
第 5卷第 3期 2007年 9月
167226553 /2007 /05⑶ /26724

动 力 学 与 控 制 学 报
JOURNAL OF DYNAM ICS AND CONTROL

Vol. 5 No. 3

Spe. 2007

200625215收到第 1稿 , 2007207204收到修改稿.
3国家计委产业化项目 "西部沙区大型深坑联合植树技术研究 "资助项目

植树挖坑机坑形控制与挖坑阻力计算方法研究 3

马岩
(东北林业大学林业与木工机械工程中心 ,哈尔滨　150040)

摘要　提出了利用钻头下钻时受到的阻力和挖坑连杆机构的固有频率控制生态植树机钻头运行轨迹的控

制方法.首先 ,采用近似方法计算挖坑过程中钻头下钻时受到的阻力 ,得到了分叉型尖入土阻力公式.然后 ,

推导出了一般情况下弹性挖坑连杆机构的固有频率 ,并给出了在其他条件不变的情况下 ,只改变油缸推程

速度控制钻尖轨迹的计算程序.分析表明 :油缸推程 (下行 )速度越大 ,坑形随之变小 ;但是当推程速度增大

时 ,钻头的挖坑速度增加 ; 利用机构的运动控制来进行坑形的几何控制 ,可以提高挖坑机构的运动特性和结

构特性.
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引 言

我国土地沙漠化非常严重 ,根治沙尘暴是我国面

临的严重问题 [1 ].因此 ,提高森林覆盖率 ,保护生态环

境 ,防风固沙 ,必须从植树造林开始 ,而且需要高速造

林.因而 ,利用机械化高速植树造林 ,实现植树的连续

化作业 ,在动态行走中控制挖出的坑形满足植树的最

佳要求 ,考虑挖土阻力对坑形的影响 ,是植树机设计

现代化的重要一环 [2 ]
.植树机坑形控制系统的输入是

驱动力、油缸推力、苗盘转角、六杆机构主动杆转角 ,输

出是坑形、落入坑内的树苗和培土力.本文将主要讨

论输出坑形控制的结果与分析的结论.

1　生态植树机结构和性能设计简介

生态植树机 ( Ecop lanter)是连续植树的专用设

备 ,它对生态的适应性好 ,对生态破坏极小 [3 ].该机用

连续挖坑机构挖土 ,土坑周围破坏小 ,使树苗有更高

的成活率和更高的植树速率.而且可以有选择的在适

宜的植树点挖坑和植树 ,提高了机器的机动性、对不

同地面的适应性和机械化程度.这种植树机对土壤的

破坏是最小的 ,它避免了大多数植树机所采用的开沟

器连续开沟植树 ,减少了土地营养流失、土壤破坏及

地表生态环境的破坏 ,也降低了机器的损伤率 [ 4 ]
.

图 1为生态植树机样机图 ,其工作过程为 :种植

时 ,容器树苗先被置于植树机的转动苗盘的苗筒内 ,

当树苗转到投苗位置时 ,靠重力落入植树头中准备种

植.挖坑机构在指定位置进行松土挖坑 ,植树头在四

杆机构的作用下下降 ,插入土中以后 ,植树头松开 ,将

树苗置于植树坑中 ,植树头再抬起来 ,最后由压实机

构将树苗压实.同时 ,苗盘转动 ,新的树苗又被送入植

树头中以备下次使用.如此 ,完成一次种植过程 [5 ]在

研究植树机挖坑机构的轨迹分析之前 ,假设生态植树

机挖坑机构可简化为等效六杆机构.求解杆组最低点

的位置就是坑形的轨迹分析和方程 [6～8 ]
.生态植树机

的照片和六杆机构的照片将图 1,杆组的机构简图如

图 2所示.植树机由牵引拖拉机行走规定距离以后 ,

液压系统启动 ,带动松土马达旋转 ,六杆机构松土马

达下移 ,挖坑铲在松土中挖出规定的坑形 ,插苗头将

苗盘放入的苗插入土中.苗盘转动一个角度 ,准备下

一次动作.系统的动态方程见文献 [5 ].

