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收割机翼调平构造

(57)摘要

一种收割平台，包括第一部分并且沿着基本

上平行于地面的第一部分平面延伸，收割平台与

联合收割机一起沿着该地面移动。第二部分连接

到第一部分的第一侧，并且相对于第一部分在一

角位置范围内旋转。锁定机构在被致动时将第二

部分相对于第一部分保持在一位置中，并且在被

停用时允许第二部分相对于第一部分的运动。控

制器接收表示所述位置的第一信号，并响应于所

述位置与第一部分成非平行的正角而发送第二

信号以停用锁定机构。第二部分在锁定机构被停

用时响应于重力朝向第一部分平面移动。
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1.一种收割机，包括：

联合收割机，所述联合收割机包括原动机和进料室，所述原动机能够操作以使所述联

合收割机在地面上沿着行进方向移动，所述进料室限定中心线；以及

收割平台，所述收割平台连接到所述联合收割机，以与所述联合收割机一起在地面上

运动，所述收割平台包括：

中间部分，所述中间部分连接到所述联合收割机，所述中间部分具有第一侧和与所述

第一侧相反的第二侧，所述中间部分沿着基本上垂直于所述进料室的中心线的中间部分平

面延伸，

第一翼，所述第一翼连接到所述中间部分的所述第一侧，所述第一翼能够相对于所述

中间部分在第一角位置范围内旋转，

第一锁定机构，所述第一锁定机构被配置成在所述第一锁定机构被致动时将所述第一

翼相对于所述中间部分保持在第一位置中，以及所述第一锁定机构被配置成在所述第一锁

定机构被停用时允许所述第一翼相对于所述中间部分的运动，

第二翼，所述第二翼连接到所述中间部分的所述第二侧，所述第二翼能够相对于所述

中间部分在第二角位置范围内旋转，

第二锁定机构，所述第二锁定机构被配置成在所述第二锁定机构被致动时将所述第二

翼相对于所述中间部分保持在第二位置中，以及所述第二锁定机构被配置成在所述第二锁

定机构被停用时允许所述第二翼相对于所述中间部分的运动，

控制器，所述控制器被配置成接收指示所述第一位置的第一信号和指示所述第二位置

的第二信号，所述控制器被配置成响应于所述第一位置与所述中间部分平面成非平行的正

角而向所述第一锁定机构发送第三信号，以停用所述第一锁定机构，以及所述控制器被配

置成响应于所述第二位置与所述中间部分平面成非平行的正角而向所述第二锁定机构发

送第四信号，以停用所述第二锁定机构，

其中，所述第一翼被配置成在所述第一锁定机构被停用时响应于重力而朝向所述中间

部分平面移动，并且

其中，所述第二翼被配置成在所述第二锁定机构被停用时响应于重力而朝向所述中间

部分平面移动。

2.根据权利要求1所述的收割机，其中，所述控制器被配置成响应于操作者选择所述收

割机的运输操作而向所述第一锁定机构发送第五信号，以致动所述第一锁定机构，以及向

所述第二锁定机构发送第六信号，以致动所述第二锁定机构。

3.根据权利要求2所述的收割机，其中，所述控制器被配置成响应于所述第一位置与所

述中间部分平面成非平行的负角而继续向所述第一锁定机构发送第五信号，以维持所述第

一锁定机构的致动，以及所述控制器被配置成响应于所述第二位置与所述中间部分平面成

非平行的负角而继续向所述第二锁定机构发送第六信号，以维持所述第二锁定机构的致

动。

4.根据权利要求2所述的收割机，其中，所述控制器被配置成响应于所述第一位置基本

上平行于所述中间部分平面而继续向所述第一锁定机构发送第五信号，以致动所述第一锁

定机构，以及所述控制器被配置成响应于所述第二位置基本上平行于所述中间部分平面而

继续向所述第二锁定机构发送第六信号，以致动所述第二锁定机构。
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5.根据权利要求1所述的收割机，其中，所述第一锁定机构包括第一缸、第一蓄能器和

