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(57)摘要

本发明涉及一种履带式桃子采集装置，包括

机械爪机构、机械臂机构、车体整理机构、履带轮

行走机构，机械爪机构摘取桃子后，放入车体整

理机构排列收集于包装托盘内；机械臂机构连接

在车体整理机构的顶部，机械爪机构连接在机械

臂机构的上端，履带轮行走机构设置在车体整理

机构的底部。本设备运用在农业生产中，其可以

大幅度地节省了人力，减轻劳动强度，适应各种

复杂地形环境，提高采集效率。具有应用前景广

阔、实用性强的优势。
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1.一种履带式桃子采集装置，其特征在于，包括机械爪机构、机械臂机构、车体整理机

构、履带轮行走机构，机械爪机构摘取桃子后，放入车体整理机构排列收集于包装托盘内；

机械臂机构连接在车体整理机构的顶部，机械爪机构连接在机械臂机构的上端，履带轮行

走机构设置在车体整理机构的底部；

所述的机械爪机构包括U型支架、爪部电机、筒壳、十字握把、握把螺纹轴、爪部底板、法

兰螺母、外支杆、内支杆、爪托架、球形爪瓣，筒壳内设有隔板，隔板一侧设有十字握把和U型

支架，U型支架由爪部电机驱动，十字握把与握把螺纹轴连接，U型支架的两底杆插放在十字

握把的空隙处，握把螺纹轴穿过筒壳与固定在筒壳外部的法兰螺母螺纹连接，球形爪瓣外

侧固定连接爪托架，外支杆分别与爪托架外侧和爪部底板铰接，内支杆分别与爪托架内侧

和法兰螺母铰接；

所述的车体整理机构，包括接果斗槽、溜槽、车箱体、运果机构、包装托盘，接果斗槽通

过溜槽与车箱体连接，车箱体的箱底面设有包装托盘，包装托盘上方设有运果机构；运果机

构包括第一丝杠驱动机构、第二丝杠驱动机构、第三丝杠驱动机构、移动架，第一丝杠驱动

机构、第二丝杠驱动机构对称固定在车箱体内壁上，移动架设置在第一丝杠驱动机构、第二

丝杠驱动机构之间，移动架机构包括移动连杆、支撑板一、支撑板二、托果板、翻杆电机，支

撑板一、支撑板二分别与第一丝杠驱动机构、第二丝杠驱动机构的丝杠螺纹连接，支撑板一

和支撑板二之间平行设有连杆和第三丝杠驱动机构，托果板上部与连杆滑动连接，托果板

下部螺纹连接在第三丝杠驱动机构的丝杠上，托果板中部设有落果孔，落果孔下方设有挡

杆，挡杆由固定在托果板上的翻杆电机驱动；车箱体的后车板可翻转开启。

2.根据权利要求1所述的一种履带式桃子采集装置，其特征在于，所述的机械臂机构包

括转盘部件、上臂部件、下臂部件，转盘部件包括转盘支架、第一调整电机，转盘支架的立轴

通过轴承连接在车体整理机构顶板上，第一调整电机通过齿轮传动驱动转盘支架的立轴转

动，转盘支架上固定连接上臂部件、下臂部件；上臂部件包括上臂支架、上臂杆、伸缩杆、上

臂第一连杆、上臂弧型连杆、上臂第二连杆、第二调整电机，上臂杆与上臂支架铰接，伸缩杆

与上臂杆滑动连接，上臂第一连杆连接在上臂支架上，上臂第一连杆由第二调整电机驱动，

上臂弧型连杆与上臂第二连杆固定连接，上臂弧型连杆与上臂第一连杆铰接，上臂第二连

杆与伸缩杆铰接。

3.根据权利要求2所述的一种履带式桃子采集装置，其特征在于，所述的下臂部件包括

下臂支架、下臂第一连杆、下臂弧型连杆、下臂第二连杆、第三调整电机，下臂第一连杆连接

在下臂支架上，下臂第一连杆由第三调整电机驱动，下臂第一连杆与下臂弧型连杆固定连

接，下臂弧型连杆与下臂第二连杆铰接，下臂第二连杆与上臂杆铰接。

