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 پژوهشي مقاله
  

  يبرگ جاتيسبز برداشت نيماش در محصول برش سامانه کي توسعه
 

 ٤يگيحسن برضا  ديو س ٣مهر انين کيحس ، محمد*٢يني، اکبر عرب حس١يمنصور يمهد
  

  
 دهيچک

  
 استفاده يآلودگ کاهش و يانسان يروين کاهش محصول، بيآس کاهش ،بازده بهبود هدف با يبرگ اهانيگ برداشت نيماش
 و اسفناج ،يشاه اهيگ سه يرو و شد ساخته و يطراح يبرگ اهانيگ برداشت دستگاه برش سامانه قيتحق نيا در شود. يم
 کي توسط هايپول رد.يگيم قرار يپول دو يرو که است ينوار اره غهيت کي شامل دستگاه نيا .گرفت صورت شيآزما حانير
 محور ياهيزاو انحراف از يريجلوگ يبرا و نگيکوپل از موتور به محرک يپول اتصال يبرا ند.يآيم در چرخش به محرکه يروين
 که گرفت صورت اتاقاني کي و محور کي توسط زين قاب به متحرک يپول اتصال شد. استفاده UCP206 ياساچمه اتاقاني دو از
 يفلز قاب کي يرو مجموعه نيا شود.يم ميتنظ مهره و چيپ توسط غهيت کشش .دارد عهده بر را اره غهيت کشش ميتنظ فهيوظ
U به ارتفاع ميتنظ سازوکار توسط حامل يهاچرخ است. متصل دستگاه يلاص يشاس به قاب نيا و دارند قرار معکوس شکل 

 هيثان بر متر ۳/۶ و ۵ ،۷/۳ غهيت يخط سرعت سطح سه در هاشيآزما دستگاه، عملکرد نييتع يبرا اند.شده متصل ياصل يشاس
 انجام Minitab 2018 افزار نرم توسط هاشيآزما يطراح شد. انجام ساعت بر لومتريک ۲ و ۵/۱ ،۱ يشرويپ سرعت سطح سه و

 ،آمده دسته ب جينتا به توجه با شد. طرح شيآزما ۱۳ اه،يگ سه از کي هر يبرا يمرکز مرکب شيآزما يآمار روش با و شد
 هم .آمد دسته ب  ساعت بر لومتريک ۲ و ۵/۱ ،يرو شيپ سرعت يبرا بازه نيبهتر و هيثان بر متر ۳/۶ غهيت يخط سرعت نهيبه
 وارد اهيگ به را بيآس نيترکم و بودند يدگيله بدون دستگاه نيا توسط شده دهيبر يهاساقه برش، سطوح تيفيک نظر از نيچن
   .کرد

  
  يبرگ اهانيگ وسته،يپ برش برداشت، نيماش ،ينوار اره :يديكل يها واژه
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   مقدمه
 بر،يف ها،نيتأميو ،يمعدن مواد وجود خاطر به جاتيسبز

 يکالر کم نيچنهم و ميزيمن فراوان، نيپروتئ ن،يسروتون
 در و هستند تياهمپر اريبس انسان يسلامت يبرا بودن،
 انيم نيا در د.ندار ياژهيو گاهيجا هاانسان ييغذا سبد
 ند.يآيم حساب به جاتيسبز نيتر مهم از يبرگ جاتيسبز

 مورد ها آن ساقه از يقسمت و برگ معمولاً اهانيگ نيا
 يطولان اناهيگ کشت هچخيتار .رديگ يم قرار استفاده
 حساب به بشر مهم اريبس يهاازين از يکشاورز چون است

 در يمهم نقش هم يانسان منابع انيم نيا در د.يآيم
 به يانسان منابع نهيهز يطرف از و دارند يکشاورز داتيتول

 اديز کارگر کمبود و زيرکشت مساحت شيافزا خاطر
 اهانيگ نيا ازجمله .(Olowojola et al., 2011) شود يم
 ،يرزمار اسفناج، انواع ،يفلفل عنعنا ،عنعنا به توان يم

 اشاره يسالاد کوتاه يبرگ اهانيگ و يجعفر ،يآب تربچه
   کرد.
 رانيا يکشاورز آمارنامه از شده استخراج اطلاعات طبق
 محصولات زيرکشت سطح ،١٣٩٩- ١٣٩٨ يزراع سال در
 سطح و هکتار ونيليم  ١٩٢/١٢ حدود رانيا در يزراع

