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一种臂展式高地隙菠萝收获机

(57)摘要

本实用新型公开了一种臂展式高地隙菠萝

收获机，包括自走式菠萝收获机和果实输送装

置，所述自走式菠萝收获机的车厢后侧设有呈横

向伸展开的果实输送装置，所述果实输送装置包

括输送臂，所述输送臂设有两条，且两条输送臂

之间为相互对称设置，其分别以一端相向对应、

另一端朝相反方向延展的方式设置，其中输送臂

的相向对应端通过可旋转的螺旋杆连接在车厢

后侧，反向延展端可通过螺旋杆相对于车厢进行

水平方向转动。本实用新型通过在自走式菠萝收

获机上设置可调节的输送臂，其不但可以高地隙

行走，而且还可以在采摘工人和装框工人配合

下，实现菠萝果实的田间高效收获与转运，解决

菠萝收获过程中单依靠人工转运果实劳动强度

大、工作条件恶劣、生产效率低的问题。
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1.一种臂展式高地隙菠萝收获机，包括自走式菠萝收获机和果实输送装置，其特征在

于：所述自走式菠萝收获机的车厢(2)后侧设有呈横向伸展开的果实输送装置，所述果实输

送装置包括输送臂(4)，所述输送臂(4)设有两条，且两条输送臂(4)分别对称设置在承接板

(6)的两边，其以一端分别相向对应、另一端朝相反方向延展的方式设置，其中输送臂(4)的

相向对应端通过可旋转的螺旋杆(5)连接在车厢(2)后侧，反向延展端可通过螺旋杆(5)相

对于车厢(2)进行水平方向转动，所述螺旋杆(5)还可以调整输送臂(4)相对于车厢(2)后侧

承接板(6)的高低位置，两条输送臂(4)的相向对应端之间相互保留有合适距离，用于设置

承接板(6)，所述承接板(6)与车厢(2)的底板中间位置固接。

2.根据权利要求1所述的一种臂展式高地隙菠萝收获机，其特征在于：所述输送臂(4)，

包括连接架(7)、输送带支架(8)和输送带(9)，所述输送带支架(8)通过滑轮(10)设在连接

架(7)中，所述输送带支架(8)中设有输送带(9)，所述连接架(7)通过螺旋杆(5)与车厢(2)

后侧立柱(17)的固定环(14)连接，所述螺旋杆(5)与固定环(14)的连接处为不带螺纹的可

转动的杆体，所述螺旋杆(5)与连接架(7)的连接处为带旋转螺纹的杆体，所述螺旋杆(5)的

顶端设有手轮(16)。

3.根据权利要求2所述的一种臂展式高地隙菠萝收获机，其特征在于：所述输送带支架

(8)的前端部通过限位扣(11)与连接架(7)连接固定，连接带支架的底侧通过滑槽与连接架

(7)内的滑轮(10)可滑动性连接。

4.根据权利要求2所述的一种臂展式高地隙菠萝收获机，其特征在于：所述输送带(9)

一端的主动传动轴通过输送带支架(8)与液压马达(12)连接，另一端的从动传动轴与输送

带支架(8)连接，所述输送带(9)设在主动传动轴和从动传动轴的滚筒上，由液压马达(12)

带动主动传动轴，主动传动轴带动输送带(9)运行。

5.根据权利要求2所述的一种臂展式高地隙菠萝收获机，其特征在于：所述输送带支架

(8)上还设有侧板(13)，侧板(13)设置在输送带支架(8)的左、右和后侧的三面。

6.根据权利要求2所述的一种臂展式高地隙菠萝收获机，其特征在于：所述固定环(14)

设有三个，分别以上、中、下成直线设置。

7.根据权利要求2所述的一种臂展式高地隙菠萝收获机，其特征在于：所述连接架(7)

的外侧设有限位板(15)，限位板(15)用于限定连接架(7)向车厢(2)外侧方向旋转时的角度

不能大于90度，使得置于连接架(7)上的输送臂(4)能够与车厢(2)相垂直。

8.根据权利要求1所述的一种臂展式高地隙菠萝收获机，其特征在于：所述自走式菠萝

收获机，包括驾驶室(1)、车厢(2)和履带行走装置(3)，所述驾驶室(1)和车厢(2)的低侧设

有履带行走装置(3)。

9.根据权利要求8所述的一种臂展式高地隙菠萝收获机，其特征在于：所述的履带行走

装置(3)，包括行走架、驱动轮与多组从动轮及履带，所述的行走架焊装在自走式菠萝收获

机的机架下方两侧，所述的行走架上安装有驱动轮及多组从动轴，驱动轮及多组从动轮上

绕设履带，通过发动机带动驱动轮，驱动轮带动履带运行。
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一种臂展式高地隙菠萝收获机

