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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest zesp6t zbierajgcy do owocédw truskawki.

Wraz z modernizacjg rolnictwa ro$nie liczba nowoczesnych maszyn rolniczych wykorzystywa-
nych w gospodarstwach rolnych, zwtaszcza w tych dziatajgcych na duzg skale oraz w tych, ktére ce-
chujg sie duzg sezonowo$cig prac, gdzie ciezko o odpowiednio wykwalifikowanego pracownika, ktérego
efekty pracy muszg sprostaé coraz wyzszym wymaganiom rynku i konsumentéw. Doskonatym przykfa-
dem takiego gospodarstwa sg plantacje truskawek, ktére charakteryzujg sie duzg sezonowoscig zbio-
réw owocédw, duzg liczbg dojrzewajacych i gotowych do zbioru owocéw w jednym czasie, a takze prze-
platajgcymi sie okresami o roznej ilosci dojrzatych owocéw gotowych do zbioru, co znaczgco utrudnia
zachowanie najwyzszej jakosci oferowanych przez takie gospodarstwo owocéw. W odpowiedzi na po-
wyzsze problemy wprowadzono robotyzacje takze w tej dziedzinie rolnictwa, wykorzystujgc do zbioru
owocow truskawki specjalistyczne zespoty zbierajgce owoce, ktére umieszczone sg na ramionach ro-
botéw zbierajgcych.

Ze zgtoszenia CN101019484A znane jest zakonczenie wykonawcze albo zespét zbierajgcy
robota zbierajgcego owoce i warzywa, na ktéry sktada sie urzadzenie wykonawcze, system wykrywa-
jacy oraz system zasilajgcy. Urzadzenie wykonawcze zakonczenia wykonawczego albo zespotu zbie-
rajgcego zawiera mechanizm uchwytu podci$nieniowego, mechanizm uchwytu palczastego albo szcze-
kowego oraz mechanizm ciecia laserowego. Mimo iz owoc zostaje odciety za pomocg mechanizmu
odcinajgcego, powyzsze rozwigzanie opiera sie na uchwyceniu owocu bezposrednio, co w przypadkach
tak delikatnych owocow, jakimi sg truskawki, w wielu przypadkach bedzie prowadzi¢ do uszkodzenia
migzszu zbieranych owocow.

Ze zgtoszenia CN10317516A znany jest robot zbierajgcy owoce truskawki wykorzystywany
w plantacjach upraw wielopoziomowych, ktéry na zakonczeniu swojego wysiegnika ma umieszczony
mechanizm pazurowy, na ktéry sktadajg sie zestaw odcinajgcy oraz zestaw chwytajgcy. Niewatpliwie
takie rozwigzanie pozwala odcig¢ i transportowac¢ owoce bez naruszania ich struktury, jednakze przez
swoje duze rozmiary i ograniczong liczbe stopni swobody robota, dostep, a przez to réwniez zbiér owo-
cbéw jest mocno utrudniony albo ograniczony.

W zgtoszeniu CN102187766A opisano z kolei zesp6t zbierajacy do owocédw, ktory poza czescig
chwytajgcg albo mechanizmem chwytajgcym, czescig odcinajgca albo mechanizmem odcinajgcym, po-
siada rowniez cze$¢ adsorpcyjng albo mechanizm adsorpcyjny, ktérego gtdwnym elementem jest przy-
ssawka odpowiedzialna za przyciggniecie owocu przeznaczonego do zbioru w zasieg mechanizmow
chwytajgcego i odcinajgcego. Jednakze, pomimo faktu, iz omawiany zespét zbierajgcy chwyta szyputke,
ktérg nastepnie odcina, to niestety w procesie przyciggania moze powodowac odgniecenia migzszu
owocu i prowadzi¢ do zniszczenia owocow.

W publikacji CN209007574U przedstawiony zostat zesp6t zbierajgcy owoce truskawki sktadajgcy
sie z pary szczek zaciskajgcych — jednej statej i jednej ruchomej, ktéra ma w czesci swojej dtugosci
zintegrowane ostrze, ktére odcina szyputke owocu truskawki w momencie zaciskania sie szczek zaci-
skajgcych. Niestety takie rozwigzanie wymaga duzej precyzji w okreSleniu miejsca zacisSniecia sie
szczek zaciskajgcych, aby jednocze$nie dokonaé przeciecia szyputki owocu truskawki.

Celem wynalazku jest stworzenie takiego zespotu zbierajgcego owoce truskawki, aby nie wywie-
ra¢ bezposredniego nacisku na owoc truskawki, co prowadzitoby do uszkodzenia owocu, i aby szyputke
owocu truskawki odcigé¢ na zdefiniowanej z géry odlegtosci od gérnej powierzchni dziatek kielicha kwiatu
truskawki, zachowujgc jednocze$nie powtarzalno$¢ w operacji na kolejnych zbieranych w ten sposéb
owocach truskawki.