 است. بوده درصد ٦/٤ حدود جاتيسبز به مربوط زيرکشت
 تن ونيليم ٩/٢٠ با برابر حدوداً جاتيسبز ديتول زانيم

 زيرکشت سطح از ياشده کيتفک آمار که هرچند .است
 محصول سه خصوصاً و يبرگ اهانيگ مانند محصولات
 نيا در نظر مورد اهانيگ که يشاه و حانير اسفناج،
 يبنددسته در يول ،ستين دسترس در هستند پژوهش
 يفيص و يسبز مجموع بخش در آمارنامه نيا زين يباغبان

 هزار ١٣ به کينزد زيرکشت سطح به کشور کل ياگلخانه
 سال نيا در تن ونيليم سه حدود ديتول زانيم و هکتار
  ).١٤٠٠، ناميب( است شده اشاره يزراع
 يها فرآورده ديتول رهيزنج در ها بخش نيترمهم از يکي
 ها دستگاه نيا هستند. برداشت يها دستگاه ،ياهيگ

 يبند بسته و يبند دسته کردن،زيتم انتقال، دن،يبر فيوظا
 برش يبرا برداشت يها دستگاه در دارند. عهده بر را کردن
 که شوديم استفاده يمختلف يهاسامانه از محصول ساقه
 استوار کردن يچيق و زدنضربه اصل دو بر آنها کار اساس
 سرعت با ضربه واردکردن با ياضربه يهاسازوکار است.
 اهيگ ساقه برش باعث اهيگ به زيت و برنده لبه کي يبالا
 دو انيم اهيگ دادن قرار با يچيق يهاسازوکار در و شده
 را ساقه است، متحرک هاآن از يکي حداقل کهتيز  لبه

 يدروگرها اساس نيا بر .کنند يم جدا اهيگ از و دهيبر
 در شوند. يم ميتقس ياشانه و دوار دسته دو به موجود
 برنده جسم دو قيطر از يبرش يروين ياشانه يدروگرها

 هاساقه بر کنند،يم حرکت گريکدي جهت خلاف در که
 يچيق با يدست برش به را آن توانيمو  شوديم وارد
 لهيوس به ياضربه يروين ار،دو يدروگرها در و کرد هيتشب

 شکل اهيگ ساقه به اديز سرعت با غهيت کي برخورد
 برداشت هنگام در که است ياتفاق همان نيا که رديگ يم

  .)Mansouri Rad, 1993( افتديم زين داس با يدست
 در و قسمت دو به ماده کي از يبخش کردن مجزا به برش
 و شدنله خردشدن، بدون شده، نييتع قبل از محل
 يدارا که ياهانيگ در برش نديفرا ند.يگويم شدن تکه
 هنوز نديفرا نيا است. دهيچيپ اريبس هستند يسلول بافت
 دارد. وجود هيفرض نيچند يول نشده شناخته اتيجزئ با

 لحظه نياول از برش نديفرا در مواد رفتار از يمختلف انواع
 مجزا قسمت دو به کاملاً ماده که يهنگام تا غهيت برخورد
 مختلف انواع دانستن است. شده مشاهده شده، ميتقس
 دينما استفاده ينديفرا از تا کنديم کمک طراح به برش
 مصرف را يانرژ و روين نيترکم ور يتأث نيترشيب که
  .(Persson, 1987) کند يم

 در شده استفاده يروين و يانرژ سطح در تفاوت بر علاوه
 صورت در زين يمتفاوت يهابيآس برش، مختلف يهاروش
 مختلف، محصولات به شده وارد يهاتنش شناخت عدم
 در برش سبب برش، يهاروش از يبرخ د.يآيم ديپد

 يبرا و شونديم مطلوب برش محل از يتوجه قابل فاصله
 نظر مورد مواد با متناسب برش ديبا خطا نيا کاهش
 شروع يزمان مواقع اکثر در برش نديفرآ د.نشو انتخاب

 در .دارد ساقه با را برخورد نياول برش، غهيت که شوديم
 و افتهي شيافزا يتماس يروين و تنش غه،يت حرکت ادامه
 تا رديگيم شکل اهيگ ساقه اي ماده داخل در تنش يالگو
 بخش که يزمان تا و شود فراهم شکست طيشرا که يزمان
   .دارد ادامه نديفرا نيا نشود جدا هم از کاملاً نظر مورد
 طيشرا و نوع به توانيم مؤثر برش دررگذار يتأث عوامل از

