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ピーマン収穫ロボットの摘み取リアームの設計
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1 は じめに

近年,農 業を宮む農家の数は減少し農業者の高齢化
が進んでいる そ うした中労働力の不足を解決するた

めに農作業を援助する装置の研究開発が行われている

本報告ではハウス園芸野菜であるピーマンの自動収穫
ロボットの開発について報告する 具 体的には, ピー

マン摘み取り部のアームとして 「積み取り部の稼動範

囲が狭いJこ とや 「作業時間が長いJと いう出題を解

消するための新しい摘み取リアームを設計し試作した

のでこれを報告する

2 ビ ーマン収種ロボットの概要

図 1の ようにピーマンの果実と葉は色も形が似てい

る 人 の日では形から判別できるが, ロボッ トのカメ

ラによる画像認識では判別は困難である 国 2は 現在

の実験機の収穫実験時の画像である 旧 式実験機は動

作も遅 く遠 くのピーマンを収穣できない 口 3は 収穫
ロボッ トの概要図である ピ ーマンの果実と業の区別

し,果 実の位置を確認する視党部,切 り取 り収機する

摘み取 り部,収 穫 したピーマンを入れるコンテナ部,

それ らすべてを搭載 し,不 安定な畝を移動するた行部

からできている
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口 3 ロ ボットの概要図

3 型 嵐作機のコンセプ ト及び各部駆動

31コ ンセブ ト

国4)5は 新 しいアームの設計図と3D00画 像

である 新型アームは直交形マニピュレータから関節

形マニピュレータに変更した こ れは二に稼動範囲が

狭い欠点を克服するためのものである また作業時間

が長いという欠点を克服するため,1つ の果実の摘み

取 り時間の日標を 5秒 とし,駆動アクチュエータの兄

直しを行つた マニピュレータの腕の長さは前腕部後

腕部ともに 075mで あり1作 業効率を上げるため 2

つのマニピュレータを並べて用いることにした 2つ

の腕は上台の上を左右にスライ ドする こ の機構を用

いることによりぅロボット全体の移動なしに広範囲の

ピーマンが収穫できる

図 2 収 穫実験の様子

摘み取 り部

及び切断部

図 1 実 際のピーマン畑の様子
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図4 設 計図

32手 先サーボモータ
ハンドがピーマンを摘み取るために最終的にハン ド

が開く距離は約 10cmと してハン ド部を設計した ピ
ーマンを掴む力として必要な力を 10Nと し,摩 擦係

数を05,ま た 100%の 余裕を考えて4Nの 発生力が可

能な機構およびモータを蓮抜 した 避 抜 したモータは

最大 トルク4Nmの RCナ ーボモータKRS'4014HVで

ある

33手 首サーボモータ

手首の回転により動 く距離はおおよそ 20cIIIである

手首部は左右と上下の 2つ の自由度を持ち, これらの

モータには同 じモータを使用 した 最 大発生力を約
15Nと 見積もり 100%の 余裕を持たせる こ れ らから
モーターの出力は

力X手音の動 く距離×余裕=6(Nb)と なる よ ってハ

ンドを上下左右に動かすモータは最大 トルク 6 57NIIl

のRCサ ーボモータKRS‐6003HVを 選抜 した

34新 型試作機の現状

試作機のパーツは部分 ごとに部品を組み立ててお

り,機構は完成 している 図6は 試作機の腕部である
アームを傾けるため,ブ ラスレスDCモ ータを上下に

2つ取り付けた A,Bが それぞれ回転すると図5の

実印の方向に傾き,両方回転するとアームを前に仲ば

す形になる 国 7は 土台の部分である 1軸 アクチュ
エータと,ニ アガイ ドレールはアームを前後に動か

→機構である 図にあるアタレミパイプは手首と航部を

繋ぐ部分のパーツである 図8は ピーマンを掴み切断
するクヽンド部である RCサ ーポモータを回転させる
とハンドが閉じてピーマンを掴み,切断部でヘタを切
る機構である

図6 試 作機腕部

4 ま とめ

ピーマン収校のためのロボットのアーム部の設計を
行つたことを報告した 現 在駆動プログラムを含めて

組み上げ中である 今 後はこのアームを用いてピーマ

ン 1つあたり5秒 で収稜できるような制御方法を考え
ていく予定である
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図 5 3 DCAD

国7 試 作機上台

図8 夕 ンヽ ド部
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