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(57)【要約】
【課題】　本発明は、苗植付部の前後傾斜姿勢の制御は
高精度で適正に行うことを課題とする。
【解決手段】　機体の走行の加減速を検出する走行加速
度センサ（２２２）を設け、該走行加速度センサ（２２
２）の検出に基づき、走行が加速されているときには苗
植付部（４）を後上がり側へ前後傾斜させるべく前後傾
斜用アクチュエータ（２０３）を作動させ、走行が減速
されているときには苗植付部（４）を後下がり側へ前後
傾斜させるべく前後傾斜用アクチュエータ（２０３）を
作動させる制御装置を設けた苗移植機とした。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　走行車体（２）の後側に昇降リンク装置（３）を介して苗植付部（４）を昇降可能に設
け、昇降リンク装置（３）は、上リンク（７０）と下リンク（７１）を備えて昇降用アク
チュエータ（７６）により苗植付部（４）を昇降する構成とし、上リンク（７０）のリン
ク長を変更して苗植付部（４）の前後傾斜姿勢を変更する前後傾斜用アクチュエータ（２
０３）を設け、苗植付部（４）は、苗の端部を受ける苗受枠（８１）と、該苗受枠（８１
）に備える苗取出口（７８）と、左右移動する連結部材（８３）により前記苗受枠（８１
）に沿って左右移動して苗を前記苗取出口（７８）に供給する苗載台（８０）と、苗載台
（８０）の左右移動終端で該苗載台（８０）上の苗を苗受枠（８１）側に移送する苗送り
ベルト（７９）と、前記苗取出口（７８）に供給された苗を植付ける苗植付装置（３７）
と、表土面の凹凸に追従して左右方向の回動支点軸（２１０）回りに上下動しながら該表
土面を滑走して整地するフロート（１００）を備え、該フロート（１００）の前部の上下
動を検出する上下動検出機構（１０３）を設け、該上下動検出機構（１０３）の検出に基
づいて苗植付部（４）が所定の対地高さとなるよう昇降用アクチュエータ（７６）を作動
させる構成とした苗移植機において、機体の走行の加減速を検出する走行加速度センサ（
２２２）を設け、該走行加速度センサ（２２２）の検出に基づき、走行が加速されている
ときには苗植付部（４）を後上がり側へ前後傾斜させるべく前後傾斜用アクチュエータ（
２０３）を作動させ、走行が減速されているときには苗植付部（４）を後下がり側へ前後
傾斜させるべく前後傾斜用アクチュエータ（２０３）を作動させる制御装置（２００）を
設けた苗移植機。
【請求項２】
　苗植付部（４）の上下移動の加減速を検出する苗植付部上下加速度センサ（２２４）を
設け、制御装置（２００）は、苗植付部上下加速度センサ（２２４）の検出に基づき、苗
植付部（４）の上下移動の加減速を一定にさせるべく前後傾斜用アクチュエータ（２０３
）を作動させる構成とした請求項１に記載の苗移植機。
【請求項３】
　走行車体（２）の上下移動の加減速を検出する走行車体加速度センサ（２２５）を設け
、制御装置（２００）は、走行車体加速度センサ（２２５）の検出に基づき、苗植付部（
４）の前後傾斜姿勢を一定にさせるべく前後傾斜用アクチュエータ（２０３）を作動させ
る構成とした請求項１又は請求項２に記載の苗移植機。
【請求項４】
　走行車体（２）の上下移動の加減速を検出する走行車体加速度センサ（２２５）を設け
、制御装置（２００）は、走行車体加速度センサ（２２５）の検出に基づき、表土面に対
するフロート（１００）の前後傾斜姿勢を一定にさせるべく上下動検出機構（１０３）の
検出値の制御目標を変更する構成とした請求項１から請求項３の何れか１項に記載の苗移
植機。
【請求項５】
　苗植付装置（３７）に対して左右方向の回動支点軸（２１０）を上下動して苗の植付深
さを変更する植付深さ変更用アクチュエータ（２１３）を設け、走行速度が高速になると
、上下動検出機構（１０３）の検出値の制御目標をフロート（１００）の前上がり側に補
正すると共に、当該補正をしない場合の上下動検出機構（１０３）の検出値の制御目標に
相当するフロート（１００）の前後傾斜姿勢よりもフロート（１００）が前下がり側の姿
勢にならない範囲で左右方向の回動支点軸（２１０）を上動させるべく、制御装置（２０
０）により植付深さ変更用アクチュエータ（２１３）を作動する構成とした請求項１から
