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新疆阿克苏地区辣椒全程机械化技术应用研究

俞� 娟� 武旭亮
阿克苏地区农业技术推广中心� 新疆� 阿克苏� 843000

摘� 要：本文聚焦新疆阿克苏地区辣椒全程机械化技术应用，该地区因地处加工辣椒适宜种植带，拥有充足阳光、

干燥少雨的自然优势，且土地流转大面积推开，为辣椒机械化种植奠定良好基础。通过在阿克苏市柳源镇建设200亩
核心示范区，系统研究辣椒生产各环节机械化技术。从种植模式、品种选择、基肥施用、适期移栽到田间管理，明确

关键参数与要求；同时详细分析育苗、铺膜铺带、移栽、收获等环节配套机械的结构、作业参数及作业要点。研究旨

在突破辣椒全程机械化瓶颈，推广农机农艺融合模式，降低劳动强度、提升生产效率，优化机械化作业流程与机具配置，

为阿克苏地区辣椒工业化、产业化发展及农业可持续发展提供技术支撑。
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引言

阿克苏地区地处天山南麓、塔里木盆地北缘的冲积平

原带，属于世界加工辣椒适宜种植带，阳光资源充足，自

然条件极利于辣椒生长[1]。该地区干燥少雨的气候特点，使

得病虫害种类少、发生程度轻，农药残留量低，成为国

内绿色有机辣椒的理想产区。此外，阿克苏地区土地流

转已大面积推开，为辣椒生产向机械化、工业化、产业

化方向发展创造了有利条件，辣椒种植业在此呈现出强

劲的发展势头[5]。

1� 概况

在阿克苏市柳源镇建设辣椒机械化收获技术示范基

地，其中核心示范区面积为200亩，辐射带动周边2000亩
区域开展辣椒种植。同时，在示范区内全面开展辣椒全

程机械示范应用，积极探索新形势下农业机械的新发展

方向，进一步推动农机农艺融合。

2� 种植关键要素

2.1 种植模式：采用幅宽145厘米的地膜，实行一膜
四行，一穴双株1膜4行2管宽窄行种植方式。借助专用
辣椒移栽机进行移栽定植，株行配置为[（30+50+30）+ 
60]×30cm厘米，每亩种植穴数达5229穴，一穴双株，收
获株数8366株/亩。

2.2 品种选择：挑选生育期短、产量高、品质优、抗
盐碱且抗病性好的辣椒品种为三樱辣椒等簇生辣椒。

2.3 基肥施用：在整地前施足基肥，每亩施用3000公
斤腐熟农家肥，为辣椒生长提供全面且持久的养分。同

时，每亩搭配施用25公斤磷酸二铵、25公斤尿素以及8公
斤硫酸钾，以满足辣椒生长过程中对氮、磷、钾等元素

的需求。

2.4 适期移栽：当5厘米地温稳定在12℃及以上时开

始进行移栽作业，通常在每年4月上旬启动。此阶段气温
适宜，能够有效提高辣椒幼苗的成活率，促进幼苗良好

生长。

2.5 查苗补栽：辣椒缓苗后，及时开展查苗补栽工作，
确保缺苗率不超过5%，保障辣椒种植密度，为后期产量
提供基础。

2.6 虫害防治：采用药剂防治与拌种防治相结合的方
式，针对主要病害，如疫病、炭疽病、病毒病、青枯病；

主要虫害，如蚜虫、菜青虫、白粉虱等常见病虫害进行

防治，降低病虫害对辣椒产量的影响。

3� 各生产环节配套机械及应用

3.1 育苗环节配套机械
3.1.1� ZK-160滚筒式苗盘点播机：该设备功率为1.1KW，

生产效率可达1000～1600盘/小时。其能够一次性完成铺底
土、播种、洒水、覆土等功能，且具备高压排气功能，可

有效避免吸嘴堵塞，吸籽率达到100%，无需人工补籽，极
大地节省了时间和人力成本。

3.1.2 育苗环境控制类装备：涵盖自然通风电动卷膜
器、电动卷帘机（遮阳保温设备）、空间电场防病促生设

备、声波助长设备、CO₂气肥机（温室补肥设备）、植物
生长灯（温室补光设备）、磁场种子处理机、温室娃娃以

及热风炉，全方位保障育苗环境稳定适宜。

3.1.3 作业管理装备：包括土壤连作障碍处理设备、
温室病害臭氧防治机、杀虫灯以及节水灌溉设施，为育

苗过程中的作业管理和病虫害防控提供支持。

3.2 机械铺膜铺带机
示范区引入三膜机械铺膜铺带机，耕整地后开展辣

椒铺膜铺带作业。

3.2.1 结构要点
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机架与悬挂系统：采用三点悬挂式设计，可适配四

