
高度インテリジェントロボットハンドによる自動箱詰めの実現
プラットフォーム名： リアルハプティクス応用農作業機器研究開発プラットフォーム
コンソーシアム名 ： 農作業用ハンドリング機器研究コンソーシアム
代表機関名 ： シブヤ精機株式会社

計画の概要

研究計画概要図

リアルハプティクス技術を活用することで、高度な物体適応性能を
有し、サイズ・糖度・硬度を判定可能なロボットハンドを開発する

軟弱で形状が複雑で、従来のロボットでは対応が難しかった青果物
（イチゴやトマト・モモ等）の選果・箱詰め作業を自動化・省力化する

これによって実現される新たな高付加価値生産システムを商品化し、
事業展開する

【目指す姿】

人間と同等の速度で、熟練者と同様の
優しさ・柔軟さで選果・箱詰め行うロボッ
トを開発し、生産者の選果・箱詰作業時
間５割を削減。共同選果など新たな生産
体系の創出。

各種センサーによる品質検査（傷害・糖
度・硬度）により高付加価値生産体系を
創出。高付加価値品の販売価格１０％
向上（所得向上）。

【参画機関】

シブヤ精機株式会社（代表機関）

慶應義塾大学ハプティクス研究センター

研究内容：

・複数品目の果実を対象として
ソフトなハンドリング・箱詰を実現
（３品目以上）

・各種センサにより等階級の判定・選別
システムを構築 （判定誤差±10%以内）

糖度や硬度の計測・選別を可能とする
（糖度 標準誤差 0.7Brix%）

研究内容：

・開発企画・設計

・品質検査システム開発

・箱詰システム構築

・ロボットハンドの評価

開発したﾛﾎﾞｯﾄﾊﾝﾄﾞ
の導入

要求仕様の提示
現場での実証実験と
評価のﾌｨｰﾄﾞﾊﾞｯｸ

実証
試験

選果設備導入実績と連携体制あり

慶應義塾大学
ﾊﾌﾟﾃｨｸｽ研究ｾﾝﾀｰ

シブヤ精機株式会社 山梨・福岡等のイチゴ・モモ主要産地

・九州地区 （イチゴを対象とした実証試験）
・展示会で実証機によるPR （トマトほか）


