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(57)【要約】
【課題】作業機と運搬機との相対的な位置関係を適切に
保つことができる運搬機を提供する。
【解決手段】運搬機５０は、作業機に連結する１以上の
連結部５５Ａ，５５Ｂと、連結部が作業機の連結部に連
結されるように位置合わせする制御部を有するコントロ
ーラ７０と、を備え、作業機は、載置された荷を運搬機
の第１の載荷位置に移送する移送機構を有し、連結部は
、第１の載荷位置が移送機構に対して荷を移送可能な位
置関係を保持するように構成されている。
【選択図】図３
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　作業機に連結する１以上の連結部と、
　前記連結部が前記作業機の連結部に連結されるように位置合わせをする制御部と、を備
え、
　前記作業機は、載置された荷を前記運搬機の第１の載荷位置に移送する移送機構を有し
、
　前記連結部は、前記第１の載荷位置が前記移送機構に対して前記荷を移送可能な位置関
係を保持するように構成されている
　運搬機。
【請求項２】
　前記連結部は、雄型部材と、前記雄型部材が挿入される雌型部材とのうちの一方部材を
含み、
　前記連結部は、前記雄型部材と前記雌型部材とのうちの他方部材を有する前記作業機の
前記連結部に連結される
　請求項１に記載の運搬機。
【請求項３】
　前記制御部は、前記作業機と前記運搬機との相対的な位置関係を検出し、検出された前
記相対的な位置関係に基づいて前記位置合わせをする
　請求項１又は２に記載の運搬機。
【請求項４】
　前記位置合わせは、前記作業機に対して、高さ、左右の位置、及び、傾きを合わせるこ
とを含む
　請求項１～請求項３のいずれか１項に記載の運搬機。
【請求項５】
　前記制御部は、前記作業機に対して、高さ、左右の位置、及び、傾きを合わせることに
、前記作業機の撮影画像から予め規定したマーカを検出して用いる
　請求項４に記載の運搬機。
【請求項６】
　前記制御部は、さらに、前記作業機の位置及び向きに基づいて前記作業機への走行ルー
トを決定する
　請求項４又は５に記載の運搬機。
【請求項７】
　前記制御部は、ＧＮＳＳ（Global Navigation Satellite System）装置から出力される
信号を用いて前記作業機の位置及び向きを検出する
　請求項６に記載の運搬機。
【請求項８】
　前記連結部を２以上有する
　請求項１～請求項７のいずれか１項に記載の運搬機。
【請求項９】
　前記第１の載荷位置に載置された前記荷を前記第１の載荷位置から他の位置に移送する
とともに、第２の載荷位置に載置されたストッカーを前記第１の載荷位置に移送する第１
の移送を行う第１の移送機構と、
　前記第１の載荷位置に載置された前記ストッカーを前記作業機に移送する第２の移送を
行う第２の移送機構と、をさらに備える
　請求項１～請求項８のいずれか１項に記載の運搬機。
【請求項１０】
　前記作業機から前記荷の前記第１の載荷位置への移送が完了すると前記第１の移送を実
行させ、前記第１の移送が完了すると前記第２の移送を実行させるように前記第１の移送
機構と前記第２の移送機構とを制御する移送制御部をさらに備える
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　請求項９に記載の運搬機。
【請求項１１】
　運搬機に連結可能な連結部と、
　載置された荷を前記連結部に連結された前記運搬機に移送する移送機構と、を備える
　作業機。
【請求項１２】
　作業機と、
　前記作業機に載置された荷を運搬する運搬機と、を備え、
　前記作業機は、
　　前記運搬機に連結可能な連結部と、
　　前記荷を前記連結部に連結された前記運搬機の載荷位置に移送する移送機構と、を有
し、
　前記運搬機は、
　　前記作業機に連結する１以上の連結部と、
　　前記連結部が前記作業機の連結部に連結されるように位置合わせをする制御部と、を
有し、
　前記運搬機の前記連結部は、前記載荷位置が前記移送機構に対して前記荷を移送可能な
位置関係を保持するように構成されている
　運搬システム。
【請求項１３】
　作業機に載置された荷を運搬機によって運搬する方法であって、
　前記運搬機を前記作業機に連結するステップと、
　前記作業機から、連結された前記運搬機の第１の載荷位置に前記荷を移送するステップ
と、を備え、
　前記連結するステップは、前記運搬機が前記作業機に対して、前記第１の載荷位置が前
記作業機から前記荷を移送可能な位置関係となるように位置合わせするステップを含む
　運搬方法。
【請求項１４】
　前記作業機から前記第１の載荷位置に移送された前記荷を前記第１の載荷位置から他の
位置に移送するとともに、前記運搬機の第２の載荷位置に載荷されたストッカーを前記第
１の載荷位置に移送するステップと、
　前記第１の載荷位置に移送した前記ストッカーを前記作業機に移送するステップと、を
さらに備える
　請求項１３に記載の運搬方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本開示は、運搬機、作業機、運搬システム、運搬方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　作業機の一例として、キャベツなどの結球野菜の収穫機が挙げられる。収穫機としては
、例えば、特開２０１７－１５３４４９号公報（特許文献１）が開示しているような収穫
機がある。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２０１７－１５３４４９号公報
【発明の概要】
【０００４】
　特許文献１に開示されているような収穫機は、圃場を走行しながら結球野菜を収穫する
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。収穫機において収穫した結球野菜は、載置されたコンテナ等のストッカーに収容される
。ストッカーが満杯になると、ストッカーは、圃場上の収穫機から圃場外の車両（トラッ
ク）まで、例えばフォークリフトで運搬される。車両は、ストッカーを、集荷場などの作
業場まで運搬する。
【０００５】
　本発明者らは、圃場から圃場外へのストッカーの運搬を容易にするため、移送機構を介
して、収穫機からストッカーを受け取る機能を有する運搬機を用いるという着想を得た。
かかる着想において、ストッカーなどの荷を、収穫機から運搬機へ円滑に移送するには、
収穫機と運搬機との相対的な位置関係を正しく保つ必要がある。しかし、圃場のように平
坦でない場所においては、収穫機と運搬機との姿勢が異なる可能性が高いため、収穫機と
運搬機との相対的な位置関係を適切に保つことは容易ではない。この問題は、収穫機のよ
うな農業機械に限れられず、建設機械のように、平坦でない場所で作業する作業機につい
て同様に発生する。すなわち、圃場又は建設現場のような平坦でない場所において、作業
機と運搬機との相対的位置関係を適切に保つことは容易ではない。
【０００６】
　したがって、平坦でない場所で作業する作業機に載置された荷を運搬機へ円滑に移送す
るため、作業機と運搬機との相対的な位置関係を適切に保つことが望まれる。
