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(54) Greifvorrichtung zum Erfassen und Pfliicken von sto&empfindlich.en Gegenstanden, insbesondere auf
Biumen befindlichem Obst, wie Apfel, Birnen, Zitrusfriichten

{57) Die Erfindung bezieht sich auf eine Vorrichtung zum Erfassen von stoRempfindlichen Gegensténden,
insbesondere zum Pfliicken von auf Bdumen befindlichen Friichten. Durch die Erfindung wird eine relativ einfache,
kostengiinstige Vorrichtung vorgeschlagen, mit deren Hiife die in Bdumen vereinzelt hdngenden Friichte in hoher
Qualitat sicher geerntet werden kénnen. Das Wesen der Erfindung besteht darin, da8 zum Ergreifen, Pfliicken und
Ablegen mehrere an einem Gehéuse oder Fingerhaltekopf angeordnete, bewegbare Greiffinger vorgesehen sind, die
elektromechanisch, mechanisch cder pneumatisch angetrieben werden, wéhrend der Fingerhaltekopf ebenfalls um
360° bewegbar-angeordnet ist. Zum richtigen Erfassen und Ertasten der Friichte ist die Vorrichtung mit
entsprechenden Tastelementen (Antennen) ausgestattet. Die Vorrichtung ist tragbar ausgebildet und tber
Versorgungsleitungen an entsprechende Energiequelien angeschlossen. Fig. 4
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Greifvorrichtung

Anwendungsgebiet der Erfindung:

Die Erfindung bezieht sich auf eine Greifvorrichtung zum
Erfassen von stoBempfindlichen Gegenstédnden, insbesondere
zum Pflicken von auf Baumen befindlichen Frichten. '

Charakteristik der bekannten technischen Lésungen:

Es sind bereits verechiédene Obstpflickmaschinen und
Greifvorrichtungen bekannt, die jedoch an bestimmte Cbst=-
arten oder an maschinelle Grundeinrichtungen gebunden
sind. Diese Maschinen und Vorrichtungen sind im allgemei~-
nen kompliziert und kostenaufwendig. Bei manueller Beté-
tigung ist ihre Bedienung ermidend und bei maschineller
SBetdtigung die Gerédte schwer zu bewegen bzw. wenig pro-
duktiv. '

Ziel der Erfindung:

Durch die Erfindung wird eine einfache, kostengiinstig
herstellbare Vorrichtung mit einem relativ geringen
Eigengewicht vorgeschlagen, die ein schonendes qualitéts-
gerechtes Ernten von im Baum verstreut héngenden Frich=-
ten gestattet.
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Darlegung des Wesens der Erfindung:

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine verbesser-
te, mechanische Greifvorrichtung der eingangs genannten
Art'zu entwicklen, die Uber Hebel einzeln oder gruppen-
weise betétigt'werden kann.

Das Wesen der Erfindung besteht darin, daB® zum Ergreifen,
Pflicken und Ablegen von stoBempfindlichen Gegenstanden,
insbesondere Friichten an einem Gehéduse oder an einem zur
Positionierung dienenden Fingerhaltekopf mittels Kippbol-
zen drei oder mehrere Greiffinger angeordnet und auf den
Kippbolzen kreisbogenartig, mit der Achse -des Gehauses
einen Winkel einschlieBend, bewegbar sind. Die Greiffinger
werden entgegen der Kraft einer Uffnungsfeder durch einen
Elektromotor bzw. durch den Eisenkern eines Elektromag-
neten unter Zwischenfiigung einer Welle, eines Fihrungs-
bolzens und eines Stirnzahnrades bewegt , wéhrend zum
Verdrehen der Finger Kegelzahnrader und zum Verstellen
des Greiferkopfhalters Zahnrader vorgesehen sind. Der An-
trieb fir die Greiffinger und den Greiferkopfhalter ist
tber einen Schalter durch elektrische, pneumatische, hy-
diraulische oder mechanische Leitungen, die durch die Boh-
rung des Greifarmes hindurchgehen, an eine Stromguelle
oder eine sonstige Energiequelle angeschlossen.

