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(54)实用新型名称

一种自走式莲藕收获作业船

(57)摘要

本实用新型公开了一种自走式莲藕收获作

业船，船体用于承载挖掘机构和各种工作装置；

行走装置包括明轮和三角履带，分别用于在水面

和陆地行走和提供动力，三角履带使船体在路面

上行走，方便上下田埂，明轮用于在水中辅助船

体前进和停止，抓斗采用反铲镂空抓斗，用于挖

掘并过滤泥土。船体内有完善的液压系统，液压

驱动挖藕船上各执行机构上的液压缸进行作业；

工作时，液压油缸插入泥面，抓斗将莲藕采出放

在挖掘工作后的水面上。本实用新型设置了一种

挖掘机构与船体结合的莲藕收获作业船，是一种

切实可行的莲藕收获作业船，能适应多种田间条

件作业，高效将莲藕采出。
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1.一种自走式莲藕收获作业船，包括船体，其特征在于：该船体内装有柴油机，所述船

体两侧分别对称布置受传动机构驱动的明轮，传动机构由柴油机提供动力，所述船体内还

装有液压控制箱，所述船体中部安装可转动的液压回转马达，液压回转马达上部安装可伸

展的机械臂，机械臂的另一端安装反铲斗，机械臂上安装有驱动机械臂及反铲斗动作的液

压油缸一，所述船体两侧还分别对称布置受传动机构驱动的三角履带，三角履带的底部不

低于明轮的底部，所述船体内四角各布置有液压油缸二，所述液压油缸二的活塞杆能从船

体底部伸出插入泥土，所述液压回转马达、液压油缸二、液压油缸一均通过液压油管连接液

压控制箱，柴油机为液压控制箱提供维持液压油管压力所需的动力。

2.根据权利要求1所述的一种自走式莲藕收获作业船，其特征在于：所述传动机构为液

压马达，所述船体两侧对称布置液压马达，液压马达均通过液压油管连接液压控制箱，所述

船体两侧分别布置传动轴，传动轴两端与明轮、液压回转马达分别连接。

3.根据权利要求2所述的一种自走式莲藕收获作业船，其特征在于：所述三角履带包括

主动轮、从动轮、履带、主动轮支座，所述主动轮支座套装在传动轴外周，通过轴承与传动轴

转动连接，所述主动轮套装在传动轴外周，通过平键与传动轴连接，主动轮还通过另一个轴

承与主动轮支座转动连接，主动轮支座下方安装可旋转的从动轮，履带缠绕于主动轮和从

动轮的外周。
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一种自走式莲藕收获作业船

技术领域

[0001] 本实用新型涉及农业机械中的挖藕机技术领域，具体涉及一种基于挖掘机的自走

式莲藕收获作业船，主要用于对莲藕实现收获。

背景技术

[0002] 莲藕是一种水生经济作物，用途广泛，可以食用、药用和观赏等，是一种易种难收

