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摘要： 针对穴盘缺苗穴孔内钵体松散易碎导致基质剔净率低的问题，设计了一种气吸式基质剔除装置。 该装置首

先利用深度学习模型检测缺苗穴孔并定位，随后输送带输送穴盘苗到达基质剔除模块，控制系统根据缺苗穴孔位

置信息，控制直线模组带动气吸端口到达缺苗穴孔正上方位置，最终利用负压吸附的方式完成缺苗穴孔基质剔除

任务。 利用 ＤＥＭ ＣＦＤ 耦合仿真方法对比分析了 ９ 种气吸端口结构对基质剔除性能的影响，结果表明，当气吸端

口圆管直径为 ３０ ｍｍ、收缩管高度为 ５０ ｍｍ 时，基质剔除率高且输送更均匀。 搭建缺苗穴孔气吸式基质剔除试验平

台，开展气吸式基质剔除多因素正交试验研究，结果表明：最优参数组合为：气压 ０. ５ ＭＰａ、基质含水率 ５０％ ～５５％ 、
气吸时间为 ３. ０ ｓ、有硅胶垫。 开展性能验证试验，结果表明，穴盘缺苗穴孔检测模型平均正确率均值为 ９６. １％ ，平
均定位成功率为 ９５. ４５％ ，基质平均剔净率在 ９０％以上，整机作业效率为 ５７ ｓ ／盘，满足实际剔补苗作业要求。
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０　 引言

穴盘育苗是 ２０ 世纪 ８０ 年代引入我国的一种适

合于工厂化生产的幼苗培育技术，我国蔬菜育苗产

业约有 ２ ／ ３ 采用穴盘育苗方式种植［１ － ３］。 穴盘育苗

时由于种子品质、播种精度等因素形成 ５％ ～ ２０％
的缺苗穴孔，导致穴孔利用率低，影响后续机械化批

量移栽和成品苗质量［４ － ５］。 为提高穴盘苗品质，需
要剔除缺苗穴孔内钵体基质，补入健康的幼苗。 目

前，穴盘育苗剔补苗工作主要由人工完成，工作效率

低，幼苗损伤率高，移栽质量差［６］。 近年来，国内外

学者针对剔补苗移栽机械开展了大量研究［２，７ － １１］。
随着取苗末端执行器的不断改进和优化，移栽补入

健康幼苗时钵体破碎率已小于 １％ ［１２］，是因为有苗

钵体根茎包络基质在穴孔内形成根土复合体，在补

苗作业中可以保持良好的钵体完整性。
然而，缺苗穴孔内钵体基质没有幼苗根茎，具

有松散易碎的特性，一般夹持式和插入式取苗末

端执行器剔除基质时都会造成钵体破碎导致基质

残留问题。 为了提高缺苗基质的剔净率，童俊华

等［１３］设计了一种指铲式末端执行器，通过增大指

铲与穴孔内基质的接触面积，减少穴孔内基质的

残留，平均剔净率达到 ７０. ８％ 。 然而，剔除缺苗基

质质量小于原钵体质量 ７０％ 时，残留基质会阻碍

健康幼苗的补入，不利于后期生长管理［９］ 。 气吸

式基质剔除过程中受到穴盘不透明的因素影响，
难以可视化气流与颗粒间相互作用和剔除效

果［１４］ 。 基于 ＤＥＭ ＣＦＤ 气固耦合仿真的试验方

法被广泛应用于研究颗粒与气流场间相互作用及

农业机械的优化设计中［１５］ 。
针对上述问题，结合工厂化穴盘育苗的实际农

艺要求，本文设计一种气吸式基质剔除装置，以实现

穴盘苗中松散易碎的缺苗穴孔内基质剔除，为开发

高效省力的剔补苗移栽机械提供参考。

１　 整机结构与工作原理

１. １　 整机结构

穴盘缺苗气吸式基质剔除装置由输送模块、图
像检测模块、基质剔除模块和控制系统组成，如图 １
所示。 输送模块由机架、链传动机构和输送带组成，
用于输送穴盘苗到达指定作业模块；图像检测模块

包括图像采集箱、相机、灯带和光电开关Ⅰ，用于采

集穴盘苗图像信息，进行缺苗穴孔识别与定位；基质

剔除模块包括穴盘固定架、光电开关Ⅱ、直线模组、
气吸端口、真空发生器、输送软管和收集桶，穴盘固

定架安装在机架上，通过两侧限位杆辅助定位穴盘，

保证每一排穴孔限位平齐，利于基质剔除作业，气吸

端口安装在直线模组上，由直线模组移位到达缺苗

穴孔位置处剔除穴孔内基质，已吸出基质经输送软

管进入收集桶。

图 １　 气吸式基质剔除装置结构简图

Ｆｉｇ． １　 Ｓｔｒｕｃｔｕｒａｌ ｄｉａｇｒａｍｓ ｏｆ ａｉｒ⁃ｓｕｃｔｉｏｎ
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１． 机架　 ２． 链传动机构　 ３． 穴盘苗　 ４． 图像采集箱 　 ５． 灯带 　
６． 相机　 ７． 光电开关Ⅰ　 ８． 真空发生器　 ９． 收集桶　 １０． 直线模

组　 １１． 输送软管　 １２． 光电开关Ⅱ　 １３． 气吸端口　 １４． 输送带

１５． 穴盘固定架

　
１. ２　 工作原理

气吸式基质剔除装置工作原理如图 ２ 所示。 工

作步骤为：①输送带启动输送穴盘苗。 ②光电开关

Ⅰ检测到穴盘，将信号传给控制系统，输送带停止运

动等待。 ③图像检测箱内相机采集穴盘苗图像信

息，ＰＣ 机基于深度学习模型识别缺苗穴孔并计算缺

苗穴孔位置坐标。 ④输送带输送穴盘苗到达基质剔

除模块，光电开关Ⅱ检测到穴盘信号，输送带停止运

动等待。 ⑤控制系统根据 ＰＣ 机给出的待剔除缺苗

穴孔位置坐标，控制直线模组带动气吸端口到达缺

苗穴孔正上方位置，真空发生器产生负压剔除穴孔

内基质，直至完成当前穴盘苗所有缺苗穴孔基质剔

除任务。 ⑥输送带输送穴盘苗进入补苗模块。 ⑦重

复上述步骤，进行下一盘穴盘苗缺苗检测与基质剔

除作业。

图 ２　 气吸式基质剔除装置作业原理图
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１． 输送带　 ２． 穴盘苗　 ３． 缺苗穴孔　 ４． 光电开关Ⅰ　 ５． 机架 　
６． 穴盘固定架　 ７． 光电开关Ⅱ
　

２　 关键部件设计

２. １　 基质剔除模块设计

基质剔除模块是整个装置核心部件，图 ３ 为基
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质剔除模块气流输送系统，该气流输送系统由空气

压缩机、调压阀、电磁阀、时间继电器、安全阀、输送

软管、收集桶、真空发生器和气吸端口等组成。 空气

压缩机产生的高速气流经调压阀调节气压并稳压，
电磁阀和时间继电器控制气路通断和气吸时长，气
流经过真空发生器时在收集桶和气吸端口处产生负

压，缺苗穴孔内基质在负压剪切力和拖曳力的作用

下破碎吸起，由气吸端口加速抽吸随气流经输送软

管进入收集桶。

图 ３　 气流输送系统示意图

Ｆｉｇ． ３　 Ｓｃｈｅｍａｔｉｃ ｏｆ ａｉｒ ｃｏｎｖｅｙｉｎｇ ｓｙｓｔｅｍ
１． 气吸端口　 ２． 有苗穴孔　 ３． 缺苗穴孔　 ４． 收集桶 　 ５． 基质颗

粒　 ６． 空气压缩机　 ７． 压力表　 ８． 调压阀　 ９． 时间继电器　 １０． 电
磁阀　 １１． 安全阀　 １２． 真空发生器

　