【０００７】
　ある実施の形態に従うと、運搬機は、作業機に連結する１以上の連結部と、連結部が作
業機の連結部に連結されるように位置合わせをする制御部と、を備え、作業機は、載置さ
れた荷を運搬機の第１の載荷位置に移送する移送機構を有し、連結部は、第１の載荷位置
が移送機構に対して荷を移送可能な位置関係を保持するように構成されている。
【０００８】
　他の実施の形態に従うと、作業機は、運搬機に連結可能な連結部と、載置された荷を連
結部に連結された運搬機に移送する移送機構と、を備える。
【０００９】
　他の実施の形態に従うと、運搬システムは、作業機と、作業機に載置された荷を運搬す
る運搬機と、を備え、作業機は、運搬機に連結可能な連結部と、荷を連結部に連結された
運搬機の載荷位置に移送する移送機構と、を有し、運搬機は、作業機に連結する１以上の
連結部と、連結部が作業機の連結部に連結されるように位置合わせをする制御部と、を有
し、運搬機の連結部は、載荷位置が移送機構に対して荷を移送可能な位置関係を保持する
ように構成されている。
【００１０】
　他の実施の形態に従うと、運搬方法は、作業機に載置された荷を運搬機によって運搬す
る方法であって、運搬機を作業機に連結するステップと、作業機から、連結された運搬機
の第１の載荷位置に荷を移送するステップと、を備え、連結するステップは、運搬機が作
業機に対して、第１の載荷位置が作業機から荷を移送可能な位置関係となるように位置合
わせするステップを含む。
【図面の簡単な説明】
【００１１】
【図１】図１は、本実施の形態に係る収穫機の左側面概略図である。
【図２】図２は、本実施の形態に係る収穫機の平面概略図である。
【図３】図３は、本実施の形態に係る運搬機の左側面概略図である。
【図４】図４は、本実施の形態に係る運搬機の平面概略図である。
【図５】図５は、運搬機の機能構成を表すブロック図である。
【図６】図６は、収穫機の機能構成を表すブロック図である。
【図７】図７は、連結動作を説明するための図である。
【図８】図８は、走行ルートの決定方法を説明するための図である。
【図９】図９は、位置合わせで用いられる撮影画像を表した図である。
【図１０】図１０は、移送ステップを説明するための図である。
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【発明を実施するための形態】
【００１２】
［１．運搬機、作業機、運搬システム、運搬方法の概要］
【００１３】
（１）本実施の形態に含まれる運搬機は、作業機に連結する１以上の連結部と、連結部が
作業機の連結部に連結されるように位置合わせをする制御部と、を備え、作業機は、載置
された荷を運搬機の第１の載荷位置に移送する移送機構を有し、連結部は、第１の載荷位
置が移送機構に対して荷を移送可能な位置関係を保持するように構成されている。これに
より、作業機と運搬機との相対的な位置関係を適切に保つことができる。その結果、圃場
又は建設現場のような平坦でない場所で作業する作業機に載置された荷を運搬機へ円滑に
移送することができる。
【００１４】
（２）好ましくは、連結部は、雄型部材と、雄型部材が挿入される雌型部材とのうちの一
方部材を含み、連結部は、雄型部材と雌型部材とのうちの他方部材を有する作業機の連結
部に連結される。これにより、運搬機が作業機に対して確実に連結される。その結果、作
業機と運搬機との相対的な位置関係が保持される。
【００１５】
（３）好ましくは、制御部は、作業機と運搬機との相対的な位置関係を検出し、検出され
た相対的な位置関係に基づいて位置合わせをする。これにより、作業機と運搬機との相対
的な位置が高精度で合わされる。
【００１６】
（４）好ましくは、位置合わせは、前記作業機に対して、高さ、左右の位置、及び、傾き
を合わせることを含む。これにより、作業機と運搬機との相対的な位置が高精度で合わさ
れる。
【００１７】
（５）好ましくは、制御部は、作業機に対して、高さ、左右の位置、及び、傾きを合わせ
ることに、作業機の撮影画像から予め規定したマーカを検出して用いる。位置合わせ動作
においてマーカを検出して用いることで、容易な処理で位置合わせが可能になる。
【００１８】
（６）好ましくは、制御部は、さらに、作業機の位置及び向きに基づいて作業機への走行
ルートを決定する。これにより、運搬機を作業機に対して位置合わせに適した位置となる
よう接近させることができ、位置合わせが容易になる。
【００１９】
（７）好ましくは、制御部は、ＧＮＳＳ（Global Navigation Satellite System）装置か
ら出力される信号を用いて作業機の位置及び向きを検出する。これにより、作業機の位置
及び向きが高精度で検出される。
【００２０】
（８）好ましくは、運搬機は、連結部を２以上有する。これにより、運搬機が作業機に対
して確実に連結される。その結果、作業機と運搬機との相対的な位置関係が保持される。
【００２１】
（９）好ましくは、運搬機は、第１の載荷位置に載置された荷を第１の載荷位置から他の
位置に移送するとともに、第２の載荷位置に載置されたストッカーを第１の載荷位置に移
送する第１の移送を行う第１の移送機構と、第１の載荷位置に載置されたストッカーを作
業機に移送する第２の移送を行う第２の移送機構と、をさらに備える。これにより、運搬
機は、自身に載置されているストッカーと作業機に載置されている荷とを容易に入れ替え
ることができる。
【００２２】
（１０）好ましくは、運搬機は、作業機から荷の第１の載荷位置への移送が完了すると第
１の移送を実行させ、第１の移送が完了すると第２の移送を実行させるように第１の移送
機構と第２の移送機構とを制御する移送制御部をさらに備える。これにより、運搬機は、
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自身に載置されているストッカーと作業機に載置されている荷とを自動で入れ替えること
ができる。
【００２３】
（１１）本実施の形態に含まれる作業機は、運搬機に連結可能な連結部と、載置された荷
を連結部に連結された運搬機に移送する移送機構と、を備える。これにより、作業機から
（１）～（１０）に記載の運搬機との相対的な位置関係を適切に保つことができる。その
結果、圃場又は建設現場のような平坦でない場所で作業する作業機に載置された荷を運搬
機へ円滑に移送することができる。
【００２４】
（１２）本実施の形態に含まれる運搬システムは、作業機と、作業機に載置された荷を運
搬する運搬機と、を備え、作業機は、運搬機に連結可能な連結部と、荷を連結部に連結さ
れた運搬機の載荷位置に移送する移送機構と、を有し、運搬機は、作業機に連結する１以
上の連結部と、連結部が作業機の連結部に連結されるように位置合わせをする制御部と、
を有し、運搬機の連結部は、載荷位置が移送機構に対して荷を移送可能な位置関係を保持
するように構成されている。これにより、作業機からに記載の運搬機への荷の移送（移し
替え）が容易になる。
【００２５】
（１３）本実施の形態に含まれる運搬方法は作業機に載置された荷を運搬機によって運搬
する方法であって、運搬機を作業機に連結するステップと、作業機から、連結された運搬