 غه،يت لبه يکربنديپ غه،يت لبه شعاع غه،يت هيزاو برش، مواد
 يروين اي رندهيگ ياتکا نقطه و اندازه ،غهيت ضد نوع

 برش تحت ماده ضخامت و هيزاو غه،يت سرعت نگهدارنده،
 از يکي يشرويپ سرعت .(Persson, 1987) کرد اشاره
 چون ،است دستگاه عملکرد بهبود در مهم اريبس عوامل
 بر برداشت زانيم باشد ترشيب يشرويپ سرعت هرچه
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 به ياقتصاد لحاظ از و روديم بالا زين ساعت حسب
 از يشرويپ سرعت اگر گريد طرف از و بود خواهد تر صرفه
 محصول زشير زانيم است ممکن برود بالاتر نهيبه حالت

 شود. بازده کاهش موجب جهينت در و شود تر شيب
 سرعت و يشرويپ نهيبه سرعت آوردن دستهب نيهمچن

 که است تياهم مورد جهت آن از برش غهيت يخط نهيبه
 و شده له اي و شودينم دهيبر اهيگ باشد نييپا يليخ اگر
 اگر و شوديم کم آن يپسند بازار از و نديب يم بيآس
 نهيبه و داده شيافزا را يانرژ مصرف باشد اديز يليخ

 يحت اي و دهديم قرار الشعاع تحت را يانرژ مصرف بودن
 زانيم و کند پرتاب سمت کي به را اهيگ است ممکن
   کند. افت محصول بازده و برداشت

 يطراح اسفناج وستهيپ برداشت نيماش کي ،يقيتحق در
 انداختن ريگ دارنده،نگه سازوکار شامل نيماش نيا شد.
 بيترت به دستگاه نيا عملکرد مراحل بود. برش و اهيگ

 لهيوس به اهيگ داشتن نگه جلو، به رو حرکت شامل
 محصول انتقال و محصول برش بازو، دو نيب در يسازوکار

 جمع سبد به انتقال نوار کي از استفاده با شده دهيبر
 عملکرد فشرده، ساختار دستگاه نيا تيمز بود. يآور

 يشگاهيآزما جينتا است. آن يقو يريپذ قيتطب و کامل
 و درصد ٩٥ دستگاه نيا تيموفق زانيم که دادند نشان

 با دستگاه نيا است. درصد ٥ آن يرسانبيآس زانيم
 سرعت غه،يت سرعت مانند يزراع و ياتيعمل يهاريمتغ
 کاهش با .گرفت قرار شيآزما مورد اه،يگ ارتفاع و يشرويپ

 زانيم و افتي شيافزا يامزرعه تيظرف ،يشرويپ سرعت
  .)Song et al., 2018( ديرس درصد ٩٢ به يوربهره
 و يطراح آمارانتوس برداشت نيماش گر،يد يقيتحق در

 اجزاء گرفت. قرار يبررس مورد آن عملکرد و شد ساخته
 و رفت دروگر سازوکار( برداشت واحد شامل دستگاه ياصل

 محفظه فلک، و چرخ لغزنده، و لنگ سازوکار )،يبرگشت
 شده دهيبر اهانيگ برش، عمل از بعد .بود يشاس و رهيذخ
 نشان جينتا .رنديگيم قرار مناسب هيزاو با نقاله يرو بر
 يشرويپ سرعت در دستگاه نيا نهيبه ييکارا که داد
 لنگ قسمت يدوران سرعت و ساعت بر لومتريک ٢٧/٣
 يامزرعه تيظرف آمد. دسته ب قهيدق بر دور ٤٤٧ غهيت

 بود. درصد ٩٢ يوربهره بيضر و ساعت بر هکتار ٢٧/٠
 ٣٠ تعداد کار با برابر طيشرا نيا با دستگاه نيا عملکرد

 است يدست کاملاً برداشت يبرا روز در کارگر ٤٠ يال
(Olowojola et al., 2011). 

