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摘　要：针对船载虾塘投饵装置直接搭载传统投饵机破碎率高、下料过程中船体重心偏移大影响螺旋桨吃水
深度等问题，设计一种船载专用投饵装置平衡抖料系统。该系统利用电机带动偏心轮转动产生周期变化的高

低差，通过多个支撑架复合式作用使饵料箱体整体平衡抖动，保障均匀下料的同时降低饵料破碎率；采用系统

固定支点位置可调的整体抖动下料方式，实现较长距离无损饵料输送，解决了投喂过程船体因重心位置变化

大导致尾部驱动部分吃水线变化幅度过大的问题，使得螺旋桨驱动效能更加稳定。通过抖料系统机构数学模

型，获得振动系统最优偏心量；采用力矩平衡方程进行抖料装置支架最佳点位置分析；开展了电机能耗测试以

及转动支架与料箱坡角设计。计算分析得：当偏心量为１．２ｍｍ，支点位置（－４０，０）时，以额定转速２６００ｒ／
ｍｉｎ直流电机作振动源电机，实际工作功率低于８０Ｗ，下料速率接近均值１．６３ｋｇ／ｍｉｎ。现场试验表明：与料
箱置于尾部相比，船体驱动部分满载和空载吃水变化由１０．２减少到７．３ｃｍ；该投饵装置正常工作速度平均
为１．０３ｍ／ｓ，下料均匀，破碎率低。该系统适应于现场环境，生产和维护成本低，结构简单可靠，便于推广应
用，具有较高的实用价值。
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　　中国是水产养殖大国，池塘养殖产量已经超
过总水产养殖产量的５０％，是水产养殖的主要方
式，虾类养殖是其中的重要组成部分［１４］。投饵

装备可以有效降低劳动强度、提高饵料利用率和

投饵均匀度［５７］。目前，成熟的投饵系统主要用

于养鱼［８１３］，随着渔业自动化技术的发展，适用于

全塘饵料均匀抛洒的船载投饵装备逐渐成为研

究的焦点［１４１７］。将岸基固定式投饵机简单改造

后移植到船上进行使用的方式，存在着重心高、

风阻大等问题，导致船体运动性能下降，且随着

饵料投送，船体重心位置变化造成驱动部分吃水

线上升幅度大，投饵过程全程驱动效能难以稳定

维持。为解决这一问题，采用螺旋输送加抛料盘

撒料方式，可以基本保持重心位置不变，但螺旋

输送过程中破碎率高，对水体环境造成污染。为

此，开发满足虾塘移动式投喂需求的船载专用投

饵装置，做到整体高度低，投喂过程中投饵船重

心位置基本不变、饵料破碎率低，对于提高绿色

养殖水平具有重要意义［１８２０］。

针对上述问题，本文设计了一种船载平衡式

抖料系统。以 Ｕ型钢、卡箍定位直流电机，电机
旋转带动偏心轮产生高低差变化，通过铰接支架

传导到箱体托架，在对称转动支架复合作用下，

箱体平衡振动作用于饵料。与螺旋输送等方式

相比，料箱整体性抖动工作模式能够均匀下料，

且输料管低倾角下输送距离长，有利于投喂过程

保持船尾螺旋桨驱动部分吃水线相对稳定，针对

不同的投喂平台有良好的通用性和可移植性，为

虾类投喂设备的研发提供了适合的关键性支撑

性装置。

１　船载投饵设备总体方案

１．１　投饵设备整体布局及工作原理
虾塘移动式投饵设备船体为 ＰＥ材料吹塑成
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型，壁厚４ｍｍ，双体平台通过４０ｍｍ×２０ｍｍ×２
ｍｍ的３０４不锈钢方管联接。平台主尺寸长１．５
ｍ、宽０．９ｍ、型深０．３ｍ，工作船速大于０．８ｍ／ｓ，
饵料载重５０ｋｇ，见图１。平衡式抖料系统位于双
体船平台上，上部箱体内放置饵料，箱体下部空

间安装支撑与动力装置。工作原理：通过控制平

衡式抖料系统偏心量、振动频率和出料口大小调

节下料量，利用抛料电机转速和抛料盘仰角调节

饵料抛洒半径，实现均匀投饵。

１．Ｕ型托架；２．直流电机；３．卡箍；４．偏心轮；５．振动托架；

６．转动托架；７．饵料箱；８．箱盖；９．外球面带座轴承；１０．支

点支架；１１．法兰出料口；１２．方管；１３．抛料盘；１４．船体

１．Ｕｓｈａｐｅｄｂｒａｃｋｅｔ；２．ＤＣｍｏｔｏｒ；３．Ｃｌａｍｐ；４．Ｅｃｃｅｎｔｒｉｃｗｈｅｅｌ；

５．Ｖｉｂｒａｔｉｎｇｂｒａｃｋｅｔ；６．Ｒｏｔａｔｉｎｇｂｒａｃｋｅｔ；７．Ｂａｉｔｂｏｘ；８．Ｂｏｘ

ｃｏｖｅｒ；９．Ｏｕｔｅｒｓｐｈｅｒｉｃａｌｂｅａｒｉｎｇ；１０．Ｐｉｖｏｔｂｒａｃｋｅｔ；１１．Ｆｌａｎｇｅ

ｄｉｓｃｈａｒｇｅｐｏｒｔ；１２．Ｓｔａｉｎｌｅｓｓｓｔｅｅｌｓｑｕａｒｅｔｕｂｅ；１３．Ｔｈｒｏｗｉｎｇｄｉｓｃ

１４．Ｈｕｌｌ

图１　船载投饵设备总装结构图
Ｆｉｇ．１　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆｔｈｅａｓｓｅｍｂｌｙｓｔｒｕｃｔｕｒｅ

ｏｆｔｈｅｂｏａｔｆｅｅｄｉｎｇｅｑｕｉｐｍｅｎｔ

１．２　技术要求
根据虾类摄食习性和养殖用户操作需求，结

合虾类养殖的不同环境特点，确定投饵装置设计

应该满足的主要技术指标如表１所示。

表１　主要技术指标
Ｔａｂ．１　Ｋｅｙｔｅｃｈｎｉｃａｌｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｓ

项目Ｐｒｏｊｅｃｔ 参数Ｐａｒａｍｅｔｅｒ

投饵方式Ｆｅｅｄｉｎｇｍｅｔｈｏｄ 振动下料

最大载料量Ｍａｘｉｍｕｍｌｏａｄ／ｋｇ ５０
最大投饵量

Ｍａｘｉｍｕｍａｍｏｕｎｔｏｆｆｅｅｄ／（ｋｇ／ｍｉｎ） ３

噪声 Ｎｏｉｓｅ／ｄＢ ＜６０
工作船速

Ｗｏｒｋｉｎｇｂｏａｔｓｐｅｅｄ／（ｍ／ｓ） ＞０．８

２　平衡式抖料系统设计

料箱整体式抖动实现的难点之一是５０ｋｇ质
量过大，抖动支点按常规方式置于尾部进行整体

起振对电机驱动力矩和能耗有很大的挑战。为

解决这一问题，设计了平衡式抖料系统，即支点

选择在料箱中心位置，借助料箱饵料本身相对于

支点左右两侧的重力平衡的特点显著减小振动

难度。抖料系统主要由偏心振动机构、支架和料

箱等组成，如图 ２所示。其基本原理：直流电机
带动偏心轴转动，产生周期变化的高低差，通过

轴承座与支撑将能量传递到饵料箱端部，在中部

支架协调转动下，箱体产生周期振动作用于箱内

坡板饵料，达到下料要求，下料速率可以通过偏

心量、支点位置、坡板倾斜角和电机转速调整，选

择四者之间的合理值，完成系统均匀、低破碎下

料要求。

１．Ｕ型托架；２．直流电机；３．卡箍；４．偏心轮；５．振动托架；

９．外球面带座轴承；１５．料箱坡板

１．Ｕｓｈａｐｅｄｂｒａｃｋｅｔ；２．ＤＣｍｏｔｏｒ；３．Ｃｌａｍｐ；４．Ｅｃｃｅｎｔｒｉｃｗｈｅｅｌ；

５．Ｖｉｂｒａｔｉｏｎｂｒａｃｋｅｔ；９．Ｏｕｔｅｒｓｐｈｅｒｉｃａｌｂｅａｒｉｎｇ；１５．Ｃａｓｉｎｇｒａｍｐ

图２　平衡式抖料系统剖视示意图
Ｆｉｇ．２　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆ
ｂａｌａｎｃｅｄｄｉｔｈｅｒｉｎｇｓｙｓｔｅｍ

