｊ点颗粒饲料绝对速度，ｍ／ｓ

可知，圆弧型排料拨片较直线型排料拨片推动颗粒

饲料更轻柔，此圆弧曲线型排料拨片能够实现连续、

柔和的排料过程，而排料拨片转速是影响其抛撒均

匀性的关键因素，根据饲喂器的饲喂需求，本文设计

单次下料１００～２００ｇ，即主轴转半圈保证下料量１００ｇ
在１ｓ内完成。通过数值计算可知主轴转速范围取
３０～６０ｒ／ｍｉｎ。

综上分析和由文献［１１－１２，１６－１７］可知，为
实现连续、稳定排料以保证饲料质量和提高饲喂器

工作性能，饲喂器料斗内颗粒饲料理想流动方式须

为整体流，斗壁倾角 β和出料口直径 ｄ是影响流动
方式的关键因素，且主轴角速度 ω、出料口直径 ｄ和
料斗充满系数是影响单位时间排料量的关键因素；

为获得饲喂器排料性能的影响因素最优组合，以优

化饲喂器的关键参数，本文应用 ＥＤＥＭ仿真软件进
行虚拟试验，为后续样机研制与试验奠定基础。

３　ＥＤＥＭ虚拟正交试验设计与分析

３１　离散元模型建立
根据保育猪的饲喂需求，本试验选用饲料厂生

产的保育猪颗粒饲料为试验材料，其外观形状近似

圆柱形，为了真实还原颗粒饲料状态，保证模拟仿真

可靠性，利用游标卡尺随机测量 １００粒饲料的几何
尺寸，其平均直径为 ２８ｍｍ、平均长度为 ６１ｍｍ，
如图５所示。

图 ５　颗粒饲料形态

Ｆｉｇ．５　Ｓｈａｐｅｏｆｐｅｌｌｅｔｓ
　
由于颗粒几何尺寸差异性大、外观轮廓复杂，大

多采用圆颗粒聚合体的方法近似表示真实饲料
［１８］
，

为了准确模拟圆柱形颗粒，且达到最优计算精度，圆

柱体底面通过 ９个球元来构成［１９］
，如图 ６ａ所示。

根据实际测得尺寸，在 ＥＤＥＭ软件的 Ｐａｒｔｉｃｌｅ模块
中输入对应的 ｘ、ｙ、ｚ三向坐标建立颗粒饲料圆柱形
模型，如图６ｂ所示，模拟颗粒饲料个体状态，本文近

似认为颗粒饲料的泊松比、剪切模量、密度等物理参

数为定值。

图 ６　颗粒仿真模型

Ｆｉｇ．６　Ｐａｒｔｉｃｌｅｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｍｏｄｅｌｓ
　
为准确对饲喂器料斗内颗粒饲料流动特性进行

模拟仿真与分析，应用 Ｐｒｏ／Ｅ软件建立保育猪饲喂
器的三维模型，以．ｉｇｓ文件格式导入 ＥＤＥＭ２６软件
中作为 Ｇｅｏｍｅｔｒｙ模块的颗粒承载体。
３２　接触模型及仿真参数设置
３２１　基本物理及接触参数