Ein weiteres Merkmal der Erfindung besteht darin, daR der
Elektromotor, seine Welle, sein Stirnzahnrad im Innern

des Gehauses eingebaut sind, wahrend die Greiferfinger
durch eine Gewindespindel von den Fingerantriebsspindeln
und durch die durch das angeschlossene Stirnzanhnrad di-
rekt angetriebenen Stirnzahnréder angetrieben werden.

Nach einem weiteren Merkmal ist die Vorrichtung mit mehre-
ren Greifsrfingern ausgeristet, die der Form des Obstes
entsprechen. Die Greiffinger sind mit einer elastizhen



Umhillung und einer Uffnungsfeder ausgestattet und Uber

einen Zuganker und einer Beté&tigungswalze an den Magnet-

kern angeschlossen. Zum Erfassen und Ertasten der Frichte

besitzt die Vorrichtung vorteilhafterweise eine Fihler-

antenne, eilnen Antennenhalter und eine Parabel. Bei einer

pneumatischen Ausflhrung sind ein pneumatischer Arbeits-

zylinder und ein Schwingkopf am Schaft angeschlossen.

Ausfihrungsbeispiel:

Die Erfindung soll nachstehend an einem Ausflhrungsbei=-

spile ndher erléutert werden. In den dazugehorigen Zeich=-

nungen zeigen:

Fig.

Fige
Fige.

Fig.

Figo

Fig.

la:

1b:

. 3a:

3b:

3c:

Gehduse des Greifkopfes und den
Elektromotor im Schnitt,

die Greiffingeranordnung,
den Schnitt A=A des Geghduses,

das Gehduse mit elektromagnetischem
Antrieb der Greiffinger,

3

zeigt eine pneumatisch angetriebene
Greifvorrichtung,

die Ansicht "A"™ von Fig. 3,
die Greiffinderanordnung gem&B Fig. 3,

die Nutenausfihrung des Fingerhalte-
kopfes,

die manuelle Betétigung der erfindungs=
gemaBen Vorrichtung,.
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In Fig. 1 sind das Geh&duse 63 mit dem Elektromotor 68,'.
die Greiferfinger 61 und die Greiferringerwelle 62,

die Kippbolzen 62a, die Gewindespindel 62b, die zur Ver-
drehung der Finger dienenden Kegelréder 64 und 65, die
tber die Wellen 66 und den Zahnr&dern 69 und 69a mit der
Abtriebswelle 71 des Elektromotors 68 verbunden sind

und auBerdem die Beluftungsbohrung 72, das Greiferkopf~-
auge‘79 und die. Gummiumhiillung des Fingers 80 dargestellt.

Aus den Fig. la und lb sind die Gewindespindel 62b und
das Stirnzahnrad 69, das die Finger verdrehende Zahnrad
64, das den Greiferkopfhalter verdrehende Zahnrad 77 und
die Greiferkopfhalterwelle 76, der Stiel 74, die Finger=-
betdtigungsspindel 70 im Haltergehduse 63, die Greifer-
kopfhalterbohrung 75, die Strom=- bzw. Ulleitung 78, die
Fihlerleitung 73, das Greiferkopfauge 79 und die Schmier-
stelle 81 in ihrer Apordnung ersichtlich.

Bei der in Fig. 2 dargestellten Ausfihrungsform sind der
Positionierkopf 91, die wicklungsleitung 93, die Antennen-
durchfinrung 94, die Greiferkdpfbasis 95 und der Flhrungs-
bolzen 96 sowie die Elektromagnetwicklung zu sehen. Bei
erregtem Elektromagneten wird der Magnetkern 98 angezogen
und die tUber den Bet&tigungshebel 103 angeschlossenen
Greiferfinger 104 um den Bolzen 107 entgegen der Kraft

der Feder 105 verdreht, d.h.-gaschlossen. Im stromlosen
Zustand wird der Magnetkern 98 durch die Feder 97 heraus-
gedrickt und mit Hilfe der Feder 105 die Greiferfinger

104 geéffnet. Der Greiferfinger 104 ist miﬂeinem Schaun~
gummibelag 106 versehen. AuBerdem sind ‘der Antennenhal-
ter 99, die Parabel 100, die Fihlerantenne 101, der Zug-
anker 114, die Betdtigungskulisse 111, die Use 112, das
Antennenschutzblech 102, die Greiferkopfhalter 108, die
Drehwelle 109 und der AnschluR des Greiferkopfhaltezahn-
rades 110 dargestellt.