4.根据权利要求1所述的一种履带式桃子采集装置，其特征在于，所述的履带轮行走机

构，包括带轮支撑架、水平履带机构、倾斜履带机构，带轮支撑架连接在车体整理机构底部，

水平履带机构、倾斜履带机构连接在带轮支撑架上，水平履带机构包括第一主动轮、第一从

动轮、主履带，倾斜履带机构倾斜向上，包括第二主动轮、第二从动轮、辅助履带，第一主动

轮与第二从动轮同轴设置，第一主动轮由主动电机驱动，第二主动轮由辅助电机驱动。
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一种履带式桃子采集装置

技术领域

[0001] 本发明涉及采摘设备，特别涉及一种履带式桃子采集装置。

背景技术

[0002] 随着世界人口的急剧增加，农业生产所承受的压力越来越大，对大规模、高效率的

生产模式的需求也日益明显。同时，科技的发展和各种理论、技术的突破也使得这类生产模

式成为可能。农业机器人凭借其无疲劳、高效率的优势起到相当重要的作用，履带式桃子采

集机器人正是在这种背景下诞生的机器人。

发明内容

[0003] 本发明所要解决的技术问题是提供一种履带式桃子采集装置，采摘、整理一次完

成，提高自动化程度。

[0004] 为实现上述目的，本发明采用以下技术方案实现：

[0005] 一种履带式桃子采集装置，包括机械爪机构、机械臂机构、车体整理机构、履带轮

行走机构，机械爪机构摘取桃子后，放入车体整理机构排列收集于包装托盘内；机械臂机构

连接在车体整理机构的顶部，机械爪机构连接在机械臂机构的上端，履带轮行走机构设置

在车体整理机构的底部。

[0006] 所述的机械爪机构包括U型支架、爪部电机、筒壳、十字握把、握把螺纹轴、爪部底

板、法兰螺母、外支杆、内支杆、爪托架、球形爪瓣，筒壳内设有隔板，隔板一侧设有十字握把

和U型支架，U型支架由爪部电机驱动，十字握把与握把螺纹轴连接，U型支架的两底杆插放

在十字握把的空隙处，十字握把与握把螺纹轴连接，握把螺纹轴穿过筒壳与固定在筒壳外

部的法兰螺母螺纹连接，球形爪瓣外侧固定连接爪托架，外支杆分别与爪托架外侧和爪部

底板铰接，内支杆分别与爪托架内侧和法兰螺母铰接。

[0007] 所述的机械臂机构包括转盘部件、上臂部件、下臂部件，转盘部件包括转盘支架、

第一调整电机，转盘支架的立轴通过轴承连接在车体整理机构顶板上，第一调整电机通过

齿轮传动驱动转盘支架的立轴转动，转盘支架上固定连接上臂部件、下臂部件；上臂部件包

括上臂支架、上臂杆、伸缩杆、上臂第一连杆、上臂弧型连杆、上臂第二连杆、第二调整电机，

上臂杆与上臂支架铰接，伸缩杆与上臂杆滑动连接，上臂第一连杆连接在上臂支架上，上臂

第一连杆由第二调整电机驱动，上臂弧型连杆与上臂第二连杆固定连接，上臂弧型连杆与

上臂第一连杆铰接，上臂第二连杆与伸缩杆铰接。

[0008] 所述的下臂部件包括下臂支架、下臂第一连杆、下臂弧型连杆、下臂第二连杆、第

三调整电机，下臂第一连杆连接在下臂支架上，下臂第一连杆由第三调整电机驱动，下臂第

一连杆与下臂弧型连杆固定连接，下臂弧型连杆与下臂第二连杆铰接，下臂第二连杆与上

臂杆铰接。

[0009] 所述的车体整理机构，包括接果斗槽、溜槽、车箱体、运果机构、包装托盘，接果斗

槽通过溜槽与车箱体连接，车箱体的箱底面设有包装托盘，包装托盘上方设有运果机构。
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[0010] 所述的运果机构包括第一丝杠驱动机构、第二丝杠驱动机构、第三丝杠驱动机构、

