
ABSTRACT 
Combines and reapers harvest the grain crops, the green grass and other 

similar plants therefore, the cutter bar should be able to cut from 50 to 100 mm 
above the ground surface. The cutting parts should also be protected from hitting 
the rocks or the soil. 
 It should also be considered that any crop remains of cutting height on the 
ground after the harvest are losses. 

The muddy conditions found in rice growing area proved difficulty, 
because the cutter could hit the ground when the combine header would sink 
into the soil. Running the stubble cutter into the soil would cause it to jam or 
partially plug up, making it ineffective. 
 Combines, in Egypt, face another big problem which hinders its 
movement on the agricultural land during the harvest. This problem is the jutting 
parts of the covered drainage rooms which are covered by plants and invisible to 
the combine operator. As a result, the combine crashes on these rooms causing 
great damage to it. 
 The main purpose of this study was to cut the crop at the lowest possible 
level by designing and manufacturing automatic control unit which controls 
upping/downing the combine header, in order to avoid the obstacles which face 
it when lowering the cutter bar level. On the other hand, designing and 
manufacturing another automatic control unit that stops the combine to protect 
the combine header from crashing on the high obstacles such as the jutting parts 
of the covered drainage rooms that spread over the agricultural land in Egypt. 

 Both automatic control units have been constructed locally at the 
engineering workshop of Rice Mechanization Center (R.M.C), Meet El-Deeba, 
Kafrelsheikh Governorate, Egypt during the year of 2006.  

The experiments were carried out during rice harvest season of 2007 in 
order to compare two combine systems for the combine (Yanmar-CA65V) under 
the same different operating conditions. The first combine has two automatic 
control units (combine with control system). But the second combine doesn't 
have two automatic control units (combine without control system or the 
conventional combine). All experiments performed at the research farm of Rice 
Mechanization Center. 
The obtained results may be summarized as follows: 

1- The combine with control system gave a good performance at forward 
speed of 2.5 km/h and cutting height of 0.05 m. 

2- The conventional combine gave a good performance at forward speed of 
2.5 km/h and cutting height of 0.10 m. 

3- The combine with control system is strongly recommended since it gives 
lower loss and costs, and higher field efficiency compared to the 
conventional combine. 



  ىص العربلخستالم
  

 بحѧѧѧصاد محاصѧѧѧيل الحبѧѧѧوب    عمومѧѧѧاً)المحѧѧѧشات (آلات الحѧѧѧصادتقѧѧѧوم آلات الحѧѧѧصاد الجامعѧѧѧة و 
 تكѧون سѧكينة القطѧع قѧادرة علѧى القطѧع             أنمحاصيل العلف الأخضر والمزروعѧات المتѧشابهة لѧذلك يجѧب            و
 طدامالاصѧѧآمѧѧا يجѧѧب حمايѧѧة أجѧѧزاء القطѧѧع مѧѧن     . مѧѧم فѧѧوق سѧѧطح الأرض  ١٠٠ - ٥٠ ىحѧѧوال مѧѧن ابتѧѧداءًا

  .بالصخور أو بالتربة
 القطѧع بعѧد   ارتفѧاع  المحصول من ىبواق أن ما يترك على الأرض من الاعتبار في يؤخذ   أنويجب  

رض منه وتѧسهيل خدمѧة   لأخلاء الإ للبيئة للتخلص منه عن طريق الحريق        عملية الحصاد يعتبر فاقد وملوثاً    
   .ىالتالالمحصول 

اد الجامعة وخاصѧة سѧكينة القطѧع بالتربѧة عنѧد خفѧض       أثناء عملية الحصاد يصطدم صدر آلة الحص      
 لحمايѧѧة سѧѧكينة القطѧѧع مѧѧن  تلافѧѧى ذلѧѧكمѧѧن المهѧѧم ف  لѧѧذا، للآلѧѧةاً آبيѧѧراًسبب تلفѧѧمѧѧا يѧѧمنѧѧسوب سѧѧكينة القطѧѧع م 

  .الاصطدام بالعوائق
 ىالأراضѧ  آبيѧرة تعѧوق مѧن حرآتهѧا داخѧل             أخѧرى   الحصاد الجامعة مشكلة   آلاتوفى مصر تواجه    

