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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　圃場における外周部分での収穫走行を含む第１収穫走行と、前記第１収穫走行の後に行
われる第２収穫走行と、によって圃場の農作物を収穫する収穫機の自動走行を管理する自
動走行システムであって、
　前記第１収穫走行により収穫済みとなった領域である第１領域の内側を第２領域として
設定する領域設定部と、
　前記領域設定部により設定された前記第２領域における走行経路である内周走行経路を
算出する内周走行経路算出部と、
　前記内周走行経路に基づいた自動走行によって前記第２収穫走行が行われるように前記
収穫機の走行を制御する走行制御部と、
　圃場の外形を示すデータである圃場外形データを取得するデータ取得部と、
　前記データ取得部により取得された前記圃場外形データに基づいて、前記第１収穫走行
のための走行経路または走行位置を示す情報である第１走行情報を生成する第１走行情報
生成部と、を備え、
　前記第１走行情報生成部により生成される前記第１走行情報に、中割走行のための走行
経路または走行位置を示す情報である中割走行情報が含まれている自動走行システム。
【請求項２】
　前記走行制御部は、前記第１収穫走行において、自動走行によって前記中割走行が行わ
れるように、前記中割走行情報に基づいて前記収穫機の走行を制御する請求項１に記載の
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自動走行システム。
【請求項３】
　前記中割走行情報に基づいて、前記中割走行のための走行経路または走行位置を表示す
る表示装置を備える請求項１または２に記載の自動走行システム。
【請求項４】
　前記データ取得部は、前記収穫機とは別の作業車から前記圃場外形データを取得する請
求項１から３の何れか一項に記載の自動走行システム。
【請求項５】
　前記圃場外形データを格納する管理サーバを備え、
　前記データ取得部は、前記管理サーバから前記圃場外形データを取得する請求項１から
４の何れか一項に記載の自動走行システム。
【請求項６】
　前記データ取得部により取得された前記圃場外形データに基づいて、圃場の外形が、圃
場の外周側から内周側に向かって凹入する凹入部を有する形状であるか否かを判定する外
形判定部を備え、
　前記外形判定部により圃場の外形が前記凹入部を有する形状であると判定された場合、
前記第１走行情報生成部は、前記中割走行のための走行経路または走行位置に前記凹入部
の頂点部分が含まれるように前記第１走行情報を生成する請求項１から５の何れか一項に
記載の自動走行システム。
 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、圃場の農作物を収穫する収穫機の自動走行を管理する自動走行システムに関
する。
【背景技術】
【０００２】
　上記のような自動走行システムとして、例えば、特許文献１に記載のものが既に知られ
ている。この自動走行システムを利用した収穫作業において、作業者は、収穫作業の最初
に収穫機（特許文献１では「コンバイン」）を手動で操作し、圃場内の外周部分を一周す
るように収穫走行を行う。
【０００３】
　この外周部分での走行において、収穫機の走行すべき方位が記録される。そして、記録
された方位に基づく自動走行によって、圃場における未刈領域での収穫走行が行われる。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】実開平２－１０７９１１号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　特許文献１に記載の自動走行システムにおいて、圃場内の外周部分を周回走行すること
により収穫済みとなった領域を第１領域として設定し、圃場内の内周部分を第２領域とし
て設定することが考えられる。この場合、第２領域は、第１領域の内側に位置することと
なる。
【０００６】
　この構成においては、第２領域の外形を、圃場内の外周部分を周回走行する間の収穫機
の走行軌跡に基づいて算出することが考えられる。そして、算出された第２領域の外形に
基づいて第２領域における走行経路を算出すると共に、算出された走行経路に基づいて収
穫機を自動走行させれば、第２領域における収穫走行を自動走行によって行うことが可能
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となる。
【０００７】
　しかしながら、圃場の外形が比較的複雑である場合、圃場内の外周部分を周回走行する
間の収穫機の走行軌跡が複雑になりがちである。そして、圃場内の外周部分を周回走行す
る間の収穫機の走行軌跡が複雑であると、第２領域の外形の算出精度が低くなりがちであ
る。
【０００８】
　第２領域の外形の算出精度が低い場合、第２領域における自動走行のための走行経路を
適切に算出することが困難となる。これにより、第２領域における収穫走行が非効率的と
なることや、刈り残しが生じること等が想定される。
【０００９】
　本発明の目的は、圃場内の内周部分における自動走行を適切に行いやすい自動走行シス
テムを提供することである。
【課題を解決するための手段】
【００１０】
　本発明の特徴は、
　圃場における外周部分での収穫走行を含む第１収穫走行と、前記第１収穫走行の後に行
われる第２収穫走行と、によって圃場の農作物を収穫する収穫機の自動走行を管理する自
動走行システムであって、
　前記第１収穫走行により収穫済みとなった領域である第１領域の内側を第２領域として
設定する領域設定部と、
　前記領域設定部により設定された前記第２領域における走行経路である内周走行経路を
算出する内周走行経路算出部と、
　前記内周走行経路に基づいた自動走行によって前記第２収穫走行が行われるように前記
収穫機の走行を制御する走行制御部と、
　圃場の外形を示すデータである圃場外形データを取得するデータ取得部と、
　前記データ取得部により取得された前記圃場外形データに基づいて、前記第１収穫走行
のための走行経路または走行位置を示す情報である第１走行情報を生成する第１走行情報
