
① ② ③ ④

(有)アグリードなるせ （宮城県東松島市）

①GPS アシストトラクタ  ②ロボットトラクタ  ③食味・収量センサ付き自動走行
コンバイン  ④直進キープ機能付き田植機  ⑤マルチロータ（リモートセンシング、
農薬散布）  ⑥ラジコン除草機  ⑦自動給排水システム

導入技術

①生産コストの低減：水稲生産コスト 7,000円/60㎏　②水稲収量の向上：10％増収
③10ａ当たり労働時間：２０％削減

目　　標
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問い合わせ先 ○宮城県農政部農業振興課普及支援班　（e-mail：gbfs@pref.miyagi.lg.jp）

○実証成果についてセミナーや研修会、スマート農業情報誌等で情報発信し、スマート農業の県内での普及拡大を行う。
○実証成果を基に、「みやぎスマート農業（水田作）活用の手引き」を作成し、普及指導員等によるスマート農業技術
導入経営体等の支援に活用し、スマート農業の普及拡大を図る。

事業終了後の普及のための取組

導入技術の効果

●収穫作業の作業能率を各品目で効率化し、収穫作業全体では
慣行より41％効率化。

●GPS アシストトラクタ、食味・収量センサ付き自動走行コンバ
イン等により、経営全体の労働時間が約40％削減(12.9時間
/10a→7.7時間/10a)

●高速汎用播種機と組み合わせた作物全体の播種作業では、作
業能率を慣行より47％効率化。

●無人運転による大豆播種における既存トラクタ（有人）との協
調作業体系を開発。労働人員を3人→2人に削減した。

項目

水稲

麦類

大豆

全体

導入前①

15.7時間

6.7時間

6.9時間

12.9時間

導入後②

10.4時間

7.1時間

7.2時間

7.7時間

差(①-②)

実証成果

輸出に対応できる「超低コスト米」生産体制の実証実証課題名

144.6ha（水稲46.6ha，大豆31.8ha，麦類25.3ha，飼料・子実トウモロコシ
20.4ha，牧草20.5ha）うち実証面積：124.1ha　　　　　　

経 営 概 要

〇水稲生産コストは60kg当たり9,332円となり、実証前(9,251円)と同水準に留まった。
〇水稲収量は10a当たり547kgとなり、実証前（493kg）に対し約11％増収し、目標を達成した。
○経営全体の労働時間は10a当たり7.7時間となり、実証前（12.9時間）に対し目標を大きく上回る約40％の削減を
達成した。

目標に対する達成状況1

2

3

○GPSアシスト操舵トラク
タ＋高速汎用播種機に
よる播種面積

　
　水稲直播(13ha）
　大豆(1ha)
　子実ﾄｳﾓﾛｺｼ（9ha）
　麦（22 ha）

※令和２年度データより

自動走行コンバイン
　普通型（刈幅2.6m）

慣行コンバイン
　普通型（刈幅1.5m）
　自脱型（6条刈）

※令和２年度データより

注）導入後の労働時間につ
いて、麦類では前年の台
風被害で再播種したため
労働時間が増加し、大豆
では高速汎用播種機が計
画どおり利用できず、ま
た新入社員の機械操作研
修を兼ねて作業したため、
労働時間の削減に繋がら
なかった。

※令和２年度データより

○ロボットトラクタ協調作
業（実証面積：200a）

　耕起作業は有人・無人
　の協調作業で行い、その
　後を有人播種機で播種。

※令和２年度データより

★

⑤

△5.3時間△5.3時間

△5.2時間△5.2時間

0.4時間0.4時間

0.3時間0.3時間

作
業
効
率（h/10a)

慣行
（既存機95ps）

GPSアシスタント（125ps）
+高速汎用播種機

0.40

0.30 0.32

0.17

47％効率化
0.20

0.10

0.00
次の圃場
へ移動

播種機

水稲 慣行
自動走行

麦類

大豆

全体 41％効率化

作業効率（h/10a)
0.1 0.2 0.3 0.4 0.50

仙台ターミナルビル（株） （宮城県仙台市）

①経営・栽培管理システム　②生育予測、③スマート樹形（省力樹形）
④スマート農機（ラジコン式草刈り機、農作業支援ロボット台車、アシストスーツ）　⑤非破壊選果機

導入技術

単位収量あたりの販売収入を1.6倍に向上、栽培管理時間を3割削減目　　標
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○　実証したスマート農業生産体系を、更に詳しくWeb公開。
〇　実証経営体が展開している果樹研修カリキュラムにより、実証したスマート農業生産体系の普及を促進する。