 با برش يهاسامانه عمده حرکت يعلم منابع ترشيب در
 لغزنده و لنگ صورت به عمدتاً يبرگشت و رفت سازوکار
 به اتصال لهيم کي لهيوس به لنگ قسمت که هستند
 ليتبد و روين انتقال فهيوظ و شده متصل لغزنده قسمت
 Yang et( دارد برعهده را يخط حرکت به يدوران حرکت

al., 2018(.  
 يسخت يدارا يبرگ اهانيگ برداشت يبرا دستگاه ساخت

 که ييهادستگاه بيمعا از .است يفراوان يهايدگيچيپ و
 که ييهادستگاه اي و شونديم گرفته کارهب تراکتور توسط

 به توانيم رند،يگيم قرار استفاده مورد خودرو صورته ب
 به اهيگ به اديز زدن بيآس ،ينگهدار و ريتعم اديز نهيهز

 گران نيهمچن و موتور اديز قدرت به ازين برداشت، هنگام
 يهادستگاه ساخت به ازين نيبنابرا کرد. اشارهآن  بودن

 .است محسوس باشد نداشته را مشکلات نيا که برداشت
 برش سامانه کي که است آن حاضر پژوهش از هدف لذا

 و يطراح يبرگ جاتيسبز برداشت دستگاه يبرا مناسب
 ينوار اره غهيت از که برش نوع به توجه با و شود ساخته

 زمان در روديم انتظار شود،يم استفاده وستهيپ برش با
 با و بيآس بدون ساقه برش ،يبرگ اهانيگ برداشت

 نيچنهم باشد. اهيگ ساقه در يپارگ و يدگيکوب نيتر کم
 و افتهي کاهش برداشت زمان در يانسان يروين به ازين

 متفاوت يهاارتفاع در و مختلف اهانيگ برداشت امکان
   شود. فراهم

  
  ها روش و مواد

 ساخت به مربوط ياصل پروژه کي از يبخش پژوهش نيا
 يکل بخش دو که است يبرگ اهانيگ برداشت دستگاه
 را محصول يآورجمع و انتقال سامانه و برش سامانه
 متصل گريکدي به تينها در بخش دو نيا شود.يم شامل
 ليتشک را يبرگ جاتيسبز برداشت نيماش کي و شده
 و متريليم ٢٠٠٠ طول با دستگاه هياول نمونه دهند.يم

 به مربوط بخش نيا شد. يطراح متريليم ٥٠٠ کار عرض
 دستگاه سازوکار در است. يبرگ اهانيگ برش سامانه
 از پژوهش نيا در بحث مورد يبرگ اهانيگ برداشت
 طرح اساس بر شد. استفاده يپول دو و ينوار اره سازوکار

 بر که است ينوار اره غهيت کي شامل برش سامانه ه،ياول
 نقش هايپول نيا از يکي .داده شد قرار يپول دو يرو

 به را غهيت و دارند را متحرک نقش يگريد و محرک
 را برش نديفرآ و آورنديدرم حرکت به وستهيپ صورت
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 سازوکار کي متحرک يپول در ).١ (شکل دهنديم شکل
 يبرا ازين مورد يروين تا شد يطراح کشش ميتنظ

 دستگاه غهيت کند. نيتضم را هايپول و غهيت نيب اصطکاک
 ضد و است ينوار اره نوع از پژوهش نيا در يبررس مورد

 مفهوم نيا به غهيت ضد وجود عدم .ندارد وجود ياغهيت
 از پس اهيگ .است آزاد برش نوع از برش سامانه که است
 به تا رديگيم قرار نقاله تسمه يرو بر بلافاصله شدن دهيبر

 شده گرفته نظر در محصول يآورجمع يبرا که يامحفظه
 حدوداً دستگاه يشاس و برش سامانه يکل وزن ابد.ي انتقال
 يمصرف مواد نوع به توجه با که شدبرآورد  لوگرميک ٢٠٥

  .آمد دستبه قسمت هر وزن ،محاسبه اي نيتوز و
  

  
 نيماش در برش سامانه و دستگاه کل هياول طرح - ۱ شکل

  يبرگ جاتيسبز برداشت
  
 يطراح تر،شيب نانياطم و ييکارا به يابيدست يبرا
 با دستگاه الف) که گرفت صورت اساس نيا بر نيماش
 را محصول ،برگ و ساقه در يپارگ و يدگيکوب نيترکم

 دستگاه ج) دهد. کاهش را کارگر به ازين ب) کند. برداشت
 را محصول از يادتريز مقدار ،يانسان يروين سه بايدر مقا
تا  باشد داشته آسان يکاربر دستگاه د) کند. برداشت
 انسان تماس زانيم ه) کند. کار آن با يراحت به بتواند کاربر

