
農業分野における先端技術
の社会実装

いわみざわ地域ICT農業利活用研究会
会長 西谷内 智治

資料１



組織体制

 組織名： いわみざわ地域ＩＣＴ（ＧＮＳＳ等）農業利活用研究会

 設立月日： 平成25年1月29日

 会員数： 農業者 187名（役員：13名 会長 西谷内 智治）

 事務局： ＪＡいわみざわ 農業振興部門

148名ガイダンス導入者

自動操舵装置導入者 139名

ＲＴＫ導入者 138名
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【補正手段と測位精度】

 岩見沢市と連携しＲＴＫ補正基地局3基設置

 基地局のイニシャル・ランニングコストについては岩見沢市が負担
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【補正手段と測位精度】

精度

悪い

良い

備考

岩見沢市内３カ所設置2cm～3cm

20cm程度

50cm～1m

基地局より半径１０km以内

使用上の制限など最大誤差

50cm～1m

5m～15m

無し

無し

内陸部、山間部

無し

　RTK-GPS（基地局）

　OmniSTAR

測位補正手段

　MSAS

　海保中波ビーコン

  単独測位（GPSのみ）

ＲＴＫ補正基地局により

高精度なＩＣＴ農業が可能

H28 Ntrip方式の導入 3
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１ページ



		【組　織　体　制】 クミ オリ カラダ セイ



		組織名 ソシキメイ		：　いわみざわ地域ＩＣＴ（ＧＮＳＳ等）農業利活用研究会 チイキ トウ ノウギョウ リ カツヨウ ケンキュウカイ

		設立月日 セツリツ ガッピ		：　平成２５年１月２９日 ヘイセイ ネン ガツ ニチ

		会員数 カイインスウ		：　農業者 １３４名　（内　役員：１２名　　会長　　西谷内 智治） ノウギョウシャ メイ ウチ ヤクイン メイ カイチョウ ニシヤチ トモ

				　　自動操舵導入者７５名　　ＲＴＫ導入者３３戸 ジドウ ソウダ ドウニュウ シャ メイ ドウニュウ シャ コ								※ H28.10時点 ジテン

		事務局 ジムキョク		：　ＪＡいわみざわ 農業振興部門 ノウギョウ シンコウ ブモン

		ＩＣＴ　(Information and Communication Technology)

		Ｉ　：　  Information（インフォメーション）　情報 ジョウホウ

		Ｃ  ：　　Communication（コミュニケーション）　意思疎通 イシ ソツウ

		Ｔ　：　  Technology（テクノロジー）　科学技術 カガク ギジュツ



		ＧＮＳＳ（Global Navigation Satellite System）

		Ｇ　：　  Global　（グローバル）　世界的規模、包括的 セカイ テキ キボ ホウカツテキ

		Ｎ　：　　Navigation（ナビゲーション）　航空術 コウクウ ジュツ

		Ｓ　：　　Satellite（サテライト）　衛星・人工衛星 エイセイ ジンコウ エイセイ

		Ｓ　：　　System（システム）　制度、組織、体系、系統、情報処理機構 セイド ソシキ タイケイ ケイトウ ジョウホウ ショリ キコウ

		【目　　的】 メ マト



		　農業の大規模化や高付加価値化、省力化のための手段として、ＩＣＴ(ＧＮＳＳ等)農業、 ノウギョウ ダイキボカ タカ フカ カチ カ ショウリョク カ シュダン

		精密農業と呼ばれる最先端の情報通信技術の応用が注目されている。

		  その中で、ＧＰＳ(全地球測位システム)・ＧＩＳ(地理空間情報システム)に代表される測位

		衛星を使用した農機の制御は、農作業の精度向上・均一化を可能にし、作物の収量・

		品質の向上や直接省力化に繋がる技術であるため次世代農業技術として今後の普及

		が期待される。　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　

		　本会は、情報の収集、研修、現地圃場での実証検証等を実施し、広く農業者が利活用 ホンカイ ジョウホウ シュウシュウ ケンシュウ ゲンチ ホジョウ ジッショウ ケンショウ トウ ジッシ ヒロ ノウギョウ シャ

		できる環境整備をすることを目的とする。 セイビ モクテキ



		 岩見沢市と連携し、ＲＴＫ補正基地局３基設置（基地局に係る費用=市負担） イワミザワシ レンケイ ホセイ キチキョク キ セッチ キチキョク カカ ヒヨウ シ フタン

















































































２ページ

		【補正手段と測位精度】 ホセイ シュダン ソクイ セイド



		測位補正手段				最大誤差 サイダイ ゴサ				使用上の制限など				備考 ビコウ				精度 セイド

		  単独測位（GPSのみ）				5m～15m				無し								悪い ワル

		　海保中波ビーコン				50cm～1m				内陸部、山間部

		　MSAS 				50cm～1m				無し

		　OmniSTAR 				20cm程度 				無し

		　RTK-GPS（基地局）				2cm～3cm				基地局より半径１０km以内  ハンケイ				岩見沢市内３カ所設置 イワミザワシ ナイ ショ セッチ				良い ヨ



