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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
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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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