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Abstract 本研究では，低速で移動と停止を繰り返すイチゴの受粉自動化ロボットについて考察して
いる．ロボットには単眼カメラが装備されており，移動ステレオ手法によりロボットから花弁までの距
離，方位を推定し，アームを伸ばすことにより受粉させる．その際，ロボットの移動ベクトルを高精度
に取得することは，移動ステレオ手法の精度を左右する．本研究では，1周波の単独測位受信機を利用
して，高精度に移動距離，方位を推定する手法について考察する．




