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水田用小型除草ロボット（アイガモロボット）の開発

－現地実証試験２０１２－
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－ On-the-Spot Practicality Evaluation 2012－
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あらまし 農業の分野へロボット技術を応用することで，新たな除草手法を用いた水田用小型除草ロボット

（アイガモロボット）の開発を進めてきた．昨年度に引き続き，農家の現地圃場において実際にシーズンを通し

たロボットの運用を行い，除草効果の検証及び自律走行機能を含めたロボットの各種機能について検討を行い，

本除草技術の実用性について検証した．
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１．はじめに

有機栽培や減農薬栽培など、環境負荷の少ない農法を

実践する農家や、有機栽培農産品を求める消費者が増え

ている。有機栽培を進めていく上で最大の課題は雑草の

防除であり、水稲有機栽培では除草作業が直接労働の約

３割を占める[1]ほどである．除草剤を使用しないまたは

使用量を減らす様々な手法が試みられているが，除草効

果や費用，労力の面で課題を残している。そこで我々は，

水田用小型除草ロボット（アイガモロボット）の開発を

進め[2][3]，平成22年度からは農林水産省「新たな農林水

産政策を推進する実用技術開発事業」の委託を受け，当

該ロボットによる水田除草を実用的な除草技術として確

立するための研究開発を開始した．昨年度に引き続き平

坦地２か所と，今年度は新たに中山間地１か所を追加し

て，実際にシーズンを通してロボットを運用し，除草効

果やロボットの諸機能について実用性を検証した．

２．現地実証の概要

昨年度の現地実証では一部の試験区で残草量が多かっ

た[2]が，その試験区は元々雑草が多くロボット運用開始

時にすでに雑草が出始めていた．そこで今年度は，代か

きの方法や移植のタイミングなどを見直し，ロボットの

運用を開始する時点において，雑草の無い状態が保たれ

ているようにほ場管理を徹底した．また，株間除草機構

にチェーンで土壌表面をしっかりと擦る機構（図１）を

採用し，除草効果の向上を図った．

実証区には，昨年度に引き続き平坦地２か所（３試験

区）の他，新たに中山間地に１か所（２試験区）を加え

た．表１に試験区の概要を示す．
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右図は株間除草機構の動揺規制部分

適度なテンションのバネでアームの回転を規制し，

先端のチェーンの浮きあがりを防ぎ，しっかりと土壌を擦る

図1 ロボット（H23改良機）

アーム
PSD

表1 現地実証試験区概要

羽島Aマット 羽島Bポット 岐阜短冊 中津川マット 中津川ポット

面積 約1900㎡ 約960㎡ 約1000㎡ 約370㎡ 約400㎡

品種 日本晴 ハツシモ ハツシモ コシヒカリ コシヒカリ

代かき 5月19日 6月2日 6月10日 5月11日 5月18日

移植 5月22日 6月4日 6月13日 5月14日 5月21日

走行初日 5月25日 6月8日 6月22日 5月18日 5月25日

走行終了日 7月3日 7月13日 7月20日 6月28日 7月2日

作業回数 12回 11回 9回 13回 12回
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Uターン方式：PSDで側方の稲の状態を確認して行う

図3 終端でのロボットの動作
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図5 残草調査結果（左：23年度，右：24年度）

ロボット 無処理

図4 雑草の状態（岐阜）
図2 除草作業の様子

３．現地実証の結果

除草作業の様子を図２に示す.今年度はロボットの稲

列終端での折り返し動作を大きく変更し，従来のスイッ

チバック方式をやめ，新たにUターン方式（図３）を採

用した. この方式では，稲列の終端をPSD（測長センサ）

で検出するので，従来必要であった終端認識用の波板の

設置が不要になる．また，このPSDで次の目標稲列を認

識することで，折り返し動作の精度が向上する．実際の

運用においては，稲を認識しやすいように比較的大型の

苗を使用する事で，田植え3日後の苗も認識可能であり，

大きな凹凸が無い整備されたほ場であれば，ほとんどミ

スなく作業を継続する事が出来るようになった.

除草作業終了後の様子を図４に，残草調査の結果を図

５に示す．昨年度と同じ試験区（羽島A，岐阜）では，残

草量は大きく減っており，ロボット除草区は機械除草や

アイガモ放鳥など他の除草手段と比較しても同等以上の

効果が得られた.稲の生育や収量も地域の一般値と比べ

遜色のない値が得られ，現地実証に協力いただいた農家

からは，高い評価が得られた．ただし，終端部分の稲を

植えないエリアについて，ロボットの動作を安定化させ

ると共に除草作業終了後の雑草の繁茂を防ぐ目的で防草

シートを敷設したが，収穫時期まで放置したシートの撤

去が予想以上に大変であり，改善が求められた．

４．まとめ

前年度の結果を踏まえ，想定されるシードバンク量に

合わせたほ場管理と水管理を徹底し，前年度以上に残草

量を減らし，除草効果の実用性を高めた．また，改良し

たロボットを運用し，波板の設置が不要になり，ロボッ

トの動作精度が向上することを確認した．

２年間の現地実証を通して，現場での実用性が高まっ

ており，現在，ほ場の管理やロボットの運用方法までを

含めたマニュアルの作成を進めている．ロボットの開発

については，今年の現地実証の結果を受けてさらに改良

を加えたロボットが完成しており，来年度の現地実証で

実用化に向けた最終調整を行う予定である．検証実験と

しては，県内４か所，県外４か所を計画しており，様々

な条件で各種検証を重ね，ロボットを用いた新たな除草

技術としての確立を目指す予定である．
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