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ピーマン収穫回ボット用ハウス内走行部の開発

1 は じめに

′ヽウス園芸において,果 実を収穫するには多大な労

働力が必要となるが,高 齢化や農葉従事者の減少によ

り労働力が不足している そ の解消のために温度調整

や水やりなどのクヽウス園庭の自動化が行われている

しかし労働を必要とするのは,そ れだけにとどまらず,

ナスなどの果実の自動収構などの研究が進められてい

る

本研究もハウス園芸野菜の自動収枝ロボットの開発

を目的とした研究であり,そ の中でも既存の/ ウヽス内

を走行する機構を対象としたものである な お)研 究

対象の収穫ロボントは, ピーマンの収種を行うロボッ

トである ロ ポットの開発のためには実際の認識や摘

み取りの技術も必要であるが, ビニールハウス内で移

動するための機構も同様に重要である 通 常ビニール

″ヽウス内の通路は,そ の生産効率をあげるため,狭 くぅ

畝の間にあるため悪路である 現 在,収 積ロボントの

開発のために,ハ ウス自体をロボットが働きやすいよ

うな環境に変更したものが多く提案されている し か

し,高 知などのように農薬従事者に高騰者が多く,後

継ぎの問題などをかかえている場合には,ハ ウス全体

を改造してロボットに適した環境に変更することは,

困難なことが多い 本 研究は,既 存のハウスを変更せ

ずに,狭 路1

悪路を効率よく移動するための機構の開発を目的と

する 以 下では, ピーマンの収穫のためのロボット板

略とビニールハウス内の様子を説明し,提 案する機構

について紹介する 今 回の発表では,機 構の有効性を

確認するために試作した車両を紹介し,そ の動作を数

値シミュレーションによつて,他 の駆動機構と比較し,

提案した車両の有効性を確認したのでその結果につい

て報告する

2 ビ ーマン収穂ロボットのほ要
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本研究の目指すところは, ピーマンを対象に,適 期

を判定し収積を行うロボットの開発である 実 際のビ
ニールハウス内のビーマンの様子をFi8 1に示す 収

種は,Fiど 2のようにピーマンを切り取り,右 図のよ

うなコンテナに入れて運ぷ 図 からわかるように畝と

畝との問の通路は狭く,か つ悪路である

このようなピーマンの収権作業を自動化するために

は,Fiど 3の ような機能を持つロポントを開発するこ

とが必要であると考えた 収 権ロポットは,画 像認識
により収校に適したビーマンを認識し,は さみによつ

てピーマンを結み取る 橋 み取られたピーマンはロボ

ットに椿我されているコンテナに入れられる 摘 み取

りおよび荷送りのために,こ の,ボ ットはハウス内を

自由に移動可能である必要がある こ のために今回は

以下のような機構の提案を行う

3 移 動機構の提秦とモデル

ハウス内は,収 稜効率を上げるために,畝 と畝の間
の通路は非常に狭い ま た,畝 の終端とハウスの内壁
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との同も狭い 通 路の見取り図をFSど4に 示す 図 に

示すように畝の問の通路の幅は約 50cm,ハ ウス内と

内壁部の通路幅は80cm程 度しかないことがわかる

また先のFiょ1でみたように,路 面の状況は非常に悪

い こ のような場所を移動する装置として必要なこと

として,上 の地面でも確実に進めること,狭 い′ヽウス

内の畝岡でも畝を傷つけずに回転できるように刀ヽ回り

がきくこと,そ して,自 律型のロボットとして簡単な

操作で方向転後できることがある こ れらのことを満

足する移動機構として,換 at輪である前輪には通常の

タイヤを1駆 動綸である後輸にはクローラを用いるセ

ミクローラHI向を提案する た だし通常のセミクロー

ラ車両と違い 後 治であるクローラは車両とFセ 5に

示すように,車 両とヨー方向に回転できるベアリング

を介して駆動力を伝達できる機構を持ち, クローラの

回転が自由にできる機構となっている

提案した方式に従って試作した車両の写真をFi甘6

に示す 前 輪は通常の=と 同じくタイヤの切れ角で症

回できる 前 特は駆動力を発生しない 右 側が後綸と

なるクローラ部で,操 能可能である 推 進駆動力はク

ローラ部によつて与えられ,左 右のクローラは独立に

制御することが可能である

4 ■ 両回転のための方女

提案したヽ問を用いてノヽウス内で旋回するときの方

策をF七 7に示す 図 では時間の経過とともに左から

右に車両が移動する様子を示している ま すロボット

が畝の端まで来たときぅ前輪を切り車両の先頭を回転

させる こ のとき後輸のクrl―ラは,畝 の外に出るま

で直進の動きをさせる 車 両が進んで図の右から2番

目になったとき 後 輸のクローラ部は左右のクローラ

の動きを逆転させ,接 地旋口を行う 最 終的に右端の

図のように90度 の回転を行うことが可能である こ

の回転は前輪】後輪ともに車輸である場合より旋回性

能にすぐれ,ク ローラだけの駆動機構より回転制御が

筒便に行うことができると予想さ″じる
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5 お わり1こ

′ヽウス内の果実を自動的に収穫するロボットを開発

するための,一 つの要素として,ハ ウス内をロボット

が移動するための機構を提案し,そ の試作車両の紹介

を行った 提 案した機構は,前 輪が通常のタイヤ形ホ

イールであり1後 輪がクローラになっているセミクロ
ーラピークルタイプのものである し かしこのタイプ

の車両は,後輸がr■体とベアツングで連結された構造

になっており'体 に対して換忙できることが異なって

いる

提案した移動機構の有効性を確認するためにぅ数値
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的に性能を検証した そ の結果!通 常の4輪 型車両や.

クローラ型車両に比べて,優 位性が確認できた こ の

後は, ビニールハウス内での走行実験を行い)基 礎的

なデータを得た上で,操陀角の制御に関して検討を行
っていく予定である
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