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(57)摘要

本发明公开了一种苹果采摘去柄一体化装

置，其特征在于：该装置包括安装在采收机械手

前端的柔性夹持装置、感应定位装置、剪切装置

和果实收集装置，其中用于定位果柄位置的感应

定位装置设置在柔性夹持装置的夹持罩板的前

端且感应定位装置位于柔性夹持手爪的内部区

域；剪切装置整体倾斜设置在夹持罩板上、使得

剪切装置的剪刀的前端能够伸入果洼内剪切果

柄；果实收集装置的顶端设置在柔性夹持手爪的

底部且果实收集装置的顶端能够跟随柔性夹持

手爪扩大或缩小。本发明的装置能够一次性完成

修剪果柄和修短果柄的动作，省去人工二次修剪

苹果果柄，采摘省时省力且自动化水平高，降低

了在后续苹果输送中的损伤风险，方便苹果的运

输和储存。
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1.一种苹果采摘去柄一体化装置，其特征在于：该装置包括安装在采收机械手前端的

柔性夹持装置（100）、感应定位装置（200）、剪切装置（300）和果实收集装置（400），其中用于

定位果柄位置的感应定位装置（200）设置在柔性夹持装置（100）的夹持罩板（12）的前端且

感应定位装置（200）位于柔性夹持手爪（10）的内部区域；剪切装置（300）整体倾斜设置在夹

持罩板（12）上、使得剪切装置（300）的剪刀（39）的前端能够伸入果洼内剪切果柄；果实收集

装置（400）的顶端设置在柔性夹持手爪（10）的底部且果实收集装置（400）的顶端能够跟随

柔性夹持手爪（10）扩大或缩小。

2.根据权利要求1所述的苹果采摘去柄一体化装置，其特征在于：所述的柔性夹持装置

（100）安装在变向装置（500）的驱动端，且变向装置（500）的尾端安装在采收机械手前端，使

得柔性夹持装置（100）构成的平面能够垂直于苹果的果柄朝向。

3.根据权利要求2所述的苹果采摘去柄一体化装置，其特征在于：所述的变向装置

（500）包括调节板（50）、变向封板（51）、转向舵机（52）、连接块（53），其中变向封板（51）用于

固定安装转向舵机（52）和连接调节板（50）且调节板（50）安装在采收机械手前端，转向舵机

（52）的转向输出端设置连接块（53）且连接块（53）固定在夹持罩板（12）的尾端。

4.根据权利要求1‑3任一所述的苹果采摘去柄一体化装置，其特征在于：所述的柔性夹

持装置（100）包括柔性夹持手爪（10）、夹持罩板（12）、手爪驱动机构（13），手爪驱动机构

（13）固定安装在夹持罩板（12）上且手爪驱动机构（13）通过定位传动机构同步驱动两柔性

夹持手爪（10）相互靠近夹住苹果或相互远离放开苹果，且两柔性夹持手爪（10）通过定位传

动机构安装安装在夹持罩板（12）上。

5.根据权利要求4所述的苹果采摘去柄一体化装置，其特征在于：所述的定位传动机构

包括主动齿轮（14）、从动齿轮（16）和连杆（17），手爪驱动机构（13）的输出端通过夹持驱动

轴（15）驱动主动齿轮（14）转动且主动齿轮（14）与从动齿轮（16）啮合相连，主动齿轮（14）上

固定相连的连杆（17）的前端通过夹持销轴（18）连接一柔性夹持手爪（10）的尾端、从动齿轮

（16）上固定相连的连杆（17）的前端通过夹持销轴（18）连接另一柔性夹持手爪（10）的尾端；

所述的夹持罩板（12）上还设有用于限制两柔性夹持手爪（10）位置的两连杆（17），两连杆

（17）的尾端分别通过夹持销轴（18）安装在夹持罩板（12）上、两连杆（17）的前端分别通过夹

持销轴（18）连接相应柔性夹持手爪（10）的后部。

6.根据权利要求4所述的苹果采摘去柄一体化装置，其特征在于：所述柔性夹持手爪

