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(57)摘要

本发明涉及一种多功能电动四驱作业平台，

平台主体后部固定三点悬挂机构，上端部固定有

连接臂固定台和座椅；座椅下方安装液压油缸后

与三点悬挂机构连接；电池组连接有遥控装置接

收器和控制器，控制器连接电机，电机连接直角

齿轮箱；直角齿轮箱连接电磁离合式齿轮泵，电

磁离合式齿轮泵连接左右转向离合分泵；直角齿

轮箱还连接左侧单边锁死转向变速箱，左侧单边

锁死转向变速箱连接倒顺档转换齿轮箱；倒顺档

转换齿轮箱连接右侧单边锁死转向变速箱；左、

右侧单边锁死转向变速箱分别安装有右侧主动

链轮和左侧主动链轮；左、右侧主动链轮分别连

接从动链轮后连接行走轮。本发明机型功能多样

化，转弯方便快捷，可实现不同田间作业需求。
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1.一种多功能电动四驱作业平台，包括平台主体(1)、平台主体(1)内设置的电池组

(101)、遥控装置接收器(102)、电机(104)、直角齿轮箱(105)、左侧单边锁死转向变速箱

(109)、倒顺档转换齿轮箱(110)、右侧单边锁死转向变速箱(111)以及行走轮(119)，其特征

在于：所述平台主体(1)后端部固定有三点悬挂机构(2)，且上端部靠前位置固定有连接臂

固定台(3)，其上端部靠后位置固定有座椅(4)；所述座椅(4)下方安装有液压油缸(5)，该液

压油缸(5)末端通过提升连杆与所述三点悬挂机构(2)连接；所述电池组(101)通过导线分

别连接有遥控装置接收器(102)和控制器(103)，该遥控装置接收器(102)与控制器(103)相

互连接；所述控制器(103)与电机(104)控制连接，该电机(104)的动力输出轮通过皮带I配

合与所述直角齿轮箱(105)的动力输入轮连接；所述直角齿轮箱(105)的输出轮通过皮带II

连接有电磁离合式齿轮泵(106)，该电磁离合式齿轮泵(106)通过油管连接左右转向离合分

泵(107)，且该左右转向离合分泵(107)连接有方向机(108)；所述直角齿轮箱(105)的输出

轴末端与所述左侧单边锁死转向变速箱(109)连接，该左侧单边锁死转向变速箱(109)与所

述倒顺档转换齿轮箱(110)一侧连轴连接，且该倒顺档转换齿轮箱(110)上安装有变档操作

杆(113)；所述倒顺档转换齿轮箱(110)的另一侧连轴与所述右侧单边锁死转向变速箱

(111)连接；所述左侧单边锁死转向变速箱(109)和右侧单边锁死转向变速箱(111)上分别

安装有左旋转操作杆(112)和右旋转操作杆(114)，其左侧单边锁死转向变速箱(109)的输

出轴端安装有一组并排设置的右侧主动链轮(115)，其右侧单边锁死转向变速箱(111)的输

出轴端安装有一组并排设置的左侧主动链轮(116)；所述左侧主动链轮(116)和右侧主动链

轮(115)分别通过两条传动链连接有前后设置的从动链轮(117)，其后方的所述从动链轮

(117)内侧转轴上分别设有刹车装置(118)，且外侧转轴末端分别与所述行走轮(119)连接。

2.根据权利要求1所述的一种多功能电动四驱作业平台，其特征在于：所述控制器

(103)通过多路电磁控制连接液压油缸(5)、电磁离合式齿轮泵(106)、左侧单边锁死转向变

速箱(109)、倒顺档转换齿轮箱(110)、右侧单边锁死转向变速箱(111)，且通过所述遥控装

置接收器(102)接收遥控器命令后实现遥控操作。

3.根据权利要求1所述的一种多功能电动四驱作业平台，其特征在于：所述控制器

(103)连接有控制踏板(6)，该控制踏板(6)设置于连接臂固定台(3)后方。

4.根据权利要求1所述的一种多功能电动四驱作业平台，其特征在于：所述三点悬挂机

构(2)的悬挂杆末端通过安装架分别连接铺膜机构(7)、播种机构(8)、喷药机构(9)、撒肥机

构(10)、除草机构(11)，通过更换不同作业农具即可组装成电动铺膜机、电动播种机、电动

喷药机、电动撒肥机和电动除草机的多功能作业机型。

5.根据权利要求1所述的一种多功能电动四驱作业平台，其特征在于：所述连接臂固定

台(3)的上端部分别通过固定销连接有装卸联动臂(12)，该装卸联动臂(12)的大臂靠近末

端处连接有伸缩油缸(13)，且该伸缩油缸(13)安装于连接臂固定台(3)中部，并通过电磁阀

与控制器(103)连接；所述装卸联动臂(12)末端分别连接叉头件(14)、铲头件(15)、抓头件

(16)，通过更换不同作业装卸件即可组装成电动叉车、电动铲车、电动抓草机的多功能作业

机型。

6.根据权利要求1所述的一种多功能电动四驱作业平台，其特征在于：所述方向机

(108)通过转向连杆连接有方向盘(17)，该方向盘(17)安装在连接臂固定台(3)上。

7.根据权利要求1所述的一种多功能电动四驱作业平台，其特征在于：所述变档操作杆
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(113)末端安装有变档操作手柄(18)，该变档操作手柄(18)有空档、左转向档和右转向档三