的重要水生蔬菜和特色农产品，一直深受人们喜爱，在多个省份广泛种植，种植面积达400

万多hm2，经济价值可观。但我国目前对莲藕的挖掘主要靠人力劳动，人在挖掘过程中消耗

体力过大，不能及时将藕挖出，每年都有大量莲藕烂在田里，经济损失较大。

[0003] 莲藕生长在水下深淤泥中，长期以来主要由人工用藕锨等工具挖出藕田表层淤

泥，采挖莲藕前需要将藕田中的水排干，挖掘过程中需要持续弯腰操作，经验不丰富的藕农

挖掘易损伤莲藕，采挖劳动强度大，作业条件恶劣，效率低下。虽然藕农现在利用高压水枪

协助人工挖藕，降低了莲藕损伤率，提高了莲藕商品质量，但仍需持续弯腰操作，挖掘效率

低，劳动强度大等问题依然存在，莲藕的收获环节已成为制约莲藕生产发展的瓶颈问题。

[0004] 目前市场上已经出现多种挖藕机，其中，浮筒式挖掘机以浮筒为底盘，结合汽油机

水泵、管路、高压喷嘴进行纯水力冲刷，虽然结构轻便，但存在一定的局限性，在黏性土壤中

挖藕效果不理想；大型大功率挖藕机功率消耗率极大，虽然提高了冲刷幅宽，但仍需要人工

下田将莲藕捞出，作业条件仍未改善。相比水力冲刷式挖藕机，该挖藕机更能提高挖藕机挖

藕效率，能有效改善南方黏性土壤环境下挖藕难问题，相比大型大功率挖藕机，该挖藕机安

装方便，适用多种田间条件。

[0005] 因此，本领域技术人员致力于设计出一种，基于挖掘机的莲藕收获作业船，改善了

挖藕机在田间难以实现自走的问题，解决了靠纯水力冲刷难以实现挖藕的困难，提高挖藕

效率和挖净率。

实用新型内容

[0006] 现有技术中存在的主要问题包括：(1)自走能力弱；(2)不能完全实现挖藕；(3)挖

净率低(4)仍需多人下田协助作业；(5)挖掘机作业时影响船体在水面的稳定。

[0007] 针对现有技术中存在的上述问题，本实用新型的目的在于提供一种自走式莲藕收

获作业船，作业灵活，安装方便，挖净率高，能适应多种田间条件的挖藕设备。

[0008] 为实现上述目的，本实用新型所采取的技术手段是：一种自走式莲藕收获作业船，

包括船体，该船体内装有柴油机，所述船体两侧分别对称布置受传动机构驱动的明轮，传动

机构由柴油机提供动力，所述船体内还装有液压控制箱，所述船体中部安装可转动的液压

回转马达，液压回转马达上部安装可伸展的机械臂，机械臂的另一端安装反铲斗，机械臂上

安装有驱动机械臂及反铲斗动作的液压油缸一，所述船体两侧还分别对称布置受传动机构

驱动的三角履带，三角履带的底部不低于明轮的底部，所述船体内四角各布置有液压油缸

二，所述液压油缸二的活塞杆能从船体底部伸出插入泥土，所述液压回转马达、液压油缸
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二、液压油缸一均通过液压油管连接液压控制箱，柴油机为液压控制箱提供维持液压油管

