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摘要：针对丘陵地区甘蔗收获设计的一种小型整秆式甘蔗收获机，运用物流仿真软件 ＦＬＥＸＳＩＭ对甘蔗通过切割系

统进行了虚拟仿真试验，试验表明增加切割系统的通道宽度和提高甘蔗的输送速度对防止甘蔗收获机出现堵塞具

有显著影响，当物流系统的宽度一定时，提高小型甘蔗收获机的输送速度就显得尤为重要。通过多体动力学仿真

软件 ＡＤＡＭＳ对甘蔗的输送速度进行了仿真，仿真结果表明通过增加甘蔗与螺旋的摩擦因数、增加主动喂入辊及在

刀轴上增加橡胶可以提高甘蔗的输送速度。田间试验表明，采取上述措施提高了甘蔗被切断后的输送速度，减少

了甘蔗头部受刀盘和固定在刀盘上螺旋反复打击的次数，提高了甘蔗的切割质量及降低了收获机出现堵塞的概

率。甘蔗通过切割输送系统的时间由改进前的 ２～３ｓ缩短为 １５ｓ左右，甘蔗头部的完好率由改进前的 １７８％提

高到 ５７９％。
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　　引言

中国南方主要以丘陵地区为主，且种植甘蔗的

地块面积较小，这就决定了国外的大型甘蔗收获机

并不适合中国国情，在中国南方小型甘蔗收获机在

相当长一段时间内仍将是甘蔗收获机发展的主流方

向。目前我国的小型甘蔗收获机收获过程中普遍存

在严重堵塞或效率过低等问题，这严重阻碍了甘蔗

收获机在我国的推广使用
［１］
。

目前，虚拟样机技术已广泛应用于小型甘蔗收

获机的设计和开发中。解福祥等通过 ＡＤＡＭＳ软件
进行了甘蔗收获机物流虚拟试验，分别针对单根甘

蔗通过物流系统对甘蔗收获机整机及关键部件进行

运动学仿真研究
［２－３］

；高建民等通过 ＡＤＡＭＳ软件
分析了螺旋式和拨指链式两种扶起装置，针对扶起

螺旋和拨指链的工作过程进行虚拟仿真研究
［４－５］

。

排队论又称随机服务系统理论，排队论主要对

由于受随机因素的影响而出现排队的系统进行研

究，它广泛应用于通信、交通与运输、生产与服务、公

用服务事业以及管理运筹等一切服务系统
［６－９］

。

本文针对广西某企业开发的整秆式甘蔗收获机

工作时输送系统容易出现堵塞的问题，运用物流仿

真软件 ＦＬＥＸＳＩＭ对小型甘蔗收获机切割系统的物
流宽度和输送速度进行物流仿真，并运用多体动力

学仿真软件 ＡＤＡＭＳ对提高甘蔗的喂入能力进行进
一步仿真，最后通过田间试验对仿真结果进行验证。

１　甘蔗输送速度、机器前进速度与甘蔗重叠
的关系

　　小型整秆式甘蔗收获机主要由扶分蔗辊、压蔗
辊、刀盘、套筒、螺旋提升机构、输送系统、齿轮箱、剥

叶系统和输出系统等构成，其中螺旋提升机构上方

与齿轮箱的距离为 ８０ｍｍ，当甘蔗的直径在 ３０ｍｍ
左右时在高度方向上可容纳约两根甘蔗同时通过，

如图１所示。
收获中，前、后甘蔗的重叠量是影响整秆式甘蔗

收获机工作质量和生产效率的一个重要因素。为便

于分析，特作如下假设：甘蔗被切断后以相同的速度

向后输送；甘蔗的高度一致。

收获时存在以下 ３种情况：Ｓ／ｖｍ＞Ｈ／ｖｔ、Ｓ／ｖｍ＝
Ｈ／ｖｔ和Ｓ／ｖｍ＜Ｈ／ｖｔ。式中，Ｈ为甘蔗植株高度（ｍｍ），
Ｓ为甘蔗株间距（ｍｍ），ｖｍ为收获机前进速度（ｍｍ／ｓ），
ｖｔ为甘蔗向后的输送速度（ｍｍ／ｓ）。