 از تاابد ي کاهش ياديز حد تا شده برداشت محصول با
 و دستگاه نيا يطراح شود. يريجلوگ ها يآلودگ انتقال
 انجام ٢٠١٧نسخه  Solidworks افزارنرم در هانقشه رسم
   شد.
 معمولاً که شد استفاده ينوار اره غهيت از دستگاه نيا يبرا
 ريسا و گوشت و نان و فلزات و چوب برش يبرا صنعت در

 يفنر حالت هاغهيت نيا دارد. ياديز کاربرد ييغذا مواد
 ازين مورد فاصله و برش نوع به بسته ،يپول دو نيب و دارند
 گاهيجا ابتدا ،غهيت طول محاسبه يبرا رند.يگيم قرار
 شد. محاسبه يپول دو مرکز فاصله سپس و نييتع هايپول

 در هاعامل دادن قرار و هايپول شعاع احتساب با نيچنهم
ابتدا قطر پولي با توجه  .شد نييتع غهيت طول )١( معادله

 کار عرض اساس بر غهيت طولها، و سپس به ارتفاع بوته
تا  غهيت نيپائ لبهفاصله  شد. نييتع هايپول قطر و دستگاه

 ييبالا لبه ارتفاع و کند يم مشخص را برش ارتفاع ن،يزم
 دستگاه نوع نيا يريکارگه ب يبرا بوته ارتفاع نهيشيب غهيت
 ييبالا لبه از شيب بوته ارتفاع اگر چون کنديم مشخص را

 نوع و جنس شود.يم انجام ارتفاع دو در اهيگ برش ،باشد
   شد. انتخاب يصنعت نيمتخصص مشورت با غهيت
)١(   = (   ) + (   ) + (2 ) 
 و هايپول شعاع R2 و R1 ،غهيت طول L معادله نيا در که
C است. هايپول مرکز تا مرکز فاصله   
 يخطا کاهش منظور به و دستگاه يکل شکل به توجه با

 (شکل شد استفاده يپول دو از ساخت، نديفرآ در ياحتمال
 يپول انتخاب و يطراح در يپول عرض و قطر عامل دو ).٢

 نقش برش ارتفاع نييتع در يپول قطررا يز ،است مهم
 غهيت نييپا و بالا فاصله هايپول قطر شيافزا با دارد. يمؤثر

 شيافزا زين برش ارتفاع محدوده لذا و ابدييم شيافزا زين
 ١٠ حدود يشاه اهيگ ارتفاع نکهيا به توجه با ابد.ييم

 و متريسانت ٣٥ تا ١٥ نيب حانير اهيگ ارتفاع متر،يسانت
، است متريسانت ٣٠ تا ١٠ نيب اسفناج اهيگ ارتفاع
 که اهيگ نيتربلند ارتفاع نيانگيم از برش ارتفاع نيبنابرا

 و شد گرفته نظر در متريسانت ٣٠ و انتخاب است حانير
 تا دين گردييتع متريسانت ٣٠ زين هايپول قطر جهينت در

  د.ياين شيپ غهيت ييبالا لبه و محصول انيم يبرخورد
 عرض با متناسب ديبا که است هايپول عرض ،گريد عامل

 يتورفتگ قسمت داخل در کاملاً غهيت تا ودش انتخاب غهيت
 که غهيت ياحتمال يعرض حرکت و رديگ يجا هايپول

 يريجلوگ شوديم هايپول تعادل رفتن نيب از به منجر
 متريليم ١٥ که غهيت عرض به توجه با ).٣ (شکل کند
 با غهيت برخورد از يريجلوگ يبرا ازين مورد يفضا و است
 ،شد گرفته نظر در متريليم ٥ که هايپول برآمده يهالبه
 مشخصات شد. نييتع متريليم ٢٠ يپول يتورفتگ يپهنا
 شده ارائه ١ جدول در وهشپژ نيا در رفته بکار ينوار اره

چنين انتخاب با توجه به محاسبات انجام شده و هم است.
ها ياتاقانمتر، قطر داخلي مورد نياز براي ميلي ٣٠محور 

متر در نظر گرفته شد. در طراحي دماغه ميلي ٣٠نيز 
 ٣٠با قطر  UCPو  UCTبرداشت به دو نوع بيرينگ 