（10）的夹持面为凹弧夹持面且凹弧夹持面上设有夹持力感应器（11），该夹持力感应器（11）

的感应信号能够关联手爪驱动机构（13）。

7.根据权利要求1‑3任一所述的苹果采摘去柄一体化装置，其特征在于：所述的感应定

位装置（200）包括V形导向定位杆（20）、触觉传感器（21）和果柄位置感应器（22），V形导向定

位杆（20）设置在夹持罩板（12）的前端以限定果柄位于V形导向定位杆（20）构成的V形区域

内，设置在V形导向定位杆（20）中前部底面上的触觉传感器（21）用于沿果柄方向定位果洼

的上沿，设置在V形导向定位杆（20）内侧尖端的果柄位置感应器（22）能够沿垂直于果柄的

方向在设定距离内感应确定果柄的位置。

8.根据权利要求1‑3任一所述的苹果采摘去柄一体化装置，其特征在于：所述的剪切装

置（300）整体倾斜20°～40°设置在夹持罩板（12）上；所述的剪切装置（300）包括去柄驱动机

构（30）、剪切支撑板（31）、大螺母（32）、螺杆（33）、L型板（34）、滑轨（35）、驱动滑块（36）、剪
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切滑块（37）、剪刀定位板（38）、剪刀（39）、固定杆（310）、传力索（311），去柄驱动机构（30）固

定安装在剪切支撑板（31）的尾部、滑轨（35）的尾端固定安装在剪切支撑板（31）的前部，位

于去柄驱动机构（30）输出端的螺杆（33）与大螺母（32）螺纹连接且去柄驱动机构（30）能够

通过螺杆（33）的旋转带动大螺母（32）沿滑轨（35）的设置方向行进，所述的大螺母（32）固定

设置在L型板（34）上且L型板（34）固定设置在驱动滑块（36）上、驱动滑块（36）嵌置在滑轨

（35）上并能够沿滑轨（35）的设置方向行进；剪刀（39）的中轴部固定在剪刀定位板（38）上且

剪刀（39）的其中一个握柄亦固定在剪刀定位板（38）上，剪刀（39）的另一个握柄的尾端内侧

与传力索（311）的一端相连接、传力索（311）的另一端绕过位于剪刀（39）的握柄内腔中的固

定杆（310）后与L型板（34）固定相连，剪刀定位板（38）固定设置在剪切滑块（37）上、剪切滑

块（37）嵌置在滑轨（35）上并能够沿滑轨（35）的设置方向行进，所述的去柄驱动机构（30）通

过螺杆（33）带动L型板（34）靠近去柄驱动机构（30）时，L型板（34）通过传力索（311）带动剪

刀（39）的自由握柄的尾端向固定杆（310）靠近时、剪刀（39）沿滑轨（35）的设置方向远离去

柄驱动机构（30）行进，剪刀（39）的刀刃逐渐伸入果洼内且逐渐闭合剪切果柄；所述的剪切

装置（300）还包括复位弹簧（312）、滑轨顶块（313）、限位封板（314），所述滑轨（35）的前端设

置有滑轨顶块（313）且滑轨顶块（313）内侧的滑轨（35）上设置有连接剪切滑块（37）的复位

弹簧（312），当剪切滑块（37）挤压复位弹簧（312）后、在复位弹簧（312）的作用下能够让剪切

滑块（37）回位，所述的复位弹簧（312）内设有限位封板（314）。

9.根据权利要求8所述的苹果采摘去柄一体化装置，其特征在于：所述的夹持罩板（12）

上设置有多个能够升降的支撑柱（600），支撑柱（600）的顶端顶在剪切装置（300）的剪切支

撑板（31）底部和/或滑轨（35）的底部。

10.根据权利要求1‑3任一所述的苹果采摘去柄一体化装置，其特征在于：所述的果实

收集装置（400）包括收集软管（40），所述收集软管收集软管（40）为负压落果通道。
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一种苹果采摘去柄一体化装置