第１种情况，此时前一株甘蔗的尾部已完全通



图 １　甘蔗收获机简图

Ｆｉｇ．１　Ｓｕｇａｒｃａｎｅｈａｒｖｅｓｔｅｒ
１．甘蔗　２．扶分蔗辊　３．压蔗辊　４．齿轮箱　５．输送系统　

６．剥叶系统　７．输出系统　８．螺旋提升机构　９．刀盘　１０．套筒
　

过切割系统，而后一株甘蔗的根部还没到达切割系

统，此时前、后两株甘蔗完全没有重叠，前、后两株甘

蔗能顺利通过喂入口。

第 ２种情况，此时前一株甘蔗的尾部刚好通过
切割系统，后一株甘蔗的根部正好被切割器切断，此

时前、后两株甘蔗的重叠量为零，前、后两株甘蔗也

能顺利通过喂入口。

第３种情况，此时前一株甘蔗的尾部还没有完
全通过切割系统，后一株甘蔗的根部已被切断，后一

株甘蔗的前段部分便与前一株甘蔗的尾部重叠在一

起。

以第１株切断时为计时点，在时间为 ｔ时，第 １
株甘蔗头部输送的距离为

Ｓ１＝ｖｔｔ （１）
第２株甘蔗头部输送的距离则为

Ｓ２＝ｖｔ（ｔ－Ｓ／ｖｍ） （２）
前后两株甘蔗重叠部分的长度为

Ｈ１＝Ｈ－（Ｓ１－Ｓ２） （３）
将式（１）、（２）代入式（３）则有

Ｈ１＝Ｈ－Ｓｖｔ／ｖｍ （４）
当 Ｈ１≤０时，前、后两株甘蔗之间完全没重叠，

Ｈ１＞０时前、后两株甘蔗之间出现重叠现象。
分析式（４）可知，收获机工作时，前、后两株甘

蔗的重叠量与甘蔗的高度Ｈ、收获机的前进速度ｖｍ、
株间距 Ｓ、输送通道的宽度、输送通道的高度、甘蔗
的输送速度 ｖｔ有关。当重叠量大于甘蔗高度一半
时，则会有多株以上的甘蔗积聚在喂入口，此时当切

割系统的物流通道不足时就会出现堵塞现象，这也

就是实际工作过程中，遇到较高的甘蔗或甘蔗的株

间距较小时，收获机需降低作业速度的原因。田间

作业时甘蔗收获机要保证一定的收获效率，收获机

前进速度不能太低，驾驶员也不可能在操作时通过

频繁换挡来控制甘蔗喂入量。为了避免甘蔗收获机

出现堵塞和避免收获机横向尺寸过大，甘蔗切断后

的输送速度和切割系统的物流宽度就成为设计初期

需要重点考虑的因素。

２　数据采样和分析

采样的甘蔗品种为粤糖 １５９，地点为广西某农
场，分别选取新植蔗蔗地和宿根蔗蔗地进行甘蔗种

植密度和甘蔗生长高度调查测量。

２１　甘蔗种植密度呈泊松分布
随机选取一块当年新种植甘蔗地，共测量１１９次，

在测量范围共有 ９８４株甘蔗，甘蔗平均种植密度为
８２７株／ｍ。新植蔗的种植密度采样分析结果如
图２ａ所示。结果表明类似于 Ｐｏｉｓｓｏｎ分布，对进行
Ｐｏｉｓｓｏｎ分布的拟合优度检验，１３６５９＜（１１，００５）＝
１９６７５，按 ００５的标准，不拒绝 Ｐｏｉｓｓｏｎ分布假设，
故可 认 为 甘 蔗 的 种 植 密 度 服 从 平 均 密 度 为

８２７株／ｍ的Ｐｏｉｓｓｏｎ分布。表１是检验结果。

图 ２　甘蔗种植密度抽样统计频率

Ｆｉｇ．２　Ｓｕｇａｒｃａｎｅｄｅｎｓｉｔｙｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｆｒｅｑｕｅｎｃｙ
（ａ）新植蔗　（ｂ）宿根蔗