轮拖拉机，保障作业过程中的稳定性。机架选用高强度

钢材制成，能够承载铺膜、铺带、种肥分施等核心模块。

铺膜系统：支持同时铺设三幅地膜，地膜宽度范围

为145厘米，每幅地膜均配备独立张紧装置，有效避免地
膜重叠或位移。在覆土压膜方面，通过正“八”字起土犁

起土，中间覆土及压膜装置借助拖拉机前进动力转动，完

成膜边压土作业，防止风力掀起地膜。

铺带系统（一膜两带）：每幅地膜下方铺设两条滴灌

带，通过下加压滴灌带系统实现精准定位，确保滴灌带

与膜边间距保持一致，通常间距为15厘米。
种肥分施系统：配备独立肥料箱与排肥器，肥料通

过导肥管施于种子侧下方，距离种子5～8cm，深度为
10～15厘米，避免肥料直接接触种子导致烧种现象。

3.2.2 机械作业要点
作业前准备：在整地环节，需保证土壤细碎平整、

疏松无残茬，畦边畦头整齐，表土含水量控制在15%～ 
20%，确保墒情适宜。选择地膜时，厚度需不小于0.01mm，
避免因拉力过大导致地膜撕裂；滴灌带流量与压力需匹

配泵站参数。机组校准方面，调整铺膜机中心线与畦面

中心线对齐，检查拉膜机构张力、切膜装置灵敏度及种

肥深度。

作业过程控制：作业速度控制在2～6km/h，可根据
土壤硬度进行调整，避免速度过快导致铺膜不平或播种

深度不足。覆土圆盘需紧贴膜边，覆土厚度保持在3～ 
5cm，确保地膜密封无空隙。施肥作业与播种同步进行，
通过传感器或机械联动装置，保证种肥间距稳定。

3.3 辣椒移栽机应用
示范区引入自走式秧苗移栽机，该移栽机采用9马力柴

油机，作业行数为4行，效率不低于9000株/小时，株距调
节范围在15～40厘米，行距调节范围为26～55厘米，深
度调节范围不超过12.5厘米，机器重量1250kg。对比配套
804拖拉机的移栽机，其作业优势显著[2]，一是覆土采用

旋耕螺旋送土装置，可保证覆土湿度，并精确输送至秧

苗所在位置，提升栽种效果与秧苗成活率；二是旋耕装

置采用高锰钢刀具和进口碎石刀具，可在含砂石土壤中

顺利作业；三是新型中开门投苗装置投苗精准度高，不

易堵苗；四是具备防倒转功能，保证作业一致性；五是

出厂前均经过超负荷检测，产品质量有保障。

3.3.1 机械结构
动力系统：通过804拖拉机后输出轴驱动，配套动力不

小于47.7kW（折合65马力），为移栽作业提供充足动力。
投苗装置：采用新型中开门投苗系统，投苗精准度

高，有效减少堵苗风险，提高移栽效率。

开沟器：选用高锰钢刀具或进口碎石刀具，能够适

应含砂石土壤环境，确保开沟作业顺利进行。

覆土装置：借助旋耕螺旋送土方式，将湿土精确输

送至秧苗根部，为秧苗生长创造良好条件，提升秧苗成

活率。

防倒转装置：该装置可确保作业一致性，避免出现

漏栽或重复栽种的情况，保证种植密度。

传动系统：拖拉机PTO轴与移栽机齿轮箱连接，将动
力分配至各执行机构，保障移栽机各部件协调运转。

3.3.2 作业参数
移栽机外形尺寸为250×280×232厘米，整机质量

1200kg，作业行数为4行，生产效率达18000株/小时。株
距调节范围为18～40厘米，行距调节范围不小于30～50
厘米，深度调节范围不超过12.5厘米。作业时需配备5人，
其中1人负责驾驶拖拉机，4人辅助投苗。

