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（10）自動走行に必要な環境整備、通信技術等

ア）ＧＮＳＳ位置補正情報

① 現在、平地における農業機械の自動走行など農作業に不可欠な高精度な測位を

実現するためには、ＧＮＳＳ衛星からの受信信号のほかに、位置補正情報を利用

することが必要となる。位置補正情報の利用方法は、地上に設置した基準局か

ら補正信号を無線で配信・受信するＲＴＫ-ＧＮＳＳ方式と、国土地理院が設置し

た電子基準点網から生成される位置補正情報を、スマートフォン等を使用した

インターネット回線（プロバイダとの契約）を通じて受信するＶＲＳ方式又はＲ

ＲＳ方式とがある。市町村単位などの広域で位置補正情報の利用を図る場合は、

ＲＴＫ-ＧＮＳＳ方式が採用されていることが多い。

［資料６（10）－１ 位置補正情報の利用方式］ 

［資料６（10）－２ ＲＴＫとＶＲＳの違い］ 

［資料６（10）－３ 北海道におけるＲＴＫ-ＧＮＳＳの市町村別利用状況マップ］ 

［資料６（10）－４ ＲＴＫ-ＧＮＳＳの導入事例（国営妹背牛地区（北海道））］ 

② 一方、2018 年 11 月に準天頂衛星システムみちびきの高精度測位サービスが開

始されており、今後、みちびきによる高精度測位技術の開発が進み、農業機械

の自動走行にもみちびきの情報が利用可能となることが期待されている。この

ため、位置情報に関する環境整備に当たっては、みちびき等による技術開発の

進展を踏まえつつ、地域の営農に求める精度、現在及び将来的な需要、経済性

などを総合的に勘案した上で、ＲＴＫ-ＧＮＳＳ基地局設置の必要性を含め検討す

る必要がある。

③ なお、ＲＴＫ-ＧＮＳＳ基地局のうちデジタル無線式の場合は、基地局を設置する

際に、ほ場周辺の防風林や民家などの構造物が電波を遮るおそれがあることに

留意する必要がある。また、各種自動走行農機への適用性、受信が必要なエリ

ア、基地局の維持管理方法についても、関係者を交え事前に充分協議すること

が望ましい。

④ 建設工事、土木工事等でもＲＴＫ-ＧＮＳＳを利用した施工が普及している。無線

方式の場合、これらとの混線、占有による問題が生じないよう、ユーザー見込

み、地域条件等を事前に検討し、利用する通信方式を決定する必要がある。岩

見沢市では、農業者利用専用の無線帯の許可をユーザー（農家グループ）で取

得しており、無線帯の混線・占有等を未然に防ぐ取組を実施している。
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◯資料６（10）－１ 位置補正情報の利用方式

資料：クボタＧＰＳガイダンスシステムガイドブック 

◯資料６（10）－２ ＲＴＫとＶＲＳの違い

資料：クボタＧＰＳガイダンスシステムガイドブック 
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◯資料６（10）－３ 北海道におけるＲＴＫ-ＧＮＳＳの市町村別利用状況マップ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

資料：北海道農業ＩＣＴ/ＩｏＴ懇談会 平成 31 年３月 13 日開催資料（抜粋） 

 

◯資料６（10）－４ ＲＴＫ-ＧＮＳＳの導入事例（国営妹背牛地区（北海道）） 

・ 妹背牛地区では、国営事業を契機として、ＲＴＫ-ＧＮＳＳを活用した営農作業の

効率化を推進 

 

 

基地局
妹背牛町役場屋上

誤差補正情報

位置情報

【使用時】
作業重複がなく効率的な
代掻き作業

【使用前】
走行軌跡より２回以上の作
業重複や未作業を確認

代かき作業のトラクタ作業軌跡

ＲＴＫ－ＧＮＳＳシステム

GPS精度向上により作業時間の
短縮や均平精度の向上

トラクタ車内に設置されている
ＲＴＫ－ＧＮＳＳシステム本体

誤差は
２㎝以内

ＲＴＫ－ＧＮＳＳで移動する均平機

耕起、直播、代掻き、施肥等
あらゆる営農作業に活用でき
営農経費が大幅に節減

有効範囲 半径6～7km（町全体をカバー）

 

耕起､直播､代かき､施肥等あら

ゆる営農作業に活用でき営農

経費大幅に節減 
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イ）画像解析による直進走行  

①   画像センサーとＡＩにより、ほ場内を直進走行する自動走行農機も市販化されて

いる。トラクタのキャビン内の上部に設置された単眼カメラの画像をＣＰＵで解析

することで、直進走行機能と追従走行機能の２種類の自動操舵機能を実現してい

る。  
 

②   直進走行機能では、トラクタ前方の目標地点の遠方風景をカメラが記憶し、そ

の風景に向かって直進走行する（図１）。図２はカメラ画像の解析例。赤枠線内

が記憶して追跡する風景で、普通の風景の明暗情報を記憶する。同時にカメラ画

像の手前の白枠線のように、地面の位置を画像上で追跡することで、トラクタの

横方向の位置ズレを検知し、直進走行を制御する。  

 

 

 

 

 

 
   

③   追従走行機能では、前工程の作業跡やマーカー跡等を検出し、これらと一定間

隔を保って追従走行する（図３）。図４はカメラ画像の解析例で、まずトラクタ

の前方 10m 付近の地面の凹凸形状（図４の白点列）を計算し、続いて地面の凹凸

形状から、前工程の作業跡（図４右側の赤線）やマーカー跡（図４中央の赤線）

の位置を検出して走行を制御する。  

 

 

 

 

 

 

 

④   システムはカメラとＣＰＵが一体化した画像処理ユニット、ハンドルを回すステ

アリングユニット、舵角センサー等で構成され、既存のトラクタに後付けが可能

である。システムはステアリングユニットの上面にあるボタンで操作でき、また

Ｗｉ-Ｆｉを介してスマートフォンと接続し、カメラ画像や動作状態を見ることがで

きる。カメラは取付け位置の精密な調整等が必要で、システムを装着可能なトラ

クタの機種は限定されている。また、ＧＮＳＳやインターネット等の通信環境は不

要で、スタンドアロンで動作するが、夜間や濃霧、夕方の逆光などの条件では、

適切な機能が得られない場合がある。  

図２ 直進走行機能での画像処理の例 

遠⽅⾵景 

図１ 直進走行機能による畝立て作業の例 

図４ 追従走行機能での画像処理の例 図３ 追従走行機能による畝立て作業の例 

作業跡 

マｰカｰ跡 
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