


１．研究背景・目的

２．研究内容と研究成果

３．達成目標と達成状況

担当研究機関：農研機構九州沖縄農業研究センター、福岡県農林業総合試験場

対象品目：イチゴ

果房形態特性の異なる品種の形態特
性と収穫ロボットを用いた機械収穫適
性を調査した結果から、収穫成功率に
は果梗枝長や果梗枝曲げ弾性率などが
影響することが明らかになった。
交配集団を作出して果房形態特性に

関わる形質の遺伝特性を解析した結果、
寄与する染色体領域を2つ検出した。
果梗枝長や果実サイズに基づいて選

んだ11育成系統について、令和6年度
にロボット収穫を実施して3有望系統
を選抜し、最終的に20055-04を品種候
補として選定した。

令和５年度補正予算「食料安全保障強化に向けた革新的新品種開発プロジェクト」

イチゴ生産の作業時間
2092時間/10a

うち収穫491時間

日本産のイチゴは高品質であることか
ら海外での需要が高く、2025年の輸出額
は過去最高を記録している。一方、全国
作付面積は減少傾向であり、輸出拡大を
維持するためには、スマート農業技術に
よる生産性の向上が必要である。全労働
時間の1/4を占める収穫作業の軽減が重
要な課題であり、自動収穫ロボットの開
発が進められている。
そのため本研究では、大幅な効率化が

図れる収穫ロボットの普及拡大に向けて、
機械収穫適性を有し、栽培特性に優れる
有望系統の育成を目指す。

達成目標 達成状況
• 機械収穫適性には果梗枝長や果梗枝
曲げ弾性率などの果房形態特性が影
響することを明らかにした。

• 機械収穫に向くイチゴ形質に寄与す
る染色体領域を2つ検出した。

• ロボット収穫を実施して機械収穫適
性を評価し、品種候補を1つ選定した。

• 機械収穫に適するイチゴ形質を解明
する。

• 交配集団を作出して遺伝解析を行い、
形質の遺伝特性を調査する。

• 多数のイチゴ育成系統に対してロ
ボット収穫を実施し、機械収穫適性
イチゴ品種候補を1つ以上開発する。

品種候補系統（左）と既存品種（右）の果房形態
品種候補系統は果梗枝が長い

中課題１ 長果梗枝を示す機械収穫適性の高いイチゴ品種候補の開発

【研究概要及び成果】



１．研究背景・目的

２．研究内容と研究成果

３．達成目標と達成状況

担当研究機関：農研機構北海道農業研究センター、長野県野菜花き試験場、
鹿児島県農業開発総合センター徳之島支場、ホクレン農業協同組合連合会、
朝日アグリア株式会社、株式会社渡辺採種場

対象品目：カボチャ

令和５年度補正予算「食料安全保障強化に向けた革新的新品種開発プロジェクト」

• 作業者の高齢化や人手不足等でカボチャ栽培
面積は年々減少しており、省力化が急務であ
る。

• 収穫作業が最も重労働で、特に茎葉で覆われ
た圃場内で果実を見つける作業に時間が必要
となる。

• 着果位置が安定した品種の普及により、果実
の発見から集荷までの作業に関わる軽労化や
機械化促進に貢献する。

• そのため本研究では、産地に関係なく着果位
置が安定し果実が見つけやすい品種を開発す
ることによりカボチャ栽培の省力化に貢献す
ることを目的とする。

国内カボチャ栽培面積の推移

：見つけるまでの時間

：果実を切りとる時間
：運搬する時間

カボチャ果実収穫にかかる作業時間の割合

研究内容
① 試交系統14系統の栽培試験を4地域で行い、

株元1m以内に安定して着果しかつ品質の良い
品種候補を選抜する。

② 施肥量と着果位置の関係を明らかにする。
③ 株元着果性品種の収穫作業性の評価を行う。
研究成果
① 株元1m以内に安定して着果し果実重等の品質
の良い選抜系統Cを品種候補とした。

②基肥窒素量を減らすほどつる長が短くなり株元
への着果位置が安定することがわかった。

③茎葉処理機と株元着果性品種の組合せで収穫作
業効率が向上することがわかった。

達成目標 目標の達成状況
①供試系統から着果位置がより安定し
ている品種候補を1つ以上選抜する
②施肥量と着果位賃関係の解明
③株元着果性品種の作業性解析

①着果位置の安定性と果実重等品質から選
抜系統Cが有望と考えられた。
②施肥量減量で株元着果性が向上した。
③株元着果性品種で作業性が向上した。

中課題２ 機械収穫に向けた着果位置安定性に優れたカボチャ品種候補の開発

【研究概要及び成果】






