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本实用新型装置涉及一种割草机，特别是一

种旋臂式自动避障割草机，包括挡板，液压马达，

多路阀，旋臂，蜗卷弹簧，限位螺钉，止推轴承，油

管，立轴，支撑杆，液压减震器；所述液压减震器、

支撑杆安装在立轴上端；所述蜗卷弹簧、挡板安

装在立轴下端；所述止推轴承安装在立轴卡环上

表面，所述旋臂安装在止推轴承上。所述液压马

达安装在旋臂外圈腔中。所述多路阀安装在挡板

内腔中，所述限位螺钉穿过旋臂上的通孔且卡在

立轴的圆弧限位槽内。本实用新型割草机自动避

障摆臂装置能够根据障碍进行自动避障，减震，

能够对障碍周围的杂草进行有效地清除，以便提

高作业效率，减少成本。
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1.一种旋臂式自动避障割草机，其特征在于：蜗卷弹簧安装于立轴法兰上平面，且最内

圈与立轴刚性连接；止推轴承安装在立轴卡环上表面；旋臂安装于止推轴承上，且内腔表面

与蜗卷弹簧最外圈刚性连接；液压马达安装在旋臂最外圈的腔内；挡板与立轴通过法兰进

行刚性连接；支撑杆安装在立轴上端，液压减震器安装在支撑杆右端处；限位螺钉穿过旋臂

上的通孔并且伸入立轴上的圆弧限位槽中；多路阀安装在挡板内腔中。

权　利　要　求　书 1/1 页

2

CN 211240848 U

2



一种旋臂式自动避障割草机

技术领域

[0001] 本装置涉及一种割草机，特别是一种旋臂式自动避障割草机，具体说是旋臂遇到

障碍时旋转，离开障碍后依靠扭力弹簧回位，来实现自动避障。

背景技术

[0002] 随着我国果园产业的不断发展，果园经营者的果园规模不断扩大，从而除草的工

作量也不断增加，尤其是果树周边以及株间的杂草，传统割草机无法对其进行有效地清除，

从而需要人工进行二次除草。这样不仅效率低，而且还大大增加了成本。因此，如何实现株

间及果树周边杂草的自动化清除是提高果园机械化管理的关键问题之一。

发明内容

[0003] 本新型装置的目的在于克服以上技术的不足，提供一种能够自动避障的旋臂式割

草机。

[0004] 为了达到以上目的，本装置提供了一种旋臂式自动避障割草机，包括挡板，液压马

达，多路阀，旋臂，蜗卷弹簧，限位螺钉，止推轴承，油管，立轴，支撑杆，液压减震器。其中，所

述止推轴承安装在立轴卡环上表面。所述蜗卷弹簧安装在立轴下部的凹槽内，并且最内一

圈与立轴通过凹槽进行固定。所述蜗卷弹簧最外一圈与旋臂通过凹槽进行固定，且旋臂罩

住立轴下部以及止推轴承。所述支撑杆与立轴上部通过轴进行连接。所述液压减震器与支

撑杆左端连接。所述挡板与立轴底部刚性连接。所述液压马达与旋臂外圈的腔相连接。所述

限位螺钉穿过旋臂上的通孔且卡入立轴的限位槽中，所述多路阀安装在挡板内腔中。

[0005] 本装置相比现有技术具有以下优点：它内部结构为纯机械，依靠与果树接触来实

现被动式避障，具有结构简单、安装简便、便于维修的优点，且无电子设备，可靠性大大提

高。采用多个单独的液压马达进行驱动，实现了旋臂在转动时也可作业。采用液压减震器，

遇到复杂地形时可以减少震动。

附图说明

[0006] 图1为本实用新型一种旋臂式自动避障割草机剖视图。

[0007] 图中，1-挡板，2-液压马达，3-多路阀，4-旋臂，5-蜗卷弹簧，6-限位螺钉，7-止推轴

承，  8-油管，9-立轴，10-支撑杆，11-液压减震器。

具体实施方式

[0008] 下面结合附图对本割草机自动避障摆臂装置进行详细说明。

[0009] 图中，本发明割草机自动避障摆臂装置主要包括挡板1，液压马达2，多路阀3，旋臂

4，蜗卷弹簧5，限位螺钉6，止推轴承7，油管8，立轴9，支撑杆10，液压减震器11。蜗卷弹簧5安

装于立轴9下端法兰上平面，且最内圈与立轴9通过凹槽进行连接，旋臂4罩住蜗卷弹簧5和

立轴9。止推轴承7安装在立轴9卡环上平面，且旋臂4内腔上平面与止推轴承7  上平面相接
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触，蜗卷弹簧5最外圈与旋臂4内腔表面通过凹槽连接。挡板1与立轴9通过各自法兰上通孔

进行刚性连接。3个液压马达2安装于旋臂4外圈的三个腔内，并与旋臂4刚性连接。支撑杆10

与立轴9上端连接，液压减震器11与支撑杆10左端连接。油管8安装在装置内的油路中，限位

螺钉6穿过旋臂4上的通孔且卡入立轴9的圆弧限位槽中。多路阀3 安装在挡板1内腔内。

[0010] 油管8经过立轴9中心的输油道、多路阀3(将总油路分成三个油路)、挡板1的内腔

和槽、旋臂4上的输油道，持续供油。旋臂4最外部接触障碍时被迫转动，蜗卷弹簧5产生形

变，但由于限位螺钉6卡在立轴9上的一段圆弧限位槽内，旋臂4转动角度受到限制，可防止

因转动角度过大而导致液压马达2的工作效率降低。旋臂4旋转时，三个液压马达2仍在进行

工作，从而继续切割障碍周围的杂草。当离开障碍时，旋臂4在蜗卷弹簧5的作用下回位，装

置等待下一次的工作。装置在支撑杆10和液压减震器11的作用下，可产生竖直方向的位移，

同时可以吸收由于地面不平整所带来的震动。以上各功能的结合，可以实现自动避障和减

震。
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图1
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