个操作档位。

8.根据权利要求1所述的一种多功能电动四驱作业平台，其特征在于：所述左旋转操作

杆(112)和右旋转操作杆(114)通过转换连杆安装有旋转操作手柄(19)，该旋转操作手柄

(19)有空档、左旋转档和右旋转档三个档位。

9.根据权利要求1所述的一种多功能电动四驱作业平台，其特征在于：所述连接臂固定

台(3)上还设有仪表盘(20)、喇叭(21)、照明灯(22)，且分别通过控制线路连接控制器

(103)。
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一种多功能电动四驱作业平台

技术领域

[0001] 本发明涉及电动机械领域，尤其是一种多功能电动四驱作业平台。

背景技术

[0002] 随着机械化进程的不断发展，机械领域对于环保型机械也越来越重视，因此，为了

满足机械化发展需求，市场上出现了以电动为主的农用作业机械，有效的避免大型燃油机

械对空气造成的污染，符合我国环保产业发展要求。目前，市场上的电动作业机械由于针对

田间作业规律的研究比较少，使整体结构仍存在以下问题：一是机型功能比较单一，不能满

足田间铺膜、播种、撒肥、喷药、叉草、铲土、抓垛等复杂的作业需求，使机型适应性差；二是

田间作业过程针对小块田、山丘田及分散田时，在地埂位置需要多次前进倒退才能转弯，不

仅转弯过程比较困难，而且地轮多次碾压后还影响地埂处的作业质量；三是田间作业过程

主要通过人工操作进行，田间作业灰土较大时会影响作业人员身体健康。

发明内容

[0003] 本发明所要解决的技术问题是提供一种多功能电动四驱作业平台，该平台解决现

有电动机型功能单一、转弯困难、造成人体健康危害的问题，可以实现遥控器遥控操作、平

移转向和原地转向功能，还能通过后牵引悬挂连接不同作业机械，实现田间不同作业，通过

前液压提升机构连接叉头、铲头以及抓头，实现叉草、铲头、装垛等作业。

[0004] 为解决上述问题，本发明所述的一种多功能电动四驱作业平台，包括平台主体、平

台主体内设置的电池组、遥控装置接收器、电机、直角齿轮箱、左侧单边锁死转向变速箱、倒

顺档转换齿轮箱、右侧单边锁死转向变速箱以及行走轮，其特征在于：所述平台主体后端部

固定有三点悬挂机构，且上端部靠前位置固定有连接臂固定台，其上端部靠后位置固定有

座椅；所述座椅下方安装有液压油缸，该液压油缸末端通过提升连杆与所述三点悬挂机构

连接；所述电池组通过导线分别连接有遥控装置接收器和控制器，该遥控装置接收器与控

制器相互连接；所述控制器与电机控制连接，该电机的动力输出轮通过皮带I配合与所述直

角齿轮箱的动力输入轮连接；所述直角齿轮箱的输出轮通过皮带II连接有电磁离合式齿轮

泵，该电磁离合式齿轮泵通过油管连接左右转向离合分泵，且该左右转向离合分泵连接有

方向机；所述直角齿轮箱的输出轴末端与所述左侧单边锁死转向变速箱连接，该左侧单边

锁死转向变速箱与所述倒顺档转换齿轮箱一侧连轴连接，且该倒顺档转换齿轮箱上安装有

变档操作杆；所述倒顺档转换齿轮箱的另一侧连轴与所述右侧单边锁死转向变速箱连接；

所述左侧单边锁死转向变速箱和右侧单边锁死转向变速箱上分别安装有左旋转操作杆和

右旋转操作杆，其左侧单边锁死转向变速箱的输出轴端安装有一组并排设置的右侧主动链

轮，其右侧单边锁死转向变速箱的输出轴端安装有一组并排设置的左侧主动链轮；所述左

侧主动链轮和右侧主动链轮分别通过两条传动链连接有前后设置的从动链轮，其后方的所

述从动链轮内侧转轴上分别设有刹车装置，且外侧转轴末端分别与所述行走轮连接。

[0005] 所述控制器通过多路电磁控制连接液压油缸、电磁离合式齿轮泵、左侧单边锁死
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转向变速箱、倒顺档转换齿轮箱、右侧单边锁死转向变速箱，且通过所述遥控装置接收器接

