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液肥深施机差动式双向供肥分配装置设计与试验
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摘要：针对深施型液态施肥机分配器工作效率低及液肥能量损失大问题，设计了与斜置式扎穴机构相配套的差动

式双向供肥分配装置。为了避免差动式双向供肥分配装置与斜置式扎穴机构之间连接的软管发生缠绕，采用双行

星轮 内齿圈组合机构的传动原理，并根据斜置式扎穴机构喷肥针肥路接口的运动特性，确定差动式双向供肥分配

装置各组件的传动比；为满足喷肥针入出土即刻喷肥特性，进行了差动式双向供肥分配装置空间凸轮的设计，得到

相应的结构参数：推程运动角３１８°、回程运动角２５６°、平均圆柱半径１００ｍｍ、行程最大值６ｍｍ。对行星轮进行运

动学分析，得到行星轮的运动轨迹方程。进行差动式双向供肥分配装置性能试验，记录在一个工作周期内差动式

双向供肥分配装置与斜置式扎穴机构每次间隔旋转 ４５°时的输肥软管运动状态，验证软管会否发生缠绕；以液压泵

压力为影响因子，分别测得不同水平下每 ５ｓ内的施肥量，求得喷肥针与液压泵出口处的流速，并得到差动式双向

供肥分配装置液肥能量损失值及节能损失规律，分配装置具有高效率的喷肥性能。
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０　引言

液肥深施技术是将液态肥料深施到作物根系附

近的一项施肥技术
［１－２］

，具有使作物增产效果显著

等优点，从而被广泛应用。

分配器是深施型液态施肥机的核心工作部件，

该机构不断地向扎穴机构
［３－５］

提供液态肥，满足扎

穴机构入出土喷肥的功能，其性能的优劣直接决定

了扎穴机构喷肥质量和供肥效率
［６－７］

。目前深施型

液态施肥机分配器分为凸轮间歇式分配器
［８］
与液

肥转子式转换器
［９］
。凸轮间歇式分配器利用盘型

凸轮机构的旋转运动特性，使顶杆作上、下往复运

动，满足液肥间歇喷施功能即喷肥针入出土喷肥。

此种施肥系统的结构复杂，液肥在分配器到扎穴机

构管路系统流动过程中能量损失较大
［１０］
。液肥转

子式转换器通过空间凸轮以及差动轮系的结构特

性，软管可直接将转换器肥路接口与扎穴机构喷肥

针肥路接口相互连接（扎穴机构喷肥针为围绕太阳

轮的旋转运动），此机构可减少液肥通过扎穴机构

的复杂管路系统，其能量损失小。但此转换器由

于与两个喷肥针配套工作，仅能满足扎穴机构单

侧喷肥。且安装位置只能置于喷肥针侧面，所以，

工作过程中输肥软管易与施肥的作物发生干涉，

施肥效率低。

为了满足液肥能量损失小与高效率施肥，本文

根据斜置式扎穴机构的结构形式，设计与其配套的

差动式双向供肥分配装置，并通过试验进行机构性

能的验证。

１　差动式双向供肥分配装置整体结构与工
作原理

　　差动式双向供肥分配装置主要由链轮轴壳体、
链轮轴、主轴套、副轴套、行星轮、内齿圈、顶杆、外壳

体、空间凸轮等部分组成（以单侧进行说明）。链轮

轴贯穿链轮轴壳体分别与副轴套、主轴套通过花键

连接，主轴套一端面与副轴套一端面固结。主轴

套另一端面圆周对称镶嵌 ２个行星轮，与行星轮
啮合的内齿圈套在外壳体上且其上固结 １个链轮
圈。副轴套内对称镶嵌 ２个顶杆，与顶杆上滚子
处配合的空间凸轮固结在外壳体上，外壳体与链

轮轴壳体固结。总装图如图 １ａ所示，关键零件如
图 １ｂ所示。

图 １　差动式双向供肥分配装置

Ｆｉｇ．１　Ｄｉｆｆｅｒｅｎｔｉａｌｔｙｐｅｂｉｄｉｒｅｃｔｉｏｎａｌｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｄｅｖｉｃｅｆｏｒｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｓｕｐｐｌｙ
１．链轮轴壳体　２．外壳体　３．内齿圈　４．行星轮　５．链轮轴　６．主轴套　７．副轴套　８．顶杆　９．空间凸轮

　
　　工作时，外动力源分别驱动链轮轴与内齿圈。
链轮轴带动主轴套与副轴套作旋转运动，主轴套带

动行星轮作周向转动，同时与行星轮相互啮合的内

齿圈按一定的转速比作相同运动（此处行星轮运动

状态为围绕轴心线自转与链轮轴心线公转的合成运

动）。主轴套与副轴套、行星轮、内齿圈组成差动轮

系系统，使得行星轮角速度为零。副轴套带动顶杆

作旋转运动，在压力弹簧的作用下，使顶杆在空间凸

轮上作左右往复直线运动，实现主轴套与副轴套端

面处的液肥流口打开和闭合。

液肥从进肥孔以一定压力流入，当顶杆运动到

空间凸轮的推程到回程阶段时，液肥从出肥孔流出，

图１ａ中红色曲线为液肥流动方向，经软管最后由喷

肥针施入土壤中。当顶杆运动到近休止阶段时，顶

杆关闭，液肥储存在主轴套与副轴套腔内。

２　关键部件结构参数的确定

２１　传动比设计
斜置式扎穴机构中喷肥针肥路接口处的运动为

围绕太阳轮旋转中心的圆周运动，以及相对于行星

架的非匀速转动，如图２所示。前期研究表明，在两
种运动合成下，肥路接口处与水平面的夹角呈周期

性变化、摆动幅度为 ４７６°。所以，采用双行星轮
内齿圈组合机构，满足差动式双向供肥分配装置

肥路接口处角速度为零以及围绕旋转中心作圆周

运动的匹配特性要求，使其与斜置式扎穴机构喷
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肥针肥路接口处运动方式一致，解决了差动式双

