
基金项目!国家重点研发计划!编号"

%&'(S#X&(&&,&<*%

#$湖南省重

点研发计划!编号"

%&')?V%'')

#

作者简介!李泽'男'湖南农业大学在读硕士研究生(

通信作者!石毅新!

',+)

)#'男'湖南农业大学讲师'在读博士(

-*./01

"

'=,(&<<%,

!HH

92:.

蒋苹!

',(&

)#'男'湖南农业大学教授'博士(

-*./01

"

G@/23@M

.

iN!

')<92:.

收稿日期!

%&'(*'%*&+

第
<=

卷第
%

期

%&'+

年
%

月
! " # $ %

!!"#$%&'()*+,

>:19<=

'

?:9%

#@A 9%&'+

!"#

"

$%&$'()*

*

+

&,--.&$%%'/)011&*%$1&%*&%**

高地隙通用作业底盘的设计与试验
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摘要!设计一种高地隙全液压四轮驱动通用作业底盘!通过

前期调研数据确立设计初始目标值$对底盘的结构原理%液

压系统进行总体设计&结合通过性参数目标值$计算确定行

走泵与行走马达型号$完成转向支腿与车架结构设计并进行

有限元分析&在该基础上开展底盘通过性能研究$确定轴距

与结构参数的关系&最后试制样机并进行通过性试验!试验

结果表明'作业底盘在爬坡时液压系统的压力与流量特性曲

线均在理论设计范围内!在满载的情况下$通用底盘能通过

的最高陡坡为
='s

$最大台阶高度为
=,&..

$可实现原位转

向$水泥路面行驶速度范围为
&

&

'<P.

*

3

$水田作业速度范

围为
&

&

''P.

*

3

!试验结果满足通用作业底盘通过性设计

目标要求$具备较好的通过性能$适用于水田和果园不同作

用环境!

关键词!高地隙&底盘&液压&通过性&收获
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南方作物种植多样性'其标准化种植的葡萄+茶叶+金银

花等经济作物的采摘以及烟草+玉米等高秆作物的田间管理

可采用高地隙机械跨行作业'这就要求高地隙机械不但能根

据作物行距与植株高度适当调整轮距与离地间隙'而且其稳

定性能满足在不同高度时作业的需求(

南方水田的地势高低落差+土壤黏度和含水率+泥脚深

度等特性变化较大'田间作业机械非常容易陷车'严重影响

了农业机械在南方水田的通过性(且南方水田多以小块分

布'田块之间用田埂隔开'当通用底盘大区域作业时'需要进

行田块间转移'田埂的高度'泥脚的深度对高地隙通用底盘

的附着力和稳定性提出了较高要求(

基于上述问题'设计了一种高地隙自走式全液压四轮独

立驱动转向通用作业底盘'并着重探讨其水田通过性(在田

间作业时'驱动力+附着力和越障能力是研究通用底盘通过

性的关键因素%

'

&

(本研究拟结合高地隙通用底盘的总体参

数+液压系统参数+工作环境和受力特点进行综合分析'通过

建立其通过性数学模型并用实验验证的方法'来探讨该通用

底盘在水田中的通过性能(

'

!

总体设计

'9'

!

总体参数

南方丘陵地带的水田作业环境'农作物特征等因素对农

&&'



业机械的研发提出了更多考验'因此传统农业作业机具不能

满足农民的需求'转变成对多功能性'高通过性'高效率作业

机械的需求%

%

&

(根据南方农业机械的发展趋势'本设计提出

高地隙通用底盘的通过性要求及参数见表
'

(

表
'

!

高地隙通用底盘设计参数
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满载质量*

P

5

液压系统

压力*
W$/

跨越垂直障碍

高度*
..

附着系数
单个车轮驱动

扭矩*!

?

/

.

#

最大爬坡

度数*!

s

#

稳定行驶速度*

!

P.

/

3

`'

#

最小转弯

半径*
.