第一阀，所述第一阀流体地定位在所述第一缸和所述第一蓄能器之间。

6.根据权利要求5所述的收割机，其中，当所述第一锁定机构被致动时，所述第一阀被

关闭，以阻止在所述第一缸和所述第一蓄能器之间的流体流，以及当所述第一锁定机构被

停用时，所述第一阀被打开，以允许从所述第一缸到所述第一蓄能器的流体流。

7.根据权利要求6所述的收割机，其中，所述第二锁定机构包括第二缸、第二蓄能器和

第二阀，所述第二阀流体地定位在所述第二缸和所述第二蓄能器之间。

8.根据权利要求7所述的收割机，其中，当所述第二锁定机构被致动时，所述第二阀被

关闭，以阻止所述第二缸和所述第二蓄能器之间的流体流，以及当所述第二锁定机构被停

用时，所述第二阀被打开，以允许从所述第二缸到所述第二蓄能器的流体流。

9.一种收割平台，所述收割平台被配置成连接到联合收割机，以与所述联合收割机一

起在地面上沿着行进方向运动，所述收割平台包括：

连接到所述联合收割机的中间部分，所述中间部分具有第一侧和与所述第一侧相反的

第二侧，所述中间部分沿着基本上平行于地面的中间部分平面延伸；

第一翼，所述第一翼连接到所述中间部分的所述第一侧，所述第一翼能够相对于所述

中间部分在第一角位置范围内旋转；

第一锁定机构，所述第一锁定机构被配置成在所述第一锁定机构被致动时将所述第一

翼相对于所述中间部分保持在第一位置中，以及所述第一锁定机构被配置成在所述第一锁

定机构被停用时允许所述第一翼相对于所述中间部分的运动；

第二翼，所述第二翼连接到所述中间部分的所述第二侧，所述第二翼能够相对于所述

中间部分在第二角位置范围内旋转；

第二锁定机构，所述第二锁定机构被配置成在所述第二锁定机构被致动时将所述第二

翼相对于所述中间部分保持在第二位置中，以及所述第二锁定机构被配置成在所述第二锁

定机构被停用时允许所述第二翼相对于所述中间部分的运动；以及

控制器，所述控制器被配置成接收指示所述第一位置的第一信号和指示所述第二位置

的第二信号，所述控制器被配置成响应于所述第一位置与所述中间部分平面成非平行的正

角而向所述第一锁定机构发送第三信号，以停用所述第一锁定机构，以及所述控制器被配

置成响应于所述第二位置与所述中间部分平面成非平行的正角而向所述第二锁定机构发

送第四信号，以停用所述第二锁定机构；

其中，所述第一翼被配置成在所述第一锁定机构被停用时响应于重力而朝向所述中间

部分平面移动，并且

其中，所述第二翼被配置成在所述第二锁定机构被停用时响应于重力而朝向所述中间

部分平面移动。

10.根据权利要求9所述的收割平台，其中，所述控制器被配置成响应于操作者选择所

述联合收割机的运输操作而向所述第一锁定机构发送第五信号，以致动所述第一锁定机

构，以及向所述第二锁定机构发送第六信号，以致动所述第二锁定机构。

11.根据权利要求10所述的收割平台，其中，所述控制器被配置成响应于所述第一位置

与所述中间部分平面成非平行的负角而继续向所述第一锁定机构发送所述第五信号，以维

持所述第一锁定机构的致动，以及所述控制器被配置成响应于所述第二位置与所述中间部
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分平面成非平行的负角而继续向所述第二锁定机构发送所述第六信号，以维持所述第二锁