請求項４の何れか１項に記載の苗移植機。
【請求項６】
　走行車体（２）に対して苗植付部（４）を左右ローリング可能に連結するローリング連
結軸（７４）と、苗植付部（４）を左右ローリング作動させるローリングアクチュエータ
（２１９）を設け、苗植付部（４）の上下移動の加減速を検出する苗植付部上下加速度セ
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ンサ（２２４）を苗植付部（４）の左右両端部に各々設け、制御装置（２００）は、左右
の苗植付部上下加速度センサ（２２４）の検出に応じて苗植付部（４）を所望の左右傾斜
姿勢にするべくローリングアクチュエータ（２１９）を作動させるローリング制御を行い
、フロート（１００）が非接地状態から接地状態になったことを上下動検出機構（１０３
）が検出してから所定時間内は、ローリング制御における苗植付部上下加速度センサ（２
２４）の検出の不感帯幅を大きく設定する構成とした請求項１から請求項５の何れか１項
に記載の苗移植機。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　この発明は、苗移植機の技術分野に属する。
【背景技術】
【０００２】
　苗移植機の一例である乗用型田植機において、走行車体の後側に昇降リンク装置を介し
て苗植付部を昇降可能に設け、昇降リンク装置は、上リンクと下リンクを備えて油圧シリ
ンダである昇降用アクチュエータにより苗植付部を昇降する構成とし、上リンクのリンク
長を変更して苗植付部の前後傾斜姿勢を変更するモーターである前後傾斜用アクチュエー
タを設け、苗植付部は、表土面を滑走して整地するフロートを備えた構成が公知である（
特許文献１参照。）。
【０００３】
　なお、乗用型田植機において、苗植付部は、苗の端部を受ける苗受枠と、該苗受枠に備
える苗取出口と、左右移動する連結部材により前記苗受枠に沿って左右移動して苗を前記
苗取出口に供給する苗載台と、苗載台の左右移動終端で該苗載台上の苗を苗受枠側に移送
する苗送りベルトと、前記苗取出口に供給された苗を植付ける苗植付装置と、表土面の凹
凸に追従して左右方向の回動支点軸回りに上下動しながら該表土面を滑走して整地するフ
ロートを備え、該フロートの前部の上下動を検出する上下動検出機構を設け、該上下動検
出機構の検出に基づいて苗植付部が所定の対地高さとなるよう昇降用アクチュエータを作
動させる構成は周知である。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００４】
【特許文献１】特開２０００－５０７１０号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　上記特許文献１の構成によれば、前後傾斜用アクチュエータにより苗植付部の前後傾斜
姿勢を変更して制御することができるが、圃場の耕盤の凹凸等により機体の前後傾斜姿勢
の変化は激しく、苗植付部の前後傾斜姿勢の制御は高精度で適正に行うことが望ましい。
【０００６】
　そこで、本発明は、苗植付部の前後傾斜姿勢の制御は高精度で適正に行うことを課題と
する。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　上記課題を解決するために、次のような技術的手段を講じた。
　すなわち、請求項１に係る発明は、走行車体（２）の後側に昇降リンク装置（３）を介
して苗植付部（４）を昇降可能に設け、昇降リンク装置（３）は、上リンク（７０）と下
リンク（７１）を備えて昇降用アクチュエータ（７６）により苗植付部（４）を昇降する
構成とし、上リンク（７０）のリンク長を変更して苗植付部（４）の前後傾斜姿勢を変更
する前後傾斜用アクチュエータ（２０３）を設け、苗植付部（４）は、苗の端部を受ける
苗受枠（８１）と、該苗受枠（８１）に備える苗取出口（７８）と、左右移動する連結部
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材（８３）により前記苗受枠（８１）に沿って左右移動して苗を前記苗取出口（７８）に
供給する苗載台（８０）と、苗載台（８０）の左右移動終端で該苗載台（８０）上の苗を
苗受枠（８１）側に移送する苗送りベルト（７９）と、前記苗取出口（７８）に供給され
た苗を植付ける苗植付装置（３７）と、表土面の凹凸に追従して左右方向の回動支点軸（