２．１　偏心机构设计
偏心机构主要由单耳轴承座、轴承、偏心轴

等３部分组成，如图３所示。考虑轴承在径向受
力较大，选用６００００系列轴承做中间转动体，与
３０４不锈钢单耳轴承座配合，偏心轴采用外径
１５ｍｍ不锈钢光圆与轴承间隙配合。根据凸轮机
构滚子从动件对心直动推杆结构（轴承座端孔与

料箱振动支点以垂直转动副铰接），偏心轴旋转１
周料箱产生高低差 。

９２９
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图３　偏心机构
Ｆｉｇ．３　Ｅｃｃｅｎｔｒｉｃｍｅｃｈａｎｉｓｍ

　　为了提高饵料下料均匀度，降低能耗，提高
利用率，根据平衡抖料系统结构及工作原理，运

用解析法对抖料系统各构件和铰接点运动分析，

借助数学模型计算获得不同偏心距对料箱振幅

的影响［２１２４］。根据虾类摄食习性与养殖经验及

船体巡航速度，下料合理速率最小控制在１ｋｇ／
ｍｉｎ，最大不超过３ｋｇ／ｍｉｎ。通过改变振动频率确
定与下料速率的关系，得到偏心距与振幅合理区

间。

简化系统运动四杆机构如图４所示，Ｏ１为电
机固定中心，Ｏ为支点支架对称中心，ｌ１为电机轴
旋转曲柄矢量，ｌ２为偏心轴承座杆矢量，ｌ３为料箱
矢量，ｌ４为支架支点到电机固定中心的杆矢量，采
用矢量法建立了机构的位置方程。

图４　抖料系统运动机构数学模型
Ｆｉｇ．４　Ｍａｔｈｅｍａｔｉｃａｌｍｏｄｅｌｏｆｍｏｖｉｎｇ

ｍｅｃｈａｎｉｓｍｏｆｓｈａｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍ

　　设构件的杆矢量分别为ｌ１、ｌ２、ｌ３、ｌ４，根据封闭
矢量多边形法则，各矢量之和为０，即

ｌ１＋ｌ２－ｌ３－ｌ４＝０ （１）
将式（１）以复数矢量形式表示：

ｌ１ｅ
－ｉα１＋ｌ２ｅ

－ｉα２＝ｌ４＋ｌ３ｅ
－ｉα３ （２）

实部和虚部通过欧拉公式 ｅ－ｉα ＝ｃｏｓα＋

ｉｓｉｎα分离移向，得：
ｌ２ｃｏｓα２＝ｌ３ｃｏｓα３－ｌ１ｃｏｓα１＋ｌ４
ｌ２ｓｉｎα２＝ｌ３ｓｉｎα３－ｌ１ｓｉｎα{

１

（３）

合并式（３）两式，两端同时平方相加得：
ｌ２
２－ｌ１

２－ｌ３
２－ｌ４

２＋２ｌ１ｌ４ｃｏｓα１＝２ｌ３（ｌ４－ｌ１ｃｏｓα１）
ｃｏｓα３－２ｌ１ｌ３ｓｉｎα１ｓｉｎα３ （４）

简化（４）式得：
Ａｓｉｎα３＋Ｂｃｏｓα３＋Ｃ＝０ （５）

式中：Ａ＝２ｌ１ｌ３ｓｉｎα１；Ｂ＝２ｌ３（ｌ４－ｌ１ｃｏｓα１）；Ｃ＝
ｌ２
２－ｌ１

２－ｌ３
２－ｌ４

２＋２ｌ１ｌ４ｃｏｓα１。

令ｃｏｓθ＝ Ｂ
Ａ２＋Ｂ槡

２
，ｓｉｎθ＝ Ａ

Ａ２＋Ｂ槡
２
，代入（４）

式得：Ａ２＋Ｂ槡
２ｓｉｎ（α３＋θ），整理为

α３＝ｓｉｎ
－１（

Ｃ
Ａ２＋Ｂ槡

２
）－θ （６）

最后解得：ａ３＝ｓｉｎ
－１（

Ｃ
Ａ２＋Ｂ槡

２
）－ｔａｎ－１（ＡＢ）

式中：ｔａｎθ＝ｓｉｎθｃｏｓθ
＝ＡＢ。

将（６）式代入（３）式中可求得：

α２＝ｓｉｎ
－１（

Ｃ′
Ａ′２＋Ｂ′槡

２
）－ｔａｎ－１（Ａ′Ｂ′） （７）

式中：Ａ′＝２ｌ１ｌ２ｓｉｎα１；Ｂ′＝２ｌ２（ｌ１ｃｏｓα１－ｌ２）；Ｃ′＝
ｌ１
２＋ｌ２

２＋ｌ４
２－ｌ３

２＋２ｌ１ｌ４ｃｏｓα１。
当ｌ１值变化，对应偏心量变化 Δｌ，通过改变

ｌ１的增量调节杆ＮＯ与水平方向夹角 ａ３值，进而
求得 ＮＯ１在 Ｎ点处位移变化（即料箱振幅变
化），变量值计算：

Δａ＝ａ３－ａ′ （８）
角度弧长转换公式：

Ｌ
⌒
＝πｒａ１８０ （９）

　　偏心量改变时，即ｌ′＝ｌ１＋Δｌ′，将 ｌ′代入公式
（５）与（７）可得 ａ′值，再代入公式（８）和（９），得
ＮＯ杆在Ｎ的弧长变化。

分别取０．５、１．０、１．５、２．０、２．５等５组偏心量
代入算式，当偏心量为１．０～１．５ｍｍ时，下料量
达到设计要求，且整个过程下料量稳定，故取整

平均值偏心量为１．２ｍｍ。
２．２　电机选型分析

振动机构由直流电机、偏心轮、电机托架 ３
部分组成。选用型号８＃８０ｍｍ×４３ｍｍ×５ｍｍ
的Ｕ型钢作电机托架，底部开孔用于自身固定，

０３９
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两侧对称孔用于固定电机，如图５所示。由图２
组成可知，抖料系统上部总重：

∑ｍｉ＝ｍ１＋ｍ２＋ｍ３ （１０）
式中：ｍ１为满载饵料，５０ｋｇ；ｍ２为料箱总重，３．２
ｋｇ；ｍ３为转动托架，５．１ｋｇ；ｍ４为偏心轮等，约
为１．７ｋｇ。总质量为６０ｋｇ。

１．Ｕ型托架

１．Ｕｓｈａｐｅｄｂｒａｃｋｅｔ

图５　电机固定示意图
Ｆｉｇ．５　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆｍｏｔｏｒｆｉｘｉｎｇ

　　根据ＰＥ材料特性，在建模软件中测得质心
位置在０．６ｍ处，定为原点Ｏ。以船首为正方向，
则坐标点（３１０，０）作为振动电机支点中心位置。
根据整个偏心振动系统的特点，对转动支撑部分

受力分析简化力矩［２５］。见图６。

图６　平衡转动支撑力矩简图
Ｆｉｇ．６　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆｔｈｅｂａｌａｎｃｅ