图 1　生态植树机样机

Fig. 1　Prototype of ecological p lanting tree machine



动　力　学　与　控　制　学　报 2007年第 5卷

图 2　生态植树机挖坑机构的等效六杆机构

Fig. 2　Six equivalent mechanism s of the hangs system of the

ecological p lanting tree machine organization for loosening the soil

2　挖坑阻力近似计算

由于挖坑过程太复杂 ,有很多影响因素.在此

采用近似方法计算挖坑过程中钻头下钻时受到的

阻力.钻头入土的土壤阻力 Rz等于钻尖和刀片入

土阻力可由在垂直轴上的投影之和 [ 4 ]
.

Rz = R尖 z + iR刀 z (1)

式中 , i是刀片数 , R尖 z是钻尖阻力 , R刀 z是钻刀阻力.

钻头入土阻力与进给量成正比.经实验证明 ,

分叉型钻尖入土阻力最小 ,锥形小螺旋型最大 ,三

角型次之.分叉型尖入土阻力可由经验公式确定 :

R尖 z = ( q3 + K3 S ) D尖 (2)

式中 , D尖 是钻尖直径 ,本设计中为 0. 06m , S是钻

尖每转进给量 ,本设计中为 0. 07m / r, q3、K3 是系

数 ,对坚实土壤 : q3 = 5. 39kN /m; K3 = 343kPa
[ 5 ]

.

刀片上单元入土阻力在垂直轴上投影如图 3

所示.

图 3　挖坑阻力分析

Fig. 3　Aanalysis on p itting resistance

R刀 z = ( qsinψ - K2
S
i

cos(δ0 +φ1 ) )∫
r0

r1

d r =

　 ( qsinψ - K2
S
i

cos (δ0 +φ1 ) ) ( r0 - r1 ) (3)

dR刀 z = qd rsinψ - K2
S
i

d rcos(δ0 +φ1 ) (4)

式中 ,δ0是刀片的名义前角 , r0是刀片的回转半径 ,

r1是刀尖半径 , q是土壤阻力比例系数 , q = 1. 8 -

3. 5kN /m , K2是土壤变形阻力系数 , K2 = 166. 8 -

250kPa,对于坚实土壤取大值 ,对于疏松土壤取小

值 ,ψ是土壤切削阻力与水平面的夹角 ,ψ = 30
.

-

58
.对于坚实土壤取大值 ,对于疏松土壤取小值 ,φ1

是土壤对钢的摩擦角.

将式 (2)、式 (3)代入式 (1)中 ,则

R z = ( q3 + K3 S ) D尖 + ( iqsinψ -

　K2 S cos (δ0 +φ1 ) ) ( r0 - r1 ) (5)

3　油缸推力和固有频率计算

由液压原理 :

F = p·A = p·πD
2

/4 (6)

式中 , p是油缸压力 ( Pa) , A是油缸活塞有效面积

(m2 ) , D是油缸活塞直径 (m ) .

一般情况下弹性挖坑连杆机构有三种基本参

量 ,即 :结构参量、截面参量和材料参量 ,它们从本质

上决定了机构的动力特性.机构的固有频率是评估

其内在特性的一个重要指标 ,机构的基本参量与其

特性指标之间存在着一定的内在联系 ,如下式 [ 11 ]

ωe∝
1
l
2 ×

J
A
× E
ρ

(7)

式中 , ωe是单元固有频率 , l是单元长度 , A是单元

的截面面积 , J是单元的惯性矩 ,ρ是杆件材料的

质量密度 , E是杆件材料的弹性模量.

机构的固有频率是由其上各单元的固有频率

所直接决定的.当采用振型叠加法进行相应分析

时 ,需要求出系统的固有频率和主振型 ,求解多自

由度系统的固有频率和主振型归结为求解如下线

性方程组 :

K< =ω2
M < (8)

式中 , K是实对称矩阵 , M是实对称正定矩阵 ,ω是

固有频率.求解这类问题也称为 K和 M的广义特

征值问题.

4　植树机挖坑机构的轨迹分析

在其它条件不变的情况下 ,只改变油缸推程速

度 ,观察其钻尖轨迹如下 : 当油缸速度 v油缸 =

50mm / s(推程 )时 ,在 h = 0时刻 ,在上下一个循环

中 ,两点钻头绝对位置点 F
′(0, 0)和 F

" (212. 7135,

0) ;油缸下行到极限位置 ( s = 470mm )时 ,并可得钻

头离地高度 h = - 292. 2291mm,得钻头绝对位置点

862
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F
Ê (152. 0364, - 292. 2291) ;及另一关键点 (217. 37,

- 59. 178) ,即曲线最右点.其坑形如图 4所示.

