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拖拉机自动转向控制系统的一种改造方案 

张嫒媛，张双狮，张家凡 

(武汉轻工大学 机械工程学院，湖北 武汉 430023) 

摘 要：拖拉机 自动转向控制系统可实现拖拉机按规划路径行驶，是 自动驾驶转向控制的基 

础。基于拖拉机现有液压系统，给出一种液压油路改造方案，论述在该方案基础上的自动转向 

控制系统基本构成和工作原理，并对该方案的发展与完善提出建议。 
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A refOrm scheme of automatic steering controI system for tractor 

ZHANG Yuan-yuan，ZHANG Shuang—shi，ZHANG Jia-fan 

(School of Mechanical Engineering，Wuhan Polytechnic University，Wuhan 430023，China) 

Abstract：The automatic steering control of a tractor is a fundamental performance requirement of its autopilot， 

which operates the tractor according to the planned path．A reconstructive scheme for the oil way based on the ex— 

isting tractor hydraulic system is proposed to implement the automatic steering contro1．The basic configuration and 

working principles of this control system are introduced detailedly as far as the reconstructive scheme is concerned． 

Finally，some prospect an d suggestions are put forward to this scheme． 
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1 引言 

中国作为农业大国，农业在国民经济中占有很 

重要的地位。随着农业现代化进程的不断深入和农 

村经济的不断发展，农业生产经营模式也不断进步， 

农业机械向着大功率、智能化、高效率、多功能、高安 

全和易操作等方向发展。拖拉机是农业生产中的主 

要动力机械，实现其自动驾驶作业，不仅可以提高农 

机作业的精准度，减少作业误差，并且提高农业生产 

的标准化程度，促进土地的高效利用，提高农业生产 

效率，降低成本，减轻驾驶人员的工作负荷，节约劳 

动力。拖拉机的 自动导航驾驶综合了全球定位系 

统、地理信息系统、机电液控制技术、变量处理设备 

系统等技术，自动转向控制系统是实现其自动驾驶 

的关键技术之一。 

国内外的有关学者对自动转向技术进行了大量 

的研究。在国外，自动转向技术研究 比较成熟，如 

Qiu H与 Zhang Q设计了由液压阀、比例换向阀和 

转向控制器 (ECU)等组成 的拖拉机 电液操控系 

统⋯。伊利诺伊大学香槟分校农业工程系张勤和 

John F．Reid与北海道大学的 Noboru Noguchi开发 

的多传感器信息融合的组合系统包括机器视觉传感 

器、GPS和车轮转角传感器等，采用 FPID控制算法 

实现了对前轮的自动转向控制。丹麦兽医和农业学 
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M300 GNSS接收机采用 BDS+GPS双星五频 

GNSS模块，增加跟踪卫星数量，增强 GNSS的可用 

性及可靠性，提高在高遮挡地区的位置定位精度。 

AT300系列测量型天线涵盖双星单频、三星单 

频、双星四频、双星五频、全频等多种型号，具有信号 

稳定、体积小、重量轻、防水防尘、抗震等优越性能， 

可配合 M300接收机实现精准定位。 

4 拖拉机自动转向控制系统的展望 

本方案所提出的自动转向控制能够实现农业机 

械的辅助作业，有效提高农业生产的质量和效益，降 

低驾驶员长期作业疲劳度，提升农机作业的技术水 

平。今后进一步发展就是拖拉自动驾驶控制系统。 

本文所论述的基于液压改造方案的方向控制系统已 

在现有拖拉机上实现自动转向控制，在此基础上，结 

合车辆变速控制及 自动倒车控制即可实现拖拉机的 

自动驾驶。车辆变速控制及倒车控制可通过外部加 

装机械机构实现。例如，外部添加固定机架、x和 Y 

导轨、变速杆的抱紧与机械手的联接装置及控制系 

统等，通过测试原车变速杆的工作范围，设置外加装 

置参数，根据控制器指令实现车辆变速杆的自动控 

制，从而达到自动变速及自动倒车的目的。车辆自 

动驾驶的实现还需要外部加装传感器，避免碰撞等， 

保证车辆工作的安全度。 

总之，通过高精确度差分 GPS、机械操作控制 

器、传感器和液压阀等部分的配合工作，可以实现精 

确地控制农业机械的驱动系统、线控系统和液压系 

统，从而实现智能导航和自动驾驶的目的。 
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