ｒｏｔａｔｉｏｎｓｕｐｐｏｒｔｔｏｒｑｕｅ

　　如图６所示，简化饵料与料箱总重Ｇ，举升箱
体作用在电机上的载荷为 Ｆ１。根据力矩平衡原
理，系统初始动作时端部支点受力Ｆ１为

Ｆ１×Ｌ１＝Ｇ×Ｌ４ （１１）

由式（１１）得Ｆ１＝Ｇ×
Ｌ４
Ｌ１
＝６００×０．０４０．３４９＝６８．７７Ｎ

式中：Ｌ１为支架距振动源中心距离，０．３４９ｍ；Ｌ２

为振动源到托架尾部的长度，０．６１８ｍ；Ｌ３为支架
到尾部距离，０．２６９ｍ；Ｌ４为箱体重心与底部支架
中心距离，０．０４ｍ。当电机举升箱体的力臂为ｌ＝
１．５ｍｍ时，垂直于力臂的力即为 Ｆ１。电机承受
扭矩为

Ｍ＝Ｆ１×ｌ＝１．０３ｋｇ·ｃｍ
满载饵料，在室温２０℃下５组电机１２Ｖ电

压抖料的工作情况如表 ２所示。对比分析电机
扭矩、实测损耗百分比与电机外壳温度（工作３０
ｍｉｎ）情况，选取 ８０Ｗ功率、额定转速 ２６００ｒ／
ｍｉｎ、额定扭矩２．５ｋｇ·ｃｍ、温升较小的Ｙ８０电机
作为驱动电机。

表２　备选电机工况
Ｔａｂ．２　Ａｌｔｅｒｎａｔｉｖｅｍｏｔｏｒｗｏｒｋｉｎｇｃｏｎｄｉｔｉｏｎ

电机型号

Ｍｏｔｏｒ
ｍｏｄｅｌ

额定功率

Ｒａｔｅｄ
ｐｏｗｅｒ／
Ｗ

额定转速

Ｒａｔｅｄ
ｓｐｅｅｄ／
（ｒ／ｍｉｎ）

额定扭矩

Ｒａｔｅｄ
ｔｏｒｑｕｅ／
（ｋｇ·ｃｍ）

负载转速

Ｌｏａｄ
ｓｐｅｅｄ／
（ｒ／ｍｉｎ）

外壳温度

Ｍｏｔｏｒ
Ｔ／℃

损耗

Ｌｏｓｓ／
％

Ｙ５０ ５０ １３００ １．８ ７７５ ４５ ５５．３
Ｙ８０ ８０ ２６００ ２．５ １７９３ ４２ ５０．７
Ｙ１５０ １５０ １２５０ ７．０ １１２０ ３８ ３０．０

ＸＤ３４２０ １００ ２４００ ２．０ １８４２ ６０ ４２．９
Ｒ７７１２０ １００ １９００ ４．５ １６５３ ３９ ３３．９

２．３　饵料承重结构
２．３．１　框体与支架

框体和支架是料箱承重的关键，如图 ７所
示。根据箱体振动强度和稳定性要求，选用 ４０
ｍｍ×４０ｍｍ×４ｍｍ角钢焊接成闭环框体托架，
箱体受力 Ｆ主要集中在底部以及四周。通过螺
栓四周固定箱体，形成３组平衡力，通过框体底
部对称的纵向轴承座预留孔，调节支点支架相对

于起振电机的位置，以此调整系统装置在船体的

重心，实现平衡抖动效果。

支架作为系统主要承重部分，不仅要承受饵

料及系统自身重，且考虑到振动过程的高低差影

响，设计中借鉴轴承转动的低阻特性，考虑成对

支架转动可能因偏心而产生扭矩进行改进。通

过支架顶部加装带座外球面轴承，可承受很大径

向载荷和一定的轴向载荷。轴承外径与轴承座

内径通过球面配合，调心范围为３°～８°，可补偿
一定安装误差产生的轴线不重合，达到提高支架

强度与稳定性要求［２６］。

１３９
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６．转动托架；１０．支点支架；１６．轴承座预留孔

６．Ｒｏｔａｔｉｎｇｂｒａｃｋｅｔ；１０．Ｐｉｖｏｔｂｒａｃｋｅｔ；１６Ｂｅａｒｉｎｇｓｅａｔｒｅｓｅｒｖｅｄ

ｈｏｌｅ

图７　框体受力示意图
Ｆｉｇ．７　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆｔｈｅｆｏｒｃｅｏｆｔｈｅｆｒａｍｅ

２．３．２　饵料箱分析
为使振动过程顺畅下料，消除饵料仓内“积

拱”现象，避免饵料在仓内形成“漏斗流”影响下

料的稳定性［２７］，合理设计非对称“Ｖ”形、β为１０°
倾角的坡板，如图８所示。出料口偏离对称中心
３５ｍｍ，控料口采用横向抽拉板，下料管通过 ４０
ｍｍ×２０ｍｍ×２ｍｍ不锈钢方管联接，出口端焊
接法兰，可独立联接抛料装置，方便拆卸，料箱底

中部开３００ｍｍ×２００ｍｍ孔用于箱体与托架及坡
板的安装［２８］。料箱总容积为６１４ｍｍ×４２０ｍｍ×
３６０ｍｍ，以成虾标准２号饵料（实际测量容积密
度为７２０ｋｇ／ｍ３）计算实际料仓载重，则

Ｍ＝ρＶ
Ｖ＝Ｖ１＋Ｖ{

２

（１２）

式中：Ｖ１＝Ｓ１ｈ１＝
１
２［Ｈ－Ｈ１］＋（Ｈ－Ｈ２）ＬＷ，Ｖ２＝

Ｓ２ｈ２＝
１
２Ｗｈ２ｌ１，Ｌ、Ｗ、Ｈ分别为料箱内部长、宽、高

尺寸，ｍ；Ｗ１为坡口中心偏移尺寸，ｍ；Ｈ２、Ｈ１分
别为料箱内部上、下坡距箱底高度，ｍ；ｌ１为坡
长，ｍ；ｈ为“Ｖ”坡底部到槽口的垂直高度，ｍ；ｈ１
为非对称“Ｖ”坡两侧边缘到底部的高度差，ｍ。
代入基本尺寸，得料仓实际容积为５２．５６ｋｇ，大于
５０．００ｋｇ，满足设计需求。

图８　料箱尺寸示意图
Ｆｉｇ．８　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆｂａｉｔｂｉｎｓｉｚｅ

３　试验及数据分析

３．１　试验装置与测试方法
如图 ９所示，进行样机加工，测试仪器有：

ＡＲ９２５非接触激光测速仪、ＨＴ３８红外测温仪、
ＰＷＭ脉冲调速控制器、分贝仪软件、直流稳压电
源（最大电流２０Ａ）、对虾专用２号饵料５０ｋｇ（筛
除破碎颗粒，消除初始破碎率影响）、水桶，２ｍ×
１ｍ×０．０１ｍ中密度泡沫板拉、压力计（精度 ０．１
ｇ）、筛子和秒表。

图９　样机下料试验
Ｆｉｇ．９　Ｂａｉｔｆｅｅｄｉｎｇｔｅｓｔｏｆｐｒｏｔｏｔｙｐｅ

　　为了方便实验室测试，减少饵料重复加注次
数，将料箱下料口尺寸缩小至原来的６６．７％进行
实验，缩小后的开口尺寸为４０ｍｍ×２０ｍｍ（通过
测试，缩小比例后的开口下料速率为实际尺寸开

