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〇 農業生産の深刻な労働力不足
〇 農業を基幹産業としている

地方経済の疲弊と人口減

ポイント
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1．土地利用型農業におけるロボット技術

2．ＩＣＴによる次世代の農業

3．ＩＣＴ×ロボット農業と地方創生



ロボット革命実現会議（2015年１月２３日）

〜 ロボット新戦略 〜



重点的に取り組むべき分野の候補

5

１ GPS自動走行システム等を活用した作業の自動化

◇ 労働力の確保を図るとともに飛躍的な生産性の向上を図るため、農林水産業・食品産業においてロボット
開発・導入を加速化すべき分野を整理。

◇ これらの分野の課題を解決する革新的技術の開発・普及に向けた取組を重点的に推進。

２ 人手に頼っている重労働の機械化・自動化

３ ロボットと高度なセンシング技術の連動による省力・高品質生産

○ トラクター等農業機械の夜間・複数台同時走行・自動走行、集材
作業を行うフォワーダの自動走行等により、作業能力の限界を打
破し、これまでにない大規模・低コスト生産を実現

○ 収穫物の積み下ろしなどの重労働をアシストスーツで軽労化す
るほか、除草ロボット、畜舎洗浄ロボット、養殖網・船底洗浄ロボッ
ト、弁当盛付ロボット等によりきつい作業、危険な作業、繰り返し
作業から解放する。

○ センシング技術や過去のデータに基づく決め細やかな栽培
により（精密農業）、作物のポテンシャルを最大限に引き出し
多収・高品質を実現。

GPS自動走行トラクタ 自動走行フォワーダ

畜舎洗浄消毒ロボット

アシストスーツ

生傷自動判別ロボット

施設園芸の高度環境制御システム

養殖網清掃ロボット

弁当盛付ロボット

「ロボット革命実現会議」提出資料

畦畔除草ロボット



ロボット管制室

耕うん・代かき

施肥播種

中耕除草

防除

収穫

作業時モニター
作業履歴記録

耕うん・代かき

ロボット農業
（完全無⼈作業）

農林⽔産省 委託プロジェクト研究『低コスト・省⼒化、軽労化技術等の開発』の成果



ロボット農機の作業⾵景（稲作）

耕うん 代かき

⽥植え（農研機構） 収穫（京都⼤学）



ロボット農機の作業⾵景（畑作）

除 草

農薬散布 収 穫

施肥・播種



無⼈と有⼈による協調作業システム

有人（施肥播種） 無人（耕起）

農林⽔産省 委託プロジェクト研究『低コスト・省⼒化、軽労化技術等の開発』の成果



協調作業システムへの期待

STV「どさんこワイド179」（2014年10⽉28⽇）



2台のロボットトラクタによる
協調耕うん作業

農林⽔産省 『攻めの農林⽔産業の実現に向けた⾰新的技術緊急展開事業』



ロボットトラクタ２台による
協調作業システムの安全な使い方

日中の作業 夜間の作業

オペレータは作業監視役
（⾼齢者・⼥性・未経験者でも安全に⾼精度作業が可能）



~~~~~~~~~~~~
~~~~~~~~~~~~

~~~~~

協調作業システムの将来像

無⼈ 無⼈

内閣府 戦略的イノベーション創造プログラム（SIP）「次世代農林水産業創造技術」



農林⽔産省／農林⽔産業における
ロボット技術導⼊実証事業

岩⾒沢地区ロボット技術実証コンソーシアム

110名の農家集団「いわみざわ地域IT農業利活⽤研究会」
参画のもと⼤規模実証試験を推進する。

 有⼈－無⼈協調作業
 完全無⼈作業

⾃治体（北海道、岩⾒沢市）と連携しながら地域農業の発展
のために推進する。ロボットの有効性評価と最適な利⽤体系
を創り出すことが⽬標である。

岩見沢市
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GPSのナビゲーションセンサ
としての課題
⾼精度GPSはいつでもどこでも

使⽤できない

GPSの補完機能と補強機能を
有する準天頂衛星システム
に対する期待は⼤きい

⽇本版GPS
準天頂衛星システム



準天頂衛星システムを利⽤した
ロボットコンバインによる収穫作業



G空間×ICT共同プロジェクト推進
に関する共同声明(2014年4⽉29⽇)

新藤総務相とマクファーレン産業相は、準天頂衛星プロジェクト
に関する2国間協⼒で合意した。
オーストラリアにおいてICTを活⽤した「スマート農業」などに
準天頂衛星の測位システムを活⽤する実証事業を実施した。



オーストラリアは

18
条間40cm

車輪幅
30cm

 電子基準点が沿岸部のみで数が少ない
 準天頂衛星の信号が受信可能である。

〇 準天頂衛星の信号が受信可能である。
〇 特に技術のあるトラクタオペレータが少ない。
〇 ネットワーク型RTK-GPSによるオートガイダンスはニーズ

が⾼い。

準天頂衛星によるロボット走行
@オーストラリア



ロボット走行＠Jerilderie, NSW

総務省『海外における準天頂衛星システムの⾼度測位信号の利⽤に係る
電波の有効利⽤に関する調査』



ロボット農機は世界的なニーズ

NewScientist
(27, Oct., 2012)

農業のロボット化は米国・
日本・EUなどの先進諸国
で将来必要な技術である。

⽇本の強みを活かせる新たなビジネス領域の開拓に繋がる

米 国
 ロボットトラクタ
 コンバイン追走システム(CNH)
 果樹園作業のロボット化（ジョンディア）
E U
 超精密小型ロボット（英国精密農業研究センター）
 ロボットトラクタ(Massey Ferguson, AGCO)
 ロボットコンバイン(Massey Ferguson, AGCO)
中 国
 ロボットトラクタ (農業情報化技術研究センター)
 ロボット田植え機(華南農業大学)
韓 国
 ロボットトラクタ (LS mtron)
ブラジル
 農薬散布自走ロボット（JECTO）
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人手に頼っている
重労働からの解放

パワーアシストスーツ 畦畔除草ロボット
（和歌⼭⼤学） （新産業創造研究機構ほか）


