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農業を支援するロボットたち

ロボコンマガジン  2009.7

栽培ハウスで、ハンドアイシステム
上げる。ひとつは「イチゴ収穫ロボット」、
もうひとつは「ナス自動選別ロボット」だ。
いずれも、目的にそった〝目〞と〝マニピュ
レーション〞の機能が必要だ。仕事の出来
映えや作業速度は、まだ人間並みとはいか
ない。だが、性能アップをはかりながら、「イ

チゴ収穫ロボット」では収穫の完全自動化
をめざした戦略的な開発を進め、「ナス自
動選別ロボット」では人間ロボット協調型
の作業の新しいしくみを提案している。

果菜類の栽培は米に比べて、非常に手間
がかかるという。たとえば、イチゴ栽培の
労働時間は稲作の何と60倍だ（農林水産
省調べ）。
ここでは、収穫作業や栽培管理の仕事

を肩代わりする開発中のロボットを取り

産業技術研究支援センター（生
研センター）のイチゴ栽培ハウ
スを訪れた。「受粉促進のため
にハウス内にミツバチを放っ
てますので、注意してくださ
い」という（株）前川製作所技
術研究所の山下智輝技術リー
ダーのメールの言葉に、ハチ
の苦手な私は内心少々憂鬱
だった。しかし、ハウス内に
足を踏み入れた途端、垂れ下

がるイチゴの果実列に目をとられ、ハチの
ことはすっかり忘れてしまった（写真16）。
早稲田大学菅野重樹教授研究室の大学院

生が早速、ロボットを操作し、収穫のデモ
を実演してくれた。マニピュレータが踊る
ように、くの字の腕を伸縮、旋回し、イ
チゴの果柄を切り取り、収納トレイに置く
（写真17）。まるで、工場の産業用マニピュ
レータのような伸びやかで、華麗な動きは、
地べたの従来栽培には不向きだ。事実、高
設栽培されるイチゴが対象だ。立ったまま、
作業が行える高設栽培は生産者には楽なた
め、少しずつだが、取り入れる農家が増え
ているという。それをあてにしてのロボッ
ト化である。実際、高設で育った垂れ下がっ
たイチゴは葉から離れるので、ロボットの
認識、摘み取り操作も楽になる。

ようやくイチゴの季節になった2008年
の12月、埼玉県さいたま市にある（独）農
業・食品産業技術総合研究機構生物系特定

熟れ頃を摘む、イチゴ収穫ロボット

写真 16　釣り下げ式の高設イチゴ栽培。

写真 17　茂った葉の奥に回り込んでイチゴを収穫。

（株）前川製作所と、早稲田大学菅野研究
室が共同で進めている。
このロボットは上記の目的を達成するた

めに次のような特徴をもっている。
1．多関節型マニピュレータ
2． イチゴの果柄（イチゴが枝につながっ

ている部分）を切り取り、収穫
3．自動化機能を強化した収納トレイ

●多関節マニピュレータ
通路から見て、奥の方になっているイチ

ゴを正面から採るのはなかなか難しい。手

前には往々にして、葉や未成熟果（色がま
だ白いイチゴ）が障害物となって視界（の一
部）や行く手を遮っているからだ。ロボッ
トの方では、摘み取るべき対象のイチゴが、
これらの障害物の向こうになっていること
をまず、認識できないといけない（後述）。
しかし、たとえ認識できても、従来の

マニピュレータでは収穫不可能だった。こ
のロボットのマニピュレータは架台（栽培
ベッド）の向こう側に回り込んでそれを、
収穫する（写真17）。マニピュレータの自
由度を増やし、旋回機能も付加（アームの

華麗な腕さばきで

イチゴ収穫ロボットの開発コンセプトは
明確だ。熟れ頃のイチゴを傷つけずに、で
きるだけたくさん収穫すること。この〝熟
れ頃〞と〝傷つけずに〞、そして、〝たくさ
ん〞という目的を達成するには高度な技術
が必要だ。
イチゴ収穫ロボットはあちこちで開発

されているが、ここで取り上げるロボット
は中でも実用化が有望視されているもの
のひとつ。開発は生研センターを中心に、
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