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油菜收获机割台螺旋输送器间隙自适应调节机构研究
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摘要：针对油菜联合收获过程中由于喂入量波动导致割台螺旋输送器堵塞的问题，设计了一种割台螺旋输送器间

隙自适应调节机构，实现喂入量变化时实时改变滑块位移以自动调节输送器与底板之间的间隙。输送器动力学与

运动学分析确定了调节机构预紧弹簧最大预紧力和调节位移分别为 ３６６Ｎ和 ５０ｍｍ。运用扭矩传感器和高速摄像

技术分别开展输送器扭矩和调节位移的性能试验，当弹簧预紧力和刚度分别为 ２９３Ｎ和 １２６５Ｎ／ｍｍ时，输送器扭

矩为 ８２６７Ｎ·ｍ，减少了 ４０７％，调节位移为 １０２ｍｍ，调节机构性能较优。调节机构对输送器性能影响试验结果

表明：增设间隙自适应调节机构可明显降低扭矩并增加最大喂入量，螺旋输送器转速为 １５０ｒ／ｍｉｎ时扭矩减小了

２３％；转速为 ２００ｒ／ｍｉｎ时，最大喂入量增加至 ３５ｋｇ／ｓ，提高了 １６７％。喂入量在不大于 ３０ｋｇ／ｓ范围内波动时，

试验组最大扭矩小于对照组，说明调节机构可较好适应喂入量的波动。田间试验表明间隙自适应调节机构可提高

输送器对喂入量的适应性，避免割台堵塞，后续的脱粒装置、清选装置等工作部件未发生堵塞，油菜联合收获机可

正常工作。
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　　引言

割台是联合收获机的主要工作部件之一，作物

被切割系统切断后由拨禾轮推送至割台螺旋输送

器
［１］
（简称输送器），再由输送器将物料输送至中间

输送装置。喂入量过大时引起输送器堵塞，为提高

输送器对喂入量的适应性，相关学者设计了割茬调

节机构提高割茬的稳定性和喂入量的均匀性
［２］
，设

计二次切割机构以减小整机喂入量
［３］
，研发了水稻

和小麦半喂入收获机
［４－５］

和梳脱式收获机
［６－９］

，在

捡拾机
［１０］
、打捆机

［１１］
、牧草收获机上也设计有调节

或仿形机构以提高其对作物的适应性
［１２－１６］

。脱粒

和输送装置转动部件与罩壳之间的间隙对其工作性

能影响较大
［１７－２３］

。联合收获过程中由于油菜种植

密度与植株个体差异较大、作业速度不稳定等原因，

喂入量往往处于不均匀的波动状态，喂入量较大时

油菜对输送器的阻力增加导致输送器堵塞停止运

行。因此油菜联合收获机作业时存在喂入量不均匀

导致输送器堵塞的问题，影响作业效率。

本课题组针对油菜联合收获机链耙式输送器结

构复杂、输送路程长、存在堵塞的问题，设计了４ＬＹＺ
１８型油菜联合收获机，主要由分体组合式割台、集
成式纵轴流脱粒分离装置、旋风分离清选系统、行走

系统等工作部件组成。

油菜联合收获机田间收获作业时集成式纵轴流

脱粒分离装置可实现对油菜的输送、抓取、脱粒分离

功能，茎秆流动顺畅未出现堵塞现象
［２４］
，但喂入量

波动大于３０ｋｇ／ｓ的设计喂入量时，割台螺旋输送