Istotg wynalazku jest zespét zbierajgcy do owocow truskawki przymocowany do ruchomego ra-
mienia robota zawierajgcy korpus, zesp6t zaciskajgcy przymocowany do korpusu zespotu zbierajgcego
po jego stronie przedniej i majgcy szczeki zaciskajgce szyputke owocu truskawki i majgcy mechanizm
zaciskajgcy przymocowany ruchowo do szczek zaciskajgcych szyputke owocu truskawki zaciskajgcych
sie i rozwierajgcych sie od strony czotowej zespotu zbierajgcego, zespdt odcinajgc szyputke owocu tru-
skawki z mechanizmem uruchamiajgcym przymocowany do korpusu zespotu zbierajgcego po jego stro-
nie przedniej i usytuowany nad szczekami zaciskajgcymi i majacy elementy tngce potgczone ruchowo
Zz mechanizmem uruchamiajgcym i poruszajgce sie niezaleznie od ruchu rozwierania sie i zaciskania
sie szczek zaciskajgcych, co najmniej jeden czujnik przemieszczania sie owocu truskawki, zespot wi-
zyjny skierowany na owoce truskawki, na zesp6t zaciskajgcy i na zesp6t odcinajgcy, oraz uktad sterujgcy
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i zasilajgcy komunikujgcy sie z zespotem zaciskajgcym, zespotem odcinajgcym, czujnikiem przemiesz-
czania sie owocu truskawki i z zespotem wizyjnym, charakteryzujacy sie tym, ze zawiera zespét obej-
mujgcy z mechanizmem obejmujacym przymocowany do korpusu zespotu zbierajgcego po jego stronie
przedniej i usytuowany pod szczekami zaciskajgcymi i majgcy szczeki obejmujgce tworzace pare
szczek, z ktdérych co najmniej jedna ma wewnetrzne wgitebienie w powierzchni swojej szczeki skierowa-
nej do powierzchni naprzeciwlegtej pozostatej szczeki uformowane w ksztatcie podtuznego otworu prze-
lotowego, ktérego powierzchnie usytuowane naprzeciwlegle sg oddalone od siebie na odlegtos¢ wiek-
szg niz grubos$¢ szyputki, a stykajg sie na naprzeciwlegtych koncach, przy czym powierzchnie szczek
zaciskajgcych szyputke owocu truskawki usytuowane naprzeciwlegle w stanie zacisnietym sg oddalone
od siebie na odlegto$¢, ktéra jest mniejsza od grubosci szypuiki, zas krawedzie tngce elementéw tng-
cych zespotu odcinajgcego szyputke owocu truskawki sg oddalone od gérnej powierzchni dziatek kieli-
cha kwiatu truskawki na odlegto$¢ okreslong z géry.

Korzystnie, zesp6t obejmujgcy zespotu zbierajgcego ma zesp6t przemieszczajgcy umieszczony
przemieszczalnie w prowadnicach.

Korzystnie, kofAice ramion mechanizmu zaciskajgcego znajdujgce sie po drugiej stronie punktu
obrotu wzgledem szczek zaciskajgcych sg przymocowane za pomocg przegubéw do szczek zaciskaja-
cych szyputke owocu truskawki.

Analogicznie, kofce ramion mechanizmu odcinajgcego znajdujgce sie po drugiej stronie punktu
obrotu wzgledem elementéw odcinajgcych mogg byé przymocowane za pomocg przegubéw do ele-
mentéw odcinajgcych szyputke owocu truskawki.

Dodatkowo, takze konce ramion mechanizmu obejmujgcego znajdujgce sie po drugiej stronie
punktu obrotu wzgledem szczek obejmujgcych mogg byé przymocowane za pomocg przegubéw do
szczek obejmujgcych szyputke owocu truskawki.

Korzystnie, czujnik przemieszczania jest czujnikiem stykowym.

Wedtug innego wariantu wynalazku, czujnik przemieszczania moze by¢ czujnikiem bezstykowym.

Wedtug kolejnego wariantu wynalazku korzystne jest to, ze zespdt obejmujgcy ma przegub 13-
cz3acy go przegubowo z mechanizmem obejmujgcym.

Gtéwnym aspektem zespotu zbierajgcego do owocdw truskawki wedtug innego przyktadu rozwig-
zania jest para szczek obejmujgcych wraz z zespotem przemieszczajgcym oraz czujnikiem przemiesz-
czania. Pofgczenie szczek obejmujgcych z zespotem przemieszczajgcym umozliwia wysuwanie szczek
obejmujgcych wzgledem korpusu zespotu zbierajgcego niezaleznie od ruchu zespotu zbierajgcego
i/albo ruchu ramienia robota. Efektem wysuniecia zespotu obejmujgcego poza czoto zespotu zbieraja-
cego sg mniejsze wymiary poprzeczne czota zespotu zbierajgcego w poréwnaniu z wymiarami po-
przecznymi catego zespotu zbierajgcego, dzieki czemu fatwiejsze jest dotarcie do owocdw truskawki
i pozyskanie ich z pokroju krzewu, na ktérym rosng. Dodatkowo, dzieki zastosowaniu czujnika prze-
mieszczania, zesp6t zbierajacy jest w stanie odcigé owoc truskawki od szyputki na wymaganej odlegto-
Sci okre$lonej z gory.

Przedmiot wynalazku uwidoczniono w przyktadach wykonania na rysunku, na ktérym Fig. 1
przedstawia schematycznie zespét zbierajgcy do owocoéw truskawki w pierwszym przyktadzie wykona-
nia, Fig. 2 przedstawia zespdt obejmujgcy w widoku aksonometrycznym, Fig. 3 przedstawia zespét
obejmujgcy w widoku z gory, Fig. 4 przedstawia zesp6t zaciskajacy w widoku aksonometrycznym,
Fig. 5 przedstawia zespét zaciskajacy w widoku z gory, Fig. 6 i 7 przedstawiajg schematycznie zespét
zbierajgcy do zbioru owocéw truskawki w innym przyktadzie wykonania, Fig. 8—18 przedstawiajg kolejne
etapy zbioru owocow truskawki za pomocg zespotu zbierajgcego do zbioru owocow truskawki i Fig. 19
przedstawia schematycznie zesp6t zbierajgcy do zbioru owocéw truskawki w jeszcze innym przyktadzie
wykonania.