		【ＲＴＫ－ＧＰＳ利用における効果】 リヨウ コウカ								研究会調べ ケンキュウカイ シラ



		①		時間の効率化 ジカン コウリツカ		ガイダンスのガイド機能によって、最も効率の良い走行ラインが示されるため、マーカーやタイヤ跡を目印とする農作業がいらなくなった。また、ガイダンスによって、作業機の重複幅をなくすことが可能となり、作業内容によっては作業時間を大幅に短縮することができた。
ＩＣＴ研究会で試験的に代かきの検証を行った結果、代かき作業に今まで要していた時間が半分となり、また無駄に走ることがなくなるため、走行距離も半分になるといった結果となった。 サギョウキ カノウ





		②		走行ラインの効率化 ソウコウ コウリツカ		ガイド機能によって、今まで必要だった目印がなくても走行が可能となるため、トラクターの作業機幅分を１列や２列あけた｢１本抜きや２本抜き｣といった作業も可能となった。それにより、枕地での切り返し作業も減らすことができ、土壌転圧も減った。
また、ＧＰＳガイダンスは作業が終了した箇所が色分けされているため、播種時、防除時の時にいったん補給をしにその場を離れても、元の位置に正確に戻ることができるようになり、まきムラの発生が無くなった。





		③		夜間作業の実施 ヤカン サギョウ ジッシ		通常は日中作業となり２日要していた作業が、夜間も走行が可能となったため、夜間に作業を行うことで、1日で作業が終了することも可能となった。また、天候が荒れそうな時も、夜間に前倒しで作業をすることが可能となり、天候に左右されにくくなった。 カノウ テンコウ ア トキ ヤカン マエダオ サギョウ カノウ テンコウ サユウ



		④		身体的疲労の軽減 シンタイテキ ヒロウ ケイゲン		自動操舵装置による自動走行機能によって、肉体的負担や精神的負担を大きく解消することができた。



		⑤		人員不足の解消 ジンイン ブソク カイショウ		今まで熟練者に依存していた作業を経験の浅いオペレーターに任せることができ、農業全体の経営効率が上がった。





		【ＲＴＫ－ＧＰＳによる自動操舵を導入した生産者の声】 セイサンシャ コエ



		【質問１】 シツモン				　使いこなすには、どれくらいの時間が必要か？

		【回答１】 カイトウ				　・１シーズン使えば使いこなせるようになると思う。 ツカ ツカ オモ

						　・若い人なら、すぐに使いこなせるのではないか。



		【質問２】 シツモン				　作業内容に変化があったか？ サギョウ ナイヨウ ヘンカ

		【回答２】 カイトウ				　・精神的、肉体的に疲れ方が全然違う。 セイシンテキ ニクタイテキ ツカ カタ ゼンゼン チガ

						　・昨年１年間練習した息子が、今年播種の作業している。 サクネン ネンカン レンシュウ ムスコ コトシ ハシュ サギョウ

						　・後継者の農業に対する意欲が向上した。 コウケイシャ ノウギョウ タイ イヨク コウジョウ

						　・後継者対策はもちろんだが、高齢者対策として大変有効。 コウケイシャ タイサク コウレイシャ タイサク タイヘン ユウコウ

						　・１～２本抜きでの作業が可能となり、ターンの際、切り返す必要が無くなった。 ホン ヌ サギョウ カノウ サイ キ カエ ヒツヨウ ナ

						　・直線に関しては手放しで運転できるので、その間、運動や食事ができる。 チョクセン カン



		【質問３】 シツモン				　課題は何か？ カダイ ナニ

		【回答３】 カイトウ				　・複数の機械に導入したいが、現在の価格では高額のため難しい。 フクスウ キカイ ドウニュウ ゲンザイ カカク コウガク ムズカ

						　・低速だと、ラインに乗ることが難しい。 テイソク ノ ムズカ

						　・分かりやすい作業マニュアルが無いので不便。 ワ サギョウ ナ フベン

						　・初期設定が難しい。 ショキ セッテイ ムズカ

						　・地域内の導入者が少ないため情報が共有できない チイキ ナイ ドウニュウ シャ スク ジョウホウ キョウユウ

						　・ＲＴＫを複数の機械に載せ替えて使用しているが、面倒。 フクスウ キカイ ノ カ シヨウ メンドウ







３ページ

		【一部の取組事例紹介】 イチブ トリクミ ジレイ ショウカイ

		圃場両端から作業を行い中央部でマーカー ホジョウ リョウハシ サギョウ オコナ

		が合致										簡易（均平のみ）ＧＰＳレベラーの検討 カンイ キンベイ ケントウ



		現地研修会によるＩＣＴ農業の普及活動 ゲンチ ケンシュウカイ ノウギョウ フキュウ カツドウ										　田植機に自動操舵装置を搭載し実践 タウエキ ジドウ ソウダ ソウチ トウサイ ジッセン