车轮规格*

..

发动机转速*

!

M

/

.04

`'

#
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整机结构与工作原理

高地隙自走式全液压四轮驱动通用底盘由柴油机及其

附件+液压系统+操作台+转向系统+前后挂接架+车架底盘等

组成'见图
'

(

根据结构设计'通用底盘上发动机与行走变量泵采用直

连形式(发动机将扭矩与转速传递到液压泵'实现行走系统+

转向与举升系统运作(其中'行走系统通过液压马达直接驱

动车轮来传递动力$转向系统通过液压马达+齿轮减速机与

转向轴采用直连的方式实现转向动作$举升系统则采用
=

个

支腿对角安装的底盘与
=

个液压缸配合完成车架的升降(

'9

前挂接架
!

%9

柴油机
!

<9

操作台
!

=9

转向结构
!

;9

后挂接架
!

)9

行走马达
!

(9

液压油箱
!

+9

车架底盘
!

,9

行走泵

图
'

!

通用底盘结构布置图
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液压系统

通用底盘采用全液压四轮驱动系统(如图
%

所示'行走

液压系统是一个闭环系统'由
%

个行走变量泵和
%

个前轮马

达!左前轮马达+右前轮马达#'

%

个后轮马达!左后轮马达'

右后轮马达#'

'

个一分四分流集流阀'

'

个冲洗阀'

%

个二位

三通电磁阀'

'

个油箱'

'

个吸油过滤器'

'

个行走手柄'

'

个

压油过滤器等辅助液压元件组成(

'9

压油过滤器
!

%9

二位三通电磁阀
!

<9

二位三通电磁阀
!

=9

左后

轮马达
!

;9

右后轮马达
!

)9

右前轮马达
!

(9

左前轮马达
!

+9

分流

集流阀
!

,9

行走手柄
!

'&9

冲洗阀
!

''9

行走变量泵
!

'%9

吸油过滤

器
!

'<9

液压油箱

图
%

!

通用底盘液压系统原理图
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5
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!!

泵上的综合补给油泵为泵控制系统提供液压油+冷却油

和液压油(变量泵的补油压力由泵上的溢流阀控制'并且采

用了压油过滤和吸油过滤
%

种模式$泵控方式为电比例排量

控制$通过操纵手柄发出电压信号'再由控制器将信号传递

给变量泵上面的电磁线圈'从而实现正反转以及排量控制(

分流集流阀处于精密分流时'实现设备的长距离直线行驶'

保证了
=

个车轮较高的同步性'利用分流集流阀的松散分

流'实现设备的自由转弯%

<

&

(通过控制其中的
'

个二位三通

来控制
%

个后轮马达的制动'用
'

个二位三通控制
%

个双向

马达的变量'实现通用底盘的高低速作业模式转换(

%

!

主要零部件选型与设计
%9'

!

液压系统元件选型

通用底盘采用全液压四轮驱动(因此液压系统的可行

性'稳定性制约着其通过性能(基于高地隙全液压四轮驱动

通用底盘需要具备在满载的情况下稳定通过
=&s

坡道的最大

爬坡能力'来确定该通用底盘液压系统中液压马达与液压泵

的型号(

%9'9'

!

马达选型
!

通用底盘在坡道上行驶时'受力情况见

图
<

(

图
<

!

通用底盘爬坡分析
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Q

K

N

Q

*

[

Q

E

[

Q

L

' !

'

#

式中"

Q

*

)))滚动阻力'

?

$

Q

E

)))坡度阻力'

?

$

Q

L

)))工作阻力'

?

(

其中'工作阻力主要指空气阻力和加速阻力(水田低速

作业时'加速阻力与空气阻力远小于滚动阻力和坡度阻力'

故在设计时可将
Q

L

的影响忽略不计%

=

&

(因此'通用底盘在

进行爬坡时其主要影响阻力因素为
Q

*

与
Q

E

(

通用底盘满载爬坡时所需驱动力为"

Q

N

Q

*

[

Q

E

N

H

P

>

2:8

"[

804

"

! #

' !