事業終了後の普及のための取組

導入技術の効果

●ロボット台車に枝回収モジュールをセットし、リモコン操作に
よりリンゴせん定枝を収集すると、作業時間が5割削減。

●ロボット台車の追従機能を活用し、除草剤散布モジュールを
搭載して除草剤を手散布すると、従来の背負い式動力噴霧器
を活用した散布より作業時間が5割削減。

●栽培指針と生育予測値を活用した精密栽培管理により、リン
ゴの商品果率8割を達成し、高品質果実の割合が約4割から5
割に上昇。

実証成果

12.45ha(リンゴ1.1ha、ニホンナシ0.88ha、ブドウ2.53ha,その他7.94ha)
うち実証面積リンゴ、ニホンナシ、ブドウ4.5ha　

経 営 概 要

〇開花は約2日、収穫は約3日の誤差で予測可能な宮城県に適合したニホンナシ・リンゴ・ブドウの生育予測モデルを開発。
〇精密栽培管理によりリンゴの商品果率8割を達成するとともに、高品質果実の割合が約4割から5割に上昇。
〇ロボット台車とせん定枝収集モジュールを活用したせん定枝収集により、単位面積当たりのせん定枝収集時間が５割削減。
〇ロボット台車の追従機能と除草剤散布モジュールの活用により、背負い式動力噴霧器を活用しての散布時間より
５割削減。

目標に対する達成状況1

2

3

問い合わせ先 農研機構　果樹茶業研究部門　（e-mail：NIFTS_inq@naro.affrc.go.jp）

企業による直売型果樹園経営におけるスマート農業生産体系の実証実証課題名

●宮城県に適合した、ニホンナシ・リンゴ・ブドウの生育予測モデル
を開発。開花は約2日、収穫は3～4日の誤差（過去12～35年平均）
で予測でき、従来法（平年値利用）より、予測精度は2～3日向上。
●メッシュ農業気象デ
－タ搭載の気温予測
値を使って実証試験
を実施し、従来法よ
り高い精度で予測で
きることを確認。 慣行区は実証１年目の、精密区は精密栽培を取り入れた２年目の商品果率。217g以上かつ糖度14度

以上を商品とした。プレミアム果は糖度16度以上、357g（3L）以上かつみつ入り。

人力区、枝回収モジュール+ロボット台車区とも2名で作業。枝回収モジュール+ロボット
台車では作業者１名がロボット台車による回収を行い、もう一名が残った枝を回収した。

★

② ③ ④ ⑤

ニホンナシ生育予測実証試験（令和２年度）

予測項目
（品種）

開花始
（幸水）

収穫始
（幸水）

収穫始
（あきづき）

予測法

モデル
従来法注1）

モデル
従来法

モデル
従来法注1）

予測結果
発表日

3月2日

6月9日

6月9日

予測
結果

4月18日
4月24日

8月25日
8月31日

9月24日
9月28日

実測注2）

4月18日
4月18日

8月23日
8月23日

9月17日
9月17日

誤差
（日）

0
6

2
8

7
11

注1）過去の平均値を利用　注2）実証圃・宮城園研の平均値

リンゴの商品果率（カッコ内はプレミアム果率）

品種

はるか

慣行区
（%）

82.7
（40.2）

精密区
（%）

80.9
（47.9）

せん定枝回収時間の比較

収集方法

枝回収モジュール
+ロボット台車

作業時間
（分：秒/10a）

32：20

15：40

作業効率
（%）

100

48.8

除草剤散布時間の比較

散布機器 散布時間
（分：秒）

7：00

3：17

背負い式動力噴射機

ロボット台車（追従）
+除草剤散布モジュール

散布方法

1m幅を1回
通過して手散布
1m幅を1回
通過して手散布

省力化効果
（%）

100

47

人力

10 

東
　
北

品目  リンゴ、ニホンナシ、ブドウ




