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(54) 다 관절 로봇을 이용한 엽채류 자동 수확기

요약

본 발명은 수경 재배되는 엽채류(예컨데, 배추, 무우, 당근, 시금치, 양상치등과 같은 채소)를 자동으로 
수확하는 엽채류 수확기에 관한 것으로, 상세하게는 상추와 같은 엽채류가 심어진 포트를 포트 압지위치
로 이송시키는 엽채류 공급 컨베어와, 엽채류를 수확위치로 이동시켜 절단 처리하는 다 관절 로봇과, 그
립퍼가 포트 압지를 위하여 전진할 때 자중이나 중력에 의해 밑으로 처진 잎을 공기압력으로 불어 올려 
잎의 손상을 방지하는 잎 부상장치와, 각종 위치감지센서와, 수확된 엽채류를 포장부로 이송하는 엽채류 
이송 컨베어와, 엽채류(상축)가 제거된 포트를 재활용할 수 있게 수거하는 수거함과, 공기압 공급원과 
이들을 제어하는 제어기로 크게 구성되며, 다 관절 수확 로봇의 아암 말단부에 위치하는 회전관절에는 
압축공기로 동작하는 에어척을 상하로 설치하고, 상기 에어척에는 이송되는 포트를 압지하는 그립퍼와 
압지된 상기 포트의 엽채류 줄기를 절단하는 절단 칼을 각각 설치하여 상추와 같은 엽채류를 자동으로 
수확할 수 있게 함으로써 인력 대체와 비용 절감 효과가 있으며 수확에 따른 작업성 및 생산성을 크게 
향상시킨 것이다.

대표도

도1

명세서

[발명의 명칭]

다 관절 로봇을 이용한 엽채류 자동 수확기

[도면의 간단한  설명]

제1도는 본 발명의 구성도.

제2도는 본 발명의 그립퍼와 절단 칼이 고정되는 에어척의 일부분을 절개한 상태의 사시도.

제3도는 본 발명에 사용되는 다 관절 로봇의 외관 사시도.

제4도는 본 발명에서 그립퍼가 포트를 압지한 상태의 그립퍼 평면도.

제5도는 본 발명의 그립퍼의 정면도.

본 내용은 요부공개 건이므로 전문 내용을 수록하지 않았음

(57) 청구의 범위

청구항 1 

엽채류 자동 수확기에 있어서, 엽채류가 심어진 포트 및 재식판을 포트 압지위치(다 관절 로봇이 위치하
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는 곳)로 이송시키는 엽채류 공급 컨베어를 설치하고, 상기 엽채류 공급 컨베어의 일측에 제어기로 제어
되는 다 관절 로봇을 설치하고, 다 관절 로봇의 아암의 회전관절 단부에 에어척을 상ㆍ하로 설치하고, 
하부 에어척에 이송되는 포트를 압지하는 그립퍼를 설치하고, 상부 에어척에 압지된 상추를 절단하여 수
확하는 절단 칼을 설치하고, 포트를 압지할 때 밑으로 처진 엽채류의 잎을 공기압력으로 불어 잎의 손상
을 방지하는 잎 부상장치를 이송되는 포트의 하부에 설치하고, 수확로봇의 일측에 절단된 엽채류를 포장
부로 이송하는 엽채류 이송 컨베어를 설치하고, 수확로봇의 일측에 여채류(상추)가 제거된 포트를 수거
하는 포트 수거함을 설치하고, 각종 위치 감지센서 및 공기압 공급원과 이들을 제어하는 제어기 및 솔레
노이드 밸브로 구성하여 엽채류를 자동으로 수확할 수 있게 다 관절 로봇을 이용한 엽채류 자동 수확기.

청구항 2 

제1항에 있어서, 다 관절 로봇은 절단되는 엽채류가 엽채류 이송 컨베어 위로 바로 떨어질 수 있게 엽채
류를 약 -60도로 기울인 다음 절단 칼로 절단하도록 하고, 엽채류가 분리된 포트를 포트 수거함 위로 이
동시킨 다음 그립퍼의 압지력을 해제함으로써 빈 포트를 분리 수거하여 재활용할 수 있도록 하는 다 관
절 로봇을 이용한 엽채류 자동 수확기.

청구항 3 

제1항에 있어서, 포트를 압지하는 그립퍼는 압축공기에 의해 단동 에어 실린더(42)가 전진 또는 후진하
면  링크  아암(44)(46)이  축핀(38)(40)을  중심으로  벌어지거나  오므려지면서  그립퍼가  고정된 
에어핸드(48)(50)가 직선 안내흠(52)(54)과 베어링(56)(58)의 도움으로 평행으로 가까워지거나 멀어지는 
슬라이드 운동을 하면서 포트를 압지하거나 압지력을 해지하는 평형 개폐형 에어척을 사용하도록 함을 
특징으로 하는 다 관절 로봇을 이용한 엽채류 자동 수확기.

청구항 4 

제1항에 있어서, 엽채류를 절단하는 절단칼은 에어 실린더(42)의 전, 후진에 따라 링크 아암(44)(46)이 
축핀(38)(40)을 중심으로 벌어지거나 오므려지는 가위식 운동을 하고, 링크 아암(44)(46)의 앞부분을 선
단으로 연장 돌출시켜 에어 핸드(62)(64)를 구성한 다음 에어 핸드(62)(64)에 연결구로 절단 칼(66)(68)
을 고정한 지점 개폐형 에어척을 사용함을 특징으로 하는 다 관절 로봇을 이용한 엽채류 자동 수확기.

청구항 5 

제1항에 있어서, 절단 칼이 벌어지는 최대 각도를 180°로 하고, 절단칼의 작동거리를 약 60㎜전후로 설
정하여 기타 엽채루도 수확할 수 있도록 함을 특징으로 하는 다 관절 로봇을 이용한 엽채류 자동 수확
기.

청구항 6 

제1항에 있어서, 포트 압지위치의 하부에 공기압 공급원과 솔레노이드 벨브가 에어호스로 연결된 에어분
사노즐을 설치하여 밑으로 처진 엽채류의 잎을 충분히 위로 불어 올려 잎의 상처를 방지하도록 하여 잎 
부상장치를 구성함을 특징으로 하는 다 관절 로봇을 이용한 엽채류 자동 수확기.

※ 참고사항 : 최초출원 내용에 의하여 공개하는 것임.
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