定机构的致动。

12.根据权利要求10所述的收割平台，其中，所述控制器被配置成响应于所述第一位置

基本上平行于所述中间部分平面而继续向所述第一锁定机构发送所述第五信号，以致动所

述第一锁定机构，以及所述控制器被配置成响应于所述第二位置基本上平行于所述中间部

分平面而继续向所述第二锁定机构发送所述第六信号，以致动所述第二锁定机构。

13.根据权利要求9所述的收割平台，其中，所述第一锁定机构包括第一缸、第一蓄能器

和第一阀，所述第一阀流体地定位在所述第一缸和所述第一蓄能器之间。

14.根据权利要求13所述的收割平台，其中，当所述第一锁定机构被致动时，所述第一

阀被关闭，以阻止所述第一缸与所述第一蓄能器之间的流体流，以及当所述第一锁定机构

被停用时，所述第一阀被打开，以允许从所述第一缸到所述第一蓄能器的流体流。

15.根据权利要求14所述的收割平台，其中，所述第二锁定机构包括第二缸、第二蓄能

器和第二阀，所述第二阀流体地定位在所述第二缸和所述第二蓄能器之间。

16.根据权利要求15所述的收割平台，其中，当所述第二锁定机构被致动时，所述第二

阀被关闭，以阻止所述第二缸和所述第二蓄能器之间的流体流，以及当所述第二锁定机构

被停用时，所述第二阀被打开，以允许从所述第二缸到所述第二蓄能器的流体流。

17.一种收割平台，所述收割平台被配置成连接到联合收割机，以与所述联合收割机一

起在地面上沿着行进方向运动，所述收割平台包括：

连接到所述联合收割机的第一部分，所述第一部分具有第一侧和与所述第一侧相反的

第二侧，所述第一部分沿着基本上平行于地面的第一部分平面延伸；

第二部分，所述第一部分连接到所述第一部分的所述第一侧，所述第二部分能够相对

于所述第一部分在一角位置范围内旋转；

锁定机构，所述锁定机构被配置成在所述锁定机构被致动时将所述第二部分相对于所

述第一部分保持在一位置中，以及所述锁定机构被配置成在所述锁定机构被停用时允许所

述第二部分相对于所述第一部分的运动；以及

控制器，所述控制器被配置成接收指示所述位置的第一信号，以及所述控制器被配置

成响应于所述位置与所述第一部分平面成非平行的正角而向所述锁定机构发送第二信号，

以停用所述锁定机构；

其中，所述第二部分被配置成在所述锁定机构被停用时响应于重力而朝向所述第一部

分平面移动。

18.根据权利要求17所述的收割平台，其中，所述角位置范围是第一角位置范围，所述

锁定机构是第一锁定机构，以及所述位置是第一位置，所述收割平台还包括：

第三部分，所述第三部分连接到所述第一部分的所述第二侧，所述第三部分能够相对

于所述第一部分在第二角位置范围内旋转，以及

第二锁定机构，所述第二锁定机构被配置成在所述第二锁定机构被致动时将所述第三

部分相对于所述第一部分保持在一第二位置中，以及所述第二锁定机构被配置成在所述第

二锁定机构被停用时允许所述第三部分相对于所述第一部分的运动，以及

其中，所述控制器被配置成接收指示所述第二位置的第三信号，所述控制器被配置成

响应于所述第二位置与所述第一部分平面成非平行的正角而向所述第二锁定机构发送第

权　利　要　求　书 3/4 页

4

CN 112005706 B

4



四信号，以停用所述第二锁定机构，

其中，所述第三部分被配置成在所述第二锁定机构被停用时响应于重力而朝向所述第

一部分平面移动。

19.根据权利要求18所述的收割平台，其中，所述控制器被配置成响应于操作者选择所

述联合收割机的运输操作而向所述第一锁定机构发送第五信号，以致动所述第一锁定机

构，以及向所述第二锁定机构发送第六信号，以致动所述第二锁定机构，

其中，所述控制器被配置成响应于所述第一位置与所述第一部分平面成非平行的负角

而继续向所述第一锁定机构发送所述第五信号，以维持所述第一锁定机构的致动，以及所

述控制器被配置成响应于所述第二位置与所述第一部分平面成非平行的负角而继续向所

述第二锁定机构发送所述第六信号，以维持所述第二锁定机构的致动，以及

其中，所述控制器被配置成响应于所述第一位置基本上平行于所述第一部分平面而继