%

#

式中"

'&'

机械与控制
!

%&'+

年第
%

期



H

)))通用底盘满载总重量'

?

$

>

)))滚动阻力系数$

"

)))坡度'!

s

#(

其中
Hh',)&&?

$查阅文献选取
>

h&9';

$将已知参数

代入式!

%

#计算得出"通用底盘满载爬坡所需驱动力
Qh

'=+;&9+'?

(

从而得出单个车轮所受扭矩
C

为
%&='9,,?

/

.

(

马达排量
D

为"

D

N

%

2P

C

B

F

B

P

-

B

' !

<

#

式中"

D

)))马达排量'

.U

*

M

$

-

B

)))马达的容积效率'取值
&9,;

$

F

B

)))系统工作压差'取值
<=W$/

(

计算得马达的理论排量为
<,(.U

*

M

(

通用底盘稳定行驶最高速度为"

M

VB

N

%

2

?

P

)

VB

)&

' !

=

#

式中"

M

VB

)))通用底盘稳定行驶最大速度'

P.

*

3

$

)

VB

)))马达最大转速'

M

*

.04

$

?

)))车轮半径'

..

(

其中'根据通用底盘设计参数可知"其最大稳定行驶速

度%

;

&为
'<P.

*

3

$车轮半径为
;;&..

(

因此'通过式!

=

#计算得出马达最大转速为
%%;9+%M

*

.04

(

故单个马达所需最大流量为"

R

VB

N

)

VB

P

M

VB

-

B

' !

;

#

式中"

R

VB

)))马达最大流量'

U

*

.04

(

代入 已 知 量'由 式 !

)

#可 得 马 达 最 大 流 量
R

VB

为

;'9;&U

*

.04

(

通过分析'根据作业需求与计算获得马达的排量参数选

定了丹佛斯
WE&%

型轴向柱塞马达'其基本参数为理论排量

<,+

*

',,.U

*

M

'最大转速
%<&M

*

.04

'理论扭矩
)<<?

/

.

(

此类型马达具备低速大扭矩特征'能够保证较好的通过性

要求(

%9'9%

!

泵的选型
!

基于本研究使用的通用底盘行走液压系

统为闭环控制系统'且采用容积变速控制方式%

)

&

'通用底盘

的工作性能很大程度上取决于行走泵的排量与压力(同时

考虑作业底盘的动力要求与功能的多样性'其液压系统的工

作压力设定为
%;W$/

(

由于行走泵与通用底盘
=

个马达采用并联方式控制'故

有
R

VG

N

=R

VB

(

泵的排量为"

D

VG

N

=R

VG

P

'&&&

-

VG

P

)

VG

' !

)

#

式中"

D

VG

)))泵的排量'

.U

*

M

$

R

VG

)))行走泵输出流量'

U

*

.04

$

-

VG

)))泵的容积效率'取值
&9,;

$

)

VG

)))泵的输入转速'

M

*

.04

(

由于通用底盘发动机与泵为直连形式'因此有
)

VG

N

)

>

'

)

>

为发动机额定转速(

)

>

h%=&&M

*

.04

(

故由式!

)

#可得泵的排量为
D

VG

h,;9<(.U

*

M

(

根据作业底盘的性能要求与作业环境的复杂性等情况'

故采用低速大扭矩轴向柱塞泵%

(

&

$且能保证排量可调'选用

丹佛斯
,&U&;;VQ'?)E<C)C&<???<;<;%=

系列变量泵(

其排量为
'&&.U

*

M

'最高压力
=&W$/

(

%9%

!

车架设计及分析

%9%9'

!

机架尺寸选定及结构设计
!

