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食産業をロボティクスで革新する

コネクテッドロボティクス株式会社
代表取締役 沢登哲也



Mission

食産業をロボティクスで革新する

Vision

1. つらい労働がなくなる

2. 人手不足を解消し、高い生産性を実現

3. いつでも美味しく健康な食を楽しめる
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１、会社概要

経済産業省
J-Startup選出企業

会社名 コネクテッドロボティクス株式会社

設立 2014年2月

代表者名 沢登 哲也

事業内容
産業用ロボットコントローラの開発事業（～2017.3)

食産業向けのロボットサービスの研究開発及び販売（現在）

資本金 100,000,000円

従業員 36名 ※2025年9月末時点(正社員のみ)

本社住所 〒184-0002 東京都小金井市梶野町5-4-1

開発拠点 国立大学法人 東京農工大学 小金井キャンパス

経産省 食品TC(Technical Committee)参加企業
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Before

After

食の第一次産業食の第二次産業食の第三次産業

2020年実装 2022年実装 Next

１、会社概要 ー事業の全体像
食産業に特化。労働集約的な作業をロボティクスとAIで革新するプロダクトを開発
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１、中食・惣菜業界ならではの課題
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２、惣菜工場の自動化の壁

多品種少量の
製品を大量に作る

不定形な
食材を扱う

作業スペースの
確保が困難

作る商品によって扱う素材・
食材や状態が変化する

季節や時間帯（朝・昼・晩）
によって商品が異なる日配品

食品工場では作業スペース
が限られている
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２、惣菜工場の自動化の壁

２、中食・惣菜の食品カテゴリー

惣菜白書2025より
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２、惣菜工場の自動化の壁

３、当社が盛り付けターゲットとする ７種類の食材カテゴリー

スーパーで販売する一般惣菜 １３６種類から特性に応じて、大まかに７種類に分類

粒系沼系液系 ごろごろ系

菜系 細長系 麺系

ねばねばサラダ等 ポテトサラダ等 コーン・ひじき等 唐揚げ・ブロッコリー等

ほうれん草等 ナムル、ショートパスタ等 パスタ・春雨等
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４、食材特性ごとの技術課題 ９種類の技術課題
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２、惣菜工場の自動化の壁

既存ハンドで定量盛り付けをする上での技術課題パターン

・個数管理 ：例）唐揚げ 等
・液ダレ  ：例）春雨サラダ 等
・破壊・変形 ：例）豆腐 等
・はみだし  ：例）きんぴら 等
・分布/配分 ：例）ほうれん草等
・垂れ下がる ：例）豆もやし等
・こびりつき  ：例）ポテサラ 等
・見た目  ：全種類
・重量  ：全種類
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５、食材を扱う現場ならではの課題
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２、惣菜工場の自動化の壁

・食品ロスは許されない
・食品の盛り付け品位が求められる。
・段取り替えを素早くやらないといけない
・衛生面での考慮が必要
・食的オイルの利用が必要
・部品の混入防止が必須
・非エンジニアがオペレーションする
・単価が安い商材を扱うため ROIが厳しく求められる
・生産数が多い
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３、ロボットシステムとしての進化

１、狭窄な食品工場でも導入・可動できる省スペースモデルへ

2022年-2023年
Delibot_省スペース型

2025年
Delibot_ALL in One コンパクト型 2021年-2022年

Delibot_一体型
容器供給/盛付機構一体型
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３、ロボットシステムとしての進化
２、盛付ロボット Delibot初号機 一体型の特徴

ポテサラ・マカロニに特化
：食材を限定して実現を目指した

ハンドにビニールカバーを利用
：洋惣菜特有のこびりつき防止

重量センサーは手首で1箇所
：センサー類は最小限にしてコスト削減

10％の精度でPick&Placeができた

開発着手から６ヶ月で実用化

特 徴 結 果
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３、ロボットシステムとしての進化
２、盛付ロボット Delibot初号機 一体型の特徴 動画
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3、盛付ロボット初号機 Delibot 一体型のハンド

ハンドカバーを抑えるための、
マグネットをひねりながら外す

ビニールカバーをかぶせます。
ビニールカバーのベロを金具の下
をくぐらせて突起にひっかけ、
マグネットで留める。 ロボットの本体に取り付け、

金具で固定します。

カバーは裏返して
接着部ヒダを内側に 差し込んで、

金具で固定

ハ
ン
ド

1. 2. 3. 4.

