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一种牵引式大小行大蒜联合收获机

(57)摘要

一种牵引式大小行大蒜联合收获机，其车架

部分与收获单元机架部分可相对调节，能够便于

对行，扶苗，通过各单元之间的巧妙连动，实现了

半自动对行，也提高了扶苗率。与人工收获相比，

该装置具有省工、省时、工作效率高，可用于大蒜

大小行种植模式下的收获；与现有大蒜收获装置

相比，该装置引禾扶禾效果好、对行方便、易挪

动、易操作、土壤适应性好、伤蒜率低和效率高。

并且该装置结构简单合理、易于加工、实用性强、

价格低廉、使用方便，具有较高的市场需求等特

点，易于推广应用。
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1.一种牵引式大小行大蒜联合收获机，包括车架，车架底部设有车轮组合，车架前部设

有悬挂轴组合，其特征在于：  所述车架上设有收获单元机架，所述收获单元机架为框架形

式，在收获单元机架上设有对行装置、夹持输送装置以及挖掘铲；

所述对行装置设于收获单元机架与车架之间，所述对行装置包括液压缸、液压油箱，所

述液压缸为双作用液压缸；

所述收获单元机架的前顶面还设有引禾装置，所述引禾装置包括浮动杆、引禾杆、轴

承、与挡板，所述引禾装置通过轴承转动设于收获单元机架前顶面，所述浮动杆与车架弹性

连接；所述引禾杆为斜向设置形式，引禾杆两两对应，形式前宽后窄的收口；

所述车架底部设有调节杆，调节杆前端为挖掘铲形式；

所述车架后部设有切秧装置，所述切秧装置底部设有蒜头输送机，输送机末端设有蒜

头收集装置；所述切秧装置后部设有落秧装置，用于收集落秧。

2.据权利要求1所述的一种牵引式大小行大蒜联合收获机，其特征在于，所述收获单元

机架上设有控制中心，位于控制中心前部设有座椅。

3.据权利要求1所述的一种牵引式大小行大蒜联合收获机，其特征在于，所述夹持输送

装置整体铰接设于收获单元机架上，其前部侧边设有升降杆，所述升降杆为螺杆螺套形式，

其螺套端设于夹持输送装置的侧边，其螺杆端转动设于车架上。

4.据权利要求1所述的一种牵引式大小行大蒜联合收获机，其特征在于，所述夹持输送

装置的前部端头转动设有拨禾装置，所述拨禾装置为转动设置的叶轮形式。

5.据权利要求1所述的一种牵引式大小行大蒜联合收获机，其特征在于，所述夹持输送

装置下部设有清土装置，所述清土装置包括对向设置的夹持杆与偏心块，所述夹持杆对应

夹持输送装置的每条输送通道设置。

6.据权利要求1所述的一种牵引式大小行大蒜联合收获机，其特征在于，所述切秧装置

设置形式如下：所述切秧装置包括切刀马达、上切刀、下切刀、夹紧机构与铰链，所述上切刀

与下切刀分设于两基座上，两切刀对向设置；两基座之间设有夹紧机构。
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一种牵引式大小行大蒜联合收获机