機の第１の載荷位置に荷を移送するステップと、を備え、連結するステップは、運搬機が
作業機に対して、第１の載荷位置が作業機から荷を移送可能な位置関係となるように位置
合わせするステップを含む。これにより、作業機と運搬機との相対的な位置関係を適切に
保つことができる。その結果、圃場又は建設現場のような平坦でない場所で作業する作業
機に載置された荷を運搬機へ円滑に移送することができる。
【００２６】
（１４）好ましくは、運搬方法は、作業機から第１の載荷位置に移送された荷を第１の載
荷位置から他の位置に移送するとともに、運搬機の第２の載荷位置に載荷されたストッカ
ーを第１の載荷位置に移送するステップと、第１の載荷位置に移送したストッカーを作業
機に移送するステップと、をさらに備える。これにより、運搬機に載置されているストッ
カーと作業機に載置されている荷とを容易に入れ替えることができる。
【００２７】
［２．運搬機、作業機、運搬システム、運搬方法の例］
【００２８】
［２．１　運搬システムの構成］
【００２９】
　本実施の形態に係る運搬システムは、作業機と運搬機とを含む。作業機は、収集したも
のを、少なくとも一時的に収容する機能を有する。運搬機は、作業機に収容されたものを
所定位置まで運搬する。作業機は、例えば農業機械であって、例えば、キャベツなどの収
穫機である。また例えば、作業機は建設機械であって、例えば、フォワーダやシールドマ
シンなどである。各機器については詳細に説明する。また、運搬システムにおける運搬方
法についても後に詳述する。
【００３０】
［２．２　作業機の構造］
【００３１】
　本実施の形態に係る収穫機１０は、作業機の一例である。収穫機１０は、例えば、野菜
などの農作物を、圃場内を走行しながら収穫し、一時的に収容する。野菜は、例えば、葉
菜類又は根菜類である。葉菜類は、キャベツ又は白菜などの結球性葉菜類であってもよい
し、非結球性葉菜類であってもよい。以下では、キャベツを収穫する収穫機１０を例とし
て説明する。本実施の形態にかかる収穫機１０は、収穫されたキャベツを一時的に収容し
ているコンテナＣを圃場内で運搬機５０に移送し、運搬機５０に圃場外の所定箇所（例え
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ば運送車両）まで運搬させる。
【００３２】
　図１及び図２示す収穫機１０は、走行機体１１を備える。走行機体１１は、移動装置１
３によって走行する。走行機体１１から正面を向く方向、つまり、後述の操縦座席に着席
した作業者が向く方向、言い換えると、背面から正面に向かう方向を収穫機１０の正面方
向Ｖ１とする。すなわち、収穫機１０の正面方向Ｖ１の先端側の面が正面であり、その逆
側の面が背面である。なお、以降の説明において、前部、後部、側方、左右などは、収穫
機１０の正面方向Ｖ１に対して規定された方向である。
【００３３】
　移動装置１３は、例えば、左右一対の走行クローラを有する。収穫機１０は、移動装置
１３により、圃場内を移動することができる。なお、収穫の対象物であるキャベツは、圃
場内において、複数の列（畝）に配置され、各列の列方向に間隔をおいて配置されるよう
植え付けられている。圃場内のキャベツの列の情報（例えばマップ情報）は、例えば図示
しないサーバなどの記憶装置に予め記憶されており、収穫機１０は、その情報を得ること
ができる。収穫機１０は、キャベツの列に沿って走行しながらキャベツを収穫する。この
ときに、サーバなどからマップ情報を得ることで、キャベツの列に沿って自動走行するこ
ともできる。
【００３４】
　走行機体１１の前部には、操縦部１２が設けられている。操縦部１２には、作業者が着
座するための操縦座席が設けられている。操縦部１２は、操向ハンドル及び収穫機１０を
操作するためのその他の操作具が設けられている。本実施の形態に係る収穫機１０は、作
業者によるマニュアル操作が可能である。
【００３５】
　操縦部１２の下方には動力源としての図示しないエンジンが搭載されており、エンジン
からの動力が適宜変速されて移動装置１３に伝達される。また、操縦部１２の下方には油
圧回路２０が搭載されており、エンジンによって駆動される。
【００３６】
　操縦部１２の下方には、さらに、後述するコントローラ３０が搭載されており、エンジ
ンの駆動を制御する。従って、油圧回路２０の駆動も、コントローラ３０によって制御さ
れている。
【００３７】
　収穫機１０は、さらに、運搬機５０と無線通信を行うための通信装置２２を有する。通
信装置２２は、例えば、操縦部１２の下方に搭載されている。通信装置２２での無線通信
はコントローラ３０によって制御されている。
【００３８】
　収穫機１０は、操縦部１２の側方に配置された収穫作業部１４を備える。収穫作業部１
４は、収穫の対象物であるキャベツを取り込んで、収穫機１０の後部に搬送する。収穫作
業部１４は、キャベツを引き抜く収穫部１４１を備える。収穫部１４１は、操縦部１２の
前方に配置されている。なお、収穫部１４１は、より正確には、操縦部１２の斜め前方に
配置されている。
【００３９】
　収穫作業部１４は、収穫部１４１によって取り込まれたキャベツを後方に搬送する搬送
部１４２を備える。搬送部１４２は、後側ほど高くなるように前傾姿勢で設けられている
。搬送部１４２は、キャベツを左右から挟持する左右一対の回転ベルトを備え、キャベツ
を後ろ斜め上方に搬送する。
【００４０】
　収穫作業部１４は、キャベツの一部を切断する切断部１４３を備える。切断部１４３は
、例えば、キャベツの根茎部を切断する。切断部１４３は、搬送部１４２の搬送方向中途
に設けられている。キャベツは、搬送部１４２によって搬送されている途中において、根
茎部及びその近傍の葉が切断される。切断された根茎部等は、圃場上に落下する。
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【００４１】
　搬送部１４２の搬送方向の先端であって、操縦部１２の背後は、コンテナＣを載置可能
な載荷位置ＰＯを構成している。コンテナＣは、収穫されたキャベツを一時的に収容する
ためのストッカーである。図１及び図２の例では、載荷位置ＰＯに、コンテナＣを載置す
るためのトレイ（載荷台）Ｔ１が載置されている。トレイＴ１には、図１に示されたよう
に、２つのコンテナＣ１，Ｃ２が並べて載荷されてもよい。搬送部１４２で搬送されたキ
ャベツは載荷位置ＰＯに載置されたトレイＴ１上のコンテナＣに落下することで収容され
てもよいし、収穫機１０上の作業員によってコンテナＣに収容されてもよい。なお、載荷
位置ＰＯには、トレイＴ１を介さず、直接コンテナＣが載置されてもよい。
【００４２】
　トレイＴ１の下方には移送機構１８が配置されている。移送機構１８は、上に載置され
たトレイＴ１を後方（正面方向Ｖ１の逆方向）に移送可能である。これにより、トレイＴ
１上のコンテナＣが後方に移送される。
【００４３】
　移送機構１８は、一例として、図２に示されるように、正面方向Ｖ１と一致した方向に
平行して設けられた２本のレール１８ＲＡ，ＲＢと、レール１８ＲＡ，ＲＢそれぞれに設
置され、回転方向が正面方向Ｖ１と一致した複数のローラ１８ＲＯとを有する。各ローラ
１８ＲＯは図示しないローラチェーンなどでモータＭに接続される。モータＭには油圧回