向供肥分配装置与斜置式扎穴机构之间连接软管

缠绕的问题。双行星轮 内齿圈组合机构简图如

图 ３所示。

图 ２　喷肥针软管接口处摆角变化

Ｆｉｇ．２　Ｓｗｉｎｇａｎｇｌｅｃｈａｎｇｅｏｆｈｏｓｅｍｏｕｔｈｓｐｒａｙ

ｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｎｅｅｄｌｅ
　

图 ３　双行星轮 内齿圈组合机构

Ｆｉｇ．３　Ｃｏｍｂｉｎａｔｉｏｎｍｅｃｈａｎｉｓｍｏｆｄｏｕｂｌｅｐｌａｎｅｔａｒｙ

ｇｅａｒｓａｎｎｕｌａｒｇｅａｒ
１．内齿圈　２．行星轮　３．行星架 Ｈ

　
根据差动式双向供肥分配装置结构尺寸的合理

配置，设定机构中内齿圈与行星轮的齿数分别为

７５、２５，可得行星轮与内齿圈的传动比为［１１－１２］

ｉ２１Ｈ＝
ω２Ｈ
ω１Ｈ
＝
ω２－ωＨ
ω１－ωＨ

＝
ｚ１
ｚ２
＝３ （１）

式中　ω１———内齿圈角速度，ｒａｄ／ｓ
ω２———行星轮角速度，ｒａｄ／ｓ
ωＨ———行星架角速度，ｒａｄ／ｓ
ω１Ｈ———转化后内齿圈角速度，ｒａｄ／ｓ
ω２Ｈ———转化后行星轮角速度，ｒａｄ／ｓ
ｚ１———内齿圈齿数
ｚ２———行星轮齿数

根据行星轮角速度为零的特性要求，由式（１）
可求得

ω１＝
２
３ωＨ

（２）

即链轮轴角速度与内齿圈角速度之比为３∶２。
２２　空间凸轮设计

空间凸轮需满足顶杆在其轮廓线滑动时，喷肥

针入土即喷肥，出土即停喷。顶杆在推程阶段和回

程阶段的运动可采用简谐运动规律，空间凸轮廓线

可采用展开法求得，如图 ４所示。横坐标表示凸轮

图 ４　空间凸轮廓线展开图

Ｆｉｇ．４　Ｃｙｌｉｎｄｒｉｃａｌｃａｍｌｉｎｅａｍｅｎｔｅｘｐａｎｓｉｏｎｄｒａｗｉｎｇ
　
转角，用 δ表示；纵坐标表示顶杆位移，用 ｓ表示，则
展开的理论轮廓线坐标为

［１３－１４］

ｘ１＝ｒ０δ

ｙ１＝{ ｓ
（３）

式中　（ｘ１，ｙ１）———空间凸轮理论轮廓线坐标，ｍｍ
ｒ０———平均圆柱半径，ｍｍ
δ———空间凸轮转角，ｒａｄ
ｓ———顶杆位移，ｍｍ

顶杆位移采用余弦加速度运动规律求得，计算

式
［１５－１６］

为

ｓ＝

ｈ(２ １－ｃｏｓπδ
δ )
０１

（０≤δ≤δ０１）

ｈ[２ １－ｃｏｓ
π（δ－δ０１）
δ ]
０２

（δ０１＜δ＜δ０１＋δ０２）

０ （δ０１＋δ０２＜δ≤２π













）

（４）
式中　ｈ———顶杆行程，ｍｍ

δ０１———推程运动角，ｒａｄ
δ０２———回程运动角，ｒａｄ

工作轮廓曲线坐标为
［１７］

ｘ２＝ｘ１＋ｒｒｓｉｎθ

ｙ２＝ｙ１－ｒｒｃｏｓ{ θ
（５）

其中　ｓｉｎθ＝（ｄｘ１／ｄδ）／ （ｄｘ１／ｄδ）
２＋（ｄｙ１／ｄδ）槡

２

ｃｏｓθ＝－（ｄｙ１／ｄδ）／ （ｄｘ１／ｄδ）
２＋（ｄｙ１／ｄδ）槡

２

式中　（ｘ２，ｙ２）———凸轮工作轮廓线坐标，ｍｍ
ｒｒ———顶杆滚子半径，ｍｍ

θ———压力角，ｒａｄ
ｄｘ１———ｘ１的增量，ｍｍ

ｄｙ１———ｙ１的增量，ｍｍ

ｄδ———δ的增量，ｒａｄ
根据差动式双向供肥分配装置整体结构尺寸确

定空间凸轮机构的平均圆柱半径为 １００ｍｍ，行程最
大值为６ｍｍ，顶杆滚子半径为 １０ｍｍ。通过喷肥针
入出土与水平面的夹角确定空间凸轮的推程运动角

为３１８°，回程运动角为 ２５６°，获得空间凸轮三维
模型如图５所示。
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图 ５　空间凸轮三维模型