２. １. １　 气吸输送原理

图 ４　 负压产生原理图

Ｆｉｇ． ４　 Ｐｒｉｎｃｉｐｌｅ ｄｉａｇｒａｍ ｏｆ ｎｅｇａｔｉｖｅ ｐｒｅｓｓｕｒｅ ｇｅｎｅｒａｔｉｏｎ

如图 ４ 所示，真空发生器负压是根据文丘里效

应产生的。 由气体连续性方程

Ａ１ｖ１ ＝ Ａ２ｖ２ （１）
式中　 Ａ１、Ａ２———进、出口截面面积，ｍ２

ｖ１、ｖ２———进、出口气体流速，ｍ ／ ｓ
可知，压缩气流经截面 Ａ１流入至截面 Ａ２流出时，气
流由于管道横截面显著缩减变化，致使气体流速迅

速增大。 由伯努利方程

ｐ１ ＋ １
２ ρｑｖ２１ ＝ ｐ２ ＋ １

２ ρｑｖ２２ （２）

式中　 ｐ１、ｐ２———进、出口气体压力，Ｐａ
ρｑ———空气密度，ｋｇ ／ ｍ３

可知，随着气体流速增加，气体压力减小，当 ｖ２增加

到一定值，ｐ２将小于标准大气压，在扩散腔内形成负

压，扩散腔连通收集桶，使收集桶和气吸端口处产生

负压吸附力。
基质颗粒悬浮速度是影响吸附和输送效率的重

要因素，计算基质颗粒悬浮速度，可以得到基质剔除

和输送所要求的最低气流速度。 穴盘育苗基质主要

成分为泥炭，在自然堆积状态下，基质颗粒不密实，
颗粒与颗粒之间存在孔隙，研究基质颗粒的运动特

性需要以真实密度作为参考。 真实密度与堆积密度

二者之间的转换公式为

ρｄ ＝ ρｚ（１ － ε） （３）

式中　 ρｄ———基质颗粒堆积密度，ｋｇ ／ ｍ３

ρｚ———基质颗粒真实密度，ｋｇ ／ ｍ３

ε———孔隙率，基质取 ６０％ ～ ９０％
当颗粒在垂直管中呈悬浮状态，气流上升的速

度等于颗粒的沉降速度［１６］，此时气流速度为颗粒悬

浮速度 ｖｓ。 计算式为

ｖｓ ＝
４ｇ（ρｚ － ρｑ）ｄ

３ρｑＣＤ
（４）

式中　 ＣＤ———阻力系数，取 ０. ４４
ｄ———颗粒直径，ｍ
ｇ———重力加速，ｍ ／ ｓ２

计算得颗粒悬浮速度为 ７. ８１ ｍ ／ ｓ。 由颗粒起动

理论可知，具有黏结性的颗粒输送气流速度需比颗

粒悬浮速度大 ３ ～ １０ 倍，颗粒才能被吸起［１７］。 经计

算，雷诺数 Ｒｅ 远大于紊流流动的临界值，整个气流

输送过程气体的运动形态为紊流。 雷诺数计算式为

Ｒｅ ＝
ρｑｕｑＤ０

μ （５）

式中　 Ｄ０———输送管道当量直径，ｍ
ｕｑ———气体流速，ｍ ／ ｓ
μ———空气动力粘度系数，取 １. ８４ ×１０ －５ Ｐａ·ｓ

２. １. ２　 气吸端口设计

气吸端口的截面结构影响气流速度、压力及流

量变化，其内部空腔结构参数直接影响端口的抽吸

性能。 以育苗常用 ７２ 穴盘为例进行设计，气吸端口

结构如图 ５ 所示。 气吸端口形状设计与穴孔相适

应，包括收缩管和圆管两部分，收缩管下端为方形，
与穴孔密封接触，上端收缩为圆形，与圆管通过卡箍

连接输送软管。 气吸端口与锥形穴孔接触形成类文

丘里管的空腔结构，这类结构从壁面至中心，从入口

至出口的压力梯度都比较明显，有利于育苗基质的

剔除和输送［１８］。
影响气吸端口抽吸性能的结构参数为收缩管下

边长、收缩管高度、收缩角和圆管直径。
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图 ５　 气吸端口结构示意图

Ｆｉｇ． ５　 Ｓｃｈｅｍａｔｉｃ ｏｆ ｓｕｃｔｉｏｎ ｐｏｒｔ ｓｔｒｕｃｔｕｒｅ
１． 穴盘　 ２． 育苗基质　 ３． 气吸端口

　
（１）收缩管下边长 Ｌ
收缩管与穴孔密封接触，增大负压吸附力，考虑

穴孔定位误差，收缩管下边长 Ｌ 应大于穴孔上边长，
且要求小于相邻两穴孔距离，以免影响相邻穴孔内

基质和幼苗，即
ｌ２≤Ｌ ＜ ｌ１ （６）

式中　 ｌ１———相邻两穴孔间距，ｍｍ
ｌ２———穴孔上边长，ｍｍ

由文献［１９］及实际测量可得，７２ 穴盘相邻两穴

孔间距 ｌ１为 ４４ ｍｍ，穴孔上边长 ｌ２为 ４０ ｍｍ，穴孔下

边长 ｌ３为 ２２ ｍｍ，穴孔高度 ｈ 为 ４０ ｍｍ，棱边倾角 α
为 １１. ２°；本文收缩管下边长 Ｌ 取 ４２ ｍｍ。

（２）圆管直径 Ｄ
根据伯努利方程，收缩结构有利于基质抽吸及

输送，则圆管直径小于收缩管下边长。 同时，依据预

试验现象分析得到，穴孔内基质因其粘接性，会以颗

粒聚团的形式被抽吸进入管道，存在圆管直径过小

形成堵塞的问题，因此圆管直径 Ｄ 应满足

ｌ３ ＜ Ｄ ＜ Ｌ （７）
（３）收缩管高度 Ｈ 和收缩角 θ
收缩管高度和收缩角主要影响收缩管段气流压

差和速度，为降低气固两相流动能转化为压力能的

损失，收缩角一般取 ４° ～ １２°［２０］。 收缩管高度 Ｈ 计

算式为

Ｈ ＝ Ｌ － Ｄ
２ｔａｎθ （８）

联立式（７）、（８），得圆管直径 Ｄ 取 ２２ ～ ４２ ｍｍ，
收缩管高度 Ｈ 取 ３０ ～ ５０ ｍｍ。
２. １. ３　 气吸端口对压损的影响

气吸式剔除基质过程中，输送气流的压力损失

主要在穴孔和气吸端口处，分析气吸端口结构对气

流压损的影响，指导优化气吸端口结构参数。 根据

伯努利方程，气流在穴孔和气吸端口内压降方程［２１］

为

Δｐａｂ ＝ ｐｂ － ｐａ

ｐａ ＋
ρｑｖ２ａ
２ ＝ ｐｂ ＋

ρｑｖ２ｂ
２ ＋ ξａｂ

ρｑｖ２ａ
２ ＋ Δｐｇｂ

Δｐｇｂ ＝ λｂρｑｕｂｖｂ

ì

î

í

ï
ïï

ï
ï

（９）

式中　 Δｐａｂ———穴孔至气吸端口压损，Ｐａ
ｐａ———穴孔底部入口压力，Ｐａ
ｐｂ———气吸端口出口压力，Ｐａ
ｖａ———穴孔底部入口气流速度，ｍ ／ ｓ
ｖｂ———气吸端口出口气流速度，ｍ ／ ｓ
ξａｂ———穴孔至气吸端口压损系数

Δｐｇｂ———基质颗粒流动的加速压损，Ｐａ
λｂ———基质颗粒与输送气流的流量比

ｕｂ———基质颗粒速度，ｍ ／ ｓ
由式（９）计算得穴孔底部至气吸端口出口处压

损为

Δｐａｂ ＝
ρｑ（ｖ２ｂ － ｖ２ａ）

２ ＋ ξａｂ
ρｑｖ２ａ
２ ＋ λｂρｑｕｂｖｂ （１０）

由式（１０）可知，穴孔至气吸端口压损与压损系

数、基质颗粒与输送气流的流量比、气吸端口出口气

流速度和基质颗粒速度正相关，与穴孔底部入口气

流速度负相关，气吸端口结构参数影响压损系数。
因此，设计合适的气吸端口结构参数有利于降低作

业过程中压力损失。
２. ２　 气吸端口仿真优化

为分析不同气吸端口结构参数对气流场和基质

颗粒运动特性的影响，本文利用 ＤＥＭ ＣＦＤ 耦合仿

真的方法对气吸端口进行优化设计，确定基质剔除

效果最优的气吸端口结构参数组合［２２］。 本文应用

ＥＤＥＭ ２０２０ 和 ＡＮＳＹＳ Ｆｌｕｅｎｔ ２０２０ 软件开展耦合仿

真试验，研究基质颗粒在剔除过程中的运动特性以

及气流压力变化和速度分布情况。
２. ２. １　 仿真模型和参数设置

根据育苗基质的物理特性，建立缺苗基质的离

散元仿真模型。 设置颗粒半径为 ０. ５ ｍｍ、颗粒间接

触模型为 Ｈｅｒｔｚ Ｍｉｎｄｌｉｎ ｗｉｔｈ ｂｏｎｄｉｎｇ 模型。 根据湿

颗粒土壤接触力学模型［２３］，计算得到基质颗粒黏结

半径为 ０. ７２ ｍｍ。 在穴孔顶部建立虚拟平面作为颗

粒工厂，颗粒生成总数为 ２５ ０００ 个。 在 ＥＤＥＭ 软件

中依次完成基质颗粒模型、几何模型、接触模型、颗
粒工厂和仿真参数等前处理设置［２４］。 仿真时首先

生成基质颗粒，然后通过仿真模拟基质颗粒沉降过

程形成颗粒间黏结键，最终生成的穴孔基质离散元

仿真模型如图 ６ 所示。
在气相方面，建立气吸端口和穴孔组合形成的流

域模型。 采用四面体非结构化方法划分网格，网格单

元尺寸为 ２ ｍｍ，设置穴孔底部为压力入口，值为标准
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图 ６　 基质仿真模型