由于车架上应力会合的

表现一般发生于螺杆安装的位置%

+

&

'且该位置的形变量会比

较大'因此考虑在该处增加车架的钢材用量(一方面从结构

上做改变$另一方面可以加大钢材的厚度等(地隙可变通用

底盘受力的质心位于机架几何中心点(故可加大此处的钢

材厚度改善机架的疲劳强度'以此来达到设计的目的(设定

机架长
%;&&..

'宽
'%&&..

(为了方便
=

个转向支腿的

安装'机架四角处为
=;s

'斜边长
<+& ..

'两斜梁相距

'&&..

'全部采用
+&Y=&..

的
;..

厚方钢(两端受力

较小用
<

根杆'中间用
=

根杆(车架示意图见图
=

(

图
=

!

车架示意图

#0

5

IM@=

!

#M/.@8P@G23./

N

%9%9%

!

车架受力分析
!

根据一般农用车车架使用的材料来

看%

,

&

'本设计使用的通用底盘的机架用料选择
[%<;

(该材

料的屈服强度为
%<;W$/

'而车架的两侧最长方钢和车架的

四角焊接点是应力集中的最大点'故只需校核这两处的

强度(

由于机架的载荷为非均匀分布'故可根据机架中心处强

度进行校核(其中最危险可能性载荷全部作用于中心位置(

因此计算取中间一根最危险杆进行计算(

图
;

为机架受力图(根据材料力学关于横力弯曲的弯

曲许用应力的验算公式可得"

)N

)C

./R

G:

%

' !

(

#

式中"

)

)))横梁许用应力'

$/

$

图
;

!

机架中心处受力图

#0

5

IM@;

!

D/2PA

6

/GG@.

N

G

%&'

第
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!!

G

)))矩形截面的宽'

..

$

:

)))矩形截面的高'

..

(

代入已知参数'由式!

(

#可得"

)

h%<9==W$/

(

!!

由于
[%<;

钢材的许用弯曲应力为
'%&

&

',&W$/

%

'&

&

'

所以机架的两侧方钢横梁的强度足够'设计方案可以采用(

%9%9<

!

车架应力分析
!

驾驶过程中通用底盘的应力分布情

况见图
)

(通过选取
';&

倍变形比例%

''

&

'得到该车架应力的

分布情况图(车架整体的应力比较小'其中最大的应力集中

点出现在车架外横梁与支腿立板的焊接点(从图
)

中的颜

色可以看出'应力较大值位置位于车架结合尖角位置!图中

标记#$一方面符合材料力学的原理'另一方面是尖角处一般

容易产生应力集中(车架主要的应力大小一般在
'+(W$/

以下'明显不到钢材的许用应力'故机架的强度满足了设计

的需求(

图
)

!

应力分布图

#0

5

IM@)

!

EGM@88K08GM0AIG0:4K0/

5

M/.

%9%9=

!

车架应变分析
!

驾驶过程中通用底盘的位移分布情

况见图
(

(由图
(

可知'机架发生的最大的形变量出现在车

架中部'最大变形量为
%9<'+Y'&

`<

.

(整体来看位移量对

机架的影响很小'几乎可以不计'故机架的刚度满足了设计

的需求(

图
(

!

底盘应变分析图

#0

5

IM@(

!

C3/88088GM/04K0/

5

M/.

%9<

!

转向支腿的结构设计

在地隙可变%

'%

&通用底盘转向系统设计中(一方面将支

腿套管作为转向系统主要受力部件'通过平行布置的支腿半

耳板与垂直布置的支腿立板焊接固定'见图
+

(支腿套管中

心孔两端内径大于中部内径呈台阶形状内孔'在支腿套管内

径的台阶部分分别安装两个调心推力轴承'内径为
)&..