　
表 １　新植蔗种植密度 Ｐｏｉｓｓｏｎ分布的拟合优度检验

Ｔａｂ．１　Ｐｏｉｓｓｏｎｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｔｅｓｔｏｆｎｅｗ

ｐｌａｎｔｓｕｇａｒｃａｎｅｄｅｎｓｉｔｙ

甘蔗密度／

（株·ｍ－１）

频数

ｆｎ

概率

Ｐｎ

理论

频次 Ｔ
（ｆｎ－Ｔ）

２／Ｔ

２ １ ０００８７５７２０８ １０４２１０８ ０００１７０１

３ ２ ００２４１４０７０３ ２８７２７４４ ０２６５１４１

４ ２ ００４９９１０９０３ ５９３９３９８ ２６１２８６６

５ ９ ００８２５５２６３４ ９８２３７６３ ００６９０７６

６ １１ ０１１３７８５０４８ １３５４０４２０ ０４７６６２８

７ １８ ０１３４４２８９０６ １５９９７０４０ ０２５０７８７

８ ２９ ０１３８９６５８８２ １６５３６９４０ ９３９２７８２

９ １５ ０１２７６９４２０５ １５１９５６１０ ０００２５１８

１０ １１ ０１０５６０３１０７ １２５６６７７０ ０１９５３３８

１１ ８ ００７９３９４３３６ ９４４７９２６ ０２２１８９９

１２ ６ ００５４７１５９３０ ６５１１１９６ ００４０１３４

１３ ４ ００３４８０７７４９ ４１４２１２２ ０００４８７６

１４ ３ ００２０５６１４３５ ２４４６８１１ ０１２５０６８

总计 １１９ １３６５９

　　随机选取第二年的宿根蔗地进行统计，共测量
３８次，在测量范围共有 ２０９株甘蔗，甘蔗平均种植
密度为 ５５株／ｍ。宿根蔗的种植密度采样分析结
果如图２ｂ所示。结果表明类似于 Ｐｏｉｓｓｏｎ分布，对
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其进行 Ｐｏｉｓｓｏｎ分布的拟合优度检验，７１８８９７８＜
（７，００５）＝１４０６７，按００５的标准，不拒绝 Ｐｏｉｓｓｏｎ
分布假设，故可认为甘蔗的种植密度服从平均密度

为５５株／ｍ的 Ｐｏｉｓｓｏｎ分布。表２是检验结果。

表 ２　宿根蔗种植密度 Ｐｏｉｓｓｏｎ分布的拟合优度检验

Ｔａｂ．２　Ｐｏｉｓｓｏｎｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｔｅｓｔｏｆｒａｔｏｏｎ

ｓｕｇａｒｃａｎｅｄｅｎｓｉｔｙ

甘蔗密度

／（株·ｍ－１）

频数

ｆｎ

概率

Ｐｎ

理论

频次 Ｔ
（ｆｎ－Ｔ）

２／Ｔ

２ ４ ００６１８１２ ２３４８８７２ １１６０６５３

３ ３ ０１１３３２３ ４３０６２６５ ０３９６２４３

４ ６ ０１５５８１９ ５９２１１１５ ０００１０５１

５ ５ ０１７１４０１ ６５１３２２６ ０３５１５７０

６ ７ ０１５７１１７ ５９７０４５７ ０１７７５３４

７ ８ ０１２３４４９ ４６９１０７３ ２３３４００６

８ ３ ００８４８７１ ３２２５１１３ ００１５７１３

９ １ ００５１８６６ １９７０９０２ ０４７８２８４

１２ １ ０００６５３７ ０２４８４１６ ２２７３９２４

总计 ３８ ７１８８９７８

　　从统计结果可以得出，不同甘蔗地的甘蔗种植
密度是不同的，甘蔗的种植密度分布可以看作是离

散分布的，是极其不均匀的，呈 Ｐｏｉｓｓｏｎ分布。
２２　甘蔗的生长高度呈正态分布

甘蔗的高度采样分析结果如图３所示。根据测
量结果可知，甘蔗平均高度为２３２６ｍｍ，标准方差为
３３８ｍｍ。结果表明类似于正态分布，对其进行正态
分布的拟合优度检验，７３３５６５＜（９，００５）＝
１６９１９，按００５的标准，不拒绝正态分布假设，故可认
为甘蔗的生长高度服从平均高度为２３２６ｍｍ，标准方
差为３３８ｍｍ的正态分布。检验结果如表３所示。