应用 ＥＤＥＭ软件对颗粒饲料进行深入分析时，
需设定颗粒饲料与保育猪饲喂器间基本仿真参数。

本文利用自制试验平台对颗粒饲料和料斗的物理力

学特性和两者相互作用间的接触参数进行测定，具

体仿真所需边界参数见表１。

表 １　材料及接触属性

Ｔａｂ．１　Ｂｏｕｎｄａｒｙｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ

参数 Ｐ ＰＶＣ Ｓ Ｐ ＰＶＣ Ｐ Ｓ Ｐ Ｐ

密度／（ｋｇ·ｍ－３） １０６４ １３４０ ７８００

剪切模量／ＧＰａ ００２３ １２ ７０

泊松比 ０３６ ０３２ ０３

恢复系数 ０５ ０６ ０６２

静摩擦因数 ０４ ０２８ ０５

滚动摩擦因数 ００２ ００１ ００１

　　注：Ｐ表示颗粒，Ｓ表示不锈钢。

３２２　接触模型设置
ＥＤＥＭ软件中提供 ６种接触模型，由于应用的

颗粒饲料间无粘附作用，因此 Ｐａｒｔｉｃｌｅ Ｐａｒｔｉｃｌｅ间选
用 Ｈｅｒｔｚ Ｍｉｎｄｌｉｎ（ｎｏｓｌｉｐ）无滑动接触模型，如图 ７
所示。

图 ７　Ｈｅｒｔｚ Ｍｉｎｄｌｉｎ接触模型示意图

Ｆｉｇ．７　ＣｏｎｔａｃｔｍｅｃｈａｎｉｃｓｍｏｄｅｌｓｋｅｔｃｈｏｆＨｅｒｔｚ Ｍｉｎｄｌｉｎ
　

３３　仿真模拟与指标分析

为仿真模拟计算的准确性，根据饲喂器料斗实
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际情况，距料斗顶部 ６０ｍｍ处创建虚拟工厂不断生
成颗粒，待颗粒饲料层到达设定充满系数对应的料