  متر نياز بود. ميلي
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  برش سامانه در رفته کار به اره غهيت مشخصات -۱ جدول
  اندازه اي نوع  غهيت مشخصات
متريليم ١  ضخامت  
متر ميلي ٢٠  گام  
متر ميلي ١٥  عرض  

متر ميلي ٥/٢  دندانه يبرآمدگ  
متر ميلي ٢٦٢٠  غهيت طول  

  

  
 برش سامانه در شده يطراح غهيت و هايپول طرح - ۲ شکل

  يبرگ جاتيسبز برداشت نيماش
  

  
محل و نحوه قرارگيري تيغه روي پولي الف) صحيح و  - ۳شکل 

  ب) غلط
  

 يرو بر آزاد و بار بدون حالت در ديبا ابتدا ينوار اره
 مرکز دو فاصله يآرام به سپس و گرفته قرار ها يپول
 نيا اگر داد. قرار کشش تحت را غهيت و کرد اديز هارا يپول

 يروين و شوديم کم زين کشش يروين باشد، کم فاصله
 وجودبه غهيت درآمدن حرکت به يبرا يکاف اصطکاک

 بر يکشش بار و شود اديز يليخ فاصله نيا اگر و ديآينم
 پاره و غهيت عمر طول کاهش باعث شود اديز غهيت يرو

 و يطراح يسازوکار لذا شود.يم آن زودهنگام شدن
 و داد رييتغ را يپول مرکز دو فاصله بتوان تا شد ساخته
 سازوکار نيا ياجزا کرد. ميتنظ را غهيت در مناسب کشش

  است. شده داده نشان ٤ شکل در
  

 
 و يجانب ي(نما غهيت کشش ميتنظ سازوکار طرح - ۴ شکل

    )يواقع ريتصو
  
 جنس از پله دو محور کي از دستگاه يريپذفرمان يبرا

 با )DIN EN 10025 (استاندارد S235JR ياژيآل ريغ فولاد
 DIN EN (استاندارد متريليم ٢٠ و متريليم ٤٠ قطر دو

 حرکت نيتأم يبرا .)٥ (شکل شداستفاده  )1013-1
 عقبو  وسط قسمت در محور نيا ،سازوکار در يچرخش
 اندازه به سوراخ کي نيچنهم .شد متصل آن ريز و يشاس
 متريليم ٨٠٠ طول به ليپروف کي وسط در کوچک، قطر
 متر يليم ٣ ضخامت و متريليم ٤٠×٦٠ مقطع سطح با و
 .رفتگ يم قرار آن در محور نييپا بخش که شد، جاديا
 نييپا ليپروف يانتها دو به زين هاچرخ محور گاههيتک

 ليپروف به شده يکارخم لهيم دو حال شدند. داده جوش
 دستگاه حرکت ريمس بتواند کاربر که شدند متصل ينييپا
  د.ينما کنترل را
  

  
 )۲ دستگاه، ي)شاس۱ دستگاه، يريگ فرمان سازوکار - ۵ شکل

  اهچرخ يشاس )۳ و يريگفرمان محور
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 سه در يشرويپ سرعت شامل يابيارز دمور يهاعامل
 سرعت و ساعت بر لومتريک ٢ و ٥/١ ،١ با برابر ،سطح
 هيثان بر متر ٣/٦ و ٥ ،٧/٣ ،سطح سه در غهيت يخط

 نييتع و شيآزما طرح آوردن دستهب يبرا شدند. انتخاب
 روش به هاآن يچگونگ و ازين مورد يهاشيآزما تعداد
 تعداد Minitab 2018 افزارنرم در ،يمرکز مرکب طرح
  آمد. دستهب ٢ جدول طبق و شيآزما ١٣ هاشيآزما

  
 مرکب طرح روش از آمده دستهب شيآزما طرح -۲ جدول

  يمرکز

  يرو شيپ سرعت  شيآزما شماره
  ساعت) بر لومتري(ک

  غهيت يخط سرعت
  ه)يثان بر (متر

٧/٣  ٢  ١  
٥  ٥/١  ٢  
٣/٦  ٢  ٣  
٧/٣  ١  ٤  
٧/٣  ٥/١  ٥  
٥  ٥/١  ٦  
٥  ٥/١  ٧  
٥  ٥/١  ٨  
٣/٦  ١  ٩  
٣/٦  ٥/١  ١٠  
٥  ١  ١١  
٥  ٥/١  ١٢  
٥  ٢  ١٣  