２１０）回りに上下動しながら該表土面を滑走して整地するフロート（１００）を備え、
該フロート（１００）の前部の上下動を検出する上下動検出機構（１０３）を設け、該上
下動検出機構（１０３）の検出に基づいて苗植付部（４）が所定の対地高さとなるよう昇
降用アクチュエータ（７６）を作動させる構成とした苗移植機において、機体の走行の加
減速を検出する走行加速度センサ（２２２）を設け、該走行加速度センサ（２２２）の検
出に基づき、走行が加速されているときには苗植付部（４）を後上がり側へ前後傾斜させ
るべく前後傾斜用アクチュエータ（２０３）を作動させ、走行が減速されているときには
苗植付部（４）を後下がり側へ前後傾斜させるべく前後傾斜用アクチュエータ（２０３）
を作動させる制御装置（２００）を設けた苗移植機とした。
【０００８】
　また、請求項２に係る発明は、苗植付部（４）の上下移動の加減速を検出する苗植付部
上下加速度センサ（２２４）を設け、制御装置（２００）は、苗植付部上下加速度センサ
（２２４）の検出に基づき、苗植付部（４）の上下移動の加減速を一定にさせるべく前後
傾斜用アクチュエータ（２０３）を作動させる構成とした請求項１に記載の苗移植機とし
た。
【０００９】
　また、請求項３に係る発明は、走行車体（２）の上下移動の加減速を検出する走行車体
加速度センサ（２２５）を設け、制御装置（２００）は、走行車体加速度センサ（２２５
）の検出に基づき、苗植付部（４）の前後傾斜姿勢を一定にさせるべく前後傾斜用アクチ
ュエータ（２０３）を作動させる構成とした請求項１又は請求項２に記載の苗移植機とし
た。
【００１０】
　また、請求項４に係る発明は、走行車体（２）の上下移動の加減速を検出する走行車体
加速度センサ（２２５）を設け、制御装置（２００）は、走行車体加速度センサ（２２５
）の検出に基づき、表土面に対するフロート（１００）の前後傾斜姿勢を一定にさせるべ
く上下動検出機構（１０３）の検出値の制御目標を変更する構成とした請求項１から請求
項３の何れか１項に記載の苗移植機とした。
【００１１】
　また、請求項５に係る発明は、苗植付装置（３７）に対して左右方向の回動支点軸（２
１０）を上下動して苗の植付深さを変更する植付深さ変更用アクチュエータ（２１３）を
設け、走行速度が高速になると、上下動検出機構（１０３）の検出値の制御目標をフロー
ト（１００）の前上がり側に補正すると共に、当該補正をしない場合の上下動検出機構（
１０３）の検出値の制御目標に相当するフロート（１００）の前後傾斜姿勢よりもフロー
ト（１００）が前下がり側の姿勢にならない範囲で左右方向の回動支点軸（２１０）を上
動させるべく、制御装置（２００）により植付深さ変更用アクチュエータ（２１３）を作
動する構成とした請求項１から請求項４の何れか１項に記載の苗移植機とした。
【００１２】
　また、請求項６に係る発明は、走行車体（２）に対して苗植付部（４）を左右ローリン
グ可能に連結するローリング連結軸（７４）と、苗植付部（４）を左右ローリング作動さ
せるローリングアクチュエータ（２１９）を設け、苗植付部（４）の上下移動の加減速を
検出する苗植付部上下加速度センサ（２２４）を苗植付部（４）の左右両端部に各々設け
、制御装置（２００）は、左右の苗植付部上下加速度センサ（２２４）の検出に応じて苗
植付部（４）を所望の左右傾斜姿勢にするべくローリングアクチュエータ（２１９）を作
動させるローリング制御を行い、フロート（１００）が非接地状態から接地状態になった
ことを上下動検出機構（１０３）が検出してから所定時間内は、ローリング制御における
苗植付部上下加速度センサ（２２４）の検出の不感帯幅を大きく設定する構成とした請求
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項１から請求項５の何れか１項に記載の苗移植機とした。
【発明の効果】
【００１３】
　請求項１に係る発明によると、走行が加速されているときには、機体が前上がり姿勢と
なりがちであるので、苗植付部（４）を後上がり側へ前後傾斜させるべく前後傾斜用アク
チュエータ（２０３）を作動させ、苗植付部（４）の前後傾斜姿勢を適正に維持する。ま
た、走行が減速されているときには、機体が前下がり姿勢となりがちであるので、苗植付