Ｆｉｇ． ６　 Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ ｍｏｄｅｌ ｏｆ ｓｕｂｓｔｒａｔｅ
　

大气压，圆管出口为压力出口，为 － １. ０ ｋＰａ。 气固两

相的材料属性和相互间力学特性参数见表 １。

表 １　 仿真参数

Ｔａｂ． １　 Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ ｐａｒａｍｅｔｅｒｓ

　 　 　 参数 数值

基质颗粒泊松比 ０. ４６４

基质颗粒剪切模量 ／ Ｐａ ２. ５ × １０７

固相
基质颗粒密度 ／ （ｋｇ·ｍ － ３） ２ ６５０

ＰＶＣ 材料泊松比 ０. ３８

ＰＶＣ 材料剪切模量 ／ Ｐａ ８. ６６ × １０８

ＰＶＣ 材料密度 ／ （ｋｇ·ｍ － ３） １ ４００

碰撞恢复系数 ０. １２

静摩擦因数 ０. ４２７

动摩擦因数 ０. ０３９

颗粒 颗粒 颗粒接触法向刚度 ／ （Ｎ·ｍ － １） １ × １０８

颗粒接触切向刚度 ／ （Ｎ·ｍ － １） ５ × １０７

颗粒临界法向应力 ／ Ｐａ ３０ ０００

颗粒临界切向应力 ／ Ｐａ １５ ０００

碰撞恢复系数 ０. １２

颗粒 ＰＶＣ 静摩擦因数 ０. ２０

材料
动摩擦因数 ０. ０２

ＥＤＥＭ 时间步长 ／ ｓ ５ × １０ － ６

重力加速度 ／ （ｍ·ｓ － ２） ９. ８１

密度 ／ （ｋｇ·ｍ － ３） １. ２２５

气相 粘性系数 ／ （ｋｇ·ｍ － １·ｓ － １） １. ７８ × １０ － ５

Ｆｌｕｅｎｔ 时间步长 ／ ｓ １ × １０ － ３

　 　 由于基质颗粒在气流场中局部所占体积分数高

于 １０％ ，因此气固耦合仿真接口模型选择基于稠密

离散相模型（Ｄｅｎｓｅ ｄｉｓｃｒｅｔｅ ｐｈａｓｅ ｍｏｄｅｌ， ＤＤＰＭ）的
计算框架。 仿真计算过程中，ＥＤＥＭ 软件计算基质

颗粒的实时运动状态和接触信息，将该信息通过耦

合接口传递到 Ｆｌｕｅｎｔ 软件中，Ｆｌｕｅｎｔ 软件根据颗粒

场对气流场的影响情况进行迭代计算，将所获得的

流场信息返回到 ＥＤＥＭ 软件中，模拟流场对颗粒体

的影响情况，更新基质颗粒运动状态和接触信息，气
固双向耦合仿真中上述过程依次循环。 仿真设置

ＥＤＥＭ 时间步长为 ５ × １０ － ６ ｓ，每 ０. ０１ ｓ 保存一次数

据，Ｆｌｕｅｎｔ 时间步长为 １ × １０ － ３ ｓ，间隔 ０. １ ｓ 保存一

次数据。

２. ２. ２　 耦合仿真方法

根据前文结构设计要求，考虑与气吸端口相连

的输送软管规格，其国标管径在 ２２ ～ ４２ ｍｍ 以内的

无芯成型塑料软管包括 Φ２５、Φ３０、Φ３２、Φ３５、Φ４０
等规格［２２］，由于圆管直径为 ４０ ｍｍ 的气吸端口不满

足最小收缩角的设计要求［２０］，气吸端口对穴孔内基

质的卷吸作用不明显。 因此，本文对管径 Φ４０ 规格

的输送软管不做仿真试验。 同时，为了便于气吸端

口与输送软管相匹配，通过均匀取值法在仿真试验

中设置气吸端口圆管直径 Ｄ 为 ２５、３０、３５ ｍｍ ３ 个水

平，收缩管高度 Ｈ 为 ３０、４０、５０ ｍｍ ３ 个水平，组合成

９ 种气吸端口，如表 ２ 所示。

表 ２　 气吸端口结构参数

Ｔａｂ． ２　 Ｓｔｒｕｃｔｕｒａｌ ｐａｒａｍｅｔｅｒｓ ｏｆ ａｉｒ ｓｕｃｔｉｏｎ ｐｏｒｔ

类型
圆管直径

Ｄ ／ ｍｍ
收缩管高度

Ｈ ／ ｍｍ
收缩角 θ ／ （ °）

１ ２５ ３０ １５. ８２
２ ２５ ４０ １２. ００
３ ２５ ５０ ９. ６５
４ ３０ ３０ ９. ６５
５ ３０ ４０ ８. ５３
６ ３０ ５０ ６. ８４
７ ３５ ３０ ６. ６５
８ ３５ ４０ ５. ００
９ ３５ ５０ ４. ００

　 　 基质剔净率计算式为

Ｔ ＝
Ｎ － Ｎａ

Ｎ × １００％ （１１）

式中　 Ｔ———基质剔净率，％
Ｎ———基质总质量，ｇ
Ｎａ———残余基质质量，ｇ

最大基质团体积比计算式为

ｙ ＝
Ｑｂ

Ｑ × １００％ （１２）

式中　 ｙ———最大基质团体积比，％
Ｑ———基质颗粒总数

Ｑｂ———最大基质团颗粒数

２. ２. ３　 仿真结果分析

针对 ９ 种气吸端口结构进行基质剔除气固耦合

仿真试验，主要分析讨论气吸端口结构对基质颗粒

运动特性、输送气流压力分布、颗粒间黏结键断裂以

及基质剔除性能的影响，选择剔除效果好且输送更

均匀的气吸端口结构。
（１）气吸端口结构对基质颗粒运动特性的影响

由于基质颗粒间黏结作用，在负压气流拖曳

力和旋转升力的作用下，穴孔基质被破碎成不同

大小的颗粒团，以单颗粒和颗粒团的形式输送进
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入圆管。 截取 ９ 组基质剔除过程中最大基质团进

入圆管且处于稳定输送状态的颗粒运动分布图，
如图 ７ 所示。 首先，针对不同圆管直径的气吸端

口，结果显示，最大基质团体积随着圆管直径的增

大明显变大。 其次，基于相同圆管直径不同收缩

管高度的气吸端口进行分析，结果显示，破碎形成

的最大基质团体积相差不大，且随着收缩管高度

增加，穴孔内残余的基质颗粒逐渐减少。 同时，收
缩管高度为 ３０、４０ ｍｍ 的气吸端口内基质颗粒输

送状态表现为沿圆管壁面螺旋式上升，基质颗粒

容易粘附在管壁上，而收缩管高度为 ５０ ｍｍ 的气

吸端口内基质颗粒处在圆管中部运动上升，输送

更均匀。

图 ７　 基质剔除过程

Ｆｉｇ． ７　 Ｓｕｂｓｔｒａｔｅ ｒｅｍｏｖａｌ ｐｒｏｃｅｓｓ
　

（２）气吸端口结构对输送气流压力分布的影响

依据前文分析，选取收缩管高度为 ５０ ｍｍ 的 ３

种不同圆管直径气吸端口在对应时刻的输送气流压

力分布云图，如图 ８ 所示。 结果显示，最大基质团所

在位置会造成气流呈现明显压差，３ 种类型气吸端

口的最大基质团所在位置压差分别为 ５４１. ８０、
６２８. ５５、９１６. ５７ Ｐａ。 因此，随着圆管直径的增大，最
大基质团体积明显变大，最大基质团在圆管内形成

的压差也会增大，这与前文压损理论计算结果一致，
颗粒物的量越大，气流压损越大。

图 ８　 气流压力分布云图

Ｆｉｇ． ８　 Ａｉｒ ｐｒｅｓｓｕｒｅ ｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎ ｃｌｏｕｄ ｍａｐ
　

（３）气吸端口结构对颗粒间黏结键断裂的影响

图 ９　 基质键断裂数变化曲线

Ｆｉｇ． ９　 Ｓｕｂｓｔｒａｔｅ ｂｏｎｄ ｂｒｅａｋｉｎｇ ｃｕｒｖｅｓ

图 ９ 为基质颗粒黏结键断裂数随时间变化曲
线，图中黏结键断裂过程可反映基质破碎过程，可分

为破碎初期、破碎中期和破碎后期 ３ 个阶段。 破碎

初期，基质在穴孔内受到气流拖曳力作用黏结键断

裂，颗粒开始启动，基质颗粒黏结键断裂数随时间变

化逐渐增大；破碎中期，基质上升到收缩管，由于受

到气流和壁面挤压作用，颗粒黏结键断裂数增大到

顶峰，基质破碎成大小不一的颗粒团，进入圆形管

道；破碎后期，基质团在圆管中处于稳定输送状态，
黏结键断裂数逐渐减少。 由于气吸端口结构参数不

同，各组穴孔基质破碎过程表现出差异性。 破碎初
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期，类型 ３ 和类型 ６ 黏结键断裂数迅速增大至顶峰，
且最大键断裂数远高于其他类型气吸端口，表明类

型 ３ 和类型 ６ 的气吸端口在剔除基质时，基质在穴

孔内受到气流拖曳力和强旋转升力作用，破碎剧烈，
在气吸端口处堵塞的可能性更小。

（４）气吸端口结构对基质剔除性能的影响

基质剔除仿真结果如表 ３ 所示。 依据前文分

析，选取最大基质团体积比小于穴孔基质的一半，基
质剔净率高于 ９０％ 且收缩管高度为 ５０ ｍｍ 的气吸

端口类型。 结果表明，满足上述条件的类型为 ３ 和

６。 同时，在基质剔除过程中，最大基质团体积比越

小表明基质破碎程度越剧烈，在气吸端口处形成堵

塞的可能性越小，但基质颗粒处于过于离散的分布

状态反而会加长基质剔除时间，造成气源能量浪费。
因此，类型 ６ 对应的气吸端口在气吸式基质剔除过

程中 表 现 最 优。 其 中， 最 大 基 质 团 体 积 比 为

４７. ８９％ ，基质剔净率为 ９２. ３０％ ，基质剔除时间为

０. ７２ ｓ。

表 ３　 基质剔除仿真结果

Ｔａｂ． ３　 Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ ｒｅｓｕｌｔｓ ｏｆ ｓｕｂｓｔｒａｔｅ ｒｅｍｏｖａｌ

类型
最大基质团

体积比 ｙ ／ ％
基质剔净率

Ｔ ／ ％
基质剔除时间

ｔ ／ ｓ
１ ２４. ６５ ８５. ４４ １. ５６
２ ２３. １２ ８６. ３２ １. ３５
３ ２７. ５６ ９０. ２６ １. ０８
４ ５４. ５４ ８８. ４０ ０. ８８
５ ５４. ９８ ９１. ７２ １. ０７
６ ４７. ８９ ９２. ３０ ０. ７２
７ ６８. ８１ ９０. ０８ ０. ５１
８ ５９. １０ ９２. ７９ ０. ４０
９ ８２. ７３ ９５. ６６ ０. ３１

图 １０　 穴盘缺苗识别系统

Ｆｉｇ． １０　 Ｒｅｃｏｇｎｉｔｉｏｎ ｓｙｓｔｅｍ ｆｏｒ ｐｌｕｇ ｌａｃｋ ｏｆ ｓｅｅｄｌｉｎｇｓ ｔｒａｙｓ

２. ３　 缺苗穴孔识别与定位

缺苗穴孔识别系统如图 １０ 所示，主要包括图像

采集箱、ＰＣ 机和 ＰＬＣ 控制器。 图像采集箱内 ＲＧＢ
Ｄ 相机采集穴盘图像，相机通过 ＵＳＢ３. ０ 将穴盘图

像传输给 ＰＣ 机识别穴盘缺苗穴孔。 ＰＣ 机通过

ＲＳ２３２ 与 ＰＬＣ 控制器进行通讯，输出缺苗穴孔位置

信息。 相机为英特尔 ＲｅａｌＳｅｎｓｅ Ｄ４３５ｉ，最高分辨率

为 １ ２８０ 像素 × ７２０ 像素；ＰＬＣ 控制器为台达 ＤＶＰ

ＳＡ２ 型；ＰＣ 机为艮泰 ＳＰ１６ＨＤＩＥＴ，该平台为 Ｕｂｕｎｔｕ
１６. ０４ ＬＴＳ ６４ 位操作系统环境，处理器为 Ｉｎｔｅｌ Ｘｅｏｎ
Ｅ５ １６５０，３２ ＧＢ 内存，显卡为 Ｎｖｉｄｉａ ＴＩＴＡＮ ＸＰ，
１２ ＧＢ 显存。