收遥控器命令后实现遥控操作。

[0006] 所述控制器连接有控制踏板，该控制踏板设置于连接臂固定台后方。

[0007] 所述三点悬挂机构的悬挂杆末端通过安装架分别连接铺膜机构、播种机构、喷药

机构、撒肥机构、除草机构，通过更换不同作业农具即可组装成电动铺膜机、电动播种机、电

动喷药机、电动撒肥机和电动除草机的多功能作业机型。

[0008] 所述连接臂固定台的上端部分别通过固定销连接有装卸联动臂，该装卸联动臂的

大臂靠近末端处连接有伸缩油缸，且该伸缩油缸安装于连接臂固定台中部，并通过电磁阀

与控制器连接；所述装卸联动臂末端分别连接叉头件、铲头件、抓头件，通过更换不同作业

装卸件即可组装成电动叉车、电动铲车、电动抓草机的多功能作业机型。

[0009] 所述方向机通过转向连杆连接有方向盘，该方向盘安装在连接臂固定台上。

[0010] 所述变档操作杆末端安装有变档操作手柄，该变档操作手柄有空档、左转向档和

右转向档三个操作档位。

[0011] 所述左旋转操作杆和右旋转操作杆通过转换连杆安装有旋转操作手柄，该旋转操

作手柄有空档、左旋转档和右旋转档三个档位。

[0012] 所述连接臂固定台上还设有仪表盘、喇叭、照明灯，且分别通过控制线路连接控制

器。

[0013] 本发明与现有技术相比具有以下优点：

[0014] （1）本发明采用电池组连接控制器和遥控接收器，通过控制器连接电机，利用遥控

器发出命令给遥控接收器遥控电机、液压油缸和电磁离合式齿轮泵等单元的电磁阀，实现

遥控操作，避免因作业环境问题影响操作人员身体健康的问题。

[0015] （2）本发明采用采用滑移转向原理，通过方向机转向，控制左右转向离合分泵带动

电磁离合式齿轮泵，分离左侧单边锁死转向变速箱和右侧单边锁死转向变速箱，实现作业

平台在行走过程中转向，使田间作业过程转向方便快捷。

[0016] （3）本发明通过控制旋转操作手柄，由左旋转操作杆和右旋转操作杆操作倒顺档

转换齿轮箱，使其一侧连轴带动左侧单边锁死转向变速箱正向旋转，另一侧连轴带动右侧

单边锁死转向变速箱反向旋转，左侧单边锁死转向变速箱和右侧单边锁死转向变速箱分别

带到右侧主动链轮与右侧主动链轮反方向旋转，实现作业平台原地旋转转向，使田间地埂

作业行走更加方便。

[0017] （4）本发明采用的液压油缸和伸缩油缸分别通过电磁阀和控制线路连接控制器，

且控制器连接遥控器，实现手动液压控制和遥控液压控制。

[0018] （5）本发明由于在平台主体后端部设置三点悬挂机构，可以根据不同作业需求更

换安装不同功能的作业农具，实现机型功能多样化，满足田间复杂的作业环境。

[0019] （6）本发明由于在平台主体上端部固定有连接臂固定台，通过连接臂固定台安装

装卸联动臂和伸缩油缸，能够升降装卸联动臂，根据不同作业需求，在装卸联动臂末端安装

叉头、铲头或抓头，实现不同作业功能。

附图说明

[0020] 下面结合附图对本发明的具体实施方式作进一步详细的说明。
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[0021] 图1为本发明的侧视结构示意图；

[0022] 图2为本发明的平台主体内部传动结构俯视图；

[0023] 图3为本发明的电动铺膜机组装结构示意图；

[0024] 图4为本发明的电动播种机组装结构示意图；

[0025] 图5为本发明的电动喷药机组装结构示意图；

[0026] 图6为本发明的电动撒肥机组装结构示意图；

[0027] 图7为本发明的电动除草机组装结构示意图；

[0028] 图8为本发明的电动叉车组装结构示意图；

[0029] 图9为本发明的电动抓草机组装结构示意图；

[0030] 图10为本发明的电动铲车组装结构示意图。

[0031] 图中：1 .平台主体，101 .电池组，102 .遥控装置接收器，103 .控制器，104 .电机，

105.直角齿轮箱，106.电磁离合式齿轮泵，107.左右转向离合分泵，108.方向机，109.左侧

单边锁死转向变速箱，110.倒顺档转换齿轮箱，111.右侧单边锁死转向变速箱，112.左旋转

操作杆，113.变档操作杆，114.右旋转操作杆，115.右侧主动链轮，116.左侧主动链轮，117.

从动链轮，118.刹车装置，119.行走轮，2.三点悬挂机构，3.连接臂固定台，4.座椅，5.液压

油缸，6.控制踏板，7.铺膜机构，8.播种机构，9.喷药机构，10.撒肥机构、11.除草机构，12.