的支腿转向轴插入两调心推力轴承中心孔(同时在调心推

力轴承上方旋紧
%

个圆螺母'在支腿转轴的螺纹处'并用止

动垫圈锁死$在调心推力轴承下方分别安装油封和套筒'使

支腿转轴固定在支腿套管中心孔中'并且能实现支腿转轴自

由转动(另一方面转向系统由液压系统将动力传输至转向

马达和减速机上'再由安装法兰内的花键套将转向减速机外

花键和支腿转轴外花键联结传递转矩'同时安装法兰将减速

机固定(此时转向马达和减速机上的转矩传递到支腿转轴

上'再经过支腿直角支撑架'将转向力矩传送至轮胎来实现

转向功能(

图
+

!

转向支腿整体示意图

#0

5

IM@+

!

EP@G23./

N

:JG3@L3:1@8GMI2GIM@:J8G@@M04

5

1@

5

<

!

通用底盘通过性能分析
在通用底盘作业过程中'经常以较低的速度去克服某些

障碍物'比如田埂+台阶等(越障能力是评价通用底盘通过

性能的一个重要指标%

'<

&

(根据数学模型分析机具结构参数

与越障能力的关系'从而得出通用底盘的轴距变化值(

图
,

为四轮驱动高地隙通用底盘越过台阶时的受力情

况(从图
,

中可以看出'当前轮碰到台阶时'由各受力情况

可得到以下平衡方程式"

!!

Q]

K'

2:8

"O

Q]

K'

.

*

804

"O

.

*

Q

K%

N
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$
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.

*

2:8

"O

Q

K%

N

H
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.

*

Q]

K'

I

%

[

Q

K%

.

*

I

%

O

Q

K%

0

[

H0

'

N

&

'

/

0

1

!

+

#

式中"

I

)))轮胎的直径'

..

$

H

)))通用底盘总重力'

?

$

图
,

!

前轮跨越台阶受力图

#0

5

IM@,

!

#:M2@/4/1

6

808:JJM:4GL3@@1:O@M8G@

N

8

<&'
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!
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Q]

K'

)))通用底盘前轮遇到台阶时的作用力'

?

$

Q

K%

)))后轴负荷'

?

$

.

*

)))附着系数$

0

'

)))重心到前轴的距离'

..

$

0

%

)))重心到后轴的距离'

..

$

0

)))轴距'

..

(

其中'在水泥路面上做跨越台阶试验时'滚动阻力系数

近似为
&

'忽略不计%

'=

&

(

设台阶高度为
:

L

%

';

&

'由图
,

中的几何关系可知"

804

"N

'

O

%

!

:

L

I

#( !

,

#

代入式!

+

#化简得"

:

L

N

I

!

.

%

[

'

O

.

*

I

%0

O

. .

%

[

'

O

.

*

I

0槡 #

%

!

'

O

.

*

I

%0

#

[

.

%

% &

' !

'&

#

式中"

.

N

'

O

.

*

I

%0

O

!

'

[

.

%

*

#

0

'

0

.

*

(

由式!

'&

#可知'

0

*

I

越大及
0

'

*

0

越大'

:

L

就越大'即

通用底盘的前轮能越过更高的台阶(分析结果表明'

:

L

是

随着
0

*

I

的增大而增大的$另外'当
0

'

*

0

的比值增大时'四

轮液压驱动的通用底盘其前轮过台阶的能力大大提高'甚至

车轮也能越过大于其半径的高度(因此'可以得知前轮的越

障能力与
.

*

+

0

'

*

I

+

0

*

I<

个参数有关(

当通用底盘的后轮碰到台阶时'其受力情况见图
'&

(

图
'&

!

后轮跨越台阶受力图

#0

5

IM@'&

!

#:M2@/4/1

6

808:JM@/1L3@@1:O@M8G@

N

8

!!

后轮越过台阶时'其平衡方程式见式!
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H=804

!

`0

%

2:8

!

Hh&

'

/

0

1

!

''

#

式中"

Q]

K%

)))通用底盘后轮遇到台阶时的作用力'

?

$

=

)))车辆重心到前后轴心连接线的距离'

..

$

!

