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(57)【要約】
【課題】
　掘取搬送装置の始端側と終端側を別々に上下動可能に
構成し、作物の掘取姿勢と作物の落下距離を同時に作業
条件に最適な設定にすることができる作物掘取収穫機を
提供する。
【解決手段】
　圃場を走行する走行装置１２Ｌ，１２Ｒを設け、圃場
から作物を掘り取り後方へ搬送する掘取搬送装置３０を
設け、掘取搬送装置３０の搬送始端側を上下動させる第
１昇降部材３７を設け、掘取搬送装置３０の搬送終端部
から排出される作物を収容する収容部材７０を設置する
設置部材６９を設けた作物掘取収穫機において、掘取搬
送装置３０の搬送終端側を上下動自在に構成し、掘取搬
送装置３０の搬送終端側を上下動させる第２昇降部材３
９を設けるとともに、選別搬送装置３０の下方に搬送始
端側を上下動させる第１昇降部材３７を設け、選別搬送
装置３０の上方に搬送終端側を上下動させる第２昇降部
材３９を設けて構成する。
【選択図】　図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　圃場を走行する走行装置（１２Ｌ，１２Ｒ）を設け、圃場から作物を掘り取り後方へ搬
送する掘取搬送装置（３０）を設け、該掘取搬送装置（３０）の搬送始端側を上下動させ
る第１昇降部材（３７）を設け、前記掘取搬送装置（３０）の搬送終端部から排出される
作物を収容する収容部材（７０）を設置する設置部材（６９）を設けた作物掘取収穫機に
おいて、
前記掘取搬送装置（３０）の搬送終端側を上下動自在に構成し、掘取搬送装置（３０）の
搬送終端側を上下動させる第２昇降部材（３９）を設けたことを特徴とする作物掘取収穫
機。
【請求項２】
　前記選別搬送装置（３０）は、機体前側に設ける第１掘取搬送フレーム（１６）の後端
部に回動支軸（１９）を設け、該回動支軸（１９）に中継回転体（１８）を回転自在に設
け、前記第１掘取搬送フレーム（１６）の前端部に従動回転体（１７）を回転自在に設け
、前記第１掘取搬送フレーム（１６）の後方に第２掘取搬送フレーム（２３）を回動支軸
（１９）を回動支点として上下動可能に設け、該第２掘取搬送フレーム（２３）の後端部
に駆動回転体（２４）を設け、該駆動回転体（２４）と従動回転体（１７）と中継回転体
（１８）に伝動無端帯（２８）を無端状に巻回して構成し、前記選別搬送装置（３０）の
下方に搬送始端側を上下動させる第１昇降部材（３７）を設け、選別搬送装置（３０）の
上方に搬送終端側を上下動させる第２昇降部材（３９）を設けたことを特徴とする請求項
１記載の作物掘取収穫機。
【請求項３】
　前記走行装置（１２Ｌ，１２Ｒ）を連結する連結支持部材（１４）を設け、前記掘取搬
送装置（３０）の下部に受部材（３６）を設け、該連結支持部材（１４）と受部材（３６
）に前記第１昇降部材（３７）を設けたことを特徴とする請求項１または２記載の作物掘
取収穫機。
【請求項４】
　前記第１掘取搬送フレーム（１６）の上部に前側支持部材（３８ｆ）を設け、前記第２
掘取搬送フレーム（２３）の上部に後側支持部材（３８ｒ）を設け、該前側支持部材（３
８ｆ）と後側支持部材（３８ｒ）に前記第２昇降部材（３９）を設けたことを特徴とする
請求項１から３のいずれか１項に記載の作物掘取収穫機。
【請求項５】
　前記伝動無端帯（２８）に作物を搬送する複数の搬送部材（２９）を等間隔に設け、前
記伝動無端帯（２８）の巻回域内に該搬送部材（２９）に接触して振動させる振動装置（
３３）を設けたことを特徴とする請求項２から４のいずれか１項に記載の作物掘取収穫機
。
【請求項６】
　前記第１掘取搬送フレーム（１６）側と第２掘取搬送フレーム（２３）側に少なくとも
１つずつ振動装置（３３）を設ける構成としたことを特徴とする請求項５記載の作物掘取
収穫機。
【請求項７】
　前記掘取搬送装置（３０）の前端下部に土中に進入する掘起し部材（２０）を設け、該
掘起し部材（２０）を揺動させる掘起し揺動機構（５０）を設けたことを特徴とする請求
項１から６のいずれか１項に記載の作物掘取収穫機。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、作物を圃場から掘り起こして収穫する作物掘取収穫機に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
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　従来の掘取収穫機としては、掘取搬送コンベアの搬送始端側を上下動させて掘取作業高
さを決定し、圃場から作物を掘り取り、掘り取った作物を機体後部に向かって搬送する技
術が存在する。（特許文献１）
　また、圃場から作物を掘取収穫し、搬送コンベアで機体後部上方に向かって搬送し、搬
送コンベアの終端部から回収部に落下案内する技術が存在する。（特許文献２）
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開平８－１４９９１３号公報
【特許文献２】特開２０００－１２５６３２号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　しかしながら、特許文献１及び２に記載された掘取収穫機では、掘取搬送コンベアの搬
送始端側を上下動させて、作業条件に適した上下位置に調節することができるものの、搬
送終端側の上下位置は掘取搬送コンベアの上下動に連動して変わるので、掘取位置を低く
設定すると掘取搬送コンベアの搬送終端側の上下位置が高くなり、回収部に落下する際の
衝撃で作物が傷付き、作物の商品価値が低下する問題がある。
【０００５】
　また、掘取位置を高く設定して掘取搬送コンベアの搬送終端側の上下位置を低くすると