图 ３　甘蔗高度抽样统计频率

Ｆｉｇ．３　Ｈｅｉｇｈｔｏｆｓｕｇａｒｃａｎｅｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｆｒｅｑｕｅｎｃｙ
　

３　联合仿真

运用 ＦＬＥＸＳＩＭ物流仿真软件和 ＡＤＡＭＳ多体
动力学仿真软件进行联合仿真。

３１　甘蔗通过切割系统的物流仿真模型
以甘蔗收获机为参考对象，服务规则为先到先

服务模式（ＦＣＦＳ），在ＦＬＥＸＳＩＭ物流仿真软件建立

表 ３　甘蔗高度呈正态分布的拟合优度检验

Ｔａｂ．３　Ｎｏｒｍａｌｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｔｅｓｔｏｆｔｈｅ

ｈｅｉｇｈｔｏｆｓｕｇａｒｃａｎｅ

甘蔗

高度／ｍｍ

频数

ｆｎ
概率 Ｐｎ

理论

频次 Ｔ
（ｆｎ－Ｔ）

２／Ｔ

１６００ ２ ００１５８１ ２７３５０２ ０１９７５３

１７６０ ７ ００３１０５ ５３７１２２ ０４９３９２

１９２０ １４ ００６７６２ １１６９８４７ ０４５２８０

２０８０ １４ ０１１８２２ ２０４５２６３ ２０３５７５

２２４０ ３０ ０１６５９２ ２８７０４８５ ００５８４４

２４００ ４１ ０１８６９５ ３２３４１５６ ２３１８０３

２５６０ ２５ ０１６９０９ ２９２５３０３ ０６１８３４

２７２０ １９ ０１２２７８ ２１２４１３ ０２３６４９

２８８０ １３ ００７１５７ １２３８１６５ ００３０８８

３０４０ ４ ００３３４９ ５７９３５２ ０５５５２２

３２００ ３ ００１２５８ ２１７５９２ ０３１２１０

３３６０ １ ０００４９２ ０８５０８５ ００２６１５

总计 １７３ ７３３５６５

甘蔗收获机工作时排队系统的仿真模型。其中甘蔗

即为顾客，双刀盘切割器中心距与套筒直径之差即

为切割系统的物流宽度，物流宽度与甘蔗的直径

（甘蔗的平均直径取３０ｍｍ）之比则为服务台数量。
　　假设小型整秆式甘蔗收获机的收获效率为
Ｗ（ｔ／ｈ），每根甘蔗的质量为 ｍ（ｋｇ），则单位时间通
过小型甘蔗收获机的甘蔗平均数量为 Ｗ／（３６ｍ）
（株／ｓ）。

通常小型整秆式甘蔗收获机的收获效率为 ４～
６ｔ／ｈ，平均每根甘蔗的质量为 １１ｋｇ［１０］，小型甘蔗
收获机工作时的调头时间和调整时间约占整个工作

时间的１／２。取甘蔗收获机的收获效率为 ６ｔ／ｈ，则
小型整秆式甘蔗收获机净工作时间的收获效率应为

１２ｔ／ｈ，单位时间通过小型甘蔗收获机的甘蔗平均数
量为１２／（３６×１１）＝３０。

不同地块甘蔗生长密度服从泊松分布，只是均

值不同而已。收获中为了使甘蔗收获机单位时间的

喂入量达到均值，只需根据单位时间的平均喂入量

与甘蔗的种植密度之比来调整收获机的前进速度。

当甘蔗的分布密布为 ８２７株／ｍ时，甘蔗收获机的
前进速度约为 ３／８２７＝０３６ｍ／ｓ；当甘蔗的分布密
布为 ５５株／ｍ时，甘蔗收获机的前进速度约为
３／５５＝０５５ｍ／ｓ。假设甘蔗切断后通过切割系统
的速度是相等的，则甘蔗通过切割系统时间为甘蔗