续向所述第一锁定机构发送所述第五信号，以致动所述第一锁定机构，以及所述控制器被

配置成响应于所述第二位置基本上平行于所述第一部分平面而继续向所述第二锁定机构

发送所述第六信号，以致动所述第二锁定机构。

20.根据权利要求17所述的收割平台，其中，所述锁定机构包括缸、蓄能器和阀，所述阀

流体地定位在所述缸和所述蓄能器之间，并且

其中，当所述锁定机构被致动时，所述阀被关闭，以阻止所述缸和所述蓄能器之间的流

体流，以及当所述锁定机构被停用时，所述阀被打开，以允许从所述缸到所述蓄能器的流体

流。
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收割机翼调平构造

技术领域

[0001] 本公开涉及收割机和用于收割机的翼调平。

发明内容

[0002] 在一些实施例中，本公开提供了一种收割机，该收割机包括联合收割机，所述联合

收割机包括原动机和进料室，所述原动机能够操作以使联合收割机在地面上沿着行进方向

移动，所述进料室限定中心线。收割平台连接到所述联合收割机，以与所述联合收割机一起

在地面上运动。所述收割平台包括：连接到所述联合收割机的中间部分，所述中间部分具有

第一侧和与所述第一侧相反的第二侧。所述中间部分沿着基本上垂直于所述进料室的中心

线的中间部分平面延伸。第一翼连接到所述中间部分的所述第一侧，并且可相对于所述中

间部分在第一角位置范围内旋转。第一锁定机构被配置成在所述第一锁定机构被致动时将

所述第一翼相对于所述中间部分保持在第一位置中，以及在所述第一锁定机构被停用时允

许所述第一翼相对于所述中间部分的运动。第二翼连接到所述中间部分的所述第二侧，并

且可相对于所述中间部分在第二角位置范围内旋转。第二锁定机构被配置成在所述第二锁

定机构被致动时将所述第二翼相对于所述中间部分保持在第二位置中，以及在所述第二锁

定机构被停用时允许所述第二翼相对于所述中间部分的运动。控制器接收指示所述第一位

置的第一信号和指示所述第二位置的第二信号。所述控制器被配置成响应于所述第一位置

与所述中间部分平面成非平行的正角而向所述第一锁定机构发送第三信号，以停用所述第

一锁定机构，以及响应于所述第二位置与所述中间部分平面成非平行的正角而向所述第二

锁定机构发送第四信号，以停用所述第二锁定机构。第一翼在所述第一锁定机构被停用时

响应于重力而朝向所述中间部分平面移动，以及所述第二翼在所述第二锁定机构被停用时

响应于重力而朝向所述中间部分平面移动。

[0003] 在一些实施例中，本公开提供了一种收割平台，所述收割平台可连接到联合收割

机，以与所述联合收割机一起在地面上沿行进方向运动。所述收割平台包括：连接到所述联

合收割机的中间部分，所述中间部分具有第一侧和与所述第一侧相反的第二侧。所述中间

部分沿着基本上平行于地面的中间部分平面延伸。第一翼连接到所述中间部分的所述第一

侧，并且可相对于所述中间部分在第一角位置范围内旋转。第一锁定机构在所述第一锁定

机构被致动时将所述第一翼相对于所述中间部分保持在第一位置中，以及在所述第一锁定

机构被停用时允许所述第一翼相对于所述中间部分的运动。第二翼连接到所述中间部分的

所述第二侧，并且可相对于所述中间部分在第二角位置范围内旋转。第二锁定机构在所述

第二锁定机构被致动时将所述第二翼相对于所述中间部分保持在第二位置中，以及在所述

第二锁定机构被停用时允许所述第二翼相对于所述中间部分的运动。控制器被配置成接收

指示所述第一位置的第一信号和指示所述第二位置的第二信号。所述控制器响应于所述第

一位置与所述中间部分平面成非平行的正角而向所述第一锁定机构发送第三信号，以停用

所述第一锁定机构，以及响应于所述第二位置与所述中间部分平面成非平行的正角而向所

述第二锁定机构发送第四信号，以停用所述第二锁定机构。所述第一翼在所述第一锁定机
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构被停用时响应于重力而朝向所述中间部分平面移动，以及所述第二翼在所述第二锁定机