３、ロボットシステムとしての進化

ビニールカバーをすることでこびりつきと、食材の破壊を軽減。段取り替えを素早くするための機構を開発
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３、ロボットシステムとしての進化
４、盛付ロボット Delibot 省スペース型の特徴

・和惣菜に挑戦
→食材が飛び散る
→食材が絡まる
→食材がつかめないなど
→ゴロゴロ食材に難航

・飛び散り防止ファネルを設置

・容器供給機を外出し
コンベア上のトレイを引き寄せる機構

・重量センサーの変更はなし

・生産性の向上

・トレーキャッチャー機構
→特許が評価され「発明大賞」受賞

・省スペース化・コスト削減につながった。

特 徴 結 果
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３、ロボットシステムとしての進化
5、盛付ロボット Delibot 省スペース型 動画１
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３、ロボットシステムとしての進化
6、盛付ロボット Delibot 省スペース型 動画２
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４、ロボットシステムとしての進化 ー最新モデル
１、最新モデル 盛付ロボットDelibot ALL in One コンパクト型の特徴

・カメラと計量器を2箇所に設置
→Pick時・Place時にカメラと計量器で見る。

・ハンドは大量な試行錯誤の末、
３パターンに集約

・モーションを大幅に変更
①複数の食材ピックモーションの組み合わせ
・イニシャルピック
・微小ピック

②振り落としで重量の調整
・移動前の振り落とし（重量調整）
・ハンド解放後の振り落とし（こびりつき）

・重量精度の向上
・盛り付けスピードの向上
→生産性の向上
・省スペース
・コスト削減につながった。

さらに、対応可能な食材が増えた

特 徴 結 果
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移動前と、ハンド開放後の両方の重量を確認することで、重量精度を向上

１、複数のモーションの組み合わせで調整
・食材ピック方法：イニシャルピック＆微細ピック
・振り落とし方法：移動前＆ハンド開放後

２、３Dカメラと計量器で食材ごとのパラメーター調整
・場所：3Dカメラで掴む場所を把握
・深さ ：食材によって掘る深さを調整
・時間：状況に応じてハンド振動時間を変更

4、ロボットコントロールのコア技術の概要と特徴

2、正確・スピーディに食材を扱うロボットコントロールを実現
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4、ロボットコントロールのコア技術の概要と特徴

3、アクションの組み合わせにより、正確性・スピーディに掴む：組み合わせの事例

複数ピック
把持する場所
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4、コア技術の概要と特徴

4、アクションの組み合わせにより、正確性・スピーディに掴む：組み合わせの事例

把持する場所
移動前シェイク
開放後シェイク
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4、コア技術の概要と特徴

5、アクションの組み合わせにより、正確性・スピーディに掴む：組み合わせの事例

複数ピック
把持する場所
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4、コア技術の概要と特徴

6、アクションの組み合わせにより、正確性・スピーディに掴む：組み合わせの事例

把持する場所
移動前シェイク
開放後シェイク
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4、コア技術の概要と特徴

7、アクションの組み合わせにより、正確性・スピーディに掴む：組み合わせの事例

把持する場所
移動前シェイク
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4、コア技術の概要と特徴

8、アクションの組み合わせにより、正確性・スピーディに掴む：組み合わせの事例

移動前シェイク
把持する場所
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4、コア技術の概要と特徴

9、アクションの組み合わせにより、正確性・スピーディに掴む：微細ピックトレーニングの様子
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5、多様な食材に合わせたエンドエフェクターの試行錯誤

1、エンドエフェクター：さまざまなハンドで食材の把持の試行錯誤を実施

最重要な観点は「把持性」と「剥離性」のバランス。 そのほかには清掃性・安全性も考慮して試行錯誤した。
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5、多様な食材に合わせたエンドエフェクターの試行錯誤

２、エンドエフェクター：食材ごとの特性に応じたハンド開発が必要

食材ごとの特性に応じて剥離しない原因がある。

押し潰されて剥離しない食材 絡まって剥離しない食材

卯の花
ポテサラなどの沼・粒系

ほうれん草
ひじきなどの菜・細長系
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5、多様な食材に合わせたエンドエフェクターの開発

３、結果：３種のハンドに集約した。

１、ガッツリ掴む（10〜20g）保持性と、微細ピック（3〜5g）できる構造
→食材を掴む＝「掬い上げて掴む」 「押さえつけて掴む」の２つであることに立ち戻る
→食材を保持＝「すり抜けない」「飛散させない」バランスから隙間や指の太さ形状を検討

２、食材特性ごとの剥離性・把持性のバランスから構造を検討
→食材を押し潰さない＆剥離性の高い「先割れミトン型」を開発
→マカロニなど、隙間からすり抜け防止のファネルをつけた「ミトン型」も併用
→繊維状の食材は、開放時の角度と重力で落とす「トライデント型」が有用

３、食材への侵入のしやすさと、浅く掴める形状を追求。
→接触面を減らし、指を短く、幅を広くして、番重への食材残りが減らせるようにした
・お客様の番重交換の回数を減らす
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6、食材を扱う現場に対応するべく、機構を進化

１、機構を進化し、ROI（生産性）の向上に貢献
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ご清聴ありがとうございました
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