Ｆｉｇ．５　Ｔｈｒｅｅｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌｍｏｄｅｌｏｆｓｐａｃｅｃａｍ
　

３　行星轮运动轨迹分析

根据差动式双向供肥分配装置双行星轮 内齿

圈的机构特点，将其结构简化为图６所示示意图，并
建立 ＸＯＹ直角坐标系。

图 ６　双行星轮 内齿圈结构示意图

Ｆｉｇ．６　Ｓｔｒｕｃｔｕｒｅｄｉａｇｒａｍｃｏｍｂｉｎａｔｉｏｎｍｅｃｈａｎｉｓｍ

ｏｆｄｏｕｂｌｅｐｌａｎｅｔａｒｙｇｅａｒｓ ａｎｎｕｌａｒｇｅａｒ
　
Ａ既为行星轮的转动中心也为行星架 ＯＡ的一

个端点，行星架 ＯＡ绕着中心 Ｏ转动。所以行星轮
的转动中心 Ａ为绕着转动中心 Ｏ作半径为 ＬＯＡ的圆
周运动，其轨迹为以 Ｏ为圆心，半径为 ＬＯＡ的圆。行
星架 ＯＡ逆时针转动则 α为正，反则为负。轨迹方
程为

ｘＡ＝ＬＯＡｃｏｓα

ｙＡ＝ＬＯＡｓｉｎ{ α
（６）

式中　（ｘＡ，ｙＡ）———Ａ点坐标，ｍｍ
α———行星架 ＯＡ与 Ｘ轴的夹角，ｒａｄ

由于双行星轮 内齿圈组合机构在运动过程中

行星轮的角速度为零，即 ＡＢ与 Ｘ轴的夹角 φ为定
值，则行星轮的某一轮齿顶点 Ｂ相对于行星轮转动
中心 Ａ的运动轨迹方程为

ｘＢ，Ａ＝ＬＡＢｃｏｓφ

ｙＢ，Ａ＝ＬＡＢｓｉｎ{ φ
（７）

式中　（ｘＢ，Ａ，ｙＢ，Ａ）———行星轮某一轮齿顶点 Ｂ相对
于转动中心 Ａ的坐标，ｍｍ

行星轮的某一轮齿顶点 Ｂ的绝对运动轨迹方
程为

ｘＢ＝ＬＯＡｃｏｓα＋ＬＡＢｃｏｓφ

ｙＢ＝ＬＯＡｓｉｎα＋ＬＡＢｓｉｎ{ φ
（８）

式中　（ｘＢ，ｙＢ）———Ｂ点坐标，ｍｍ
双行星轮 内齿圈组合机构在运动过程中行星

轮的角速度为零，即 φ为常数，则式（８）中 ＬＡＢｃｏｓφ
与 ＬＡＢｓｉｎφ为常数。所以，行星轮的某一轮齿顶点 Ｂ
的运动轨迹为以（ＬＡＢｃｏｓφ，ＬＡＢｓｉｎφ）为中心，ＬＯＡ为半
径的圆，即顶点 Ｂ的运动轨迹与转动中心 Ａ的运动
轨迹形状相同，只是顶点 Ｂ的转动中心沿 Ｘ轴方向
移动 ＬＡＢｃｏｓφ，沿 Ｙ轴方向移动 ＬＡＢｓｉｎφ。

４　性能试验

４１　软管防缠绕性能测试试验
为了检验差动式双向供肥分配装置与斜置式扎

穴机构喷肥针连接的输肥软管互相不缠绕性能，进

行测试试验。试验地点为哈尔滨市依兰县示范基

地。差动式双向供肥分配装置、斜置式扎穴机构以

及输肥连接软管的安装位置如图７所示。

图 ７　装置安装位置

Ｆｉｇ．７　Ｄｉａｇｒａｍｏｆｄｅｖｉｃｅｉｎｓｔａｌｌａｔｉｏｎｌｏｃａｔｉｏｎ
　
在一个工作周期内，记录差动式双向供肥分配

装置与斜置式扎穴机构每次间隔旋转 ４５°时的输肥
软管工作状态，查看其防缠绕性能。记录的试验结

果如图８所示。
试验结果表明输肥软管在各个角度位置并未发

生缠绕，差动式双向供肥分配装置设计合理，能够解

决输肥软管的缠绕问题。斜置式扎穴机构肥路接口

与差动式双向供肥分配装置肥路接口的运动方式变

化相一致，所以在运动过程中输肥软管未发生缠绕。

４２　喷肥性能测试试验
４２１　试验测试方法

为了检验差动式双向供肥分配装置的喷肥性

能，进行了喷肥性能试验，如图９所示。
由于伯努利方程的适用条件为定常流动，同时

为了计算液肥能量损失的具体数值，试验时将差动

式双向供肥分配装置的顶杆置于开度最大状态，即

顶杆均处于空间凸轮的远休止角处，此时顶杆的推

程为６ｍｍ。试验中选用的喷肥针含有 ２个喷肥孔，
喷肥孔的直径为 ２５ｍｍ，整个装置包含 ４个喷肥
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图 ８　软管防缠绕性能试验