技术领域

[0001] 本实用新型涉及经济作物收获领域，尤其涉及一种牵引式大小行大蒜联合收获

机。

背景技术

[0002] 大蒜营养丰富，风味独特，用途广泛，具有杀菌、抑菌、抗毒等医疗和保健功能。中

国大蒜种植面积大约  1200万亩，占全球种植面积  90％以上。据我国大蒜行业现状调查显

示，大蒜的主产区主要是以金乡为代表的山东。

[0003] 尽管山东大蒜种植面积大，但大蒜机械应用面积实际不足1％。概因现有大蒜收获

机械存在着自动化程度低、收获损失大、功能结构设置不合理、收获成本高、效率低、费时费

工等不足等问题。又因大蒜是劳动密集型栽培作物，收获过程存在人工作业劳动强度大、占

用农时多、收获季节性强、收获损失大、效率低等问题，已成为影响大蒜生产发展、产业成长

的主要问题。

实用新型内容

[0004] 本实用新型的目的在于，克服现有技术不足之处，提供一种牵引式大小行大蒜联

合收获机，该设备能够实现挖掘、去土、夹持输送、切秧及蒜头收集等作业，具有结构简单、

使用方便和半自动对行等特点。这一设备对解决农民传统的手工收获大蒜费时费力问题具

有很好的帮助。

[0005] 设备包括车架，所述车架为本设备的主体支撑部分，车架底部设有车轮组合，车架

前部设有悬挂轴组合，所述悬挂轴组合用于连接现有农机动力机械，如拖拉机等。通过农机

带动，车架整体行进进行采集作业。

[0006] 所述车架上设有收获单元机架，所述收获单元机架为框架形式，在收获单元机架

上设有对行装置、夹持输送装置以及挖掘铲。

[0007] 所述对行装置设于收获单元机架与车架之间。所述对行装置包括液压缸、液压油

箱，所述液压缸为双作用液压缸，通过控液压缸输出轴伸缩量，控制收获单元机架与车架之

间的相对的位置，也就是控制挖掘铲及输送装置的具朝向，以对齐大蒜秧苗。

[0008] 所述收获单元机架的前顶面还设有引禾装置，所述引禾装置包括浮动杆、引禾杆、

轴承、与挡板，所述引禾装置通过轴承转动设于收获单元机架前顶面，所述浮动杆与车架弹

性连接。所述引禾杆为斜向设置形式，引禾杆两两对应，形式前宽后窄的收口，将大蒜禾杆

引导至适宜位置，也就是夹持输送装置互相对应的皮带之间。

[0009] 所述车架底部设有调节杆，调节杆前端为挖掘铲形式。

[0010] 所述车架后部设有切秧装置，所述切秧装置底部设有蒜头输送机，输送机末端设

有蒜头收集装置。所述切秧装置用于切除大蒜茎秆，所述输送机用于收集切割蒜杆后的蒜

头，并输送至蒜头收集装置。

[0011] 所述切秧装置后部设有落秧装置，用于收集落秧。
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[0012] 进一步的，所述收获单元机架上设有控制中心，控制中心用于控制设备各单元启

停，位于控制中心前部设有座椅，用于操作人员乘坐。

[0013] 进一步的，所述夹持输送装置整体铰接设于收获单元机架上，其前部侧边设有升

降杆，所述升降杆为螺杆螺套形式，其螺套端设于夹持输送装置的侧边，其螺杆端转动设于

车架上，通过升降杆与车架配合锁定，确定夹持输送装置的具体角度及调整与地面距离。

[0014] 进一步的，所述夹持输送装置的前部端头转动设有拨禾装置，所述拨禾装置为转

动设置的叶轮形式。

[0015] 进一步的，所述夹持输送装置下部设有清土装置，所述清土装置包括对向设置的

夹持杆与偏心块，所述夹持杆对应夹持输送装置的每条输送通道设置，通过马达驱动偏心

块带动对向设置的夹持杆。使其对向震颤震掉蒜头表层浮土。

[0016] 进一步的，所述切秧装置设置形式如下：所述切秧装置包括切刀马达、上切刀、下

切刀、夹紧机构与铰链，所述铰链用于安装整体设备，所述上切刀与下切刀分设于两基座

上，两切刀对向设置。两基座之间设有夹紧机构，用于调节两切刀之间的间距。通过切刀马

达驱动两切刀，对夹持输送中的蒜杆进行切断。

[0017] 本实用新型的有益效果是：

[0018] 1、与人工收获相比，该装置具有省工、省时、工作效率高，可用于大蒜大小行种植

模式下的收获；

[0019] 2、与现有大蒜收获装置相比，该装置引禾扶禾效果好、对行方便、易挪动、易操作、

土壤适应性好、伤蒜率低和效率高。

[0020] 3、该装置结构简单合理、易于加工、实用性强、价格低廉、使用方便，具有较高的市

场需求等特点，易于推广应用。

附图说明

[0021] 图1是本实用新型所述的一种牵引式大小行大蒜联合收获机的切杆装置结构示意

图主视图；

[0022] 图2是本实用新型所述的一种牵引式大小行大蒜联合收获机的切杆装置结构示意

图俯视图；

[0023] 图3是本实用新型所述的一种牵引式大小行大蒜联合收获机的引禾装置结构示意图；

[0024] 图4是本实用新型所述的一种牵引式大小行大蒜联合收获机的切秧装置结构示意图；

[0025] 图5是本实用新型所述的一种牵引式大小行大蒜联合收获机的清土装置结构示意图；

[0026] 附图标记：

[0027] 1-引禾装置  2-悬挂轴组合  3-车架  4-对行装置  5-液压油箱  6-升降杆  7-拨禾

装置  8-夹持输送装置  9-挖掘铲  10-控制中心  11-座椅  12-调节杆  13-清土装置  14-收

获单元机架  15-车轮组合  16-切秧装置  17-蒜头输送机  18-蒜头收集装置  19-落秧装置 

20-浮动杆  21-引禾杆  22-轴心  23-挡板  24-上切刀  25-下切刀  26-夹紧机构  27-铰链

[0028] 本实用新型目的的实现、功能特点及优点将结合实施例，参照附图做进一步说明。

具体实施方式

[0029] 参照图1、图2、图3、图4与图5，本实用新型所述的一种牵引式大小行大蒜联合收获
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机，主要应用于大小行大蒜种植模式，种植方式以平作为主，种植的行距一般为18～20  cm，

