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ａｎｉｓｍｉｓａｓｐａｔｉａｌＲＣＳＲｍｅｃｈａｎｉｓｍ，ｔｗｏｌｉｎｋａｇｅｓ→ＡＢａｎｄ→ＣＤ
ｒｏｔａｔｅａｒｏｕｎｄｐｏｉｎｔＡａｎｄＤｗｉｔｈｐａｒｔｉａｌｍｏｍｅｎｔｏｆＳ→ ０ａｎｄＳ

→
１

ｒｅｓｐｅｃｔｉｖｅｌｙ．

Ｆｉｇ．３　Ｋｉｎｅｔｉｃｓｋｅｔｃｈｏｆｔｈｅｌｉｎｋａｇｅｍｅｃｈａｎｉｓｍ

　　Ｉｎｔｈｅｓｋｅｔｃｈ，ｖｅｃｔｏｒｓＳ→ ２ａｎｄｈ
→
２ａｒｅｖｅｒｔｉｃａｌｔｏｅａｃｈｏｔｈｅｒ，

ｔｈｕｓｃａｎｂｅｄｅｅｍｅｄａｓａｓｉｍｉｌａｒｃｏｍｐｌｅｘｖｅｃｔｏｒ．Ｉｎｔｈｅ
ｓｋｅｔｃｈ，ｍｓｉｇｎｉｆｉｅｓｔｈｅｐｏｓｉｔｉｏｎｏｆｔｈｅｍｔｈｓｐａｔｉａｌｒｉｇｉｄｂｏｄｙ，
θ１ｍａｎｄθ３ｍ ａｒｅｉｎｐｕｔａｎｄｏｕｔｐｕｔａｎｇｌｅｓｏｆｍｐｏｓｉｔｉｏｎ，ｓｏｔｈｅ
ｃｌｏｓｅｄｖｅｃｔｏｒｅｑｕａｔｉｏｎｏｆｃｏｍｐｌｅｘｖｅｃｔｏｒｓ［３］ｉｓａｓｆｏｌｌｏｗｓ：

Σ
ｑ

ｐ
＝０Ｒ→ ｐ＝０，ｑ＝６ （１）

Ｗｅｃａｎｇｅｔ：

Ｌｍ（α，β，γ
→
）＝－Σ

ｑ

ｐ
＝０Ｒｐ，ｑ＝５ （２）

（ｈ→ ２＋Ｓ
→
２）＝ －Σ

ｑ

ｐ
＝０Ｒ→ ｐ （３）

Ｏｎｔｈｅｂａｓｉｓｏｆｔｈｅｏｒｅｍｏｆｓｉｍｉｌａｒｃｏｍｐｌｅｘｖｅｃｔｏｒ，ｔｈｅｒｅ
ｉｓ：

（Ｓ→ ２＋ｈ
→
２）
２＝（Σ

５

Ｐ
＝０Ｒ→ Ｐ） （４）

Ｕｓｉｎｇｔｈｅｓｐａｔｉａｌｃｏｓｉｎｅｍａｔｒｉｘ［４］ｔｏｃａｎｃｅｌｔｈｅｐｒｏｇｒｅｓｓ
ｖａｒｉａｂｌｅＳ２，ｗｅｃａｎｇｅｔｔｈｅｒｅｌａｔｉｏｎａｌｅｘｐｒｅｓｓｉｏｎｏｆｉｎｐｕｔａｎｄ
ｏｕｔｐｕｔｄｉｓｐｌａｃｅｍｅｎｔ：

Ａｓｉｎ２θ１ｍ ＋Ｂｓｉｎθ１ｍｃｏｓθ１ｍ ＋Ｃｓｉｎθ１ｍ ＋Ｄθ１ｍ ＋Ｅ＝０ （５）

Ｔｈｒｏｕｇｈｄｅｒｉｖａｔｉｏｎｏｆｅｑｕａｔｉｏｎ（５），ｗｅｇｅｔｔｈｅｒｅｌａｔｉｏｎａｌｅｘ
ｐｒｅｓｓｉｏｎｏｆｉｎｐｕｔａｎｄｏｕｔｐｕｔｓｐｅｅｄ：

Ａｓｉｎ２θ１ｍ ＋Ｂｃｏｓθ１ｍｓｉｎθ１ｍ ＋Ｃｓｉｎθ１ｍ ＋２θ１ｍＡｃｏｓθ１ｍｓｉｎθ１ｍ －
Ｄθ１ｍｓｉｎθ１ｍ ＋Ｄｃｏｓθ１ｍ ＋Ｃθ１ｍｃｏｓθ１ｍ ＋Ｂθ１ｍｃｏｓ２θ１ｍ －Ｂθ１ｍｓｉｎ２θ１ｍ
＋Ｅ＝０ （６）
Ｔｈｒｏｕｇｈｄｅｒｉｖａｔｉｏｎｏｆｅｑｕａｔｉｏｎ（６），ｗｅｇｅｔｔｈｅｒｅｌａｔｉｏｎａｌ

