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(a)ロボッ卜区の作業軌跡
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(b)残耕と作業重複度

図 6 ロボット作業の作業軌跡と作業重複度

Fig. 6 Work trace of robot soil paddling and the ratio 

of overlap area 

結果となった(表3，図 7)。

(4) 総合評価と課題

上記の試験結果から， ロボットによる代かきは設定し

た作業経路で忠実に作業が行えるので，無駄のない効率

的な作業を行うことができることが分かった。一方で，

代かきの仕上がり精度を確保するためには，ほ場の高低

差に応じて，また，直進作業時と旋回作業時によって作

業速度や耕深を調節する機能を持たせることや，有人運

転作業と組み合わせた適切な作業方法を検討する必要が

あると考えられた。

V 摘要

航法システム XNAVを用いた耕うんロボットについ

て，第 1にその有効な利用方法として， 1人のオペレー

タがロボッ 卜に無人作業を行わせながら従来型トラクタ

の有人運転作業を行う 2台同時作業法を提案し，作業試

験を行った。第2に，ロータリ耕以外の作業として麦播

種作業と代かき作業をロボ ットにより行う方法につい
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図 7 代かき後のほ場表面の相対高さ等高線図

Fig. 7 Relative contour map of the field surface after 

soil paddling 

。

て，それらの無人作業を行う作業ソフトを作成し，作業

試験を行った。

1) 2台同時作業法により ロータリ耕を行った結果人

のオペレータでロボット作業と有人運転作業を同時に行

うことが可能で，直進性などの作業精度はロボット作業

が有人運転作業より優れていた。

2) 2台同時作業法により，ロボット作業がトラブルなく

行われれは‘，従来型トラクタによる有人運転作業の約

1.8倍の能率でロータリ耕を行うことができ，同作業法

はロボットの有効かっ安全な活用法であると評価できた。

3)標準作業ソフトをベースに 「播種ソフト」を作成し，

農家ほ場で作業試験を行った結果，ロボット作業と肥料

や種子の補給を 1人で行う播種作業を高精度で行えるこ

とを確認した。ロボットによる播種作業は，省力化と軽

労化を達成できるロボッ トの活用法であると評価できた。

4)標準作業ソフ卜をベースに，作業方向を変えての繰り

返し作業を任意に選択 ・設定できる「代かきソフト」を

作成した。作業試験の結果， ロボットによる代かきは効

率的で無駄のない経路で行えることを確認できた。しか

し，代かきの仕上がり精度を高めるためには，作業速度

や耕深を適宜調節する機能が必要であると考えられた。

5) これらの作業試験において， 航法システムを含むロ
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ボットの取扱い性については特に問題はなく，ロボット

作業は円滑にトラブルなく行われた。
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コメ

[閲読者のコメン卜]

2台同時作業法をはじめとした複数台同時作業の研究

展開に関して，

(1)耕うんロボット以外への今後の適用可能性

(2)寸ベレータの身体的疲労等

に対する著者の見解をお聞かせ下さい。
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[コメントに対する著者の見解]

(1) 耕うんロボット以外では，管理作業ロボットと慣

行管理作業車により機械除草作業を同時に行う方法が有

効と考えられます。また，耕うんロボットが代かきを，

田植えロボットが田植えを行っている聞に，田植え苗の

運搬・供給とロボット作業の監視をオペレータが行う異

種ロボット作業+有人補助作業のパターンなども，効果

的なロボットの運用・活用方法と考えられます。

(2) 同時作業においては， ロボット作業にあまり気を

遣うことなしまたトラブル対応をできるだけ行うこと

なく有人作業が行えることが重要です。ですから，ロ

ボットの障害物やトラブルの自動検出・対応機能が充実

していること， またロボット作業の設定が適正に行われ

ていることが，オペレータが同時作業を楽に安心して行

うために必要なことと考えます。