路２０から動力が伝達される。ローラ１８ＲＯは、モータＭの駆動によって正面方向Ｖ１
に一致した回転方向、又は、逆向きの回転方向に回転可能である。
【００４４】
　ローラ１８ＲＯが正面方向Ｖ１の逆向きの回転方向である場合に、トレイＴ１は後方に
移送される。ローラ１８ＲＯの回転方法が正面方向Ｖ１に一致した回転方向である場合に
、後方から移送されてきたトレイＴ１が前方（正面方向Ｖ１）に移送される。トレイＴ１
が載荷位置ＰＯの適切な位置にあるときにトレイＴ１上のコンテナＣが接触する位置に、
コンテナＣの接触を感知するセンサＳＥ１が設置されている。載荷位置ＰＯの適切な位置
は、例えば、コンテナＣが載荷位置ＰＯの最も前方となる位置である。この場合、センサ
ＳＥ１は、図１，２に示すように操縦部１２の背後に設置されている。センサＳＥ１から
のセンサ信号はコントローラ３０に与えられる。
【００４５】
　収穫機１０は、走行機体１１の上方に配置された日除け（ルーフ）１７を備える。日除
け１７には、車両の位置を検出する位置検出センサ２１Ａ，２１Ｂ，２１Ｃが配置されて
いる。位置検出センサ２１Ａ，２１Ｂ，２１Ｃを代表させて位置検出センサ２１とする。
位置検出センサ２１は、収穫機１０の位置を検出する位置及び向きを検出する検出機構に
含まれる。
【００４６】
　位置検出センサ２１は、例えば、ＧＮＳＳ(Global Navigation Satellite System；全
球測位衛星システム)受信機である。車両の位置は、例えば、位置座標として検出される
。検出された収穫機１０の位置は、コントローラ３０に与えられる。ＧＮＳＳ受信機から
出力される信号を用いることで、収穫機１０の位置及び向きが高精度で検出される。
【００４７】
　好ましくは、位置検出センサ２１は、異なる位置に複数、設けられる。図１，２の例で
は、３つの位置検出センサ２１Ａ，２１Ｂが収穫機１０の前方の左右、及び、位置検出セ
ンサ２１Ｃが収穫機１０の中央に配置されている。これにより、位置検出センサ２１から
のセンサ信号を用いて収穫機１０の向きが検出される。
【００４８】
　なお、位置検出機構での検出方法は位置検出センサ２１を用いる方法に限定されない。
他の例として、例えば、位置検出機構は収穫機１０を撮影するカメラを含み、その撮影画
像を解析して位置及び向きを検出してもよい。
【００４９】
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　収穫機１０は、さらに、運搬機５０に連結する、１以上の連結部１５を有する。１以上
の連結部１５は、走行機体１１の背面側に設けられている。連結部１５は、雄型部材と、
雄型部材が挿入される雌型部材とのうちの一方部材を含む。一例として、連結部１５は雌
型部材を含む。これにより、後述する、雄型部材を含む連結部を有している運搬機５０の
連結部に連結することができる。
【００５０】
　１以上の連結部１５は、例えば、収穫機１０の背面の左右に設置された２つの連結部１
５Ａ，１５Ｂである。収穫機１０が２以上の連結部１５Ａ，１５Ｂを有することで、運搬
機５０と２点以上で連結される。そのため、運搬機５０と安定して連結される。
【００５１】
　収穫機１０の連結部１５が配された面と同じ面には、マーカＭＡが配置される。この例
ではマーカＭＡは、収穫機１０の背面配されている。マーカＭＡは、運搬機５０の後方に
設置されたカメラＣＡによって撮影され、後述する位置合わせに用いられる。好ましくは
、マーカＭＡは、２以上の画像を含む。２以上の画像は、後述する、左右に並ぶ第１のマ
ーカＭＡ１及び第２のマーカＭＡ２である（図９）。これにより、後述する位置合わせの
精度が向上される。
【００５２】
　好ましくは、マーカＭＡは、収穫機１０の背面であって、連結部１５Ａ，１５Ｂ付近に
設けられる。後述する位置合わせは連結部１５Ａ，１５Ｂで運搬機５０と連結時に行われ
るものであるため、連結部１５Ａ，１５Ｂに近い位置に設けられる方が連結時の位置を精
度よく合わせることができる。又は、マーカＭＡは、連結部１５Ａ，１５Ｂそのものであ
ってもよい。これにより、マーカＭＡを別に設けなくてもよくなる。
【００５３】
［２．３　運搬機の構造］
【００５４】
　本実施の形態に係る運搬機５０は、収穫機１０で収穫されたキャベツを一時的に収容し
ているコンテナＣを、圃場内の収穫機１０から圃場外の所定箇所（例えば車両）まで運搬
する。すなわち、運搬機５０は、収穫機１０の載荷台１７に載荷されているコンテナＣを
、圃場内の収穫機１０から圃場外の所定位置まで運搬する。
【００５５】
　図３及び図４に示す運搬機５０は、走行機体５１を備える。走行機体５１は、移動装置
５３によって走行する。走行機体５１から正面を向く方向、つまり、後述の操縦座席に着
席した作業者が向く方向、言い換えると、背面から正面に向かう方向を運搬機５０の正面
方向Ｖ２とする。すなわち、運搬機５０の正面方向Ｖ２の先端側の面が正面であり、その
逆側の面が背面である。なお、以降の説明において、前部、後部、側方、左右などは、運
搬機５０の正面方向Ｖ２に対して規定された方向である。移動装置５３は、例えば、左右
一対の走行クローラを有する。運搬機５０は、移動装置５３により、圃場内を移動するこ
とができる。
【００５６】
　走行機体５１の前部には、操縦部５２が設けられている。操縦部５２には、作業者が着
座するための操縦座席が設けられている。操縦部５２は、操向ハンドル及び運搬機５０を
操作するためのその他の操作具が設けられている。本実施の形態に係る運搬機５０もまた
、作業者によるマニュアル操作も可能である。
【００５７】
　操縦部５２の下方には動力源としての図示しないエンジンが搭載されており、エンジン
からの動力が適宜変速されて移動装置５３に伝達される。また、操縦部５２の下方には油
圧回路６０が搭載されており、エンジンによって駆動される。
【００５８】
　運搬機５０は、さらに、後述するコントローラ７０を有する。コントローラ７０は、例
えば、操縦部５２の下方に搭載されている。コントローラ７０は、エンジンの駆動を制御
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する。従って、油圧回路６０の駆動も、コントローラ７０によって制御されている。また
、コントローラ７０は、運搬機５０の走行を制御する。すなわち、運搬機５０は、原則と
してコントローラ７０の制御に従った自動運転が行われる。その際、図示しないサーバ等
から上記のマップ情報を取得することによって、マップ情報に基づいてキャベツの列を避
けるような自動運転が行われてもよい。
【００５９】
　運搬機５０は、さらに、収穫機１０と無線通信を行うための通信装置６２を有する。通
信装置６２は、例えば、操縦部５２の下方に搭載されている。通信装置６２での無線通信
はコントローラ７０によって制御されている。
【００６０】
　操縦部５２の後方は、コンテナを載置可能な載荷位置を構成している。載荷位置は、複
数のコンテナそれぞれを載置可能な、複数の載荷位置からなる。操縦部５２の背後は第１
の載荷位置ＰＯ１とし、正面方向Ｖ２に向かってその左側を第２の載荷位置ＰＯ２、右側
を第３の載荷位置ＰＯ３とする。従って、図３及び図４に示された運搬機５０は、操縦部