生成部と、を備え、
　前記第１走行情報生成部により生成される前記第１走行情報に、中割走行のための走行
経路または走行位置を示す情報である中割走行情報が含まれていることにある。
【００１１】
　本発明であれば、データ取得部により取得された圃場外形データに基づいて、第１走行
情報が生成される。そして、第１走行情報には、中割走行のための走行経路または走行位
置を示す情報である中割走行情報が含まれている。
【００１２】
　即ち、本発明であれば、圃場の外形に応じて中割走行情報が生成されることとなる。従
って、圃場の外形が比較的複雑であっても、第１収穫走行における収穫機の走行軌跡が単
純になるように、中割走行のための走行経路または走行位置が算出される構成を実現でき
る。これにより、第２領域の外形を精度良く算出すると共に、内周走行経路を適切に算出
することができる。そして、算出された内周走行経路に基づいて、圃場内の内周部分にお
ける自動走行を適切に行うことができる。
【００１３】
　従って、本発明であれば、圃場内の内周部分における自動走行を適切に行いやすい。
【００１４】
　さらに、本発明において、
　前記走行制御部は、前記第１収穫走行において、自動走行によって前記中割走行が行わ
れるように、前記中割走行情報に基づいて前記収穫機の走行を制御すると好適である。
【００１５】
　手動走行によって中割走行が行われる場合、中割走行情報により示される中割走行のた
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めの走行経路または走行位置と、実際の走行経路または走行位置と、がずれてしまう可能
性がある。
【００１６】
　ここで、上記の構成によれば、自動走行によって中割走行が行われる。従って、中割走
行情報により示される中割走行のための走行経路または走行位置と、実際の走行経路また
は走行位置と、がずれてしまう事態を回避しやすい。
【００１７】
　さらに、本発明において、
　前記中割走行情報に基づいて、前記中割走行のための走行経路または走行位置を表示す
る表示装置を備えると好適である。
【００１８】
　この構成によれば、自動走行によって中割走行が行われる場合、作業者は、中割走行の
行われる予定の走行経路または走行位置を把握することができる。そのため、自動走行に
よって中割走行が行われているときに、中割走行が予定通り適切に行われているか否かを
確認することが可能となる。
【００１９】
　また、手動走行によって中割走行が行われる場合、作業者は、表示装置の表示に従って
中割走行を行うことにより、適切な中割走行を行うことができる。
【００２０】
　さらに、本発明において、
　前記データ取得部は、前記収穫機とは別の作業車から前記圃場外形データを取得すると
好適である。
【００２１】
　収穫機とは別の作業車に、圃場の外形を算出する機能が備えられている場合、その作業
車は、圃場外形データを生成することができる。
【００２２】
　ここで、上記の構成によれば、データ取得部は、収穫機とは別の作業車によって生成さ
れた圃場外形データを取得することができる。これにより、収穫機とは別の作業車によっ
て生成された圃場外形データを有効利用することが可能となる。
【００２３】
　さらに、本発明において、
　前記圃場外形データを格納する管理サーバを備え、
　前記データ取得部は、前記管理サーバから前記圃場外形データを取得すると好適である
。
【００２４】
　この構成によれば、圃場外形データが管理サーバに格納される。従って、圃場の外形を
一度だけ算出し、その算出結果を圃場外形データとして管理サーバに格納しておけば、そ
の圃場外形データを繰り返し利用することが可能となる。即ち、収穫作業の度に圃場の外
形を算出する必要が生じることを回避できる。
【００２５】
　さらに、本発明において、
　前記データ取得部により取得された前記圃場外形データに基づいて、圃場の外形が、圃
場の外周側から内周側に向かって凹入する凹入部を有する形状であるか否かを判定する外
形判定部を備え、
　前記外形判定部により圃場の外形が前記凹入部を有する形状であると判定された場合、
前記第１走行情報生成部は、前記中割走行のための走行経路または走行位置に前記凹入部
の頂点部分が含まれるように前記第１走行情報を生成すると好適である。
【００２６】
　圃場の外形が凹入部を有する形状である場合、収穫機が圃場内の外周部分を周回走行す
る際に、凹入部の全長に亘って圃場の境界線に沿って走行すると、収穫機の走行軌跡が複
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雑になりがちである。
【００２７】
　ここで、上記の構成によれば、圃場の外形が凹入部を有する形状である場合、中割走行
のための走行経路または走行位置に凹入部の頂点部分が含まれる。従って、上記の構成に
おいて生成された第１走行情報に基づいて収穫機が走行すれば、収穫機が圃場内の外周部
分を、圃場の境界線に沿って収穫走行し、凹入部の頂点部分に到達すると、その地点から
中割走行が行われることとなる。
【００２８】
　これにより、収穫機が圃場内の外周部分を周回走行する際に、凹入部の全長に亘って圃
場の境界線に沿って走行することにより収穫機の走行軌跡が複雑になる事態を回避できる
。
【図面の簡単な説明】
【００２９】
【図１】自動走行システムの全体図である。
【図２】コンバインの左側面図である。
【図３】自動走行システムの構成を示すブロック図である。
【図４】第１穀物圃場における１回目の第１収穫走行を示す図である。
【図５】１回目の第１収穫走行後の第１穀物圃場を示す図である。
【図６】第１穀物圃場における１回目の第２収穫走行を示す図である。
【図７】第１穀物圃場における２回目の第１収穫走行を示す図である。
【図８】２回目の第１収穫走行後の第１穀物圃場を示す図である。
【図９】第１穀物圃場における２回目の第２収穫走行を示す図である。
【図１０】第１穀物圃場での収穫作業における通信端末の表示内容を示す図である。
【図１１】第２穀物圃場における第１収穫走行を示す図である。
【図１２】第１収穫走行後の第２穀物圃場を示す図である。
【図１３】第２穀物圃場での収穫作業における通信端末の表示内容を示す図である。
【図１４】第１別実施形態における第１穀物圃場での収穫作業における通信端末の表示内