口下料速率的５０％，即测试下料０．７ｋｇ／ｍｉｎ，代
表实际下料１．４ｋｇ／ｍｉｎ）。
３．２　测试结果分析

启动装置，待工作稳定后观察稳压电源 ，则

电机实际输出功率为

２３９
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Ｐ＝Ｕ×Ｉ
η

（１３）

　　由功率损耗值为０．５０７，计算得实际功率Ｐ＝
３３．１４Ｗ，小于额定输出功率８０Ｗ，具有合理的

动力储备。试验中载料５０ｋｇ，分析６组支点位置
与下料的关系，其中破碎率测量以２０ｋｇ下料量
称重计算，测试数据如表３所示。

表３　支点位置下料试验
Ｔａｂ．３　Ｐｉｖｏｔｐｏｓｉｔｉｏｎｂａｉｔｆｅｅｄｉｎｇｔｅｓｔ

支点位置

Ｐｉｖｏｔｐｏｓｉｔｉｏｎ／
ｍｍ

空载电流

Ｎｏｌｏａｄ
ｃｕｒｒｅｎｔ／Ａ

下料速率 Ｂａｉｔｒａｔｅ／（ｋｇ／ｍｉｎ）
前１０分钟
Ｆｉｒｓｔ１０ｍｉｎ

后１０分钟
Ｓｅｃｏｎｄ１０ｍｉｎ

电流均值 ＡｖｅｒａｇｅＣｕｒｒｅｎｔ／Ａ
前１０分钟
Ｆｉｒｓｔ１０ｍｉｎ

后１０分钟
Ｓｅｃｏｎｄ１０ｍｉｎ

下料速率均值

Ａｖｅｒａｇｅｂａｉｔｉｎｇ／
（ｋｇ／ｍｉｎ）

电流均值

Ａｖｅｒａｇｅ
ｃｕｒｒｅｎｔ／Ａ

破碎率

Ｂｒｅａｋａｇｅ
ｒａｔｅ／％

－１００ １．１ １．１３ １．０１ ０．７５ ０．８５ １．０７ ０．８０ ０．１２
－６０ １．２ ０．９１ １．０３ ０．８５ ０．９ ０．９７ ０．８７ ０．１０
－２０ １．４ ０．７６ ０．７０ ０．９ １．０ ０．７３ ０．９５ ０．１０
０ ０．７ ０．５５ ０．５６ ０．６５ ０．６ ０．５６ ０．６３ ０．１１
２０ ０．７ ０．３７ ０．３９ １．０ ０．７ ０．３８ ０．８５ ０．０８
６０ ０．９ ０．７９ ０．５３ ２．５ １．３ ０．６６ １．９ ０．１０

　　对数据进行分析可得支点位置与下料速率、
破碎率和电流变化折线图（图１０～１１）。由图１０
可知，－４０至 －２０之间三线相交，破碎率值稳
定，且观察图１１支点位置与电流变化试验数据，
三者曲线斜率基本相同，故 －４０至 －２０为最优
支点位置范围。

偏心量测试时，以ＥＶＡ泡沫板作为样机底部
垫板降低振动产生的下料误差。试验料箱坡度

１０°，电机工作转数１７９３ｒ／ｍｉｎ，２号白对虾料５０
ｋｇ（筛除破碎颗粒），下料测试２０ｍｉｎ，分别记录
前、后１０ｍｉｎ下料情况，重复３次试验求破碎率
平均值，记录数据如表４所示。

实验过程中，可以观察到偏心量在１．０～１．５
ｍｍ之间时系统工作稳定，２．０～２．５ｍｍ时装置
振动剧烈。对数据进行分析可得偏心量与下料

各参数关系折线图（图１２～１４）。由图１２可以看
出偏心量在１．０～１．５ｍｍ时下料前后稳定，偏心
量再次增大时，前后下料差逐渐变大，在１．５～２
ｍｍ时虽有相交，但此区间振动、噪声超过６０ｄＢ，
且从图１３可以看出前后电流分别线性上升且无
相交，由图１４可见破碎率值随偏心量成线性上
升。通过以上分析表明，取平均值１．２ｍｍ为偏
心量的设计值合理。

图１０　不同支点位置下料速率
Ｆｉｇ．１０　Ａｖｅｒａｇｅｂａｉｔｆｅｅｄｉｎｇｖｅｌｏｃｉｔｙ

ｏｆｄｉｆｆｅｒｅｎｔｐｉｖｏｔｐｏｓｉｔｉｏｎｓ

图１１　不同支点位置电流值变化
Ｆｉｇ．１１　Ｃｕｒｒｅｎｔｖａｒｉａｔｉｏｎｏｆ
ｄｉｆｆｅｒｅｎｔｐｉｖｏｔｐｏｓｉｔｉｏｎｓ

３３９
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表４　偏心量下料试验数据
Ｔａｂ．４　Ｅｃｃｅｎｔｒｉｃｓｈａｋｉｎｇｄｉｓｔａｎｃｅａｎｄｂａｉｔｆｅｅｄｉｎｇａｍｏｕｎｔｔｅｓｔｄａｔａ

偏心量

Ｅｃｃｅｎｔｒｉｃｉｔｙ／ｍｍ

下料量Ｆｅｅｄａｍｏｕｎｔ／ｋｇ
前１０分钟
Ｆｉｒｓｔ１０ｍｉｎ

后１０分钟
Ｓｅｃｏｎｄ１０ｍｉｎ

电流均值Ａｖｅｒａｇｅｃｕｒｒｅｎｔ／Ａ
前１０分钟
Ｆｉｒｓｔ１０ｍｉｎ

后１０分钟
Ｓｅｃｏｎｄ１０ｍｉｎ

下料均值

Ａｖｅｒａｇｅｂａｉｔｉｎｇ／
（ｋｇ／ｍｉｎ）

破碎率

Ｂｒｅａｋａｇｅｒａｔｅ／
％

噪声均值

Ａｖｅｒａｇｅｎｏｉｓｅ／
ｄＢ

０．５ ８．２３６ ６．２０６ ０．６５ ０．６０ ０．７２２１ ０．２３ ４０
１．０ ８．７２６ ８．０６６ ０．５０ ０．４５ ０．７８９６ ０．２５ ４１
１．５ ９．３５ ７．３２４ ０．８０ ０．８５ ０．８３３７ ０．４７ ６０
２．０ １６．３９２ １７．５５６ ０．９５ １．０５ １．６９７４ １．２２ ７３
２．５ ２０．５８ ２２．７１６ １．０５ １．１０ ２．１６４８ １．５０ ７９

图１２　不同偏心量下的下料量
Ｆｉｇ．１２　Ｂａｉｔｆｅｅｄｉｎｇａｍｏｕｎｔｏｆｄｉｆｆｅｒｅｎｔｅｃｃｅｎｔｒｉｃｉｔｙ

图１３　不同偏心量下电流值
Ｆｉｇ．１３　Ｃｕｒｒｅｎｔｖａｌｕｅａｔｄｉｆｆｅｒｅｎｔｅｃｃｅｎｔｒｉｃｉｔｙ

图１４　不同偏心量下饵料破碎率
Ｆｉｇ．１４　Ｂａｉｔｂｒｅａｋａｇｅｒａｔｅａｔｄｉｆｆｅｒｅｎｔｅｃｃｅｎｔｒｉｃｉｔｙ

３．３　现场投饵试验
为了进一步验证实际应用中投饵机的使用

效果，于２０１９年５月２８日进行投饵试验，该水域
长约２１０ｍ，宽５０ｍ，面积约为１０５００ｍ２，水深约
１．５ｍ，如图１５所示。试验气象条件良好，微风、
微水流。

图１５　平衡抖料系统现场试验
Ｆｉｇ．１５　Ｂａｉｔｃａｓｔｉｎｇｔｅｓｔｉｎｐｏｎｄ

　　分空载和满载两种情况测试抖料系统对船
体行驶性能试验。分别定位相同 ４个拐点在自
主导航模式下工作，测算抖料系统３次完整工作
时长、循迹路线和总投饵量。两组测试过程，船

体水中姿态保持约５°角姿态稳定运行。料箱置
于船体尾部时满载和空载两种状态下螺旋桨位

置吃水深度变化量为１０．２ｃｍ，本设计方案中吃
水深度变化为７．３ｃｍ，显著降低了螺旋桨位置确
定的难度，提升了驱动效率。

　　试验结果如表５所示，空载投饵船船速１．２
ｍ／ｓ；满载时投饵船船速均值１．０３ｍ／ｓ，下料均值
１．６３ｋｇ／ｍｉｎ。抖料系统振动对船速的影响均值
为０～０．２ｍ／ｓ，可以按照预设轨迹巡航投饵。以
设计最小抛料盘抛撒半径２．５ｍ计算抛饵密度：