、掘取搬送コンベアと収容袋が干渉し、掘取搬送コンベアの上下幅が制限されてしまい、
作業範囲が限定されてしまう問題がある。
【０００６】
　さらに、掘取搬送コンベアと収容袋で回収した作物がぶつかり、接触の衝撃で作物が傷
付き商品価値が低下する問題があると共に、収容袋から飛び出して機外に落下し、作業者
が落下した作物を拾い集めねばならなくなり、作業者の労力が増大する問題がある。
【０００７】
　そして、掘り起こした作物に付着した泥土等の夾雑物は落ちることなく搬送されるため
、作業者は作物の形状や大きさ、傷や病気の有無を目視しにくく、収穫作業後に作物の選
別作業を別途行わねばならず、作業者の労力が増大する問題がある。
【０００８】
　また、掘取搬送コンベアの前端部には掘起し刃が備えられているが、固定刃であるため
土中への進入角度によっては抵抗が生じやすく、掘取深さが変わってしまい、作物の掘り
取り損ないが生じる問題がある。
【０００９】
　本発明は、上記の問題を解消しようとするものである。
【課題を解決するための手段】
【００１０】
　請求項１記載の発明は、圃場を走行する走行装置（１２Ｌ，１２Ｒ）を設け、圃場から
作物を掘り取り後方へ搬送する掘取搬送装置（３０）を設け、該掘取搬送装置（３０）の
搬送始端側を上下動させる第１昇降部材（３７）を設け、前記掘取搬送装置（３０）の搬
送終端部から排出される作物を収容する収容部材（７０）を設置する設置部材（６９）を
設けた作物掘取収穫機において、前記掘取搬送装置（３０）の搬送終端側を上下動自在に
構成し、掘取搬送装置（３０）の搬送終端側を上下動させる第２昇降部材（３９）を設け
たことを特徴とする作物掘取収穫機とした。
【００１１】
　請求項２記載の発明は、前記選別搬送装置（３０）は、機体前側に設ける第１掘取搬送
フレーム（１６）の後端部に回動支軸（１９）を設け、該回動支軸（１９）に中継回転体
（１８）を回転自在に設け、前記第１掘取搬送フレーム（１６）の前端部に従動回転体（
１７）を回転自在に設け、前記第１掘取搬送フレーム（１６）の後方に第２掘取搬送フレ
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ーム（２３）を回動支軸（１９）を回動支点として上下動可能に設け、該第２掘取搬送フ
レーム（２３）の後端部に駆動回転体（２４）を設け、該駆動回転体（２４）と従動回転
体（１７）と中継回転体（１８）に伝動無端帯（２８）を無端状に巻回して構成し、前記
選別搬送装置（３０）の下方に搬送始端側を上下動させる第１昇降部材（３７）を設け、
選別搬送装置（３０）の上方に搬送終端側を上下動させる第２昇降部材（３９）を設けた
ことを特徴とする請求項１記載の作物掘取収穫機とした。
【００１２】
　請求項３記載の発明は、前記走行装置（１２Ｌ，１２Ｒ）を連結する連結支持部材（１
４）を設け、前記掘取搬送装置（３０）の下部に受部材（３６）を設け、該連結支持部材
（１４）と受部材（３６）に前記第１昇降部材（３７）を設けたことを特徴とする請求項
１または２記載の作物掘取収穫機とした。
【００１３】
　請求項４記載の発明は、前記第１掘取搬送フレーム（１６）の上部に前側支持部材（３
８ｆ）を設け、前記第２掘取搬送フレーム（２３）の上部に後側支持部材（３８ｒ）を設
け、該前側支持部材（３８ｆ）と後側支持部材（３８ｒ）に前記第２昇降部材（３９）を
設けたことを特徴とする請求項２または３記載の作物掘取収穫機とした。
【００１４】
　請求項５記載の発明は、前記伝動無端帯（２８）に作物を搬送する複数の搬送部材（２
９）を等間隔に設け、前記伝動無端帯（２８）の巻回域内に該搬送部材（２９）に接触し
て振動させる振動装置（３３）を設けたことを特徴とする請求項２から４のいずれか１項
に記載の作物掘取収穫機とした。
【００１５】
　請求項６記載の発明は、前記第１掘取搬送フレーム（１６）側と第２掘取搬送フレーム
（２３）側に少なくとも１つずつ振動装置（３３）を設ける構成としたことを特徴とする
請求項５記載の作物掘取収穫機とした。
【００１６】
　請求項７記載の発明は、前記掘取搬送装置（３０）の前端下部に土中に進入する掘起し
部材（２０）を設け、該掘起し部材（２０）を揺動させる掘起し揺動機構（５０）を設け
たことを特徴とする請求項１から６のいずれか１項に記載の作物掘取収穫機とした。
【発明の効果】
【００１７】
　請求項１記載の発明によれば、掘取搬送装置（３０）の搬送始端側を回動自在に構成し
たことにより、作物を圃場から掘り起こす掘取搬送装置（３０）の搬送始端側の角度を変
更することができるので、作物の生育状態や圃場の状態に適した掘取作業を行えるため、
作物を掘り起こし損なうことが防止され、作業能率が向上する。
【００１８】
　また、設置部材（６９）に設置した収容部材（７０）に収容される作物の量の変化によ
り機体後部の重量が変化し、機体のバランスが乱れた場合には、掘取搬送装置（３０）の
搬送始端側を上下動させて機体の前後の重心位置を変更してバランスを調節することがで
きるので、作物の掘取位置や走行姿勢が乱れることが無く、作物の掘取作業能率が向上す
る。
【００１９】
　そして、掘取搬送装置（３０）の搬送終端側を回動自在に構成したことにより、掘取搬
送（３０）の搬送終端側と収容部材（７０）との距離を収容部材（７０）に収容した作物
の量に応じて変更することができるので、作物が落下の衝撃で傷付くことが防止され、作
物の商品価値が向上する。
【００２０】
　さらに、掘取搬送部材（３０）の搬送始端側と搬送終端側を別々に回動自在に構成した
ことにより、作物の掘り起こし姿勢を適切にしつつ作物の落下距離を短くすることができ
るので、作業効率を向上させつつ作物の商品価値を向上させることができる。