Fig. 1 przedstawia zesp6t zbierajgcy 10 do owocow 8 truskawki w pierwszym przykfadzie wyko-
nania. Ten zespdt zbierajgcy 10 jest przymocowany do ruchomego ramienia 5 robota przeznaczonego
do zbioru owocéw 8 truskawki. Zespét zbierajacy 10 zawiera korpus 11, do ktérego jest przymocowany
zespot zaciskajgcy 20 po stronie przedniej 12 zespotu zbierajgcego 10, ktéra jest zwrécona do owo-
cédw 8 truskawki. Zespot zaciskajacy 20 ma szczeki zaciskajgce 21 szyputke 7 owocu 8 truskawki, ktore
poruszajg sie wzgledem siebie pod wptywem dziatania mechanizmu zaciskajgcego 22 przymocowa-
nego ruchowo do szczek zaciskajgcych 21 szyputke 7 owocu 8 truskawki i zaciskajgcych sie i rozwie-
rajacych sie od strony czotowej 13 zespotu zbierajgcego 10. Powierzchnie 23 szczek zaciskajgcych 21
szyputke 7 owocu 8 truskawki usytuowane naprzeciwlegle w pozycji zacisnietej sq oddalone od siebie
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na odlegtos¢, ktora jest mniejsza od grubosSci szyputki. Ponadto zespdt zbierajacy 10 ma zesp6t odci-
najacy 30 szyputke 7 owocu 8 truskawki z mechanizmem uruchamiajgcym 32, ktéry jest przymocowany
do korpusu 11 zespotu zbierajgcego 10 po jego stronie przedniej 12. Zespot odcinajgcy 30 jest usytuo-
wany nad szczekami zaciskajgcymi 21 i ma elementy tngce 31 potgczone ruchowo z mechanizmem
uruchamiajgcym 32. Elementy tngce 31 w tym rozwigzaniu sg czeSciami mechanizmu nozycowego zna-
nego ze stanu techniki, ktérego ramiona sg wprawiane w ruch przez uktady napedzajgce. W jednym
z przyktadéw wykonania uktadami napedzajgcymi sg sitowniki, a w innym sg silniki krokowe, a w jeszcze
innym sg mechanizmy elektromagnetyczne znane ze stanu techniki. Elementy tngce 31 poruszajg sie
niezaleznie od ruchu rozwierania sie i zaciskania sie szczek zaciskajgcych 21. Krawedzie tngce 33
elementéw tngcych 31 zespotu odcinajgcego 30 szyputke 7 owocu 8 truskawki sg oddalone od gérnej
powierzchni dziatek kielicha kwiatu truskawki na odlegto$¢ okre$long z goéry, determinujgcg diugosc
pozostatosci szyputki 7 owocu 8 truskawki, ktéra jest zalezna od gustéw odbiorcéw owocédw 8 truskawki.

Zespot zbierajgcy 10 pokazany na Fig. 1 ma co najmniej jeden czujnik 40 przemieszczania si€
owocu 8 truskawki, ktéry podaje miedzy innymi sygnat po zetknieciu sie gérnej powierzchni 9 dziatek
kielicha kwiatu truskawki ze szczekami obejmujgcym 71 zespotu obejmujgcego 70, w szczegdblnosci
z dolng powierzchnig 76 szczek obejmujacych, ktory bardziej szczegotowo zostanie opisany ponize;j.

Ponadto zesp6t zbierajgcy 10 pokazany na Fig. 1 ma zespét wizyjny 50 skierowany na owoce 8
truskawki, na zespo6t zaciskajgcy 20, na zespét odcinajgcy 30 i na wspomniany wyzej zesp6t obejmujgcy
70, a takze ma uktfad sterujgcy i zasilajgcy 60 komunikujgcy sie z zespotem zaciskajgcym 20, zespotem
odcinajgcym 30, czujnikiem 40 przemieszczania sie owocu 8 truskawki, z zespotem wizyjnym 50
i z zespotem obejmujgcym 70 z napedzajgcym mechanizmem obejmujgcym 72. Zespo6t obejmujacy 70
jest przymocowany do korpusu 11 zespotu zbierajgcego 10 po jego stronie przedniej 12. Zespét obej-
mujgcy 70 jest usytuowany pod szczekami zaciskajgcymi 21 i ma szczeki obejmujgce 71 tworzgce pare
szczek, ktére poruszajg sie niezaleznie od ruchu innych szczek i ruchu ramienia 5 robota, z ktérych co
najmniej jedna ma wewnetrzne wgtebienie 74 w powierzchni 73 swojej szczeki skierowanej do po-
wierzchni naprzeciwlegtej pozostatej szczeki uformowane w ksztatcie podtuznego otworu przelotowego
75, ktérego powierzchnie usytuowane naprzeciwlegle sg oddalone od siebie na odlegto$¢ wiekszg niz
grubos¢ szypuiki, a stykajg sie na naprzeciwlegtych koncach.