４３９
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ρ＝ＶＳ＝
１．６３
６０ ×

１
５×１．２＝４．５ｇ／ｍ

３ （１４）

式中：Ｖ为下料量速率，ｋｇ／ｍｉｎ；Ｓ为每分钟抛料
盘抛洒面积，ｍ２／ｍｉｎ。通过测算，一个人工精细
管理４ｈｍ２养殖塘通常约需要１ｈ左右，而使用１
套该船载平衡抖料系统精细管理４ｈｍ２养殖水面
约需要３０ｍｉｎ，效率提高５０％。

表５　抖料系统现场试验
Ｔａｂ．５　Ｆｉｅｌｄｔｅｓｔｏｆｆｅｅｄｅｒｅｃｃｅｎｔｒｉｃｓｈａｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍ

序号

Ｎｏ．

载料

Ｗｅｉｇｈｔ／
ｋｇ

船速

Ｓｐｅｅｄ／
（ｍ／ｓ）

投饵时长

Ｆｅｅｄｉｎｇ
ｔｉｍｅ／ｓ

转弯半径

Ｔｕｒｎｉｎｇ
ｒａｄｉｕｓ／
ｍ

下料均值

Ａｖｅｒａｇｅ
ｂａｉｔ／

（ｋｇ／ｍｉｎ）

空载

Ｎｏｌｏａｄ ０ １．２ ０ ２ ０

第１次
Ｔｈｅｆｉｒｓｔｔｉｍｅ ５０ ０．９５ １７６５ １．８ １．７

第２次
Ｔｈｅｓｅｃｏｎｄｔｉｍｅ ５０ １．１ １１５４ １．５ １．５６

均值

Ａｖｅｒａｇｅｖａｌｕｅ ５０ １．０３ １４６０ １．６５ １．６３

４　结论

根据平衡抖料系统原理，设计了凸轮机构滚

子从动件对心直动推杆原理的偏心轮机构，以直

流电机、偏心轮和铰接支架驱动系统动作，通过

角钢托架和对称转动支架平衡抖料系统转动高

低差，利用振动产生初始动能传递到非对称１０°
“Ｖ”坡板饵料上，结合下料开口大小完成抖料系
统的均匀下料，法兰下料口接抛料盘并通过船体

搭载，实现移动式均匀投饵。建立了抖料系统运

动机构数学模型，分析振动频率与偏心量的关

系，得到合理偏心量值１．２ｍｍ，实际测试中在振
动、噪声、破碎料等方面取得了良好的效果。通

过计算和优化分析，支架定位坐标（－４０，０）时，
扭矩需求为１．０３ｋｇ·ｃｍ，选用额定功率８０Ｗ、额
定转速２６００ｒ／ｍｉｎ、温升较小的 Ｙ８０电机，实际
测试中功率为３３．１４Ｗ，且具有合理的动力储备。

现场试验结果表明，平衡抖料系统整个工作

过程下料均匀、顺畅，系统重心较低，工作稳定，

下料速率１．６３ｋｇ／ｍｉｎ。双体船行驶整体吃水线
以恒定５°角度增加，螺旋桨吃水深度变化值显著
下降，且抖动下料料中平均船速１．０３ｍ／ｓ，处于
合理的目标范围。本投饵船在大风速环境下进

行的运动性能试验表明，由于船体重心较低，对

船速影响较小，４级风环境下满载船速大于０．９
ｍ／ｓ，可以正常使用。本文设计的平衡式抖料装
置重心低、风阻小、下料均匀，破碎率低，后期维

护方便，可以减少饵料浪费，显著提高绿色养殖

水平。整体性抖动下料过程中输送距离远，便于

根据船体重心调节需求进行安装，确保其在投喂

过程全程运动性能稳定，可在不同船体上方便地

进行移植。

参考文献：

［１］　ＫＡＮＧＢ，ＨＵＡＮＧＸＸ，ＬＩＪ，ｅｔａｌ．Ｉｎｌａｎｄｆｉｓｈｅｒｉｅｓｉｎ

Ｃｈｉｎａ：ｐａｓｔ，ｐｒｅｓｅｎｔ，ａｎｄｆｕｔｕｒｅ［Ｊ］．ＲｅｖｉｅｗｓｉｎＦｉｓｈｅｒｉｅｓ

Ｓｃｉｅｎｃｅ＆Ａｑｕａｃｕｌｔｕｒｅ，２０１７，２５（４）：２７０２５８．

［２］　ＳＨＩＢ，ＳＲＥＥＲＡＭＶ，ＺＨＡＯＤＡ，ｅｔａｌ．Ａｗｉｒｅｌｅｓｓｓｅｎｓｏｒ

ｎｅｔｗｏｒｋｂａｓｅｄｍｏｎｉｔｏｒｉｎｇｓｙｓｔｅｍ ｆｏｒｆｒｅｓｈｗａｔｅｒｆｉｓｈｐｏｎｄ

ａｑｕａｃｕｌｔｕｒｅ［Ｊ］．ＢｉｏｓｙｓｔｅｍｓＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１８，１７２：５７

６６．

［３］　唐启升，韩冬，毛玉泽，等．中国水产养殖种类组成、不

投饵率和营养级［Ｊ］．中国水产科学，２０１６，２３（４）：７２９

７５８．

ＴＡＮＧＱＳ，ＨＡＮＤ，ＭＡＯＹＺ，ｅｔａｌ．Ｓｐｅｃｉｅｓｃｏｍｐｏｓｉｔｉｏｎ，

ｎｏｎｆｅｄｒａｔｅａｎｄｔｒｏｐｈｉｃｌｅｖｅｌｏｆＣｈｉｎｅｓｅａｑｕａｃｕｌｔｕｒｅ［Ｊ］．

ＪｏｕｒｎａｌｏｆＦｉｓｈｅｒｙＳｃｉｅｎｃｅｓｏｆＣｈｉｎａ，２０１６，２３（４）：７２９

７５８．

［４］　农业部渔业局养殖课题组．我国主要水产养殖方式研究

［Ｊ］．中国水产，２００６（２）：１１１３．

ＦａｒｍｉｎｇＲｅｓｅａｒｃｈＧｒｏｕｐｏｆｔｈｅＦｉｓｈｅｒｉｅｓＢｕｒｅａｕｏｆｔｈｅ

ＭｉｎｉｓｔｒｙｏｆＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅ．Ｒｅｓｅａｒｃｈｏｎｔｈｅｍａｉｎａｑｕａｃｕｌｔｕｒｅ

ｍｅｔｈｏｄｓｉｎＣｈｉｎａ［Ｊ］．ＣｈｉｎａＦｉｓｈｅｒｉｅｓ，２００６（２）：１１１３．

［５］　王志勇，谌志新，江涛，等．标准化池塘养殖自动投饵系

统设计［Ｊ］．农业机械学报，２０１０，４１（８）：７７８０，８９．

ＷＡＮＧＺＹ，ＳＨＥＮＺＸ，ＪＩＡＮＧＴ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎｏｆ

ａｕｔｏｍａｔｉｃｆｅｅｄｉｎｇｓｙｓｔｅｍｉｎｓｔａｎｄａｒｄｉｚａｔｉｏｎｐｏｎｄｃｕｌｔｕｒｅ［Ｊ］．

Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ ｔｈｅ Ｃｈｉｎｅｓｅ Ｓｏｃｉｅｔｙ ｆｏｒ Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ

Ｍａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１０，４１（８）：７７８０，８９．

［６］　ＯＥＨＭＥＭ，ＡＡＳＴＳ，ＳＯＲＥＮＳＥＮＭ，ｅｔａｌ．Ｆｅｅｄｐｅｌｌｅｔ

ｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｉｎａｓｅａｃａｇｅｕｓｉｎｇｐｎｅｕｍａｔｉｃｆｅｅｄｉｎｇｓｙｓｔｅｍｗｉｔｈ

ｒｏｔｏｒｓｐｒｅａｄｅｒ［Ｊ］．ＡｑｕａｃｕｌｔｕｒａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１２，５１：４４

