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Заключение

Обоснована  рациональная  конструктивнотехнологическая  схемой  туннельного  устройства 
шатрового опрыскивателя с круговым движением воздушного потока и диффузором типа «Улит
ка», а также дефлектором, расположенным под углом 15–20° градусов к плоскости, перпендику
лярной направлению движения туннельного устройства опрыскивателя.
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Введение

Уборка плодов – заключительная и решающая операция в общем плане работ по выращиванию 
плодов, которая во многом определяет качественные и количественные показатели производимой 
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продукции и экономики отрасли в целом. В настоящее время эта операция в республике преиму
щественно выполняется вручную, что негативно сказывается на производительности труда и се
бестоимости продукции.

В связи с этим актуальной задачей является создание технических средств для механизации 
уборки яблок.

Выбор схемы агрегата

Анализ исследований технологических особенностей различных видов уборки плодов семеч
ковых и косточковых плодов и конструкций машин для уборки плодов позволил установить, что 
наиболее перспективным орудием для уборки десертных плодов является плодоуборочная плат
форма с контейнеровозом, оборудованная системой конвейеров для транспортировки убранных 
сборщиками плодов (рисунок). Такой тип плодоуборочной платформы является наиболее рацио
нальным для работы в садах интенсивного типа [1–5].

При этом плоды будут сниматься с деревьев вручную, а транспортировка и укладка их в кон
тейнеры будет осуществляться механизировано. Это позволит получить максимальную произво
дительность труда сборщиков при сохранении высокого качества убранного урожая.

Убранные плоды должны укладываться в контейнеры. 
Агрегат должен быть оборудован уборочными площадками для второго и третьего ярусов. Для 

первого яруса площадки не предусматриваются,  так как уборку нижнего яруса плодов удобнее 
осуществлять с земли.

Самоходный агрегат для уборки яблок: 1 – самоходная машина; 2 – лотки; 3 – горизонтальный конвейер; 
4 – вертикальный конвейер; 5 – поворотный стол; 6 – контейнеровоз; 7 – площадка

При этом платформы должны иметь возможность изменения своего положения по вертикали 
и горизонтали для лучшего приспосабливания к ширине междурядий сада и высоте деревьев. Оче
видно, что для снижения трудоемкости и повышения удобства регулировка должна осуществлять
ся механизированно и индивидуально для каждой из площадок.

Для удобства сборщиков агрегат должен быть оборудован системой подручных конвейеров – 
лотков. Они необходимы для уменьшения времени, в течение которого руки сборщика будут заня
ты в процессе уборки. 

Для максимального снижения трудоемкости съема лотки должны иметь возможность изменять 
свое положение в горизонтальной и вертикальной плоскости с возможностью фиксации.

Кроме того, учитывая возможную неравномерность распределения урожая плодов семечковых 
и  косточковых  плодов  по  высоте  дерева  и  различную ширину междурядий  сада,  длина  лотков 
должна быть переменной.
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Горизонтальный конвейер должен обеспечивать прием плодов со всех лотков и транспорти
ровку их на вертикальный конвейер, который, в свою очередь, должен укладывать их в контейнер 
без повреждений.

При этом, учитывая низкие прочностные свойства плодов и их легкую повреждаемость, а так
же изменение высоты слоя плодов в контейнере в процессе уборки, вертикальный конвейер дол
жен иметь возможность вертикального перемещения. Кроме того, конвейер должен иметь авто
матическое устройство, обеспечивающее поддержание минимально возможной высоты выгрузки 
плодов в контейнер.

При свободной выгрузке плодов в контейнер в нем будет образовываться призма из плодов. 
Это приведет к уменьшению степени заполнения контейнера плодами и травмированию их при 
транспортировке. Для устранения данного негативного явления загрузку плодов необходимо осу
ществлять во вращающийся контейнер на некотором расстоянии от его центра.

В Республике Беларусь при уборке плодов используются в основном деревянные контейне
ры промышленного производства с наружными размерами 1200×100×800мм. Масса заполненно
го контейнера в зависимости от вида, плотности плода и массы пустого контейнера составляет 
350–450 кг. При средней урожайности 30–50 т/га, длине рядов, равной 100–120 м, и ширине меж
дурядий 3,5–4,5 м для сбора плодов с одного ряда необходимо 5–9 контейнеров общей массой 
1750–4050 кг. Очевидно, что заполненные плодами контейнеры целесообразно оставлять в меж
дурядьях сада, а на контейнеровозе, агрегатируемом с самоходным агрегатом, перевозить пустые. 
При этом конструкция контейнеровоза должна быть портальной и высококлиренсной для обеспе
чения свободного прохода контейнера под направляющими контейнеровоза.

Контейнеровоз должен обеспечивать перевозку не менее 9 контейнеров для обеспечения убор
ки плодов с одного ряда за один проход. Очевидно, что для этого он должен обеспечивать возмож
ность многорядной установки контейнеров и быстрой их разгрузки.

Таким  образом,  к  исследованию  нами  была  принята  конструктивнотехнологическая  схема 
самоходного  агрегата  с  контейнеровозом,  оборудованного  приемными  лотками,  центральным 
и вертикальным конвейерами для  сбора и  транспортировки плодов,  столом для размещения на 
нем контейнера с возможностью его вращения. Контейнеровоз должен иметь высококлиренсную 
портальную конструкцию и обеспечивать возможность многоярусной установки 9 порожних кон
тейнеров [5].

Выводы

1. Наиболее перспективной схемой агрегата для уборки десертных плодов является конструк
тивнотехнологическая  схема  самоходного  агрегата  с  контейнеровозом,  оборудованного  прием
ными лотками, центральным и вертикальным конвейерами для сбора и транспортировки плодов, 
столом для размещения на нем контейнера с возможностью его вращения.

2. Контейнеровоз должен иметь высококлиренсную портальную конструкцию и обеспечивать 
возможность многоярусной установки не менее 9 порожних контейнеров.
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