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【００２１】
　請求項２記載の発明によれば、請求項１記載の発明の効果に加えて、掘取搬送装置（３
０）の搬送始端側を第１昇降部材（３７）で上下動させる構成とし、搬送終端側を第２昇
降部材（３９）で上下動させる構成としたことにより、複雑な連動機構を構成する必要が
無く、搬送始端側及び搬送終端側の上下動機構をシンプルに構成することができる。
【００２２】
　また、第１昇降部材（３７）を掘取搬送装置（３０）の下部に設け、第２昇降部材（３
９）を掘取搬送装置（３０）の上部に設けたことにより、第１昇降部材（３７）と第２昇
降部材（３９）は相互に干渉することなく伸縮動作することができるので、掘取搬送装置
（３０）の搬送始端側及び搬送終端側の作業高さを作業条件に適した高さに設定すること
ができ、作物の掘取や収容部材（７０）への収容が適切に行われるため、作業能率が向上
すると共に、作物の商品価値が向上する。
【００２３】
　請求項３記載の発明によれば、請求項１または２記載の発明の効果に加えて、掘取搬送
装置（３０）の下方に走行装置（１２Ｌ，１２Ｒ）連結支持部材（１４）を設け、この連
結支持部材（１４）に第１昇降部材を設けたことにより、連結支持部材（１４）は掘取搬
送装置（３０）の搬送始端側を上下動させても干渉しない位置に配置されるので、掘取搬
送装置（３０）の搬送始端側の下方移動範囲が確保され、作物の掘取深さを作業条件にあ
った適切な深さに調節でき、作業能率が向上する。
【００２４】
　また、収容部材（７０）の重量が重くなり、機体後側に重心が偏っても、掘取搬送装置
（３０）の搬送始端側の下方範囲が確保されていることにより、機体の前後バランスを取
ることができるので、作物の掘取位置や走行姿勢が乱れることが無く、作業能率が向上す
る。
【００２５】
　請求項４記載の発明によれば、請求項２または３記載の発明の効果に加えて、第１掘取
搬送フレーム（１６）の上側に設ける前側支持部材（３８ｆ）と第２掘取搬送フレーム（
２３）の上側に設ける後側支持部材（３８ｒ）に第２昇降部材（３９）を設けたことによ
り、第１昇降部材（３７）と第２昇降部材（３９）を同時に操作しても互いに干渉するこ
とがないので、掘取搬送装置（３０）の搬送始端側及び搬送終端側の上下位置を調節する
時間を短縮でき、作業能率が向上する。
【００２６】
　また、作物の搬送面よりも上方に第２昇降部材（３９）が位置することにより、作物か
ら剥がれた泥土等の夾雑物が第２昇降部材（３９）に付着することが防止されるので、メ
ンテナンス性が向上する。
【００２７】
　請求項５記載の発明によれば、請求項２から４のいずれか１項に記載の発明の効果に加
えて、伝動無端帯（２８）に作物を搬送する複数の搬送部材（２９）を等間隔に設けたこ
とにより、搬送中の作物から剥がれた泥土等の夾雑物を搬送部材（２９）の間隔部から落
下させることができるので、搬送部材（２９）に夾雑物が残りにくくなり、掃除に要する
労力と時間が軽減されて、メンテナンス性が向上する。
【００２８】
　また、搬送無端帯（２８）の巻回域内に、搬送部材（２９）に接触して振動を加える振
動装置（３３）を設けたことにより、作物に付着した泥土等の夾雑物を確実に落とすこと
ができるので、作業者は作物の大きさや形状、傷や病気の有無を目視確認しやすくなり、
作物の選別精度が向上する。
【００２９】
　さらに、収容部材（７０）に入り込む夾雑物の量を減らすことができるので、収容部材
（７０）に入る作物の量が増えるため、収容部材（７０）の交換頻度が減少し、作業能率
が向上する。
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【００３０】
　請求項６記載の発明によれば、請求項５記載の発明の効果に加えて、第１掘取搬送フレ
ーム（１６）側と第２掘取搬送フレーム（２３）側に振動装置（３３）を少なくとも１つ
ずつ設けることにより、掘取搬送装置（３０）の搬送始端側で作物に付着した泥土等の夾
雑物を落とし切れない場合でも、搬送終端側の振動装置（３３）で作物にさらに振動を加
えることができるので、作業者は作物の大きさや形状、傷や病気の有無を目視確認しやす
くなり、作物の選別精度が向上する。
【００３１】
　また、収容部材（７０）に入り込む夾雑物の量を減らすことができるので、収容部材（
７０）に入る作物の量が増加し、収容部材（７０）の交換頻度が減少し、作業能率が向上
する。
【００３２】
　請求項７記載の発明によれば、請求項１から６のいずれか１項に記載の発明の効果に加
えて、掘取搬送装置（３０）の前端下部に土中に進入する掘起し部材（２０）を設けたこ
とにより、掘取搬送装置（３０）を土中に植生する作物に近付けることができるので、作
物が確実に掘り取られるため、掘り取り損なった作物を作業者が掘り起こす必要が無く、
作業能率が向上すると共に作業者の労力が軽減される。
【００３３】
　また、掘起し部材（２０）を揺動させる掘起し揺動機構（５０）を設けたことにより、
掘起し刃（２０）から掘取搬送装置（３０）に作物を移動させる間に作物に付着している
泥土等の夾雑物を落とすことができるので、掘取搬送装置（３０）まで移動する夾雑物が
少なくなり、作業者が作物の状態を目視しやすくなり選別精度が向上すると共に、収容部
材（７０）に入り込む夾雑物の量が減ることにより収容部材（７０）の交換頻度が減少し
、作業能率が向上する。
【００３４】
　さらに、掘起し部材（２０）が揺動することにより、掘起し部材（２０）は泥土を解し
ながら土中に進入することができるので、泥土の抵抗で掘取搬送装置（３０）の掘取深さ
が変わることが防止され、作物を確実に掘取収穫することができる。
【図面の簡単な説明】
【００３５】
【図１】作物掘取収穫機の平面図
【図２】作物掘取収穫機の側面図