技术领域

[0001] 本实用新型涉及农业收获设备技术领域，尤其涉及一种臂展式高地隙菠萝收获

机。

背景技术

[0002] 菠萝,又称凤梨，是重要的热带水果之一，广泛分布于南北回归线之间的90多个国

家和地区。菠萝于16世纪传入我国，在我国的种植历史十分悠久，近年来，我国菠萝种植面

积约100万亩，广东、海南、云南、广西、福建等地具有适宜菠萝生长的光照、水分、温度、风、

土壤等自然条件，是当前我国主要的菠萝产区。

[0003] 菠萝是湛江地区传统特色热带作物，当前种植面积约50余万亩，菠萝产业为当地

农业优势产业，然而菠萝生产仍然以人工为主，劳动强度大、生产效率低，随着劳动力日趋

紧张、人工成本增加，造成生产成本增加，产业效益降低。据统计，菠萝生产过程中，尤以菠

萝种植和收获人工需求最大，其中菠萝采收成本约占菠萝全部种植生产管理成本的40％，

而菠萝采收主要分为田间采摘与田间转运两个环节，当前田间转运主要是依靠人工背负果

框至地头再分拣装车，田间转运人工成本约占采收过程人工成本的70％。随着人口老龄化，

农村劳动力日益缺乏，菠萝收获过程迫切需要能替代部分人工的机械化装备，以减少人工

用量、减轻劳动强度。

[0004] 上世纪40年代，美国等一些国家已开始进行菠萝收获机械的研制，例如人工采摘、

输送带转运的半机械式菠萝采摘机以及采用机械手、末端执行器、视觉系统、行走装置、控

制系统等组合而成的菠萝采摘机械手。前者进口设备价格昂贵，机型较大，要求土地平整，

针对单一品种，必须标准化、规模化种植，而国内菠萝种植环境多为缓坡地区，种植模式多

样化，且多数仍是小农经济，地块小、不规则、无规律，也有少数以农村合作社、家庭农场形

式生产，但仍然达不到国外进口设备的作业条件要求。后者工作空间有限，可操作度低。在

国内，我国对菠萝收获机械的研究刚刚起步，大多停留在应用基础研究阶段，暂时未形成可

靠、高效、可生产应用的设备，不能解决当前菠萝产业的迫切需求。为提高采收效率，现针对

我国菠萝生产经营现状，针对市场需求，提出一种展臂式高地隙菠萝收获机。

实用新型内容

[0005] 本实用新型的目的在于提供一种臂展式高地隙菠萝收获机，通过在自走式菠萝收

获机上设置可调节的输送臂，其不但可以高地隙行走，而且还可以在采摘工人和装框工人

配合下，实现菠萝果实的田间高效收获与转运，解决菠萝收获过程中单依靠人工转运果实

劳动强度大、工作条件恶劣、生产效率低的问题。

[0006] 为了实现上述目的，本实用新型采用了如下技术方案：

[0007] 一种臂展式高地隙菠萝收获机，包括自走式菠萝收获机和果实输送装置，所述自

走式菠萝收获机的车厢后侧设有呈横向伸展开的果实输送装置，所述果实输送装置包括输

送臂，所述输送臂设有两条，且两条输送臂分别对称设置在承接板的两边，其以一端分别相
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向对应、另一端朝相反方向延展的方式设置，其中输送臂的相向对应端通过可旋转的螺旋