５２．

［７］　ＰＡＰＡＮＤＲＯＵＬＡＫＩＳＮ，ＤＩＭＩＴＲＩＳＰ，ＰＡＳＣＡＬＤ．Ａｎａｕｔｏｍａｔｅｄ

ｆｅｅｄｉｎｇｓｙｓｔｅｍ ｆｏｒｉｎｔｅｎｓｉｖｅｈａｔｃｈｅｒｉｅｓ［Ｊ］．Ａｑｕａｃｕｌｔｕｒａｌ

Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２００２，２６（１）：１３２６．

［８］　ＣＨＡＮＧＣＭ，ＦＡＮＧＷ，ＪＡＯＲＣ，ｅｔａｌ．Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆ

ａｎｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔｆｅｅｄｉｎｇｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒｆｏｒｉｎｄｏｏｒｉｎｔｅｎｓｉｖｅｃｕｌｔｕｒｉｎｇ

ｏｆｅｅｌ［Ｊ］．ＡｑｕａｃｕｌｔｕｒａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２００５，３２（２）：３４３

３５３．

［９］　ＡＡＲＳＥＴＨＫＡ，ＰＥＲＥＺＶ，ＢＯＥＪＫ，ｅｔａｌ．Ｒｅｌｉａｂｌｅｐｎｅｕｍａｔｉｃ

ｃｏｎｖｅｙｉｎｇｏｆｆｉｓｈｆｅｅｄ［Ｊ］．ＡｑｕａｃｕｌｔｕｒａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２００６，

３５（１）：１４２５．

［１０］　胡昱，郭根喜，黄小华，等．基于ＰＬＣ的深水网箱自动投

５３９



上 海 海 洋 大 学 学 报 ２９卷

饵系统［Ｊ］．南方水产科学，２０１１，７（４）：６１６８．

ＨＵＹ，ＧＵＯＧＸ，ＨＵＡＮＧＸＨ，ｅｔａｌ．Ａｕｔｏｆｅｅｄｉｎｇｓｙｓｔｅｍ

ｆｏｒｄｅｅｐｗａｔｅｒｎｅｔｃａｇｅｂａｓｅｄｏｎＰＬＣ［Ｊ］．ＳｏｕｔｈＣｈｉｎａ

ＦｉｓｈｅｒｉｅｓＳｃｉｅｎｃｅ，２０１１，７（４）：６１６８．

［１１］　王勇平，聂余满，谢成军，等．基于机器视觉的养殖鱼群

智能投饵系统设计与研究［Ｊ］．仪表技术，２０１５（１）：１４．

ＷＡＮＧＹＰ，ＮＩＥＹＭ，ＸＩＥＣＪ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄｒｅｓｅａｒｃｈ

ｏｆｉｎｔｅｌｌｉｇｅｎｔｆｅｅｄｉｎｇｓｙｓｔｅｍｆｏｒｆａｒｍｅｄｆｉｓｈｂａｓｅｄｏｎｍａｃｈｉｎｅ

ｖｉｓｉｏｎ［Ｊ］．ＩｎｓｔｒｕｍｅｎｔａｔｉｏｎＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１５（１）：１４．

［１２］　庄保陆，郭根喜．水产养殖自动投饵装备研究进展与应

用［Ｊ］．南方水产，２００８，４（４）：６７７２．

ＺＨＵＡＮＧＢＬ，ＧＵＯＧＸ．Ｔｈｅｅｖｏｌｕｔｉｏｎａｎｄａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｏｆ

ａｕｔｏｍａｔｉｃｆｅｅｄｉｎｇｓｙｓｔｅｍｉｎａｑｕａｃｕｌｔｕｒｅ［Ｊ］．ＳｏｕｔｈＣｈｉｎａ

ＦｉｓｈｅｒｉｅｓＳｃｉｅｎｃｅ，２００８，４（４）：６７７２．

［１３］　葛一健．我国投饲机产品的发展与现状分析［Ｊ］．渔业现

代化，２０１０，３７（４）：６３６５．

ＧＥＹＪ．Ａｎａｌｙｓｉｓｏｆｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔａｎｄｐｒｅｓｅｎｔｓｉｔｕａｔｉｏｎｏｆ

ｆｅｅｄｉｎｇｍａｃｈｉｎｅｉｎＣｈｉｎａ［Ｊ］．ＦｉｓｈｅｒｙＭｏｄｅｒｎｉｚａｔｉｏｎ，２０１０，

３７（４）：６３６５．

［１４］　赵德安，罗吉，孙月平，等．河蟹养殖自动作业船导航控

制系统设计与测试［Ｊ］．农业工程学报，２０１６，３２（１１）：

１８１１８８．

ＺＨＡＯＤＡ，ＬＵＯＪ，ＳＵＮＹＰ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ

ｏｆｎａｖｉｇａｔｉｏｎｃｏｎｔｒｏｌｓｙｓｔｅｍｏｆａｕｔｏｍａｔｉｃｏｐｅｒａｔｉｏｎｂｏａｔｉｎ

ｒｉｖｅｒｃｒａｂｃｕｌｔｕｒｅ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｏｆ

ＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１６，３２（１１）：１８１１８８．

［１５］　胡庆松，程文平，陈雷雷，等．基于ＢＤＳ的虾塘投饵船导

航控制系统设计与试验［Ｊ］．测控技术，２０１７，３６（２）：

５８６１，６６．

ＨＵＱＳ，ＣＨＥＮＧＷＰ，ＣＨＥＮＬＬ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄｔｅｓｔｏｆ

ａｕｔｏｎｏｍｏｕｓｎａｖｉｇａｔｉｏｎｃｏｎｔｒｏｌｓｙｓｔｅｍｆｏｒｓｈｒｉｍｐｃａｓｔｉｎｇｂｏａｔ

ｂａｓｅｄｏｎＢＤＳ［Ｊ］．Ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ＆ ＣｏｎｔｒｏｌＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，

２０１７，３６（２）：５８６１，６６．

［１６］　陈晓龙，陈军，唐荣，等．对虾船载投饲机的研制［Ｊ］．

上海海洋大学学报，２０１５，２４（１）：１５２１６０．

ＣＨＥＮＸＬ，ＣＨＥＮＪ，ＴＡＮＧＲ，ｅｔａｌ．Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆｂｏａｔ

ｂｏｒｎｅｆｅｅｄｉｎｇｍａｃｈｉｎｅｆｏｒｓｈｒｉｍｐｓ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｈａｎｇｈａｉ

ＯｃｅａｎＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２０１５，２４（１）：１５２１６０．

［１７］　李明，郑文钟，洪一前．自动巡航式无人驾驶投饵船的研

制［Ｊ］．现代农机，２０１８（２）：４８５１．

ＬＩＭ，ＺＨＥＮＧＷＺ，ＨＯＮＧＹＱ．Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆａｕｔｏｍａｔｉｃ

ｃｒｕｉｓｉｎｇｕｎｍａｎｎｅｄｂａｉｔｂｏａｔ［Ｊ］．ＭｏｄｅｒｎＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ

Ｍａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１８（２）：４８５１．

［１８］　田龙翔．浅谈绿色理念在渔业养殖中的渗透［Ｊ］．农业与

技术，２０１７，３７（４）：８７．

ＴＩＡＮＬＸ．Ｄｉｓｃｕｓｓｉｏｎｏｎｔｈｅｉｎｆｉｌｔｒａｔｉｏｎｏｆｇｒｅｅｎｃｏｎｃｅｐｔｉｎ

ｆｉｓｈｅｒｙｆａｒｍｉｎｇ［Ｊ］．Ａｇｒｉｃｕｌｔｕｒｅ＆Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１７，３７

（４）：８７．

［１９］　ＷＡＮＧＧＪ，ＭＯＵＸＤ，ＹＩＮＧＰ，ｅｔａｌ．Ｈｅａｌｔｈｙｃｕｌｔｕｒｅｏｆ

ａｑｕａｔｉｃａｎｉｍａｌｓａｎｄｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆｇｒｅｅｎｆｉｓｈｅｒｙｍｅｄｉｃｉｎｅ