采用基于单阶段深度学习网络的缺苗穴孔检测

方法，该方法相较于传统图像处理方法具有更高的

检测准确率和响应速度［７］。 用于模型训练和测试

的图像样本，是使用深度相机在俯视图下采集的分

辨率为 ６４０ 像素 × ８００ 像素的穴盘番茄苗图像，总
共获得 ４００ 幅图像组成数据集，数据集以 ４ ∶ １的比

例分为训练集和测试集。 通过亮度增减和高斯模糊

的数据增强方式扩增训练集图像，以提高深度学习

模型的泛化能力，最终得到 １ ２８０ 幅图像作为训练

集。 利用 ＬａｂｅｌＩｍｇ 工具将穴盘苗图像中的穴盘和

缺苗穴孔手动标注为矩形。 ＹＯＬＯ ｖ４ 由骨干网络

ＣＳＰＤａｒｋｎｅｔ ５３、空间金字塔池化层 ＳＰＰ 和路径聚

合网络 ＰＡＮｅｔ 组成［２５］，ＣＳＰＤａｒｋｎｅｔ ５３ 是一种新颖

的特征提取网络，可以增强 ＣＮＮ 学习能力，ＳＳＰ 增

加感受野并融合不同尺度大小的特征图，ＰＡＮｅｔ 通
过融合自底向上和自顶向下两个路径增加模型表征

能力。 设置初始学习率为 ０. ００１，权重衰减率为

０. ０００ ５，迭代步数 １５ ０００，使用 Ｄａｒｋｎｅｔ 中的预训练

模型初始化网络参数。 将训练集图像和标注文件加

载到深度学习网络模型中进行迭代训练，生成模型

权值文件，损失曲线呈现出收敛和低振荡的特点，平
均损失值最终保持在 ０. ３８５ ０ 左右。

为了度量模型的实际检测性能，本文使用平均

正确率均值 ｍＡＰ 作为模型的评价指标。 测试集评

估模型性能结果表明，该检测模型的平均正确率均

值为 ９６. １％ ，穴盘和缺苗穴孔检测平均正确率分别

为 ９５. ３％和 ９６. ８％ ，检测时间为 ０. １１ ｓ。
基于 ＹＯＬＯ ｖ４ 可以实现端到端的目标检测，深

度相机在线采集的穴盘苗图像输入已训练模型中进

行缺苗检测，识别效果如图 １１ 所示。 结果显示，该
模型能够有效识别出穴盘和缺苗穴孔。

实际作业过程中，完成图像检测后输出穴盘检

测框坐标和缺苗穴孔中心坐标，用于定位缺苗穴孔

的行列号，具体定位方法如下：首先计算得到穴孔平

均横向间距 Δｘ 和纵向间距 Δｙ 为

Δｘ ＝
ｘｍａｘ － ｘｍｉｎ

６

Δｙ ＝
ｙｍａｘ － ｙｍｉｎ

１２

ì

î

í

ï
ï

ï
ï

（１３）

然后计算穴盘起始穴孔中心坐标

（ｘ０，ｙ０） ＝ ( ｘｍｉｎ ＋ Δｘ
２ ，ｙｍｉｎ ＋ Δｙ

２ ) （１４）
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图 １１　 缺苗穴孔识别与定位结果

Ｆｉｇ． １１　 Ｒｅｓｕｌｔｓ ｏｆ ｉｄｅｎｔｉｆｉｃａｔｉｏｎ ａｎｄ ｌｏｃａｌｉｚａｔｉｏｎ
ｏｆ ｍｉｓｓｉｎｇ ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｈｏｌｅｓ

　
最后以穴盘起始穴孔为基准，计算缺苗穴孔的列号

ｍｉ和行号 ｎｉ，四舍五入方法取整，即

ｍｉ ＝
　 　

　

　　
　 ｘｉ － ｘ０

Δｘ ＋ １

ｎｉ ＝
　 　

　
　　

　 ｙｉ － ｙ０

Δｙ ＋ １

ì

î

í

ï
ïï

ï
ï

（１５）

式中　 ｘｍｉｎ、ｙｍｉｎ———穴盘检测框左上角坐标

ｘｍａｘ、ｙｍａｘ———穴盘检测框右下角坐标

ｘｉ、ｙｉ———第 ｉ 个缺苗穴孔中心坐标

ｘ０、ｙ０———穴盘起始穴孔中心坐标

Δｘ———穴孔平均横向间距

Δｙ———穴孔平均纵向间距

ｍｉ———第 ｉ 个缺苗穴孔列号

ｎｉ———第 ｉ 个缺苗穴孔行号

〈〉———四舍五入取整运算符号

２. ４　 控制系统设计

穴盘缺苗气吸式基质剔除装置控制系统原理

如图 １２ 所示，包括缺苗识别、穴盘输送、直线模组

移位和气动控制 ４ 部分。 其控制过程为：ＰＬＣ 控制

器输出信号控制输送带电机转动；光电开关Ⅰ检

测到穴盘，将信号反馈给 ＰＬＣ 控制器，控制输送带

电机暂停延时等待，相机采集穴盘苗图像并传输

给 ＰＣ 机进行检测定位，ＰＣ 机将缺苗穴孔位置信

息传输给 ＰＬＣ 控制器；光电开关Ⅱ反馈信号，ＰＬＣ
控制器输出信号控制直线模组电机带动气吸端口

移位至缺苗穴孔位置；ＰＬＣ 控制电磁阀接通，气吸

端口处产生负压剔除缺苗穴孔内基质；直线模组

继续移位到下一缺苗穴孔，直至完成当前穴盘缺

苗穴孔基质剔除任务后复位至起始位置，准备下

一穴盘基质剔除作业。

图 １２　 控制系统原理图

Ｆｉｇ． １２　 Ｓｃｈｅｍａｔｉｃ ｏｆ ｃｏｎｔｒｏｌ ｓｙｓｔｅｍ
　

３　 台架试验

３. １　 试验材料与设备

试验于 ２０２２ 年 ３—５ 月在西北农林科技大学物

联网重点实验室进行。 育苗穴盘和基质均选自杨凌

稷杨果蔬专业合作社育苗基地，育苗穴盘为 ７２ 穴孔

ＰＶＣ 材料，育苗基质为有机活性基质，由泥炭、蛭
石、珍珠岩 ３ 种成分组成，总孔隙度 ６０％ ～ ９０％ ，相
对含水率为 ５１. ９０％ ～ ６７. ２２％ 。 试验对象选择苗

龄为 １５ ～ ２０ ｄ 的金鹏 １０１ 穴盘番茄苗，根据前期调

研及文献［２６ － ２７］，该苗期番茄苗的真叶叶展主要

分布区间为 ２４ ～ ３６ ｍｍ，苗叶越界及遮挡现象较少，
有利于进行缺苗检测及剔补苗作业，补苗后便于后

期统一生长管理。
所用气动回路中真空发生器为上海秦川船舶物

料公司 ＣＶ５００ 型；空气压缩机为雷亚公司 ＬＹ
Ｍ２３９ ６０ 型，容积流量 ３５０ Ｌ ／ ｍｉｎ；调压阀为亚德客

公司 ＡＲ２０００ 型，调压范围为 ０. ０５ ～ ０. ９０ ＭＰａ；电磁

阀为欧雷凯公司 ４Ｖ２１０ ０８ 型；时间继电器为台邦

公司 ＤＨ４８Ｓ 型，工作电压 ２４ Ｖ ＤＣ；风速测速仪为希

玛公司 ＡＳ８０６ 型，测速范围为 ０. ３ ～ ４５ ｍ ／ ｓ。 基质

称量使用深圳飞亚衡精密电子天平（ＺＦ Ｃ６００２ 型，
精度为 ０. ０１ ｇ）。 采用未来 ８２００Ｐｒｏ 树脂材料打印

气吸端口，通过卡箍将其固定在直线模组上，连接输

送软管；气吸端口底部选择硬度为 １０ Ａ 的柔性硅胶

垫。 穴孔缺苗气吸式基质剔除装置试验平台如

图 １３ 所示。
３. ２　 试验方法

利用负压吸附的方法剔除穴盘缺苗基质，主要

影响因素有基质与穴孔壁的粘附力、基质间内聚力

和作用于基质的负压吸附力。 基质含水率影响基质
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图 １３　 气吸式基质剔除试验平台

Ｆｉｇ． １３　 Ｔｅｓｔ ｐｌａｔｆｏｒｍ ｏｆ ｓｕｂｓｔｒａｔｅ ｒｅｍｏｖａｌ ｄｅｖｉｃｅ
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间内聚力和基质与穴孔壁的粘附力，是缺苗基质剔

除作业中重要的可控影响因素［１１］。 基质含水率由

称量法测量，将泥炭、蛭石、珍珠岩按 ６∶ ３ ∶ １比例混

合，制作相对含水率为 ５０％ ～ ５５％ 、５５％ ～ ６０％ 、
６０％ ～６５％的 ３ 组缺苗基质。 为模拟温室中基质在

穴盘中的沉降，将装有基质的穴盘放在室温（２５℃）
的条件下静置 ７ ｄ，每天称量基质并补水。 为探究气

吸式基质剔除装置的工作压力，通过设计压力调节

阀将经过真空发生器的压力调节为 ０. ３、 ０. ４、
０. ５ ＭＰａ ３ 个水平。 根据气吸端口基质剔除仿真试

验，基质从穴孔到端口剔除时间在 １ ｓ 以内，考虑

基质输送到收集桶时间和穴孔壁粘附力等其他因

素，设计单孔气吸时间为 ２. ０、３. ０、４. ０ ｓ ３ 个水平。
气流输送系统中，为防止作业时漏气降低剔除效

率或影响周围穴孔幼苗，气吸端口底部增加硬度

为 １０ Ａ、厚度为 ５ ｍｍ 的硅胶垫，主要用于增加气

吸端口与穴孔壁的接触气密性，同时实现对少部

分越界苗叶的柔性接触，分别测试有无硅胶气垫

两种气吸端口。
综上所述，气吸式剔除缺苗穴孔内基质试验因

素水平如表 ４ 所示，采用 Ｌ９（２１ × ３３）正交表。 共有

９ 组试验，每组试验样本量为每盘 １２ 个穴孔基质，
利用 ＺＦ Ｃ６００２ 型电子天平称量每个空穴盘质量、
剔除前穴盘基质和剔除后穴盘基质质量，以计算基

质剔净率，剔净率公式为

Ｔ ＝
ｍ１ －ｍ２

ｍ１ －Ｍ × １００％ （１６）

式中　 ｍ１———剔除前穴盘基质质量，ｇ
ｍ２———剔除后穴盘基质质量，ｇ
Ｍ———空穴盘质量，ｇ

表 ４　 试验因素水平

Ｔａｂ． ４　 Ｔｅｓｔ ｆａｃｔｏｒｓ ａｎｄ ｌｅｖｅｌｓ

水平

因素

基质含水率

Ａ ／ ％
气压

Ｂ ／ ＭＰａ
气吸时间

Ｃ ／ ｓ
有无硅胶垫

Ｄ
１ ５０ ～ ５５ ０. ３ ２. ０ 有

２ ５５ ～ ６０ ０. ４ ３. ０ 无

３ ６０ ～ ６５ ０. ５ ４. ０

　 　 缺苗基质气吸剔除试验如图 １４ 所示。

图 １４　 气吸式基质剔除测试
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３. ３　 试验结果与分析