部（４）を後下がり側へ前後傾斜させるべく前後傾斜用アクチュエータ（２０３）を作動
させ、苗植付部（４）の前後傾斜姿勢を適正に維持する。この苗植付部（４）の前後傾斜
姿勢の制御は、走行加速度センサ（２２２）による機体の走行の加減速を検出に基づいて
行われるので、応答性良く適正で高精度に行うことができ、フロート（１００）による泥
押しを防止し、上下動検出機構（１０３）の検出を適正に行えて苗植付部（４）の昇降制
御の適正化が図れ、植付姿勢及び植付深さの適正化が図れる。
【００１４】
　請求項２に係る発明によると、請求項１に係る発明の効果に加えて、苗植付部上下加速
度センサ（２２４）の検出に基づき、苗植付部（４）の上下移動の加減速を一定にさせる
べく苗植付部（４）の前後傾斜姿勢の制御を行うので、苗植付部（４）の挙動に基づいて
適正な前後傾斜姿勢の制御が行え、植付姿勢及び植付深さの適正化が図れる。
【００１５】
　請求項３に係る発明によると、請求項１又は請求項２に係る発明の効果に加えて、走行
車体加速度センサ（２２５）の上下移動の加減速の検出に基づき苗植付部（４）の前後傾
斜姿勢の制御を行うので、更に前後傾斜姿勢の制御を高精度で適正に行え、植付姿勢及び
植付深さの適正化が図れる。
【００１６】
　請求項４に係る発明によると、請求項１から請求項３の何れか１項に係る発明の効果に
加えて、走行車体加速度センサ（２２５）の上下移動の加減速の検出に基づき表土面に対
するフロート（１００）の前後傾斜姿勢を一定にさせるべく上下動検出機構（１０３）の
検出値の制御目標を変更するので、苗植付部（４）の昇降制御の制御感度を所望に維持で
き、フロート（１００）による泥押しを防止し、上下動検出機構（１０３）の検出を適正
に行えて苗植付部（４）の昇降制御の適正化が図れ、植付姿勢及び植付深さの適正化が図
れる。
【００１７】
　請求項５に係る発明によると、請求項１から請求項４の何れか１項に係る発明の効果に
加えて、走行速度が高速になると上下動検出機構（１０３）の検出値の制御目標をフロー
ト（１００）の前上がり側に補正するので、苗植付部（４）による植付深さが深くなる側
に補正されると共に苗植付部（４）の昇降制御の制御感度が鈍感側に補正されるから、高
速走行時に苗植付部（４）の昇降制御が適確に追従しないことによる浮き苗の発生を防止
できる。しかも、植付深さ変更用アクチュエータ（２１３）により、前記補正をしない場
合のフロート（１００）の前後傾斜姿勢よりもフロート（１００）が前下がり側の姿勢に
ならない範囲で左右方向の回動支点軸（２１０）を上動させて、苗植付部（４）による植
付深さを深くなる側に変更するので、苗植付部（４）の昇降制御の制御感度を極端に鈍感
側に補正する必要がなく、昇降制御の制御感度を鈍感側に補正しつつも所望の感度に設定
でき、フロート（１００）による泥押しを防止し、上下動検出機構（１０３）の検出を適
正に行えて苗植付部（４）の昇降制御の適正化が図れ、植付姿勢及び植付深さの適正化が
図れる。
【００１８】
　請求項６に係る発明によると、請求項１から請求項５の何れか１項に係る発明の効果に
加えて、左右の苗植付部上下加速度センサ（２２４）の検出に応じて苗植付部（４）のロ
ーリング制御を行うので、苗植付部（４）の挙動に基づいて適正なローリング制御が行え
、植付姿勢及び植付深さの適正化が図れる。しかも、ローリング制御を苗植付部上下加速
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度センサ（２２４）に基づき応答性良く高精度に行いつつも、フロート（１００）が非接
地状態から接地状態になってから所定時間内は、ローリング制御における苗植付部上下加
速度センサ（２２４）の検出の不感帯幅を大きく設定するので、接地するときの苗植付部
（４）の左右ローリングの不安定時にローリング制御の制御感度を鈍感にでき、ローリン
グ制御のハンチング現象を防止できて、植付姿勢及び植付深さの適正化が図れる。
【図面の簡単な説明】
【００１９】
【図１】田植機の側面図
【図２】田植機の平面図
【図３】走行車体の要部を示す平面図
【図４】苗植付部を判りやすく示す展開平面図
【図５】苗載台の下部を示す断面側面図
【図６】スライダの周辺構造を示す断面側面図
【図７】一部破断して苗浮き上がり防止具を示す苗載台の下部の断面側面図
【図８】潤滑油供給路を判り易く示す背面図