- Fig. 3 zeigt den AnschluB der Parabel 100, des Sdhutz-
bleches der Fihlerantenne 10Ol, des Schwenkkopfeé 121

und des Stieles 122 und die Anordnung der Fingerhalte-
kopfe 124, des Federfingers 129, der Kulisse 125 sowie
des Kippbolzens 127, des Umkehrbolzens 133 und der pneu-
matischen Zylinder 140 und 141l. Ferner ist die Anordnung
der Antennendurchfiihrung 94, der Gummieinfassung 137, des
Feststellbleches 134, der Befeétigungsschrauben 136, des
Stieles 122 und des Haltearmes 142 dargestellt.

In Fig. 3a werden AnschluB- und Anordnung des Stieles 122
und der Schwenkkopfbauteile aus Ansicht "A" gezeigt.

Die Anordnung des Fingerkopfes 126, der Kippbolzen 127
und des Sicherungsringes. 128 sowie die Verbindungen der
Kipphebel 130 mittels Befestigungsschraube 131 und zy-
lindrischer Bolzen 132 sind in Fig. 3b zu sehen.

Fig. 3c zeigt die Ausfihrung und Anordnung der schrégen
Nut 139,

Bei der in Fig. 3. 3a, 3b und 3c dargestellten Vorrich-
tung erfolgt das SchlieBen der Finger 129 -durch den pneu-
matischen Arbeitszylinder 140 Uber die Kulisse 125, den
klpphebelll30, wobei das Kippen der Flngerkopfe 125 durch
die E1n21enbewecung des pneumatischen Zylinders gesichert
wird. Nach Ergreifen der Frucht bleibt die Kulisse 125
stehen (héngen) und der Fingerhaltekopf 124 wird durch
den Zylinder in die Verdrehbuchse 123 hineingezogen. Die
im Mantel letztere ausgebildete schrége Nut 139 ist mit
dem im Schwenkkopf 121 vorgesehenen zylindrischen Bolzen
133 so im Eingriff, daB durch das Hineinziehen in die
Verdrehbuchse 123 die Finger 126 und somit auch der stiel
der Frucht verdreht werden. Zur ¥ahrnehmung bzw. Ertasten
der Friichte ist die Vorrichtung mit der Parabelantenne 100
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und der Fihlerantenne 1Ol sowie mit dem Antennenschutz?'.
blech 102 versehen. Diese drei Bauelemente kénnen an

alle drei beschriebenen Greiferkdpfe montiert werden.
AuBerdem kann die Vorrichtung auch mit optischen Syste-
“men versehen werden. '

Fig. 4 zeigt die Handhabung der erfindungsgemaben Vor-
richtung und zugleich die Anordnung der Greiferkopfhalte-
achse 108, der Drehwelle 109, des Stieles 119, der Batte-
rie 117, der Leitung 118 und des Kraftnetzanschlusses 120.
AuBerdem ist die Frucht 115 und die Obstkiste 116 dargestellt.
Bei Betdtigung des Handschalters 113 durch den Obstpflicker
wird aus einer Batterie 117 Strom oder aus .einem Luftbehadl-
ter Druckluft zur Betatlgung des Grelrerkopfes zugefihrt,
die im Baum vereinzelt hangende Frucht gepflickt und ge-
gebenenfalls unter Zuhilfenahme elnes weiteren Gerates
stoBfrei in die Kiste 116 ge‘egt.