５２の後方に最大３つのコンテナを左右方向に並べて載置可能に構成されている。これに
より、運搬機５０は複数のコンテナを載荷可能である。その結果、後述するように、収穫
機１０に載置されたキャベツを収容したコンテナＣと、運搬機５０に載置された空のコン
テナＣＣと、の入れ替えを行うことができる。図３及び図４の例では、第１の載荷位置Ｐ
Ｏ１の上に、コンテナを載置するためのトレイ（載荷台）Ｔ２が載置されている。なお、
載荷位置には、トレイＴ２を介さず、直接コンテナが載置されてもよい。
【００６１】
　載荷位置の下方には移送機構が配置されている。移送機構は、載荷位置に載置されたト
レイＴ２を後方（正面方向Ｖ２の逆方向）に移送可能な複数の移送機構５４Ａ，５４Ｂと
、側方（正面方向Ｖ２に直交する左右方向）に移送可能な移送機構５４Ｓと、を有する。
移送機構５４Ａ，５４Ｂは、全載荷位置の数よりも少ない数、設けられる。これにより、
移送機構５４Ｓによって各載荷位置間を左右方向に移動可能となる。
【００６２】
　移送機構５４Ａ，５４Ｂは、移送機構１８と同様の構成である。すなわち、図４に示さ
れるように、移送機構５４Ａは、正面方向Ｖ２と一致した方向に平行して設けられた２本
のレール５４ＡＲＡ，５４ＡＲＢと、レール５４ＡＲＡ，５４ＡＲＢそれぞれに設置され
、回転方向が正面方向Ｖ２と一致した複数のローラ５４ＡＲＯとを有する。各ローラ５４
ＡＲＯは図示しないローラチェーンなどでモータＭに接続される。モータＭには油圧回路
６０から動力が伝達される。ローラ５４ＡＲＯは、モータＭの駆動によって正面方向Ｖ２
に一致した回転方向、又は、逆向きの回転方向に回転可能である。移送機構５４Ｂも、移
送機構５４Ａと同じ構成を有する。なお、図３及び図４の例では、移送機構５４Ａが正面
方向Ｖ２を向いて左側、移送機構５４Ｂが右側に配置され、トレイＴ２は移送機構５４Ａ
上に載置されている。従って、移送機構５４Ａが第１の載荷位置ＰＯ１に配置されている
とき、移送機構５４Ｂは第３の載荷位置ＰＯ３に配置される。
【００６３】
　移送機構５４Ｓは、例えば、ラックピニオン等よりなるスライド機構である。この場合
、移送機構５４Ｓは、正面方向Ｖ２と直交する左右方向に平行して設けられた２本のラッ
ク５４ＳＲＡ，５４ＳＲＢを有し、移送機構５４Ａ，５４Ｂそれぞれに設けられた図示し
ないピニオン（歯車）と組み合わせることで、上に配置された移送機構５４Ａ，５４Ｂを
左右方向に移動（スライド）させる。
【００６４】
　移送機構５４Ｓが備えられることで、移送機構５４Ｓ上の移送機構５４Ａ又は移送機構
５４Ｂに載置されたトレイＴ２を、第１の載荷位置ＰＯ１～第３の載荷位置ＰＯ３間を左
右方向に移送できる。また、移送機構５４Ａ，５４Ｂが移送機構５４Ｓ上に配置されるこ
とで、第１の載荷位置ＰＯ１～第３の載荷位置ＰＯ３間を左右方向に移動されたトレイＴ
２を、第１の載荷位置ＰＯ１～第３の載荷位置ＰＯ３のいずれかの位置で正面方向Ｖ２に
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一致した方向、又は、逆方向に移送できる。
【００６５】
　ローラ５４ＡＲＯ又はローラ５４ＢＲＯが正面方向Ｖ２の逆向きの回転方向である場合
に、移送機構５４Ａ又は移送機構５４Ｂ上に載置されたトレイＴ２は後方に移送される。
ローラ５４ＡＲＯ又はローラ５４ＢＲＯの回転方法が正面方向Ｖ２に一致した回転方向で
ある場合に、後方から移送機構５４Ａ又は移送機構５４Ｂ上に移送されてきたトレイＴ２
が前方（正面方向Ｖ２）に移送される。トレイＴ２が第１の載荷位置ＰＯ１の適切な位置
にあるときにトレイＴ２上のコンテナが接触する位置に、コンテナの接触を感知するセン
サＳＥ２が設置されている。第１の載荷位置ＰＯ１の適切な位置は、例えば、コンテナが
第１の載荷位置ＰＯ１の最も前方となる位置である。この場合、センサＳＥ２は、図３，
４に示すように操縦部５２の背後に設置されている。センサＳＥ２からのセンサ信号はコ
ントローラ７０に与えられる。
【００６６】
　運搬機５０の上方には、車両の位置を検出する位置検出センサ６１Ａ，６１Ｂ，６１Ｃ
が配置されている。位置検出センサ６１Ａ，６１Ｂ，２１Ｃを代表させて位置検出センサ
２１とする。位置検出センサ２１は、運搬機５０の位置を検出する位置及び向きを検出す
る。
【００６７】
　位置検出センサ２１は、例えば、ＧＮＳＳ受信機である。車両の位置は、例えば、位置
座標として検出される。検出された収穫機１０の位置は、コントローラ７０に与えられる
。検出された収穫機１０の位置は、コントローラ７０において、例えば後述するルート決
定や、自動運転の制御などに用いられる。
【００６８】
　好ましくは、位置検出センサ２１は、異なる位置に複数、設けられる。図３，４の例で
は、３つの位置検出センサ２１Ａ，２１Ｂが運搬機５０の前方の左右、及び、位置検出セ
ンサ２１Ｃが運搬機５０の中央に配置されている。これにより、位置検出センサ２１から
のセンサ信号を用いて運搬機５０の向きが検出される。
【００６９】
　運搬機５０は、さらに、収穫機１０に連結するための、１以上の連結部５５を有する。
１以上の連結部５５は、移送機構５４Ａ，５４Ｂの正面方向Ｖ２と逆の方向の移送方向と
一致した側の面に設けられる。すなわち、この例では、走行機体５１の背面側に設けられ
る。連結部５５は、雄型部材と、雄型部材が挿入される雌型部材とのうちの一方部材を含
む。一例として、連結部５５は雄型部材を含む。これにより、雌型部材を含む連結部１５
を有している収穫機１０に連結することができる。
【００７０】
　１以上の連結部５５は、例えば、運搬機５０の背面の左右に設置された２つの連結部５
５Ａ，５５Ｂである。運搬機５０が２以上の連結部５５Ａ，５５Ｂを有することで、収穫
機１０と２点以上で連結される。そのため、収穫機１０と安定して連結される。
【００７１】
　運搬機５０の連結部５５が配された面と同じ面には、さらに、カメラＣＡが配置される
。この例では、カメラＣＡは、運搬機５０の背面に設けられる。運搬機５０の背面に設け
られたカメラＣＡは、運搬機５０の背面から正面方向Ｖ２の逆向きの範囲を撮影範囲とす
る。これにより、収穫機１０と連結する際に、収穫機１０の背面に設置されたマーカＭＡ
を撮影することができる。好ましくは、カメラＣＡは、連結部５５Ａ，５５Ｂ付近に設け
られる。これにより、マーカＭＡが収穫機１０の連結部１５Ａ，１５Ｂ付近に設けられた
場合や、マーカＭＡとして連結部１５Ａ，１５Ｂを利用する場合に、撮影しやすくなる。
【００７２】
　移動装置５３と走行機体５１との間には、高さ調整装置５６が配置されている。高さ調
整装置５６は、移動装置５３に含まれる左右一対の走行クローラそれぞれの位置を独立し
て高さ調整可能である。そのため、高さ調整装置５６は、運搬機５０全体の高さの調整の
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他、運搬機５０の高さ方向の傾きも調整可能である。運搬機５０の傾きは、例えば、圃場
の地面の凹凸によって、その上の移動装置５３の左右の走行クローラの高さが異なること
などで生じる。高さ調整装置５６は特定の構成に限定されず、高さ方向に伸び縮み可能な