Ｆｉｇ．８　Ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｏｆａｎｔｉｗｉｎｄｉｎｇｆｏｒｈｏｓｅ
　

图 ９　喷肥性能测试试验

Ｆｉｇ．９　Ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｏｆｓｐｒａｙｉｎｇｌｉｑｕｉｄｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒ
　
针。试验时，以液压泵压力为影响因子，因子选取

０２、０３、０４ＭＰａ３个水平，分别在每个水平下用秒
表计时，用量筒与针筒测量喷肥针在一定时间内

（试验中以５ｓ为基准）喷出液态肥的体积，每个水
平重复５次试验。差动式双向供肥分配装置喷肥针
的液肥流速和液压泵出口处的流速计算式分别为

ｖ２＝
Ｖ
Ａ２ｔ

（９）

ｖ１＝
４ｖ２Ａ２
Ａ１

（１０）

式中　ｖ２———喷肥针出口流速，ｍ／ｓ

Ｖ———液肥体积，ｍ３

Ａ２———单个喷肥针出口处横截面积，ｍ
２

ｔ———时间，ｓ
ｖ１———液态肥在液压泵出口处流速，ｍ／ｓ

Ａ１———液压泵出口横截面面积，ｍ
２

最终再根据伯努利方程
［１８］
确定新装置的节能

情况。

ｚ１＋
ｐ１
ρｇ
＋
ｖ２１
２ｇ
＝ｚ２＋

ｐ２
ρｇ
＋
ｖ２２
２ｇ
＋ｈｗ （１１）

式中　ｐ１———液压泵出口的液肥静压，Ｐａ
ｐ２———喷肥针出口的液肥静压，Ｐａ

ρ———液肥密度，ｋｇ／ｍ３

ｚ１———液压泵出口位置水头，ｍ
ｚ２———喷肥针出口位置水头，ｍ
ｈｗ———液肥总水头损失，ｍ

４２２　试验结果与分析
试验数据如表 １所示，通过表 １中液肥的体积

总和与时间总和，经计算可获得喷肥针出口在不同

压力下液态肥的流速为 ８７、１０４、１２１ｍ／ｓ。液压
泵出口处的横截面直径为１１ｍｍ，则流速通过流体的连
续性方程（式（１０））计算求得为１８、２１、２５ｍ／ｓ。

表 １　新管路系统液肥体积与时间数据

Ｔａｂ．１　Ｎｅｗｐｉｐｅｌｉｎｅｓｙｓｔｅｍｌｉｑｕｉｄｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒ

ｖｏｌｕｍｅａｎｄｔｉｍｅｄａｔａ

序号

压力／ＭＰａ

０２ ０３ ０４

体积／ｍＬ 时间／ｓ体积／ｍＬ 时间／ｓ体积／ｍＬ 时间／ｓ

１ ８４６０ ４９５ １０２５６ ４８９ １２０５０ ５０３

２ ８４３４ ５０２ １０１７８ ４９８ １２０１４ ５１０

３ ８５０６ ５０３ １０３００ ５０２ １２０１０ ５１３

４ ８５４８ ５０２ １０１８０ ５０６ １２０５０ ４９８

５ ８６３０ ４９２ １０２００ ５０４ １１９５０ ５０４

总和 ４２５７８ ２４９４ ５１１１４ ２４９９ ６００７４ ２５２８

　　由于位置水头差约等于 １０ｍ，喷肥针出口处
液肥流动为自由出流，因此 ｐ２－ｐ１为零。根据喷肥
针出口处、液压泵出口处的速度及伯努利方程，可得

整个管路系统的液肥随压力变化的总水头损

失
［１９－２０］

为９０、１２６、１５０ｍ（Ｈ２Ｏ）。
运用同样的测试与计算方法对液肥转子式转换

器进行试验，得到总水头损失分别为 １１１、１５７、
２０５ｍ（Ｈ２Ｏ）。所以，差动式双向供肥分配装置的
管路系统节约能量分别为 ２１、３１、５５ｍ（Ｈ２Ｏ）。
运用 Ｅｘｃｅｌ软件对其进行分析，得到节约能量与液
压泵压力的关系如图１０所示。

根据总水头损失，可得随着液泵压力的逐渐增

大，液肥能量损失逐渐增大。且从图 １０中可以看
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图 １０　节约能量与液压泵压力关系曲线

Ｆｉｇ．１０　Ｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｃｕｒｖｅｏｆｓｐｒａｙｉｎｇｌｉｑｕｉｄｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒ

ｓａｖｉｎｇｅｎｅｒｇｙａｎｄｈｙｄｒａｕｌｉｃｐｕｍｐｐｒｅｓｓｕｒｅ
　
出，节约能量逐渐增大呈抛物线变化规律，曲线函数

为 ｙ＝７０ｘ２－２５ｘ＋４３，由试验结果得知，差动式双
向供肥分配装置喷肥性能较高。

５　结论

（１）设计了差动式双向供肥分配装置，并阐述
了机构的工作原理，为了达到与喷肥针软管接头一

致的运动规律，确定了机构的传动比以及关键部件

　　　　