技术领域

[0001] 本发明涉及智能采收设备技术领域，尤其涉及采用机械自动采收水果的设备，具

体地说是一种安装在采收机械手前端的苹果采摘去柄一体化装置。

背景技术

[0002] 在采用机械采收苹果时，需要人工二次剪短果柄至苹果果洼内，使得苹果在后续

的输送至果篮或者包装运输过程中不会对其它苹果造成划伤，以降低不必要的苹果经济效

益损失。现有技术无法实现剪断果柄且将果柄修短至果洼内的一体化，需要果农投入大量

二次修剪果柄的劳动力，费时费力，不利于苹果的机械化采收。

发明内容

[0003] 本发明的目的是针对现有技术存在的问题，提供一种安装在采收机械手前端的苹

果采摘去柄一体化装置。

[0004] 本发明的目的是通过以下技术方案解决的：

一种苹果采摘去柄一体化装置，其特征在于：该装置包括安装在采收机械手前端

的柔性夹持装置、感应定位装置、剪切装置和果实收集装置，其中用于定位果柄位置的感应

定位装置设置在柔性夹持装置的夹持罩板的前端且感应定位装置位于柔性夹持手爪的内

部区域；剪切装置整体倾斜设置在夹持罩板上、使得剪切装置的剪刀的前端能够伸入果洼

内剪切果柄；果实收集装置的顶端设置在柔性夹持手爪的底部且果实收集装置的顶端能够

跟随柔性夹持手爪扩大或缩小。

[0005] 所述的柔性夹持装置安装在变向装置的驱动端，且变向装置的尾端安装在采收机

械手前端，使得柔性夹持装置构成的平面能够垂直于苹果的果柄朝向。

[0006] 所述的变向装置包括调节板、变向封板、转向舵机、连接块，其中变向封板用于固

定安装转向舵机和连接调节板且调节板安装在采收机械手前端，转向舵机的转向输出端设

置连接块且连接块固定在夹持罩板的尾端。

[0007] 所述的柔性夹持装置包括柔性夹持手爪、夹持罩板、手爪驱动机构，手爪驱动机构

固定安装在夹持罩板上且手爪驱动机构通过定位传动机构同步驱动两柔性夹持手爪相互

靠近夹住苹果或相互远离放开苹果，且两柔性夹持手爪通过定位传动机构安装安装在夹持

罩板上。

[0008] 所述的定位传动机构包括主动齿轮、从动齿轮和连杆，手爪驱动机构的输出端通

过夹持驱动轴驱动主动齿轮转动且主动齿轮与从动齿轮啮合相连，主动齿轮上固定相连的

连杆的前端通过夹持销轴连接一柔性夹持手爪的尾端、从动齿轮上固定相连的连杆的前端

通过夹持销轴连接另一柔性夹持手爪的尾端；所述的夹持罩板上还设有用于限制两柔性夹

持手爪位置的两连杆，两连杆的尾端分别通过夹持销轴安装在夹持罩板上、两连杆的前端

分别通过夹持销轴连接相应柔性夹持手爪的后部。

[0009] 所述柔性夹持手爪的夹持面为凹弧夹持面且凹弧夹持面上设有夹持力感应器，该
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夹持力感应器的感应信号能够关联手爪驱动机构。