油圧シリンダなどを含む。高さ調整装置５６には、油圧回路６０から動力が供給される。
そのため、高さ調整装置５６もコントローラ７０によって制御されている。
【００７３】
［２．４　運搬機の機能構成］
【００７４】
　運搬機５０はコントローラ７０を有する。コントローラ７０は、運搬機５０の走行を制
御する。特に、コントローラ７０は、収穫機１０で収穫されたキャベツを一時的に収容し
ているコンテナＣを、圃場内の収穫機１０から圃場外の所定箇所まで運搬する動作（以下
、運搬動作）を制御する。図５に示される通り、コントローラ７０は、ＣＰＵ（Central 
Processing Unit）などのプロセッサで構成される制御部７１、及び、情報記憶のための
ストレージ装置７２を備えるコンピュータによって構成される。ストレージ装置７２は、
一次記憶装置であってもよいし、二次記憶装置であってもよい。ストレージ装置７２には
、プロセッサによって実行されるコンピュータプログラム７２１が格納されている。コン
ピュータプログラム７２１がプロセッサによって実行されることで、コンピュータがコン
トローラ７０として機能する。
【００７５】
　制御部７１は、プロセッサがコンピュータプログラム７２１を実行することによって運
搬機５０の走行を制御するための制御部として機能し、特に、運搬動作を制御する制御部
として機能する。制御部７１は、走行経路を決定する経路決定部７０１、収穫機１０と連
結する際に収穫機１０との位置合わせを行う位置合わせ制御部７０２、運搬機５０の走行
を制御する走行制御部７０４、後述する移送動作を制御する移送制御部７０５、及び、通
信装置６２での無線通信を制御するための通信制御部７０８を含む。移送制御部７０５は
移送機構に含まれ、後述する第１の移送動作を行う第１移送制御部７０６と、第２の移送
動作を行う第２移送制御部７０７とを含む。
【００７６】
［２．５　収穫機の機能構成］
【００７７】
　収穫機１０はコントローラ３０を有する。コントローラ３０は、収穫機１０での、収穫
されたキャベツを一時的に収容しているコンテナＣを圃場内で運搬機５０に移送する動作
（以下、移送動作）を制御する。図６に示される通り、コントローラ７３０は、プロセッ
サで構成される制御部３１及び情報記憶のためのストレージ装置３２を備えるコンピュー
タによって構成される。ストレージ装置３２は、一次記憶装置であってもよいし、二次記
憶装置であってもよい。ストレージ装置３２には、プロセッサによって実行されるコンピ
ュータプログラム３２１が格納されている。コンピュータプログラム３２１がプロセッサ
によって実行されることで、コンピュータがコントローラ３０として機能する。
【００７８】
　制御部３１は、プロセッサがコンピュータプログラム３２１を実行することによって収
穫機１０の走行を制御するための制御部として機能し、特に、移送動作を制御するための
制御部として機能する。制御部３１は、後述する移送動作を制御するための移送制御部３
０１と、通信装置２２での無線通信を制御するための通信制御部３０２と、走行制御部３
０３と、を含む。
【００７９】
［２．６　運搬方法］
【００８０】
　本実施の形態に係る運搬システムでは、収穫機１０が移送動作を行い、運搬機５０が運
搬する運搬動作を行う。また、収穫機１０の移送動作の後に、又は、収穫機１０の移送動
作とともに、運搬機５０も移送動作を行ってもよい。このとき、運搬システムにおける運
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搬方法は、少なくとも下のＳＴＥＰ１とＳＴＥＰ２とを含む。各ステップについては詳述
する。
　　ＳＴＥＰ１：運搬機５０を収穫機１０に連結する（連結ステップＳ１）
　　ＳＴＥＰ２：収穫機１０から、連結された運搬機５０にコンテナＣを移送する（移送
ステップＳ２）
【００８１】
［２．６．１　連結ステップ］
【００８２】
　運搬機５０を収穫機１０に連結するステップＳ１では、運搬機５０は収穫機１０に背面
を向けるように走行しつつ、位置合わせしながら走行を継続することで１以上の連結部５
５が収穫機１０の１以上の連結部１５に連結される。
【００８３】
　その際、図７に示される通り、運搬機５０の左右に設置された、雄型部材を含む連結部
５５Ａ，５５Ｂが、軸方向であって、正面方向Ｖ２と逆向きに進行する。進行につれて、
連結部５５Ａ，５５Ｂは、それぞれ、収穫機１０の左右に設置された、雄型部材を含む連
結部１５Ａ，１５Ｂに挿入される。これにより、運搬機５０が収穫機１０に連結される。
【００８４】
　連結するステップＳ１は、運搬機５０が、収穫機１０の連結部１５Ａ，１５Ｂが配置さ
れた面（背面）に対して連結部５５Ａ，５５Ｂが配置された面（背面）を向けて接近する
走行ルートに沿って走行するステップ（第１のステップＳ１１）と、第１のステップＳ１
１の後に、運搬機５０の連結部５５Ａ，５５Ｂが収穫機１０の連結部１５Ａ，１５Ｂに連
結されるように位置合わせをしつつ収穫機１０へ接近するステップ（第２のステップＳ１
２）と、を含む。
【００８５】
　第１ステップＳ１１において、制御部７１の経路決定部７０１は、運搬機５０の位置及
び向きと収穫機１０の位置及び向きとに基づいて走行ルートを決定する。決定される走行
ルートは、運搬機５０の連結部５５Ａ，５５Ｂが、収穫機１０の連結部１５Ａ，１５Ｂに
対向するように、運搬機５０が収穫機１０へ向かうルートである。
【００８６】
　収穫機１０の位置は、収穫機１０から取得した位置情報によって検出される。位置情報
は、例えば、緯度経度で表される情報である。収穫機１０の向きは、収穫機１０から取得
した、収穫機１０の２か所以上の位置それぞれの位置情報によって検出される。図１及び
図２の例では、収穫機１０は複数の位置検出センサ２１Ａ，２１Ｂ，２１Ｃを有するため
、第１位置合わせ制御部７０２は、それぞれの位置の位置情報を得ることによって収穫機
１０の位置及び向きを検出できる。収穫機１０の位置情報は、収穫機１０から運搬機５０
に対して定期的に送信されてもよいし、運搬機５０が収穫機１０に要求することで収穫機
１０から運搬機５０に送信されてもよい。
【００８７】
　第１ステップＳ１１において、経路決定部７０１は、さらに、図８のマップ情報ＭＡＰ
をサーバ等から取得する。マップ情報ＭＡＰは、圃場Ｆでの収穫機１０の走行ルートＲＲ
を含む。走行ルートＲＲは、収穫機１０の制御部３１の走行制御部３０３によって管理さ
れ、一例として、サーバ等の記憶装置にマップ情報ＭＡＰとして記憶されている。
【００８８】
　経路決定部７０１は、走行ルートＲＲに基づいて圃場Ｆの、キャベツの収穫済の領域Ｆ
１と、未収穫の領域Ｆ２とを特定する。そして、経路決定部７０１は、未収穫の領域Ｆ２
を走行せずに収穫機１０に到達するルートを決定する。その際に、経路決定部７０１は、
運搬機５０の位置Ｐ２及び向き（正面方向Ｖ２）、及び、収穫機１０の位置Ｐ１及び向き
（正面方向Ｖ１）に基づいて、収穫機１０の背面に対して背面を向けて接近するような運
搬機５０の走行ルートを決定する。図８の例の場合、未収穫の領域Ｆ２を走行せずに収穫
機１０に到達するルートがルートＲ１，Ｒ２の複数あった場合、経路決定部７０１は、例