装卸联动臂，13.伸缩油缸，14.叉头件，15.铲头件，16.抓头件，17.方向盘，18.变档操作手

柄，19.旋转操作手柄，20，仪表盘，21.喇叭，22.照明灯。

具体实施方式

[0032] 如图1、2所示，本发明所述的一种多功能电动四驱作业平台，包括平台主体1、平台

主体1内设置的电池组101、遥控装置接收器102、电机104、直角齿轮箱105、左侧单边锁死转

向变速箱109、倒顺档转换齿轮箱110、右侧单边锁死转向变速箱111以及行走轮119，平台主

体1后端部固定有三点悬挂机构2，且上端部靠前位置固定有连接臂固定台3，其上端部靠后

位置固定有座椅4；连接臂固定台3上还设有仪表盘20、喇叭21、照明灯22，且分别通过控制

线路连接控制器103；座椅4下方安装有液压油缸5，该液压油缸5末端通过提升连杆与三点

悬挂机构2连接；电池组101通过导线分别连接有遥控装置接收器102和控制器103，该遥控

装置接收器102与控制器103相互连接；控制器103通过多路电磁控制连接液压油缸5、电磁

离合式齿轮泵106、左侧单边锁死转向变速箱109、倒顺档转换齿轮箱110、右侧单边锁死转

向变速箱111，且通过遥控装置接收器102接收遥控器命令后实现遥控操作；控制器103连接

有控制踏板6，该控制踏板6设置于连接臂固定台3后方；控制器103与电机104控制连接，该

电机104的动力输出轮通过皮带I配合与直角齿轮箱105的动力输入轮连接；直角齿轮箱105

的输出轮通过皮带II连接有电磁离合式齿轮泵106，该电磁离合式齿轮泵106通过油管连接

左右转向离合分泵107，且该左右转向离合分泵107连接有方向机108；方向机108通过转向

连杆连接有方向盘17，该方向盘17安装在连接臂固定台3上；直角齿轮箱105的输出轴末端

与左侧单边锁死转向变速箱109连接，该左侧单边锁死转向变速箱109与倒顺档转换齿轮箱

110一侧连轴连接，且该倒顺档转换齿轮箱110上安装有变档操作杆113；变档操作杆113末

端安装有变档操作手柄18，该变档操作手柄18有空档、左转向档和右转向档三个操作档位；

倒顺档转换齿轮箱110的另一侧连轴与右侧单边锁死转向变速箱111连接；左侧单边锁死转
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向变速箱109和右侧单边锁死转向变速箱111上分别安装有左旋转操作杆112和右旋转操作