容を示す図である。
【図１５】第１別実施形態における第２穀物圃場での収穫作業における通信端末の表示内
容を示す図である。
【図１６】第２別実施形態における第１穀物圃場での収穫作業における通信端末の表示内
容を示す図である。
【図１７】第２別実施形態における第２穀物圃場での収穫作業における通信端末の表示内
容を示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００３０】
　本発明を実施するための形態について、図面に基づき説明する。尚、以下の説明におい
ては、図２に示す矢印Ｆの方向を「前」、矢印Ｂの方向を「後」とする。また、図２に示
す矢印Ｕの方向を「上」、矢印Ｄの方向を「下」とする。
【００３１】
　〔自動走行システムの全体構成〕
　図１に示すように、自動走行システムＡは、種々の作業車Ｗと、管理サーバ２と、を備
えている。種々の作業車Ｗと管理サーバ２とは、互いに通信可能に構成されている。
【００３２】
　図１に示すように、種々の作業車Ｗには、普通型のコンバイン１（本発明に係る「収穫
機」に相当）、トラクタ５、田植機６が含まれている。
【００３３】
　〔コンバインの全体構成〕
　図２に示すように、コンバイン１は、クローラ式の走行装置１１、運転部１２、脱穀装
置１３、穀粒タンク１４、収穫装置Ｈ、搬送装置１６、穀粒排出装置１８、衛星測位モジ
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ュール８０を備えている。
【００３４】
　図２に示すように、走行装置１１は、コンバイン１における下部に備えられている。コ
ンバイン１は、走行装置１１によって自走可能である。
【００３５】
　また、運転部１２、脱穀装置１３、穀粒タンク１４は、走行装置１１の上側に備えられ
ている。運転部１２には、コンバイン１の作業を監視する作業者が搭乗可能である。尚、
作業者は、コンバイン１の機外からコンバイン１の作業を監視していても良い。
【００３６】
　穀粒排出装置１８は、穀粒タンク１４の上側に設けられている。また、衛星測位モジュ
ール８０は、運転部１２の上面に取り付けられている。
【００３７】
　収穫装置Ｈは、コンバイン１における前部に備えられている。そして、搬送装置１６は
、収穫装置Ｈの後側に設けられている。また、収穫装置Ｈは、刈取部１５及びリール１７
を有している。
【００３８】
　刈取部１５は、圃場の植立穀稈を刈り取る。また、リール１７は、回転駆動しながら収
穫対象の植立穀稈を掻き込む。この構成により、収穫装置Ｈは、圃場の穀物（本発明に係
る「農作物」に相当）を収穫する。そして、コンバイン１は、収穫装置Ｈによって圃場の
穀物を収穫しながら走行装置１１によって走行する収穫走行が可能である。
【００３９】
　刈取部１５により刈り取られた刈取穀稈は、搬送装置１６によって脱穀装置１３へ搬送
される。脱穀装置１３において、刈取穀稈は脱穀処理される。脱穀処理により得られた穀
粒は、穀粒タンク１４に貯留される。穀粒タンク１４に貯留された穀粒は、必要に応じて
、穀粒排出装置１８によって機外に排出される。
【００４０】
　また、図２に示すように、運転部１２には、通信端末４（本発明に係る「表示装置」に
相当）が配置されている。通信端末４は、種々の情報を表示可能に構成されている。本実
施形態において、通信端末４は、運転部１２に固定されている。しかしながら、本発明は
これに限定されず、通信端末４は、運転部１２に対して着脱可能に構成されていても良い
し、通信端末４は、コンバイン１の機外に位置していても良い。
【００４１】
　〔制御部に関する構成〕
　図３に示すように、コンバイン１は、制御部２０を備えている。そして、制御部２０は
、データ取得部２１、外形判定部２２、自車位置算出部２３、領域設定部２４、内周走行
経路算出部２５、走行制御部２６、第１走行情報生成部２７を有している。
【００４２】
　コンバイン１は、図４に示すような第１収穫走行と、図６に示すような第２収穫走行と
、によって圃場の穀物を収穫するように構成されている。第１収穫走行は、圃場における
外周部分Ｑでの収穫走行を含んでいる。また、第２収穫走行は、第１収穫走行の後に行わ
れる。尚、図４では、第１穀物圃場Ｇ１（本発明に係る「圃場」に相当）の外周部分Ｑが
示されている。
【００４３】
　本実施形態において、走行制御部２６は、自動走行によって第１収穫走行及び第２収穫
走行が行われるように、コンバイン１の走行を制御する。そして、自動走行システムＡは
、コンバイン１の自動走行を管理する。
【００４４】
　このように、自動走行システムＡは、圃場における外周部分Ｑでの収穫走行を含む第１
収穫走行と、第１収穫走行の後に行われる第２収穫走行と、によって圃場の農作物を収穫
するコンバイン１の自動走行を管理する。
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【００４５】
　図３に示すように、データ取得部２１は、管理サーバ２、トラクタ５、田植機６と互い
に通信可能に構成されている。管理サーバ２には、圃場外形データが格納されている。圃
場外形データとは、圃場の外形を示すデータである。また、トラクタ５及び田植機６は、
圃場外形データを生成可能に構成されている。
【００４６】
　そして、データ取得部２１は、管理サーバ２、トラクタ５、田植機６から圃場外形デー
タを取得するように構成されている。
【００４７】
　このように、自動走行システムＡは、圃場の外形を示すデータである圃場外形データを
取得するデータ取得部２１を備えている。また、自動走行システムＡは、圃場外形データ
を格納する管理サーバ２を備えている。そして、データ取得部２１は、コンバイン１とは
別の作業車Ｗから圃場外形データを取得する。また、データ取得部２１は、管理サーバ２
から圃場外形データを取得する。
【００４８】
　データ取得部２１により取得された圃場外形データは、外形判定部２２及び第１走行情
報生成部２７へ送られる。
【００４９】
　外形判定部２２は、データ取得部２１から受け取った圃場外形データに基づいて、圃場
の外形が、凹入部Ｐを有する形状であるか否かを判定する。尚、凹入部Ｐとは、圃場の外
形において、圃場の外周側から内周側に向かって凹入する部分である。例えば、図４に示