Na Fig. 2 jest pokazany zespét obejmujgcy 70 w widoku aksonometrycznym, a na Fig. 3 jest
pokazany rzut z géry zespotu obejmujgcego 70, ktéry moze by¢ jednym z uktadéw zespotu zbierajgcego
10 pokazanego na Fig. 1. Zesp6t obejmujgcy 70, jak wspomniano wyzej, ma szczeki obejmujagce 71
tworzace pare szczek, z ktérych kazda ma wewnetrzne wgtebienie 74 w powierzchni 73 swojej szczeki
skierowanej do powierzchni naprzeciwlegtej pozostatej szczeki uformowane w ksztatcie podtuznego
otworu przelotowego 75, ktérego powierzchnie usytuowane naprzeciwlegle sg oddalone od siebie na
odlegtos¢ wiekszg niz grubos$¢ szyputki, a stykajg sie na naprzeciwlegtych koncach. Szczeki obejmujgce
71 w tym rozwigzaniu sg czesSciami mechanizmu nozycowego znanego ze stanu techniki, ktérego ra-
miona sg wprawiane w ruch przez uktady napedzajgce. W jednym z przyktadéw wykonania uktadami
napedzajacymi sg sitowniki, a w innym s3g silniki krokowe, a w jeszcze innym sg mechanizmy elektro-
magnetyczne znane ze stanu techniki. Jak wynika z Fig. 3, na przewazajgcej dtugosci otworu przeloto-
wego 75 powierzchnie usytuowane naprzeciwlegle w stanie zamknietym sg oddalone od siebie na od-
legtosé wiekszg niz grubosé szyputki 7, tym samym jest mozliwy ruch wzgledny szyputki wzgledem
szczek obejmujgcych 71 podczas ich ruchu i/albo ruchu ramienia 5 robota do zbioru owocéw truskawki
i uciecie szypuiki 7 o okre$lonej dlugosci wymaganej przez odbiorce koricowego, po zadziataniu czuj-
nika 40 przemieszczania sie owocu 8 truskawki i przestaniu przez niego sygnatu do uktadu sterujgcego
przez czujnik 40 przemieszczania sie owocu 8 truskawki, ktéry wywota ruch elementéw tngcych 31
zespotu odcinajgcego 30 szyputke 7 owocu 8 truskawki.

Z kolei na Fig. 4 jest pokazany zespét zaciskajacy 20 w widoku aksonometrycznym, a na Fig. 5
jest pokazany rzut z géry zespotu zaciskajgcego 20, ktéry moze by¢ jednym z uktadéw zespotu zbiera-
jacego 10 pokazanego na Fig. 1. Zespo6t zaciskajgcy 20, jak wspomniano wyzej, ma szczeki zaciskajgce
21 tworzgce pare szczek, z ktérych kazda ma wewnetrzne wgitebienie albo wgtebienia w powierzchni
23 swojej szczeki skierowanej do powierzchni naprzeciwlegtej pozostatej szczeki uformowane w ksztat-
cie podtuznego otworu przelotowego 25, ktérego powierzchnie usytuowane naprzeciwlegle sg oddalone
od siebie na odlegto$¢ mniejszg niz grubos¢ szypuiki 7, co prowadzi do tego, ze po zacisSnieciu szczek
zaciskajgcych 21 szyputka 7 truskawki jest SciSnieta i nie moze przemieszczac sie wzgledem szczek
zaciskajgcych, dzieki czemu owoc 8 truskawki zrosniety z szyputkg 7 moze by¢ przenoszony z miejsca
zerwania do innego miejsca, przyktadowo do pojemnika na owoce truskawki. Szczeki zaciskajgce 21,
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podobnie jak szczeki obejmujgce 71, w tym rozwigzaniu sg czeSciami mechanizmu nozycowego zna-
nego ze stanu techniki, ktérego ramiona sg wprawiane w ruch przez uktady napedzajgce. W jednym
z przyktadéw wykonania uktadami napedzajgcymi sg sitowniki, a w innym sg silniki krokowe, a w jeszcze
innym sg mechanizmy elektromagnetyczne znane ze stanu techniki.

Zespot zbierajgcy 10 do owocédw 8 truskawki z Fig. 1 jest przedstawiony w stanie, gdy wszystkie
szczeki, a mianowicie szczeki zaciskajace 21 i szczeki obejmujgce 71, a takze elementy tnace 31 sg
rozchylone. Po stwierdzeniu przez zesp6t wizyjny 50, ze jeden z owocow 8 truskawki jest w stanie od-
powiednim do zerwania, ramie 5 robota, a wraz z nim szczeki obejmujgce 71, przemieszczajg sie do
momentu, az szyputka 7 owocu 8 truskawki nadajgcego sie do zerwania znajdzie sie pomiedzy szcze-
kami obejmujgcymi 71 zespotu obejmujgcego 70, po czym szczeki obejmujgce 71 zaciskajg sie, obej-
mujac szyputke 7 owocu 8 truskawki nadajgcego sie do zerwania. Zaréwno ruch ramienia 5, jak i ruch
szczek obejmujgcych 71 jest sterowany za pomocg uktadu sterujgcego i zasilajgcego 60 na podstawie
sygnatéw otrzymywanych przez uktad wizyjny 50, ktéry na biezgco $ledzi ruch ramienia 5, ruch szczek
obejmujgcych 71 i ruch owocu 8 truskawki. Po otrzymaniu sygnatu od czujnika 40 przemieszczania sie
owocu 8 truskawki, ze owoc 8 truskawki znalazt sie na okre$lonej z gory pozycji, przyktadowo gérna
powierzchnia 9 dziatek kielicha kwiatu truskawki zetkneta sie ze szczekami obejmujgcymi 71 zespotu
obejmujgcego 70, w szczeg6Inosci z elementem sygnalizacyjnym 41 czujnika 40 przemieszczania sie
owocu 8 truskawki, jest wywotywany ruch szczek zaciskajgcych 21 zespotu zaciskajgcego 20, az do
uchwycenia szyputki 7 owocu 8 truskawki przez szczeki zaciskajgce 21, po czym nastepuje przeciecie
szypuitki 7 za pomocg elementéw tngcych 31. Uchwycony przez zesp6t zaciskajgcy 20 odciety fragment
szypufki 7 razem z owocem 8 truskawki, po otrzymaniu sygnatu od zespotu wizyjnego 50 przekazanego
zdalnie albo za pomocg zgcza elektrycznego do ukfadu sterujgcego i zasilajgcego 60, jest przemiesz-
czany do miejsca sktadowania owocdw 8 truskawki, przyktadowo do pojemnika na truskawki, w ktérym
owoc 8 truskawki jest umieszczany dzieki ruchowi ramienia 5 robota i zespotu zbierajgcego 10.