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えば、収穫機１０の背面に対して背面を向けて接近するための最短ルートＲ１を走行ルー
トとして決定する。
【００８９】
　走行制御部７０４は、第１のステップで決定された走行ルートで走行するように運搬機
５０の図示しない駆動部を制御する。これにより、図８のルートＲ１に沿って運搬機５０
が走行する。走行が進んでカメラＣＡの撮影画像にマークＭＡの撮影画像が含まれる程度
の位置まで運搬機５０が収穫機１０に接近すると、第２のステップＳ１２が開始される。
【００９０】
　第２のステップＳ１２は、制御部７１の位置合わせ制御部７０２は、カメラＣＡから入
力された収穫機１０の背面の撮影画像を用いる。カメラＣＡから入力される撮影画像には
、図９に示されたように、収穫機１０の背面に設置されているマーカＭＡの撮影画像が含
まれる。図９に示されたように、第１のマーカＭＡ１及び第２のマーカＭＡ２である複数
の画像を含む。位置合わせ制御部７０２は、撮影画像の中からマーカＭＡ１，ＭＡ２を抽
出し、これらの撮影画像における位置を検出する。位置合わせ制御部７０２はマーカＭＡ
１，ＭＡ２の画像を深層学習で得て、撮影画像中のマーカＭＡ１，ＭＡ２の画像の位置を
検出してもよいし、画像解析などで検出してもよい。
【００９１】
　位置合わせ制御部７０２は、運搬機５０と収穫機１０との相対的な位置関係が規定の位
置関係であるときの撮影画像中のマーカＭＡ１，ＭＡ２の画像の位置を、基準位置として
予め記憶しておく。位置合わせ制御部７０２は、撮影画像中のマーカＭＡ１，ＭＡ２の画
像の位置の基準位置からのずれを算出して、そのずれが小さくなるように、油圧回路６０
や高さ調整装置５６や、図示しない駆動部を制御する。すなわち、位置合わせ制御部７０
２は、運搬機５０と収穫機１０との相対的な位置関係を検出し、その位置関係が連結に適
した位置関係となるように相対的な位置関係を制御（調整）する。
【００９２】
　連結動作に適した位置関係は、運搬機５０の複数の連結部５５Ａ，５５Ｂの先端位置と
、収穫機１０の対応する連結部１５Ａ，１５Ｂの先端位置との、水平及び鉛直方向の位置
が一致する位置関係である。そこで、位置合わせ制御部７０２は、連結部５５の左右方向
の位置、及び、左右それぞれの高さ、つまり、傾きを制御する。
【００９３】
　連結ステップＳ１で走行制御部７０４は、位置合わせ制御部７０２での第２のステップ
Ｓ１２を継続したまま運搬機５０を正面方向Ｖ２と逆向きに、決定されたルートで収穫機
１０に到達するまで走行させる。これにより、運搬機５０は収穫機１０に連結される。そ
の結果、運搬機５０の第１の載荷位置ＰＯ１が、収穫機１０の移送機構１８に対してトレ
イＴ１（に載置されたコンテナＣ）を移送可能な位置関係となる。これにより、後述する
移送ステップが可能になる。その結果、収穫機１０から運搬機５０へのトレイＴ１（に載
置されたコンテナＣ）の移送（移し替え）が容易になり、自動化も可能になる。
【００９４】
　特に、連結ステップＳ１で第２のステップＳ１２が実行されることで、圃場や工事現場
などの水平が確保されていない場所であっても、運搬機５０の複数の連結部５５Ａ，５５
Ｂが、いずれも、高精度で収穫機１０の対応する連結部１５Ａ，１５Ｂに挿入され、連結
が保持される。これにより、水平が確保されていない場所であっても運搬機５０の収穫機
１０に対する連結が保持できる。その結果、水平が確保されていない場所であっても、運
搬機５０と収穫機１０との相対的な位置関係が適切に保たれる。これにより、後述する移
送ステップが容易になり、その結果、屋外等の水平が確保されていない場所であっても収
穫機１０から運搬機５０への荷の移送（移し替え）が容易になる。
【００９５】
［２．６．２　移送ステップ］
【００９６】
　運搬機５０の収穫機１０への連結が保持されると、収穫機１０の載荷位置ＰＯと運搬機
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５０の第１の載荷位置ＰＯ１とが連続する。そこで、連結ステップＳ１の際、又は、少な
くとも移送ステップＳ２の開始時において、運搬機５０の第１の載荷位置ＰＯ１には移送
機構５４Ａ又は移送機構５４Ｂが配置され、荷が載置されていないものとする。これによ
り、以降の移送ステップＳ２によって、第１の載荷位置ＰＯ１に収穫機１０から移送され
る荷を受け入れることが可能になる。
【００９７】
　好ましくは、第１の載荷位置ＰＯ１に移送機構５４Ａが配置され、第２の載荷位置ＰＯ
２に移送機構５４Ｂが配置されて、第２の載荷位置ＰＯ２に空のコンテナＣＣが載置され
たトレイＴ２が載置されている。以降の説明では、運搬機５０がこの状態であるものとす
る。
【００９８】
　運搬機５０の収穫機１０への連結が保持されると、収穫機１０の移送機構１８が正面方
向Ｖ１の逆方向に回転することで、図１０の（Ａ）に示されたように、収穫機１０の載荷
位置ＰＯに載置されたトレイＴ１は、連続する運搬機５０の第１の載荷位置ＰＯ１に移送
される（ステップＳ２１）。これにより、トレイＴ１に載置されたキャベツを収容したコ
ンテナＣは、トレイＴ１ごと運搬機５０の第１の載荷位置ＰＯ１に移送される。
【００９９】
　なお、移送機構１８の駆動は、操縦部１２に対する作業者による操作に従って開始され
てもよい。又は、移送機構１８の駆動は、連結動作の完了を検知すると、収穫機１０のコ
ントローラ３０のプロセッサ３１が実現する移送制御部３０１が自動的に開始してもよい
。連結動作の完了は、例えば、図示しないセンサが連結部１５に設置され、そのセンサが
連結部５５の挿入完了を示すセンサ信号をコントローラ３０に入力することによって検知
される。
【０１００】
　収穫機１０から運搬機５０へのトレイＴ１の移送時、運搬機５０の第１の載荷位置ＰＯ
１に配置されている移送機構５４Ａは駆動しなくてもよい。収穫機１０の移送機構１８に
よって押し出されたトレイＴ１がその押出力によって移送機構５４Ａ上を移動する際に、
接触によってローラ５４ＡＲＯが正面方向Ｖ２と逆向きに回転可能であるためである。こ
の場合、収穫機１０から運搬機５０に対して、トレイＴ１の移送の開始の通知がなされな
くてもよい。
【０１０１】
　又は、収穫機１０から運搬機５０へのトレイＴ１の移送時、運搬機５０の第１の載荷位
置ＰＯ１に配置されている移送機構５４Ａはローラ５４ＡＲＯが正面方向Ｖ２と逆向きに
回転するよう移送動作を行ってもよい。この場合、収穫機１０のコントローラ３０のプロ
セッサ３１が実現する通信制御部３０２は、移送動作の開始を通信装置２２によって運搬
機５０に通知する。この通知を通信装置６２によって受信した運搬機５０の移送制御部７
０５は、収穫機１０から移送されるトレイＴ１を第１の載荷位置ＰＯ１に受け入れるよう
に移送機構５４Ａはローラ５４ＡＲＯの回転を開始させる。
【０１０２】
　収穫機１０からトレイＴ１が移送された運搬機５０では、移送ステップＳ２が開始され
る。移送ステップＳ２は、第１の載荷位置ＰＯ１に載置されたトレイＴ１を第３の載荷位
置ＰＯ３に移動（スライド）させるとともに、第２の載荷位置ＰＯ２に載置されたトレイ