的高度与甘蔗通过切割系统的速度之比。甘蔗的生

长高度服从正态分布，则可以认为甘蔗通过切割系

统的时间也呈正态分布。

３１１　甘蔗通过切割系统的物流仿真试验
仿真过程中作如下假设：①切割系统的功率足

够，不会因同时进入的甘蔗数量发生变化而影响甘
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蔗的输送速度。②不考虑甘蔗与甘蔗之间的摩擦
力。③不考虑甘蔗的弯曲程度，甘蔗喂入过程中甘
蔗不会占用其他空间。

甘蔗通过剥叶系统的速度为１７５ｍ／ｓ［１１－１２］，试
验选取切断后甘蔗通过切割系统的输送速度 ｖｔ为
０８、１２、１６ｍ／ｓ进行仿真。在这 ３种速度下分别
考察服务台数量 ｍ１为 １０～１５时，系统出现堵塞的
情况，当同时进入切割系统的甘蔗数量超过切割系

统的物流通道数量时则认为切割系统出现堵塞现

象。考察时间为 ６００００ｓ，置信区间为 ９５％，对不同
的物流通道数量，单位时间到达切割系统的甘蔗数

量采用不同的随机数分别仿真 ５次，取其平均值作
为仿真结果。当 ｖｔ为 ０８ｍ／ｓ时，甘蔗通过切割系
统的平均时间为２３２８／８００＝２９１０ｓ，标准差为３３８／
８００＝０４２３ｓ；ｖｔ为１２ｍ／ｓ时，甘蔗通过切割系统的
平均时间为 ２３２８／１２００＝１９４０ｓ，标准差为 ３３８／
１２００＝０２８２ｓ；切断后甘蔗的输送速度 ｖｔ为 １６ｍ／ｓ
时，甘蔗通过切割系统的平均时间为 ２３２８／１６００＝
１４５５ｓ，标准差为３３８／１６００＝０２１１ｓ。
３１２　物流仿真结果及分析

仿真结果如表 ４所示。由表可知，在服务台数
量 ｍ１为１０时，当甘蔗的输送速度 ｖｔ从０８ｍ／ｓ提高
到１６ｍ／ｓ时，系统出现堵塞的概率从２０３０％降低
为６２８％，仅为原来的 ３０９４％；在服务台数量 ｍ１
为１５时，当甘蔗的输送速度 ｖｔ从 ０８ｍ／ｓ提高到
１６ｍ／ｓ时，切割系统出现堵塞的概率从 ７０４％降
低为１４２％，仅为原来的２０１７％。

方差分析如表 ５所示。方差分析结果表明，提
高甘蔗的输送速度 ｖｔ和增加甘蔗的物流通道数量
ｍ１对于防止系统出现堵塞具有高度显著性。结合
表４和表５分析可知，增加物流通道的数量 ｍ１和提