试验方案与结果极差分析如表 ５ 所示。 根据 ｋ
确定优组合为 Ａ１Ｂ３Ｃ２Ｄ１，即当基质含水率为 ５０％ ～
５５％，气动回路中经过真空发生器的气压为 ０. ５ ＭＰａ，
单孔气吸时间为 ３ ｓ，气吸端口有硅胶垫时气吸式缺

苗基质剔除装置剔净率较高。 据极差分析的 Ｒ 确

表 ５　 试验方案与结果极差分析

Ｔａｂ． ５　 Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌ ｐｒｏｇｒａｍ ａｎｄ ｒａｎｇｅ ａｎａｌｙｓｉｓ
ｏｆ ｒｅｓｕｌｔｓ

试验

号

因素

Ａ ／ ％ Ｂ ／ ＭＰａ Ｃ ／ ｓ Ｄ

基质平均

剔净率 ／ ％

１ ５０ ～ ５５ ０. ３ ２. ０ 有 ７７. ８９
２ ５０ ～ ５５ ０. ４ ３. ０ 无 ８７. ７３
３ ５０ ～ ５５ ０. ５ ４. ０ 有 ９４. ４５
４ ５５ ～ ６０ ０. ３ ３. ０ 有 ５９. １９
５ ５５ ～ ６０ ０. ４ ４. ０ 有 ６９. ５２
６ ５５ ～ ６０ ０. ５ ２. ０ 无 ８３. ６１
７ ６０ ～ ６５ ０. ３ ４. ０ 无 ５５. ０６
８ ６０ ～ ６５ ０. ４ ２. ０ 有 ６９. ９３
９ ６０ ～ ６５ ０. ５ ３. ０ 有 ８８. ３４
ｋ１ ８６. ６９ ６４. ０５ ７７. １４ ７６. ５５
ｋ２ ７０. ７８ ７５. ７３ ７８. ４２ ７５. ４７
ｋ３ ７１. １１ ８８. ８０ ７３. ０１
Ｒ １５. ９１ ２４. ７５ ５. ４１ １. ０８

８４１ 农　 业　 机　 械　 学　 报　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 ２ ０ ２ ２ 年



定试验因素的主次顺序为气压、基质含水率、气吸时

间、有无硅胶垫。
在气吸式剔除缺苗穴孔基质试验中，经过真空

发生器的气压显著影响基质剔净率，气压越高，气吸

端口处负压吸附力也越大，通过调压阀调节气压为

０. ５ ＭＰａ 时，基质剔净率均在 ８０％ 以上。 基质含水

率主要影响基质间内聚力和基质与穴孔壁的粘附

力，基质含水率在 ５０％ ～ ５５％ 时，穴孔内基质松散，
与穴孔壁的粘附力低，基质剔净率较高。 柔性硅胶

垫增加了气吸端口与穴盘的接触气密性，可以有效

避免气流影响周围穴孔内基质的问题。
　 　 对最优组合下工作参数应用到待剔苗的番茄穴

盘苗中，开展性能验证试验，选择 ３ 盘 １５ ～ ２０ ｄ 苗

龄的 ７２ 孔穴盘番茄苗，试验结果如表 ６ 所示。 结果

表明，缺苗穴孔平均定位成功率为 ９５. ４５％ ，基质平

均剔净率在 ９０％以上，整机作业效率为 ５７ ｓ ／盘，同
时，在试验过程中发现，部分缺苗穴孔由于周围幼苗

苗叶越界导致未成功识别定位缺苗穴孔（图 １５ａ），
部分穴盘重复使用造成材质偏软，负压吸附会将穴

孔吸扁聚拢，穴孔底部基质由于穴孔壁挤压堵塞而

残留（图 １５ｂ），图 １５ 为气吸式剔除缺苗穴孔基质效

果图，整体剔除效果满足剔补苗作业要求［９］。 总的

来说，针对缺苗穴孔内基质松散特性，通过气吸剔除

穴孔基质提高剔净率是一种可行的方法。

表 ６　 气吸式缺苗穴孔基质剔除性能试验结果

Ｔａｂ． ６　 Ｒｅｓｕｌｔｓ ｏｆ ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ ｔｅｓｔｓ ｏｆ ａｉｒ⁃ｓｕｃｔｉｏｎ
ｓｕｂｓｔｒａｔｅ ｒｅｍｏｖａｌ ｆｏｒ ｐｌｕｇ ｌａｃｋ ｏｆ ｓｅｅｄｌｉｎｇｓ

穴盘序号 缺苗穴孔数
缺苗穴孔定位

成功数

基质平均

剔净率 ／ ％
１ ６ ６ ９５. ９２
２ ９ ８ ９２. ４３
３ ７ ７ ９４. ８３

　 　 因此，本文所研究的穴盘缺苗气吸式基质剔除

装置，能有效提高基质剔净率。 整体装置可与现有

高效取苗装置组合配套使用，形成自动化剔补苗装

置，能显著提高穴盘苗的剔补苗成功率。

４　 结论

（１）针对缺苗钵体松散易碎导致基质剔净率低

的问题，设计了一种气吸式基质剔除装置。 该装置

　 　

图 １５　 气吸式缺苗穴孔基质剔除效果
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包括穴盘苗输送模块、图像检测模块、基质剔除模块

和控制系统，各部分配合自动完成缺苗穴孔基质的

剔除任务。
（２）利用 ＤＥＭ ＣＦＤ 耦合仿真方法对比分析了

９ 种气吸端口结构对基质剔除性能的影响，结果表

明：当气吸端口圆管直径为 ３０ ｍｍ、收缩管高度为

５０ ｍｍ 时，表现出基质剔除效果好且输送更均匀的

最优性能，最大基质团体积比为 ４７. ８９％ ，基质剔净

率为 ９２. ３０％ ，基质剔除时间为 ０. ７２ ｓ。
（３）建立基于 ＹＯＬＯ ｖ４ 深度学习网络的穴盘和缺

苗穴孔检测模型，实现端到端的目标检测任务，该检测

模型平均正确率均值为 ９６. １％，提出结合目标检测框

坐标和穴盘规格计算缺苗穴孔行列号的定位方法。
（４）搭建气吸式基质剔除试验平台，开展基质

剔除多因素正交试验研究，结果表明，影响基质剔净

率的因素主次顺序依次为气压、基质含水率、气吸时

间和有无硅胶垫，当气压 ０. ５ ＭＰａ、基质含水率 ５０％ ～
５５％ 、气吸时间 ３. ０ ｓ、有硅胶垫时，缺苗穴孔基质平

均剔净率最高。 开展性能验证试验，结果表明，缺苗

穴孔平均定位成功率为 ９５. ４５％ ，基质平均剔净率

在 ９０％以上，整机作业效率为 ５７ ｓ ／盘，满足实际剔

补苗作业要求。

参 考 文 献

［１］　 唐玉新，张端喜，王士林，等．设施蔬菜穴盘育苗标准体系构建浅论［Ｃ］∥第十七届中国标准化论坛论文集，２０２０：９２４ －９３０．
［２］　 丁煜华． 温室剔补苗自动移栽机关键部件设计与试验研究［Ｄ］． 杭州：浙江理工大学，２０１９．

ＤＩＮＧ Ｙｕｈｕａ． Ｄｅｓｉｇｎ ａｎｄ ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌ ｓｔｕｄｙ ｏｎ ｋｅｙ ｃｏｍｐｏｎｅｎｔｓ ｏｆ ａｕｔｏｍａｔｉｃ ｔｒａｎｓｐｌａｎｔｉｎｇ ｍａｃｈｉｎｅ ｆｏｒ ｇｒｅｅｎｈｏｕｓｅ ｓｅｅｄｌｉｎｇｓ
［Ｄ］． Ｈａｎｇｚｈｏｕ： Ｚｈｅｊｉａｎｇ Ｓｃｉ⁃Ｔｅｃｈ Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ， ２０１９． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［３］　 杨先超，马月虹． 设施内蔬菜机械化育苗移栽的现状与发展趋势［Ｊ］． 农机化研究，２０２２，４４（７）：８ － １３，３２．

９４１第 １１ 期　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 崔永杰 等： 穴盘缺苗气吸式基质剔除装置设计与试验



