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発表の概要 

本発表では，薄型平面シェルグリッパと掬い込みバインディングハンドによる食品材料のハン

ドリングを紹介する．薄型平面シェルグリッパは，狭隘空間で食品材料を把持し，盛り付けるた

めに開発された．これまでの環状シェルグリッパは，指の厚みのため，狭隘空間で食品材料を把

持することが困難であった．狭隘空間に挿入できる薄い指を実現するために，構造と製法を新た

に開発した．薄型平面シェルグリッパは，隙間が小さい状態で食品材料を把持し，狭い空間に食

品材料を詰め込む用途に適している． 

掬い込みバインディングハンドは，滑りやすく把持が困難な食品材料を把持するために開発さ

れた．これまでのソフトグリッパは，生ガキやタコなど，滑りやすい食品材料を把持することが

困難であった．掬い込みバインディングハンドでは，指の下方に配置された薄い弾性板で食品材

料を掬い込みつつ，平行に張られた弾性糸で食品材料を把持することにより，滑りやすい食品材

料を把持することを可能とした．掬い込みバインディングは，水産物など滑りやすい食品材料の

ハンドリングへの適用が想定される． 

 

ソフトグリッパ 

食材のパッキングは，そのほとんどを人手に頼っている．食品を扱うため，衛生面の管理が厳

しく，防塵服と帽子，マスク，手袋を着用する必要がある．このような厳しい環境で人手を確保

することは困難になっており，昨年からの COVID-19 の蔓延に伴い，ますますその厳しさが増し

ている．賞味期限の観点から，食品は消費地の近くで製造する必要があり，人件費の安い海外で

作るという選択肢はない．このような理由から食材のパッキング作業の自動化が望まれている． 



食品の把持が困難である

主な理由は，形状や寸法のば

らつきが大きいことにある．

そこで，本研究室では，この

ようなばらつきを吸収する

ために，柔らかい材料を導入

したソフトグリッパ（図１）

を開発している．柔らかい材

料で構成されているソフト

グリッパは，形状や寸法のば

らつきを吸収することがで

きる．一方，対象とする食品

材料に応じて，適切なグリッ

パを設計する必要がある．本発表では，薄型平面シェルグリッパ[1,2]と掬い込みバインディング

ハンド[3,4]を紹介する． 

 

薄型平面シェルグリッパ 

食品のパッキングにおいては，バラ積みされた食

品材料から一つを取り出し，狭い領域に盛り付ける．

このとき，対象以外の食品材料や箱などに干渉する

ことなく，対象とする食品材料をハンドリングする

ことが求められる．すなわち，食品のパッキングにお

いては，狭隘空間で食品材料を把持することが必要

となる．これまでのグリッパは，指の厚みのため，狭

隘空間で食品材料を把持することが困難であった．

狭隘空間に挿入できる薄い指を実現するために，薄

型平面シェルグリッパを新たに開発した．薄型平面シ

ェルグリッパの指（図 2）は，硬い材料から成る薄いシェルと，柔らかい材料から成るチャンバー

から構成される．空気圧を印加するとチャンバーが膨らむ．複数のこのような指を配置すること

で，薄型平面シェルグリッパを構成する． 

 

 薄型平面シェルグリッパは，硬い材料から成る薄いシェルと柔らかい材料から成るチャンバー

から構成され（図 3 左），二つの部品を組み立てることで製作することができる（図 3 右）．この

 

 

図 1 ソフトグリッパー 

図 2 薄型平面シェルグリッパの指 

図 3 薄型平面シェルグリッパの指の構造と製作法 



ような構造と製作法のため，薄い指を実現することが可能になり，結果として，隙間が小さい状

態で食品材料を把持し，狭い空間に食品材料を詰め込むことができる．たとえば，複数の食材の

間隔を狭めながら，箱にパッキングすることができる（図 4）．この例では，複数の薄型平面シェ

ルグリッパが同時にキュウリを把持し，グリッパ間の間隔を狭めた後に，複数のキュウリを箱に

パッキングしている．キュウリ間の間隔が狭くなっていることがわかる． 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

掬い込みバインディングハンド 

 食品ハンドリングにおいては，生ガキやタコなど，滑りやすい食品材料を扱うことがある．こ

れまでのソフトグリッパは，このような滑りやすい食品材料を把持することが困難であった．滑

りやすい食品材料を把持するためには，把持力を分散的に加えるとともに，下方から掬い上げる

動作が有効であると考

える．把持力を分散的

に加えるために，バイ

ンディングハンドの考

え方を採用するととも

に，ハンドの下方に薄

い弾性板を配置し，掬

い上げる動作を実現す

る．このハンドを，掬い

込みバインディングハ

ンドと称する．掬い込

みバインディングハン

ドの指は，二本の硬い

棒材と，それらの間に

平行に張られた弾性糸，

図 4 薄型平面シェルグリッパによる複数食材のパッキング 

図 5 掬い込みバインディングハンド 



ならびに指の下方に配置された薄い弾性板から構成される（図 5A）．この指を二本，平行チャッ

クに取り付けることにより，掬い込みバインディングハンドを実現する（図 5B）．取り付ける平

行チャックにより，最大・最小の開閉量が決まる（図 5C-F） 

 

 掬い込みバインディングハンドにより，様々な食品材料を把持した．それぞれの食品材料に対

して把持を 5 回試行し，成功率を示している（図 6）．ほとんどの食品材料を，高い成功率で把持

することに成功した． 
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図 6 掬い込みバインディングハンドによる様々な食品材料の把持 