器转速降低甚至出现堵塞现象。为解决这一实际问

题，本文设计一种油菜联合收获机割台螺旋输送器

间隙自适应调节机构（简称调节机构），根据油菜联

合收获过程中喂入量的变化，输送器一端可在滑槽

内运动一定的位移，从而实时自动调节输送器与底

板之间的间隙，以适应不同喂入量的要求和喂入量

的波动，避免因喂入量过大造成输送器堵塞，提高割

台对喂入量的适应性。

１　调节机构组成与工作原理

调节机构安装于输送器非传动端，主要包括滑

块、导轨、支撑板、预紧弹簧、预紧螺母、预紧螺杆、缓

冲弹簧、缓冲导轨、限位板等部件，如图 １所示。固
定板、支撑板和限位板固定于滑槽内，滑槽固定于机

架上，支撑板固定于滑槽内，滑块位于支撑板上，缓

冲导轨固定于滑块上端，缓冲弹簧套置于缓冲导轨

外下端与滑块接触，两平行导轨下端固定于支撑板

上依次穿过滑块和限位板，预紧弹簧穿过支撑板与

滑块底部接触提供一定的预紧力。预紧力大小可通

过改变预紧螺母的上下位置进行调节，向上调节预

紧螺母，预紧弹簧压缩量增加，预紧力增加；向下调

节预紧螺母，预紧弹簧压缩量减小，预紧力减小。

图 １　调节机构示意图
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非工作状态时，输送器在轴承支撑力、支撑板支

撑力、重力和预紧弹簧预紧力的作用下处于平衡状

态。工作时，输送器在输送物料的过程中对物料产

生挤压力则物料对输送器有反作用力，当喂入量增

加到一定程度时支撑板的支撑力为零，滑块在预紧

力和物料反力作用下向上运动，增加输送器与底板

之间的间隙，提高输送器输送能力，油菜及时输出防

止堵塞。调节机构可依据作业时喂入量的大小通过

调节输送器上下位置实时自动调节输送器与底板之

间的输送间隙以优化输送器的工作性能，提高输送

器对喂入量的适应性。

２　输送器动力学与运动学分析

输送器可视为一端固定一端移动的简支梁，其

平衡包括静平衡和动平衡两方面，静平衡保证输送

器所受的合力为零，动平衡保证输送器运行所需的

扭矩同时减轻输送器的振动。运动学分析保证输送

器运行时与其他工作部件不发生干涉。

２１　输送器静力学分析
工作状态下输送器处于水平位置，竖直方向的

受力情况如图２所示。
输送器在竖直方向受力平衡方程组为
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∑Ｍｘ＝Ｇｌ２＋Ｐ２ｌ１－（Ｐ１＋Ｎ２）ｌ１－Ｆｌ３＝
{ ０

（１）
其中 Ｇ＝ｍｇ

Ｐ１＝ｋ１Δｘ１
Ｐ２＝ｋ２Δｘ

{
２

（２）
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图 ２　输送器受力分析简图

Ｆｉｇ．２　Ｆｏｒｃｅｄｉａｇｒａｍｏｆｃｏｎｖｅｙｏｒ
　

式中　Ｎ１———左端轴承支撑力，Ｎ
Ｇ———输送器重力，Ｎ
Ｆ———物料对输送器作用力，Ｎ
Ｎ２———支撑板对输送器支撑力，Ｎ
Ｐ１———弹簧预紧力，Ｎ
Ｐ２———缓冲弹簧压缩力，Ｎ
ｌ１———滑块与左端轴承水平距离，为１８７５ｍｍ
ｌ２———输送器质心与左端轴承水平距离，为