杆114，左旋转操作杆112和右旋转操作杆114通过转换连杆安装有旋转操作手柄19，该旋转

操作手柄19有空档、左旋转档和右旋转档三个档位；左侧单边锁死转向变速箱109的输出轴

端安装有一组并排设置的右侧主动链轮115，右侧单边锁死转向变速箱111的输出轴端安装

有一组并排设置的左侧主动链轮116；左侧主动链轮116和右侧主动链轮115分别通过两条

传动链连接有前后设置的从动链轮117，其后方的从动链轮117内侧转轴上分别设有刹车装

置118，且外侧转轴末端分别与行走轮119连接。

[0033] 如图3、4、5、6、7所示，三点悬挂机构2的悬挂杆末端通过安装架分别连接铺膜机构

7、播种机构8、喷药机构9、撒肥机构10、除草机构11，通过更换不同作业农具即可组装成电

动铺膜机、电动播种机、电动喷药机、电动撒肥机和电动除草机的多功能作业机型。

[0034] 如图8、9、10所示，连接臂固定台3的上端部分别通过固定销连接有装卸联动臂12，

该装卸联动臂12的大臂靠近末端处连接有伸缩油缸13，且该伸缩油缸13安装于连接臂固定

台3中部，并通过电磁阀与控制器103连接；所述装卸联动臂12末端分别连接叉头件14、铲头

件15、抓头件16，通过更换不同作业装卸件即可组装成电动叉车、电动铲车、电动抓草机的

多功能作业机型。

[0035] 本发明的工作原理可分为行走系统原理、转向系统原理、液压系统原理、遥控无人

驾驶系统原理，其中行走系统原理为：操作人员通过操作控制踏板6和变档操作杆113，通过

控制器103控制电机104工作，动能通过直角齿轮箱105传送，利用变档操作手柄18和旋转操

作手柄19分别通过变档操作杆113、左旋转操作杆112和右旋转操作杆114将左侧单边锁死

转向变速箱109、倒顺档转换齿轮箱110、右侧单边锁死转向变速箱110调整至空档档位，使

动力传送分别传送至左侧主动链轮116和右侧主动链轮115，然后通过链条带动左右侧前后

的从动链轮117转动，并带动行走轮119行走，实现四轮驱动行走；其中转向系统原理为：当

自走过程需要转向时，通过方向盘17带动方向机108转动，控制左右转向离合分泵107带动

电磁离合式齿轮泵106工作，并根据转向方向，操控左侧单边锁死转向变速箱109或右侧单

边锁死转向变速箱111锁死实现平台主体在行走过程中转向功能；当需要原地旋转转向时，

通过控制变档操作手柄18，操作倒顺档转换齿轮箱110的左右输出轴倒挡机构，使其一侧输

出轴反向旋转，另一侧输出轴正向旋转，并分别通过左侧单边锁死转向变速箱109、右侧单

边锁死转向变速箱111向右侧主动链轮115和左侧主动链轮116输出反向动力，实现行走轮

原地旋转；其中液压系统原理为：通过电池组101连接液压油缸5和伸缩油缸13，通过控制器

103控制电磁阀打开，使液压油缸5和伸缩油缸13的油泵工作，使其进行升降、伸缩工作；其

中，遥控无人驾驶系统原理为：通过遥控器发出指令，遥控装置接收器102接收到命令后通