【図３】（ａ）掘取搬送部の要部平面図、（ｂ）掘取搬送部の要部側面図
【図４】（ａ）掘取搬送部の揺動装置の拡大平面図、（ｂ）掘取搬送部の揺動装置の拡大
側面図
【図５】振動装置の拡大側面図
【図６】別実施例の掘取伝動チェーンの部分側面図
【図７】別実施例の収容部と作業車両を示す側面図
【図８】別実施例の収容部の平面図
【図９】別実施例の収容部と作業車両を示す側面図
【発明を実施するための最良の形態】
【００３６】
　本発明の実施の形態について説明する。
　図１～図５に示すように、実施例の一つとして示す掘取収穫機の一種である里芋収穫機
を示す。この里芋収穫機は、畝を跨いで圃場を走行する走行部Ａと、圃場から収穫対象の
里芋を掘り起こして収穫する掘取収穫部Ｂと、里芋収穫機を操作する操縦部Ｃと、収穫し
た里芋を収容する収容部Ｄから構成される。
【００３７】
　なお、里芋という作物は、種となる親芋の周囲に無数の子芋及び孫芋が発生した状態で
収穫するものであり、商品として出荷されるのは、主として子芋及び孫芋である。但し、
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品種によっては親芋も商品になるものもある。
【００３８】
　まず、走行部Ａについて説明する。
　図１、図２で示すように、機体左側に設ける左機体フレーム１Ｌの前部に駆動力を発生
させるエンジン２を設け、該エンジン２よりも機体後側にエンジン２が発生させた駆動力
を機体各部に伝達するミッションケース３を設け、該ミッションケース３に左右の出力軸
４，４をそれぞれ取り付ける。また、機体右側に設ける右機体フレーム１Ｒの前部に油圧
を調節するポンプユニット５を設け、該ポンプユニット５よりも後側に電力を供給するバ
ッテリ６を設置する。なお、前記左機体フレーム１上には、エンジン２とミッションケー
ス３の外周及び上部を覆うカバーフレーム１３を設け、エンジン２やミッションケース３
に泥土等の汚れが付着することを防止する。
【００３９】
　そして、前記左右の出力軸４，４を左右の機体フレーム１Ｌ，１Ｒの外側端部よりも外
側に突出させ、左右の出力軸４，４の端部に左右の走行伝動ケース７，７に装着し、該左
右の走行伝動ケース７，７に圃場を走行する左右の走行クローラ１２Ｌ，１２Ｒをそれぞ
れ取り付けて、走行部Ａを構成する。
【００４０】
　上記構成により、里芋収穫機は畝を跨いで走行することができるので、畝内に植生する
、収穫対象となる里芋を左右の走行クローラ１２Ｌ，１２Ｒで踏み潰すことなく掘り起こ
して収穫することができるので、里芋の商品価値が向上する。
【００４１】
　また、左機体フレーム１Ｌに重量物であるエンジン２とミッションケース３を設け、右
機体フレーム１Ｒに同等の重量物である油圧ポンプユニット５とバッテリ６を設けたこと
により、機体左右の重量バランスが安定する構成となるので、機体の直進性や旋回性が向
上し、作業能率や操作性が向上する。
【００４２】
　次に、掘取収穫部Ｂについて説明する。
　図１、図２で示すように、前記伝動軸４，４を覆う円柱状の支持フレーム１４を設け、
該支持フレーム１４の右機体フレーム１Ｒ側に取付フレーム１５を取り付ける。そして、
該取付フレーム１５と前記カバーフレーム１３に、左右の第１掘取搬送フレーム１６，１
６を機体前側に向けて上下回動自在に取り付ける。該左右の第１掘取搬送フレーム１６，
１６の前部に掘取従動スプロケット１７，１７をそれぞれ回転自在に設け、後端部には左
右のテンションスプロケット１８，１８を、前記左右の第１掘取搬送フレーム１６，１６
の回動支点を兼ねる支軸１９に軸着して配置する。
【００４３】
　また、前記左右の第１掘取搬送フレーム１６，１６の前端部の左右間に亘って、畦内に
入り込んで里芋を掘り起こす掘起し刃２０を取り付け、該掘起し鋤２０の後部で且つ左右
方向中央部に里芋を後方に移動させる案内プレート２１を後上り傾斜姿勢で取り付けると
共に、該掘起し鋤２０の後部で且つ案内プレート２１の左右両側には、掘り起こした里芋
から泥土や夾雑物を下方に落下させながら移動させる複数の案内バー２２…を、左右方向
に間隔を空けて配置する。
【００４４】
　なお、図３（ｂ）で示すように、上記案内プレート２１を後上り傾斜姿勢で設けると共
に、案内バー２２…を後下がり傾斜姿勢とすると、掘り起こされた泥土が案内バー２２…
同士の隙間から下方に落ちやすくなる。
【００４５】
　さらに、掘起し刃２０に泥土や夾雑物が通過する切欠部２０ａを形成すると、里芋を掘
り起こす際に掘起し鋤２０に泥土が付着しにくくなるので、付着した泥土が抵抗となって
里芋収穫機の走行を妨げることが防止され、作業能率が向上する。
【００４６】
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　なお、図４（ａ）（ｂ）で示すように、左右どちらか一方の掘取従動スプロケット１７
に機体外側に向けて出力軸４４を設け、該出力軸４４に揺動伝動ケース４８に内装する入
力スプロケット４５を軸着する。そして、揺動伝動ケース４８に内装する入力スプロケッ
ト４５と出力スプロケット４６に亘って揺動伝動チェーン４７を無端状に巻回し、該出力
スプロケット４６に軸着した出力軸４９に、前記掘起し刃２０の下部に接触して掘起し刃
２０を揺動させる偏心カム４９ａを軸着し、掘起し揺動機構５０を構成してもよい。この
とき、前記掘起し刃２０の前側下部を左右の第１掘取搬送フレーム１６，１６に取り付け
、掘起し刃２０の後部を偏心カム４９ａに接触させる構成とする。
【００４７】
　そして、前記支軸１９で且つ左右の第１掘取搬送フレーム１６，１６の左右間に、左右
の第２掘取搬送フレーム２３，２３を上下回動自在に取り付ける。該第２掘取搬送フレー
ム２３，２３は支軸１９を回動支点として上下回動自在に配置すると共に、前記第１掘取