９５８ｍｍ
ｌ３———物料质心与左端轴承水平距离，ｍｍ
ｍ———输送器质量，为７３ｋｇ
ｋ１———预紧弹簧刚度，Ｎ／ｍｍ
ｋ２———缓冲弹簧刚度，Ｎ／ｍｍ

Δｘ１———预紧弹簧压缩量，ｍｍ

Δｘ２———缓冲弹簧压缩量，ｍｍ
输送器静止时，物料对其作用力 Ｆ和缓冲弹簧

压缩力 Ｐ２为零，当支撑板支撑力 Ｎ２为零时，由
式（１）、（２）可得弹簧预紧力 Ｐ１的最大值 Ｐ１ｍａｘ ＝

３６６Ｎ。油菜堆积特性试验［２５］
表明：油菜对输送器

的压强随喂入量的增加而增加，喂入量越大则物料

对输送器的作用力 Ｆ越大。
影响输送器平衡的主要作用力为物料对输送器

的作用力 Ｆ和预紧弹簧的预紧力 Ｐ１，其中物料对输
送器的作用力主要由喂入量和输送间隙决定，预紧

力 Ｐ１由预紧弹簧的刚度系数和初始压缩量确定。
２２　输送器动力学分析

输送器处于工作状态时的受力分析如图 ３ａ所
示。物料在输送器挤压力作用下沿轴线方向轴向运

动，同时在摩擦力作用下绕输送器切向运动。输送

器与物料的摩擦因数很小因此物料的切向运动速度

很小，可设油菜在输送器与底板之间的空间内运动

的切向速度 ｖｔ＝λωｒ。由动力学普遍方程
［２６］
可知

Ｍ（Ｏ）＝０ （３）
式中　Ｍ（Ｏ）———作用于输送器上的总力矩，Ｎ·ｍ

将式（３）应用于图３可得
（Ｔ１－Ｔ２）ｒ１＋（Ｔ３－Ｔ４）ｒ２－ｆｒ－

ｑ（１－λ）ωｒ２－Ｍｒ－ＪＯ
ｄω
ｄｔ
＝０ （４）

图３　输送器工作状态受力分析与等效装置图

Ｆｉｇ．３　Ｆｏｒｃｅａｎａｌｙｓｉｓａｎｄｅｑｕｉｖａｌｅｎｔｄｅｖｉｃｅｄｉａｇｒａｍｓ

ｏｆｃｏｎｖｅｙｏｒ
　
其中 ω＝ｎπ／３０
式中　Ｔ１———驱动电动机对输送器带轮紧边拉力，Ｎ

Ｔ２———驱动电动机对输送器带轮松边拉力，Ｎ
ｒ１———输送器传动带轮半径，ｍ
Ｔ３———拨禾轮、切割器等其他装置对输送器

传动带紧边拉力，Ｎ
Ｔ４———拨禾轮、切割器等其他装置对输送器

传动带松边拉力，Ｎ
ｒ２———其他装置过渡带轮半径，ｍ
ｒ———输送器的内半径，ｍ
ｆ———输送器与底板间油菜对输送器的摩擦

力，Ｎ
ｑ———输送器与底板之间油菜的质量，ｋｇ
λ———油菜切向运动速度系数
Ｍｒ———输送器运动副摩擦阻力矩与空气阻

力矩之和，Ｎ·ｍ
ＪＯ———输送器转动惯量，ｋｇ·ｍ

２

ω———输送器角速度，ｒａｄ／ｓ
ｎ———输送器转速，ｒ／ｍｉｎ

力矩分为动力矩和阻力矩两类，驱动轮传动带

紧边拉力力矩和其他装置对输送器传动带紧边拉力

力矩为动力矩，其余为阻力矩。除物料摩擦阻力矩

外，其他力矩均为传动部件扭矩，因此将图 ３ａ输送
器受力状态等效为图３ｂ中的等效装置，动力学平衡
方程为

（Ｔ５－Ｔ６）ｒＣ－Ｍｆ－ＭＣ－ＪＣ
ｄωＣ
ｄｔ
＝０ （５）

式中　Ｔ５———等效装置带轮紧边拉力，Ｎ
Ｔ６———等效装置带轮松边拉力，Ｎ
ｒＣ———等效装置传动带轮半径，ｍ
Ｍｆ———输送器与底板间油菜对输送器的摩

擦阻力矩，Ｎ·ｍ
ＭＣ———等效装置运动副摩擦阻力矩与空气

阻力矩之和，Ｎ·ｍ
ＪＣ———输送器等效转动惯量，ｋｇ·ｍ

２

ωＣ———输送器等效角速度，ｒａｄ／ｓ
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式（５）中，ＭＣ可基本视为常量，Ｍｆ、ＭＣ及空载扭
矩影响输送器扭矩的大小，其中摩擦阻力矩 Ｍｆ与喂
入量有关，空载扭矩与输送器转动惯量、转速有关。