过控制器103控制电机104、液压油缸5和左侧单边锁死转向变速箱109、倒顺档转换齿轮箱

110、右侧单边锁死转向变速箱111等单元的电磁阀工作，实现行驶过程中各种作业动作。

[0036] 实施例1  如图3、4、5、6、7，根据田间作业需求，分别通过安装架将铺膜机构7、播种

机构8、喷药机构9、撒肥机构10、除草机构11连接于三点悬挂机构2上，利用液压油缸5通过

提升连杆连接三点悬挂机构2后，即完成组电动铺膜机、电动播种机、电动喷药机、电动撒肥

机、电动除草剂的组装工作，当工作时，操作人员通过操作控制踏板6和变档操作手柄18，通

过控制器103控制电机104工作，动能通过直角齿轮箱105传送，经左侧单边锁死转向变速箱

109、倒顺档转换齿轮箱110、右侧单边锁死转向变速箱111后，使动力传送分别传送至左侧
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主动链轮116和右侧主动链轮115，带动行走轮119行走实现四轮驱动行走；并利用液压油缸

5将组装的不同农用作业机构降下进行作业；当需要转向时，通过方向盘17带动方向机108

转动，控制左右转向离合分泵107带动电磁离合式齿轮泵106工作，并根据转向方向，操控左

侧单边锁死转向变速箱109或右侧单边锁死转向变速箱111锁死，实现作业过程转向；同时，

根据作业环境，可以通过遥控器发出指令，遥控装置接收器102接收到命令后通过控制器

103控制电机104、液压油缸5和左侧单边锁死转向变速箱109、倒顺档转换齿轮箱110、右侧

单边锁死转向变速箱111等单元的电磁阀工作，实现无人驾驶作业。

[0037] 实施例2 如图8、9、10，根据机械化作业需要，将装卸联动臂12固定在连接臂固定

台3上，然后通过装卸联动臂12上安装伸缩油缸13，并将伸缩油缸13通过与控制器103连接，

再分别于装卸联动臂12末端部根据需求连接叉头件14、铲头件15、抓头件16，即完成电动叉

车、电动铲车或电动抓草机的组装，组装完成后工作时，先利用控制器103控制伸缩油缸13

使其装卸联动臂12升起进行行走，行走过程操作人员通过操作控制踏板6和变档操作手柄

18，通过控制器103控制电机104工作，动能通过直角齿轮箱105传送，经左侧单边锁死转向

变速箱109、倒顺档转换齿轮箱110、右侧单边锁死转向变速箱111后，使动力分别传送至左

侧主动链轮116和右侧主动链轮115，带动行走轮119行走实现四轮驱动行走；当行走时作业

位置后，控制器103控制伸缩油缸13将装卸联动臂12安装的工作部件降下开始作业，作业过

程需要转向时，通过方向盘17带动方向机108转动，控制左右转向离合分泵107带动电磁离

合式齿轮泵106工作，并根据转向方向，操控左侧单边锁死转向变速箱109或右侧单边锁死

转向变速箱111锁死，进行作业转向。
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