［Ｊ］．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆＢｉｏｌｏｇｙ，２０１０，２（１）：１７４

１７８．

［２０］　张丽珍，杨朦朦，胡庆松，等．精准投饲机送料精度仿真

与分析［Ｊ］．上海海洋大学学报，２０１８，２７（５）：７０３７０９．

ＺＨＡＮＧＬＺ，ＹＡＮＧＭＭ，ＨＵＱＳ，ｅｔａｌ．Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎａｎｄ

ａｎａｌｙｓｉｓｏｆｆｅｅｄｉｎｇａｃｃｕｒａｃｙｏｆｐｒｅｃｉｓｉｏｎｆｅｅｄｉｎｇｍａｃｈｉｎｅ［Ｊ］．

ＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｈａｎｇｈａｉＯｃｅａｎＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２０１８，２７（５）：７０３

７０９．

［２１］　ＺＨＡＮＧＪ，ＧＵＯＨＷ，ＷＵＪ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄａｎａｌｙｓｉｓｏｆ

ｆｌｅｘｕｒｅｒｅｖｏｌｕｔｅｊｏｉｎｔｂａｓｅｄｏｎｆｏｕｒｂａｒｍｅｃｈａｎｉｓｍ［Ｊ］．

ＡｃｔａＡｓｔｒｏｎａｕｔｉｃａ，２０１８，１５１：４２０４３１．

［２２］　ＣＨＥＮＹ，ＡＳＨＯＵＲＡＦ，ＧＡＲＲＩＴＹＳＷ．Ｍｏｄｉｆｉｅｄｆｏｕｒ

ｈｉｎｇｅｍｅｃｈａｎｉｓｍａｎａｌｙｓｉｓｆｏｒｍａｓｏｎｒｙａｒｃｈｅｓｓｔｒｅｎｇｔｈｅｎｅｄ

ｗｉｔｈｎｅａｒｓｕｒｆａｃｅｒｅｉｎｆｏｒｃｅｍｅｎｔ［Ｊ］．ＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＳｔｒｕｃｔｕｒｅｓ，

２００７，２９（８）：１８６４１８７１．

［２３］　ＨＵＡＰ，ＫＯＮＧＤＪ，ＺＨＵＷ．Ｓｔｕｄｙｏｎｓｙｎｔｈｅｓｉｓｏｆｈｉｎｇｅｄ

ｆｏｕｒｂａｒ ｌｉｎｋａｇｅ ｓｔｒａｉｇｈｔｌｉｎｅ ｍｅｃｈａｎｉｓｍ ｕｓｉｎｇ ｔｈｒｅｅ

ｓｙｍｍｅｔｒｉｃｐｏｉｎｔｓ［Ｊ］．ＫｅｙＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＭａｔｅｒｉａｌｓ，２０１０，

４２６／４２７：３３０３３３．

［２４］　孙恒，陈作模，葛文杰．机械原理［Ｍ］．８版．北京：高等

教育出版社，２０１３：３６４３．

ＳＵＮＨ，ＣＨＥＮ ＺＭ，ＧＥＷ Ｊ．Ｔｈｅｏｒｙｏｆｍａｃｈｉｎｅｓａｎｄ

ｍｅｃｈａｎｉｓｍｓ［Ｍ］．Ｂｅｉｊｉｎｇ：ＨｉｇｈｅｒＥｄｕｃａｔｉｏｎＰｒｅｓｓ，２０１３：

３６４３．

［２５］　莫庆煌．自卸汽车举升机构的快速设计计算［Ｊ］．装备制

造技术，２００６（４）：９３９４．

ＭＯＱＨ．Ａｓｐｅｅｄｙｄｅｓｉｇｎａｎｄｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄｆｏｒｌｉｆｔｉｎｇ

ｍｅｃｈａｎｉｓｍｏｆｔｈｅｓｅｌｆｄｉｓｃｈａｒｇｉｎｇｖｅｈｉｃｌｅ［Ｊ］．Ｅｑｕｉｐｍｅｎｔ

ＭａｎｕｆａｃｔｕｒｉｎｇＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２００６（４）：９３９４．

［２６］　陈庆熙，李红涛．带座外球面球轴承调心力矩的计算分

析［Ｊ］．轴承，２０１４（７）：１０１３．

ＣＨＥＮＱＸ，ＬＩＨＴ．Ｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎａｎｄａｎａｌｙｓｉｓｏｆａｌｉｇｎｉｎｇ

ｔｏｒｑｕｅｆｏｒｉｎｓｅｒｔｅｄｂｅａｒｉｎｇｓｗｉｔｈｈｏｕｓｉｎｇ［Ｊ］．Ｂｅａｒｉｎｇ，２０１４

（７）：１０１３．

［２７］　袁凯，庄保陆，倪琦，等．室内工厂化水产养殖自动投饲

系统设计与试验［Ｊ］．农业工程学报，２０１３，２９（３）：１６９

１７６．

ＹＵＡＮ Ｋ，ＺＨＵＡＮＧ Ｂ Ｌ，ＮＩＱ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄ

ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｓ ｏｆ ａｕｔｏｍａｔｉｃ ｆｅｅｄｉｎｇ ｓｙｓｔｅｍ ｆｏｒ ｉｎｄｏｏｒ

ｉｎｄｕｓｔｒｉａｌｉｚａｔｉｏｎａｑｕａｃｕｌｔｕｒｅ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅ

ＳｏｃｉｅｔｙｏｆＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１３，２９（３）：１６９１７６．

［２８］　田昌凤，车轩，刘兴国，等．池塘养殖沉积物收集装置的

研制［Ｊ］．上海海洋大学学报，２０１９，２８（１）：１０３１０８．

ＴＩＡＮＣＦ，ＣＨＥＸ，ＬＩＵＸＧ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎｏｆｓｅｄｉｍｅｎｔ

ｃｏｌｌｅｃｔｉｏｎｄｅｖｉｃｅｆｏｒｐｏｎｄｃｕｌｔｕｒｅ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｈａｎｇｈａｉ

ＯｃｅａｎＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２０１９，２８（１）：１０３１０８．

６３９



６期 胡庆松，等：船载投饵装置平衡抖料系统设计与试验

Ｄｅｓｉｇｎａｎｄｔｅｓｔｏｆｂａｌａｎｃｅｄｓｈａｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍｆｏｒｂｏａｔｂｏｒｎｅｂａｉｔｆｅｅｄｉｎｇｄｅｖｉｃｅ

ＨＵＱｉｎｇｓｏｎｇ，ＺＨＥＮＧＢｏ，ＣＡＯＪｉａｒｕｉ，ＣＨＥＮＬｅｉｌｅｉ，ＬＩＪｕｎ，ＲＡＨＭＡＮＨａｆｉｚＡｂｄｕｒ
（ＣｏｌｌｅｇｅｏｆＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇＳｃｉｅｎｃｅａｎｄＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，ＳｈａｎｇｈａｉＯｃｅａｎＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，Ｓｈａｎｇｈａｉ　２０１３０６，Ｃｈｉｎａ）