[0010] 所述的感应定位装置包括V形导向定位杆、触觉传感器和果柄位置感应器，V形导

向定位杆设置在夹持罩板的前端以限定果柄位于V形导向定位杆构成的V形区域内，设置在

V形导向定位杆中前部底面上的触觉传感器用于沿果柄方向定位果洼的上沿，设置在V形导

向定位杆内侧尖端的果柄位置感应器能够沿垂直于果柄的方向在设定距离内感应确定果

柄的位置。

[0011] 所述的剪切装置整体倾斜20°～40°设置在夹持罩板上；所述的剪切装置包括去柄

驱动机构、剪切支撑板、大螺母、螺杆、L型板、滑轨、驱动滑块、剪切滑块、剪刀定位板、剪刀、

固定杆、传力索，去柄驱动机构固定安装在剪切支撑板的尾部、滑轨的尾端固定安装在剪切

支撑板的前部，位于去柄驱动机构输出端的螺杆与大螺母螺纹连接且去柄驱动机构能够通

过螺杆的旋转带动大螺母沿滑轨的设置方向行进，所述的大螺母固定设置在L型板上且L型

板固定设置在驱动滑块上、驱动滑块嵌置在滑轨上并能够沿滑轨的设置方向行进；剪刀的

中轴部固定在剪刀定位板上且剪刀的其中一个握柄亦固定在剪刀定位板上，剪刀的另一个

握柄的尾端内侧与传力索的一端相连接、传力索的另一端绕过位于剪刀的握柄内腔中的固

定杆后与L型板固定相连，剪刀定位板固定设置在剪切滑块上、剪切滑块嵌置在滑轨上并能

够沿滑轨的设置方向行进，所述的去柄驱动机构通过螺杆带动L型板靠近去柄驱动机构时，

L型板通过传力索带动剪刀的自由握柄的尾端向固定杆靠近时、剪刀沿滑轨的设置方向远

离去柄驱动机构行进，剪刀的刀刃逐渐伸入果洼内且逐渐闭合剪切果柄；所述的剪切装置

还包括复位弹簧、滑轨顶块、限位封板，所述滑轨的前端设置有滑轨顶块且滑轨顶块内侧的

滑轨上设置有连接剪切滑块的复位弹簧，当剪切滑块挤压复位弹簧后、在复位弹簧的作用

下能够让剪切滑块回位，所述的复位弹簧内设有限位封板。

[0012] 所述的夹持罩板上设置有多个能够升降的支撑柱，支撑柱的顶端顶在剪切装置的

剪切支撑板底部和/或滑轨的底部。

[0013] 所述的果实收集装置包括收集软管，所述收集软管收集软管为负压落果通道。

[0014] 本发明相比现有技术有如下优点：

本发明通过在呈平面状的柔性夹持装置上配置倾斜设置的剪切装置，在采摘苹果

的过程中，感应定位装置能对苹果及其果柄进行精确定位、并能精准地找到剪切位置，从而

实现剪刀伸入至果洼中完成将果柄修短至果洼内的去果柄剪切动作，果柄被修剪到低于苹

果表面的果洼内，在后续的苹果输送至果篮或者包装运输过程中不会对其它苹果造成划

伤，降低了不必要的苹果经济效益损失；该设备能够替代人工实现苹果采摘，不仅解放了果

农需二次修剪果柄的劳动力、而且能按果园采摘要求将果柄修短至果洼内，降低了在后续

苹果输送中的损伤风险，方便苹果的运输和储存，省时省力且自动化水平高。

附图说明

[0015] 附图1为本发明的苹果采摘去柄一体化装置的立体结构示意图；

附图2为本发明的苹果采摘去柄一体化装置的平面结构示意图；

附图3为本发明的苹果采摘去柄一体化装置的俯视图；

附图4为本发明的滑轨部分与夹持罩板部分的结合结构示意图；

附图5为本发明的变向装置的结构示意图；
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附图6为本发明的柔性夹持装置和感应定位装置的结合结构示意图；

