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１ はじめに 

 

山形県の野菜において、スイカは産出額約 60 億円

の主要な品目であるが、高齢化による担い手不足のた

め生産者数、栽培面積とも減少傾向となっている。近

年、労力を軽減する技術としてスマート農業技術が開

発、実用化されているが、生産現場での利用および導

入効果については不明な点が多いため、自動操舵シス

テムを利用した施肥・耕耘・畝立て成型・マルチ被覆・

灌水チューブ設置の複数作業を同時に行う体系を実証

し、その作業能率および作業精度を明らかにした。 

 

２ 試験方法 

 

自動操舵システム(RTK-GNSS 方式)を利用し、トラク

タによる施肥、耕耘、畝立て成型、マルチ被覆、灌水

チューブ設置の作業を同時に行うこととし、作業者の

熟練度が異なる実証 A 区及び B 区を設定し、トラクタ

運転者 1 名と作業補助者 2 名の計 3 名で作業を行った

(表 1)。トラクタの運転者は実証 A 区ではトラクタメ

ーカーのオペレーター、実証 B 区では新規就農者とし

た。対照として従来どおり作業を個別に行う現地慣行

区を設定し、3 名で作業を行った。現地慣行区のトラ

クタの運転はスイカ栽培 15 年の熟練者が行った。 

作業及び調査は山形県尾花沢市の現地圃場（黒ボク

土）において 2019 年 11 月 5 日に行った。 

試験規模は1区 27.6a（幅28.2m×奥行98.0m）とし、 

反復は設けなかった。ただし、本実証では、実証 A 区

及び B 区において、夏期の防除を自動操舵システムを

利用したブームスプレーヤで行うことを想定して、走

行通路を確保するため、実証区の圃場は畝 4 本/区、ベ

ッド長 88m に設定した(図 1)。一方、現地慣行区の圃

場は畝 6 本/区、ベッド長 94m とした。 

調査は作業時間、ベッド作成精度(図 2)、肥料散布

量について行った。 

 

３ 試験結果及び考察 

 

ベッド1m当たり延べ作業時間は、現地慣行区の50.9

秒に対し実証 A 区は 8.9 秒であり、約 83%の短縮とな 

 

った（表 2）。実証 A・B 区のベッド作成精度は現地慣

行区と同等であり、肥料散布やマルチおよび灌水チュ

ーブの展張具合も良好だった(表 3、表 4 及び観察)。

実証 A区のベッド 1m当たり作業時間は 9.7秒と実証 B

区よりも時間を要したが、実証 A 区、B 区の順に作業

を行ったため、実証 B 区では作業補助者が作業へ慣れ

たことにより作業時間が短くなったとみられる。 

これらのことから、本実証における自動操舵システ

ムを利用したトラクタによる複数作業を同時に行う体

系では、オペレーターがトラクタ運転熟練者でなくと

も作業時間が短縮され、作業精度は高いことが明らか

になった。 

尾花沢市を含む北村山地域では、翌年の栽培圃場づ

くりを 10 月中旬～11 月上旬の雨の多い時期に行うた

め、圃場に入れる日が少ないことに加え、稲刈り等の

他の農作業との作業競合により、適期作業が難しくな

ることが多い。当地域の生産者からは、短期間で大面

積の作業が可能となる本システムに期待するところは

大きいとの評価があった。 

本システムの導入費用を試算したところ、共同利用

可能な RTK 基準局の導入費用は 606 万円、年間維持費

用は 42 万円であった(表 5)。トラクタに装着する自動

操舵システムは 263 万円、トラクタアタッチメントの

うち圃場づくり用は 148 万円、防除用は 146 万円の合

計 557 万円であった。自動操舵システム＋トラクタの

使用期間は 3 か月程度/年を想定しているが(図 3)、導

入費用が高額であるため、普及のためには RTK 基準局

の共同利用、自動操舵システム＋トラクタの複数品目

での活用や共同利用、作業請負等を想定した運用体制

構築に加え、補助事業や栽培圃場の大区画化整備等の

導入支援対策が必要と考えられた。 

 

４ まとめ 

 

自動操舵システムを利用して施肥・耕耘・畝立て成

型・マルチ被覆・灌水チューブ設置の複数作業を同時

に行うことにより、ベッド 1m 当たりの延べ作業時間は

慣行作業と比較して約 83%短縮でき、作業精度は高い

ことが明らかになった。しかし、導入費用及び維持費

用が高額となることから、運用体制の構築や補助事業
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