)))水平路面与前后轴心连接线的夹角'!

s

#$

Q

K'

)))前轴负荷'

?

(

由图
'&

中的几何关系可知"

804%

N

'

O

%

:

L

I

! #

( !

'%

#

代入式!

''

#化简得"

!

2:8

!

O

.

*
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!
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#
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%
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.
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! #
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!
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%
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=
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! #
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!
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I

%0
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2:8
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.

*

I

%0

( !

'<

#

由图
'&

中的几何关系还可知"

804

!

N

:

L

0

'将其代入

式!

'<

#得"

'̀

:

L

0

! #槡
%

`

.

*

:

L

0

_
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*

I

%0
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%:
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! #槡
%
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=
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! #

:
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! #

_

I
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! #槡
%

h

.

*

I

%0

(

!

'=

#

由式!

'=

#可知'后轮跨越台阶的能力与
.

5

+

0

'

*

I

+

0

*

I

+

=

*

0=

个参数有关(其中'后轮越障能力随
.

*

增大而

提高'随
0

'

*

I

+

0

*

I

+

=

*

0

增大而降低(

通用底盘前后轮越障能力都与附着系数呈正比'其中

.

*

+

0

'

*

I

+

0

*

I

同时制约前后轮越障能力(因此根据该

参数选择最佳通过性结构参数(通过前轮越障数学模型以

及总体参数要求值决定机体结构参数(在不同的
0

'

+

I

+

=

参数值情况下'通过性参数
0

值的选定见表
%

(

表
%

!

不同质心位置参数与轴距
0

关系数值

Z/A1@%

!

D@1/G0:4830

N

A@GL@@4K0JJ@M@4G2@4GM:0K

N

:80G0:4

N

/*

M/.@G@M8/4KL3@@1A/8@0

:

L

!目标值#*

..

.

*

I

*

..

0

'

*

..

!

0

'

-

'+&&

#

0

*

..

!

%%&&

-

0

-

<%&&

#

=&& &9) ''&& '%&< %<(=9+%

=&& &9) ''&& ';&< %+);9'+

=&& &9) ''&& '(&< <',%9<)

=

!

验证实验结果与分析
=9'

!

实验场地与设备

为了获取更加全面+合理的通过性数据'此试验分
%

个

不同地形进行测试(

%&'(

年
(

月'在吉首市宗南重工产业园

与本校实训中心及耘园教学基地试验田进行通用底盘通过

性能试验'主要试验仪器设备包括"液压系统测试软件

!

U-Db0Z@8G*&&+EDX'>=9&9;

'深圳雷诺智能技术有限公

司#+液压数据处理软件!

U-Db

.

cZXQX

.

>'9&'

'深圳雷诺

智能技术有限公司#+测试仪表!

Cc$W==&

*

=+&

'深圳雷诺智

能技术有限公司#+压力传感器!

&

&

)&W$/

'深圳雷诺智能技

术有限公司#+流量传感器!

&

&

';&U

*

.04

'深圳雷诺智能技

术有限公司#+角度仪!

>Ccb?UX*)&

'

F

-

&9,;.e

'

/

h

)%&4.

'浙江省缙云伟创电子有限公司#等(

=&'

第
<=

卷第
%

期 李
!

泽等"高地隙通用作业底盘的设计与试验
!



=9%

!

试验方法

=9%9'

!

越障试验
!

在跨台阶试验中'根据
!]

*

Z'%;='

)

',,&

的要求'选定试验场地(在进行垂直障碍测试时'通用

底盘满载'发动机油门调到最大'行走马达分
%

种排量模式

进行测试(在越过台阶之前'车辆在水平地面行驶'然后通

过操纵手柄来调节行走变量泵的排量'改变系统的压力大

小'从而驱动行走液压马达使车轮跨越垂直障碍物(同时'

通过设置
<

次轮距与轴距的调整'来获取不同的机体参数$

从而得到
<

种情形下的通过性参数来验证机体参数与通用

底盘的通过性关系(此外'通过速度不限'以通过一次为标

准'进行多次试验'并记录数据(

=9%9%

!