ｅｘｐｒｅｓｓｉｏｎｏｆｉｎｐｕｔａｎｄｏｕｔｐｕｔａｃｃｅｌｅｒａｔｉｏｎ：
４Ａ（θ１ｍ）２ｃｏｓ２θ１ｍ －２Ｄ（θ１ｍ）２ｃｏｓθ１ｍ －２Ｄ（θ１ｍ）２ｓｉｎθ１ｍ ＋

４Ａθ１ｍｓｉｎ２θ１ｍ ＋４Ｂθ１ｍｃｏｓ２θ１ｍ ＋４Ｃθ１ｍｃｏｓθ１ｍ －４Ｄθ１ｍｓｉｎθ１ｍ －４Ｂ
（θ１ｍ）２ｓｉｎ２θ１ｍ ＋２Ｃｓｉｎθ１ｍ ＋Ａ＋４Ｅ－Ａｃｏｓ２θ１ｍＢｓｉｎ２θ１ｍ －２Ｄθ１ｍ
ｃｏｓθ１ｍ ＋２Ａθ１ｍ ｓｉｎ２θ１ｍ ＋２Ｄｃｏｓθ１ｍ ＋２Ｂθ１ｍ ｃｏｓ２θ１ｍ ＋２Ｃθ１ｍ
ｃｏｓθ１ｍ ＝０ （７）
ｗｈｅｒｅ，ｈ１ｉｓｔｈｅｌｅｎｇｔｈｏｆｔｈｅｃｒａｎｋ１，ｈ２ｉｓｔｈｅｌｅｎｇｔｈｏｆｔｈｅ
ｌｉｎｋａｇｅ２，ｈ３ｉｓｔｈｅｌｅｎｇｔｈｏｆｔｈｅｃｏｎｎｅｃｔｉｎｇａｒｍｏｆｒｏｃｋｅｒ３，Ｓ４
ｉｓｔｈｅｄｉｓｔａｎｃｅｆｒｏｍｒｏｔａｔｉｏｎｃｅｎｔｒａｌｌｉｎｅｏｆｃｒａｎｋ１ｔｏｍｏｖｉｎｇ
ｐｌａｎｅｏｆｒｏｃｋｅｒ３，ｈ０ｉｓｔｈｅｄｉｓｔａｎｃｅｆｒｏｍｒｏｔａｔｉｏｎｃｅｎｔｒａｌｌｉｎｅｏｆ
ｃｒａｎｋ１ｔｏｒｏｔａｔｉｏｎｃｅｎｔｒａｌｌｉｎｅｏｆｒｏｃｋｅｒ３，α２３ｉｓｔｈｅｉｎｉｔｉａｌｉｎ
ｃｌｕｄｅｄａｎｇｌｅｏｆｃｏｍｐｏｎｅｎｔ２ａｎｄ３，ａｎｄα３０ｉｓｉｎｉｔｉａｌｉｎｃｌｕｄｅｄ
ａｎｇｌｅｏｆｃｏｍｐｏｎｅｎｔｏｆｃｏｍｐｏｎｅｎｔ３ａｎｄ０．
ｗｈｅｒｅ，

Ａ＝０．５（Ｆ２－Ｇ２）
Ｂ＝ＦＧ
Ｃ＝ＧＨｃｔｇα２３－ｈ１Ｆ／ｓｉｎ２α２３
Ｄ＝ －ＨＦｃｔｇα２３－ｈ１Ｇ／ｓｉｎ２α２３
Ｅ＝－０．５（Ｆ２ ＋Ｈ２ ｃｔｇα２３）＋［ｈ３（ｈ０ｃｏｓθ３ｍ －Ｓ１ｓｉｎθ３ｍ

ｓｉｎα２３）－Ｓ０Ｓ１ｃｏｓα３０＋０．５（ｈ０
２＋ｈ２

２＋ｈ３
２＋Ｓ０

２＋Ｓ１
２）］／ｓｉｎα２３

Ｆ＝Ｓ０ｓｉｎα３０－ｈ３ｓｉｎθ３ｍｃｏｓα３０
Ｇ＝ｈ０＋ｈ３ｃｏｓθ３ｍ
Ｈ＝Ｓ１－Ｓ０ｃｏｓα３０－ｈ３ｓｉｎθ３ｍｓｉｎα３０
Ｆｒｏｍｅｑｕａｔｉｏｎｓ（５），（６）ａｎｄ（７），ｉｔｃａｎｂｅｆｏｕｎｄｔｈａｔｉｆ