Fig. 6 i 7 przedstawiajg inny przykfad wykonania zespotu zbierajgcego 110 do owocoéw 8 tru-
skawki, ktory rézni sie od przyktadu wykonania zespotu zbierajgcego 10 z Fig. 1 tym, ze zespo6t obej-
mujacy 170 zespotu zbierajgcego 110, oprdcz szczek obejmujacych 171 szyputke 7 owocu 8 truskawki
i mechanizmu obejmujgcego 172, ma zesp6t przemieszczajgcy 177, ktéry powoduje wysuwanie szczek
obejmujgcych 171 wzgledem korpusu 111 zespotu zbierajgcego 110 przemieszczajgcych sie w prowad-
nicach 178 w kierunku od strony czotowej 113 zespotu zbierajgcego 110 ku owocom 8 truskawki. Ozna-
czato, ze zespdt obejmujgcy 170 wysuwa sie poza czoto 115 zespotu zbierajgcego 110 i majac mniejsze
wymiary poprzeczne w poréwnaniu z wymiarami poprzecznymi catego zespotu zbierajgcego 110, tatwiej
dociera do szyputek 7 owocow 8 truskawki nadajgcych sie do zerwania.

Zespot zbierajgcy 110, podobnie jak zespdt zbierajgcy 10 z Fig. 1, jest przymocowany do rucho-
mego ramienia 5 robota przeznaczonego do zbioru owocéw 8 truskawki. Zespét zbierajgcy 110 zawiera
korpus 111, do ktérego jest przymocowany zespdt zaciskajgcy 20 po stronie przedniej 112 zespotu
zbierajgcego 110, ktéra jest zwrécona do owocdw 8 truskawki. Zesp6t zaciskajgcy 20 ma szczeki zaci-
skajgce 21 szyputke 7 owocu 8 truskawki, ktére sg podobne do tych przedstawionych na Fig. 4 i 5,
i ktére poruszajg sie wzgledem siebie pod wptywem dziatania mechanizmu zaciskajgcego 22, ktérego
konce ramion znajdujgcych sie po drugiej stronie punktu obrotu wzgledem szczek zaciskajgcych 21 sg
przymocowane za pomocg przegubdéw do szczek zaciskajgcych 21 szyputke 7 owocu 8 truskawki i za-
ciskajgcych sie i rozwierajgcych sie od strony czotowej 113 zespotu zbierajacego 110. Powierzchnie 23
szczek zaciskajgcych 21 szyputke 7 owocu 8 truskawki usytuowane naprzeciwlegle w stanie zacisnie-
tym w czesSci chwytajgcej sg oddalone od siebie na odlegtos¢, ktéra jest mniejsza od grubosci szypuiki 7.
Ponadto zespét zbierajgcy 110 ma zespo6t odcinajgcy 30 szyputke 7 owocu 8 truskawki z mechanizmem
uruchamiajgcym 32 przymocowany do korpusu 111 zespotu zbierajgcego 110 po jego stronie przed-
niej 12. Zesp6t odcinajacy 30 jest usytuowany nad szczekami zaciskajacymi 21 i ma elementy tngce 31
potgczone ruchowo z mechanizmem uruchamiajgcym 32. Elementy tngce 31 w tym rozwigzaniu sg
czesSciami mechanizmu nozycowego, znanego ze stanu techniki, podobnego do mechanizmu zespotu
zaciskajgcego, ktérego ramiona sg wprawiane w ruch przez uktady napedzajgce. W jednym z przykta-
doéw wykonania uktadami napedzajgcymi sg sitowniki, a w innym s3g silniki krokowe, a w jeszcze innym
sg mechanizmy elektromagnetyczne znane ze stanu techniki. Elementy tngce 31 poruszajg sie nieza-
leznie od ruchu rozwierania sie i zaciskania sie szczek zaciskajgcych 21. Krawedzie tngce 33 elemen-
téw tngcych 31 zespotu odcinajgcego 30 szyputke 7 owocu 8 truskawki sg oddalone od gérnej po-
wierzchni dziatek kielicha kwiatu truskawki na odlegto$¢ okre$long z géry, determinujacg dtugosé pozo-
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statosci szyputki 7 owocu 8 truskawki. W jednym z przyktadéw wykonania diugo$¢ pozostatosci szy-
putki 7 owocu 8 truskawki wynosi 5 mm, a w innym przyktadzie wykonania dtugo$¢ pozostatosci szypuiki
7 owocu 8 truskawki wynosi 30 mm, korzystnie 10 mm. Oznacza to, ze odlegto$¢ okresSlona z géry
w przykfadzie wykonania pokazanym na Fig. 1, Fig. 7 i Fig. 19, determinujgca diugo$¢ pozostatosci
szyputki 7 owocu 8 truskawki jest dobrana z zakresu od 5 mm do 30 mm i jest réwna sumie grubosci
szczek obejmujgcych 71, 171, grubosci elementéw czujnika 40 przemieszczania sie owocu 8 truskawki,
grubosci szczek zaciskajgcych 21, grubosci dolnego element tngcego 31 i wielkosci luzéw pomiedzy
wczesniej wymienionymi elementami, ktérych wymiary sg ustalane przy wykonaniu zespotu zbieraja-
cego.