参数。即链轮轴角速度与内齿圈角速度之比为

３∶２。空间凸轮的推程运动角为 ３１８°，回程运动角为
２５６°，平均圆柱半径为１００ｍｍ，行程最大值为６ｍｍ。

（２）对机构进行运动学分析，建立了行星轮旋
转中心 Ａ处绝对运动轨迹方程，并得到行星轮上某
一点 Ｂ的 运 动 轨 迹。从 方 程 获 知，Ｂ点 作 以
（ＬＡＢｃｏｓφ，ＬＡＢｓｉｎφ）为中心、ＬＯＡ为半径的圆周运动。
所以，运动学分析可充分揭示软管不缠绕的机理。

（３）进行机构防缠绕试验，以 ３６０°为一周期，观
测软管之间运动状态，试验结果表明，软管之间无缠

绕。进行喷肥性能对比试验，通过在一定时间内，根

据不同液压泵压力，测得了喷肥针喷肥口处液肥的

容量，求得喷肥针出口处以及液压泵出口处的速度，

并根据伯努利方程计算出整个管路系统的液肥能量

损失为９０、１２６、１５０ｍ（Ｈ２Ｏ），节约能量为 ２１、
３１、５５ｍ（Ｈ２Ｏ）。试验结果表明，差动式双向供肥
分配装置的节约能量逐渐增大呈现抛物线变化规

律，喷肥性能高。

参 考 文 献

１　ＶＩＥＩＲＡＭＥＧＤＡＭＸ，ＭＡＲＩＳＮＯＥ，ＬＥＩＴＥＪＭ，ｅｔａｌ．Ｃｏｎｔｒｉｂｕｔｉｏｎｏｆｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｎｉｔｒｏｇｅｎｔｏｔｈｅｔｏｔａｌｎｉｔｒｏｇｅｎｅｘｔｒａｃｔｅｄｂｙ
ｓｕｇａｒｃａｎｅｕｎｄｅｒＢｒａｚｉｌｉａｎｆｉｅｌｄｃｏｎｄｉｔｉｏｎｓ［Ｊ］．ＮｕｔｒｉｅｎｔＣｙｃｌｉｎｇｉｎＡｇｒｏｅｃｏｓｙｓｔｅｍｓ，２０１５，１０１（２）：２４１－２５７．

２　ＣＯＳＴＡＭＣＧ，ＶＩＴＴＩＧＣ，ＣＡＮＴＡＲＥＬＬＡＨ．ＮＮＨ３ｌｏｓｓｅｓｆｒｏｍｎｉｔｒｏｇｅｎｓｏｕｒｃｅｓａｐｐｌｉｅｄｏｖｅｒｕｎｂｕｒｎｅｄｓｕｇａｒｃａｎｅｓｔｒａｗ［Ｊ］．
ＲｅｖｉｓｔａＢｒａｓｉｌｅｉｒａｄｅＣｉêｎｃｉａｄｏＳｏｌｏ，２００３，２７（４）：６３１－６３７．

３　王金武，周文琪，王金峰，等．斜置式非规则齿轮行星轮系扎穴机构工作参数试验优化［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１７，４８（６）：
６６－７０．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１７０６０８＆ｆｌａｇ＝１．ＤＯＩ：１０．６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．
１０００１２９８．２０１７．０６．００８．
ＷＡＮＧＪｉｎｗｕ，ＺＨＯＵ Ｗｅｎｑｉ，ＷＡＮＧ Ｊｉｎｆｅｎｇ，ｅｔａｌ．Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｎｄｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｏｆｗｏｒｋｉｎｇｐａｒａｍｅｔｅｒｓｆｏｒｐｒｉｃｋｉｎｇｈｏｌｅ
ｍｅｃｈａｎｉｓｍｏｆｏｂｌｉｑｕｅｔｙｐｅｎｏｎｃｉｒｃｕｌａｒｇｅａｒｓｐｌａｎｅｔａｒｙｓｙｓｔｅｍ［Ｊ／ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ
Ｍａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１７，４８（６）：６６－７０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

４　王金武，周文琪，王秀，等．基于三次拉格朗日曲线拟合轨迹的斜置式扎穴机构研究［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１７，４８（５）：
７９－８５．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１７０５０９＆ｆｌａｇ＝１．ＤＯＩ：１０．６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．
１０００１２９８．２０１７．０５．００９．
ＷＡＮＧＪｉｎｗｕ，ＺＨＯＵＷｅｎｑｉ，ＷＡＮＧＸｉｕ，ｅｔａｌ．ＯｂｌｉｑｕｅｔｙｐｅｐｒｉｃｋｉｎｇｈｏｌｅｍｅｃｈａｎｉｓｍｂａｓｅｄｏｎＬａｇｒａｎｇｅｃｕｒｖｅｆｏｒｃｕｂｉｃｆｉｔｔｉｎｇ
ｔｒａｊｅｃｔｏｒｙ［Ｊ／ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１７，４８（５）：７９－８５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

５　冯金龙，王金武，周文琪，等．变形椭圆齿轮式扎穴机构设计与工作参数试验优化［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１７，４８（４）：９０－
９６．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１７０４１１＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．
６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１７．０４．０１１．
ＦＥＮＧＪｉｎｌｏｎｇ，ＷＡＮＧＪｉｎｗｕ，ＺＨＯＵＷｅｎｑｉ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎｏｆｐｒｉｃｋｉｎｇｈｏｌｅｍｅｃｈａｎｉｓｍ ｗｉｔｈｄｅｆｏｒｍａｔｉｏｎｅｌｌｉｐｔｉｃａｌｇｅａｒｓａｎｄ
ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｏｆｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｗｉｔｈｗｏｒｋｐａｒａｍｅｔｅｒｓ［Ｊ／ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１７，
４８（４）：９０－９６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