Ａｂｓｔｒａｃｔ：Ｉｎｏｒｄｅｒｔｏｓｏｌｖｅｔｈｅｐｒｏｂｌｅｍｓｏｆｈｉｇｈｃｒｕｓｈｉｎｇｒａｔｅｃａｕｓｅｄｂｙｃａｒｒｙｉｎｇｔｒａｄｉｔｉｏｎａｌｆｅｅｄｉｎｇｍａｃｈｉｎｅ
ｄｉｒｅｃｔｌｙｉｎｔｈｅｂｏａｔｂｏｒｎｅｓｈｒｉｍｐｐｏｎｄｂａｉｔｄｅｖｉｃｅａｎｄｔｈｅｄｅｖｉａｔｉｏｎｏｆｈｕｌｌｃｅｎｔｅｒｏｆｇｒａｖｉｔｙｇｒｅａｔｌｙａｆｆｅｃｔｉｎｇ
ｔｈｅｄｒａｕｇｈｔｄｅｐｔｈｏｆｐｒｏｐｅｌｌｅｒｉｎｔｈｅｐｒｏｃｅｓｓｏｆｆｅｅｄｉｎｇ，ａｂａｌａｎｃｅｄｓｈａｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍｏｆｓｐｅｃｉａｌｆｅｅｄｉｎｇｄｅｖｉｃｅ
ｗａｓｄｅｓｉｇｎｅｄ．Ｔｈｅｓｙｓｔｅｍｍａｋｅｓｕｓｅｏｆｔｈｅｍｏｔｏｒｔｏｄｒｉｖｅｔｈｅｅｃｃｅｎｔｒｉｃｗｈｅｅｌｔｏｒｏｔａｔｅｔｏｐｒｏｄｕｃｅｔｈｅ
ｄｉｆｆｅｒｅｎｃｅｏｆｔｈｅｃｙｃｌｅｃｈａｎｇｅ，ａｎｄｍａｋｅｓｔｈｅｆｅｅｄｂｏｘｊｉｔｔｅｒａｓａｗｈｏｌｅｔｈｒｏｕｇｈｔｈｅｃｏｍｐｏｕｎｄａｃｔｉｏｎｏｆ
ｓｅｖｅｒａｌｓｕｐｐｏｒｔｆｒａｍｅｓ，ｓｏａｓｔｏｅｎｓｕｒｅｔｈｅｕｎｉｆｏｒｍｆｅｅｄｉｎｇａｎｄｒｅｄｕｃｅｔｈｅｂｒｅａｋｉｎｇｒａｔｅｏｆｔｈｅｆｅｅｄａｔｔｈｅ
ｓａｍｅｔｉｍｅ．Ｔｈｅｗｈｏｌｅｊｉｔｔｅｒｆｅｅｄｉｎｇｍｏｄｅｗｉｔｈａｄｊｕｓｔａｂｌｅｆｉｘｅｄｆｕｌｃｒｕｍｐｏｓｉｔｉｏｎｏｆｔｈｅｓｙｓｔｅｍｗａｓａｄｏｐｔｅｄｔｏ
ｒｅａｌｉｚｅｔｈｅｌｏｎｇｄｉｓｔａｎｃｅｌｏｓｓｌｅｓｓｆｅｅｄｔｒａｎｓｐｏｒｔａｔｉｏｎ，ｗｈｉｃｈｓｏｌｖｅｓｔｈｅｐｒｏｂｌｅｍｔｈａｔｔｈｅｔａｉｌｄｒｉｖｉｎｇｐａｒｔｏｆｔｈｅ
ｈｕｌｌｃｈａｎｇｅｓｔｏｏｍｕｃｈｗａｔｅｒｌｉｎｅｄｕｅｔｏｔｈｅｃｈａｎｇｅｏｆｔｈｅｃｅｎｔｅｒｏｆｇｒａｖｉｔｙｐｏｓｉｔｉｏｎ，ａｎｄｍａｋｅｓｔｈｅｄｒｉｖｉｎｇ
ｅｆｆｉｃｉｅｎｃｙｏｆｔｈｅｐｒｏｐｅｌｌｅｒｍｏｒｅｓｔａｂｌｅ．Ｔｈｒｏｕｇｈｔｈｅｍａｔｈｅｍａｔｉｃａｌｍｏｄｅｌｏｆｔｈｅｓｈａｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍ，ｔｈｅｏｐｔｉｍａｌ
ｅｃｃｅｎｔｒｉｃｉｔｙｏｆｔｈｅｖｉｂｒａｔｉｏｎｓｙｓｔｅｍｉｓｏｂｔａｉｎｅｄ．Ｔｈｅｏｐｔｉｍａｌｐｏｉｎｔｐｏｓｉｔｉｏｎａｎａｌｙｓｉｓｏｆｔｈｅｓｑｕｅｅｚｉｎｇｄｅｖｉｃｅ
ｂｒａｃｋｅｔｉｓｃａｒｒｉｅｄｏｕｔｂｙｔｈｅｔｏｒｑｕｅｂａｌａｎｃｅｅｑｕａｔｉｏｎ．Ｔｈｅｍｏｔｏｒｅｎｅｒｇｙｃｏｎｓｕｍｐｔｉｏｎｔｅｓｔａｎｄｔｈｅｄｅｓｉｇｎｏｆｔｈｅ
ｒｏｔａｔｉｎｇｂｒａｃｋｅｔａｎｄｔｈｅｂｏｘｓｌｏｐｅｗｅｒｅｃａｒｒｉｅｄｏｕｔ．Ｔｈｅｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎａｎｄａｎａｌｙｓｉｓｓｈｏｗｔｈａｔｗｈｅｎｔｈｅ
ｅｃｃｅｎｔｒｉｃｉｔｙｉｓ１．２ｍｍａｎｄｔｈｅｆｕｌｃｒｕｍｐｏｓｉｔｉｏｎｉｓ（－４０，０），ｔｈｅＤＣｍｏｔｏｒｉｓｕｓｅｄａｓｔｈｅｖｉｂｒａｔｉｏｎｓｏｕｒｃｅ
ｍｏｔｏｒｗｉｔｈｔｈｅｒａｔｅｄｓｐｅｅｄｏｆ２６００ｒ／ｍｉｎ．Ｔｈｅａｃｔｕａｌｗｏｒｋｉｎｇｐｏｗｅｒｉｓｌｏｗｅｒｔｈａｎ８０Ｗ，ａｎｄｔｈｅｆｅｅｄｉｎｇｒａｔｅ
ｉｓｃｌｏｓｅｔｏｔｈｅａｖｅｒａｇｅｖａｌｕｅｏｆ１．６３ｋｇ／ｍｉｎ．Ｔｈｅｆｉｅｌｄｔｅｓｔｓｈｏｗｓｔｈａｔｃｏｍｐａｒｅｄｗｉｔｈｔｈｅｂａｉｔｔａｎｋａｔｔｈｅｒｅａｒ
ｐａｒｔｏｆｔｈｅｂｏａｔ，ｔｈｅｖａｒｉａｔｉｏｎｏｆｆｕｌｌｌｏａｄａｎｄｎｏｌｏａｄｄｒａｕｇｈｔｉｎｔｈｅｄｒｉｖｉｎｇｐａｒｔｉｓｒｅｄｕｃｅｄｆｒｏｍ１０．２ｃｍｔｏ
７．３ｃｍ，ａｎｄｔｈｅａｖｅｒａｇｅｗｏｒｋｉｎｇｓｐｅｅｄｏｆｔｈｅｆｅｅｄｉｎｇｄｅｖｉｃｅｉｓ１．０３ｍ／ｓ，ｔｈｅｆｅｅｄｉｎｇｗａｓｕｎｉｆｏｒｍａｎｄｔｈｅ
ｃｒｕｓｈｉｎｇｒａｔｅｉｓｌｏｗ．Ｔｈｅｓｙｓｔｅｍ ｉｓｓｕｉｔａｂｌｅｆｏｒｆｉｅｌｄｅｎｖｉｒｏｎｍｅｎｔ，ｗｉｔｈｌｏｗｃｏｓｔｏｆｐｒｏｄｕｃｔｉｏｎａｎｄ
ｍａｉｎｔｅｎａｎｃｅ，ｓｉｍｐｌｅａｎｄｒｅｌｉａｂｌｅｓｔｒｕｃｔｕｒｅ，ａｎｄｉｔｉｓｅａｓｙｔｏｐｏｐｕｌａｒｉｚｅａｎｄａｐｐｌｙ，ａｎｄｈａｓｈｉｇｈｐｒａｃｔｉｃａｌ
ｖａｌｕｅ．
Ｋｅｙｗｏｒｄｓ：Ｓｈｒｉｍｐｐｏｎｄｂｒｅｅｄｉｎｇ；ｂｏａｔｂｏｒｎｅｂａｉｔｉｎｇ；ｐｒｏｐｅｌｌｅｒｄｒａｆｔｄｅｐｔｈ；ｃｒｕｓｈｉｎｇｒａｔｅ；ｂａｌａｎｃｅｄ
ｏｖｅｒａｌｌｓｈａｋｅ

７３９