２３　调节位移分析
当调节位移为零时输送器的位置如图 ４中

ＰＱＥＦ所示，输送器处于水平状态，与两侧板 Ｃ１、Ｃ２
的距离 Δ０＝１０ｍｍ。当调节位移为 ｈ、输送器右端
在滑槽内向上运动至 Ｐ′Ｑ′Ｅ′Ｆ′位置时，输送器与水
平方向的夹角为 θ，为保证输送器工作时不与两侧
板发生干涉，需保证 Δ大于零。

图 ４　输送器运动分析

Ｆｉｇ．４　Ｍｏｖｅｍｅｎｔａｎａｌｙｓｉｓｏｆｃｏｎｖｅｙｏｒ
　
图４中由几何关系可知

ｔａｎθ＝ｈｌ１
（６）

式中　θ———输送器与水平方向的夹角，（°）
ｈ———调节位移，ｍｍ

Ｅ、Ｅ′两点在水平方向上的距离为
Δ′＝Ｒｔａｎθ （７）

式中　Ｒ———输送器外半径，为２５０ｍｍ
为保证输送器运行时不发生干涉，须满足 Δ０－

Δ′＞０，则由式（６）、（７）可得滑块向上运动的最大距
离 ｈｍａｘ＝７５ｍｍ。设计中为保证输送器顺利运行，缓
冲弹簧上端与限位板的距离设计为 ５０ｍｍ，即最大
调节位移为５０ｍｍ。

３　试验

由输送器动力学与运动学分析可知，影响调节

结构性能的主要因素是预紧弹簧的预紧力和刚度系

数；影响输送器扭矩的主要因素是转速和喂入量。

为探究调节机构对输送器性能的影响，开展调节机

构性能试验，以弹簧预紧力和刚度系数为试验因素

确定得出调节结构的较优参数；在此基础上以输送

器转速和喂入量为试验因素进行调节机构对输送器

性能影响的试验，设置试验组和对照组，试验组增设

调节机构，对照组（ＣＫ）则未安装。
３１　试验材料与方法

台架试验在自行研制的调节机构试验台上进

行，试验设备如图 ５所示，主要有割台、间隙自适应
调节机构、高速摄影系统（德国 ＰＣＯ公司生产，
ｐｃｏ．ｄｉｍａｘＨＤ）、扭矩传感器及其记录存储系统（北

京天宇恒创传感技术有限公司生产，ＣＹＴ ３０２型）
等部件。扭矩传感器安装于输送器与驱动电动机之

间，高速摄影系统放置于调节机构一侧拍摄滑块在

滑槽内的运动状态。试验材料为适收期的机播油

菜，人工自田间收割并运送至试验场地。

图 ５　调节机构试验台

Ｆｉｇ．５　Ｔｅｓｔｂｅｎｃｈｏｆａｄｊｕｓｔｉｎｇｍｅｃｈａｎｉｓｍ
１．扭矩传感器　２．试验油菜　３．输送带　４．拨禾轮　５．割台　

６．计算机　７．高速摄像机　８．自适应间隙调节机构
　
试验时将一定质量的试验油菜铺放于输送带

上，驱动电动机带动输送器匀速运转，输送带以恒定

速度将试验油菜喂入割台以提供所需的喂入量，使

用扭矩传感器记录试验过程中输送器的扭矩和转

速，同时利用高速摄影机拍摄滑块在滑槽内的运动

状态。

３２　试验设计
弹簧的最大预紧力已确定为 ３６６Ｎ，试验水平

为０、７３、１４６、２２０、２９３、３６６Ｎ。设计中预紧螺杆直径
为１２ｍｍ，选取内径为 １２ｍｍ、刚度分别为 ２０３、
３３、５７６、１２６５、２６３３Ｎ／ｍｍ共５种弹簧。调节机
构性能试验时，首先固定预紧弹簧的刚度，通过调节