移动架，第一丝杠驱动机构、第二丝杠驱动机构对称固定在车箱体内壁上，移动架设置在第

一丝杠驱动机构、第二丝杠驱动机构之间，移动架机构包括移动连杆、支撑板一、支撑板二、

托果板、翻杆电机，支撑板一、支撑板二分别与第一丝杠驱动机构、第二丝杠驱动机构的丝

杠螺纹连接，支撑板一和支撑板二之间平行设有连杆和第三丝杠驱动机构，托果板上部与

连杆滑动连接，托果板下部螺纹连接在第三丝杠驱动机构的丝杠上，托果板中部设有落果

孔，落果孔下方设有挡杆，挡杆由固定在托果板上的翻杆电机驱动。

[0011] 所述的车箱体的后车板可翻转开启。

[0012] 所述的履带轮行走机构，包括带轮支撑架、水平履带机构、倾斜履带机构，带轮支

撑架连接在车体整理机构底部，水平履带机构、倾斜履带机构连接在带轮支撑架上，水平履

带机构包括第一主动轮、第一从动轮、主履带，倾斜履带机构倾斜向上，包括第二主动轮、第

二从动轮、辅助履带，第一主动轮与第二从动轮同轴设置，第一主动轮由主动电机驱动，第

二主动轮由辅助电机驱动。

[0013] 与现有的技术相比，本发明的有益效果是：

[0014] 1)本设备运用在农业生产中，其可以大幅度地节省了人力，减轻劳动强度，适应各

种复杂地形环境，提高采集效率。具有应用前景广阔、实用性强的优势。

[0015] 2)通过履带轮行走机构提供行走能力，履带轮在复杂地形提供稳定的驱动。

[0016] 3)通过机械臂机构机构具有多自由度性，多角度摘取高空桃子的能力。

[0017] 4)通过机械爪机构结构具有对桃子良好的抓取性，可以在对桃子进行采摘过程中

防止脱爪现象发生。

[0018] 5)通过车体整理机构车体整理机构可以对采摘来的桃子进行初步的整理，防止桃

子在机器人移动过程中受到颠簸，导致果实损伤。

附图说明

[0019] 图1为本发明的结构示意图。

[0020] 图2为机械爪机构的结构示意图。

[0021] 图3为机械臂机构的结构示意图。

[0022] 图4为车体整理机构的结构示意图。

[0023] 图5为运果机构的结构示意图1。

[0024] 图6为运果机构的结构示意图2。

[0025] 图7为履带轮行走机构的结构示意图。

具体实施方式

[0026] 下面结合附图对本发明的具体实施方式进一步说明：

[0027] 如图1‑图7，一种履带式桃子采集装置，包括机械爪机构1、机械臂机构2、车体整理

机构3、履带轮行走机构4，机械爪机构3摘取桃子后，放入车体整理机构3排列收集于包装托

盘内；机械臂机构2连接在车体整理机构3的顶部，机械爪机构1连接在机械臂机构2的上端，

履带轮行走机构4设置在车体整理机构3的底部。

[0028] 所述的机械爪机构1包括U型支架101、爪部电机102、筒壳104、十字握把105、握把
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螺纹轴106、爪部底板107、法兰螺母108、外支杆109、内支杆110、爪托架111、球形爪瓣107，