ＹＡＮＧ Ｘｉａｎｃｈａｏ， ＭＡ Ｙｕｅｈｏｎｇ． Ｃｕｒｒｅｎｔ ｓｉｔｕａｔｉｏｎ ａｎｄ ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔ ｔｒｅｎｄ ｏｆ ｖｅｇｅｔａｂｌｅ ｍｅｃｈａｎｉｚｅｄ ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｔｒａｎｓｐｌａｎｔｉｎｇ ｉｎ
ｆａｃｉｌｉｔｉｅｓ［Ｊ］． Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ Ｍｅｃｈａｎｉｚａｔｉｏｎ Ｒｅｓｅａｒｃｈ， ２０２２， ４４（７）： ８ － １３，３２． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［４］　 王宁，任玲，李江全，等． 穴盘苗移栽机自动取苗技术研究现状与展望［Ｊ］． 中国农机化学报，２０２１，４２（１）：５９ － ６６．
ＷＡＮＧ Ｎｉｎｇ， ＲＥＮ Ｌｉｎｇ， ＬＩ Ｊｉａｎｇｑｕａｎ， ｅｔ ａｌ． Ｒｅｓｅａｒｃｈ ｓｔａｔｕｓ ａｎｄ ｐｒｏｓｐｅｃｔ ｏｆ ａｕｔｏｍａｔｉｃ ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｐｉｃｋｉｎｇ ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ ｏｆ
ｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒ［Ｊ］． Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆ Ｃｈｉｎｅｓｅ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ Ｍｅｃｈａｎｉｚａｔｉｏｎ， ２０２１， ４２（１）： ５９ － ６６． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［５］　 辜松． 温室种苗生产机械化补苗技术［Ｊ］． 农业工程技术，２０２１，４１（７）：１２ － １５．
ＧＵ Ｓｏｎｇ． Ｍｅｃｈａｎｉｚｅｄ ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｒｅｐｌｅｎｉｓｈｍｅｎｔ ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ ｆｏｒ ｇｒｅｅｎｈｏｕｓｅ ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｐｒｏｄｕｃｔｉｏｎ ［ Ｊ］． Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ
Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ， ２０２１， ４１（７）： １２ － １５． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［６］　 田志伟，马伟，杨其长，等． 温室穴盘苗移栽机械研究现状及问题分析［Ｊ］． 中国农业大学学报，２０２２，２７（５）：２２ － ３８．
ＴＩＡＮ Ｚｈｉｗｅｉ， ＭＡ Ｗｅｉ， ＹＡＮＧ Ｑｉｃｈａｎｇ， ｅｔ ａｌ． Ｒｅｓｅａｒｃｈ ｓｔａｔｕｓ ａｎｄ ｐｒｏｂｌｅｍ ａｎａｌｙｓｉｓ ｏｆ ｐｌｕｇ ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒ ｉｎ
ｇｒｅｅｎｈｏｕｓｅ［Ｊ］． Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆ Ｃｈｉｎａ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ， ２０２２， ２７（５）： ２２ － ３８． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［７］　 王永维，肖玺泽，梁喜凤，等．蔬菜穴盘苗自动补苗试验台穴孔定位与缺苗检测系统［Ｊ］．农业工程学报，２０１８，３４（１２）：３５ －４１．
ＷＡＮＧ Ｙｏｎｇｗｅｉ， ＸＩＡＯ Ｘｉｚｅ， ＬＩＡＮＧ Ｘｉｆｅｎｇ， ｅｔ ａｌ． Ｐｌｕｇ ｈｏｌｅ ｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇ ａｎｄ ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｓｈｏｒｔａｇｅ ｄｅｔｅｃｔｉｎｇ ｓｙｓｔｅｍ ｏｎ ａｕｔｏｍａｔｉｃ
ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｓｕｐｐｌｅｍｅｎｔｉｎｇ ｔｅｓｔ⁃ｂｅｄ ｆｏｒ ｖｅｇｅｔａｂｌｅ ｐｌｕｇ ｓｅｅｄｌｉｎｇｓ［ Ｊ］． Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ ｔｈｅ ＣＳＡＥ， ２０１８， ３４（１２）： ３５ － ４１． （ ｉｎ
Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［８］　 ＴＯＮＧ Ｊ Ｈ， ＹＵ Ｊ Ｌ， ＷＵ Ｃ Ｙ， ｅｔ ａｌ． Ｈｅａｌｔｈ ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ ａｃｑｕｉｓｉｔｉｏｎ ａｎｄ ｐｏｓｉｔｉｏｎ ｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎ ｏｆ ｐｌｕｇ ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｉｎ ｇｒｅｅｎｈｏｕｓｅ
ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｂｅｄ［Ｊ］． Ｃｏｍｐｕｔｅｒｓ ａｎｄ Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓ ｉｎ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅ， ２０２１， １８５（３）： １０６１４６．

［９］　 徐浩． 基于深度学习温室辣椒种苗剔补移栽装备设计与试验［Ｄ］． 扬州：扬州大学，２０２１．
ＸＵ Ｈａｏ． Ｄｅｓｉｇｎ ａｎｄ ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ ｏｆ ｇｒｅｅｎｈｏｕｓｅ ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｐｉｃｋｉｎｇ ｍｅｃｈａｎｉｓｍ ｂａｓｅｄ ｏｎ ｍａｃｈｉｎｅ ｖｉｓｉｏｎ［Ｄ］． Ｙａｎｇｚｈｏｕ： Ｙａｎｇｚｈｏｕ
Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ， ２０２１． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１０］　 黎波，辜松，谢忠坚，等． 穴盘苗吹叶补苗机构设计与试验［Ｊ］． 农业工程学报，２０２１，３７（３）：１ － ８．
ＬＩ Ｂｏ， ＧＵ Ｓｏｎｇ， ＸＩＥ Ｚｈｏｎｇｊｉａｎ， ｅｔ ａｌ． Ｄｅｓｉｇｎ ａｎｄ ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｓ ｏｆ ｔｈｅ ｍｅｃｈａｎｉｓｍ ｏｆ ｂｌｏｗｉｎｇ ｌｅａｖｅｓ ａｎｄ ｒｅｐｌａｎｔｉｎｇ ｏｆ ｐｌｕｇ
ｓｅｅｄｌｉｎｇｓ［Ｊ］． Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ ｔｈｅ ＣＳＡＥ， ２０２１， ３７（３）： １ － ８． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１１］　 韩绿化，毛罕平，赵慧敏，等． 蔬菜穴盘育苗底部气吹式钵体松脱装置设计［Ｊ］． 农业工程学报，２０１９，３５（４）：３７ － ４５．
ＨＡＮ Ｌüｈｕａ， ＭＡＯ Ｈａｎｐｉｎｇ， ＺＨＡＯ Ｈｕｉｍｉｎｇ， ｅｔ ａｌ． Ｄｅｓｉｇｎ ｏｆ ｒｏｏｔ ｌｕｍｐ ｌｏｏｓｅｎｉｎｇ ｍｅｃｈａｎｉｓｍ ｕｓｉｎｇ ａｉｒ ｊｅｔｓ ｔｏ ｅｊｅｃｔ ｖｅｇｅｔａｂｌｅ
ｐｌｕｇ ｓｅｅｄｌｉｎｇｓ［Ｊ］． Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ ｔｈｅ ＣＳＡＥ， ２０１９， ３５（４）： ３７ － ４５． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１２］　 胡建平，潘杰，陈凡，等． 基于 ＥＤＥＭ ＲｅｃｕｒＤｙｎ 的指夹式取苗爪仿真优化与试验［Ｊ］． 农业机械学报，２０２２，５３（５）：７５ －
８５，３０１．
ＨＵ Ｊｉａｎｐｉｎｇ， ＰＡＮ Ｊｉｅ， ＣＨＥＮ Ｆａｎ， ｅｔ ａｌ． Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎ ａｎｄ ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ ｏｆ ｆｉｎｇｅｒ⁃ｃｌａｍｐｉｎｇ ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｐｉｃｋｉｎｇ ｃｌａｗ
ｂａｓｅｄ ｏｎ ＥＤＥＭ ＲｅｃｕｒＤｙｎ［Ｊ］． Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ ｔｈｅ Ｃｈｉｎｅｓｅ Ｓｏｃｉｅｔｙ ｆｏｒ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ Ｍａｃｈｉｎｅｒｙ， ２０２２， ５３（５）： ７５ － ８５，３０１．
（ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１３］　 童俊华，石虎峰，武传宇，等． 穴盘移栽指铲式末端执行器苗钵基质抓取仿真与试验［Ｊ］． 农业机械学报，２０１９，５０（８）：
１０７ － １１６．
ＴＯＮＧ Ｊｕｎｈｕａ， ＳＨＩ Ｈｕｆｅｎｇ， ＷＵ Ｃｈｕａｎｙｕ， ｅｔ ａｌ． Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ ａｎｄ ｔｅｓｔ ｏｆ ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｐｏｔ ｇｒａｂｂｉｎｇ ｂｙ ｓｐａｄｅ ｅｎｄ⁃ｅｆｆｅｃｔｏｒ［ Ｊ］．
Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ ｔｈｅ Ｃｈｉｎｅｓｅ Ｓｏｃｉｅｔｙ ｆｏｒ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ Ｍａｃｈｉｎｅｒｙ， ２０１９， ５０（８）： １０７ － １１６． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１４］　 ＬＥＩ Ｘ Ｌ， ＬＩＡＯ Ｙ Ｔ， ＬＩＡＯ Ｑ Ｘ． Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ ｏｆ ｓｅｅｄ ｍｏｔｉｏｎ ｉｎ ｓｅｅｄ ｆｅｅｄｉｎｇ ｄｅｖｉｃｅ ｗｉｔｈ ＤＥＭ ＣＦＤ ｃｏｕｐｌｉｎｇ ａｐｐｒｏａｃｈ ｆｏｒ
ｒａｐｅｓｅｅｄ ａｎｄ ｗｈｅａｔ［Ｊ］． Ｃｏｍｐｕｔｅｒｓ ａｎｄ Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓ ｉｎ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅ， ２０１６， １３１： ２９ － ３９．

［１５］　 马文鹏，尤泳，王德成，等．苜蓿切根补播施肥机气送式集排系统优化设计与试验［Ｊ］．农业机械学报，２０２１，５２（９）：７０ －７８．
ＭＡ Ｗｅｎｐｅｎｇ， ＹＯＵ Ｙｏｎｇ， ＷＡＮＧ Ｄｅｃｈｅｎｇ， ｅｔ ａｌ． Ｏｐｔｉｍａｌ ｄｅｓｉｇｎ ａｎｄ ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ ｏｆ ｐｎｅｕｍａｔｉｃ ａｎｄ ｐｎｅｕｍａｔｉｃ ｃｏｌｌｅｃｔｉｎｇ ａｎｄ
ｄｉｓｃｈａｒｇｉｎｇ ｓｙｓｔｅｍ ｏｆ ａｌｆａｌｆａ ｃｕｔ⁃ｒｏｏｔ ｒｅｓｅｅｄｉｎｇ ａｎｄ ｆｅｒｔｉｌｉｚｅｒ ａｐｐｌｉｃａｔｏｒ［Ｊ］． Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ ｔｈｅ Ｃｈｉｎｅｓｅ Ｓｏｃｉｅｔｙ ｆｏｒ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ
Ｍａｃｈｉｎｅｒｙ， ２０２１， ５２（９）： ７０ － ７８． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１６］　 杨辉． 气力输送计算机设计计算系统的研制与开发［Ｄ］． 杭州：浙江大学， ２００４．
ＹＡＮＧ Ｈｕｉ． Ｒｅｓｅａｒｃｈ ａｎｄ ｅｘｐｌｏｉｔａｔｉｏｎ ｏｆ ｄｅｓｉｇｎ ａｎｄ ｃｏｍｐｕｔａｔｉｏｎ ｓｙｓｔｅｍ ｏｆ ｃｏｍｐｕｔｅｒ ｆｏｒ ｐｎｅｕｍａｔｉｃ ｃｏｎｖｅｙｉｎｇ［Ｄ］． Ｈａｎｇｚｈｏｕ：
Ｚｈｅｊｉａｎｇ Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ， ２００４． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１７］　 周乃如，朱凤德． 气力输送原理与设计计算［Ｍ］． 郑州：河南科学技术出版社，１９８１．
［１８］　 张韵． 气吸式小浆果收获机采摘头参数优化与试验研究［Ｄ］． 哈尔滨：东北农业大学，２０１６．