预紧螺母的位置得到扭矩和调节位移随预紧力变化

而变化的规律。然后固定弹簧预紧力，通过更换不同

弹簧得到扭矩和调节位移随刚度变化而变化的规律。

试验中没有物料喂入情况下，输送器转速不大

于３００ｒ／ｍｉｎ时，预紧力 Ｐ１保持不变；当转速达到
３５０ｒ／ｍｉｎ时，预紧力 Ｐ１随输送器转动呈周期性波动
规律。没有物料喂入情况下，为保证预紧力 Ｐ１保持
不变，输送器转速不应大于 ３００ｒ／ｍｉｎ。因此，试验
中输送器转速选取 １５０、２００、２５０、３００ｒ／ｍｉｎ共 ４个
试验水平。自行设计的 ４ＬＹＺ １８型油菜联合收
获机割幅为１８００ｍｍ，设计喂入量３０ｋｇ／ｓ，试验中
喂入量选取 １５、２０、２５、３０、３５ｋｇ／ｓ共 ５个水
平。调节机构对输送器性能影响试验时，首先固定

喂入量，通过调速器改变输送器转速得到扭矩和调

节位移随输送器转速变化而变化的规律。然后固定

输送器转速，改变喂入量得到扭矩和调节位移随喂

入量变化而变化的规律。

３３　输送器性能试验结果与分析
每组试验结束后将存储的扭矩数据导出，获取
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输送器扭矩 Ｔ随时间变化的曲线，如图６所示，将高
速摄像机拍摄的照片进行处理获取调节位移 ｈ，图７
所示为调节位移 ｈ的变化过程，表明输送器与底板
之间油菜增加时，调节位移由 ０逐步增加至 １４ｍｍ
以增加输送能力，防止堵塞，油菜减少时调节位移减

小以优化输送器的输送性能。

３３１　预紧力与输送器性能关系试验结果与分析
试验中预紧弹簧的刚度为１２６５Ｎ／ｍｍ，通过调

节预紧螺母的位置得到最大扭矩和调节位移随预紧

力变化而变化的曲线，如图 ８所示。最大扭矩随预
紧力的增加而减小，由预紧力为 ０时的 １３９４Ｎ·ｍ
　　

图６　扭矩变化曲线

Ｆｉｇ．６　Ｔｏｒｑｕｅｖａｒｉａｔｉｏｎｃｕｒｖｅ
　

图 ７　调节位移变化过程

Ｆｉｇ．７　Ａｄｊｕｓｔｅｄｄｉｓｐｌａｃｅｍｅｎｔｐｒｏｃｅｓｓｅｓ
　

降低为预紧力为 ３６６Ｎ时的 ７２６８Ｎ·ｍ，降低了
４７８６％。预紧力在１４６～２２０Ｎ范围内扭矩减小较
为明显，在２２０～３３６Ｎ范围内扭矩有所降低但较为
平缓。扭矩的斜率即扭矩减小量与预紧力增加量的

