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ピーマン収穫 ロボッ トのための収穫機構の開発

)占仕真志

1刊″t―

和川旦啓

北IJ ttll」

大山イ,■上

1ヽ'ど'防'

,上||十「-1に

町日」‖

1 緒 言

i■年 '十 古怖化やキヤ″)一次l_ttHせれ小進チ

性★労lFl力tl‖☆サか渋力〕化 |て いる 食 物″,■↑が

t H4され Hlt,!r物 ″サ‖要が高よる今 H ル 4々で き

!亡い‖川趣 tし)み fわ 対■ として 施 度すll!やス7

,,ク ラーイに|二 にち性作 に')自効化や 世 作単|

丈|三十る中小 ットか件"it‖F究かriわれている イ(

Wiて 担 うに― )Hイ 世ロボ ット Xコ
t)その〔)|つ 〔

=ち  ↑  !,子|!f r iJ(確いため′,新しい摘■娘 い

rr特を与 モ々|'1!)=こ 1 1つ いてを表する

ヽ

、 、
ト

 ギ
ー

ギ上 !B '・名
‐`

2 2 試 作収種機構

市ヽ作機 に装備 している収化才-2、 七111品,ハ リ t

力`ⅢⅢl tげⅢ17, ア ーと、を仲ⅢⅢ 竹ti性や に 't

■を十1■,すて しようわそ|にち`(ケ)ろ  il l,オ 拘|コti

イ)アニ占に 楽 や ■をほ き分 1/1先瑞F'■ | | !い 洵

| "を サつ掛いてtl断する機構をキ t4にri l 卜ヽい
―|

' 1 4  /クス|¬51 [ i t  i   珂|ヨ|イド■|ことⅢⅢ i l■ ケ

(高第二F大 学六十此)

(高加」ill本ちt)

(1に)高 姉Tイ1末■)

(高知工科大■ 人■|■)

(高カエ11末■ 六十いi)

1高カエ十1大■★■"il

l高知工円't十上ヤmtl

l高■1ヤl killキ洵サ|

ビーマン収穫ロボット

2  1  概 要

■ 41る とヽヤサ収“ !ボ ットの試作tlを凹 l I

l R十 枚 H町ヒ ′↓′ヽウス内におい て 実 実を向勤(

収確する [!` )人 いの作業こを嘩蔵十ることを H

I=した ロホ ッ トで')イ, ハ ウス内を移動 しなが r,ス

テ レ」カメラを】いた‖fI“処理によ りH文控適町げ)叫t

実を十F十  旭 り,), !ナ:を化 )とす ると, Xヽ Zび)Jケ

f的に動 く十一 ′■ 111■備 |た アームを仲 rt h i

‖i!′ l i t l上 11 1 ! | 前ヽ;をL l  t l  采真をlR f ,■

2 2  摘 み取 り部における改良

L41に 示十■ れ,柄 ■11 前ル)写真を図 2tニホ 十

この代村十1ス .'イクに 1る 'ヽ動 範P月か■く恨fH■|

る札同li■いとい ,い1題か■,つた ま た 把 |キitiれ

を共愉 し ご"r, 1  4市 み1文った実えが■下 L コ )

,i十li人,イ,ことか,H珊てよ|ィⅢた そ こ 〔今Ⅲ Ⅲit

くは ,1こヴ示Ⅲ5'1付inれを声貨言 tた  コ 4 f iてい ′ヽン

ド旨Lチル ウ1'l〔iィうる ホ イ"「1化引す)こ の ど‐一′,Hk

l =Ⅲ」十ッ ||二性附ilイ)J ( 1“十代ltと投作 し 実 焼 4+ |

!に 1(伴ドと市tl! |“卜IⅢ午を行 う 今 回 打 規に ア

と、を言!計 iイ)サ)1'li tt l,  ,111fヤトをLTl断する性性を

製作:L Ⅲ lHil卜ヽtr":市F■付‐■

ィ職!ゴi
一 ,‐
メ  ヽ ヽ

,      ■         ‐ '

 ヽ     '

ヽ、                      ●
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ッタナイフ用替刃を用いた

ハン ドで把持した後の流れを図6に 示す 図 6の 各

段階に対応する切断のための方策を以下に示す

1 ハ ン ドで担んだとき先端部が接触

2 押 し出すと前縁の曲線部に沿つてカッタが開く

3 果 柄部をかわしきるとばねでカッタが閉 じる

4 カ ッタを引き戻 し果柄部を切断 しながら初期位

置にもどる

この機構を用いて取付ける刃の角度を変化させたと

きの実験を行つた

3 実 験

約5陀 の加重で刃取付角を2げ ,30° 1■ド に変

えて実際に果柄部を切断 し,そ れぞれの果柄部切断

能力を比較 した そ の結果,40° の場合は切断 しき

るための動作長が長くな り完全に切断できなかった

動作長を大きくすれば切断可能かもしれないが,機

構の大きさに限界があるので,こ の機構には不向き

と判断する

30°に固定 した場合には,ス ムーズに切断すること

が可能であつた 同 じ太さで果柄部より硬い茎でも

切断することが可能であつた

最後に2げ の場合,切 断は可能であつたがわずかに

RIEを 巻き込んでいた機構の精度を高めればこの問

題は解決可能であると思われる

4 結 言

今回新しく5関 節腕を設計 し,こ れに装備するため

の摘み取り機構として錬状の刃を持つカッタを考案

製作した こ のカッタの果柄部切断能力を実証する

とともに,刃 取付角による切断性能を比較 し3げ の

ものが適 してV るヽことを確認 した

今後は前縁の曲線形状の検証やアーム全体での収

徳実験を行い,実 用化に向けた改良を行つていきた

い
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図5 試 作したカッタ

断方法

図3 5関 節腕 CADモ デル

図4 ハ ンド部分拡大
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