构被停用时响应于重力而朝向所述中间部分平面移动。

[0004] 在一些实施例中，本公开提供了一种收割平台，所述收割平台连接到联合收割机，

以与所述联合收割机一起在地面上沿行进方向运动。所述收割平台包括连接到联合收割机

的第一部分。所述第一部分具有第一侧和与第一侧相反的第二侧，以及所述第一部分沿着

基本上平行于地面的第一部分平面延伸。第二部分连接到所述第一部分的第一侧，并且可

相对于所述第一部分在一角位置范围内旋转。锁定机构在锁定机构被致动时将第二部分相

对于第一部分保持在一位置中，以及在锁定机构被停用时允许所述第二部分相对于所述第

一部分的运动。控制器接收表示所述位置的第一信号，并响应于所述位置与第一部分平面

成非平行的正角而向所述锁定机构发送第二信号，以致动所述锁定机构。所述第二部分在

所述锁定机构被停用时响应于重力朝向所述第一部分平面移动。

[0005] 通过考虑具体实施方式和附图，本公开的其他方面将变得显而易见。

附图说明

[0006] 图1是收割机的立体图。

[0007] 图2是收割平台的立体图。

[0008] 图3是收割平台的示意性前视图。

[0009] 图4是连接到中间部分的翼的示意图。

[0010] 图5是向上浮动的翼的示意图。

[0011] 图6是向下浮动的翼的示意图。

[0012] 图7是被解锁的翼的回路的示意图，其中第一翼处于操作位置。

[0013] 图8是被解锁的翼的回路的示意图，其中第二翼处于操作位置。

[0014] 图9是被锁定的翼的回路的示意图，其中第一翼处于升起位置。

[0015] 图10是被锁定的翼的回路的示意图，其中第二翼处于升起位置。

[0016] 图11是被解锁的翼的回路的示意图，其中第一翼处于升起位置。

[0017] 图12是被解锁的翼的回路的示意图，其中第二翼处于升起位置。

具体实施方式

[0018] 在详细解释本公开的任何实施例之前，应当理解，本公开在其应用方面不限于在

下列说明书中阐述或在随附附图中示出的部件的结构和布置的细节。本公开能够有其它实

施例并且能够以各种方式实践或实施。

[0019] 图1示出根据一些实施例的收割机10。所示出的收割机10包括联合收割机12和收

割平台14。联合收割机12包括原动机16、驾驶室18、进料室20和多个地面接合装置22。原动

机16被配置成经由地面接合装置22使联合收割机12在行进方向24上移动。所示出的地面接

合装置22是轮，但是也可以利用履带或其它合适的地面接合装置。

[0020] 收割平台14包括切割刀(cutter  bar)26和拨禾轮28，所述切割刀被配置成切割正

被收割的谷物，所述拨禾轮被配置成将谷物压靠在切割刀上，从而切割谷物。

[0021] 图2更详细地示出了收割平台14。收割平台14包括第一输送器组件30、第二输送器

组件32和第三输送器组件34。第一输送器组件30被配置成使被收割的谷物大致垂直于行进
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方向24朝向第三输送器组件34移动。第二输送器组件32被配置成使被切割的谷物大致垂直

