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（７）自走式草刈機

 近年、果樹の園地管理において、無人で草刈り作業を行うロボットの導入や実

証事例が増加してきている。本節では、樹園地の耕区面を除草するのに適した小

型の除草ロボットの導入を前提とした整備における留意点について整理する。

① 自走式の除草ロボットはバッテリー式で駆動し、バッテリー残量が低下する

と自動的にエリア内の充電ステーションに帰還する機能が備わっている。充電

ステーションの設置には電源設備が必要であるため、既存の引き込み線がない

ほ場の場合は新たに整備する必要があることに留意する。電源設備は、商用電

源のほかに太陽光パネルを設置する方法もある。

機械の走行範囲は付属の電磁誘導線（エリアワイヤー）の敷設によって感知

しており、利用する機械の作業可能領域に合わせてエリアワイヤーや充電基地

局を整備する必要がある。

［資料８（７）－１ ほ場内の電源設備の設置の例］ 

［資料８（７）－２ エリアワイヤー及び充電ステーションの例］ 

② 除草ロボットは、勾配変化点や凹部で走行停止のリスクが高いため、ほ場面

を均平とする対策が必要となる。また、走行範囲を逸脱することもあるため、

必要に応じて侵入防止柵の設置を行っている事例もある。

［資料８（７）－３ 除草ロボットのための均平作業の例］ 

［資料８（７）－４ 侵入防止柵の例］ 

表 無人の草刈りロボットの開発状況 
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○資料８（７）－１ ほ場内の電源設備の設置の例 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   

○資料８（７）－２ エリアワイヤー及び充電ステーションの例 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

・刈幅 30ｃｍ    
・重量約 16kg    
・最大傾斜角度 36%（20°）（ﾒｰｶ-聞き取り） 
・ワイヤーで囲った範囲内をランダムに無人自律走行。 
・複数の範囲をワイヤーでブロックに分け、各ブロックに充電基地局を整備することで、１機体

で作業ローテーションを組むことが可能（１つのブロックの除草作業完了時に隣のブロックに
機体を移動させる）。 

資料：和同産 業株式会社 提供 

出 プ ダ

⾛⾏軌跡
断⾯積0.75mm²

充電ステーション

エリアワイヤー

出 典 ： パワープロダクツ グラスミーモ｜ Honda 公 式 サイト 
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５cm超になってくると⾛⾏
の⽀障になる可能性

走行障害が生じているほ場面の状況

ほ場内に購入土を仮置きして、
凹部に砂を投入

仮置き状況

○資料８（７）－３ 除草ロボットのための均平作業の例

除草ロボットは勾配変化点や凹部で走行停止のリスクが高いため、場合によっては、

ほ場面を均平とする対策が必要である。除草ロボットの走行のためのほ場の均平化につ

いては、凹部に砂などを投入して不陸を整正している事例がある。 

〇資料８（７）－４ 侵入防止柵の例 
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