 
 نمونه از ياهياول نمونه قيتحق نيا در شده ساخته دستگاه
 طيشرا يبررس و شيآزما انجام يبرا و است آن يصنعت

 و ياحتمال موانع رفع و دستگاه نيا کارکرد مناسب
 به لذا رد.يگيم قرار استفاده مورد نمونه نيا يابي بيع
 به زين قيتحق نيا در شده انجام يهاشيآزما ليدل نيهم

  .است يشگاهيآزما صورت
 

  بحث و جينتا
 بحث مورد يبرگ جاتيسبز برداشت نيماش در هاسازوکار

 ساخت، زمان در موجود طيشرا با متناسب پژوهش نيا در
 نمونه در شد. ساخته و يطراح دسترس در مواد و امکانات

 با فاز سه يکيالکتر موتور کي دستگاه نيا يشگاهيآزما
 متصل محرک يپول به نگيکوپل روش به وات، ١٨٠ توان
 را برش غهيت يحرکت يروين نيتأم فهيوظ که است شده

 يهاارتفاع در برداشت تيقابل دستگاه نيا دارد. برعهده
 نيب در که ارتفاع رييتغ سازوکار است. دارا را متفاوت

 را ارتفاع ميتنظ امکان است شده يطراح يشاس و هاچرخ
  .)٦ (شکل کنديم فراهم

  

    
  برش ارتفاع ميتنظ و نگيکوپل سامانه - ٦ شکل

  
 ليمستط مقطع با يآهن يقوط دو از دستگاه يشاس
 به يآهن قاب کي آن يجلو در که است شده ليتشک
 سامانه و موتور ينگهدار فهيوظ که دارد قرار يناودان شکل
 سازوکار و هاچرخ دارد. عهده بر را هايپول يروين انتقال
 ٧ شکل در اند.شده داده جوش يشاس به زين ارتفاع ميتنظ
  است. شده داده شينما دستگاه يکل ينما

 

  
 برش ارتفاع ميتنظ و نگيکوپل ،انتقال سامانه ينما - ٧ شکل

  يبرگ جاتيسبز برداشت نيماش در
  
 اسفناج اهيگ در خورده برش مقطع سطح ٨ شکل در

 مشاهده ٨ شکل در که طورهمان است. شده داده نشان
 و است يارهيدا کاملاً خورده برش مقطع سطح شوديم

 کاملاً و شودينم دهيد ساقه در يدگيله از ياهنشان
 ساخته دستگاه است. شده انجام برش منظم صورت به

اين  بر يمبن پژوهش نيا اهداف از يکي توانست شده
  کند. مرتفع را اهانيگ به اندک اريبس بيآس است که

با توجه به اينکه موتور الکتريکي با يک محور و دو ياتاقان 
و يک کوپلينگ به پولي محرک متصل شده است، براي 

 UCT206تنظيم کشش مناسب تيغه از يک ياتاقان 
استفاده شد، که با يک پيچ و دو مهره که يکي به شاسي و 
ديگري به داخل ياتاقان متصل شدند، کشش تيغه را 
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ين دستگاه با استفاده از سازوکار تنظيم کنند. افراهم مي
ارتفاع قابليت بالا و پايين شدن کلي دستگاه را فراهم 

هاي کند که براي برش گياهان در ابعاد و ارتفاع مي
 ٣٠ها که متفاوت کاربرد دارد. با توجه به قطر پولي

 ٥تا  ٣متر است و ارتفاع برش ساقه (حدودا سانتي
خواهد برداشت شود که مي )، ارتفاع گياهيمتر سانتي

متر باشد، تا دستگاه بتواند به سانتي ٣٥تر از نبايد بيش
درستي گياه را برداشت کند. در فرآيند برداشت، گياه پس 
از انجام برش، با پيشروي دستگاه و فشار اعمالي از طرف 
گياهان برداشت نشده در جلوي دستگاه، تحويل تسمه 

آوري منتقل شده و در معنقاله داده و به سمت محفظه ج
  گيرد.هاي تعبيه شده در انتهاي دستگاه قرار ميجعبه

  

  
  اسفناج اهيگ در خورده برش مقطع -۸ شکل

  
 محصول سه يبرا دستگاه بازده شاتيآزما انجام از بعد
 شد. محاسبه يشاه اهيگ و حانير اهيگ اسفناج، اهيگ