附图7为本发明的苹果采摘去柄一体化装置的使用状态示意图。

[0016] 其中：100—柔性夹持装置；10—柔性夹持手爪；11—夹持力感应器；12—夹持罩

板；13—手爪驱动机构；14—主动齿轮；15—夹持驱动轴；16—从动齿轮；17—连杆；18—夹

持销轴；200—感应定位装置；20—V形导向定位杆；21—触觉传感器；22—果柄位置感应器；

300—剪切装置；30—去柄驱动机构；31—剪切支撑板；32—大螺母；33—螺杆；34—L型板；

35—滑轨；36—驱动滑块；37—剪切滑块；38—剪刀定位板；39—剪刀；310—固定杆；311—

传力索；312—复位弹簧；313—滑轨顶块；314—限位封板；  400—果实收集装置；40—收集

软管；500—变向装置；50—调节板；51—变向封板；52—转向舵机；53—连接块；600—支撑

柱。

具体实施方式

[0017] 下面结合附图与实施例对本发明作进一步的说明。

[0018] 如图1‑6所示：一种苹果采摘去柄一体化装置，该装置包括安装在采收机械手前端

的柔性夹持装置100、感应定位装置200、剪切装置300、果实收集装置400、变向装置500，其

中柔性夹持装置100安装在变向装置500的驱动端，且变向装置500的尾端安装在采收机械

手前端，使得柔性夹持装置100构成的平面能够垂直于苹果的果柄朝向；用于定位果柄位置

的感应定位装置200设置在柔性夹持装置100的夹持罩板12的前端且感应定位装置200位于

柔性夹持手爪10的内部区域；剪切装置300整体倾斜设置在夹持罩板12上、使得剪切装置

300的剪刀39的前端能够伸入果洼内剪切果柄；果实收集装置400的顶端设置在柔性夹持手

爪10的底部且果实收集装置400的顶端能够跟随柔性夹持手爪10扩大或缩小。

[0019] 如图1、2、3、5所示，变向装置500包括调节板50、变向封板51、转向舵机52、连接块

53，其中变向封板51用于固定安装转向舵机52和连接调节板50且调节板50安装在采收机械

手前端，转向舵机52的转向输出端设置连接块53且连接块53固定在夹持罩板12的尾端。

[0020] 如图1、2、3、5、6所示，柔性夹持装置100包括柔性夹持手爪10、夹持罩板12、手爪驱

动机构13，柔性夹持手爪10的夹持面为凹弧夹持面且凹弧夹持面上设有夹持力感应器11，

该夹持力感应器11的感应信号能够关联手爪驱动机构13；手爪驱动机构13固定安装在夹持

罩板12上且手爪驱动机构13通过定位传动机构同步驱动两柔性夹持手爪10相互靠近夹住

苹果或相互远离放开苹果，且两柔性夹持手爪10通过定位传动机构安装安装在夹持罩板12

上。上述的定位传动机构包括主动齿轮14、从动齿轮16和连杆17，手爪驱动机构13的输出端

通过夹持驱动轴15驱动主动齿轮14转动且主动齿轮14与从动齿轮16啮合相连，主动齿轮14

上固定相连的连杆17的前端通过夹持销轴18连接一柔性夹持手爪10的尾端、从动齿轮16上

固定相连的连杆17的前端通过夹持销轴18连接另一柔性夹持手爪10的尾端；所述的夹持罩

板12上还设有用于限制两柔性夹持手爪10位置的两连杆17，两连杆17的尾端分别通过夹持

销轴18安装在夹持罩板12上、两连杆17的前端分别通过夹持销轴18连接相应柔性夹持手爪

10的后部。

[0021] 如图1、2、3、4、6所示，感应定位装置200包括V形导向定位杆20、触觉传感器21和果

柄位置感应器22，V形导向定位杆20设置在夹持罩板12的前端以限定果柄位于V形导向定位

杆20构成的V形区域内，设置在V形导向定位杆20中前部底面上的触觉传感器21用于沿果柄
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方向定位果洼的上沿，设置在V形导向定位杆20内侧尖端的果柄位置感应器22能够沿垂直