【図９】苗押え具及び苗浮き上がり防止具を示す側面図
【図１０】苗押え具及び苗浮き上がり防止具を示す背面図
【図１１】苗浮き上がり防止具を示す拡大側面図
【図１２】苗載台の移動状態を判り易く示す側面図
【図１３】ブロック図
【発明を実施するための形態】
【００２０】
　この発明の実施の一形態を、以下に説明する。尚、以下の実施の形態は、あくまで実施
の一形態であって、特許請求の範囲を拘束するものではない。
　図１及び図２は、施肥装置付きの乗用型の田植機（１）を示すものであり、この乗用型
の田植機（１）は、走行車体（２）の後側に昇降リンク装置（３）を介して苗植付部（４
）が昇降可能に装着され、走行車体（２）の後部上側に施肥装置（５）の本体部分が設け
られている。
【００２１】
　走行車体（２）は、駆動輪である各左右一対の前輪（６）及び後輪（７）を備えた四輪
駆動車両であって、機体の前部にミッションケース（８）が配置され、そのミッションケ
ース（８）の左右側方に前輪ファイナルケース（９）が設けられ、該前輪ファイナルケー
ス（９）の変向可能な前輪支持部（９ａ）から外向きに突出する前輪車軸に前輪（６）が
取り付けられている。また、ミッションケース（８）の背面部にメインフレーム（１０）
の前端部が固着されており、そのメインフレーム（１０）の後端左右中央部に前後水平に
設けた後輪ローリング軸（１１）を支点にして後輪ギヤケース（１２）がローリング自在
に支持され、その後輪ギヤケース（１２）から外向きに突出する後輪車軸に後輪（７）が
取り付けられている。
【００２２】
　原動機となるエンジン（１３）はメインフレーム（１０）の上に搭載されており、該エ
ンジン（１３）の回転動力が、第一ベルト伝動装置（１４）を介して正逆転切替可能な伝
動装置となる油圧式の前後進無段変速装置（ＨＳＴ）（１５）へ入力される。そして、該
前後進無段変速装置（ＨＳＴ）（１５）からの出力が第二ベルト伝動装置（１６）を介し
てミッションケース（８）に伝達される。ミッションケース（８）に伝達された回転動力
は、該ケース（８）内の伝動分岐部（８ａ）で走行用伝動経路と植付用伝動経路とに分岐
して伝動され、走行動力と外部取出動力に分離して取り出される。そして、走行動力は、
一部が前輪ファイナルケース（９）に伝達されて前輪（６）を駆動すると共に、残りが後
輪ギヤケース（１２）に伝達されて後輪（７）を駆動する。また、外部取出動力は、取出
伝動軸（１７）を介して走行車体（２）の後部に設けた植付クラッチケース（１８）に伝
達され、それから植付伝動軸（１９）によって苗植付部（４）へ伝動されるとともに、施
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肥伝動機構（図示せず）によって施肥装置（５）へ伝動される。植付クラッチケース（１
８）内には、苗植付部（４）及び施肥装置（５）への伝動を入切する植付クラッチを設け
ている。
【００２３】
　後輪車軸には歪センサ（２０１）を設けており、該歪センサ（２０１）により後輪（７
）に所定値以上の過大な走行負荷が発生していることを検出する構成となっている。これ
により、耕盤の深い圃場等で走行に過負荷が掛かっていることを検出でき、この過負荷に
基づいて制御部（２００）を介して警報装置（２０２）によりブザー及びランプ等の警報
を出力してオペレータに耕盤の深い局所から機体を退避させることを促し、機体が沈没状
態となって走行できなくなることを未然に防止できる。また、前記警報により、左右の後
輪（７）への伝動を断つ左右各々のサイドクラッチや、前輪（６）及び後輪（７）の走行
系への伝動を断つ主クラッチ等のクラッチが過負荷で摩耗するのを防止できると共に、走
行伝動系の破損を防止できる。また、歪センサ（２０１）を取出伝動軸（１７）に設けて
もよい。これにより、苗植付部（４）や施肥装置（５）の過負荷を防止できると共に、広
い植付株間で苗を植え付けるために苗植付部（４）を不等速で作動させる疎植状態のとき
、苗植付部（４）の激しい負荷変動を検出して苗植付部（４）の脈動や振動を防止できる
。尚、苗植付部（４）の激しい負荷変動を検出するときは、制御部（２００）によりエン
ジン回転数を低回転に規制し、苗植付部（４）の脈動や振動を防止できる。このエンジン
回転数の制御は、電子燃料噴射制御によるエンジン回転数の低下の他、エンジンスロット