６　何剑南．液肥注射式工作部件的工作机理与试验研究［Ｄ］．哈尔滨：东北农业大学，２０１３．
ＨＥＪｉａｎｎａｎ．Ｓｔｕｄｙｏｎｗｏｒｋｉｎｇｐｒｉｎｃｉｐｌｅａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｏｆｗｏｒｋｃｏｍｐｏｎｅｎｔｓｏｆｌｉｑｕｉｄｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｉｎｊｅｃｔｉｏｎｔｙｐｅ［Ｄ］．Ｈａｒｂｉｎ：
ＮｏｒｔｈｅａｓｔＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２０１３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

７　王金武，潘振伟，周文琪，等．ＳＹＪ ２型液肥变量施肥机设计与试验［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１５，４６（７）：５３－５８．ｈｔｔｐ：∥
ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１５０７０８＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．
１０００１２９８．２０１５．０７．００８．
ＷＡＮＧＪｉｎｗｕ，ＰＡＮＺｈｅｎｗｅｉ，ＺＨＯＵＷｅｎｑｉ，ｅｔａｌ．ＤｅｓｉｇｎａｎｄｔｅｓｔｏｆＳＹＬ ２ｔｙｐｅｌｉｑｕｉｄｖａｒｉａｂｌｅｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒ［Ｊ／ＯＬ］．Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ
ｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１５，４６（７）：５３－５８．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

８　王金武，何剑南，潘振伟，等．液态施肥机液肥分配器凸轮运动学分析与仿真［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１３，４４（４）：７７－８２．
ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１３０４１４＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／
ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１３．０４．０１４．
ＷＡＮＧＪｉｎｗｕ，ＨＥＪｉａｎｎａｎ，ＰＡＮＺｈｅｎｗｅｉ，ｅｔａｌ．Ｋｉｎｅｍａｔｉｃａｎａｌｙｓｉｓａｎｄｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｏｆｌｉｑｕｉｄｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｄｉｓｔｒｉｂｕｔｏｒ’ｓｃａｍｆｏｒｌｉｑｕｉｄ
ｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒａｐｐｌｉｃａｔｏｒ［Ｊ／ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１３，４４（４）：７７－８２．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

９　王金武，潘振伟，杨欣伦，等．深施型液态施肥机液肥转子式转换器设计与试验［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１４，４５（１０）：１１０－
１１５．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１４１０１８＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．

０１１ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１８年



６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１４．１０．０１８．
ＷＡＮＧＪｉｎｗｕ，ＰＡＮＺｈｅｎｗｅｉ，ＹＡＮＧＸｉｎｌｕｎ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｏｆｒｏｔａｒｙｃｏｎｖｅｒｔｅｒｏｆｌｉｑｕｉｄｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒ［Ｊ／ＯＬ］．
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１４，４５（１０）：１１０－１１５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１０　苗森春．离心泵作液力透平的能量转换特性及叶轮优化研究［Ｄ］．兰州：兰州理工大学，２０１６．
ＭＩＡＯＳｅｎｃｈｕｎ．Ｒｅｓｅａｒｃｈｏｎｅｎｅｒｇｙｃｏｎｖｅｒｓｉｏｎｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓａｎｄｉｍｐｅｌｌｅｒｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｏｆｐｕｍｐａｓｔｕｒｂｉｎｅ［Ｄ］．Ｌａｎｚｈｏｕ：
ＬａｎｚｈｏｕＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙｏｆＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１１　薛会玲，刘更，杨小辉．周转轮系功率流与传动效率分析的简化方法［Ｊ］．机械传动，２０１７，４１（１）：４３－４８．
ＸＵＥＨｕｉｌｉｎｇ，ＬＩＵＧｅｎｇ，ＹＡＮＧＸｉａｏｈｕｉ．Ｓｉｍｐｌｉｆｉｅｄｍｅｔｈｏｄｆｏｒｔｈｅｐｏｗｅｒｆｌｏｗａｎｄｔｒａｎｓｍｉｓｓｉｏｎｅｆｆｉｃｉｅｎｃｙａｎａｌｙｓｉｓｏｆｅｐｉｃｙｃｌｉｃ
ｇｅａｒｔｒａｉｎ［Ｊ］．ＭｅｃｈａｎｉｓｍａｎｄＭａｃｈｉｎｅＴｈｅｏｒｙ，２０１７，４１（１）：４３－４８．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１２　孙桓．机械原理［Ｍ］．北京：高等教育出版社，２００５．
１３　潘振伟．液肥肥路转换器及输肥系统设计与试验研究［Ｄ］．哈尔滨：东北农业大学，２０１４．