搬送フレーム１６，１６の左右間隔よりも狭い左右間隔で配置するものとする。
【００４８】
　また、前記第２掘取搬送フレーム２３，２３の後端部には掘取駆動スプロケット２４，
２４を回転自在に設け、該掘取駆動スプロケット２４，２４を駆動回転軸２５で連結する
。さらに、該駆動回転軸２５の一側端部を機体右側から突出させ、駆動回転軸２５の一側
端部に、駆動回転軸２５を回転させる油圧式の駆動モータ２６を装着する。該駆動モータ
２６の周囲には、作業者が誤って駆動モータ２６に触れないよう、モータカバー２７を取
り付ける。
【００４９】
　そして、前記掘取駆動スプロケット２４，２４とテンションスプロケット１８，１８と
掘取従動スプロケット１７，１７に亘って掘取伝動チェーン２８，２８を無端状に巻回し
、該掘取伝動チェーン２８，２８の左右間に掘り起こした里芋を載せて後方に搬送する複
数の搬送バー２９…を前後方向に所定間隔を空けて配置することにより、掘取搬送コンベ
ア３０が構成される。該掘取搬送コンベア３０の前端部外側、即ち左右の第１掘取搬送フ
レーム１６，１６の前端部外側には取付プレート４０，４０をそれぞれ設け、該左右の取
付プレート４０，４０にボス４１，４１を、中空部を前後方向に向けて取り付け、該左右
のボス４１，４１の中空部に取付調節ロッド４２，４２を挿し込むと共に、該左右の取付
調節ロッド４２，４２の前端部に圃場に設置して掘取搬送コンベア３０の過度の下降を防
止する転輪４３，４３をそれぞれ回転自在に取り付ける。前記左右の取付調節ロッド４２
，４２は、左右のボス４１,４１に沿って前後方向に摺動させ、ボルトとの固定部材（図
示省略）で位置を決めることにより、左右の転輪４３，４３の設置位置を変更可能に構成
する。
【００５０】
　なお、前記掘取搬送コンベア３０を構成する掘取伝動チェーン２８，２８の巻回域内に
は、三叉形状（あるいは、側面視Ｙ字形状）の回転プレート３１の各頂点に接触ローラ３
２，３２，３２を回転自在に装着して構成する複数の振動装置３３…が、接触ローラ３２
，３２，３２が搬送バー２９…に間歇的に接触する位置に配置される。該振動装置３３…
には、振動装置３３…に回転駆動力を供給する油圧モータ３４…をそれぞれ設け、作業者
が設定したタイミングで各振動装置３３…の接触ローラ３２，３２，３２が搬送バー２９
…に間歇的に接触する構成とすることを可能としている。前記振動装置３３…の回転方向
は、里芋の搬送方向、側面視で時計回り方向に回転させると、振動が発生しても里芋を搬
送始端側に送り返す力が生じないので、里芋が搬送経路を何往復もすることが無く、作業
能率が向上する。
【００５１】
　上記構成により、振動装置３３…が掘取搬送コンベア３０の各部を間歇的に振動させる
ことができるので、搬送中の里芋に付着している泥土を振動で落とすことができるので、
作業者は収穫された里芋のサイズや形状、傷の有無等を目視可能となり、選別精度が向上
する。
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【００５２】
　そして、収穫される里芋から泥土が除去されているので、収穫後の子芋及び孫芋の分離
作業や洗浄作業の際に、泥土を落とす作業に要する時間と労力が軽減され、作業者の労力
が軽減される。
【００５３】
　前記振動装置３３は、搬送始端側寄りに一つ設け、掘取搬送コンベア３０の搬送始端側
及び搬送終端側の回動支点となる支軸１９の前後に少なくとも一つずつ設ける構成とする
と、搬送終端側に移動するまでに泥土を落とすことができ、二つの振動装置３３，３３を
経ても落ちていない泥土を、三番目の振動装置３３で落とすことができるので、収容袋７
０に入る泥土の量をさらに減らすことができる。
【００５４】
　そして、前記左右の第１掘取搬送フレーム１６，１６の下部左右間に受板３６を設け、
該受板３６と円柱状の支持フレーム１４の間に第１搬送フレーム１６，１６、即ち掘取搬
送コンベア３０の搬送始端側（前側）を上下回動させて高さ調節する前部昇降シリンダ３
７を伸縮自在に配置する。さらに、機体左側の前記第１掘取搬送フレーム１６の後側上部
に前側支持プレート３８ｆを設け、機体左側の第２掘取搬送フレーム２３の前側上部に後
側支持プレート３８ｒを設け、該前側支持プレート３８ｆと後側支持プレート３８ｒに左
右の第２掘取搬送フレーム２３，２３、即ち掘取搬送コンベア３０の搬送終端側（後側）
を上下回動させる後部上下動シリンダ３９を伸縮自在に配置して、掘取搬送部Ｂを構成す
る。
【００５５】
　なお、本件の前部昇降シリンダ３７と上下動シリンダ３９は油圧式であるため、前部昇
降シリンダ３７と後部上下動シリンダ３９の伸縮に必要な油圧は油圧ポンプユニット５か
ら供給するものとするが、前部昇降シリンダ３７と後部上下動シリンダ３９を電動式とし
て、バッテリ６から電力を得る構成とすることも可能である。
【００５６】
　上記構成により、前部昇降シリンダ３７を伸縮操作すると掘取搬送コンベア３０の搬送
始端側が上下回動する構成となるため、里芋の品種や植生状況、圃場条件等の作業条件に
合わせて掘取搬送コンベア３０の畝への進入角度を適切な角度に調節することができるの
で、前端部に設けた掘起し刃２０が里芋に接触して傷つけることが防止され、里芋の商品
価値が向上する。
【００５７】
　そして、作業条件に合わせて適切な角度に調節することにより、掘起し刃２０が畝に進
入する際の土の抵抗を抑えることができるので、土の抵抗により里芋収穫機の走行が遅く
なることが防止され、作業能率が向上する。
【００５８】
　さらに、収容袋７０に里芋が満載され、重量バランスが機体後側に偏って機体前側が浮
き上がることがあっても、掘取搬送コンベア３０の前端部を下降させて重心を変更するこ
とができるので、里芋収穫機のバランスを簡単に安定させることができ、操作性が向上す
