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有人車両と自動走行車両の協調作業によるサイレージ踏圧作業体系の開発（平成29～令和1年度）
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１．はじめに

酪農用飼料は牧草を刈り取った後、バンカーサイ

ロ（以下、サイロ）へ投入し、重機で繰り返し踏圧

して生成します。しかし、酪農現場ではトラクタや

重機を運転・操作できる熟練オペレータ不足が課題

となっています。そこで、刈り取りと踏圧作業を行

う自動運転車両（以下、自動車両）を開発しました。

２．自動運転システム

GNSS（GPS等の衛星測位システムの総称）から
得られる車両の位置情報と、光ファイバジャイロ（F
OG）から得られる車両の方位角情報、さらに、慣
性計測装置（IMU）から得られる車両の傾斜角情報
を用いて自動運転する自動車両を開発しました（図

1）。

３．踏圧・刈り取り自動運転

踏圧専用作業機械（パッカー、5トン）を牽引し
た自動車両が、サイロ（幅15m×奥行き50m）に敷
き詰められた牧草を自動運転しながら踏圧している

様子を図2に示します。自動車両は単調な前進後進
の繰り返しである踏圧作業を、有人車両（作業者が

運転）は熟練を必要とする牧草の敷き均し作業を行

います。両者が協調することでスムーズな踏圧作業

を実施することができました。

また、車両の前部と後部に各々幅3 mと8.7 mの刈
り取り作業機械を搭載した自動車両が、時速10km
で走行しながら刈り取り作業を行っている様子を図

3に示します。10cmの走行精度での自動運転が可能
であり、刈り残しなく牧草の刈り取り作業を実施す

ることができました。

踏圧自動運転において、後進時は、車両前方に位

置する重たいパッカーを押しながら走行するため走

行精度が悪くなります。今後の課題として技術開発

を進めていきたいと考えています。
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図 1 開発した自動運転車両

図 2 踏圧自動運転の様子（公開デモ）

図 3 刈り取り自動運転の様子（公開デモ）

図 4 刈り取り自動運転軌跡（GNSSデータ）