		北海道大学と完全無人型トラクター・協調型トラクターの検証 ホッカイドウ ダイガク カンゼン ムジン ガタ キョウチョウガタ ケンショウ
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無線方式

GPSガイダンス

自動操舵
（ﾊﾟｲﾛｯﾄ・ｽﾃｱ）

RTK自動操舵

Ntrip 方式 4



整地作業

融雪剤散布
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播種作業

カルチ作業 6



防除作業

プラウ作業
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誤差2～3cmで、精密な作業 (経験に左右されない）

直線キープなので作業機の監視ができる (作業機の調整、
アクシデントに対応できる）

RTK自動操舵のメリット
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9



間作麦・生育状況
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・誤差2～3cmで、精密な作業 (経験に左右されない）

・直線キープなので作業機の監視ができる (作業機の調整、
アクシデントに対応できる）

・切り返しのない旋回による効率の良い作業 (複数本抜き）

・昼夜を問わない作業精度

RTK自動操舵のメリット
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従来の旋回方法

RTK自動操舵、旋回方法

・従来の作業方法では隣り合わせでの作業
が必要。

そのため枕地で毎回バックによる切り返しが
必要であり、枕地の踏圧や旋回時のタイムロ
スが多かった。

・人の目で掛け合わせを行うので、精度が悪
く作業効率が劣っていた。

・誤差が2～3cmで、ガイダンスのよって作業
幅のラインが示されているので複数本抜きで
作業が出来ます。

枕地での旋回方法が変わり、スピーディーで
枕地を傷めることの少ない旋回が出来るよう
になる。

・掛け合わせも少なく作業効率も上がる。
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GPS制御農機
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・GPS制御で肥料散布の入り切りを自動
で行う

(肥料の重複や撒き残しが無くなる）

・変形圃場でも均一な施肥が可能
(重量センサーで肥料の投下量、スピン

ナーの回転速度で散布幅を制御して均
一な施肥を行う）

・昼夜問わない作業精度

RTK・GPS ハイドロ
長方形圃場

変形圃場

14



クロップスペック（可変施肥)
・麦の追肥で使用

（葉緑素の値により、肥料の散布量を
可変施肥し均一な生育を促す）

・昼夜問わない作業精度

・散布量の記録を次の作物に生かす
（基肥のコントロール）

ドローン

・センシングデータを基に基肥、追肥を可変
施肥 （均一な生育を促す）

・クロップスペックでは不可能な初期成育で
のセンシングが可能
（状況に応じた初期成育での可変追肥が
出来る）

15



収量コンバイン

・位置情報のある収量データを次の作物の施肥に生
かすことが可能 (基肥の可変施肥など）
・圃場の全面を走るので高低差マップが作成可能
（次年度の均平作業に活用）
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スマート技術の開発
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地下灌漑における地下水位の自動水管理

・水回りの省力化

・入水時間の適正化をはかり生育期間の
短い北海道で人為的に積算温度を稼ぐ

（水温低下を最低限におさえた、最適な
水管理を目指す）

＊水温は、水の深さの違いや天候に
左右される。

＊現在はデータ収集の段階

自動水管理

・畑作物での成育に応じた地下水位のコ
ントロール
（出芽の促進、干ばつや生育に応じた
地下水位のコントロール）

＊圃場全体で均一な地下水位のコント
ロールが困難

＊心土破砕の深さ、ピッチ等をテストして
実装をめざす 18



気象観測機

・気象観測機、土壌水分計、地温センサーによるデータ、定点カメラやドローン、目視
による作物の生育状況を収集、更に栽培履歴解析データと照らし合わせた適期管理
作業情報を個別に配信するシステム。

・作物間で競合する管理作業の優先順位を天気予報も加味して情報配信し、管理作
業による作物の増収や生産費の低減を目指す。

土壌水分、地温センサー

定点カメラ

ＰＣに

情報配信

携帯に

情報配信

適期作業の情報配信システム

リモートセンシング

19



多様な作物の栽培
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乾田直播を軸とした空知型輪作

乾田直播による水稲栽培

・育苗ハウスでの管理が不要になる
・田植え作業が播種作業に変わる
・田植え 5人～6人 播種 2人～3人

3ha～4ha                     10ha～
・代かき作業を行わないので団粒構造を壊さない

（畑作物への転換が容易である）
21


Graph1
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		H20		H20		H20		H20		H20		H20
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		H28		H28		H28		H28		H28		H28



(㎏/10a)

(ha)