る。
【００５９】
　また、後部上下動シリンダ３９を伸縮操作すると掘取搬送コンベア３０の搬送終端側が
上下回動する構成としたことにより、掘取搬送コンベア３０の搬送終端部から後述する収
容部Ｄの収容袋７０の底部までの落下距離を、収容袋７０に収容された里芋の量に合わせ
てできるだけ短くなる距離に調節することができるので、落下の衝撃で里芋が傷付くこと
が防止され、里芋の商品価値が向上する。
【００６０】
　しかも、本件構成では掘取搬送コンベア３０の搬送前端側と搬送終端側を独立して上下
動させることができるので、搬送前端側を里芋の掘取収穫に最適な位置に調節しつつ、搬
送終端側を里芋の落下距離ができるだけ短くなる位置に調節することができ、作業能率や
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商品価値の向上が同時に図られる。
【００６１】
　なお、掘取搬送コンベア３０の搬送終端側を収容袋７０の容量が最大となる高さまで上
昇させたとき、掘取搬送コンベア３０が略一直線の後上り傾斜姿勢となる構成とすると、
掘取搬送コンベア３０の傾斜角度を緩やかにすることができるので、搬送中の里芋が転げ
落ちることが防止され、同じ里芋が何度も搬送経路を移動することが無く、作業能率が向
上する。
【００６２】
　また、転げ落ちた里芋が後続の里芋とぶつかり、互いに傷付くことを防止できるので、
里芋の商品価値が向上する。
　これに加えて、掘取収穫作業を終えた後、里芋収穫機を片付ける際には、掘取搬送コン
ベア３０の搬送終端側がさらに上昇し、掘取搬送コンベア３０の後端部が左右の機体フレ
ーム１Ｌ，１Ｒの後端部の上方に位置する構成とすると、機体の前後幅が短くなるので、
里芋収穫機を倉庫等に収納しやすくなる。
【００６３】
　さらに、第１掘取搬送フレーム１６の後側上部に設ける前側支持プレート３８ｆと第２
掘取搬送フレーム２３の前側上部に設ける後側支持プレート３８ｒに後部上下動シリンダ
３９を設けたことにより、掘取搬送コンベア３０の搬送始端側の上下動の影響を受けにく
いため、掘取搬送コンベア３０の搬送始端側と搬送終端側の上下位置調節が独立して行な
える。
【００６４】
　そして、掘取搬送コンベア３０を構成する搬送バー２９…を前後方向に間隔を空けて掘
取伝動チェーン２８，２８に設けることにより、搬送中の里芋に付着している泥土や、里
芋から剥がれて搬送バー２９…等に付着した泥土を下方に落下させることができるので、
作業者は里芋の正確な大きさや形状、子芋及び孫芋の発生具合、傷や病気の有無を容易に
目視確認可能となり、里芋の選別精度が向上する。
【００６５】
　さらに、泥土が里芋と一緒に収容袋７０まで搬送されにくくなるので、収容袋７０内に
泥土が入り込む量が減少するため、収容袋７０の容量を里芋の収穫のみに用いることがで
き、収容袋７０の交換頻度を減らして作業能率の向上を図ることができる。
【００６６】
　また、搬送バー２９…に接触して掘取搬送コンベア３０の各部を振動させる複数の振動
装置３３…を設けたことにより、搬送中の里芋に付着している泥土や、里芋から剥がれて
搬送バー２９…等に付着した泥土に振動を加えて落とすことができるので、作業者は里芋
の正確な大きさや形状、子芋及び孫芋の発生具合、傷や病気の有無を容易に目視確認可能
となり、里芋の選別精度が向上する。
【００６７】
　加えて、搬送バー２９…等に泥土が残りにくくなるので、作業終了後の掃除の際に泥土
を除去する作業時間や労力が軽減され、作業者の労力が軽減される。
　そして、振動装置３３を、三叉形状の回転プレート３１の各頂点に接触ローラ３２，３
２，３２を設けて、間歇的に搬送バー２９…と接触する構成としたことにより、常時振動
を発生させるよりも大きな振動を里芋や搬送バー２９…に加えることができるので、付着
した泥土がいっそう落ちやすくなり、選別精度が向上する。
【００６８】
　なお、泥土落としの効果を向上させるべく、強力な振動装置を設けて搬送コンベア３０
を常時振動させる構成とすることも考えられるが、大きな振動を発生させるためにはより
大きな油圧力や電力が必要となるため、電力や燃料の消費が増大して稼働時間が短くなる
問題がある。稼働時間を長くするためには、油圧ポンプをより強力なものに変えたり、バ
ッテリを大容量のものに変えたりする必要があるが、その分コストが高くなる問題がある
。さらに、常時強力な振動を搬送バー２９…に加えていると、搬送バー２９…や掘取伝動
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チェーン２８，２８などが振動により損傷しやすくなるので、耐久性が低下する問題があ
るので、本件のような間歇的な振動を発生させる振動装置３３が必要となるのである。
【００６９】
　そして、複数の振動装置３３…をそれぞれ独立した油圧モータ３４…で駆動させること
により、振動装置３３毎に接触ローラ３２と搬送バー２９が接触するタイミングを決める
ことができるので、振動発生のタイミングをずらして確実に里芋に振動を加えて泥土落と
しをすることが可能となる。
【００７０】
　また、左右の転輪４３，４３を掘取搬送コンベア３０の前端外側に設けたことにより、
掘取搬送コンベア３０の搬送始端側が転輪４３，４３の設定位置よりも下方に移動するこ
とを防止できるので、過度に下方移動させた掘取搬送コンベア３０が圃場面と接触して傷
付くことが防止されるので、掘取搬送コンベア３０が破損しにくくなる。
【００７１】
　加えて、前側昇降シリンダ３７が油圧不足のトラブル等によって保持力を失い、掘取搬
送コンベア３０の搬送始端側が自重で下方移動することがあっても、左右の転輪４３，４
３で設定した高さ以下に下降することが無く、掘取搬送コンベア３０の破損が防止される
。