Ｔ２を第１の載荷位置ＰＯ１に移送（スライド）させる第１の移送ステップと（ステップ
Ｓ２２）、第２の載荷位置ＰＯ２から第１の載荷位置ＰＯ１に移送されたトレイＴ２を収
穫機１０に移送する（押し出す）第２の移送ステップと（ステップＳ２３）、を含む。
【０１０３】
　第１の移送ステップＳ２２は、収穫機１０からのトレイＴ１の移送Ｓ２１が完了すると
、運搬機５０のコントローラ７０に含まれるプロセッサ７１が実現する第１移送制御部７
０６によって開始される。収穫機１０からのトレイＴ１の移送Ｓ２１の完了は、移送され
たトレイＴ１に載置されたコンテナＣがセンサＳＥ２に接触し、それによってセンサＳＥ
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２からセンサ信号が入力されることによってコントローラ７０に含まれるプロセッサ７１
で検知される。
【０１０４】
　第１の移送ステップＳ２２では、第１移送制御部７０６は移送機構５４Ｓを駆動させて
、第１の載荷位置ＰＯ１に配置された移送機構５４Ａを第２の載荷位置ＰＯ２に移動させ
るとともに、第３の載荷位置ＰＯ３に配置された移送機構５４Ｂを第１の載荷位置ＰＯ１
に移動させる。これにより、図１０（Ｂ）に示されたように、第１の載荷位置ＰＯ１に載
置されたトレイＴ１が第３の載荷位置ＰＯ３に移送（スライド）されるとともに、第２の
載荷位置ＰＯ２に載置されたトレイＴ２が第１の載荷位置ＰＯ１に移送（スライド）され
る。
【０１０５】
　移送機構５４Ｓがラックピニオンよりなるスライド機構である場合、第１の移送ステッ
プＳ２２で第１移送制御部７０６は、ラック５４ＳＲＡ，５４ＳＲＢを、ピニオンが第３
の載荷位置ＰＯ３から第１の載荷位置ＰＯ１に向かう方向（正面方向Ｖ２に向かって右向
き）に移動するように回転させる。これにより、移送機構５４Ａ，５４Ｂが正面方向Ｖ２
に向かって右向きに移動し、その結果、載置されたトレイＴ１，Ｔ２が、それぞれ、第３
の載荷位置ＰＯ３、及び、第１の載荷位置ＰＯ１に移送される。
【０１０６】
　第１の移送ステップＳ２２は、例えば、第１移送制御部７０６の制御によって回転した
ラック５４ＳＲＡ，５４ＳＲＢの回転量、又は、回転時間、などによって、移送機構５４
Ａ，５４Ｂがそれぞれ、第３の載荷位置ＰＯ３、及び、第１の載荷位置ＰＯ１に移送され
たことが検知されると完了する。又は、第３の載荷位置ＰＯ３の左右方向の端部に図示し
ないセンサを設置し、トレイＴ１に載置されたコンテナＣがそのセンサに接触したことに
よってセンサ信号が入力されると完了してもよい。第１の移送ステップＳ２２が完了する
と、第２移送制御部７０７によって第２の移送ステップＳ２３が開始される。
【０１０７】
　第２の移送ステップＳ２３では、第２移送制御部７０７は、第１の載荷位置ＰＯ１に移
動された移送機構５４Ｂを、ローラ５４ＢＲＯが正面方向Ｖ２と一致する方向に回転させ
る。これにより、第１の載荷位置ＰＯ１に載置されたトレイＴ２が正面方向Ｖ２に移送さ
れ、連続する収穫機１０の載荷位置ＰＯに移送される。その結果、図１０（Ｃ）に示され
たように、トレイＴ２に載置された空のコンテナＣＣが運搬機５０の第１の載荷位置ＰＯ
１から収穫機１０の載荷位置ＰＯに移送される。
【０１０８】
　第２の移送ステップＳ２３は、トレイＴ２に載置された空のコンテナＣＣが収穫機１０
のセンサＳＥ１に接触したことによるセンサ信号に応じた信号が収穫機１０から運搬機５
０に送信されることによって完了する。又は、第２移送制御部７０７の制御によって駆動
した移送機構５４Ｂの駆動量、又は、駆動時間、などによって、トレイＴ２が収穫機１０
の載荷位置ＰＯに移送されたことが検知されると完了してもよい。
【０１０９】
　以上の移送ステップＳ２が実行されることで、運搬機５０は、第１の載荷位置ＰＯ１に
収穫機１０から移送される荷を受け入れることが可能になる。また、運搬機５０は、載荷
している空のコンテナＣＣを収穫機１０に移送することが可能になる。つまり、運搬機５
０は、収穫機１０のキャベツが収容されたコンテナＣを、載荷している空のコンテナＣＣ
と自動で入れ替えることが可能になる。
【０１１０】
　本発明は、上記実施形態に限定されるものではなく、様々な変形が可能である。
【符号の説明】
【０１１１】
１０　　　　：収穫機
１１　　　　：走行機体
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１２　　　　：操縦部
１３　　　　：移動装置
１４　　　　：収穫作業部
１５　　　　：連結部
１５Ａ　　　：連結部
１５Ｂ　　　：連結部
１７　　　　：載荷台
１８　　　　：移送機構
１８ＲＡ　　：レール
１８ＲＯ　　：ローラ
２０　　　　：油圧回路
２１　　　　：位置検出センサ
２１Ａ　　　：位置検出センサ
２１Ｂ　　　：位置検出センサ
２１Ｃ　　　：位置検出センサ
２２　　　　：通信装置
３０　　　　：コントローラ
３１　　　　：プロセッサ
３２　　　　：ストレージ装置
５０　　　　：運搬機
５１　　　　：走行機体
５２　　　　：操縦部
５３　　　　：移動装置
５４Ａ　　　：移送機構
５４ＡＲＡ　：レール
５４ＡＲＢ　：レール
５４ＡＲＯ　：ローラ
５４Ｂ　　　：移送機構
５４ＢＲＯ　：ローラ
５４Ｓ　　　：移送機構
５４ＳＲＡ　：ラック
５４ＳＲＢ　：ラック
５５　　　　：連結部
５５Ａ　　　：連結部
５５Ｂ　　　：連結部
５６　　　　：高さ調整装置
６０　　　　：油圧回路
６１Ａ　　　：位置検出センサ
６１Ｂ　　　：位置検出センサ
６１Ｃ　　　：位置検出センサ
６２　　　　：通信装置
７０　　　　：コントローラ
７１　　　　：プロセッサ
７２　　　　：ストレージ装置
１４１　　　：収穫部
１４２　　　：搬送部
１４３　　　：切断部
２９０　　　：油圧回路
３０１　　　：移送制御部
３０２　　　：通信制御部



(18) JP 2020-82902 A 2020.6.4

10

20

30

40

３２１　　　：コンピュータプログラム
７０１　　　：位置合わせ制御部
７０２　　　：第１位置合わせ制御部
７０３　　　：第２位置合わせ制御部
７０４　　　：連結制御部
７０５　　　：移送制御部
７０６　　　：第１移送制御部
７０７　　　：第２移送制御部
７０８　　　：通信制御部
７２１　　　：コンピュータプログラム
７３０　　　：コントローラ
Ｃ　　　　　：コンテナ
Ｃ１　　　　：コンテナ
Ｃ２　　　　：コンテナ
ＣＡ　　　　：カメラ
ＣＣ　　　　：コンテナ
Ｆ　　　　　：圃場
Ｆ１　　　　：領域
Ｆ２　　　　：領域
Ｍ　　　　　：モータ
ＭＡ　　　　：マーカ
ＭＡ１　　　：第１のマーカ
ＭＡ２　　　：第２のマーカ
ＭＡＰ　　　：マップ情報
Ｐ１　　　　：位置
Ｐ２　　　　：位置
ＰＯ　　　　：載荷位置
ＰＯ１　　　：第１の載荷位置
ＰＯ２　　　：第２の載荷位置
ＰＯ３　　　：第３の載荷位置
Ｒ１　　　　：ルート
Ｒ２　　　　：ルート
ＲＲ　　　　：ルート
Ｓ　　　　　：円
ＳＥ１　　　：センサ
ＳＥ２　　　：センサ
Ｔ１　　　　：トレイ
Ｔ２　　　　：トレイ
Ｖ１　　　　：正面方向
Ｖ２　　　　：正面方向
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