Erfindungsanspruch

Greifvorrichtung zum Erfassen von stoBempfindlichen Gegen-
standen, insbesondere zum Pflicken von vereinzelt im Baum
héngenden Frichten, bestehend aus einem elektromechanisch
oder pneumatisch angetriebenen Greifer, der mit elektro=-
nischen Abtastelementen ausgestattet ist, gekennzeichnet
dadurch, daB drei oder mehrere an einem Gehéuse (63), einem
Positionierkopf (91) oder einem Fingerhaltekopf (124) durch
Kippbolzen (127, 107, 62a) befestigte und mit Wellen (71,
114, 140) im Gehduse (63) eineﬂWinkel einschlieBende be-~
wegliche Greiferfinger (61, 104, 129) angeordnet sind, die
durch einen Elektromotor (68), einen Magnetkern (98) oder
einen pneumatischen Zylinder (140) unter Zwischenschaltung
von Wellen (71, 114), einer Kulisse (120) oder eines Fih-
rungsbolzens (96), eines Stirnzanrades (69), eines Finger-
verdreh-Kegelzahnrades (65) und Uber Kipphebel (130) gegen
die Kraft einer Uffnungsfeder (97) bewegt werden, wobei
zur Verdrehung des Greiferkcpfhélters‘ein Zahnrad {77)
vorgesehen und die Vorrichtung mit einem Schalter (113)
ausgestattet und Uber die durch die Bohrungen des Greifer-
stieles (119) gefihrte elektrische, pneumatische, hydrauw
lische oder mechanische Leitung (118) an eine Stromquelle
oder sonstige Energiequelle angeschlossen ist.

Vorrichtung nach Punkt 1, gekennzeichnet dadurch, daf der
Elektromotor (68), die Welle (71) und das Zashnrad (69)

im Innern des Gehduses (63) eingebaut sind, wadhrend die
Greiferfinger (61, 104, 129) mittels der Gewindespindel
(62b) von der Fingerbetédtigungsspindel (70) und durch die
von dem angeschiossenen Stirnzahnrad (69) direkt ange-
triebenen Stirnzahnréder (69a) angetrieben werden,

.
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3.

4.

5.

Vorrichtung nach Punkt 1 und 2, gekénnzeichnet,dadurch,"“
daB durch die Welle (71) und das Stirnzahnrad (63) meh-
rere Stirnzahnrider (69b) und durch die Fingerantriebs-
wellen (66) mehrere Kegelzahnréder (64) und mehrere Fin-
gerbetétigungsspindeln (70) angetrieben werden.

Vorrichtung nach Punkt 1, gekennzeichnet dadurch, daB 3
bis 6 Greiferfinger (61), (104, 129) vorgesehen sind, die
der Form der Frucht (115) entsprechend und mit einer ela-

 stischen Umhillung sowie einer Uffnungsféder (97) ausge~-

stattet und Uber einen Zuganker (114) und einen Betdti=-
gungsstift (111) an den Magnetkern (98) angeschlossen
sind.

Vorrichtung nach Punkt 1, gekennzeichnet dadurch, daB der
Fingerhaltekopf (124) der Greiferfinger (129) im Vergleich
zu seiner Ausgangsstellung von 1 bis 360° verdrehbar an-
geschlossen ist, wobei der Schwenkkopf (121) durch den
pneumatischen Zylinder (141) mit dem Stiel (122) koaxial
einstellbar bzw. in eine Winkelstellung schwenkbar aus-
gefihrt ist.

A

Vorrichtung nach punkt 1 bis 5, gekennzeichnet dadurch,

daB sie durch den im Geh&use (63) angeordneten Schaft (70)

bzw. die an den Stiel (122) angeschlossene Drehwelle (76,
108) bzw,. den Haltearm (142) von Hand bewegbar angeordnet
ist.

Vorrichtung nach Punkt 1 bis &, gekehnzeichnet dadurch,
daB zum Erfassen der Frucht (115) eine Fihlerantenne (101)
eine Schutzplatte (102), eine Parabel (100) und ein An-
tennenhalter (99) vorgesehen sind.

- Hierzu 4 Blatt Zeichnungen -
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