比值，反映扭矩随预紧力变化的速率。预紧力在

０～２２０Ｎ范围内时，斜率随预紧力的增加而减小，
预紧力继续增加时斜率先增加后减小，在 ２９３Ｎ时
最大。

图 ８　不同预紧力时的最大扭矩与斜率

Ｆｉｇ．８　Ｍａｘｉｍｕｍｔｏｒｑｕｅａｎｄｓｌｏｐｅａｔｄｉｆｆｅｒｅｎｔｐｒｅｔｅｎｓｉｏｎｓ
　
如图９所示，预紧力为０时调节位移为 ２２ｍｍ，

同时输送器扭矩达到最大，预紧力在 ７３～２２０Ｎ范
围内，调节位移随预紧力的增加先减小后增大，预紧

力大于２９３Ｎ时调节位移有所减小。此外，预紧力
为最大值 ３３６Ｎ时输送器在空载状态下已有

图 ９　不同预紧力时的调节位移与斜率

Ｆｉｇ．９　Ｄｉｓｐｌａｃｅｍｅｎｔａｎｄｓｌｏｐｅａｔｄｉｆｆｅｒｅｎｔｐｒｅｔｅｎｓｉｏｎｓ
　
２５ｍｍ的位移，割台振动较大。

调节位移的斜率即调节位移与预紧力增加量的

比值反映位移随预紧力变化的速率。预紧力为２９３Ｎ
时扭矩较小、斜率最大且调节位移较小，为降低扭矩

同时减轻振动，预紧力取为２９３Ｎ。
３３２　刚度与输送器性能关系试验结果与分析

在预紧力与输送器性能关系试验中，弹簧预紧

力为２９３Ｎ／ｍｍ，通过更换不同刚度的弹簧得到扭矩
和调节位移随刚度变化而变化的曲线，如图 １０所
示。刚度小于１２６５Ｎ／ｍ时最大扭矩随刚度的增加
而减小，刚度大于 １２６５Ｎ／ｍｍ时最大扭矩有所
增加，调节位移先增加后减小再增加，刚度为

１２６５Ｎ／ｍｍ时出现极小值点。调节机构在减小扭
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矩的同时尽量减小调节位移以减轻振动，因此设计

中预紧弹簧的刚度为 １２６５Ｎ／ｍ，此时最大扭矩为
８２６７Ｎ·ｍ，减少了４０７％。

图 １０　不同刚度时的最大扭矩与调节位移

Ｆｉｇ．１０　Ｔｏｒｑｕｅａｎｄｄｉｓｐｌａｃｅｍｅｎｔａｔｄｉｆｆｅｒｅｎｔｓｔｉｆｆｎｅｓｓ

ｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔｓ
　
３４　调节机构对输送器性能的影响试验
３４１　调节机构对转速的影响

依据调节机构性能试验结果，调节机构预紧弹

簧预紧力和刚度分别为 ２２０Ｎ和 １２６５Ｎ／ｍｍ。转
速在１５０～３００ｒ／ｍｉｎ范围内，试验组与对照组的最
大扭矩均随输送器转速增加而减小（图 １１），每个试
验水平下试验组扭矩均小于对照组，转速越低差值

越明显，输送器转速为 １５０ｒ／ｍｉｎ时扭矩减小了
２３％。调节位移随转速增加呈现先减小后增加的趋
势。转速小于２００ｒ／ｍｉｎ时调节位移随转速增加而
减小，大于 ２００ｒ／ｍｉｎ时调节位移随转速增加而增
加。