杆连接在车厢后侧，反向延展端可通过螺旋杆相对于车厢进行水平方向转动，所述螺旋杆

还可以调整输送臂相对于车厢后侧承接板的高低位置，所述两条输送臂的相向对应端之间

相互保留有合适距离，用于设置承接板，所述承接板与车厢的底板中间位置固接。

[0008] 进一步地，所述输送臂，包括连接架、输送带支架和输送带，所述输送带支架通过

滑轮设在连接架中，所述输送带支架中设有输送带，所述连接架通过螺旋杆与车厢后侧立

柱的固定环连接，所述螺旋杆与固定环的连接处为不带螺纹的可转动的杆体，所述螺旋杆

与连接架7的连接处为带旋转螺纹的杆体，所述螺旋杆的顶端设有手轮。

[0009] 进一步地，所述输送带支架的前端部通过限位扣与连接架连接固定，连接带支架

的底侧通过滑槽与连接架内的滑轮可滑动性连接。

[0010] 进一步地，所述输送带一端的主动传动轴通过输送带支架与液压马达连接，另一

端的从动传动轴与输送带支架连接，所述输送带设在主动传动轴和从动传动轴的滚筒上，

由液压马达带动主动传动轴，主动传动轴带动输送带运行。

[0011] 进一步地，所述输送带支架上还设有侧板，侧板设置在输送带支架的左、右和后侧

的三面。

[0012] 进一步地，所述固定环设有三个，分别以上、中、下成直线设置。

[0013] 进一步地，所述连接架的外侧设有限位板，限位板用于限定连接架向车厢外侧方

向旋转时的角度不能大于90度，使得置于连接架上的输送臂能够与车厢相垂直。

[0014] 进一步地，所述自走式菠萝收获机，包括驾驶室、车厢和履带行走装置，所述驾驶

室和车厢的低侧设有履带行走装置。

[0015] 进一步地，所述的履带行走装置，包括行走架、驱动轮与多组从动轮及履带，所述

的行走架焊装在自走式菠萝收获机的机架下方两侧，所述的行走架上安装有驱动轮及多组

从动轴，驱动轮及多组从动轮上绕设履带，通过发动机带动驱动轮，驱动轮带动履带运行。

[0016] 本实用新型的优点是：

[0017] 本实用新型通过在自走式菠萝收获机上设置可调节的输送臂，其不但可以高地隙

行走，而且还可以在采摘工人和装框工人配合下，实现菠萝果实的田间高效收获与转运，解

决菠萝收获过程中单依靠人工转运果实劳动强度大、工作条件恶劣、生产效率低的问题。

附图说明

[0018] 图1为本实用新型的整体结构示意图；

[0019] 图2为本实用新型的果实输送装置展开时的俯视图；

[0020] 图3为本实用新型的果实输送装置收起时的俯视图；

[0021] 图4为本实用新型的输送臂的立体结构示意图；

[0022] 图5为本实用新型的输送臂的侧视图。

[0023] 图中：1驾驶室、2车厢、3履带行走装置、4输送臂、5螺旋杆、6承接板、7连接架、8输

送带支架、9输送带、10滑轮、11限位扣、12液压马达、13侧板、14固定环、15限位板、16手轮、

17立柱。
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具体实施方式

[0024] 下面结合附图与具体实施方式对本实用新型作进一步详细描述。

[0025] 如图1‑5所示，一种臂展式高地隙菠萝收获机，包括自走式菠萝收获机和果实输送

装置，所述自走式菠萝收获机的车厢2后侧设有呈横向伸展开的果实输送装置，所述果实输

送装置用于向车厢2内输送采摘的菠萝，从而提高果实收获的作业效率，所述果实输送装置

包括输送臂4，所述输送臂4设有两条，且两条输送臂4分别对称设置在承接板6的两边，其以

一端分别相向对应、另一端朝相反方向延展的方式设置，其中输送臂4的相向对应端通过可

旋转的螺旋杆5连接在车厢2后侧，反向延展端可通过螺旋杆5相对于车厢2进行水平方向转

动，所述螺旋杆5还可以调整输送臂4相对于车厢2后侧承接板6的高低位置，既可以适合作

业时所需高低度，同时又可以在空车转场时，将输送臂4推入到车厢2内，这样运输方便且不

占用较大空间，所述两条输送臂4的相向对应端之间相互保留有合适距离，用于设置承接板

6，所述承接板6与车厢2的底板中间位置固接，承接板6用于放置装载菠萝的转运筐，作业

时，工人可以将输送臂4上传送到承接板6端的菠萝拾放到转运筐内，再转移到车厢2中。