一般株距为18～20  cm，单株高度一般在60～70  cm，出薹后高度一般在50～60  cm，生蒜生

长深度一般在4～5  cm土层以内。

[0030] 包括车架3，所述车架3为本设备的主体支撑部分，车架3底部设有车轮组合15，车

架3前部设有悬挂轴组合2，所述悬挂轴组合2用于连接现有农机动力机械，如拖拉机等。通

过农机带动，车架3整体行进进行采集作业。

[0031] 所述车架3上设有收获单元机架14，所述收获单元机架14为框架形式，在收获单元

机架14上设有对行装置4、夹持输送装置8以及挖掘铲9。

[0032] 所述对行装置4设于收获单元机架14与车架3之间。所述对行装置4包括液压缸、液

压油箱5，所述液压缸为双作用液压缸，通过控液压缸输出轴伸缩量，控制收获单元机架14

与车架3之间的相对的位置，也就是控制挖掘铲9及输送装置的具朝向，以对齐大蒜秧苗。

[0033] 所述收获单元机架14的前顶面还设有引禾装置1，所述引禾装置1包括浮动杆20、

引禾杆21、轴承22、与挡板23，所述引禾装置1通过轴承22转动设于收获单元机架14前顶面，

所述浮动杆20与车架3弹性连接。所述引禾杆21为斜向设置形式，引禾杆21两两对应，形式

前宽后窄的收口，将大蒜禾杆引导至适宜位置，也就是夹持输送装置8互相对应的皮带之

间。

[0034] 所述车架3底部设有调节杆12，调节杆12前端为挖掘铲9形式。

[0035] 所述车架3后部设有切秧装置16，所述切秧装置16底部设有蒜头输送机17，输送机

末端设有蒜头收集装置18。所述切秧装置16用于切除大蒜茎秆，所述输送机用于收集切割

蒜杆后的蒜头，并输送至蒜头收集装置18。

[0036] 所述切秧装置16后部设有落秧装置19，用于收集落秧。

[0037] 进一步的，所述收获单元机架14上设有控制中心10，控制中心10用于控制设备各

单元启停，位于控制中心10前部设有座椅11，用于操作人员乘坐。

[0038] 进一步的，所述夹持输送装置8整体铰接设于收获单元机架14上，其前部侧边设有

升降杆6，所述升降杆6为螺杆螺套形式，其螺套端设于夹持输送装置8的侧边，其螺杆端转

动设于车架3上，通过升降杆6与车架3配合锁定，确定夹持输送装置8的具体角度及调整与

地面距离。

[0039] 进一步的，所述夹持输送装置8的前部端头转动设有拨禾装置7，所述拨禾装置7为

转动设置的叶轮形式。

[0040] 进一步的，所述夹持输送装置8下部设有清土装置13，所述清土装置13包括对向设

置的夹持杆与偏心块，所述夹持杆对应夹持输送装置8的每条输送通道设置，通过马达驱动

偏心块带动对向设置的夹持杆。使其对向震颤震掉蒜头表层浮土。

[0041] 进一步的，所述切秧装置16设置形式如下：所述切秧装置16包括切刀马达、上切刀

24、下切刀25、夹紧机构26与铰链27，所述铰链27用于安装整体设备，所述上切刀24与下切

刀25分设于两基座上，两切刀对向设置。两基座之间设有夹紧机构26，用于调节两切刀之间

的间距。通过切刀马达驱动两切刀，对夹持输送中的蒜杆进行切断。

[0042] 收获机作业时，由农机牵引行走并提供动力，引禾装置1完成蒜苗的扶起，引禾装

置1完成收获宽度范围内与外侧蒜苗的分离，同时，挖掘铲9完成松土和切掉蒜根的作业，夹

持输送装置8夹持整棵蒜拔起的同时向后输送：在夹持输送装置8前段下方设有清土装置
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13，可完成蒜土分离，由夹持输送装置8将蒜输送至切秧装置16，并按顺序排列，由果茎分离

段的切割刀切掉蒜茎，切得的蒜头直接落入蒜头输送机17，蒜头输送机17将大蒜输送到蒜

头收集装置18上挂的四吊编织袋内，蒜茎继续向后输送，由落秧装置19归集洒落到地面，四

吊编织袋内大蒜收集满后，停车更换新的收集编织袋后，继续大蒜收获作业。
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图3
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