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開発成果

切り花自動搬送台車
～ほ場で人に付き添って収穫した花きを運ぶ自動台車～
●…豊橋技術科学大学…教授　三浦　純、准教授　三好孝典、研究員　増沢広朗　　●…愛知県農業総合試験場　新井和俊
●…あいち産業科学技術総合センター　杉山　儀　　●…シンフォニアテクノロジー株式会社　爪　光男　　●…株式会社ケーイーアール　柿原清章

成果概要

切り花の摘花から水揚げまでの時間を最小化するため、水槽を保持して人に追従し
て移動することにより、常に人のそばにいることのできる切り花搬送台車を開発した。
また、ほ場の地図を生成し、それを用いて自己位置を推定することにより、収穫後に
指定位置まで自律的に移動することもできる。人物追従や自律移動を行う台車はこれ
までにもあるが、ほ場のような複雑な環境で安定して動作するものは日本で初めてで
ある。また、移動に伴う振動による切り花の劣化や水槽からの越水を防ぐため、振動
抑制制御機構を組み込んでいる。

特 長

仕  様

開発技術

●複雑なほ場における安定した人物追従
●複雑なほ場の地図の自動作成とそれを用いた自律
走行

●振動抑制制御を用いた切り花の劣化、越水防止
●収穫後すぐに水揚げ、花きの鮮度向上
●作業場まで無人自律移動、軽労化、作業性向上

…○人物追従移動、自律移動
…○無線・ジョイスティックによる操作
…○水平維持機能、花き類の擦れ削減
…○小型、コンパクト、狭い通路を移動
●寸法……W1100mm×D450mm×H1050mm
●台面高さ……500mm
●重量……100kg
…○リチウムイオン電池を搭載、家庭用コンセントで充電

●深層学習を利用したほ場環境の高信頼認識
●振動抑制のための新たな制御技術
●狭い通路を走行するための駆動制御技術

●…お問い合わせ先：

●…特 許 の 有 無：

シンフォニアテクノロジー株式会社　新事業企画部…兼…コントローラ開発営業室　爪　光男
e-mail…:tsume-mitsuo@sinfo-t.jp　電話番号：03-5473-1810　FAX：03-5473-1812
特願2018-099549

深層学習を用いた人物認識結果

人物追従によって作成した3次元地図
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●…シンフォニアテクノロジー株式会社　新事業企画部…兼…コントローラ開発営業室　爪　光男

施設園芸作物の収穫作業支援ロボットの研究開発

参画機関

●…豊橋技術科学大学
●…愛知県農業総合試験場
●…あいち産業科学技術総合センター
●…豊橋市役所
●…シンフォニアテクノロジー株式会社
●…株式会社ケーイーアール

研究開発の概要

開発成果一覧

事業化リーダーより

愛知県は全国有数の農業県であり、野菜や花きなどの施設園芸作物の生産が盛んである。施設園芸は労働集約
型で、慢性的な人手不足、高齢化、増加する輸入品との競争などの問題がある。そこで、大葉と切り花の2種
類の作物を対象とした収穫支援ロボットを開発した。大葉については、内職依存で時間とコストのかかっている
摘み取り後の選別・結束を自動で行うロボットを開発した。切り花については、摘花後水揚げまでの時間を短
縮し品質向上を図るため、収穫者に追従して移動し、また摘み取り後は自動で指定位置に移動する台車型ロボッ
トを開発した。従来の収穫作業の機械化は、集荷場に設置する大規模なものであったが、今回、収穫の状況に
合わせ個別農家で利用できるコンパクトなロボットを開発した。

●切り花自動搬送台車 ●大葉収穫作業支援ロボット

～収穫からパッキングまでを摘み取り現場で行うセル型農業ロボット、花きのほ場で
摘み取り場所から集荷場所まで人物追従、自律移動が可能な台車型ロボット～

事業化リーダー 研究リーダー

重点研究プロジェクトに参加して 今後の展開

産学行政が連携して地域産業が抱える課題に取り組
み、プロジェクトを達成できたことは感慨深く安堵して
いる。企業のみでは解決できない高難度の最新研究、
試作、実証試験に取り組み成果を出せたことに感謝す
る。要素研究に終わらず事業化を必須とすることも新
商品開発には重要で常にプレッシャを感じつつ研究を
進めた。3 年間という期間が休む暇なく短かったのは
取り組んだ課題が濃密であったからと思う。

当初掲げた開発ターゲットについては目途をたてること
ができた。今後、現場における実証試験を繰り返し行
い、品質を確保するとともに、ユーザが導入できる価
格を実現し、H31 年度内に販売を行う。展示会にも
出品しユーザニーズの更なる発掘を行う。獲得したロ
ボット技術は他の生産物、産業にも展開し地域産業の
活性化に貢献する。

シンフォニアテクノロジー株式会社
爪　光男

豊橋技術科学大学
三浦　純
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