筒壳104内设有隔板103，隔板103一侧设有十字握把105和U型支架101，U型支架101由爪部

电机102驱动，十字握把105与握把螺纹轴106连接，U型支架101的两底杆插放在十字握把

105的空隙处，十字握把105与握把螺纹轴106连接，握把螺纹轴穿过筒壳104与固定在筒壳

104外部的法兰螺母108螺纹连接，球形爪瓣107外侧固定连接爪托架111，外支杆109分别与

爪托架111外侧和爪部底板107铰接，内支杆110分别与爪托架111内侧和法兰螺母108铰接。

[0029] 所述的机械臂机构2包括转盘部件、上臂部件、下臂部件，转盘部件包括转盘支架

201、第一调整电机202，转盘支架201的立轴通过轴承连接在车体整理机构顶板上，第一调

整电机202通过齿轮传动驱动转盘支架201的立轴转动，转盘支架201上固定连接上臂部件、

下臂部件；上臂部件包括上臂支架203、上臂杆204、伸缩杆205、上臂第一连杆206、上臂弧型

连杆207、上臂第二连杆208、第二调整电机209，上臂杆204与上臂支架203铰接，伸缩杆205

与上臂杆204滑动连接，上臂第一连杆206连接在上臂支架203上，上臂第一连杆206由第二

调整电机209驱动，上臂弧型连杆207与上臂第二连杆208固定连接，上臂弧型连杆207与上

臂第一连杆206铰接，上臂第二连杆208与伸缩杆205铰接；

[0030] 下臂部件包括下臂支架210、下臂第一连杆211、下臂弧型连杆212、下臂第二连杆

213、第三调整电机214，下臂第一连杆211连接在下臂支架210上，下臂第一连杆211由第三

调整电机驱动，下臂第一连杆211与下臂弧型连杆212固定连接，下臂弧型连杆212与下臂第

二连杆213铰接，下臂第二连杆213与上臂杆204铰接。

[0031] 所述的车体整理机构3包括接果斗槽31、溜槽32、车箱体33、运果机构34、包装托盘

35，接果斗槽31通过溜槽32与车箱体33连接，车箱体33的箱底面设有包装托盘35，包装托盘

35上方设有运果机构34；车箱体33的后车板可翻转开启。当一层包装托盘35收集满后，逐层

放入新的包装托盘35，直至整箱收集完毕。

[0032] 所述的运果机构34包括第一丝杠驱动机构341、第二丝杠驱动机构342、第三丝杠

驱动机构343、移动架，第一丝杠驱动机构341、第二丝杠驱动机构342对称固定在车箱体33

内壁上，移动架设置在第一丝杠驱动机构341、第二丝杠驱动机构342之间，移动架机构包括

移动连杆343、支撑板一344、支撑板二345、托果板346、翻杆电机347，支撑板一344、支撑板

二345分别与第一丝杠驱动机构341、第二丝杠驱动机构342的丝杠螺纹连接，支撑板一344

和支撑板二345之间平行设有连杆348和第三丝杠驱动机构343，托果板346上部与连杆348

滑动连接，托果板346下部螺纹连接在第三丝杠驱动机构343的丝杠上，托果板346中部设有

落果孔349，落果孔349下方设有挡杆350，挡杆350由固定在托果板346上的翻杆电机347驱

动。

[0033] 所述的履带轮行走机构，包括带轮支撑架401、水平履带机构、倾斜履带机构，带轮

支撑架401连接在车体整理机构3底部，水平履带机构、倾斜履带机构连接在带轮支撑架401

上，水平履带机构包括第一主动轮402、第一从动轮403、主履带404，倾斜履带机构倾斜向

上，包括第二主动轮405、第二从动轮406、辅助履带407，第一主动轮402与第二从动轮406同

轴设置，第一主动轮402由主动电机408驱动，第二主动轮405由辅助电机409驱动。

[0034] 上述装置通过履带轮行走机构提供行走能力，机械爪机构具备采摘能力，机械臂

机构多自由度运动，具备摘取不同方向果实的能力，车体整理部分可以整齐收集果实。

[0035] 上面所述仅是本发明的基本原理，并非对本发明作任何限制，凡是依据本发明对
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其进行等同变化和修饰，均在本专利技术保护方案的范畴之内。
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图1

图2
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图3

图4
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图5

图6
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