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傾斜地 におけ る小 型 トラクター和1用 野菜機械化栽培法

第 1報 傾斜地における小型 トラクターの作業精度について
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1  は  し 力ゞ  き

岩手県北部は傾斜畑が多 く,畑地率の高い地帯である。

近年野菜類の作付が急速に増加 してぃるが ,大型機械化体

系の導入が困難な農家のために小型機械化体系による省力

化を進める必要がある。しかし,傾斜地における機械の利

用は平坦地とは異な り,安全性や作業精度 ,作業能率に大

きな影響を受ける。

本試験では,傾斜地における作業の中で,施肥,耕起に

ついて,傾斜度別 ,作業方法別に機械の適応性を検討した

ので,その結果を報告する。

2 試 験 方 法

1 供試条件

(1)供試圃場

①平坦地

②傾斜度  6°
③傾斜度  15°

①引③の土質はいずれも洪積火山灰土,面積は各々

400″

●)供試機械

①歩行型小型 トラクター,ディーゼル水冷式 7PS
②乗用型ライムソフー,積載量 180ι ,作業幅 120m

③駆動型トレーラー,荷台 180m x,7m積載量 500″

④ ロータリー,鰈 幅Ю印

堆肥運搬 ①十③ ,肥料散布 ① +② ′耕緑 ①

+④の組合わせで作業 した。

“

)主な調査方法

進行低下率

小型 トラクターのエンシン回転数 ,変速比 ,走行

距離を一定にした時の,無負荷時と負荷時の駆動輪

の回転数の差と,無負荷時の回転数との比

進行低下率 ― ・
~・ ′

X100

4/:負荷時の駆動輪回転数

偏角

等高線走行時,直線を維持するために必要とする

角度

3 試験結果及び考察

1 堆肥散布

トレーラー1台当たりの積込み (500″ )延 作業時間は

約 13分 .圃場への荷降ろし,分散に要した時間が12～ 13

分で,傾斜地 と平垣地で大きな差はなかった。傾斜地にお

ける走行は ,斜面を下 りなが ら荷降ろしする方法をとった

が,上 りなが ら行なう方法ではスリップによる走行時間の

増加が考えられる。トレーラーに堆肥を積載 した状態で等高

線に/Okっ て走行する方法は,旋回に無理があるので試みな

かった。

運搬時間は圃場までの距離や道路条件によって異なった

が,往路に比べて復路が約 25%短縮 された。

2 ライムソフーによる肥料散布

小型 トラクターの変速 レバーを3(平坦地における速度

は073%/秒 )に固定し,ラ イムソヮーのシャッター開度と

1巴料の散布量との関係を測定したところ,次のような結果

となった。即ち,粉状の炭カルはシャッター開度を大 きく

しないと散布量は少なく,レ バーの位置で 2が限界で,そ

れ以下では落下にむらがあった。また,停止中における自

然落下はほとんど認められなかった。

粒状の化成肥料では,炭 カルよりも落下しやすく,粒の

小さなΔS 0 486号 が面こ3262号よりも多 く落下することが

認められた。そのため,適量散布するためにはシャッター

開度 を小さくし,レバー位置が 15～ 20で良好な結果と

なった。また,停止中にも落下量が多 く,散布時の速度の

むらが散布の精度に影響 し,散布が不均一になるものと考

えられた。

このため,傾斜地における走行方法は,負荷の変動の少

ない等高線走行とし,旋回の性能から図 2に示すように 1

つ置きに散布する方法をとった。この方法での速度のむらA:無負荷時の駆動輪回転数
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はかなり少なく,積載量による影響も少きく平坦地並みの

作業が可能であった。

15      20      25      30
ライムソヮーのレパーの位置

図 l ライムソヮーのレバーの位置と散布量

傾斜地において,上下走行は上 りと下 りで走行速度に差

が生じ,しかも傾斜度が大 きいはど差が大きくなり,均一

散布を行う方法 としては不適当であると考えられる。散布

時間は傾斜度が大きいはど旋回時間を要したので,平垣地

に比べて6°では6～ 7%,15° では8～ 11%増 となった。
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図2 ライムソフーの走行方法

3 ロータリー

ロータリー耕を行う場合,傾斜度が 6° では施回時間及

び耕緑時間は上下耕 ,等高線耕 ともに平坦地と大差なく,

安全性にも問題はなかった。しかし,傾斜度 15° の等高線

耕上向き走行では,谷側車輪が耕転部分にかかり,車輪が

沈下するために更に傾き,横転の危険がかなり大きかった。

また,谷側車輪の駆動力が充分に伝わらないので偏角をつ

けるのに予想以上の力を必要とするなど,直進を維持する

ことは非常に困難であり実用的な作業方法ではなかった。

等高線耕下向き走行では耕転部分と車輪との関係は上向き

走行とは逆になるので横転の危険は減少するが,精度に問

題があった。

進行低下率は上下耕の場合,上 りでは傾斜度が大 きいは

ど増カロし,下 りでは逆に傾斜度が大 きいはど進行増加とな

った。等高線耕では傾斜度別による進行低下率に差異はみ

られなかった。

走行時間は,急傾斜の上 りで多 く,下 りで少なくなるの

で,上 り下 りの平均時間では傾斜度による差はそれはどみ

られず,上下耕では傾斜の影響は少ないと判断した。しか

し等高線耕では傾斜度が大きいほど走行に時間を要 した。

これは偏角をとるためと駆動力が充分に伝わらないためで

あると推定した。

1行程当たりの耕縁幅は傾斜度が 15° の等高線耕下向き

走行で396mと 最も少なかった。これは偏角が大 きいため

に前行程の耕緑部分を重複して耕転しているためであり,

6°においても同様の結果で上下耕よりも狭 くなった。 上

下耕では傾斜度によって耕転幅に差はみられず,耕転幅 も

広 く,精度 も高かった。

耕深は,上下耕では下 りが上りよりも深 く,等高線耕で

は上下耕の上り下 りの平均に近い値となった。上下耕にお

ける耕深の較差は傾斜度が大 きいはど大きく,こ れは作業

機に対する作業者の姿勢によるものと思われる。

作業能率は1行 程当た りの耕緑幅と時間で決定されるの

で,耕転幅の狭い時間の多く要する等高線耕が最も能率が

悪 く,108当 た り作業時間では 6°で 142分 ,15° で194分 と

なった。上下耕では傾斜度による時間差は小さく,6° で129

分 ,15° で133分 であった。

以上の点から傾斜畑での耕転方法 としては上下耕が最適

であると判断した。

表 : ロータリー耕の作業性能

3 ま  と  め

傾斜地における作業機械の適応性と作業精度について検

討 した結果 ,壌肥散布では特に作業そのものは平担地と同

じように出さ問題は生 じなかった。ライムソフー利用によ

る肥料散布は,等高線走行が精度の面で良好と考えられた。

9-タ リーによる耕転は等高線耕は急傾斜ほど精度 ,能率

安全度の面で劣 り,上下耕が適 した。
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