乾田 面積

乾田 反収

湛水 面積

湛水 反収

合計 面積

合計 反収

面積

反収

ＪＡいわみざわ 水稲直まき面積・収量推移
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H28

		ＪＡいわみざわ　水稲直まき面積・収量推移 スイトウジカメンセキシュウリョウスイイ

				乾田 カンデン						湛水 タンスイ						合計 ゴウケイ

				面積 メンセキ		戸数 コスウ		反収 タンシュウ		面積 メンセキ		戸数 コスウ		反収 タンシュウ		面積 メンセキ		戸数 コスウ		反収 タンシュウ

		H18		2.4		4		551.0		13.3		3		518.0		15.7		7		523.0

		H19		11.5		3		589.0		11.8		7		564.0		23.3		10		576.3

		H20		26.2		14		585.0		28.2		23		561.0		54.4		37		572.6

		H21		69.4		36		465.0		39.0		22		443.0		108.4		53		457.1

		H22		183.4		70		487.0		37.7		12		469.0		221.1		75		483.9

		H23		222.7		67		498.4		54.8		17		448.8		277.5		79		488.6

		H24		333.4		86		527.6		44.7		13		488.7		378.1		94		523.0

		H25		388.0		89		507.9		36.0		9		423.0		424.0		96		500.7

		H26		421.9		94		541.4		23.6		9		524.8		445.5		102		540.5

		H27		412.5		89		539.3		20.6		10		584.2		433.1		96		541.4

		H28		390.2		82		503.7		16.9		8		530.0		407.1		89		504.9





H28

		



&A

Page &P

(㎏/10a)

(ha)

乾田 面積

乾田 反収

湛水 面積

湛水 反収

合計 面積

合計 反収

面積

反収

ＪＡいわみざわ 水稲直まき面積・収量推移



H26 (外部向け)

		ＪＡいわみざわ　水稲直まき面積・収量推移 スイトウジカメンセキシュウリョウスイイ

				乾田 カンデン				湛水 タンスイ				合計 ゴウケイ				北海道 ホッカイドウ						合計 ゴウケイ

				面積 メンセキ		戸数 コスウ		面積 メンセキ		戸数 コスウ		面積 メンセキ		戸数 コスウ		乾田 カンデン		湛水 タンスイ		合計 ゴウケイ		反収 タンシュウ

		H18		2.4		4		13.3		3		15.7		7		81		113		193		523.0

		H19		11.5		3		11.8		7		23.3		10		122		164		285		576.3

		H20		26.2		14		28.2		23		54.4		37		141		288		429		572.6

		H21		69.4		36		39.0		22		108.4		53		187		404		591		457.1

		H22		183.4		70		37.7		12		221.1		75		355		490		844		483.9

		H23		222.7		73		54.8		17		277.5		78		446		573		1,019		488.6

		H24		333.4		86		44.7		13		378.1		94		622		665		1,288		523.0

		H25		388.0		89		36.0		9		420.8		96		645		754		1,399		493.4

		H26		421.7		92		24.5		10		446.2		101								600.0





H26 (外部向け)

		



&A

Page &P

(参考)H25面積
 <北海道>1,399ha(乾:645ha､湛754ha)
 <空　知>  968ha(乾:572ha､湛396ha)

乾田 面積

湛水 面積

合計 面積

合計 反収

面積

反収

ＪＡいわみざわ 水稲直まき面積・収量推移



(ha)

(㎏/10a)



デントコーン ビート

大豆麦

菜種
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播種・収穫の作業分散

多品目導入による収入の安定

輪作による肥料・農薬のコスト低減

畑作物ならではの管理作業でRTK自動操舵・ロボットトラク
ターのフル活用による作業時間と労働力の低減

空知型輪作のメリット

水稲も輪作に入れた持続可能な畑作輪作

作業機械の汎用によるコスト低減

乾田直播で水稲面積のコントロールが容易にできる
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基盤整備
事業

乾田直播
による水稲

スマート農業

空知型輪
作体系

自動操舵・
ロボットトラクター

コスト削減を追求した土地利用型農業

24



・少人数で大きな農地面積への対応の必要性

・農家戸数減少により規模拡大した農業者が農地を守って行くためにはロボットトラクターを始
めとしたスマート農業の技術は欠かせない。

スマート農業の課題、目指すべき方向性

・諸外国と対抗して行くためにもスマート農業の技術を用いて、土地利用型農業でありながら
品質が良く、収量を上げ、コスト削減を追求した農業を目指さなければならない

・機械のシェアに関して、ロボットトラクターは現在でも可能性を感じているが、コントラに関して
は地域によって差があり地域全体として必要と考える農家の割合が重要だと考える。いずれ

私達の地域でもコントラ事業が活躍するときは近い将来訪れる。

・コスト低減や省力化の必要性

・機械のシェアやコントラ事業の重要性

25
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