【００７２】
　次に、機体を操作する操縦部Ｃについて説明する。
　図１、図２で示すように、前記左右の機体フレーム１Ｌ，１Ｒの後部にそれぞれ座席支
持フレーム５１，５１を設け、該左右の座席支持フレーム５１，５１に座席支持アーム５
２，５２の基部と、該座席支持アーム５２，５２よりも機体前側に座席支持ロッド５３，
５３の基部を前後方向に回動自在に設ける。そして、該座席支持アーム５２，５２と座席
支持ロッド５３，５３の端部を連結プレート５４，５４でそれぞれ連結して平行リンク機
構５５，５５を構成し、該平行リンク機構５５，５５の上部に作業者及び補助作業者が着
座する作業シート５６Ｌ，５６Ｒを回転可能に取り付ける。
【００７３】
　そして、機体左側の作業シート５６Ｌの前側で且つエンジン２及びミッションケース３
の後側に、機体の進行方向や旋回、走行速度、及び油圧の入切を操作する操縦パネル５７
を取り付ける。該操作パネル５７の上部に油圧の入切を切り替える油圧切替レバー５８を
設け、該油圧切替レバー５８の下部で且つ左右中央に走行の入切と走行速度を操作する走
行操作レバー５９を設け、該走行操作レバー５９の左右両側に左右旋回操作を行なう左右
の旋回操作レバー６０，６０を設ける。
【００７４】
　さらに、前記取付フレーム１５上にＬ字形状の補助操作支持フレーム６１を設け、該補
助操作支持フレーム６１の屈曲部を掘取搬送コンベア３０の上方に位置させる。そして、
該補助操作支持フレーム６１に掘取搬送コンベア３０を駆動する油圧式の駆動モータ２６
の入切及び回転数の切替を行なうコンベア操作レバー６２と、前側昇降シリンダ３７を昇
降操作する第１昇降操作レバー６３と、後側上下動シリンダ３９を昇降操作する第２昇降
操作レバー６４と、振動装置３３…を駆動回転させる油圧モータ３４…の入切及び回転数
の切替を行なう振動操作レバー６５…を、送油ユニット６６を介して取り付ける。該送油
ユニット６６の一側端部を前記油圧ポンプユニット５と送油ホース（図示省略）で連結し
、送油ユニット６６の他側端部とミッションケース３、駆動モータ２６、前側昇降シリン
ダ３７、後側上下動シリンダ３９、油圧モータ３４…をそれぞれ送油ホース（図示省略）
で連結して油圧系操作装置６８を構成したことにより、操縦部Ｃが構成される。
【００７５】
　上記構成により、平行リンク機構５５，５５を前後方向に回動させると作業シート５６
Ｌ，５６Ｒの上下高さ及び前後位置を調節することができるので、作業者及び補助作業者
は機体の操縦や里芋の選別作業を行いやすい姿勢で座ることができるので、長時間の作業
でも疲れにくくなり、作業者の労力が軽減される。
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【００７６】
　また、作業シート５６Ｌ，５６Ｒを回転可能に構成したことにより、作業者及び補助作
業者は作業を行いやすい方向や機体から降りやすい方向を向くことができるので、作業能
率が向上すると共に、機体の乗り降りが容易になり、乗り降りの際の安全性が向上する。
【００７７】
　そして、掘取搬送コンベア３０を駆動させる駆動モータ２６が機体右側、即ち補助作業
者側が搭乗する機体右側の作業シート５６Ｒの近くに設けられていることにより、機体の
操縦を行なう作業者が搭乗する機体左側の作業シート５６Ｌ及び操作パネル５７の周囲に
掘取搬送コンベア３０から突出する部材がなく、作業者が機体を操縦する妨げとなるもの
がないので、操作性が大きく向上する。
【００７８】
　さらに、掘取搬送コンベア３０の上方に油圧系操作装置６８を設けたことにより、作業
者及び補助作業者は一括して油圧系の操作を行うことができるので、操作の際に動き回る
必要が無く、作業能率が向上する。
【００７９】
　次に、収容部Ｄについて説明する。
　図１、図２で示すように、前記左右の第２掘取搬送フレーム２３，２３の後部外側に、
里芋を収容する収容袋７０を開口状態で吊り下げる平面視コの字型の吊下げフレーム６９
を上下回動自在に取り付け、該吊下げフレーム６９の後部に下方傾斜時に里芋を収容する
収容袋７０のシュータとなる後部プレート７１を取り付ける。
【００８０】
　そして、前記左右の機体フレーム１Ｌ，１Ｒの左右間で且つ後端部に該収容袋７１の底
部を受けて支持するバケット７２を上下回動自在に設け、該バケット７２の前端部と支持
フレーム１４にバケット昇降シリンダ７３を伸縮可能に配置する。該バケット昇降シリン
ダ７３と前記送油ユニット６６の他側端部を送油ホース（図示省略）で連結し、油圧系操
作装置６８にバケット昇降レバー７４を取り付けることにより、収容部Ｄが構成される。
【００８１】
　なお、バケット７２は後端部が圃場に接地する高さまで下方回動すると共に、左右の機
体フレーム１Ｌ，１Ｒの後端部上に移動するまで上方回動する構成とすると、里芋収穫機
の収容時に前後幅を短くすることができるので、収容スペースが狭くても収容が可能とな
る。
【００８２】
　上記構成により、バケット昇降レバー７４を操作するとバケット７２を上下回動させる
ことができるので、作業者は里芋が収容された収容袋７０を里芋収穫機から機外に移動さ
せる際、バケット７２を手作業で動かす必要がなく、作業者の労力が軽減される。
【００８３】
　以下、本件里芋収穫機の別実施例を説明する。
　図６で示すように、掘取搬送コンベア３０を構成する搬送バー２９…数本毎に上方に突
出する、里芋の転がり落ちを防止しながら案内する案内突起７５を搬送バー２９の左右方
向に亘って取り付け、該案内突起７５を配置した部分の搬送後端側の搬送バー２９…を四
本程、他の搬送バー２９…よりも下方に配置する。該下方に配置する搬送バー２９…は、
側面視で凹字型に配置し、里芋が入り込む凹部７６…を形成する。
【００８４】
　上記構成により、掘取搬送コンベア３０で搬送中の里芋が搬送始端側に向かって転げ落