す第１穀物圃場Ｇ１の外形は、凹入部Ｐを有する形状である。
【００５０】
　外形判定部２２による判定結果は、第１走行情報生成部２７へ送られる。
【００５１】
　このように、自動走行システムＡは、データ取得部２１により取得された圃場外形デー
タに基づいて、圃場の外形が、圃場の外周側から内周側に向かって凹入する凹入部Ｐを有
する形状であるか否かを判定する外形判定部２２を備えている。
【００５２】
　また、図２に示すように、衛星測位モジュール８０は、ＧＰＳ（グローバル・ポジショ
ニング・システム）で用いられる人工衛星ＧＳからのＧＰＳ信号を受信する。そして、図
３に示すように、衛星測位モジュール８０は、受信したＧＰＳ信号に基づいて、測位デー
タを自車位置算出部２３へ送る。
【００５３】
　自車位置算出部２３は、衛星測位モジュール８０から受け取った測位データに基づいて
、コンバイン１の位置座標を経時的に算出する。図３に示すように、経時的に算出された
コンバイン１の位置座標は、領域設定部２４、走行制御部２６、第１走行情報生成部２７
へ送られる。
【００５４】
　領域設定部２４は、自車位置算出部２３から受け取ったコンバイン１の経時的な位置座
標に基づいて、第１領域Ｒ１の内側を第２領域Ｒ２として設定するように構成されている
。第１領域Ｒ１とは、第１収穫走行により収穫済みとなった領域である。
【００５５】
　より具体的には、領域設定部２４は、自車位置算出部２３から受け取ったコンバイン１
の経時的な位置座標に基づいて、第１収穫走行におけるコンバイン１の走行軌跡を算出す
る。さらに、領域設定部２４は、算出されたコンバイン１の走行軌跡に基づいて、第１領
域Ｒ１を算出する。そして、領域設定部２４は、算出された第１領域Ｒ１に基づいて、第
２領域Ｒ２を算出する。この方法により、領域設定部２４は、第２領域Ｒ２を設定する。
【００５６】
　例えば、図４においては、第１穀物圃場Ｇ１での第１収穫走行のためのコンバイン１の
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走行経路である第１走行経路ＦＬが矢印で示されている。この第１走行経路ＦＬに沿った
第１収穫走行が完了すると、第１穀物圃場Ｇ１は、図５に示す状態となる。即ち、第１収
穫走行によって収穫済みとなった領域が第１領域Ｒ１となる。そして、領域設定部２４に
よって、第１領域Ｒ１の内側が第２領域Ｒ２として設定される。
【００５７】
　このように、自動走行システムＡは、第１収穫走行により収穫済みとなった領域である
第１領域Ｒ１の内側を第２領域Ｒ２として設定する領域設定部２４を備えている。
【００５８】
　領域設定部２４による設定内容は、内周走行経路算出部２５へ送られる。
【００５９】
　内周走行経路算出部２５は、領域設定部２４から受け取った設定内容に基づいて、内周
走行経路ＬＩを算出する。内周走行経路ＬＩとは、第２領域Ｒ２における走行経路である
。
【００６０】
　より具体的には、領域設定部２４は、第１収穫走行におけるコンバイン１の走行軌跡に
基づいて、第２領域Ｒ２の外形を算出する。即ち、領域設定部２４による設定内容には、
第２領域Ｒ２の外形が含まれている。そして、内周走行経路算出部２５は、第２領域Ｒ２
の外形に基づいて、内周走行経路ＬＩを算出する。
【００６１】
　例えば、図５に示すように第２領域Ｒ２が設定された場合、内周走行経路算出部２５は
、図６に示すように、内周走行経路ＬＩを算出する。尚、図６に示すように、本実施形態
においては、内周走行経路ＬＩは、互いに平行な複数の平行線である。
【００６２】
　内周走行経路算出部２５により算出された内周走行経路ＬＩは、走行制御部２６へ送ら
れる。
【００６３】
　このように、自動走行システムＡは、領域設定部２４により設定された第２領域Ｒ２に
おける走行経路である内周走行経路ＬＩを算出する内周走行経路算出部２５を備えている
。
【００６４】
　コンバイン１が第２収穫走行を行う際、走行制御部２６は、自車位置算出部２３から受
け取ったコンバイン１の位置座標と、内周走行経路算出部２５から受け取った内周走行経
路ＬＩと、に基づいて、コンバイン１の自動走行を制御する。より具体的には、走行制御
部２６は、内周走行経路ＬＩに沿ってコンバイン１が自動走行するように、コンバイン１
の走行を制御する。
【００６５】
　このように、自動走行システムＡは、内周走行経路ＬＩに基づいた自動走行によって第
２収穫走行が行われるようにコンバイン１の走行を制御する走行制御部２６を備えている
。
【００６６】
　第１走行情報生成部２７は、データ取得部２１から受け取った圃場外形データに基づい
て、第１走行情報を生成する。第１走行情報とは、第１収穫走行のための走行経路または
走行位置を示す情報である。
【００６７】
　そして、第１走行情報生成部２７により生成される第１走行情報には、中割走行情報が
含まれている。中割走行情報とは、中割走行のための走行経路または走行位置を示す情報
である。中割走行とは、圃場における未刈領域を分割するように行われる収穫走行である
。
【００６８】
　例えば、図４においては、第１穀物圃場Ｇ１での第１収穫走行のためのコンバイン１の
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走行経路である第１走行経路ＦＬが矢印で示されている。第１穀物圃場Ｇ１での収穫作業
において、第１走行情報生成部２７は、第１走行経路ＦＬを示す情報を生成する。図４に
示すように、第１走行経路ＦＬは、図４において右下に位置する地点から反時計周りに３
周する走行経路である。即ち、本実施形態においては、第１走行情報生成部２７は、第１
収穫走行のための走行経路である第１走行経路ＦＬを示す情報を生成する。
【００６９】
　そして、図４に示すように、第１走行経路ＦＬには、中割走行のための走行経路である
３本の中割経路ＬＭが含まれている。即ち、第１穀物圃場Ｇ１での収穫作業において第１
走行情報生成部２７により生成される第１走行情報には、中割経路ＬＭを示す情報が含ま
れている。コンバイン１が中割経路ＬＭに沿って収穫走行することにより、第１穀物圃場
Ｇ１における未刈領域は２つに分割されることとなる。
【００７０】
　このように、自動走行システムＡは、データ取得部２１により取得された圃場外形デー