斗高度并保持稳定状态时，设置主轴转速，模拟饲喂

器料斗内颗粒饲料流动（排料）过程。仿真过程中，

设定仿真固定时间步长为 Ｒａｙｌｅｉｇｈ时间步长的
２０％，仿真总时间随参数值而确定，数据保存时间为
００１ｓ迭代保存一次。

基于上述分析以及对饲喂器的排料性能要求，

本文将变异系数与流量作为饲喂器排料性能的评价

指标，用以评价饲喂器的排料均匀性（排料不均会

引起保育猪抢食）及其排料能力。

３３１　变异系数
根据文献［２０－２２］，为评价饲喂器向饲槽布料

的均匀程度，引入变异系数指标，变异系数小于

１０％时饲槽内颗粒饲料分布均匀。为此，本文将饲
槽平均分割为４部分，利用变异系数比较 ４组数据
离散程度。

Ｃｖ＝
σ
μ１
×１００％ （２３）

其中 σ [＝ ∑
ｎ

ｉ＝１
（ｍｉ－μ１）

２／（ｎ－１ ]）
１
２

（２４）

μ１＝
１
ｎ∑

ｎ

ｉ＝１
ｍｉ （２５）

式中　Ｃｖ———变异系数，％
σ———每次试验饲槽中各部分颗粒质量标准

差，ｋｇ
μ１———每次试验饲槽中各部分颗粒质量均

值，ｋｇ
ｎ———饲槽被割分数量，个
ｍｉ———每次试验饲槽中各部分颗粒质量，ｋｇ

３３２　流量
流量为单位时间内下落至饲槽内颗粒饲料的质

量，根据保育猪每日的必需采食量及饲喂器供采食

猪只头数，推算单位时间内保证排料量在 １００～
２００ｇ／ｓ之间，本文用其评价饲喂器排料能力。

本文通过 ＥＤＥＭ软件 Ｂｉｎｎｉｎｇ模块建立一个
Ｇｒｉｄｂｉｎｇｒｏｕｐ（网格状方格组）以选中饲槽区域，依
据传感器报警时监测距离，测定此时颗粒饲料总质

量，计算得到流量。

３４　虚拟试验设计方案
依据文献［１６，２３］可知，饲喂器料斗内颗粒饲

料在排料时实现整体流能保证喂饲的饲料质量（实

现饲料先进先出）和向饲槽布料过程的连续进行

（防止饲料结拱）。基于以上分析，选取影响饲喂器

排料性能的关键因素———主轴转速、出料口直径、斗

壁倾角、充满系数为试验因素，以变异系数和流量为

试验指标，设定试验因素水平如表２所示。

表 ２　试验因素水平

Ｔａｂ．２　Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｆａｃｔｏｒｓａｎｄｌｅｖｅｌｓ

水平

因素

主轴转速 ｎ／

（ｒ·ｍｉｎ－１）

出料口直径

ｄ／ｍｍ

斗壁倾角

β／（°）

充满系数

η／％

１ ３０ ７０ ３５ ５０

２ ４５ ９０ ５０ ６５

３ ６０ １１０ ６５ ８０

　　在上述基础上，为获得影响饲喂器排料性能的
理想参数组合，以前期建立的虚拟模型为研究载体，

选取 Ｌ２７（３
１３
）正交表进行 ＥＤＥＭ虚拟正交试验，具

体试验方案与结果如表 ３所示，Ａ、Ｂ、Ｃ、Ｄ分别为主
轴转速、出料口直径、斗壁倾角、充满系数因素水平值。

表 ３　试验方案与结果

Ｔａｂ．３　Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｐｌａｎａｎｄｒｅｓｕｌｔｓ

序号

试验因素 试验指标

Ａ Ｂ Ｃ Ｄ
变异系数

Ｃｖ／％

流量Ｑ／

（ｇ·ｓ－１）

１ １ １ １ １ ４９８ １０７２９

２ １ １ １ １ ５９８ １２０５１

３ １ １ １ １ ４０３ １０９２３

４ １ ２ ２ ２ ４０２ １４２１６

５ １ ２ ２ ２ ３８４ １４７３４

６ １ ２ ２ ２ ３４６ １５０５９

７ １ ３ ３ ３ ２７８ １３５４９

８ １ ３ ３ ３ ３９５ １２９４６

９ １ ３ ３ ３ ３１５ １４０１３

１０ ２ １ ２ ３ ５０５ １２１３４

１１ ２ １ ２ ３ ５２０ １１２８９

１２ ２ １ ２ ３ ５６９ １１８２１

１３ ２ ２ ３ １ ５７２ １３０２１

１４ ２ ２ ３ １ ５０５ １１６３６

１５ ２ ２ ３ １ ４５９ １２００１

１６ ２ ３ １ ２ ４５２ １８０１７

１７ ２ ３ １ ２ ４８１ １６９７５

１８ ２ ３ １ ２ ４６９ １７２３２

１９ ３ １ ３ ２ ６４６ １３９４６

２０ ３ １ ３ ２ ６０１ １３０６９

２１ ３ １ ３ ２ ６５１ １２９２６

２２ ３ ２ １ ３ ７１９ １３０１９

２３ ３ ２ １ ３ ６９８ １２２６１

２４ ３ ２ １ ３ ７０５ １３３２８

２５ ３ ３ ２ １ ６１４ １４５３２

２６ ３ ３ ２ １ ６２１ １５５９４

２７ ３ ３ ２ １ ６０９ １４２２３
Ｋ１ ３６１９ ４９９１ ５０２３ ４８７９

Ｃｖ
Ｋ２ ４５３２ ４７９０ ４５７０ ４４３２
Ｋ３ ５８６４ ４２３４ ４４２２ ４７０４

Ｒ ２２４５ ７５７ ６０１ ４４７
Ｋ１ １１８２２０ １０８８８８ １２４５３５ １１４７１０

Ｑ
Ｋ２ １２４１２６ １１９２７５ １２３６０２ １３６１７４
Ｋ３ １２２８９８ １３７０８１ １１７１０７ １１４３６０

Ｒ ５９０６ ２８１９３ ７４２８ ２１８１４
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３５　虚拟试验结果分析
在满足实际饲喂要求范围内，其变异系数越小，

