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Fig.1 全自動収穫ロボットシステムの構成  

全自動収穫ロボットシステムの開発 
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1. はじめに 
ア ス パ ラ ガ ス は 長 崎 ア ス パ ラ と し て 長 崎 県 が ブ

ランド化を推進中の作物であり、収益性の高さか

ら栽培面積の拡大が望まれている。長崎県で栽培

されているアスパラガスのほとんどは、ハウス雨

除けによる半促成長期どり栽培と呼ばれる栽培法

で栽培されている。この栽培法は、春芽収穫後、

親茎を立茎繁茂し、親茎のわきから萌芽する夏芽

も収穫することで、路地栽培と比較して単位面積

あたり数倍の収穫量を望める栽培法である。しか

し、収穫作業を毎日、中腰姿勢で行う必要があり、

多大な労働負荷を農業従事者にあたえることが問

題となっているおり、収穫作業の自動化、機械化

が望まれている [1 ]。これまでに、様々な農作物を

対象とした収穫ロボットが提案され、研究開発さ

れていおり [2 ] [ 3 ]、アスパラガス用の収穫ロボット

が開発できれば農作業の軽労化が可能となり栽培

面積の拡大に貢献できると考えられる。  

このような理由により、毎日収穫作業を自動で実

施する事を目標とした全自動収穫ロボットシステ

ムの開発を行っている。本報では、ビニールハウ

ス内で連続して運用するために電源ケーブルによ

り電力を供給する事を特徴とする収穫ロボットシ

ステムを提案する。提案するロボットシステムは

有索式収穫ロボットと畝間移動を行うための畝間

移動台車を設置したロボット用圃場から構成され

る。ロボット用圃場で、有索式アスパラガス収穫

ロボットによる収穫実験を行ったので報告する。  

 
2. 全自動ロボットシステム 
全自動 収穫 ロボッ トの システ ム構 成を Fig.１に

写真を Fig.2 示す。全自動収穫ロボットのシステ

ムは有索式アスパラガス収穫ロボットと畝間移動

台車を設置したロボット用圃場から構成される。  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

有索式アスパラガス収穫ロボットは、電源ケーブ

ルにより電力供給する事により、長時間の駆動が

可能である。しかし、電源ケーブルがあるため、

ほぼ直線の動きのみを行う構成となり、そのまま

では広い圃場に対応できない。そこで、圃場の片

側の畝と直角方向をコンクリート施工し、そこに

畝間移動を行う移動台車を設置した。畝間の移動

は移動台車に有索式収穫ロボットを乗り移らせる

ことで実現した。有索式収穫ロボットは一つの畝

での作業が終了した後、畝間移動台車に乗り移り、

隣の畝に移動する。現在、畝間移動台車は手動に

より運用しているが、今後自動化する予定である 。 

Fig.3 に 試 作 し た 有 索 式 ア ス パ ラ ガ ス 収 穫 ロ ボ

ットの写真を示す。有索式アスパラガス収穫ロボ

ットには、アスパラガスの位置を計測するビジョ

ンセンサとアスパラガスを収穫するロボットハン

ドが搭載されている。  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
Fig.2 全自動収穫ロボットシステム  

 

Fig.3 有索式アスパラガス収穫ロボット 
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Fig.4 アスパラガス用ビジョンセンサ  

アスパラガスは、規定の長さ以上に成長した物の

みを収穫するため、２本のスリットレーザを用い

て規定の長さ以上に成長したアスパラガスの位置

を計測するビジョンセンサを開発した。開発した

ビジョンセンサの写真を Fig.4 に示す。  

 

十 分 に 成 長 し て い な い ア ス パ ラ ガ ス の 間 を 通 り

収穫対象のアスパラガスに接近するため、新たに

回転カム機構により直動動作を行うロボットハン

ドを試作した。 Fig.5 にアスパラガス収穫用ロボ

ットハンドの写真を示す。設計は３次元 CAD ソフ

ト I-DEAS で行った。  

Fig.5 収穫用ロボットハンド  

 
有索式アスパラガス収穫ロボットは、ノート型パ

ソコン（ Panasonic CF-19FW1AXS）を中核とした制

御装置で制御されている。ノート型パソコンでア

スパラガスの位置計測を行うビジョンセンサの制

御とロボットハンドの指令値算出を行う。ロボッ

トの移動及びロボットハンドを動かすモータの制

御はノート型パソコンの指令値に従ってシーケン

サで行う。また、ビジョンセンサに搭載されてい

るレーザや LED の制御は、ノート型パソコンから

の 指 令 に よ り ワ ン チ ッ プ コ ン ピ ュ ー タ （ Cypress 

PSoC 29466）で行っている。  

3. 収穫実験 
開 発 し た 全 自 動 収 穫 ロ ボ ッ ト シ ス テ ム の 有 効 性

を確認するため収穫実験を行った。収穫実験中の

写真を Fig.6 に示す。また、１回の計測で収穫可

能なアスパラガスが１本あったときに、収穫動作

に要した時間を Table.1 に示す。  

 

Table.1 収穫作業に要した時間 
収穫作業 時間[秒] 

台車移動 [移動距離 : 180mm] 5.0 
ロボットアームの回転 2.0 
ロボットアーム伸張 0.9 
ロボットハンドによる把持・切断 2.2 
ロボットアーム伸縮 1.5 
ロボットアーム回転 1.5 
アスパラガス収穫 0.6 
合計時間 13.7 

 
4. おわりに 
ア ス パ ラ ガ ス を 毎 日 収 穫 す る こ と を 目 標 と し た

全自動収穫ロボットシステムを試作した。試作し

た全自動収穫ロボットシステムでは、収穫ロボッ

トに電源ドラムを搭載し電力を供給することで、

毎日長時間駆動させる事が可能である。収穫実験

を行ったところ、アスパラガス１本あたり 14 秒以

下で収穫可能であることを確認した。収穫作業の

中で、移動に要する時間と把持・切断に要する時

間が多くを占めていることが判明したため、今後

は、移動速度の向上、把持切断速度の向上を図り、

より高速で収穫できるロボットの開発を目指した

い。また、畝間移動台車を自動化して、アスパラ

ガス圃場での全自動収穫を実現したい。  
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Fig.6 収穫実験 