ＰＡＮＺｈｅｎｗｅｉ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｓｔｕｄｙｏｆｌｉｑｕｉｄｆｅｒｉｔｉｌｉｚｅｒｐｒｉｐｅｌｉｎｅｃｏｎｖｅｒｔｅｒａｎｄｔｒａｎｓｐｏｒｔｉｎｇｌｉｑｕｉｄｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｓｙｓｔｅｍ［Ｄ］．
Ｈａｒｂｉｎ：ＮｏｒｔｈｅａｓｔＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２０１４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１４　叶秉良，李丽，俞高红，等．蔬菜钵苗移栽机取苗臂凸轮机构的设计与试验［Ｊ］．农业工程学报，２０１４，３０（８）：２１－２９．
ＹＥＢｉｎｇｌｉａｎｇ，ＬＩＬｉ，ＹＵＧａｏｈｏｎｇ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄｔｅｓｔｏｎｃａｍｍｅｃｈａｎｉｓｍｏｆｓｅｅｄｌｉｎｇｐｉｃｋｕｐａｒｍｆｏｒｖｅｇｅｔａｂｌｅｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒ
ｆｏｒｐｏｔｓｅｅｄｌｉｎｇ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣＳＡＥ，２０１４，３０（８）：２１－２９．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１５　ＬＩＵＧＤ，ＣＨＥＮＧＨ，ＰＡＮＺＸ，ｅｔａｌ．Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｏｆｔｈｅｃｕｂｉｃｓｐｌｉｎｅｉｎｔｅｒｐｏｌａｔｉｏｎｆｕｎｃｔｉｏｎｉｎｔｈｅｋｉｎｅｍａｔｉｃａｎａｌｙｓｉｓｏｆｃａｍ
ｍｅｃｈａｎｉｓｍ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＭｅｃｈａｎｉｃａｌＴｒａｎｓｍｉｓｓｉｏｎ，２００７，３１（５）：５３－５６．

１６　ＺＨＯＵＣｈａｎｇｊｉａｎｇ，ＨＵＢｏ，ＣＨＥＮＳｉｙｕ，ｅｔａｌ．ＤｅｓｉｇｎａｎｄａｎａｌｙｓｉｓｏｆｈｉｇｈｓｐｅｅｄｃａｍｍｅｃｈａｎｉｓｍｕｓｉｎｇＦｏｕｒｉｅｒｓｅｒｉｅｓ［Ｊ］．
ＭｅｃｈａｎｉｓｍａｎｄＭａｃｈｉｎｅＴｈｅｏｒｙ，２０１６，１０４：１１８－１２９．

１７　张俊，张晓婷．流体传输中流体阻力和水头损失的计算［Ｊ］．流体传动与控制，２０１１（４）：２４－２７．
ＺＨＡＮＧＪｕｎ，ＺＨＡＮＧＸｉａｏｔｉｎｇ．Ｔｈｅａｎａｌｙｓｉｓｏｆｔｈｅｆｌｕｉｄｒｅｓｉｓｔａｎｃｅａｎｄｔｈｅｐｒｅｓｓｕｒｅｌｏｓｓｉｎｆｌｕｉｄｔｒａｎｓｍｉｓｓｉｏｎｓｙｓｔｅｍ［Ｊ］．
ＦｌｕｉｄｐｏｗｅｒＴｒａｎｓｍｉｓｓｉｏｎａｎｄＣｏｎｔｒｏｌ，２０１１（４）：２４－２７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１８　李启麟，刘红霞．液压传动中的能量损失与压力损失［Ｊ］．液压与气动，２００２（５）：２９－３０．
ＬＩＱｉｌｉｎ，ＬＩＵＨｏｎｇｘｉａ．Ｔｈｅｌｏｓｓｏｆｅｎｅｒｇｙａｎｄｔｈｅｌｏｓｓｏｆｐｒｅｓｓｕｒｅｉｎｈｙｄｒａｕｌｉｃｔｒａｎｓｍｉｓｓｉｏｎ［Ｊ］．ＨｙｄｒａｕｌｉｃｓａｎｄＰｎｅｕｍａｔｉｃｓ，２００２
（５）：２９－３０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１９　赵毅山．流体力学［Ｍ］．上海：同济大学出版社，２００４．
２０　陈波，高殿荣，杨超，等．基于 ＰＤＰＡ的双流体撞击式喷嘴雾化特性研究［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１７，４８（４）：３６２－３６９．

ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１７０４４８＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／
ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１７．０４．０４８．
ＣＨＥＮＢｏ，ＧＡＯＤｉａｎｒｏｎｇ，ＹＡＮＧＣｈａｏ，ｅｔａｌ．ＡｔｏｍｉｚｉｎｇｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓｏｆｔｗｉｎｆｌｕｉｄｉｍｐａｃｔｎｏｚｚｌｅｂａｓｅｄｏｎＰＤＰＡ［Ｊ／ＯＬ］．
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１７，４８（４）：３６２－３６９．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ



）

（上接第 ９１页）
１５　吕金庆，尚琴琴，杨颖，等．锥盘式撒肥装置的性能分析与试验［Ｊ］．农业工程学报，２０１６，３２（１１）：１６－２４．

ＬＪｉｎｑｉｎｇ，ＳＨＡＮＧＱｉｎｑｉｎ，ＹＡＮＧＹｉｎｇ，ｅｔａｌ．Ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅａｎａｌｙｓｉｓａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｏｎｇｒａｎｕｌａｒｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｓｐｒｅａｄｅｒｗｉｔｈｓｗｉｎｇ
ｄｉｓｋ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣＳＡＥ，２０１６，３２（１１）：１６－２４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１６　刘万俊．导弹飞行力学［Ｍ］．西安：西安电子科技大学出版社，２０１４．
１７　王安祥，张晓军，翟学军，等．考虑空气阻力和地球自转的远程抛射体的研究［Ｊ］．力学与实践，２０１２，３４（４）：４９－５６．

