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(57)摘要

本实用新型公开了一种新型苹果采摘装置，

其特征在于包括伸缩杆，伸缩杆上端设置有圆环

状悬臂基座，基座悬挂有容纳苹果的袋子，基座

上方连接有两个以上可开合的爪子，每个爪子通

过拉线与固定于伸缩杆中部的滑块连接，滑块收

集拉线并与手闸连接，手闸固定于滑块下方的伸

缩杆上。本实用新型利用了仿生学的原理，设计

出形似手掌的机械结构，将一个类似手掌的机构

连接到一个较长可伸缩的直杆上，人可以在地面

操控该装置，以减轻采摘负担，降低采摘成本，提

高采摘效率。
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1.一种新型苹果采摘装置，其特征在于包括伸缩杆（1），伸缩杆（1）上端设置有圆环状

悬臂基座（5），基座（5）悬挂有容纳苹果的袋子（4），基座（5）上方连接有两个以上可开合的

爪子（8），每个爪子（8）通过拉线（12）与固定于伸缩杆（1）中部的滑块（2）连接，滑块（2）收集

拉线（12）并与手闸（13）连接，手闸（13）固定于滑块（2）下方的伸缩杆（1）上。

2.根据权利要求1所述的一种新型苹果采摘装置，其特征在于所述基座（5）与爪子（8）

之间通过弹簧合页（7）连接，弹簧合页（7）的弹性力驱动爪子（8）张开，拉线（12）在手闸（13）

作用下驱动爪子（8）合拢。

3.根据权利要求1或2所述的一种新型苹果采摘装置，其特征在于所述爪子（8）为铝板

线切割而成，其表面为弧形，两个以上的爪子（8）成合拢状包围苹果。

4.根据权利要求1所述的一种新型苹果采摘装置，其特征在于所述基座（5）与伸缩杆

（1）之间通过连接块（10）连接，基座（5）一端为轮齿（14），轮齿（14）中心与连接块（10）铰接，

连接块（10）内部设置与轮齿（14）配合的齿条（11），齿条（11）一端与顶丝（9）焊接，顶丝（9）

与基座（5）螺纹配合。

5.根据权利要求1所述的一种新型苹果采摘装置，其特征在于所述袋子（4）的侧面设有

拉链（3）。
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一种新型苹果采摘装置

技术领域

[0001] 本实用新型涉及机械农业采摘技术领域，特别是涉及一种简单手持单人可操作的

新型苹果采摘装置。

背景技术

[0002] 我国是世界第一大水果生产国，也是世界第一大水果消费国。水果种植业的迅速

发展提升了果园机械的市场需求。采摘作业所用劳动力占整个生产过程所用劳动力的33%

～50%，目前我国的水果采摘绝大部分还是以人工采摘为主。采摘作业比较复杂，季节性很

强，若使用人工采摘，不仅效率低、劳动量大，而且容易造成果实的损伤，如果人手不够不能

及时采摘还会导致经济上的损失。使用采摘机械不仅提高采摘效率，而且降低了损伤率，节

省了人工成本，提高了果农的经济效益，因此提高采摘作业机械化程度有重要的意义。

[0003] 目前国内机械式采摘的机械式采摘主要有振摇式、撞击式和切割式三种类型。振

摇式是利用外力使树体或树枝发生振动或振摇，使果实产生加速度，在连结最弱处与果枝

分离而掉落。撞击式是撞击部件直接冲撞果枝或敲打牵引果枝的棚架振落果实。切割式是

将树枝或果柄切断使果实与果树分离的方式，又分为机械切割式和动力切割式。以上所述

的采摘方式无论是对果树本身还是水果都有不可避免的伤害损失。

[0004] 目前市面上采摘工具以手抓型和剪刀型为主，普遍存在摘一次果放一次杆的不连

续摘苹果操作，手抓型采摘生拉硬拽容易影响其他苹果采摘甚至折断树枝，剪刀或者刀片

处理果柄的方法对于高空采摘存在严重的定位问题也存在戳伤苹果的问题，其次，手持长

杆操作劳动强度大。

[0005] 因此，如何设计一种简单的苹果采摘装置，减轻采摘负担，降低采摘成本，提高采

摘效率是本领域技术人员目前亟需解决的技术问题。

实用新型内容

[0006] 本实用新型要解决的技术问题是提供一种新型苹果采摘装置，本装置利用了仿生

学的原理，设计出形似手掌的机械结构，将一个类似手掌的机构连接到一个较长可伸缩的

直杆上，人可以在地面操控该装置，以减轻采摘负担，降低采摘成本，提高采摘效率。

[0007] 为解决上述技术问题，本实用新型所采取的技术方案是：一种新型苹果采摘装置，

其特征在于包括伸缩杆，伸缩杆上端设置有圆环状悬臂基座，基座悬挂有容纳苹果的袋子，

基座上方连接有两个以上可开合的爪子，每个爪子通过拉线与固定于伸缩杆中部的滑块连

接，滑块收集拉线并与手闸连接，手闸固定于滑块下方的伸缩杆上。

[0008] 基于上述方案形成新的技术方案：所述基座与爪子之间通过弹簧合页连接，弹簧

合页的弹性力驱动爪子张开，拉线在手闸作用下驱动爪子合拢。

[0009] 基于上述方案形成新的技术方案：所述爪子为铝板线切割而成，其表面为弧形，两

个以上的爪子成合拢状包围苹果。

[0010] 基于上述方案形成新的技术方案：所述基座与伸缩杆之间通过连接块连接，基座
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一端为轮齿，轮齿中心与连接块铰接，连接块内部设置与轮齿配合的齿条，齿条一端与顶丝