表 ４　系统堵塞概率

Ｔａｂ．４　Ｖｉｒｔｕａｌｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓ ％

ｖｔ／

（ｍ·ｓ－１）

服务台数量 ｍ１
１０ １１ １２ １３ １４ １５

０８ ２０３０ １６６０ １３４８ １１００ ８７４ ７０４

１２ １０１０ ７８２ ６００ ４６２ ３５０ ２６４

１６ ６２８ ４６４ ３４４ ２５６ １９２ １４２

表 ５　方差分析

Ｔａｂ．５　Ｖａｒｉａｎｃｅａｎａｌｙｓｉｓ

因素 平方和 自由度 均方和 Ｆ值 Ｆ临界值 显著性

行　 ００２９ ２ ００１５ ５５５１８ ７５５９ 

列　 ００１５ ５ ０００３ １１７０１ ５６３６ 

误差 ０００３ １０ ０

总计 ００４７ １７

　　注：α＝００１。

高甘蔗的输送速度 ｖｔ均能有效地防止切割系统出现
堵塞，但由于增加切割系统物流通道的宽度将会增

加双刀盘切割器的中心距，同时也意味着刀盘直径

加大，过大的刀盘直径在甘蔗收获机工作有可能切

割到相邻垄的甘蔗，因此在确定双刀盘的中心距后

可通过提高甘蔗向后的输送速度 ｖｔ来防止切割系统
出现堵塞的概率。

从表 ４分析还可知，当甘蔗的输送速度为
１６ｍ／ｓ，切割系统的物流通道宽度能同时容纳 １１
株甘蔗通过时，切割系统出现堵塞概率已低于 ５％，
可以以此作为小型甘蔗收获机切割系统物流通道宽

度的设计依据。由于甘蔗在通过后续剥叶系统的速

度为１７５ｍ／ｓ，比甘蔗通过切割系统的速度要高，此
时只要剥叶系统能同时容纳１１株甘蔗通过，则甘蔗
在剥叶系统也不会出现堵塞。

３２　提高喂入能力的虚拟仿真试验
３２１　虚拟样机模型建立

切割及输送系统的建模是在三维设计软件

ＵＧ６０中完成，并进行适当简化后导入 ＡＤＡＭＳ仿
真软件。为减少计算机的计算量，安装在同一滚筒

上的橡胶均简化为一整体。仿真模型如图４所示。

图 ４　切割及输送系统虚拟样机

Ｆｉｇ．４　Ｖｉｒｔｕａｌｍｏｄｅｌｉｎｇｏｆｃｕｔｔｉｎｇａｎｄ

ｃｏｎｖｅｙａｎｃｅｓｙｓｔｅｍ
１．扶蔗辊　２．甘蔗　３．上压蔗辊　４．主动喂入辊　５．橡胶　

６．螺旋提升机构　７．套筒　８．输送系统　９．侧板
　

３２２　试验材料
根据广西不同蔗地测得的甘蔗生长数据

［１０］
建

立甘蔗模型为：甘蔗高度 ２０００ｍｍ，直径 ３０ｍｍ，密
度１１００ｋｇ／ｍ３，弹性模量 １５３１×１０１０ Ｐａ，泊松比
０３３。

输送辊上的橡胶参数为：密度 ９００ｋｇ／ｍ３，弹性
模量７８４×１０８Ｐａ，泊松比０４７［１２］。

本文将甘蔗和橡胶用 ＡＮＳＹＳ划分网格建立
ｍｎｆ文件，在 ＡＤＡＭＳ中导入 ｍｎｆ文件，将甘蔗和橡
胶进行柔性化处理。

３２３　虚拟仿真试验
为避免仿真失败，采用分段仿真

［１３］
和加大仿真

步长的方法
［１４］
，仿真时间为 ２ｓ，甘蔗和地面连接方
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式为 Ｂｕｓｈｉｎｇ，Ｂｕｓｈｉｎｇ失效时间为 １ｓ，分别计算甘
蔗在１ｓ时间内向后输送的平均速度。

采用三水平三因素正交试验进行研究，主要考

虑是否增加主动喂入辊、安装在刀盘上螺旋与甘蔗

的摩擦因数、刀轴的套筒上是否安装橡胶拨板及数

量对甘蔗输送速度 ｖｔ的影响。根据小型甘蔗收获机
的效率选取收获机的前进速度，根据文献［１５］选取
刀盘转速，根据文献［１２］选取与甘蔗相接触的参
数。虚拟试验方案如表６所示。