流量越大，能保证饲槽中颗粒饲料分散均匀，保育猪

饲喂器工作效率越高、布料效果越好。由表 ３极差
分析可知，影响变异系数的因素主次顺序为：主轴转

速、出料口直径、斗壁倾角、充满系数，较优参数组合

为 Ａ１Ｂ３Ｃ３Ｄ２；影响流量的因素主次顺序为：出料口
直径、充满系数、斗壁倾角、主轴转速，较优参数组合

为 Ａ１Ｂ１Ｃ３Ｄ３，根据预试验及饲喂器工作特点，确定
影响饲喂器综合排料性能的主次顺序为：主轴转速、

出料口直径、斗壁倾角、充满系数。

为了验证上述各因素对试验指标影响显著性的

准确性，运用 ＤｅｓｉｇｎＥｘｐｅｒｔ８０１０软件对正交试验
数据进行方差分析，如表４所示，主轴转速和出料口
直径对变异系数影响极显著（Ｐ＜００１），斗壁倾角
对变异系数影响显著（Ｐ＜００５），充满系数对变异
系数影响较显著（Ｐ＜０１０）；出料口直径和充满系
数对流量影响极显著（Ｐ＜００１），斗壁倾角对流量
影响显著（Ｐ＜００５），主轴转速对流量影响较显著
（Ｐ＜０１０），即符合上述极差分析规律。

表 ４　方差分析

Ｔａｂ．４　Ｖａｒｉａｎｃｅａｎａｌｙｓｉｓ

试验指标 方差来源 平方和 自由度 均方 Ｆ Ｐ 显著性

Ａ ２９０４ ２ １４５２ ６８８８ ＜００００１ 

Ｂ ３４０ ２ １７０ ８０７ ０００３１ 

变异系数
Ｃ ２１２ ２ １０６ ５０２ ００１８５ 

Ｄ １４７ ２ ０７４ ３５０ ００５２１ 

残差 ３８０ １８ ０２１

总和 ３８９２ ２６

Ａ ２０４９７ ２ １０２４８ ２９８ ００７６５ 

Ｂ ４４４０１２ ２ ２２２００６ ６４４６ ＜００００１ 

流量　　
Ｃ ３４３４９ ２ １７１７５ ４９９ ００１８９ 

Ｄ ３４５５１４ ２ １７２７５７ ５０１６ ＜００００１ 

残差 ６１９９８ １８ ３４４４

总和 ９１８５０９ ２６

　　注：表示极显著（Ｐ＜００１），表示显著（Ｐ＜００５），表示较显著（Ｐ＜０１０）。

　　 为得到最优参数组合，基于 ＤｅｓｉｇｎＥｘｐｅｒｔ
８０１０软件对模型进行多目标优化，以各因素、指
标所建立的不等式约束函数为求优条件，综合分析

得到最优参数组合为 Ａ２Ｂ３Ｃ３Ｄ２，即当主轴转速、出
料口直径、斗壁倾角和充满系数分别为 ４５ｒ／ｍｉｎ、
１１０ｍｍ、６５°和６５％时，变异系数为 ３９６％、流量为
１６５９３ｇ／ｓ。根据软件得到的最优组合进行虚拟仿
真验 证，其 变 异 系 数 和 流 量 分 别 为 ３４７％ 和
１５４９８ｇ／ｓ，与优化结果基本一致。