于行进方向24朝向第三输送器组件34移动。第三输送器组件34被配置成使被收割的谷物与

行进方向24相反地移动并进入进料室20中(参见图1)。

[0022] 图3示出了收割平台14，所述收割平台14具有中间部分40、第一翼42和第二翼44，

所有这些都被支撑在地面46上。中间部分40连接到联合收割机12的进料室20，并被允许相

对于进料室20枢转相对小的角度(即，小于约±5度)，使得中间部分40与进料室20和联合收

割机12基本上对准。中间部分40沿中间部分平面48延伸，并包括被定位在中间部分平面48

内的第一枢转点50和第二枢转点52。在一些实施例中，进料室20限定中心线53，该中心线53

竖直地延伸穿过进料室20并且基本上垂直于中间部分平面48。基本上垂直在本文中被定义

为在85度和95度之间。

[0023] 第一翼42通过翼控制臂54a、54b连接到中间部分40。翼控制臂54a、54b连接到中间

部分40的第一枢转点50。第一翼42被支撑在沿着地面46移动的两个地面接合轮56上。在操

作期间，地面接合轮56承载第一翼42的大部分重量，使得地面接合轮56确定第一翼42在地

面46上方的高度。在操作期间，第一翼42被允许相对于中间部分40在第一角范围内枢转。在

一些实施例中，第一角范围是相对于中间部分40在大约±15度之间。在一些实施例中，第一

角范围是相对于中间部分40在大约±10度之间。在一些实施例中，第一角范围是相对于中

间部分40在大约±5度之间。

[0024] 第二翼44通过翼控制臂60a、60b连接到中间部分40。翼控制臂60a、60b连接到中间

部分40的第二枢转点52。第二翼44被支撑在沿着地面46移动的两个地面接合轮62上。在操

作期间，地面接合轮62承载第二翼44的大部分重量，使得地面接合轮62设定第二翼44在地

面46上方的高度。在操作期间，第二翼44被允许相对于中间部分40在第二角范围内枢转。在

一些实施例中，第二角范围是相对于中间部分40在大约±15度之间。在一些实施例中，第二

角范围是相对于中间部分40在大约±10度之间。在一些实施例中，第二角范围是相对于中

间部分40在大约±5度之间。

[0025] 第一翼42和第二翼44可以独立地枢转，使得第一翼42可以在第一角范围内枢转，

而第二翼44可以在第二角范围内独立地枢转。

[0026] 图4示出了用于中间部分40、第一翼42和第二翼44的翼浮动系统。第一翼42通过翼

控制臂54a、54b和第一缸68连接到中间部分40。第一缸68包括第一端部和第二端部，该第一

端部连接到第一翼42，该第二端部连接到中间部分40和第一翼42两者。第一缸68流体地连

接到第一蓄能器70，使得当第一翼42处于调平位置(基本上平行于中间部分平面48)时，第

一蓄能器70中的压力向第一缸68提供力，以承载第一翼42的一部分重量。

[0027] 第二翼44通过翼控制臂60a、60b和第二缸72连接到中间部分40。第二缸72包括第

一端部和第二端部，该第一端部连接到第二翼44，该第二端部连接到中间部分40和第二翼

44两者。第二缸72流体地连接到第二蓄能器74，使得当第二翼44处于调平位置(基本上平行

于中间部分平面48)时，第二蓄能器74中的压力向第二缸72提供力，以承载第二翼44的一部

分重量。

[0028] 图5示出了当第一翼42和第二翼44都遇到输入(例如，在地面46中的小山或颠簸)

并向上行进时的翼浮动系统。第一翼42由响应于输入而向上移动的地面接合轮56向上推

动。流体响应于第一翼42的向上运动而从第一蓄能器70被抽吸到第一缸68中。当第一翼42
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处于调平位置上方(即，与中间部分平面48成非平行的正角)时，第一蓄能器70中的压力较