表 ６　试验方案设计

Ｔａｂ．６　Ｔｅｓｔｄｅｓｉｇｎ

水平 压蔗辊 ａ
甘蔗与螺旋的

摩擦因数 ｂ

橡胶

拨板

数量 ｃ

１ 仅有上压蔗辊 ｆ０＝０１３，ｆ１＝００９ ０

２ 仅有主动喂入辊 ｆ０＝０３５，ｆ１＝０２５ ２

３ 上压蔗辊和主动喂入辊均有 ｆ０＝０５，ｆ１＝０３５ ４

　　橡胶与甘蔗的接触参数为：Ｋ１＝２８５５Ｎ／ｍｍ，
ｎ１＝１１，ｆ０＝０３５，ｆ１＝０２５，ｒ１＝０１ｍｍ。铁制件与
甘蔗的接触参数为：Ｋ１ ＝３８００Ｎ／ｍｍ，ｎ１ ＝２，ｆ０ ＝
０１３，ｆ１＝００９，ｒ１＝０１ｍｍ。其中，Ｋ１为刚度系数，
ｎ１为力指数，ｆ０为甘蔗与接触部件的静摩擦因数，ｆ１
为甘蔗与接触部件的动摩擦因数，ｒ１为穿透深度。

收获机前进速度 ｖｍ＝０４ｍ／ｓ，上压蔗辊、主动
喂入辊及输送辊转速 ｎ２ ＝２００ｒ／ｍｉｎ，扶蔗辊转速
ｎ３＝１２０ｒ／ｍｉｎ，刀盘转速 ｎ４＝７５０ｒ／ｍｉｎ。
３２４　虚拟仿真试验结果与分析

仿真结果如表 ７所示，各因素对甘蔗向后输送
速度 ｖｔ的方差分析如表 ８所示。方差分析表明，各
因素对甘蔗向后输送的速度均有显著影响，选择

Ａ３Ｂ３Ｃ２作为较优组合，此时甘蔗的平均输送速度 ｖｔ
达到了１８８５ｍ／ｓ。由于仿真过程中没有考虑多根
甘蔗同时经过喂入系统，实际生产过程中甘蔗切断

后的输送速度还会有所降低，所以应选择较高的输

送速度。

表 ７　虚拟仿真结果

Ｔａｂ．７　Ｖｉｒｔｕａｌｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓ

序号 Ａ Ｂ Ｃ ｖｔ／（ｍ·ｓ
－１）

１ １ １ １ １２９５

２ １ ２ ２ １４８０

３ １ ３ ３ １６７４

４ ２ １ ２ １５９５

５ ２ ２ ３ １４８６

６ ２ ３ １ １４９０

７ ３ １ ３ １８３８

８ ３ ２ １ １４５８

９ ３ ３ ２ １８８５

表 ８　方差分析

Ｔａｂ．８　Ｖａｒｉａｎｃｅａｎａｌｙｓｉｓ

差异源 平方和 自由度 均方和 Ｆ值 显著性

Ａ ０１０３ ２ ００５１ ３０３１ 

Ｂ ００６５ ２ ００３３ １９２５ 

Ｃ ０１２１ ２ ００６ ３５６５５ 

总和 ０２９２ ６

　　注：Ｆ００５＝１９００。

３３　样机改进
在仿真的基础上，对样机进行了一系列技术改

进，改进后的样机在压蔗辊前方增加了一级主动喂

入辊。刀盘上的螺旋由普通圆钢换成了优质螺纹

钢，加大了甘蔗与螺旋的摩擦因数，并在刀轴的套筒

上各增加了２片橡胶拨板。

４　田间试验

４１　试验材料及地点
试验在广西钦州某农场进行，甘蔗品种为粤糖

１５９，为上一年的宿根蔗，甘蔗密度为 ５～６株／ｍ，直
径在２０～３０ｍｍ范围之间为９０％以上，甘蔗高度在
２３００ｍ左右，甘蔗倒伏较少，垄距为１２００ｍｍ，垄高
在１５０～２２０ｍｍ之间，蔗垄长度为 ５０ｍ左右，选择
晴朗的天气进行试验。

４２　试验设备及方法
试验选用改进前、后的机型进行对比试验，该机

型的配套动力为９１ｋＷ、轮距１２００ｍｍ，双刀盘切割
器之间的物流通道宽度为 ３１５ｍｍ。每次测试距离
为１０ｍ，各测试５次，切割方式为入土切割［１６－１８］

。

４３　高速摄影试验
高速摄影设备选用卡西欧 ＦＨ１００型数码相机，

记录速度为 ４８０帧／ｓ，采用卤钨灯照明。标定后数
码相机显示的时间与真实时间之比为 １５∶１。在前
期试验基础上选取较佳参数作为试验参数：剥叶辊

转速为７７０ｒ／ｍｉｎ，刀盘转速为７５０ｒ／ｍｉｎ，上压蔗辊、
主动喂入辊及输送辊转速为 ２００ｒ／ｍｉｎ，扶蔗辊转速
为１２０ｒ／ｍｉｎ，收获机的前进速度为０５ｍ／ｓ。