ＺＨＡＮＧ Ｙｕｎ． Ｐａｒａｍｅｔｅｒ ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎ ａｎｄ ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌ ｒｅｓｅａｒｃｈ ｏｆ ａｉｒ ｓｕｃｔｉｏｎ ｂｅｒｒｉｅｓ ｈａｒｖｅｓｔｅｒ ｐｉｃｋｉｎｇ ｈｅａｄ［Ｄ］． Ｈａｒｂｉｎ：
Ｎｏｒｔｈｅａｓｔ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ， ２０１６． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１９］　 崔永杰，卫咏哲，丁辛亭，等． 基于圆柱凸轮的株距可调式取苗末端执行器设计与试验［Ｊ］． 农业机械学报，２０２２，５３（１）：
１０４ － １１４，１２２．
ＣＵＩ Ｙｏｎｇｊｉｅ， ＷＥＩ Ｙｏｎｇｚｈｅ， ＤＩＮＧ Ｘｉｎｔｉｎｇ， ｅｔ ａｌ． Ｄｅｓｉｇｎ ａｎｄ ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ ｏｆ ａｄｊｕｓｔａｂｌｅ ｓｐａｃｉｎｇ ｅｎｄ⁃ｅｆｆｅｃｔｏｒ ｂａｓｅｄ ｏｎ
ｃｙｌｉｎｄｒｉｃａｌ ｃａｍ［ Ｊ］． Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ ｔｈｅ Ｃｈｉｎｅｓｅ Ｓｏｃｉｅｔｙ ｆｏｒ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ Ｍａｃｈｉｎｅｒｙ， ２０２２， ５３ （１）： １０４ － １１４，１１２． （ ｉｎ
Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［２０］　 胡克吉． 气力输送系统文丘里供料器的研究［Ｄ］． 青岛：青岛科技大学，２０１３．
ＨＵ Ｋｅｊｉ． Ｔｈｅ ｒｅｓｅａｒｃｈ ｏｎ Ｖｅｎｔｕｒｉ ｆｅｅｄｅｒ ｉｎ ｐｎｅｕｍａｔｉｃ ｃｏｎｖｅｙｉｎｇ ｓｙｓｔｅｍ［Ｄ］． Ｑｉｎｇｄａｏ： Ｑｉｎｇｄａｏ Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ ｏｆ Ｓｃｉｅｎｃｅ ＆
Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ， ２０１３． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［２１］　 王磊，廖宜涛，万星宇，等． 油麦兼用型气送式集排器混种部件设计与试验［Ｊ］． 农业机械学报，２０２２，５３（２）：６８ － ７９，９７．
ＷＡＮＧ Ｌｅｉ， ＬＩＡＯ Ｙｉｔａｏ， ＷＡＮ Ｘｉｎｇｙｕ， ｅｔ ａｌ． Ｄｅｓｉｇｎ ａｎｄ ｔｅｓｔ ｏｎ ｍｉｘｉｎｇ ｃｏｍｐｏｎｅｎｔ ｏｆ ａｉｒ⁃ａｓｓｉｓｔｅｄ ｃｅｎｔｒａｌｉｚｅｄ ｍｅｔｅｒｉｎｇ ｄｅｖｉｃｅ
ｆｏｒ ｒａｐｅｓｅｅｄ ａｎｄ ｗｈｅａｔ［Ｊ］． Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ ｔｈｅ Ｃｈｉｎｅｓｅ Ｓｏｃｉｅｔｙ ｆｏｒ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ Ｍａｃｈｉｎｅｒｙ， ２０２２， ５３（２）： ６８ － ７９，９７． （ ｉｎ
Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［２２］　 赵永超，孔德刚，霍俊伟，等． 气吸式小浆果捡拾输送装置仿真与试验［Ｊ］． 农业工程学报，２０１６，３２（１７）：３２ － ３９．

０５１ 农　 业　 机　 械　 学　 报　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 ２ ０ ２ ２ 年



ＺＨＡＯ Ｙｏｎｇｃｈａｏ， ＫＯＮＧ Ｄｅｇａｎｇ， ＨＵＯ Ｊｕｎｗｅｉ， ｅｔ ａｌ． Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ ａｎｄ ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ ｏｆ ａｉｒ⁃ｓｕｃｔｉｏｎ ｃｏｌｌｅｃｔｉｎｇ ａｎｄ ｃｏｎｖｅｙｉｎｇ
ｅｑｕｉｐｍｅｎｔ ｆｏｒ ｓｍａｌｌ ｂｅｒｒｙ［Ｊ］． Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ ｔｈｅ ＣＳＡＥ， ２０１６， ３２（１７）： ３２ － ３９． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［２３］　 张永良． 基于离散元的逆转旋耕施肥播种机抛土性能仿真及试验研究［Ｄ］． 镇江：江苏大学， ２０１２．
［２４］　 ＤＩＮＧ Ｘ Ｔ， ＷＥＩ Ｙ Ｚ， ＹＡＮ Ｚ Ｙ， ｅｔ ａｌ． Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ ａｎｄ ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ ｏｆ ｔｈｅ ｓｐｉｒａｌ ｄｉｇｇｉｎｇ ｅｎｄ⁃ｅｆｆｅｃｔｏｒ ｆｏｒ ｈｏｌｅ ｄｉｇｇｉｎｇ ｉｎ ｐｌｕｇ

ｔｒａｙ ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｓｕｂｓｔｒａｔｅ［Ｊ］． Ａｇｒｏｎｏｍｙ， ２０２２， １２（４）： ７７９．
［２５］　 ＢＯＣＨＫＯＶＳＫＩＹ Ａ， ＷＡＮＧ Ｃ Ｙ， ＬＩＡＯ Ｈ Ｙ Ｍ． Ｙｏｌｏｖ４： ｏｐｔｉｍａｌ ｓｐｅｅｄ ａｎｄ ａｃｃｕｒａｃｙ ｏｆ ｏｂｊｅｃｔ ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ［Ｊ］． ａｒＸｉｖ ｐｒｅｐｒｉｎｔ

ａｒＸｉｖ：２００４． １０９３４， ２０２０．
［２６］　 张秀花，静茂凯，袁永伟，等． 基于改进 ＹＯＬＯｖ３ Ｔｉｎｙ 的番茄苗分级检测［Ｊ］． 农业工程学报，２０２２，３８（１）：２２１ － ２２９．

ＺＨＡＮＧ Ｘｉｕｈｕａ， ＪＩＮＧ Ｍａｏｋａｉ， ＹＵＡＮ Ｙｏｎｇｗｅｉ， ｅｔ ａｌ． Ｔｏｍａｔｏ ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｃｌａｓｓｉｆｉｃａｔｉｏｎ ｄｅｔｅｃｔｉｏｎ ｕｓｉｎｇ ｉｍｐｒｏｖｅｄ ＹＯＬＯｖ３
Ｔｉｎｙ［Ｊ］． Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ ｔｈｅ ＣＳＡＥ，２０２２， ３８（１）： ２２１ － ２２９． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［２７］　 王艳芳，杨夕同，李新旭，等． 连栋温室番茄工厂化生产育苗技术［Ｊ］． 中国蔬菜，２０１８（９）：８０ － ８２．
ＷＡＮＧ Ｙａｎｆａｎｇ， ＹＡＮＧ Ｘｉｔｏｎｇ， ＬＩ Ｘｉｎｘｕ， ｅｔ ａｌ． Ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ ｆｏｒ ｔｏｍａｔｏ ｆａｃｔｏｒｙ ｐｒｏｄｕｃｔｉｏｎ ｉｎ ｍｕｌｔｉ⁃ｓｐａｎ ｇｒｅｅｎｈｏｕｓｅ
［Ｊ］． Ｃｈｉｎａ Ｖｅｇｅｔａｂｌｅｓ， ２０１８（９）： ８０ － ８２． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■■