低。第二翼44由响应于输入而向上移动的地面接合轮62向上推动。流体响应于第二翼44的

向上运动而从第二蓄能器74被抽吸到第二缸72中。当第二翼44处于调平位置上方(即，与中

间部分平面48成非平行的正角)时，第二蓄能器74中的压力较低。

[0029] 图6示出了当第一翼42遇到输入(例如地面46中的凹部或谷地)并向下行进时的翼

浮动系统。第一翼42通过重力被向下推动，直到地面接合轮56接合地面46。流体响应于第一

翼42的向下运动而从第一缸68移动到第一蓄能器70中。当第一翼42低于调平位置(即，与中

间部分平面48成非平行的负角)时，第一蓄能器70中的压力较大。地面接合轮56和第一缸68

承载第一翼42的重量。第一蓄能器70允许在如上所述的第一角范围内被动调节第一翼42。

第二翼44通过重力被向下推动，直到地面接合轮62接合地面46。流体响应于第二翼44的向

下运动而从第二缸72移动到第二蓄能器74中。当第二翼44低于调平位置(即，与中间部分平

面48成非平行的负角)时，第二蓄能器74中的压力较大。地面接合轮62和第二缸72承载第二

翼44的重量。第二蓄能器74允许在如上所述的第二角范围内被动调节第二翼44。

[0030] 图7示出了第一液压回路，该第一液压回路包括第一缸68、第一蓄能器70、液压油

箱76、控制器78、第一阀80和第二阀82。控制器78电连接到第一阀80，以向第一阀80发送信

号而打开和关闭第一阀80。当第一阀80打开时，流体在第一缸68和第一蓄能器70之间流动，

而当第一阀80关闭时，阻止流体在第一缸68和第一蓄能器70之间流动。

[0031] 控制器78还电连接到第二阀82，以向第二阀82发送信号而打开和关闭第二阀82。

当第二阀82打开时，流体在储存器76和第一蓄能器70之间流动，而当第二阀82关闭时，流体

被阻止在储存器76和第一蓄能器70之间流动。当第一阀80和第二阀82两者都打开时，允许

流体在第一缸68、第一蓄能器70和储存器76之间流动。在如图4‑6所示的正常操作期间，第

一阀80被打开以允许流体在第一缸68和第一蓄能器70之间流动，从而允许第一翼42响应于

地形变化而被动地升高和降低。

[0032] 图8示出了第二液压回路，该第二液压回路包括第二缸72、第二蓄能器74、液压油

箱76、控制器78、第三阀84和第四阀86。控制器78电连接至第三阀84，以向第三阀84发送信

号而打开和关闭第三阀84。当第三阀84打开时，流体在第二缸72和第二蓄能器74之间流动，

而当第三阀84关闭时，阻止流体在第二缸72和第二蓄能器74之间流动。

[0033] 控制器78还电连接至第四阀86，以向第四阀86发送信号而打开和关闭第四阀86。

当第四阀86打开时，流体在储存器76和第二蓄能器74之间流动，而当第四阀86关闭时，阻止

流体在储存器76和第二蓄能器74之间流动。当第三阀84和第四阀86两者都打开时，允许流

体在第二缸72、第二蓄能器74和蓄能器76之间流动。在如图4‑6所示的正常操作期间，第三

阀84被打开以允许流体在第二缸72和第二蓄能器74之间流动，从而允许第二翼44响应于地

形变化而被动地升高和降低。

[0034] 储存器76用作次级蓄能器，以允许第一缸68和第一蓄能器70之间以及第二缸72和

第二蓄能器74之间的压力调节。当利用泵将流体导入第一缸68以自动升起第一翼42，或导

入第二缸72以自动升起第二翼44时，储存器76还用作流体的源。

[0035] 图9示出了第一液压回路，其中第一阀80已经响应于来自控制器78的信号而被关

闭。例如，当操作者选择收割机10的运输操作时，收割机10从收割转换到运输。控制器78向

第一阀80发送信号以关闭，从而将第一翼42保持在收割结束时第一翼42所处的位置。
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[0036] 图10示出了第二液压回路，其中第三阀84已经响应于来自控制器78的信号而被关

闭。例如，当操作者选择收割机10的运输操作时，收割机10从收割转换到运输。控制器78向

第三阀84发送信号以关闭，从而将第二翼44保持在收割结束时第二翼44所处的位置。

[0037] 控制器78接收指示第一翼42的第一位置的第一信号。如果第一翼42被保持在升起

位置，例如图5所示的位置(即，与中间部分平面48成非平行的正角)，则控制器78向第一阀

80发送信号以打开第一阀80。当第一阀80被打开时，允许流体从第一缸68通过第一阀80移

动到第一蓄能器70中，如图11所示。当第一阀80被打开时，流体响应于向下拉动第一翼42的

重力而移动，从而被动地降低第一翼42。控制器78继续接收指示第一翼42的第一位置的第

一信号。如果第一翼42的第一位置在调平位置或降低位置(即，基本上平行于中间部分平面

48或与中间部分平面48成非平行的负角)，则控制器78向第一阀80发送信号以关闭第一阀

80。当第一阀80被关闭时，阻止流体从第一缸68通过第一阀80移动到第一蓄能器70中，如图

9所示。

[0038] 控制器78还接收指示第二翼44的第二位置的第二信号。如果第二翼44被保持在升

起位置，例如图5所示的位置(即，与中间部分平面48成非平行的正角)，则控制器78向第三

阀84发送信号以打开第三阀84。当第三阀84被打开时，允许流体从第二缸72通过第三阀84

移动到第二蓄能器74中，如图12所示。当第三阀84被打开时，流体响应于向下拉动第二翼44

的重力而移动，从而被动地降低第二翼44。控制器78继续接收指示第二翼44的第二位置的

第二信号。如果第二翼44的第二位置在调平位置或者降低位置(即，基本平行于中间部分平

面48或者与中间部分平面48成非平行的负角)，则控制器78向第三阀84发送信号以关闭第

三阀84。当第三阀84被关闭时，阻止流体从第二缸72通过第三阀84移动到第二蓄能器74中，

如图10所示。
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