改进前、后机型于 ２０１２年 １２月曾在该蔗地进
行多次试验，试验结果以自测为主。

图５ａ～５ｄ是改进前甘蔗收获机工作时的部分
高速摄影截图。切断后的甘蔗碰到高速旋转的螺旋

时甘蔗头部便随着螺旋提升和向后输送（图 ５ａ）。
由于螺旋转速较高，甘蔗在输送过程中经常会被螺

旋弹起，此时的甘蔗由于没有外界的作用，仅靠自身

惯性和收获机前进速度的共同作用，缓慢前进

（图５ｂ），然后在重力作用下下落，下落的甘蔗在碰
到螺旋后又会继续向后输送（图５ｃ），甘蔗从切断后
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图 ５　甘蔗切割后通过喂入系统的高速摄影截图及

切割后的甘蔗图片

Ｆｉｇ．５　Ｈｉｇｈｓｐｅｅｄｐｈｏｔｏｇｒａｐｈｙｏｆｍａｔｅｒｉａｌｆｌｏｗｍｏｔｉｏｎｏｎ

ｃｕｔｔｉｎｇａｎｄｆｅｅｄｉｎｇｓｙｓｔｅｍ
　
到输送完成的时间大约会持续 ２～３ｓ（图 ５ｄ），在
５次试验过程中收获机还先后出现了 ３次堵塞现
象。图５ｅ～５ｆ是改进后的甘蔗收获机工作时的部
分高速摄影截图。切断后的甘蔗碰到高速旋转的螺

旋时甘蔗头部便随着螺旋提升和向后输送（图 ５ｅ），
　　

甘蔗被螺旋弹开很快碰到主动喂入辊（图 ５ｆ），旋转
的主动喂入辊和安装在刀轴套筒上的橡胶则会给甘

蔗提供持续向后输送的动力（图５ｇ），甘蔗从切断到
输送完成的时间仅为１５ｓ左右（图５ｈ）。在５次试
验过程中，甘蔗均能顺利通过喂入及剥叶系统而堵

塞现象均未出现。图 ５ｉ是样机改进前收获的部分
甘蔗图片，图 ５ｊ是样机改进后收获的部分甘蔗图
片。比较图５ｉ和５ｊ可知，改进后的样机由于提高了
甘蔗的输送速度，使得甘蔗头部受刀盘和螺旋打击

的次数减少，收获后的甘蔗头部破损状况有了明显

改善，统计结果表明收获的甘蔗头部完好率由改进

前的１７８％提高到了５７９％。

５　结论

（１）从理论上分析了收获机前进速度与甘蔗种
植密度、甘蔗植株高度及输送速度的关系，得到了

前、后两株甘蔗重叠的计算公式。

（２）田间调查表明甘蔗的种植密度呈 Ｐｏｉｓｓｏｎ
分布，甘蔗的生长高度则呈正态分布。

（３）物流仿真结果表明，加大切割系统的物流
宽度和提高甘蔗的输送速度可以减少收获机出现堵

塞的概率。

（４）建立了切割及输送系统的虚拟样机模型，
并进行了虚拟正交仿真试验，仿真试验表明增加甘

蔗与螺旋的摩擦因数、增加主动喂入辊及在刀轴上

增加橡胶都可以提高甘蔗向后的输送速度。

（５）田间试验表明，改进后的样机工作时切断
甘蔗的输送速度有了较大提高，甘蔗从切断到输送

完成的时间由改进前的 ２～３ｓ提高到了约 １５ｓ。
改进后样机收获的甘蔗头部完好率由改进前的

１７８％提高到了５７９％。
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