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智能遥控割草机及其控制方法研究
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摘  要：针对市售带保护装置的割草机无法有效修剪草坪边框的缺陷，提出了一种智能遥控割草机及其控制流程方法。当今

市场上的割草机通常配备有保护设备，以保护割草机在操作中不会对用户造成意外伤害。然而，护罩减小了切割组件的切割

半径，无法在草坪边缘割草，减少了切割面积，给用户带来工作不便。工作中不能移除护罩来修剪草坪边缘，这样会带来安

全问题。因此，研究智能遥控割草机及其控制策略是非常有必要的。
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1  研究背景 60

随着科学技术的发展和人们生活水平的提高，人们对绿

化的需求越来越大，草坪已经成为公共场所和私人住宅的重

要绿化指标。割草机作为修剪草坪的重要工具，在我们生活

中的应用越来越广泛。智能遥控割草机可以自动修剪草坪上

的草，无需人工的干预，这将人们从维护草坪的工作中解放

出来，让他们的生活更轻松。当今市场上的割草机通常具有

防护装置，以保护它们免受工作用户的意外伤害。然而，护

罩减小了切割刀具的切割半径，使得无法在草坪的边缘切割

草，从而减少了切割面积，给用户带来不便。但是由于安全

原因，修剪草坪边缘的草时，不可能取下护罩，因此本文主

要研究一种智能遥控割草机，并研究其控制方法。

2  智能遥控割草机的模型设计

智能遥控割草机主要应用于城市、道路、园林绿化等

场所。割草机需要重量轻、结构紧凑、安静且耗电少，割

草时，最好折断草屑的刀片，这样可以进一步减少人力和

物力。割草机必须有足够的动力爬升超过32°以进行斜坡操

作。从为割草机供电的角度来看，更换电池适用于园林植保

应用中的割草作业。图1为智能遥控割草机的原型机。

图1  智能遥控割草机原型机

从智能割草机的电池系统、刀片执行机构、动力驱动机
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构、环境采集参数等方面，将智能遥控割草机的基本结构体

系主要分为以下6个部分，图2为结构设计模型。电池供应系

统、执行机构、传感系统、运动机构、控制系统；电池供应

系统：由蓄电池及蓄电池充电控制器组成；运动机构：由转

子位置传感器、无刷直流电机、驱动轮、减速装置、万向轮

组成；执行机构：由刀片、直流电机、刀片升降装置组成；

控制系统：传感器模块、微处理器、控制电路板；传感系

统：通过传感器模块获得环境参数

图2  结构模型设计

3  基本控制策略分析

图3  控制系统简图

智能遥控割草机根据要求需要提供多任务数量、多线

程数的控制要求，并且具有实时性。传统的单核CPU方案显

然是不能满足控制要求的，需要应用一个CPU控制方案。

智能遥控割草机CPU处理单元选定S3C341OD，所以这里

使用53C2410A作为主CPU，主要负责任务之间的调度和执
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行，以及任务的接收和处理，负责信息和存储转换，可以

转换成各种控制参数和指令，通过不同的总线接口传递给

智能割草机的其余部分，通过主从CPU接口传递给从CPU。

TMS320LF2407A作为从CPU，接收来自S3C2410A的控制参

数，结合最新的运动控制算法固化，完成对驱动电机的控

制，提供智能割草机运动控制。对于双CPU系统S3C2410A和

TMS320LF24O7A，随着工作量的增加，数据采集和处理的速

度加快。图3显示了控制系统的示意图。

4  遥控装置硬件设计分析

在智能遥控割草机的工作过程中，由于各种因素，一些

区域的草坪难免会不被修剪。在这种情况下，必须安装遥控

模块，以防止智能割草机再次割草。另外，由于智能遥控割

草机在设计之初并没有像手推式割草机那样设计有手推车把

手，为了方便控制智能割草机，必须将其拉到任何地方。安

装遥控模块遥控模块主要包括遥控发射器和遥控接收器，遥

控指令从发射到接收再到全过程，图4、图5分别为遥控装置

硬件设计原理图和工作流程图

图4  遥控硬件设计原理图

图5  遥控装置工作流程图

5  智能遥控割草机的测试分析

智能遥控割草轨迹计算如下：

式中：r为割刀外径，0.12m；w为刀盘转速，4000r/

min；t为刀盘转过的时间；v为割草机前进速度，0.45m/s；

δ为滞后角，表1为割草机的测试分析数据。

表1  智能遥控割草机工作测试分析

测试项目 花园草坪 学校草坪 杂草 空转

提供动力 70W 70W 70W 70W

测试速度 1.2m/s 1.4m/s 1.0m/s 1.6m/s

进刀转速 3800 3800 3800 3800

除草高度 180mm 140mm 190mm 0mm

除草半径 200mm 200mm 200mm 210mm

温度测试 40度 40度 45度 50度

由智能遥控割草机的工作分析可知，在各种工况下其动

力输出、刀片转速、除草高度、半径、温度等参数都在额定

数值以内，由此可知其控制方法是正确的，符合设计要求。

对于智能遥控割草机的研究，很多还是采用单片机或者

DSP控制，所以智能化程度不高，为了提高智能化，采用高

性能嵌入式微处理器控制将成为未来发展趋势。本文利用基

本控制理论研究了智能割草机的整体设计和控制系统的软硬

件实现，最后通过测试分析了割草机的整体性能符合各种工

况需求。
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