Zespot zbierajgcy 110 pokazany na Fig. 6 i 7 ma co najmniej jeden czujnik 40 przemieszczania
sie owocu 8 truskawki, ktéry podaje miedzy innymi sygnat po zetknieciu sie gérnej powierzchni 9 dziatek
kielicha kwiatu truskawki ze szczekami obejmujgcym 171 zespotu obejmujgcego 170, ktéry, jak podano
wyzej, jest podobny do zespotu obejmujgcego 70 z Fig. 1, ktérego szczeki obejmujgce pokazano na
Fig. 2i 3.

Ponadto zespét zbierajacy 110 pokazany na Fig. 6 i 7 ma zespét wizyjny 50 skierowany na
owoce 8 truskawki, na zespét zaciskajgcy 20, na zesp6t odcinajgcy 30 i na wspomniany wyzej zespot
obejmujgcy 170, a takze na uktad sterujgcy i zasilajgcy 60 komunikujacy sie z zespotem zaciskajgcym
20, zespotem odcinajgcym 30, czujnikiem 40 przemieszczania sie owocu 8 truskawki, z zespotem wi-
zyjnym 50 i z zespotem obejmujgcym 170 z napedzajagcym mechanizmem obejmujgcym 172 i zespotem
przemieszczajagcym 177, ktory jest przemieszczalnie umieszczony w prowadnicach 178 i ktéry powo-
duje wysuwanie szczek obejmujacych 171 wzgledem korpusu 111 zespotu zbierajgcego 110 w kierunku
od czofa 115 zespotu zbierajgcego 110 ku owocom 8 truskawki. Zespét obejmujgcy 170 jest usytuowany
po stronie przedniej 112 zespotu zbierajgcego 110. Zespdt obejmujacy 170 jest usytuowany pod szcze-
kami zaciskajgcymi 21 i ma szczeki obejmujgce 171 tworzgce pare szczek, ktore poruszajg sie nieza-
leznie od ruchu innych szczek i ruchu ramienia 5 robota, z ktérych co najmniej jedna ma wewnetrzne
wgtebienie 174 w powierzchni 173 swojej szczeki skierowanej do powierzchni naprzeciwlegtej pozosta-
tej szczeki uformowane w ksztatcie podtuznego otworu przelotowego 175, ktérego powierzchnie usytu-
owane naprzeciwlegle sg oddalone w czesci obejmujgcej od siebie na odlegto$¢ wiekszg niz grubosé
szypuiki, a stykajg sie na naprzeciwlegtych koncach.