) ىجѧزاء البѧارزة مѧن غѧرف الѧصرف المغطѧ           الأ ( بند الصرف المغطѧى     الحصاد وهى  الزراعية أثناء عملية  
 الآلة بهѧذه    اصطداموتكون غير مرئية لمشغل آلة الحصاد الجامعة فيتم          غرف النباتات تغطى هذه ال    أنحيث  

  . الآلةفيالغرف مما يسبب خسائر آبيرة 
أقѧل ارتفѧاع ممكѧن وذلѧك مѧن           قطѧع المحѧصول علѧى        إمكانيѧة ولذلك فقد توجهت فكرة الدراسѧة نحѧو         

 رفع وخفѧض صѧدر آلѧة الحѧصاد الجامعѧة لمفѧاداة العوائѧق                في تتحكم   ىآلتصنيع وحدة تحكم    تصميم و خلال  
 فѧي  أخѧرى تѧتحكم      ىآلѧ تѧصنيع وحѧدة تحكѧم       تѧصميم و   ، وأيضا  عند خفض منسوب سكينة القطع     تواجهه التي
عوائق المرتفعѧة مثѧل بنѧد الѧصرف المغطѧى            بѧال  الاصطدام الجامعة لحماية صدر الآلة من       الحصاد آلة   إيقاف

  . الزراعية ىالأراض فيالمنتشرة 
 –ا محليا بالورشة الهندسية لمرآز ميكنѧة الأرز بميѧت الديبѧة             يعهمصنتم ت  آلا وحدتي التحكم الآلى   

 .م٢٠٠٦ خلال عام خآفر الشيمحافظة 
 علѧى أسѧاس   ا بنѧاءً   آلѧة الحѧصاد الجامعѧة      صѧدر  رفѧع وخفѧض      وحѧدة الѧتحكم فѧى     تم تѧصميم وتѧصنيع      

 علѧى أسѧاس     اوحدة التحكم في إيقاف آلة الحѧصاد الجامعѧة بنѧاءً          تم تصميم وتصنيع     التحكم الإليكتروني بينما  
 المѧѧѧصمم لجѧѧذب ذراع الѧѧѧدوبريياج عنѧѧد تحريѧѧѧك آلѧѧة الحѧѧѧصاد    القطѧѧع المغناطيѧѧسى للمغنѧѧѧاطيس الكهربѧѧائى   

  .الجامعة
 علѧѧى آلѧѧة الحѧѧصاد الجامعѧѧة ىالآلѧѧ الѧѧتحكم يوحѧѧدتوقѧد أجريѧѧت التجѧѧارب الحقليѧѧة لقيѧѧاس مѧѧدى تѧѧأثير    

 الѧتحكم   وحѧدتي  إليهѧا  مѧضاف    الآلѧة (وذلك مѧن خѧلال المقارنѧة بѧين آلѧة الحѧصاد الجامعѧة ذات نظѧام الѧتحكم                     
 فѧي تحѧت ظѧروف التѧشغيل المختلفѧة وذلѧك      ) لѧة التقليديѧة   الآ(وآلة الحصاد الجامعة بدون نظام التحكم       ) الآلي

لعѧѧام ) ١٠١-سѧѧخا( موسѧѧم حѧѧصاد محѧѧصول الأرز فѧѧيرز بميѧѧت الديبѧѧة المزرعѧѧة البحثيѧѧة لمرآѧѧز ميكنѧѧة الأ 
  .على مساحة فدانين ونصف تقريبام ٢٠٠٧
  :  النتائج المتحصل عليهاأهم
وارتفاع ساعة  /آم ٢٫٥عند سرعة أمامية    جيد   أداء  الآلى آلة الحصاد الجامعة ذات نظام التحكم      أعطت )١

  .م٠٫٠٥قطع 
 ٢٫٥سѧѧرعة أماميѧѧة  عنѧѧد  جيѧѧدأداء )بѧѧدون نظѧѧام الѧѧتحكم الآلѧѧى  (ليديѧѧةالتقآلѧѧة الحѧѧصاد الجامعѧѧة   أعطѧѧت )٢

  . م٠٫١٠ساعة وارتفاع قطع /آم
 آفѧاءة  أقل فاقد وتكاليف وأعلѧى أعطت ث أنها  حي يفضل استخدام آلة الحصاد الجامعة ذات نظام التحكم        )٣

   .التقليدية مقارنة بآلة الحصاد الجامعة حقلية
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