タに基づいて、第１収穫走行のための走行経路または走行位置を示す情報である第１走行
情報を生成する第１走行情報生成部２７を備えている。また、第１走行情報生成部２７に
より生成される第１走行情報に、中割走行のための走行経路または走行位置を示す情報で
ある中割走行情報が含まれている。
【００７１】
　また、外形判定部２２により圃場の外形が凹入部Ｐを有する形状であると判定された場
合、第１走行情報生成部２７は、中割走行のための走行経路または走行位置に凹入部Ｐの
頂点部分Ｐｔが含まれるように第１走行情報を生成する。
【００７２】
　例えば、上述の通り、図４に示す第１穀物圃場Ｇ１の外形は、凹入部Ｐを有する形状で
ある。そのため、第１穀物圃場Ｇ１での収穫作業においては、外形判定部２２により、第
１穀物圃場Ｇ１の外形が凹入部Ｐを有する形状であると判定される。そして、外形判定部
２２による判定結果は、第１走行情報生成部２７へ送られる。
【００７３】
　この判定結果を受け取った第１走行情報生成部２７は、中割走行のための走行経路また
は走行位置に凹入部Ｐの頂点部分Ｐｔが含まれるように第１走行情報を生成する。実際に
、図４に示す中割経路ＬＭには、凹入部Ｐの頂点部分Ｐｔが含まれている。
【００７４】
　第１走行情報生成部２７により生成された第１走行情報は、走行制御部２６及び通信端
末４へ送られる。
【００７５】
　コンバイン１が第１収穫走行を行う際、走行制御部２６は、自車位置算出部２３から受
け取ったコンバイン１の位置座標と、第１走行情報生成部２７から受け取った第１走行情
報と、に基づいて、コンバイン１の自動走行を制御する。より具体的には、走行制御部２
６は、第１走行情報により示される走行経路または走行位置を通ってコンバイン１が自動
走行するように、コンバイン１の走行を制御する。
【００７６】
　このとき、特に、走行制御部２６は、第１収穫走行において、自動走行によって中割走
行が行われるように、中割走行情報に基づいてコンバイン１の走行を制御する。
【００７７】
　例えば、コンバイン１が図４に示す第１穀物圃場Ｇ１において第１収穫走行を行う際、
走行制御部２６は、第１走行経路ＦＬに沿ってコンバイン１が自動走行するように、コン
バイン１の走行を制御する。
【００７８】
　このとき、特に、走行制御部２６は、中割経路ＬＭに沿った収穫走行が自動走行によっ
て行われるように、コンバイン１の走行を制御する。
【００７９】
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　通信端末４は、第１走行情報生成部２７から受け取った第１走行情報に基づいて、第１
収穫走行のための走行経路または走行位置を表示するように構成されている。このとき、
特に、通信端末４は、第１走行情報に含まれている中割走行情報に基づいて、中割走行の
ための走行経路または走行位置を表示する。
【００８０】
　例えば、コンバイン１が図４に示す第１穀物圃場Ｇ１において第１収穫走行を行う際、
通信端末４は、図１０に示すように、第１走行情報生成部２７から受け取った第１走行情
報により示される第１走行経路ＦＬを表示する。このとき、特に、通信端末４は、第１走
行情報に含まれている中割走行情報に基づいて、中割経路ＬＭを表示する。
【００８１】
　このように、自動走行システムＡは、中割走行情報に基づいて、中割走行のための走行
経路または走行位置を表示する通信端末４を備える。
【００８２】
　〔圃場の外形が凹入部を有する形状である場合の収穫作業の流れ〕
　以下では、自動走行システムＡを利用した収穫作業の例として、コンバイン１が、図４
に示す第１穀物圃場Ｇ１で収穫作業を行う場合の流れについて説明する。
【００８３】
　最初に、データ取得部２１が、管理サーバ２、トラクタ５、田植機６の何れかから圃場
外形データを取得する。データ取得部２１により取得された圃場外形データは、外形判定
部２２及び第１走行情報生成部２７へ送られる。
【００８４】
　次に、外形判定部２２が、データ取得部２１から受け取った圃場外形データに基づいて
、第１穀物圃場Ｇ１の外形が凹入部Ｐを有する形状であるか否かを判定する。図４に示す
ように、第１穀物圃場Ｇ１の外形は、凹入部Ｐを有する形状である。そのため、外形判定
部２２により、第１穀物圃場Ｇ１の外形が凹入部Ｐを有する形状であると判定される。こ
の判定結果は、第１走行情報生成部２７へ送られる。
【００８５】
　この判定結果を受け取った第１走行情報生成部２７は、図４に示すように、第１走行経
路ＦＬを示す第１走行情報を生成する。第１走行経路ＦＬは、図４において右下に位置す
る地点から反時計周りに３周する走行経路である。また、図４に示すように、第１走行経
路ＦＬには、中割走行のための走行経路である３本の中割経路ＬＭが含まれている。そし
て、第１穀物圃場Ｇ１の外形が凹入部Ｐを有する形状であるため、中割経路ＬＭには、凹
入部Ｐの頂点部分Ｐｔが含まれている。
【００８６】
　尚、図４に示すように、このとき生成される第１走行情報により示される第１走行経路
ＦＬにおいて、中割経路ＬＭ以外の部分は、第１穀物圃場Ｇ１における外周部分Ｑを通っ
ている。
【００８７】
　次に、第１走行情報生成部２７により生成された第１走行情報が、走行制御部２６及び
通信端末４へ送られる。そして、通信端末４は、図１０に示すように、第１走行情報生成
部２７から受け取った第１走行情報により示される第１走行経路ＦＬを表示する。
【００８８】
　また、走行制御部２６が第１走行情報を受け取ると、コンバイン１の自動走行が開始さ
れる。コンバイン１は、第１走行経路ＦＬに沿って自動走行するように、走行制御部２６
によって制御される。この自動走行により、第１収穫走行が行われる。
【００８９】
　第１収穫走行が完了すると、図５に示すように、第１収穫走行が行われた部分が収穫済
みとなる。また、この収穫済みの領域の内側の領域は、未刈のまま残されている。また、
図４及び図５に示すように、コンバイン１が中割経路ＬＭに沿って収穫走行することによ
り、第１穀物圃場Ｇ１における未刈領域は２つに分割されている。
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【００９０】
　領域設定部２４は、第１収穫走行におけるコンバイン１の経時的な位置座標に基づいて