压力所需的动力。

[0009] 优选地，所述传动机构为液压马达，所述船体两侧对称布置液压马达，液压马达均

通过液压油管连接液压控制箱，所述船体两侧分别布置的传动轴，传动轴两端与明轮、液压

回转马达分别连接

[0010] 优选地，所述三角履带包括主动轮、从动轮、履带、主动轮支座，所述主动轮支座套

装在传动轴外周，通过轴承与传动轴转动连接，所述主动轮套装在传动轴外周，通过平键与

传动轴连接，主动轮还通过另一个轴承与主动轮支座转动连接，主动轮支座下方安装可旋

转的从动轮，履带缠绕与主动轮和从动轮的外周。

[0011] 本实用新型的工作原理可为：由一个操作者操作控制平台将船体从机库以比较高

的速度开到田间岸边，调整相应参数，再将自走式挖藕船缓慢驶入藕田。当船体前进到半泥

半水路况，船体自身浮力让三角履带和泥面接触力减小，当船体进入比较深的工况时，由明

轮推动船体前进。当船体稳定时，操作者通过控制各液压缸，让挖掘液压支撑装置插入泥土

里固定船体，再利用抓斗进行莲藕挖掘，将泥土过滤，若仍有大量泥土掺杂也可控制液压缸

抖动抓斗使泥土掉落，随后将莲藕放在水面上。

[0012] 本实用新型的有益效果是：本设备和目前市场上的挖藕机相比，能够实现自走，方

便单人操作，改变了靠水力冲刷挖藕效率低下并且需要人工打捞莲藕的现状，也改善了机

械式采藕功率消耗大、适应性差的问题。通过微型挖掘机构和船体结合，利用完整的液压系

统，采用反铲斗式的末端执行器，将莲藕从田间采出，并将泥土进行过滤，大幅提高了挖净

率和挖藕效率。仅需一人完全坐在自走式挖藕船上操作运行，无需人体接触水面，操作者通

过控制控制平台实现船体移动和挖藕作业，降低了农民的劳动强度。相比目前市场上现有

的挖藕机，解决了仍需人体下水的现状，改善了作业环境，相比目前市场上现有的挖藕机，

解决了仍需人体下水的现状，改善了作业环境，作业灵活，能适应干田和水田多种水深作业

环境，解决了莲藕采挖困难导致莲藕烂在田里的问题。

附图说明

[0013] 下面结合视图和实施对本实用新型做详细的描述。

[0014] 图1为莲藕收获作业船的总体结构图。

[0015] 图2为本实用新型的船体结构示意图；

[0016] 图3为本实用新型的莲藕行走装置示意图；

[0017] 图4为本实用新型的反铲斗结构示意图；

[0018] 图5为本实用新型的莲藕收获作业船的三角履带结构示意图；

[0019] 图中：2‑船体、102‑传动轴、201‑液压支撑装置、1‑液压马达、4‑明轮、8‑三角履带、

32‑液压缸一、402‑杆件、3‑反铲斗、404‑铰接架

具体实施方式

[0020] 为了使本发明的技术优点更加清楚明了，结合以下实例，对本发明进行进一步详

细说明。应当理解，此处所描述的具体实例仅用以解释本发明，并不用于限定本发明。

[0021] 如图1，一种基于挖掘机的莲藕收获作业船，包括船体2，船体2内装有柴油机7，船
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体2两侧分别对称布置受传动机构驱动的明轮4，传动机构由柴油机7提供动力，本实施例中

传动机构为液压马达1，船体2内还装有液压控制箱6，船体2两侧对称布置液压马达1，船体2

中部安装可转动的液压回转马达5，通过液压控制箱6可控制两侧的液压马达5驱动明轮4达

到不同的转速，实现船体2转向，液压控制箱6还控制安装在船体2内的液压回转马达5转动，

液压回转马达5上部连接机械臂31的一端，机械臂31的另一端安装反铲斗3，机械臂31安装

有受液压控制箱6控制的液压油缸一32，实现机械臂31的伸展或收拢。

[0022] 如图2，船体，是整个莲藕收获作业船的载体，船体2两侧分别布置的传动轴102，传

动轴102两端与明轮4、液压回转马达5进行连接，如图4，液压马达1通过传动轴102带动明轮

4，控制行走。传动轴102上还套装有如图1和图5所示的三角履带8，三角履带包括主动轮81、

从动轮82、履带83、主动轮支座84，主动轮支座84套装在传动轴102外周，通过轴承与传动轴

102转动连接，主动轮81套装在传动轴102外周，通过平键与传动轴102连接，主动轮81还通

过另一个轴承与主动轮支座84转动连接，主动轮支座84下方安装可旋转的从动轮82，履带

83缠绕与主动轮81和从动轮82的外周。三角履带8的底部不低于明轮4的底部，使船体2能两

栖作业。

[0023] 如图2，船体2内四角各布置有液压油缸二9，液压油缸二9的活塞杆能从船体2底部

伸出，液压油缸二9通过液压油管连接液压控制箱6，液压油缸二9用于船体2在水田进行挖

掘工作时插入泥土里，固定船体2。

[0024] 莲藕收获作业船的作业流程如下：将船体2放置在田间岸边，控制液压控制箱5启

动明轮302和三角履带303。当船体稳定时，操作者通过控制各液压缸，让挖掘液压支撑装置

8插入泥土里固定船体，再利用反铲斗3进行莲藕挖掘，将泥土过滤，若仍有大量泥土掺杂也

可控制液压缸抖动抓斗使泥土掉落，随后将莲藕放在水面上。控制液压操纵杆，实现船体2

移动，利用反铲斗3将莲藕挖掘出并过滤莲藕上的泥土。仅需要一个人操作即可，可适应多

种田间条件。

[0025] 以上所述本实用新型的具体实施方式，并不构成对本实用新型保护范围的限定。

任何根据本实用新型的技术构思所做出的各种其他相应的改变与变形，均应包含在本实用

新型权利要求的保护范围内。
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图1

图2
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图3
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图4
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图5
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