ちても、案内突起７５…が里芋の落下移動を規制してその場から搬送を再開するので、転
げ落ちた里芋が後続の里芋に接触して傷付くことが防止され、里芋の商品価値が向上する
。
【００８５】
　また、同じ里芋が何度も搬送経路を往復することを防止できるので、作業能率が向上す
る。
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　そして、案内突起７５…を配置した部分の搬送後端側の搬送バー２９…を四本程、他の
搬送バー２９…よりも下方に配置して凹部７６…を形成したことにより、搬送中の里芋を
凹部に入り込ませていっそう転げ落ちにくくすることができるので、作業能率や里芋の商
品価値が向上する。
【００８６】
　さらに、凹部７６…に里芋が入り込むことにより、里芋から剥離した泥土が散らばり難
くなるため、作業終了後の掃除が容易になる。
　図７で示すように、左右の第２掘取搬送フレーム２３，２３に取付ボス７７，７７をそ
れぞれ設け、該左右の取付ボス７７，７７に収容袋７０を開口状態で吊り下げるハンガー
フレーム７８を前後方向に摺動自在に挿し込む。
【００８７】
　そして、前記左右の機体フレーム１Ｌ，１Ｒの後端部から左右の延長フレーム７９，７
９を機体後方に向けて取り付け、該左右の延長フレーム７９，７９に収容袋７０の底部を
受けて支持するバケット８０を、前端部側が自在に上下回動するように取り付ける。該バ
ケット８０の前端部と支持フレーム１４にバケット昇降シリンダ７４を伸縮可能に配置し
、バケット８０は左右の機体フレーム１Ｌ，１Ｒと略水平となる位置から、収容袋７０の
機体前側の上下幅が機体後側の上下幅よりも短くなる後下がり傾斜姿勢となる範囲に亘っ
て回動可能に構成する。
【００８８】
　前記バケット８０を、収容袋７０をハンガーフレーム７８から取り外す際、バケット昇
降シリンダ７４を操作してバケット８０の前端部側を上昇させ、収容袋７０を自重で後方
に移動させる構成とすると共に、収容袋７０が後方に移動するとハンガーフレーム７８は
取付ボス７７，７７に沿って機体後方に摺動し、里芋収穫機から後方に離れた場所に収容
袋７０を移動させる構成とすることにより、収容袋７０が里芋収穫機に接触することが無
く、里芋が傷付いて商品価値が低下することが防止される。
【００８９】
　特に、トラクタやフォークリフト等の作業車両Ｖにバケット式のアタッチメント８１を
装着し、作業車両Ｖが里芋収穫機から直接収容袋７０を受ける作業形態の場合、バケット
式のアタッチメント８１上に収容袋７０を滑り降ろすことができるので、作業者の労力が
軽減されると共に、作業者は次の収容袋７０をハンガーフレーム７８に取り付ける作業を
行うだけでいいので、作業能率が向上する。
【００９０】
　また、上記のように作業車両Ｖを用いる場合、図８と図９で示すように、左右の機体フ
レーム１Ｌ，１Ｒの後端部に平面視で櫛型となる複数の空間部８２ａ…を切り欠いたバケ
ット８２を機体フレーム１Ｌ，１Ｒと略水平姿勢で設け、作業車両Ｖには該バケット８２
の空間部８２ａ…に突出部が入り込む複数の空間部８３ａ…を形成した櫛型の底部を有す
るバケットアタッチメント８３を装着する。該バケットアタッチメント８３の作業車両Ｖ
側方向（作業車両Ｖの機体前側方向）には、収容袋７０をフォークリフトのフォークやホ
イストで吊るす際に使用する吊るし紐７０ａを引っ掛けるポール８４を形成する。
【００９１】
　さらに、前記バケット８２には複数のフリーローラ８５…を回転自在に前後方向に等間
隔に配置する。
　上記構成により、バケット８２とバケットアタッチメント８３をそれぞれの空間部８２
ａ…，８３ａ…に進入させて接近させることができるので、里芋収穫機から収容袋７０を
バケットアタッチメント８３に積み込んだ後は、作業車両Ｖを前進させるだけで収容袋７
０の移し換えが完了するので、作業能率が向上すると共に、作業者の労力が軽減される。
【００９２】
　また、フリーローラ８５…をバケット８２に設けたことにより、収容袋７０の重量が重
くなっていても、収容袋７０がバケット８２上に停滞することが防止できるので、作業車
両Ｖを移動させた際に収容袋７０が圃場に落下することを防止できるので、里芋が落下の
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衝撃で傷付くことが防止され、商品価値が向上する。
【００９３】
　さらに、バケットアタッチメント８３の前側に配置したポール８４に収容袋７０の吊る
し紐７０ａを引っ掛けられる構成としたことにより、バケットアタッチメント８３側への
収容袋７０の移動が不十分でも、作業車両Ｖの前進の際に収容袋７０が作業車両Ｖ側に引
っ張られるため、収容袋７０の圃場への落下が防止され、里芋の商品価値が向上する。
【符号の説明】
【００９４】
１２Ｌ　左機体フレーム（機体フレーム）
１２Ｒ　右機体フレーム（機体フレーム）
１４　　支持フレーム（連結支持部材）
１６　　第１掘取搬送フレーム
２０　　掘起し犂（掘起し部材）
２３　　第２掘取搬送フレーム
１７　　掘取従動スプロケット（従動回転体）
１８　　テンションスプロケット（中継回転体）
１９　　支軸（回動支軸）
２４　　掘取駆動スプロケット（駆動回転体）
２８　　掘取伝動チェーン（伝動無端帯）
３０　　掘取搬送コンベア（掘取搬送装置）
３６　　受板（受部材）
３７　　前側昇降シリンダ（第１昇降部材）
３８ｆ　前側支持プレート（前側支持部材）
３８ｒ　後側支持プレート（後側支持部材）
３９　　後側上下動シリンダ（第２昇降部材）
５０　　掘起し揺動機構
６９　　吊下げハンガー（設置部材）
７０　　収容袋（収容容器）
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