ＷＡＮＧＡｎｘｉａｎｇ，ＺＨＡＮＧＸｉａｏｊｕｎ，ＺＨＡＩＸｕｅｊｕｎ，ｅｔａｌ．Ｒｅｓｅａｒｃｈｏｎａｒｅｍｏｔｅｐｒｏｊｅｃｔｉｌｅｃｏｎｓｉｄｅｒｉｎｇｔｈｅａｉｒｒｅｓｉｓｔａｎｃｅａｎｄｔｈｅ
ｅａｒｔｈｒｏｔａｔｉｏｎ［Ｊ］．ＭｅｃｈａｎｉｃｓｉｎＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１２，３４（４）：４９－５６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１８　喻莉，杨植宗，何艳，等．考虑空气阻力的抛体最大射程和最佳抛射角研究［Ｊ］．空军雷达学院学报，２０１０，２４（６）：４５２－４５３．
ＹＵＬｉ，ＹＡＮＧＺｈｉｚｏｎｇ，ＨＥＹａｎ，ｅｔａｌ．Ｓｔｕｄｙｏｆｍａｘｉｍｕｍｒａｎｇｅａｎｄｏｐｔｉｍｕｍｐｒｏｊｅｃｔｉｏｎａｎｇｌｅｏｆｐｒｏｊｅｃｔｉｌｅｗｉｔｈａｉｒｒｅｓｉｓｔａｎｃｅ
［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＡｉｒＦｏｒｃｅＲａｄａｒＡｃａｄｅｍｙ，２０１０，２４（６）：４５２－４５３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１９　ＣＯＯＬＳ，ＰＩＥＴＥＲＳＪ，ＭＥＲＴＥＮＳＫＣ，ｅｔａｌ．Ａｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｏｆｔｈｅｉｎｆｌｕｅｎｃｅｏｆｓｐｉｎｎｉｎｇｏｎｔｈｅｂａｌｌｉｓｔｉｃｆｌｉｇｈｔｏｆｓｐｈｅｒｉｃａｌｆｅｒｔｉｌｉｓｅｒ
ｇｒａｉｎｓ［Ｊ］．ＣｏｍｐｕｔｅｒｓａｎｄＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓｉｎＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅ，２０１４，１０５：１２１－１３１．

２０　韩子鹏．弹箭外弹道学［Ｍ］．北京：北京理工大学出版社，２０１４．
２１　中国国家标准化管理委员会．施肥机械试验方法第 １部分：全幅宽施肥机：ＧＢ／Ｔ２０３４６．１—２００６［Ｓ］．北京：中国标准出版

社，２００７．
２２　王浩宇．水平圆盘式有机肥抛撒部件的试验研究［Ｄ］．长春：吉林大学，２００９．

ＷＡＮＧＨａｏｙｕ．Ｒｅｓｅａｒｃｈａｎｄｔｅｓｔｏｎｈｏｒｉｚｏｎｔａｌｄｉｓｃｍａｎｕｒｅｓｐｒｅａｄｅｒｐａｒｔ［Ｄ］．Ｃｈａｎｇｃｈｕｎ：ＪｉｌｉｎＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２００９．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）
２３　ＪＯＮＥＳＪＲ，ＨＡＹＤＥＮＬＧ，ＹＵＬＥＩＪ．Ａｓｔａｔｉｓｔｉｃａｌｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｏｆｉｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌｆｅｒｔｉｌｉｓｅｒｓｐｒｅａｄｅｒｔｅｓｔｍｅｔｈｏｄｓｃｏｎｆｉｄｅｎｃｅｉｎｂｏｕｔ

ｗｉｄｔｈｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎｓ［Ｊ］．ＰｏｗｄｅｒＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２００８，１８４（３）：３３７－３５１．
２４　ＩＳＯ５６９０ ２ １９８４Ｅｑｕｉｐｍｅｎｔｆｏｒｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｎｇｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｓ—ｔｅｓｔｍｅｔｈｏｄｓ—ｐａｒｔ２：Ｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒｄｉｓｔｒｉｂｕｔｏｒｓｉｎｌｉｎｅｓ［Ｓ］．１９８４．
２５　ＡＳＡＥＳ３４１．２Ｐｒｏｃｅｄｕｒｅｆｏｒｍｅａｓｕｒｉｎｇｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｕｎｉｆｏｒｍａｎｄｃａｌｉｂｒａｔｉｎｇｇｒａｎｕｌａｒｂｒｏａｄｃａｓｔｓｐｒｅａｄｅｒｓ［Ｓ］．１９９７．
２６　潘丽军，陈锦权．试验设计与数据处理［Ｍ］．南京：东南大学出版社，２００８．
２７　ＦＵＬＴＯＮＪＰ，ＳＨＥＡＲＥＲＳＡ，ＣＨＡＢＲＡＧ．Ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅａｓｓｅｓｓｍｅｎｔａｎｄｍｏｄｅｌｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆａｖａｒｉａｂｌｅｒａｔｅ，ｓｐｉｎｎｅｒｄｉｓｃ

ｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒａｐｐｌｉｃａｔｏｒ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆＡＳＡＥ，２００１，４４（５）：１０７１－１０８１．
２８　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）

１１１第 ６期　　　　　　　　　　　　王金武 等：液肥深施机差动式双向供肥分配装置设计与试验