Fig. 8—18 przedstawiajg kolejne etapy zbioru owocow truskawki za pomocg zespotu zbierajgcego
10 do zbioru owocow 8 truskawki. | tak Fig. 8 i 9 przedstawiajg etap, w ktérym szyputka 7 jest wprowa-
dzana pomiedzy szczeki obejmujgce 71 zespotu obejmujgcego 70 zespotu zbierajgcego 10 z Fig. 1 albo
pomiedzy szczeki obejmujace 171 zespotu obejmujgcego 170 zespotu zbierajacego 110 z Fig. 61 7.
W przypadku zespotu obejmujgcego 170 zespotu zbierajgcego 110 z Fig. 6 i 7 wprowadzenie szyputki 7
pomiedzy szczeki obejmujgce 171 zespotu obejmujgcego 170 jest poprzedzane wysunieciem szczek
obejmujgcych 171 zespotu obejmujgcego 170 w kierunku od strony przedniej 112 zespotu zbierajgcego
110. Z kolei Fig. 10 i 11 przedstawiajg etap, w ktérym szyputka 7 jest obejmowana przez szczeki obej-
mujgce 71 zespotu obejmujgcego 70 zespotu zbierajgcego 10 z Fig. 1 albo przez szczeki obejmujgce
171 zespotu obejmujgcego 170 zespotu zbierajgcego 110 z Fig. 6 i 7. Na Fig. 12 i 13 jest pokazany etap
cofania szczek obejmujgcych 171 zespotu obejmujgcego 170 zespotu zbierajacego 110 z Fig. 6 i 7,
w ktérym przemieszczanie szczek obejmujgcych 171 i/albo catego zespotu zbierajgcego 110 wywotuje
ruch wzgledny szyputki 7 wzgledem szczek obejmujgcych 171 i zblizanie sie owocu 8 truskawki do
dolnej powierzchni szczek obejmujgcych 171. W przypadku zespotu obejmujgcego 70 zespotu zbiera-
jacego 10 z Fig. 1 ruch wzgledny szyputki 7 wzgledem szczek obejmujgcych 71 i zblizanie sie owocu 8
truskawki do dolnej powierzchni szczek obejmujgcych 71 jest wywotany przemieszczaniem catego ze-
spotu zbierajgcego 10. Na Fig. 14 i 15 jest przedstawiony etap zaciskania sie szczek zaciskajgcych 21
albo 121 po otrzymaniu sygnatu od czujnika 40 przemieszczania sie owocu 8 truskawki, ze owoc 8
truskawki zajat pozycje okreslong z géry, przyktadowo goérna powierzchnia 9 dziatek kielicha kwiatu
truskawki zetkneta sie ze szczekami obejmujgcymi 71 zespotu obejmujgcego 70 albo szczekami obej-
mujacymi 171 zespotu obejmujgcego 170 w zaleznosci od budowy zespotu zbierajgcego. Jest to etap,
w ktoérym jest wywotywany ruch szczek zaciskajgcych 21 albo 121 zespotu zaciskajgcego 20 albo 120,
az do uchwycenia szypulki 7 owocu 8 truskawki przez szczeki zaciskajgce 21, albo 121. Po zaci$nieciu
sie szczek zaciskajacych 21 albo 121 nastepuje unieruchomienie szyputki 7 wzgledem szczek zaciska-
jacych 21 albo 121 i szyputka 7 moze zostaé przecieta za pomocg elementéw tnacych 31 zespotu od-
cinajgcego 30 w etapie przecinania szypufki 7 pokazanym na Fig. 16 i 17. W etapie sktadowania owo-
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céw 8 truskawki pokazanym na Fig. 18 uchwycony przez zespo6t zaciskajgcy 20 albo 120, odciety frag-
ment szyputki 7 razem z owocem 8 truskawki, po otrzymaniu sygnatu od zespotu wizyjnego przekaza-
nego zdalnie albo za pomocg ztgcza elektrycznego do uktadu sterujgcego i zasilajgcego niepokazanych
na Fig. 18, jest przemieszczany do miejsca sktadowania owocéw 8 truskawki, przyktadowo do pojem-
nika 18 na owoce truskawki, w ktérym owoc 8 truskawki jest umieszczany dzieki ruchowi ramienia robota
niepokazanego na Fig. 18 i zespotu zbierajgcego 10 albo 110.

Fig. 19 przedstawia schematycznie zespot zbierajgcy 210 do zbioru owocoéw 8 truskawki w jesz-
cze innym przyktadzie wykonania, ktory rézni sie od przyktadéw wykonania pokazanych na Fig. 1iFig. 6
i 7 tym, ze zespdt obejmujgcy 270 ma przegub 277, za pomocg ktérego jest on zamocowany przegu-
bowo do mechanizmu obejmujgcego 272 szyputke 7. W tym rozwigzaniu zostat zastosowany zespot
obejmujgcy z regulowanym momentem wychytu kontrolowanym przez czujnik 240 wychytu, ktéry rea-
guje na site pochodzgcg od owocu 8 truskawki, w wyniku przyblizenia zespotu zbierajgcego 210, powo-
dowanego przyktadowo ruchem ramienia robota niepokazanego na Fig. 19. Usytuowanie stykéw czuj-
nika 240 wychylu w relacji zesp6t obejmujgcy — zespot zaciskajacy jest taki, ze czujnik 240 wychytu
zadziata tylko wtedy, gdy owoc 8, a w zasadzie jego szyputka 7, znajdzie sie w strefie mozliwosci zaci-
$niecia jej przez szczeki zaciskajgce 21, przyktadowo przy wycofanym zespole obejmujgcym 270 z za-
ci$nietymi szczekami obejmujgcymi 271 w kierunku do $rodka. Po zadziataniu czujnika i wystaniu sy-
gnatu wykorzystanego do zatrzymania ruch ramienia, nastepuje wywotanie zaciskania sie szczek zaci-
skajgcych 21 szyputke 7 i wywotanie ruchu elementéw tngcych 31. Zaletg tego rozwigzania jest to, ze
czujnik 240 wychytu zespotu obejmujgcego 270, petnigcy role czujnika przemieszczania sie owocu 8
truskawki, ukryty jest w strefie, w ktorej nie bedzie on oddziatywat na Srodowisko pracy zespotu zbiera-
jacego 210 ani nie bedzie zachodzié relacja odwrotna.