[0026] 所述输送臂4，包括连接架7、输送带支架8和输送带9，所述输送带支架8通过滑轮

10设在连接架7中，所述输送带支架8中设有输送菠萝的输送带9，所述连接架7通过螺旋杆5

与车厢2后侧立柱17的固定环14连接，所述螺旋杆5与固定环14的连接处为不带螺纹的可转

动的杆体，所述螺旋杆5与连接架7的连接处为带旋转螺纹的杆体，所述螺旋杆5的顶端设有

手轮16，通过旋动手轮16可以调节连接架7的高低位置，连接架7还可以通过螺旋杆5相对于

车厢2进行90度角的左、右方向转动调整，使得空车转场时，输送带支架8可通过底侧的滑轮

10推入到车厢2内。

[0027] 所述输送带支架8的前端部通过可灵活扣接的限位扣11与连接架7连接固定，连接

带支架的底侧通过滑槽与连接架7内的滑轮10可滑动性连接，作业时，输送带支架8通过限

位扣11和滑轮10支撑的方式置于连接架7中，空车转场时，通过将限位扣11脱开，再通过滑

轮10的滑动作用可将输送带支架8推入车厢2内。

[0028] 所述输送带9一端的主动传动轴通过输送带支架8与液压马达12连接，另一端的从

动传动轴与输送带支架8连接，所述输送带9设在主动传动轴和从动传动轴的滚筒上，由液

压马达12带动主动传动轴，主动传动轴带动输送带9运行。

[0029] 所述输送带支架8上还设有侧板13，侧板13设置在输送带支架8的左、右和后侧的

三面，避免菠萝在输送带9传送的过程中掉落。

[0030] 所述固定环14设有三个，分别以上、中、下成直线设置，下固定环14可以用于支撑

螺旋杆5的重量。

[0031] 所述连接架7的外侧设有限位板15，限位板15用于限定连接架7向车厢2外侧方向

旋转时的角度不能大于90度，使得置于连接架7上的输送臂4能够与车厢2相垂直。

[0032] 所述承接板6在工作状态下，与输送臂4上的输送带9高度平齐，使得连接架7抵接

在承接板6侧边，在承接板6和限位板15的共同定位作用下，从而避免输送臂4在作业过程中

不必要的摆动。

[0033] 所述自走式菠萝收获机，包括驾驶室1、车厢2和履带行走装置3，所述驾驶室1和车

厢2的低侧设有履带行走装置3，履带行走装置3适应于在平坦地貌、丘陵坡地、田地上的行

走作业，其具有通过高地隙性地面的性能好，且在干燥、多雨天都不会受到影响。
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[0034] 所述的履带行走装置3，包括行走架、驱动轮与多组从动轮及履带，所述的行走架

焊装在自走式菠萝收获机的机架下方两侧，所述的行走架上安装有驱动轮及多组从动轴，

驱动轮及多组从动轮上绕设履带，通过发动机带动驱动轮，驱动轮带动履带运行。所述履带

行走装置3可以以公知常识。

[0035] 所述履带为钢制履带，其宽度350mm、履带中心距1350mm，所述自走式菠萝收获机

的车体整体高度1100mm，车厢2尺寸为长2500mmx宽2000mmx高1200mm。

[0036] 本实用新型可行走于垄沟内作业，其输送臂4挂接于车厢2末端侧，并向两侧横向

延伸，作业幅宽达到五垄，通过采用人工采摘、装框与机器转运相配合的方式作业。

[0037] 作业时，通过旋转螺旋杆5，将输送臂4调整至合适高度，同时并将输送臂4向两侧

展开，延伸幅宽共7米，配合采摘工人4人跟随采收车前进，将田间采摘的菠萝果实放置于输

送臂4的传输带上，将采摘的菠萝放置在输送带9上，输送至车厢2，另车厢2内需安排捡果装

框工人3人，负责将菠萝装入转运框后并整齐放置在车厢2内。

[0038] 空车转场时，通过旋转螺旋杆5提升输送臂4的高度，至输送臂4的底部稍高于车厢

2的底板，使得承接板6对输送臂4的连接架7的限位消除，此时可向车厢2内方向旋转输送臂

4达90°角，并通过滑轮10推动输送带支架8，使输送带支架8置于车厢2内，便于运输。

[0039] 以上所述的，仅为本实用新型较佳的具体实施方式，但本实用新型的保护范围并

不局限于此，任何熟悉本技术领域的技术人员在本实用新型所揭露的技术范围内加以等同

替换或改变，都应涵盖在本实用新型的保护范围之内。
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