焊接，顶丝与基座螺纹配合。

[0011] 基于上述方案形成新的技术方案：所述袋子的侧面设有拉链。

[0012] 采用上述技术方案所产生的有益效果在于：

[0013] （1）本实用新型用于人工采摘的机械辅助装置，充分利用了仿生学的原理，采用弹

簧合页来作为基座与爪子的连接件，利用弹簧来使爪子实现开合，设计出形似手掌的机械

结构，传动采用类似线闸的拉线驱动，手闸作为动力源，将采摘部分连接到一个可伸缩的伸

缩杆，人可以在地面操控机械结构以达到采摘的目的；

[0014] （2）本实用新型中的新型苹果采摘装置，其体积小，质量轻，而且制作简单，可以大

大程度为农民采摘长得较高的作物提供便利，预置的收集器采用了网格袋子，可以一次性

盛纳苹果10个，效率高。直杆采用可以伸缩的杆，方便采摘不同高度的水果，而且传动系统

使用拉线，大大提高了使用寿命。

附图说明

[0015] 下面结合附图和具体实施方式对本实用新型作进一步详细的说明。

[0016] 图1是本实施例的结构示意图；

[0017] 图2是图1中I处局部放大图；

[0018] 图3是基座上爪子张开的示意图；

[0019] 图中：1—伸缩杆、2—滑块、3—拉链、4—袋子、5—基座、6—连接片、7—弹簧合页、

8—爪子、9—顶丝、10—连接块、11—齿条、12—拉线、13—手闸、14—轮齿。

具体实施方式

[0020] 本实用新型具体为一种新型苹果采摘装置，主要用于比如苹果、核桃等比较高采

摘难度较高的农产品的采摘，其具体结构如附图1所示，包括传动部分、收集部分、角度调整

部分和调节高度部分，收集部分用于摘取和收集苹果，角度调整部分用于调整收集部分的

摘取角度，调节高度部分对整个收集部分高度进行有效调节，传动部分驱动收集部分，实现

摘取苹果。

[0021] 调节高度部分主要是伸缩杆1，通过旋扭伸缩杆非同一节自由伸长所需高度。伸缩

杆1上端设置收集部分和角度调整部分，其中收集部分如附图3所示，主要由设置在伸缩杆1

上端的圆环状悬臂基座5、悬挂在基座5下方的容纳苹果的袋子4以及连接在基座5上方的两

个以上可开合的爪子8组成，袋子4用牛仔布做成直径240mm，其侧面设有拉链3，便于取出摘

取的苹果。

[0022] 传动部分就是用人力控制手闸13作为源动力，再由手闸13将力传递给拉线12；拉

线12下端用M3的螺丝连接滑块2，滑块2的作用是将三线合一集中于拉线12，滑块2收集拉线

12并与手闸13连接，手闸13固定于滑块2下方的伸缩杆1上；位于滑块上部的三个拉线12依

次穿过连接片6、爪子8的过孔，以此来实现抓取的功能；弹簧合页7连接爪子8和基座5，弹簧

合页7可以实现以基座5为参考系，使爪子8做旋转以及恢复初始状态的运动，弹簧合页7的

弹性力驱动爪子8张开，拉线12在手闸13作用下驱动爪子8合拢；同时，袋子4内部三个拉线

12作为引导落到塑料泡沫和硬纸板缓冲，降低对水果的磕碰。
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[0023] 角度调整部分如附图2所示，设置于基座与伸缩杆1连接处，基座5与伸缩杆1之间

通过连接块10连接，基座5一端为轮齿14，轮齿14中心与连接块10铰接，连接块10内部设置

与轮齿14配合的齿条11，齿条11一端与顶丝9焊接，顶丝9与基座5螺纹配合。通过调节顶丝9

使齿条11实现上下运动，从而使基座5上的齿轮做旋转运动,最后实现整体的角度调节；连

接块10用两个M6的螺丝和套筒紧固在伸缩杆1上。

[0024] 本实用新型的制作其大致分为四个部分：基座5、爪子8、滑块2和袋子4。前三项采

用铝合金制作，袋子4用牛仔布制作。

[0025] 基座5采用大铝块，用先锯床锯成高30mm直径140mm的柱体，然后用车床车成基座

的形状，再在侧面和上面相间120度打孔和攻螺纹（M4）。为调整整个基座的角度，在其旁焊

接一个齿轮与齿条的机构。爪子8是将厚度为25mm的铝板用线切割切成爪子的形状，在侧面

打孔、攻螺纹（M4）。滑块2是将预制的铝块铣成30*20*10（mm）,接下来用钻床钻出直径2mm通

孔，再在侧面钻出四个孔并攻螺纹（M3）。袋子4是用买来的牛仔布做成直径240mm，并在侧面

装拉链。在内部用塑料泡沫和硬纸板做缓冲，减少不必要的损伤。

[0026] 本实用新型在实际应用中，主要是对农产品的采摘，比如苹果、核桃等比较高采摘

难度较高，利用设计的机械结构，可以很大程度地减轻人的劳动，不用搬梯子，而且一个人

就可以完成采摘，大大提高了效率，真正实现了机械服务于人。
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图2

图3
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