爬坡试验
!

在爬坡试验中'根据
!]

*

Z<+('

)

%&&)

的要求'在湖南农业大学实训中心设置测试坡道(其中'坡

道有效长度需大于喷药机整体长度'并划分为发车区域+试

验区域+缓冲区域(将液压测试设备装在行走马达进出口'

通过连接线缆与测试仪进行匹配'设置测试仪的测试接口与

数据采集频率为
%&.8

(首先将喷药机在起步区域平坦路面

发车'喷药机行走马达排量调为低速模式'向前推动行走手

柄'进行测试(然后根据喷药机通过情况进行液压参数记录

以及喷药机在进行爬坡时的通过情况进行记录(

=9%9<

!

行驶速度与最小转弯半径试验
!

为满足通用底盘在

南方水田的作业要求'在试验田与实训中心分别选取
%

条长

度大于
;&.

'宽度大于
;.

的试验场地(设定
;&.

范围内

为测试区域'通用底盘在区域外启动'在发动机油门控制在

最大'行走手柄将变量泵排量控制在最大情况下测试低速与

高速模式下通用底盘在试验区域的行驶时间'得到通用底盘

的最高行驶速度$每个场地采取三轮测试'取平均值并记录(

根据试验要求%

')

&

'通用底盘最小转弯半径试验在长度

大于
;&.

'宽度大于
';.

试验田进行(通用底盘预先停放

在试验田块中间区域'转向模式设置为小场地转向!前后轮

同时
=;s

左右转#'启动车子并低速行驶'将转向手柄转到极

限位置'保持此位置不变'待通用底盘稳定行驶
<)&s

后'驶出

测试区域(用钢卷尺测量车轮转向轨迹圆半径并记录数据(

=9<

!

试验结果

在各工况下通用底盘通过性能测试结果见表
<

(通过设

计值与实测值进行对比发现'各项通过性参数达到设计目标

值'通用底盘通过性能较好(

表
<

!

通用底盘通过性能试验结果

Z/A1@<

!

Z3@

N

@MJ:M./42@G@8GM@8I1G8:JG3@

I40O@M8/123/8808

来源
行驶速度*

!

P.

/

3

`'

#

最大爬坡

角度*!

s

#
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结论
基于南方水田再生稻+高植株果园等作物收获采摘时机

械化收获+田间管理困难的问题'研究设计了一台高地隙全

液压四轮驱动通用底盘(

!

'

#根据通用底盘通过性要求'完成了液压系统主要部

件选型(选定了丹佛斯
WE&%

型轴向柱塞变量马达及
,&

系

列轴向柱塞变量泵(同时进行了机架尺寸选定及结构设计

与转向支腿的结构设计$并通过机架的受力分析与应力+应

变校验表明"机架在
';&

倍变形条件下'其强度与刚度符合

设计要求'验证了机械结构的可行性与稳定性(

!

%

#结合通过性参数目标值'建立了通用底盘轴距与结

构参数之间的越障数学模型(经分析指出"通用底盘的越障

能力与
.

*

+

0

'

+

=

+

0

+

I;

个因素存在一定的比例关系$并

基于越障高度
=&&..

的条件下确定了底盘的轴距参数'对

底盘样机的制造与试验提供了一定指导依据(

!

<

#对通用底盘通过性能进行试验'包括爬坡能力+越

障高度+行驶速度+最小转弯半径各项指标(试验表明"在坡

度小于
='s

的坡道上能够获得较好的通过性$在满载情况下'

通用底盘能够跨越的最大垂直障碍物高度为
=,<..

'最小

转弯半径为
<9(.

'水泥路面行驶速度范围为
&

&

'<P.

*

3

'

水田作业速度范围为
&

&

''P.

*

3

满足了南方水田的作业

要求(
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