（上接第 １３９ 页）
［９］　 文永双，张俊雄，张宇，等． 蔬菜穴盘苗插入顶出式取苗装置研制［Ｊ］． 农业工程学报，２０２０，３６（２２）：９６ － １０４．

ＷＥＮ Ｙｏｎｇｓｈｕａｎｇ， ＺＨＡＮＧ Ｊｕｎｘｉｏｎｇ， ＺＨＡＮＧ Ｙｕ， ｅｔ ａｌ． Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔ ｏｆ ｉｎｓｅｒｔｉｏｎ ａｎｄ ｅｊｅｃｔｉｏｎ ｔｙｐｅ ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｔａｋｉｎｇ ｄｅｖｉｃｅ ｆｏｒ
ｖｅｇｅｔａｂｌｅ ｐｌｕｇ ｓｅｅｄｌｉｎｇｓ［Ｊ］． Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ ｔｈｅ ＣＳＡＥ， ２０２０， ３６（２２）： ９６ － １０４． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１０］　 倪有亮，金诚谦，刘基． 全自动移栽机取送苗系统的设计与试验［Ｊ］． 农业工程学报，２０１５，３１（２３）：１０ － １９．
ＮＩ Ｙｏｕｌｉａｎｇ， ＪＩＮ Ｃｈｅｎｇｑｉａｎ， ＬＩＵ Ｊｉ． Ｄｅｓｉｇｎ ａｎｄ ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ ｏｆ ｓｙｓｔｅｍ ｆｏｒ ｐｉｃｋｉｎｇ ｕｐ ａｎｄ ｄｅｌｉｖｅｒｉｎｇ ｓｅｅｄｌｉｎｇｓ ｉｎ ａｕｔｏｍａｔｉｃ
ｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒ［Ｊ］． Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ ｔｈｅ ＣＳＡＥ， ２０１５， ３１（２３）： １０ － １９． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１１］　 金鑫，杜新武，杨传华，等． 蔬菜移栽穴盘苗自动输送装置设计与试验［Ｊ］． 农业机械学报，２０１６，４７（７）：１０３ － １１１．
ＪＩＮ Ｘｉｎ， ＤＵ Ｘｉｎｗｕ， ＹＡＮＧ Ｃｈｕａｎｈｕａ， ｅｔ ａｌ． Ｄｅｓｉｇｎ ａｎｄ ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ ｏｎ ａｕｔｏｍａｔｉｃ ｔｒａｎｓｐｏｒｔｉｎｇ ｍｅｃｈａｎｉｓｍ ｆｏｒ ｖｅｇｅｔａｂｌｅ ｐｏｔｔｅｄ
ｓｅｅｄｌｉｎｇｓ［Ｊ］． Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ ｔｈｅ Ｃｈｉｎｅｓｅ Ｓｏｃｉｅｔｙ ｆｏｒ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ Ｍａｃｈｉｎｅｒｙ， ２０１６， ４７（７）： １０３ － １１１． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１２］　 郭警伟，黄勇，戴远征，等． 气吹式落苗装置有序排苗性能的试验研究［Ｊ］． 中国农机化学报，２０１４，３５（２）：１３６ － １３８．
ＧＵＯ Ｊｉｎｇｗｅｉ， ＨＵＡＮＧ Ｙｏｎｇ， ＤＡＩ Ｙｕａｎｚｈｅｎｇ， ｅｔ ａｌ． Ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌ ｓｔｕｄｙ ｏｆ ｏｒｄｅｒｌｙ ｒｏｗｓ ｓｅｅｄｌｉｎｇｓ ｏｎ ａ ｔｙｐｅ ｏｆ
ｓｅｅｄｌｉｎｇ⁃ｆａｌｌｉｎｇ ｄｅｖｉｃｅ ｗｉｔｈ ａｉｒ ｂｌａｓｔ ［ Ｊ］． Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆ Ｃｈｉｎｅｓｅ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ Ｍｅｃｈａｎｉｚａｔｉｏｎ， ２０１４， ３５ （２）： １３６ － １３８． （ ｉｎ
Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１３］　 袁挺，王栋，文永双，等． 蔬菜移栽机气吹振动复合式取苗机构设计与试验［Ｊ］． 农业机械学报，２０１９，５０（１０）：８０ － ８７．
ＹＵＡＮ Ｔｉｎｇ， ＷＡＮＧ Ｄｏｎｇ， ＷＥＮ Ｙｏｎｇｓｈｕａｎｇ， ｅｔ ａｌ． Ｄｅｓｉｇｎ ａｎｄ ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ ｏｆ ｓｅｅｄｌｉｎｇｓ ｕｎｌｏａｄｉｎｇ ｍｅｃｈａｎｉｓｍ ｂａｓｅｄ ｏｎ
ｍｅｔｈｏｄｓ ｏｆ ａｉｒ⁃ｂｌｏｗｉｎｇ ａｎｄ ｖｉｂｒａｔｉｏｎ ｆｏｒ ｖｅｇｅｔａｂｌｅ ｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒ ［ Ｊ］． Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ ｔｈｅ Ｃｈｉｎｅｓｅ Ｓｏｃｉｅｔｙ ｆｏｒ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ
Ｍａｃｈｉｎｅｒｙ， ２０１９， ５０（１０）： ８０ － ８７． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１４］　 任露泉． 土壤粘附力学［Ｍ］． 北京：机械工业出版社，２０１１．
［１５］　 李小昱，雷廷武，王为． 土壤抗压强度的试验研究［Ｊ］． 农业工程学报，２００１，１７（５）：１９ － ２１．

ＬＩ Ｘｉａｏｙｕ， ＬＥＩ Ｔｉｎｇｗｕ， ＷＡＮＧ Ｗｅｉ． Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌ ｒｅｓｅａｒｃｈ ｏｎ ｕｎｃｏｎｆｉｎｅｄ ｃｏｍｐｒｅｓｓｉｏｎ ｓｔｒｅｎｇｔｈ ｏｆ ｓｏｉｌ［ Ｊ］． Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ
ｔｈｅ ＣＳＡＥ， ２００１， １７（５）： １９ － ２１． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１６］　 孙明星，党进谦，康顺祥． 原状黄土单轴抗拉特性研究［Ｊ］． 水利与建筑工程学报，２００６，４（３）：２３ － ２６．
ＳＵＮ Ｍｉｎｇｘｉｎｇ， ＤＡＮＧ Ｊｉｎｑｉａｎ， ＫＡＮＧ Ｓｈｕｎｘｉａｎｇ． Ｓｔｕｄｙ ｏｎ ｍｏｎａｘｉａｌ ｔｅｎｓｉｌｅ ｃｈａｒａｃｔｅｒ ｏｆ ｕｎｄｉｓｔｕｒｂｅｄ ｌｏｅｓｓ［ Ｊ］． Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆ
Ｗａｔｅｒ Ｒｅｓｏｕｒｃｅｓ ａｎｄ Ａｒｃｈｉｔｅｃｔｕｒａｌ Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ， ２００６， ４（３）： ２３ － ２６． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１７］　 王超，刘彩玲，李永磊，等．蔬菜移栽机气动下压式高速取苗装置设计与试验［Ｊ］．农业机械学报，２０２１，５２（５）：３５ －４３，５１．
ＷＡＮＧ Ｃｈａｏ， ＬＩＵ Ｃａｉｌｉｎｇ， ＬＩ Ｙｏｎｇｌｅｉ， ｅｔ ａｌ． Ｄｅｓｉｇｎ ａｎｄ ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ ｏｆ ｐｎｅｕｍａｔｉｃ ｐｕｎｃｈｉｎｇ ｈｉｇｈ⁃ｓｐｅｅｄ ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｐｉｃｋｉｎｇ
ｄｅｖｉｃｅ ｆｏｒ ｖｅｇｅｔａｂｌｅ ｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒ［Ｊ］． Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ ｔｈｅ Ｃｈｉｎｅｓｅ Ｓｏｃｉｅｔｙ ｆｏｒ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ Ｍａｃｈｉｎｅｒｙ，２０２１，５２（５）：３５ － ４３，５１．
（ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１８］　 ＪＩＮ Ｘｉｎ， ＤＵ Ｘｉｎｗｕ， ＪＩ Ｊｉａｎｇｔａｏ， ｅｔ ａｌ． Ｐｈｙｓｉｃａｌ ｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓ ｏｆ ｐｌｕｇ ｓｅｅｄｌｉｎｇ ｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｄ ｂｙ ｔｈｅ ｒｅｔｕｒｎ⁃ｂｌａｎｋ ｔｙｐｅ
ｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒ［Ｊ］． Ｉｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ Ｊｏｕｒｎａｌ， ２０１５， ２４（４）：１ － １０．

［１９］　 何亚凯． 蔬菜穴盘苗高速栽植自动取苗系统设计与研究［Ｄ］． 北京：中国农业机械化科学研究院，２０１８．
ＨＥ Ｙａｋａｉ． Ｄｅｓｉｇｎ ａｎｄ ｒｅｓｅａｒｃｈ ｏｎ ａｕｔｏｍａｔｉｃ ｐｉｃｋ⁃ｕｐ ｓｙｓｔｅｍ ｆｏｒ ｖｅｇｅｔａｂｌｅ ｐｌｕｇ ｓｅｅｄｉｎｇ ｔｒａｎｓｐｌａｎｔ ｉｎ ｈｉｇｈ ｓｐｅｅｄ［Ｄ］． Ｂｅｉｊｉｎｇ：
Ｃｈｉｎｅｓｅ Ａｃａｄｅｍｙ ｏｆ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ Ｍｅｃｈａｎｉｚａｔｉｏｎ Ｓｃｉｅｎｃｅｓ， ２０１８． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［２０］　 袁昌富，张宏文，马万里，等． 基于 ＳｏｌｉｄＷｏｒｋｓ Ｍｏｔｉｏｎ 的番茄收获机测产装置的运动学仿真分析［Ｊ］． 食品与机械，２０１５，
３１（５）：９６ － ９９，１８０．
ＹＵＡＮ Ｃｈａｎｇｆｕ， ＺＨＡＮＧ Ｈｏｎｇｗｅｎ， ＭＡ Ｗａｎｌｉ， ｅｔ ａｌ． Ｍｏｔｉｏｎ ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ ａｎａｌｙｓｉｓ ｏｆ ｙｉｅｌｄ ｍｏｎｉｔｏｒ ｄｅｖｉｃｅ ｏｎ ｔｏｍａｔｏ ｈａｒｖｅｓｔｅｒ
ｂａｓｅｄ ｏｎ ＳｏｌｉｄＷｏｒｋｓ Ｍｏｔｉｏｎ［Ｊ］． Ｆｏｏｄ ＆ Ｍａｃｈｉｎｅｒｙ， ２０１５， ３１（５）： ９６ － ９９，１８０． （ｉｎ Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［２１］　 姜凯，陈立平，张骞，等． 蔬菜嫁接机器人柔性夹持搬运机构设计与试验［Ｊ］． 农业机械学报，２０２０，５１（增刊 ２）：６３ － ７１．
ＪＩＡＮＧ Ｋａｉ， ＣＨＥＮ Ｌｉｐｉｎｇ， ＺＨＡＮＧ Ｑｉａｎ， ｅｔ ａｌ． Ｄｅｓｉｇｎ ａｎｄ ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ ｏｎ ｆｌｅｘｉｂｌｅ ｃｌａｍｐｉｎｇ ａｎｄ ｃｏｎｖｅｙｉｎｇ ｍｅｃｈａｎｉｓｍ ｏｆ
ｖｅｇｅｔａｂｌｅ ｇｒａｆｔｉｎｇ ｒｏｂｏｔ［Ｊ］． Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ ｔｈｅ Ｃｈｉｎｅｓｅ Ｓｏｃｉｅｔｙ ｆｏｒ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ Ｍａｃｈｉｎｅｒｙ， ２０２０， ５１（Ｓｕｐｐ． ２）： ６３ － ７１． （ｉｎ
Ｃｈｉｎｅｓｅ）

１５１第 １１ 期　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 崔永杰 等： 穴盘缺苗气吸式基质剔除装置设计与试验