、第１収穫走行におけるコンバイン１の走行軌跡を算出する。さらに、領域設定部２４は
、算出されたコンバイン１の走行軌跡に基づいて、第１収穫走行により収穫済みとなった
領域を、第１領域Ｒ１として算出する。そして、領域設定部２４は、算出された第１領域
Ｒ１の内側を、第２領域Ｒ２として算出する。この方法により、領域設定部２４は、第２
領域Ｒ２を設定する。
【００９１】
　そして、領域設定部２４による設定内容は、内周走行経路算出部２５へ送られる。領域
設定部２４による設定内容には、第２領域Ｒ２の外形が含まれている。そして、内周走行
経路算出部２５は、第２領域Ｒ２の外形に基づいて、図６に示すように、内周走行経路Ｌ
Ｉを算出する。このとき算出される内周走行経路ＬＩは、互いに平行な複数の平行線であ
る。
【００９２】
　内周走行経路算出部２５により算出された内周走行経路ＬＩは、走行制御部２６へ送ら
れる。走行制御部２６が内周走行経路ＬＩを受け取ると、コンバイン１は、図６に示す内
周走行経路ＬＩに沿って自動走行するように、走行制御部２６によって制御される。この
自動走行により、第２収穫走行が行われる。そして、この第２収穫走行が完了すると、第
１穀物圃場Ｇ１は、図７に示す状態となる。
【００９３】
　第１走行情報生成部２７は、図４から図６において示した第１収穫走行及び第２収穫走
行におけるコンバイン１の経時的な位置座標に基づいて、図４から図６において示した第
１収穫走行及び第２収穫走行におけるコンバイン１の走行軌跡を算出する。さらに、第１
走行情報生成部２７は、算出されたコンバイン１の走行軌跡に基づいて、図７の時点で収
穫済みである領域を算出する。
【００９４】
　そして、このように算出された収穫済みである領域と、圃場外形データと、に基づいて
、第１走行情報生成部２７は、図７の時点での未刈領域を算出する。さらに、第１走行情
報生成部２７は、算出された未刈領域に基づいて、図７に矢印で示す第１走行経路ＦＬを
示す第１走行情報を生成する。このとき生成される第１走行経路ＦＬは、図７に示すよう
に、未刈領域において、図７の右上に位置する地点から反時計周りに３周する走行経路で
ある。
【００９５】
　尚、図７に示すように、このとき生成される第１走行情報により示される第１走行経路
ＦＬにおいて、収穫済みの領域に接する部分以外は、第１穀物圃場Ｇ１における外周部分
Ｑを通っている。
【００９６】
　そして、この第１走行情報は、走行制御部２６及び通信端末４へ送られる。そして、通
信端末４は、再び、第１走行情報生成部２７から受け取った第１走行情報により示される
第１走行経路ＦＬを表示する（図示せず）。
【００９７】
　また、コンバイン１は、図７に示す第１走行経路ＦＬに沿って自動走行するように、走
行制御部２６によって制御される。この自動走行により、２回目の第１収穫走行が行われ
る。
【００９８】
　２回目の第１収穫走行が完了すると、図８に示すように、２回目の第１収穫走行が行わ
れた部分が収穫済みとなる。また、この収穫済みの領域の内側の領域は、未刈のまま残さ
れている。
【００９９】
　１回目の第１収穫走行と同様に、領域設定部２４は、図８に示すように、第１領域Ｒ１
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及び第２領域Ｒ２を設定する。そして、内周走行経路算出部２５は、図８に示す第２領域
Ｒ２の外形に基づいて、図９に示すように、内周走行経路ＬＩを算出する。このとき算出
される内周走行経路ＬＩは、互いに平行な複数の平行線である。
【０１００】
　そして、１回目の第２収穫走行と同様に、コンバイン１は、図９に示す内周走行経路Ｌ
Ｉに沿って自動走行するように、走行制御部２６によって制御される。この自動走行によ
り、２回目の第２収穫走行が行われる。そして、この第２収穫走行が完了すると、第１穀
物圃場Ｇ１の全体が収穫済みとなる。
【０１０１】
　〔圃場の外形が凹入部を有する形状でない場合の収穫作業の流れ〕
　以下では、自動走行システムＡを利用した収穫作業の例として、コンバイン１が、図１
１に示す第２穀物圃場Ｇ２（本発明に係る「圃場」に相当）で収穫作業を行う場合の流れ
について説明する。
【０１０２】
　最初に、データ取得部２１が、管理サーバ２、トラクタ５、田植機６の何れかから圃場
外形データを取得する。データ取得部２１により取得された圃場外形データは、外形判定
部２２及び第１走行情報生成部２７へ送られる。
【０１０３】
　次に、外形判定部２２が、データ取得部２１から受け取った圃場外形データに基づいて
、第２穀物圃場Ｇ２の外形が凹入部Ｐを有する形状であるか否かを判定する。図１１に示
すように、第２穀物圃場Ｇ２の外形は、凹入部Ｐを有する形状でない。そのため、外形判
定部２２により、第２穀物圃場Ｇ２の外形が凹入部Ｐを有する形状でないと判定される。
この判定結果は、第１走行情報生成部２７へ送られる。
【０１０４】
　この判定結果を受け取った第１走行情報生成部２７は、図１１に矢印で示す第１走行経
路ＦＬを示す第１走行情報を生成する。図１１に示すように、第１走行経路ＦＬは、図１
１おいて右下に位置する地点から第２穀物圃場Ｇ２の外形に沿って反時計周りに３周する
走行経路と、中割経路ＬＭと、を含んでいる。図１１に示すように、中割経路ＬＭは、第
２穀物圃場Ｇ２の中央部分において、図１１における上下方向に延びている。
【０１０５】
　尚、図１１に示すように、このとき生成される第１走行情報により示される第１走行経
路ＦＬにおいて、中割経路ＬＭ以外の部分は、第２穀物圃場Ｇ２における外周部分Ｑを通
っている。
【０１０６】
　次に、第１走行情報生成部２７により生成された第１走行情報が、走行制御部２６及び
通信端末４へ送られる。そして、通信端末４は、図１３に示すように、第１走行情報生成
部２７から受け取った第１走行情報により示される第１走行経路ＦＬを表示する。
【０１０７】
　また、走行制御部２６が第１走行情報を受け取ると、コンバイン１の自動走行が開始さ
れる。コンバイン１は、図１１に示す第１走行経路ＦＬに沿って自動走行するように、走
行制御部２６によって制御される。この自動走行により、第１収穫走行が行われる。
【０１０８】
　第１収穫走行が完了すると、図１２に示すように、第１収穫走行が行われた部分が収穫