Zastrzezenia patentowe

1. Zespdt zbierajgcy (10, 110) do owocow (8) truskawki przymocowany do ruchomego ramienia
(5) robota zawierajacy korpus (11, 111), zespét zaciskajgcy (20) przymocowany do korpusu
(11, 111) zespotu zbierajgcego (10, 110) po jego stronie przedniej (12, 112) i majgcy szczeki
zaciskajgce (21) szyputke (7) owocu (8) truskawki i majgcy mechanizm zaciskajacy (22) przy-
mocowany ruchowo do szczek zaciskajgcych (21) szyputke (7) owocu (8) truskawki zaciska-
jacych sie i rozwierajgcych sie od strony czotowej (13, 113) zespotu zbierajacego (10, 110),
zespébt odcinajgcy (30) szyputke (7) owocu (8) truskawki z mechanizmem uruchamiajgcym
(32) przymocowany do korpusu (11, 111) zespotu zbierajgcego (10, 110) po jego stronie
przedniej (12, 112) i usytuowany nad szczekami zaciskajgcymi (21) i majgcy elementy tngce
(31) potgczone ruchowo z mechanizmem uruchamiajgcym (32) i poruszajgce sie niezaleznie
od ruchu rozwierania sie i zaciskania sie szczek zaciskajgcych (21), co najmniej jeden czujnik
(40) przemieszczania sie owocu (8) truskawki, zespét wizyjny (50) skierowany na owoce (8)
truskawki, na zesp6t zaciskajgcy (20) i na zesp6t odcinajgcy (30), oraz uktad sterujacy i zasi-
lajgcy (60) komunikujgcy sie z zespotem zaciskajacym (20), zespotem odcinajgcym (30), czuj-
nikiem (40) przemieszczania sie owocu (8) truskawki i z zespotem wizyjnym (50), znamienny
tym, ze zawiera zesp6t obejmujacy (70, 170) z mechanizmem obejmujgcym (72, 172) przy-
mocowany do korpusu (11, 111) zespotu zbierajgcego (10, 110) po jego stronie przedniej (12,
112) i usytuowany pod szczekami zaciskajgcymi (21) i majacy szczeki obejmujgce (71, 171)
tworzace pare szczek, z ktérych co najmniej jedna ma wewnetrzne wgtebienie (74, 174) w po-
wierzchni (73, 173) swojej szczeki skierowanej do powierzchni naprzeciwlegtej pozostatej
szczeki uformowane w ksztatcie podtuznego otworu (75, 175) przelotowego, ktérego po-
wierzchnie usytuowane naprzeciwlegle sg oddalone od siebie na odlegto$é wieksza niz gru-
bos$¢ szypuiki, a stykajg sie na naprzeciwlegtych kofAcach, przy czym powierzchnie (23) szczek
zaciskajgcych (21) szyputke (7) owocu truskawki (8) usytuowane naprzeciwlegle w stanie za-
ci$nietym sg oddalone od siebie na odlegtos¢, ktora jest mniejsza od grubosci szyputki, zas
krawedzie tngce (33) elementéw tngcych (31) zespotu odcinajgcego (30) szypuike (7) owocu
truskawki (8) sg oddalone od gérnej powierzchni (9) dziatek kielicha kwiatu truskawki na odle-
gtos¢ okreslong z gory.
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. Zespot zbierajacy (110) do owocow (8) truskawki wedtug zastrz. 1 znamienny tym, ze zesp6t
obejmujacy (170) zespotu zbierajgcego (110) ma zesp6t przemieszczajacy (177) umieszczony
przemieszczalnie w prowadnicach (178).

. Zespot zbierajgcy (110) do owocow (8) truskawki wedtug zastrz. 1 albo zastrz. 2 znamienny
tym, ze konce ramion mechanizmu zaciskajgcego (22) znajdujace sie po drugiej stronie
punktu obrotu wzgledem szczek zaciskajgcych (21) sg przymocowane za pomocg przegubow
do szczek zaciskajgcych (21) szyputke (7) owocu (8) truskawki.

. Zespot zbierajacy (110) do owocdw (8) truskawki wedtug zastrz. 1 albo zastrz. 2 albo zastrz. 3
znamienny tym, ze konice ramion mechanizmu odcinajgcego (32) znajdujgce sie po drugiej
stronie punktu obrotu wzgledem elementéw odcinajgcych (31) sg przymocowane za pomocg
przegubéw do elementéw odcinajgcych (21) szyputke (7) owocu (8) truskawki.

. Zespot zbierajacy (110) do owocdw (8) truskawki wedtug zastrz. 1 albo zastrz. 2 albo zastrz. 3
albo zastrz. 4 znamienny tym, ze konce ramion mechanizmu obejmujacego (72, 172) znaj-
dujgce sie po drugiej stronie punktu obrotu wzgledem szczek obejmujgcych (71, 171) sg przy-
mocowane za pomocg przegubow do szczek obejmujgcych (71, 171) szyputke (7) owocu (8)
truskawki.

. Zespot zbierajgcy (10, 110, 210) do owocow (8) truskawki wedtug zastrz. 1 albo zastrz. 2 albo
zastrz. 3 albo zastrz. 4 albo zastrz. 5 znamienny tym, ze czujnik (40) przemieszczania jest
czujnikiem stykowym.

. Zespot zbierajacy (10, 110, 210) do owocow (8) truskawki wedtug zastrz. 1 albo zastrz. 2 albo
zastrz. 3 albo zastrz. 4 albo zastrz. 5 albo zastrz. 6 znamienny tym, ze czujnik (40) prze-
mieszczania jest czujnikiem bezstykowym.

. Zespot zbierajacy (210) do owocdw (8) truskawki wedtug zastrz. 1 albo zastrz. 2 albo zastrz. 3
albo zastrz. 4 albo zastrz. 5 albo zastrz. 6 albo zastrz. 7 znamienny tym, ze zespét obejmu-
jacy (270) ma przegub (277) taczacy go przegubowo z mechanizmem obejmujgcym (272).

. Zespot zbierajgcy (10, 110, 210) do owocow (8) truskawki wedtug zastrz. 1 albo zastrz. 2 albo
zastrz. 3 albo zastrz. 4 albo zastrz. 5 albo zastrz. 6 albo zastrz. 7 albo zastrz. 8 znamienny
tym, ze odlegto$¢ okreslona z géry determinujgca dlugo$é pozostatosci szyputki (7) owocu (8)
truskawki wynosi od 5 mm do 30 mm.
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