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把持位置 収穫 果実認識 

ユニットの外観 

超音波発生装置 

収穫成功率 
約92％ 

エンドエフェクタ 

走行ユニット 

マニピュレータ 

果実認識部 

傾斜棚栽培 

超音波距離センサ・・・1つ 
レーザ距離センサ・・・5つ 

距離情報のみ使用 

果柄部の検出を省略
して収穫可能 

 

・果実成長が早い（3～5cm/日） 

 ・毎日の収穫作業 

収穫作業 
負担大 

収穫作業の自動化が必要 

・作物の多くはハチにより受粉 

・ハチの仕事が不均一 

不安定な 
食料生産 

ハチの代替となるものが必要 

超音波により花房を振動させる 

就業者の減少 
高齢化 

不安定な収入 etc... 

日本の農業問題

均一な作業 
労働の省力化 

⇒農業用ロボットの開発 

植物工場 
定時、定量、定品質、定価格 

ベースとなる自律走行ユニット上部に 
様々なセンサや装置を搭載 

果実は切断 
されない 

解決策 

実験結果 
各受粉処理におけるトマトの着果率 
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超音波照射時間 

着果率＝ 
実った果実の数 

受粉処理した花の数 

各受粉処理におけるトマトの形状係数 

0.9854 0.9867 

0.9712 

0.9834 0.9821 
0.9854 0.9842 

0.96 

0.965 

0.97 

0.975 

0.98 

0.985 

0.99 

形
状
係
数

 

形状係数＝ 
4・{トマトの面積（㎜²）} 

{トマトの周囲長（㎜）}² 

※1に近いほどトマトが円形である 

マルハナバチ コントロール 

ホルモン 受粉ユニット 

受粉に最適な超音波照射時間は2秒以上 
受粉ユニットはトマトの形状に影響を及ぼさない 

そのためにも… 