済みとなる。また、この収穫済みの領域の内側の領域は、未刈のまま残されている。また
、図１１及び図１２に示すように、コンバイン１が中割経路ＬＭに沿って収穫走行するこ
とにより、第２穀物圃場Ｇ２における未刈領域は２つに分割されている。
【０１０９】
　領域設定部２４は、第１収穫走行におけるコンバイン１の経時的な位置座標に基づいて
、第１収穫走行におけるコンバイン１の走行軌跡を算出する。さらに、領域設定部２４は
、算出されたコンバイン１の走行軌跡に基づいて、第１収穫走行により収穫済みとなった
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領域を、第１領域Ｒ１として算出する。そして、領域設定部２４は、算出された第１領域
Ｒ１の内側を、第２領域Ｒ２として算出する。この方法により、領域設定部２４は、第２
領域Ｒ２を設定する。
【０１１０】
　尚、図１２に示すように、この例においては、第１領域Ｒ１により囲まれる領域が２つ
存在する。そのため、領域設定部２４は、２つの第２領域Ｒ２を設定する。
【０１１１】
　その後、２つの第２領域Ｒ２のそれぞれにおいて、図６及び図９に基づいて説明したよ
うに、内周走行経路ＬＩが算出されると共に、自動走行により第２収穫走行が行われる。
そして、第２収穫走行が完了すると、第２穀物圃場Ｇ２の全体が収穫済みとなる。
【０１１２】
　内周走行経路ＬＩの算出、及び、自動走行による第２収穫走行については、図６及び図
９に基づいて既に説明しているため、ここでは説明を割愛する。
【０１１３】
　尚、図１０及び図１３においては、外周部分Ｑが示されている。実際の通信端末４にお
いては、このように外周部分Ｑが表示されていても良いし、表示されていなくても良い。
【０１１４】
　以上で説明した構成であれば、データ取得部２１により取得された圃場外形データに基
づいて、第１走行情報が生成される。そして、第１走行情報には、中割走行のための走行
経路または走行位置を示す情報である中割走行情報が含まれている。
【０１１５】
　即ち、以上で説明した構成であれば、圃場の外形に応じて中割走行情報が生成されるこ
ととなる。従って、圃場の外形が比較的複雑であっても、第１収穫走行におけるコンバイ
ン１の走行軌跡が単純になるように、中割走行のための走行経路または走行位置が算出さ
れる構成を実現できる。これにより、第２領域Ｒ２の外形を精度良く算出すると共に、内
周走行経路ＬＩを適切に算出することができる。そして、算出された内周走行経路ＬＩに
基づいて、圃場内の内周部分における自動走行を適切に行うことができる。
【０１１６】
　従って、以上で説明した構成であれば、圃場内の内周部分における自動走行を適切に行
いやすい。
【０１１７】
　〔第１別実施形態〕
　上記実施形態においては、第１走行情報生成部２７は、第１走行情報として、第１収穫
走行のための走行経路である第１走行経路ＦＬを示す情報を生成する。そして、第１走行
経路ＦＬには、中割経路ＬＭが含まれている。即ち、第１走行情報生成部２７により生成
される第１走行情報には、中割経路ＬＭを示す情報が含まれている。
【０１１８】
　しかしながら、本発明はこれに限定されない。以下では、本発明に係る第１別実施形態
について、上記実施形態とは異なる点を中心に説明する。以下で説明している部分以外の
構成は、上記実施形態と同様である。また、上記実施形態と同様の構成については、同じ
符号を付している。
【０１１９】
　図１４及び図１５は、本発明に係る第１別実施形態における通信端末４を示す図である
。この第１別実施形態において、第１走行情報生成部２７は、データ取得部２１から受け
取った圃場外形データに基づいて、中割箇所ＰＭを示す情報を生成する。
【０１２０】
　中割箇所ＰＭは、中割走行のための走行位置である。即ち、中割箇所ＰＭを示す情報は
、本発明に係る「中割走行情報」に相当する。
【０１２１】
　また、この第１別実施形態においては、第１走行情報として、中割箇所ＰＭを示す情報
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のみが生成される。即ち、この第１別実施形態においては、第１走行情報と中割走行情報
とが同一である。このように、本発明に係る「第１走行情報」は、「中割走行情報」と同
一であっても良い。
【０１２２】
　そして、図１４及び図１５に示すように、通信端末４は、第１走行情報生成部２７から
受け取った第１走行情報により示される走行位置を表示する。より具体的には、通信端末
４は、中割箇所ＰＭを三角形のシンボルにより表示する。
【０１２３】
　尚、図１４に示されている圃場は、上述の第１穀物圃場Ｇ１である。また、図１５に示
されている圃場は、上述の第２穀物圃場Ｇ２である。
【０１２４】
　図１４に示すように、圃場の外形が凹入部Ｐを有する形状である場合、第１走行情報生
成部２７は、中割箇所ＰＭが凹入部Ｐの頂点部分Ｐｔに位置するように、第１走行情報を
生成する。また、図１５に示すように、圃場の外形が凹入部Ｐを有する形状でない場合、
第１走行情報生成部２７は、中割箇所ＰＭが圃場の中央部分に位置するように、第１走行
情報を生成する。
【０１２５】
　この第１別実施形態において、作業者が、通信端末４に表示される中割箇所ＰＭに従っ
て手動走行により中割走行を行うと共に、圃場における外周部分Ｑでの収穫走行を手動走
行により行えば、上記実施形態と同様に、第１収穫走行が完了する。そして、上記実施形
態において説明したように、内周走行経路ＬＩが算出されると共に、自動走行により第２
収穫走行が行われる。そして、第１収穫走行及び第２収穫走行を、必要な回数だけ行うこ
とにより、圃場の全体が収穫済みとなる。
【０１２６】
　尚、中割走行及び圃場における外周部分Ｑでの収穫走行は、自動走行により行われても
良い。
【０１２７】
　また、図１４及び図１５においては、外周部分Ｑが示されている。実際の通信端末４に
おいては、このように外周部分Ｑが表示されていても良いし、表示されていなくても良い
。
【０１２８】
〔第２別実施形態〕
　上記実施形態においては、第１走行情報生成部２７は、第１走行情報として、第１収穫
走行のための走行経路を示す情報を生成する。そして、第１走行情報生成部２７により生