图 １１　不同转速时的扭矩对比以及试验组调节位移

Ｆｉｇ．１１　Ｔｏｒｑｕｅｃｏｎｔｒａｓｔａｔｄｉｆｆｅｒｅｎｔｓｐｅｅｄｓａｎｄｄｉｓｐｌａｃｅｍｅｎｔ
　
综合分析转速与扭矩、调节位移之间的变化规

律可知，输送器转速为２００ｒ／ｍｉｎ时工作性能较优。
３４２　调节机构对喂入量的影响

输送器转速为２００ｒ／ｍｉｎ，喂入量对扭矩和调节
位移影响结果（图１２）表明，喂入量在１５～３５ｋｇ／ｓ
范围内变化时，试验组与对照组的最大扭矩均随喂

入量增加而增加，每个试验水平下试验组的扭矩均

小于对照组，喂入量越大扭矩减小越明显。喂入量

为３０ｋｇ／ｓ时对照组最大扭矩达到１４Ｎ·ｍ，且输送
器由于扭矩过大基本停止运行，试验组最大扭矩为

１０６４８Ｎ·ｍ，相比减小了 ２３９４％。试验组喂入量

增加至３５ｋｇ／ｓ，输送器扭矩增加至１４３８９Ｎ·ｍ。调
节位移随喂入量增加而增加，与扭矩变化规律一致。

综合来看，喂入量较大时调节机构可显著减小输送

器扭矩增加输送器的工作性能，喂入量提高了

１６７％，增加了割台对喂入量的适应性。

图 １２　不同喂入量时的扭矩对比以及试验组调节位移

Ｆｉｇ．１２　Ｔｏｒｑｕｅｃｏｎｔｒａｓｔａｔｄｉｆｆｅｒｅｎｔｆｅｅｄｑｕａｎｔｉｔｉｅｓａｎｄ

ｄｉｓｐｌａｃｅｍｅｎｔ
　
油菜联合收获过程中由于种植密度和植株个体

差异较大、作业速度不稳定等因素，喂入量并不均

匀，为研究调节机构对喂入量波动的适应性，设置喂

入量以１０ ２０ ３０ ２０ １０ｋｇ／ｓ规律变化，
结果显示试验组扭矩小于对照组扭矩（图 １３），表明
调节机构可较好适应喂入量的波动。

图 １３　喂入量波动时的扭矩变化曲线

Ｆｉｇ．１３　Ｔｏｒｑｕｅｖａｒｉａｔｉｏｎｃｕｒｖｅｓｄｕｒｉｎｇｆｌｕｃｔｕａｔｉｏｎ

ｏｆｆｅｅｄｖｏｌｕｍｅ
　

３５　田间试验

根据上述理论分析和台架试验结果，调节机构

弹簧预紧力和刚度分别为２９３Ｎ和１２６５Ｎ／ｍｍ，将
调节机构安装于 ４ＬＹＺ １８型油菜联合收获机割
台螺旋输送器上，选取油菜密度较为均匀的地块开

展田间试验。试验油菜品种为华油杂 ６２，种植方式
为机直播，平均植株高度 １５６４ｍｍ，作业速度为
２８ｋｍ／ｈ，喂入量为 ３２ｋｇ／ｓ。结果显示对照组输
送器已出现堵塞，而试验组输送器、集成式纵轴流脱

粒分离装置、清选装置等工作部件均可正常运行，未

出现堵塞，如图１４所示。表明喂入量在设计值附近
波动时，间隙自适应调节机构可依据收获作业时喂

入量的变化及时自动调节输送器与底板之间的间

隙，提高输送器对喂入量的适应性，减轻割台堵塞，

后续的集成式纵轴流脱粒分离装置、清选装置等工

作部件均正常工作，可提高油菜联合收获机的适
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图 １４　田间试验

Ｆｉｇ．１４　Ｆｉｅｌｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｓ
　
应性。

４　结论

（１）设计了一种油菜联合收获机割台螺旋输送
器间隙自适应调节机构，实现喂入量变化实时改变

滑块的位移以自动调节输送器与底板之间的间隙。

应用动力学与运动学分析确定了最大预紧力和调节

位移分别为 ３６６Ｎ和 ５０ｍｍ，并建立了输送器扭矩
与转速、喂入量等因素的动力学模型。

（２）运用扭矩传感器和高速摄像技术开展的输
送器扭矩和调节位移性能试验，确定了预紧力和刚

　　

度分别为２９３Ｎ和１２６５Ｎ／ｍｍ时，输送器最大扭矩
为８２６７Ｎ·ｍ，减少了 ４０７％，调节位移为 １０２ｍｍ，
调节机构性能较优。

（３）调节机构对输送器性能影响试验表明，增
设间隙自适应调节机构可明显降低扭矩和增加最大

喂入量，转速为１５０ｒ／ｍｉｎ时扭矩减小了 ２３％；转速
为２００ｒ／ｍｉｎ最大喂入量增加了 ０５ｋｇ／ｓ，对比提高
１６７％。喂入量波动时，试验组最大扭矩小于对照
组，表明调节机构可较好适应喂入量的波动。

（４）田间试验结果显示，喂入量为 ３２ｋｇ／ｓ时
对照组输送器已出现堵塞而试验组可正常作业。表

明喂入量在设计值附近波动时，割台螺旋输送器间

隙自适应调节机构可依据油菜联合收获机作业过程

中喂入量的波动实时自动调节输送器与底板之间的

间隙，以优化输送器的工作性能，提高割台对喂入量

波动的适应性、减轻堵塞，后续的集成式纵轴流脱粒

分离装置、清选装置等工作部件均工作正常，提高了

油菜联合收获机的适应性。
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