3.4 辣椒机械化收获
2025年9月30日至10月12日，项目区开展辣椒机械化

收获作业。

3.4.1 辣椒机械化收获配套机械
当前阿克苏地区辣椒机械化收获主要依赖自走式辣

椒收获机，根据采摘结构差异，分为两大核心机型[1]。

螺旋弹齿式采摘机型：牧神4JZ-3600A自走式收获机
（3.6m割幅不对行收割割台）。

滚筒梳齿式采摘机型：具有滚筒梳齿结构收获机、倾

斜滚筒式分离装置、风选系统。适用加工型辣椒（对收

获纯度要求高），强制捋果时可保留根茎在田间，杂质混

入少，收获纯度高[3]。

3.4.2 关键机械结构
（1）螺旋弹齿式采摘机型关键结构
采摘割台：采用螺旋弹齿结构，通过旋转弹齿击打

辣椒植株；利用弹齿的弹性与转速控制，实现果实高效脱

落，同时减少对植株茎秆的过度拉扯，降低果实破损风

险；牧神4JZ-3600A机型配备3.6m不对行割台，无需严格
对齐种植行，适配不同行距的辣椒田，提升作业适应性。

清选系统：集成风选+筛选双重装置，风选模块通过
可调风速分离轻质杂质（如枯叶、碎茎），筛选模块通过

滤网孔径分级，分离小颗粒泥土与未成熟小果，双重作

用提升收获果实纯度。

（2）滚筒梳齿式采摘机型关键结构
采摘割台：核心为滚筒梳齿结构，梳齿采用耐磨损钢

材制成，长度与间距根据辣椒果实大小设计（通常梳齿间

距8～12mm），作业时梳齿插入辣椒秧茎间隙，通过滚
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筒旋转强制捋下果实，根茎留在田间，减少杂质来源[3]。

清选系统：配备倾斜滚筒式分离装置，通过滚筒反

复旋转打击果实，使残留的茎秆、叶片与果实分离，再

配合风选系统二次筛选，进一步提升果实纯度，尤其适

合杂质敏感型加工辣椒收获。

3.4.3 机械改装重点
结合项目区辣椒种植特点（含砂石土壤、干旱气候、

1膜4行种植模式），机械改装需聚焦以下核心方向[1][3]：

采摘部件耐磨改装：针对当地含砂石土壤易磨损采

摘部件的问题，将螺旋弹齿、梳齿等直接接触土壤与植

株的部件，更换为表面塑胶弹齿和梳齿。

割台高度与行距适配改装：根据项目区1膜2行（行
距30～50厘米）的种植模式，将收获机割台高度调节范
围扩大至20～50cm，同时优化割台行距适配机构，确保
梳齿或弹齿能精准对应膜下辣椒行，避免漏采。

清选系统风速优化改装：针对新疆干旱区田间枯叶

多的特点，在风选系统增设风速分级调节旋钮，将风速

调节范围细化为3～8m/s，可根据辣椒果实成熟度（含水
量差异）调整风速，避免风速过高吹走小果、风速过低

无法除净杂质。

防堵塞装置加装：在采摘割台入口处加装弹性防堵

挡板，当田间出现残留地膜、杂草缠绕时，挡板可自动

弹开清理，避免堵塞采摘通道，减少停机清理时间。

3.4.5 机械作业要点
（1）作业前准备
地块与植株准备：确保辣椒植株成熟度一致（果实红熟

率 > 90%），提前清除田间残留地膜、石块等障碍物；地块
需平整，坡度≤ 5°，避免收获机倾斜导致漏采或破损。
采摘部件：检查螺旋弹齿或梳齿是否松动、磨损，弹

齿间距偏差≤ 2mm，梳齿缺损数量≤ 1个/米；
清选系统：调整风选风速至4～6m/s（加工型辣椒），

筛选滤网孔径调整为10～12mm，确保杂质能顺利分离；
（2）作业过程控制
速度调节：根据辣椒植株密度调整作业速度，植株

密度高（ > 6000株/亩）时，作业速度控制在2～3km/h。

割台高度控制：根据辣椒植株高度（通常60～80cm），
将割台高度调整至30～40cm，确保弹齿或梳齿能精准接
触果实生长部位，避免过高漏采、过低损伤根茎。

（3）作业后维护
机械清理：清除采摘割台、清选系统内残留的果实、茎

秆，用高压水枪冲洗滤网、弹齿等部件，避免残留杂质

腐蚀机械；

部件检查：检查弹齿、梳齿磨损情况，若磨损量超

过1mm，及时更换；检查传动皮带松紧度，皮带挠度≤  
10mm（施加50N力时），确保传动正常。
结语

本研究通过在阿克苏地区柳源镇示范区的实践，系

统总结并验证了辣椒从育苗、移栽、田间管理到收获的

全程机械化技术路径。研究表明，通过优化农机农艺融

合模式，选用和改装适宜的配套机械，并严格执行标准化

作业规程，可以有效突破辣椒生产全程机械化的瓶颈。这

不仅显著降低了劳动强度和生产成本，提升了生产效率

和经济效益，也为阿克苏地区乃至整个新疆辣椒产业的

工业化、规模化及可持续发展提供了可靠的技术支撑和

实践范例。未来，应继续加强适用于本地特殊条件的农

机研发与改进，完善技术推广体系，以推动辣椒全程机

械化技术的更广泛应用。
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