
栗収穫・運搬ロボット
自然と人に優しい自然共生型産業を目指した
農 工 連 携 研 究 開 発 プ ラ ッ ト フ ォ ー ム
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農業機械の電気化の推進

栗園における

収穫・運搬の無人化・軽労化

労働時間の削減

The purpose of our chestnut robot

栗ロボ開発の目的

サイズ

高さ：660mm
全長：2370mm
全幅：690mm

【開発中ロボットの特徴】
◼収穫・運搬に人の関与が不要な自律型ロボットである
◼自動で動き回り、作業性が飛躍的に向上し、収穫時間が短縮できる
◼収穫した栗やイガは効率的に運搬できる
◼緩やかな傾斜地や凸凹の地面を安定的に走行できる（2㎞/ｈ：ゆっくり歩く程度）
◼日本で栽培されている様々な品種の栗に対応できる

★栗ロボ開発は、農林水産省生物系特定産業技術研究支援センターの
「戦略的スマート農業技術等の開発・改良」の支援事業を受けて
実 施 し て い ま す 。 （ 2 0 2 2 年 度 ～ 2 0 2 4 年 度 ）



収穫部 運搬部

収穫ブラシ
円筒状の突起がついたブラシで
イガ栗・栗の実を掻き揚げて収穫

荷台部
掻 き 揚 げ た 栗 が 自 動 的 に 入 り
あ る 一 定 の 量 に 達 す る と
自動でスライドし、栗を下ろす

牽引部
牽引車にカメラや測域センサー
を搭載
ARマーカーを付けた栗の木の
位置を認識し、木の周りを
順番に回る

走行例
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◼イガ栗と栗の実を同時に挟み込んで収穫

◼さまざまな大きさや形に対応

◼栗が傷つかないゴム製の柔らかい素材を使用

◼モータなしで簡単に取り外し可能

◼両端にゴム板を取り付け、耐久性を向上

◼補助カバーを付加し収穫率アップ
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