ｉｎｐｕｔｐａｒａｍｅｔｅｒｓａｒｅｋｎｏｗｎ，ｗｅｃａｎｇｅｔｔｈｅａｎｇｕｌａｒｄｉｓｐｌａｃｅ
ｍｅｎｔ，ａｎｇｕｌａｒｓｐｅｅｄａｎｄａｎｇｕｌａｒａｃｃｅｌｅｒａｔｉｏｎｏｆｔｈｅｒｏｃｋｅｒ３．
Ｔｈｅｄｉｆｆｅｒｅｎｔｉａｌｍｏｔｉｏｎｏｆｒｏｃｋｅｒｉｎｃｕｔｔｅｒｇｕｉｄｅｗａｙｉｓｔｈｅｍｏｔｉｏｎ
ｏｆｔｈｅｃｕｔｔｅｒ．Ｆｏｒｅｘａｍｐｌｅ，ｗｈｅｎｓｔｒｕｃｔｕｒａｌｐａｒａｍｅｔｅｒｓＳ０＝１５
ｍｍ，Ｓ１＝５５ｍｍ，ｈ０ ＝１０ｍｍ，ｈ１ ＝２０ｍｍ，ｈ２ ＝１００ｍｍ，
ｈ３＝４０ｍｍ，α２３＝９０°，α３０ ＝３０°，ａｎｄｔｈｅｉｎｐｕｔａｎｇｌｅｏｆｔｈｅ
ｃｒａｎｋｉｓ０°，３０°，６０°，９０°，１２０°，１５０°，１８０°，２１０°，２４０°，
２７０°，３００°，３３０°，３６０°，ｔｈｅｏｕｔｐｕｔｄａｔａ［５］ｏｆｔｈｅｒｏｃｋｅｒａｎｄ
ｃｕｔｔｅｒｗｉｌｌｂｅａｓｌｉｓｔｅｄｉｎＴａｂｌｅ１．

３　ＫｉｎｅｔｉｃｅｍｕｌａｔｉｏｎｕｎｄｅｒＡＤＡＭＳ
Ｔｏｄｅｓｃｒｉｂｅｔｈｅｍｏｔｉｏｎｏｆｔｈｉｓｓｐａｔｉａｌｌｉｎｋａｇｅｍｅｃｈａｎｉｓｍｉｎ

ａｍｏｒｅｖｉｖｉｄｗａｙ，ｗｅｃａｎｃｏｎｄｕｃｔｔｈｅｋｉｎｅｔｉｃｅｍｕｌａｔｉｏｎｗｉｔｈｔｈｅ
ａｉｄｏｆＡＤＡＭＳｓｏｆｔｗａｒｅ［６］．

Ｔｏｓａｔｉｓｆｙｔｈｅｒｅｑｕｉｒｅｍｅｎｔｔｈａｔｔｈｅｒｅｃｉｐｒｏｃａｌｆｒｅｑｕｅｎｃｙｏｆ
ｍｏｖｉｎｇｃｕｔｔｅｒｏｆｈｅａｄｆｅｅｄｉｎｇｔｗｏｒｏｗｈａｒｖｅｓｔｅｒｓｈｏｕｌｄｂｅ２００
ｔｉｍｅｓｉｎｏｎｅｍｉｎｕｔｅ，ｔｒａｖｅｌｏｆｍｏｖｉｎｇｃｕｔｔｅｒａｔ９０ｔｏ１０４ｍｍ，
ａｎｄａｖｅｒａｇｅｔｒａｎｓｍｉｓｓｉｏｎｒａｔｉｏ（ｔｈｅｓｐｅｅｄｏｆｈｏｒｉｚｏｎｔａｌｔｒａｎｓｍｉｓ
ｓｉｏｎｓｈａｆｔｔｏａｖｅｒａｇｅｓｐｅｅｄｏｆｒｏｃｋｅｒ）ｉｎｔｈｅｒａｎｇｅｏｆ３．０ｔｏ３．６，
ｗｅｔａｋｅｔｈｅｉｎｉｔｉａｌｐａｒａｍｅｔｅｒｓｆｏｒｔｈｅｍｅｃｈａｎｉｓｍａｓｆｏｌｌｏｗｓ：ｈ１＝
１１０ｍｍ，ｈ２＝５６０ｍｍ，ｈ３＝２５０ｍｍ，ｔｈｅｃｒａｎｋｓｐｅｅｄｉｓ３０ｒ／ｓ，
ａｎｄｔｈｅｅｍｕｌａｔｉｏｎｒｅｓｕｌｔｓａｒｅｓｈｏｗｎｉｎＦｉｇ．４ｔｈｒｏｕｇｈＦｉｇ．８（ｎｏｔｅ：
ｔｈｅａｘｉｓｏｆａｂｓｃｉｓｓａｉｓｔｉｍｅ（ｅｘｐｒｅｓｓｅｄｉｎｓｅｃｏｎｄｓ）ａｎｄｔｈｅａｘｉｓ
ｏｆｏｒｄｉｎａｔｅｓｉｓｔｈｅｄｉｓｐｌａｃｅｍｅｎｔ（ｅｘｐｒｅｓｓｅｄｉｎｍｉｌｌｉｍｅｔｅｒｓ），ａｎｄ
ｔｈｅａｃｃｅｌｅｒａｔｉｏｎｉｓｅｘｐｒｅｓｓｅｄｉｎｍｍ／ｓｅｃ２）．

