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甘蔗收获环节是制约甘蔗种植实现全程机械化的短板，亟需研发新型甘蔗收获机，提高机械的智
能化技术水平。

近日，中国科学院沈阳自动化研究所牵头的中科院STS项目“甘蔗机械智能化技术装备研究与装
备研发”通过验收。研究所与合作单位研发了甘蔗收获机与田间转运车协同作业系统、自主作业
系统，以及切段式智能甘蔗收获机、轻量化甘蔗收获机和蔗叶方捆压捆机，并在关键技术攻关、
系统与样机研制、田间示范应用与推广方面完成项目预期目标。

沈阳自动化所数字工厂研究室科研团队突破了甘蔗收获机与田间转运车主从协同导航控制、切顶
高度反馈控制、负荷反馈控制等九项技术，研发了甘蔗收获机与田间转运车协同作业系统和甘蔗
收获机自主作业系统。

科研团队基于北斗卫星定位系统，通过无线自组网络将无人驾驶甘蔗收割机与田间转运车相连接
，实现协同控制，其横向误差不超过10cm。该自主作业系统具有切顶高度自适应反馈控制、割
台仿形控制等功能，宿根破头率为6.9%，含杂率为6%，与国外企业同类机型（凯斯A4000）已公
开数据相比较，本产品在宿根破头率、含杂率和纯作业效率等方面的性能均达到国外标杆机型同
等水平。

该项目在广西、云南等地开展应用示范，示范面积9845亩，通过了广西农业机械化服务中心鉴定
站的推广鉴定。
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甘蔗收获机无人驾驶协同作业系统

甘蔗收获机自主作业系统

研究团队单位：沈阳自动化研究所 
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