成される第１走行情報には、中割経路ＬＭを示す情報が含まれている。
【０１２９】
　しかしながら、本発明はこれに限定されない。以下では、本発明に係る第２別実施形態
について、上記実施形態とは異なる点を中心に説明する。以下で説明している部分以外の
構成は、上記実施形態と同様である。また、上記実施形態と同様の構成については、同じ
符号を付している。
【０１３０】
　図１６及び図１７は、本発明に係る第２別実施形態における通信端末４を示す図である
。この第２別実施形態において、第１走行情報生成部２７は、データ取得部２１から受け
取った圃場外形データに基づいて、帯状の第１走行領域ＦＲを示す情報を生成する。
【０１３１】
　尚、図１６に示されている圃場は、上述の第１穀物圃場Ｇ１である。また、図１７に示
されている圃場は、上述の第２穀物圃場Ｇ２である。
【０１３２】
　図１６及び図１７において、第１走行領域ＦＲは、斜線のハッチングにより示されてい
る。
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【０１３３】
　第１走行領域ＦＲは、第１収穫走行のための走行位置である。即ち、第１走行領域ＦＲ
を示す情報は、本発明に係る「第１走行情報」に相当する。図１６に示すように、第１走
行領域ＦＲは、第１穀物圃場Ｇ１における外周部分Ｑと重複している。また、図１７に示
すように、第１走行領域ＦＲは、第２穀物圃場Ｇ２における外周部分Ｑと重複している。
【０１３４】
　また、図１６及び図１７に示すように、第１走行領域ＦＲには、中割走行のための走行
位置である中割領域ＲＭが含まれている。即ち、この第２別実施形態において、第１走行
情報生成部２７により生成される第１走行情報には、中割領域ＲＭを示す情報が含まれて
いる。また、中割領域ＲＭは、本発明に係る「中割走行情報」に相当する。
【０１３５】
　そして、図１６及び図１７に示すように、通信端末４は、第１走行情報生成部２７から
受け取った第１走行情報により示される走行位置を表示する。より具体的には、通信端末
４は、中割領域ＲＭを含む第１走行領域ＦＲを、帯状の図形により表示する。
【０１３６】
　図１６に示すように、圃場の外形が凹入部Ｐを有する形状である場合、第１走行情報生
成部２７は、中割領域ＲＭに凹入部Ｐの頂点部分Ｐｔが含まれるように、第１走行情報を
生成する。また、図１７に示すように、圃場の外形が凹入部Ｐを有する形状でない場合、
第１走行情報生成部２７は、中割領域ＲＭが圃場の中央部分に位置するように、第１走行
情報を生成する。
【０１３７】
　この第２別実施形態において、作業者が、通信端末４に表示される第１走行領域ＦＲに
従って手動走行により収穫作業を行えば、上記実施形態と同様に、圃場における外周部分
Ｑでの収穫走行を含む第１収穫走行が完了する。そして、上記実施形態において説明した
ように、内周走行経路ＬＩが算出されると共に、自動走行により第２収穫走行が行われる
。そして、第１収穫走行及び第２収穫走行を、必要な回数だけ行うことにより、圃場の全
体が収穫済みとなる。
【０１３８】
　尚、第１走行領域ＦＲでの収穫走行は、自動走行により行われても良い。
【０１３９】
　また、図１６及び図１７においては、外周部分Ｑが示されている。実際の通信端末４に
おいては、このように外周部分Ｑが表示されていても良いし、表示されていなくても良い
。
【０１４０】
　尚、以上に記載した各実施形態は一例に過ぎないのであり、本発明はこれに限定される
ものではなく、適宜変更が可能である。
【０１４１】
　〔その他の実施形態〕
　（１）走行装置１１は、ホイール式であっても良いし、セミクローラ式であっても良い
。
【０１４２】
　（２）圃場外形データがコンバイン１の内部で生成されるように構成されていても良い
。この場合、データ取得部２１は、コンバイン１の内部で生成された圃場外形データを取
得するように構成されていても良い。
【０１４３】
　（３）コンバイン１による第１収穫走行は、手動走行によって行われても良い。
【０１４４】
　（４）上記実施形態においては、内周走行経路算出部２５により算出される内周走行経
路ＬＩは、互いに平行な複数の平行線であるが、本発明はこれに限定されず、内周走行経
路算出部２５により算出される内周走行経路ＬＩは、互いに平行な複数の平行線でなくて
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も良い。例えば、内周走行経路算出部２５により算出される内周走行経路ＬＩは、渦巻き
状の走行経路であっても良い。
【０１４５】
　（５）外形判定部２２は設けられていなくても良い。
【０１４６】
　（６）外形判定部２２により圃場の外形が凹入部Ｐを有する形状であると判定された場
合、第１走行情報生成部２７は、中割走行のための走行経路または走行位置に凹入部Ｐの
頂点部分Ｐｔが含まれないように第１走行情報を生成しても良い。
【０１４７】
　（７）自動走行システムＡは、管理サーバ２を備えていなくても良い。
【０１４８】
　（８）通信端末４は設けられていなくても良い。
【０１４９】
　（９）データ取得部２１、外形判定部２２、自車位置算出部２３、領域設定部２４、内
周走行経路算出部２５、走行制御部２６、第１走行情報生成部２７のうち、一部または全
てがコンバイン１の外部に備えられていても良いのであって、例えば、管理サーバ２に備
えられていても良い。
【産業上の利用可能性】
【０１５０】
　本発明は、普通型のコンバインだけでなく、自脱型のコンバインにも利用可能である。
また、トウモロコシ収穫機、ジャガイモ収穫機、ニンジン収穫機、サトウキビ収穫機等の
種々の収穫機にも利用できる。
【符号の説明】
【０１５１】
　１　　コンバイン（収穫機）
　２　　管理サーバ
　４　　通信端末（表示装置）
　２１　データ取得部
　２２　外形判定部
　２４　領域設定部
　２５　内周走行経路算出部
　２６　走行制御部
　２７　第１走行情報生成部
　Ａ　　自動走行システム
　Ｇ１　第１穀物圃場（圃場）
　Ｇ２　第２穀物圃場（圃場）
　ＬＩ　内周走行経路
　Ｐ　　凹入部
　Ｐｔ　頂点部分
　Ｑ　　外周部分
　Ｒ１　第１領域
　Ｒ２　第２領域
　Ｗ　　作業車
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