 و دستگاه يشرويپ سرعت مختلف سطوح در هاشيآزما
 است غهيت يخط سرعت همان که هايپول يدوران سرعت

، سرعت يپول قطر بودن معلوم به توجه با .آمد دستهب
 .است زين غهيت يخط سرعت به ليتبد قابل يپول يدوران
 نشده، دهيبر محصول مقدار بازده نييتع يبرا کار يمبنا
   شد. محاسبه شده خارج دسترس از و شده له
 در اسفناج محصول يبرا دستگاه بازده به مربوط جينتا

 سطح سه هر دربازده،  است. شده داده شينما ٩ شکل
 کاهش ابتدا غهيت يخط سرعت شيافزا با يشرويپ سرعت

 بازده نيبهتر محصول نيا يبرا افت.ي شيافزا سپس و
در  آمد. دستهب ساعت بر لومتريک ٥/١ سرعت به مربوط
 سرعت شيافزا با ساعت بر لومتريک دو يشرويپ سرعت
 قابل زانيدا کرد و به ميش پيغه افزايت بازده ،غهيت يخط
 .ديرس يقبول

  

  
  اسفناج محصول برداشت يبرا دستگاه بازده - ۹ شکل

  
 يها سرعت در دستگاه بازده به مربوط جينتا ١٠ شکل در
 يبرا برش سامانه غهيت يخط سرعت و دستگاه يشرويپ

 سرعت شيافزا با است. شده داده نشان حانير محصول
 بر لومتريک ١ يشرويپ سرعت يبرا کار بازده غهيت يخط

 ٢ و ٥/١ يشرويپ يها سرعت يبرا و کاهش ساعت
 در که رسد يم نظر به داد. نشان شيافزا ساعت بر لومتريک

 يها ساقه طرف از ياعمال يروين تر شيب يشرويپ سرعت
 نيترشيب باشد.رگذار يتأث ها ساقه برش بر نشده دهيبر

 و ساعت بر لومتريک ٥/١ يشرويپ سرعت در يبازده
  آمد. دسته ب هيثان بر متر ٣/٦ غهيت يخط سرعت

  

  
  حانير محصول برداشت يبرا دستگاه بازده - ۱۰ شکل

  
 يشرويپ سرعت شيافزا با باًيتقر يشاه محصول يبرا

 زين کار بازده برش سامانه غهيت يخط سرعت و دستگاه
 سه هر يبرا بازده شيافزا روند ).١١ (شکل افتي شيافزا

 نيب بازده تفاوت يول ،بود مشابه باًيتقر يشرويپ سرعت
 از ترشيب مراتب به ساعت بر لومتريک ٥/١ و ١ سرعت
 بود. ساعت بر لومتريک ٢ و ٥/١ سرعت نيب بازده اختلاف

 سرعت در يشاه اهيگ يبرا دستگاه بازده نيترشيب
 ٣/٦ غهيت يخط سرعت و ساعت بر لومتريک ٢ يرو شيپ

  شد. حاصل هيثان بر متر
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  يشاه محصول برداشت يبرا دستگاه بازده - ۱۱ شکل

  
  يريگجهينت
 اهانيگ برداشت دستگاه برش سامانه کي قيتحق نيا در
 جينتا به توجه با شد. ساخته ينوار اره غهيت نوع از يبرگ

 دستگاه بازده، گرفتن نظر در با و قيتحق نيا در حاصل
 ،يانتخاب اهانيگ انيم در .بود مناسب برش عملکرد يدارا

 يشاه و حانير و داشت را يمعنادار سطح نيترکم اسفناج
 ليدل بودند. يترشيب يمعنادار سطح يدارا شاتيآزما در

 بودن ترد تواند يم اسفناج اهيگ يبرا دستگاه ترشيب بازده
 اهانيگ يبرا دستگاه گرفت جهينت توانيم و باشد هاساقه
 يرو بر شاتيآزما مجموع در دارد. يترشيب بازده ترترد
 پژوهش، نيا در شيآزما يرهايمتغ انيم از و اهيگ سه

 دستگاه بازده در رار يتأث نيترشيب غهيت يخط سرعت
 ٣/٦ غهيت يخط سرعت در دستگاه بازده نيبهتر داد. نشان
 بر لومتريک ٢ يال ٥/١ يشرويپ سرعت و هيثان بر متر
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