于果柄的方向在设定距离内感应确定果柄的位置；使用时，V形导向定位杆21在采收机械上

的视觉传感器的帮助下找到果柄，由于触觉传感器21能够实时将信号传递给采收机械的控

制器，因此使得V形导向定位杆20能够沿苹果的果洼上沿行进、直至果柄位置感应器22感应

到果柄的位置并传递给采收机械的控制器，剪切装置300启动、控制剪刀39前行伸入果洼内

剪掉果柄的凸出部分。

[0022] 如图1、2、3、4所示，剪切装置300包括去柄驱动机构30、剪切支撑板31、大螺母32、

螺杆33、L型板34、滑轨35、驱动滑块36、剪切滑块37、剪刀定位板38、剪刀39、固定杆310、传

力索311，去柄驱动机构30固定安装在剪切支撑板31的尾部、滑轨35的尾端固定安装在剪切

支撑板31的前部，位于去柄驱动机构30输出端的螺杆33与大螺母32螺纹连接且去柄驱动机

构30能够通过螺杆33的旋转带动大螺母32沿滑轨35的设置方向行进，所述的大螺母32固定

设置在L型板34上且L型板34固定设置在驱动滑块36上、驱动滑块36嵌置在滑轨35上并能够

沿滑轨35的设置方向行进；剪刀39的中轴部固定在剪刀定位板38上且剪刀39的其中一个握

柄亦固定在剪刀定位板38上，剪刀39的另一个握柄的尾端内侧与传力索311的一端相连接、

传力索311的另一端绕过位于剪刀39的握柄内腔中的固定杆310后与L型板34固定相连（只

有固定杆310位于剪刀39的握柄内腔中，剪刀39才能在传力索311的拉动下朝V形导向定位

杆20行进），剪刀定位板38固定设置在剪切滑块37上、剪切滑块37嵌置在滑轨35上并能够沿

滑轨35的设置方向行进；使用时，去柄驱动机构30通过螺杆33带动L型板34靠近去柄驱动机

构30时，L型板34通过传力索311带动剪刀39的自由握柄的尾端向固定杆310靠近时、剪刀39

沿滑轨35的设置方向远离去柄驱动机构30行进，剪刀39的刀刃逐渐伸入果洼内且逐渐闭合

剪切果柄。该剪切装置300还包括复位弹簧312、滑轨顶块313、限位封板314，滑轨35的前端

设置有滑轨顶块313且滑轨顶块313内侧的滑轨35上设置有连接剪切滑块37的复位弹簧

312，当剪切滑块37挤压复位弹簧312后、在复位弹簧312的作用下能够让剪切滑块37回位，

复位弹簧312内设有限位封板314。上述剪切装置300整体倾斜20°～40°设置在夹持罩板12

上，使得剪切装置300中的剪刀39的前端能插入V形导向定位杆20的下侧。

[0023] 如图1、2、4所示，所述的夹持罩板12上设置有多个能够升降的支撑柱600，支撑柱

600的顶端顶在剪切装置300的剪切支撑板31底部和/或滑轨35的底部。

[0024] 如图1、2所示，果实收集装置400包括收集软管40，收集软管收集软管40为负压落

果通道。剪切装置300将苹果果柄剪断，苹果下落至所述收集软管40中，所述收集软管40为

负压落果通道，中间布置滤网等以实现“收”的功能；负压落果通道上还可另加风门，防止气

流从果箱方向流向风机，只允许气流从待采果实方向流入风机。

[0025] 如图1‑7所示，本发明提供的苹果采摘去柄一体化装置使用时，该苹果采摘去柄一

体化装置在采收机械上的视觉传感器的帮助下找到苹果，然后采收机械的机械手带动该苹

果采摘去柄一体化装置靠近苹果，其中V形导向定位杆21在采收机械上的视觉传感器的帮

助下找到果柄，由于触觉传感器21能够实时将信号传递给采收机械的控制器，因此使得V形

导向定位杆20能够沿苹果的果洼上沿行进、直至果柄位置感应器22感应到果柄的位置并传

递给采收机械的控制器；控制器发出指令：一是柔性夹持装置100上的手爪驱动机构13带动

柔性夹持手爪10抓住苹果；二是剪切装置300上的去柄驱动机构30启动，去柄驱动机构30通

过螺杆33带动L型板34靠近去柄驱动机构30时、L型板34通过传力索311带动剪刀39的自由
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握柄的尾端向固定杆310靠近且剪刀39沿滑轨35的设置方向远离去柄驱动机构30行进，剪

刀39的前端逐渐越过V形导向定位杆21伸入果洼内且逐渐闭合剪切果柄，从而实现剪刀39

伸入至果洼中完成将果柄修短至果洼内的去果柄剪切动作，果柄被修剪到低于苹果表面的

果洼内；接着手爪驱动机构13带动柔性夹持手爪10松开苹果，苹果经果实收集装置400落入

果箱中。然后剪切装置300上的各部件归位、等待采摘下个苹果。

[0026] 以上实施例仅为说明本发明的技术思想，不能以此限定本发明的保护范围，凡是

按照本发明提出的技术思想，在技术方案基础上所做的任何改动，均落入本发明保护范围

之内；本发明未涉及的技术均可通过现有技术加以实现。
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图4

图5
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图6

图7
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