４　排料单元与样机试验

４１　基于 ＥＤＥＭ排料单元性能试验
为验证理论分析结果，应用 ＥＤＥＭ软件对排料

拨片拨送颗粒饲料运动过程进行虚拟仿真，其中几

何结构尺寸为上述最优参数组合。本文以稳定排料

过程中某一瞬时为例分析排料拨片对颗粒饲料的作

用，如图８所示。图中蓝色代表最低速，红色代表最
高速，箭头表示颗粒饲料运动方向。

由图８可知，颗粒饲料群呈各向异性发散分布，
主排料区的颗粒饲料基本沿圆弧曲线法向离开主轴

下定位盘；拨动区内颗粒饲料的绝对速度方向呈规

图 ８　虚拟拨料瞬时状态

Ｆｉｇ．８　Ｓｔａｔｅｏｆｖｉｒｔｕａｌｄｉｓｃｈａｒｇｉｎｇｐｒｏｃｅｓｓ
　
律性变化，上述现象与理论分析基本一致，证明圆弧

曲线型排料拨片设计合理。

４２　样机试验
按照上述研究确定的最优参数：出料口直径

１１０ｍｍ、斗壁倾角 ６５°，优化设计的保育猪饲喂器结
构（其它参数见前文总体结构设计）。为检验理论

与仿真分析的可行性，采用如下最优参数组合：主轴

转速４５ｒ／ｍｉｎ和充满系数 ６５％进行试验研究。试
验地点为东北农业大学畜牧机械实验室，试验材料

为平均直径２８ｍｍ、平均长度６１ｍｍ的颗粒饲料，
试验装置为保育猪饲喂器试验台，如图９所示，试验
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仪器设备包括索尼 ＩＬＣＥ ７Ｍ２Ｋ型全画幅微单相
机、天平、秒表等。

图 ９　样机试验

Ｆｉｇ．９　Ｐｒｏｔｏｔｙｐｅｔｅｓｔｓ
１．电动机　２．饲喂器　３．支架　４．底座　５．导线　６．电源　７．驱

动器　８．单片机　９．计算机
　
为便于测量，预先用薄片将饲槽划分４部分，在

样机试验研究过程中，保证饲喂器料斗内颗粒饲料

充满系数为６５％，通过旋转电位器调节电动机转速
至４５ｒ／ｍｉｎ，利用索尼 ＩＬＣＥ ７Ｍ２Ｋ型全画幅微单
相机正对料斗进料口方向，实时记录保育猪饲喂器

的流料过程，并用秒表计时器同步记录，试验结束后

对饲槽内各部分质量进行测量，将数据代入式（２３）
求解变异系数；并根据一定时间饲槽内颗粒饲料总

质量换算得到流量。为减小试验误差，重复 ５次试
验取平均值，相关指标测量数据结果如表５所示。

表 ５　验证试验结果

Ｔａｂ．５　Ｖｅｒｉｆｉｃａｔｉｏｎｔｅｓｔｒｅｓｕｌｔｓ

序号 流动方式 变异系数／％ 流量／（ｇ·ｓ－１）

１ 整体流 ４７１ １４９１３

２ 整体流 ２７９ １４８７７

３ 整体流 ３１６ １４８４０

４ 整体流 ２４０ １５０２２

５ 整体流 ５０５ １４９１３

均值 ３６２ １４９１３

　　由表５可知，保育猪饲喂器饲槽内颗粒饲料分
布均匀且排料效率较高，其变异系数相对误差为

４１４％，流量相对误差为 ３９２％。验证结果与优化
结果基本一致，证明理论分析与仿真试验可为保育

猪饲喂器的优化设计提供指导与参考。

５　结论

（１）通过分析确定影响饲喂器排料性能的关键
因素为主轴转速、出料口直径、斗壁倾角和充满系

数，排料性能评价指标为变异系数和流量。

（２）运用 ＥＤＥＭ软件进行虚拟正交试验，结果
表明：影响饲喂器排料性能的因素主次顺序为主轴

转速、出料口直径、斗壁倾角、充满系数；最优参数组

合为主轴转速 ４５ｒ／ｍｉｎ、出料口直径 １１０ｍｍ、料斗
倾角６５°和充满系数６５％，此时，变异系数和流量分
别为３９６％和１６５９３ｇ／ｓ。

（３）保育猪饲喂器样机试验表明，试验结果与
仿真优化结果基本一致，变异系数和流量的相对误

差分别为４１４％和３９２％，研制的饲喂器排料质量
均衡且作业效率较高，满足保育猪的采食要求。
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