４２１ ＡｓｉａｎＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＲｅｓｅａｒｃｈ ２０１２



Ｔａｂｌｅ１　Ｃｏｒｒｅｓｐｏｎｄｉｎｇｄａｔａｏｆｉｎｐｕｔａｎｄｏｕｔｐｕｔ

Ｉｎｐｕｔ／ｏｕｔｐｕｔ
Ａｎｇｌｅｏｆ
ｒｏｃｋｅｒ∥°

Ａｎｇｕｌａｒｓｐｅｅｄ
ｏｆｒｏｃｋｅｒ∥ｒａｄ／ｓ

Ａｃｃｅｌｅｒａｔｉｏｎｓｐｅｅｄ
ｏｆｒｏｃｋｅｒ∥ｒａｄ／ｓ２

Ｃｕｔｔｅｒｄｉｓｐｌａｃ
ｅｍｅｎｔ∥ｍｍ

Ｃｕｔｔｅｒ
ｓｐｅｅｄ∥ｍｍ／ｓ

Ｃｕｔｔｅｒａｃｃｅｌｅ
ｒａｔｉｏｎ∥ｍｍ／ｓ

０ ２．９３８６ １１．７５０８ ５．６５９９ －４２５ ４２．８３９９ －１．６６８４
３０ ７．６８４５ １４．７４４ １．３９２４ －３７７．６６６ ３４．３９２２ －１０．２３４４
６０ ９．２６４７ １０．４８４５ －２．８０９２ －３４４．４０６２ ２０．５７９１ －１２．６３７
９０ １３．４５８６ ２．１８６７ －５．７５５４ －３２９．３３２４ ４．１５４２ －１４．４９５３
１２０ １７．４７７６ －６．８１４７ －７．６７０４ －３３４．７７３１ －１３．０５７３ －１３．６９４５
１５０ ２０．５６３９ －１３．４６２６ －５．０６２６ －３５９．７７２６ －２８．１６３９ －１１．４８７４
１８０ ２４．８２３５ －１４．１６６９ －１．７０６６ －４０１．１７５４ －４０．０６６ －７．３９１６
２１０ ４２．８６７９ －７．５０１９ ２．６９２１ －４５１．６１４８ －４０．５８５１ ９．７７８１
２４０ ３３．４８７６ －０．５５８３ ６．５７４２ －４８６．１７３ －１１．１５１９ ３３．７９２７
２７０ ２２．７４２６ １．２８７９ ７．０６４２ －４８２．６５９９ ４．５３５６ ２７．０４４７
３００ １５．５４１９ ３．３０８９ ２．４９１３ －４５８．３９２８ １９．３７８６ １３．８００１
３３０ ７．４３５７ ６．２２０４ ３．９４２６ －４４２．１０８２ ３８．５７３７ ４．９５９９
３６０ ２．９３８６ １１．７５０８ ５．６５９９ －４２５ ４２．８３９９ －１．６６８４

Ｆｉｇ．４　Ｌｉｎｋａｇｅｄｉｓｐｌａｃｅｍｅｎｔｃｕｒｖｅ

Ｆｉｇ．５　Ｌｉｎｋａｇｅｓｐｅｅｄｃｕｒｖｅ

Ｆｉｇ．６　Ｌｉｎｋａｇｅａｃｃｅｌｅｒａｔｉｏｎｃｕｒｖｅ

４　Ｃｏｎｃｌｕｓｉｏｎｓ
Ｔｈｒｏｕｇｈｋｉｎｅｍａｔｉｃａｎａｌｙｓｉｓａｎｄｅｍｕｌａｔｉｏｎｏｆｔｈｅｓｐａｔｉａｌ

ｌｉｎｋａｇｅｍｅｃｈａｎｉｓｍ，ｗｅｃａｎｇｅｔｔｈｅｋｉｎｅｔｉｃｃｕｒｖｅｏｆｔｈｅｈａｒ
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