图 4　植树机坑形分析 ( v油缸 = 50mm / s)

Fig. 4　Analysis on p it2shape of

the p lanting tree machine ( voil2cylinder = 50mm / s)

当油缸速度 v油缸 = 80mm / s (推程 )时 ,同理可得

钻头离地高度 h = - 292. 2291mm,得钻头绝对位置

点 F
Ê (98. 858, - 292. 2291) ;及另一关键点 (144. 2,

- 95. 131) ,即曲线最右点.其坑形如图 5所示.

图 5　植树机坑形分析 ( v油缸 = 80mm / s)

Fig. 5　Analysis on p it2shape of

the p lanting tree machine ( voil2cylinder = 80mm / s)

图 6　植树机坑形分析 ( v油缸 = 100mm / s)

Fig. 6　Analysis on p it2shape of

the p lanting tree machine ( voil2cylinder = 100mm / s)

当油缸速度 v油缸 = 100mm / s (推程 )时 ,可得钻

头离地高度 h = - 292. 2291mm,得钻头绝对位置点

F
Ê ( 81. 1319, - 292. 2291 ) ;及另一关键点 ( 120.

53, - 107. 73) ,即曲线最右点.其坑形如图 6所示.

由此可以看出 ,当油缸推程 (下行 )速度越大 ,

坑形随之变小 ,但是当推程速度增大时 ,钻头的挖

坑速度也增加 ,所受的挖坑阻力随之增加 [ 5 ]
.对前

面三种情况比较 ,我们选取油缸推程为 80mm / s.

当第二杆组 ADEB采用非平行四杆机构时 ,比较

坑形和钻头的挖坑进给速度 ,并考虑到结构设计和实

现供苗等功能的难易程度 ,仍采用平行四杆机构.

本论文所设计的生态植树机挖坑机构悬挂机

构等效六杆机构各杆尺寸为 : a = 165. 5mm, b =

440mm , c = 150mm, d = 73mm, e = 70mm, f =

450mm, l5 = 150mm, l6 = 450mm, g1 = 175mm, g2

= 766mm, k = 455mm, 370≤s≤470mm.当取 s =

370,经过迭代 ,便可得机构在此任意时刻的位置.

5　结论

1)对生态植树挖坑机构进行了动态分析 ,提出

了机构位置及钻尖轨迹的相对位移、绝对位移的数

值解 ,这对下一步的动力优化分析作好了理论准备.

2)采用动态位置计算得到了各构件的转角和

位移 ,并用数值仿真计算了各个点的结果.

3)研究各个坑形曲线分析 ,讨论不同参数时对

杆组机构及油缸的推行速度和坑形的关系 ,并应用

到实际植树机的设计和制造中.为实际植树挖坑机

设计提供了关键参数.

4)本文提出了对植树机挖坑机构的坑形轨迹

分析的一种动态研究方法 ,这也为今后对该类机构

的改进设计、参数确定指明了方向.
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STUDY O N P IT2SHAP ING CO NTROL O F TREE2PLANT ING M ACH INERY

AND COM PUTAT IO NAL M ETHOD O F P IT2D IGG ING RES ISTANCE3

Ma Yan

( Forestry and W ood M echanical Engineering Technology Center, N ortheast Forestry U niversity, Haerbin　150040, China)

Abstract　This paper p roposed a controlmethod for ecop lanter machine, which used the resistance that the drill2
ing bit encountered when drilling downward and the natural frequency of p it2digging link structure to control the

movement path of the drilling bit. First, an app roximate method was emp loyed to compute the resistance that the

drilling bit encountered when drilling downward, and the resistance formula of branching pointed to the earth was

obtained. Then, the natural frequency of elastic p it2digging link structure in the common circum stance was in2
ferred, and the computational p rogramme of controlling drilling point path by only changing the regulation speed

of oil cylinder with other invariable condition was p resented. The analysis shows: (1) that the p it shape becomes

small when increasing the regulation ( downward) speed; (2) that the p it2digging speed of drilling bit increases

when increasing the regulation speed; (3) that using the movement control of mechanism to carry on the geome2
try control of the p it shape can enhance the movement characteristic and structure characteristic of the mecha2
nism.

Key words　ecop lanter,　p itting,　dynam ic control,　mechanism ,　p it2shape
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