ルによりエンジン回転数を低下させる手段等を採用できる。
【００２４】
　エンジン（１３）の上部はエンジンカバー（２０）で覆われており、その上に座席（２
１）が設置されている。座席（２１）の前方には各種操作機構を内蔵するフロントカバー
（２２）があり、その上方に前輪（６）を操向操作するハンドル（２３）が設けられてい
る。座席（２１）の右側には、前記前後進無段変速装置（ＨＳＴ）（１５）を操作する前
後進変速レバー（２４）が設けられている。また、ハンドル（２３）の近傍には、苗植付
部（４）の昇降操作及び作動の入切操作がおこなえる植付昇降操作レバー（２５）が設け
られている。尚、該植付昇降操作レバー（２５）により、植付クラッチ及び後述する昇降
用油圧シリンダである昇降用アクチュエータ（７６）を操作する構成となっている。エン
ジンカバー（２０）及びフロントカバー（２２）の下端左右両側は水平状のフロアステッ
プ（２６）になっている。また、走行車体（２）の前部左右両側には、補給用の苗を載せ
ておく予備苗載台（２７）が設けられている。
【００２５】
　座席（２１）前方の右側には、左右のブレーキペダル（１５０）を設けている。このブ
レーキペダル（１５０）でミッションケース（８）内のブレーキ装置を操作し、左右各々
の後輪（７）を制動する構成となっている。
【００２６】
　昇降リンク装置（３）は、１本の上リンク（７０）と左右一対の下リンク（７１）を備
えている。これらリンク（７０，７１）は、その基部側がメインフレーム（１０）の後端
部に立設した背面視門形のリンクベースフレーム（７２）に回動自在に取り付けられ、そ
の先端側に縦リンク（７３）が連結されている。そして、縦リンク（７３）の下端部に苗
植付部（４）に回転自在に支承されたローリング連結軸（７４）が挿入連結され、ローリ
ング連結軸（７４）を中心として苗植付部（４）が左右にローリング自在に連結されてい
る。メインフレーム（１０）に固着した支持部材と上リンク（７０）に一体形成したスイ
ングアーム（７５）の先端部との間に昇降用油圧シリンダである昇降用アクチュエータ（
７６）が設けられており、該昇降用アクチュエータ（７６）を油圧で伸縮させることによ
り、上リンク（７０）が上下に回動し、苗植付部（４）がほぼ一定姿勢のまま昇降する。
尚、昇降用アクチュエータ（７６）とスイングアーム（７５）との間にスイングスプリン
グを介しており、このスイングスプリングにより通常植付時等の苗植付部（４）の昇降に
よる振動を減衰し、苗植付部（４）の昇降におけるハンチングを防止している。
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【００２７】
　また、上リンク（７０）の中途部には電動シリンダである前後傾斜用アクチュエータ（
２０３）を設けており、該前後傾斜用アクチュエータ（２０３）により上リンク（７０）
のリンク長を変更して苗植付部（４）の前後傾斜姿勢を変更する構成となっている。
【００２８】
　また、ローリング連結軸（７４）回りに苗植付部（４）が左右に大きくローリングした
ことを左右傾斜センサにより検出すると、ＤＦＩによる電子燃料噴射制御によりエンジン
回転数を低下させて走行速度を低下させる構成としている。これにより、走行車体（２）
が左右に大きく傾いたときに植付が乱れるのを極力抑えることができる。尚、走行速度を
減速させる手段としては、電子燃料噴射制御によるエンジン回転数の低下の他、エンジン
スロットルによりエンジン回転数を低下させる手段や変速装置を低速側に作動制御する手
段等を採用できる。尚、左右傾斜センサとしては、走行車体（２）と苗植付部（４）との
角度差を検出するセンサや、苗植付部（４）の絶対水平に対する傾斜角度を検出するセン
サや、苗植付部（４）が左右ローリング可能範囲内の最大までローリングしたことを検出
するリミットスイッチ式のセンサ等を採用できる。
【００２９】
　苗植付部（４）は８条植の構成で、フレームを兼ねる伝動ケース（７７）、マット苗を
載せて左右往復動し苗を一株分ずつ各条の苗取出口（７８）に供給するとともに横一列分
の苗を全て苗取出口（７８）に供給すると苗送りベルト（７９）により苗を下方に移送す
る苗載台（８０）、苗取出口（７８）に供給された苗を苗植付具（３７ａ）で圃場に植付
ける苗植付装置（３７）等を備えている。
【００３０】
　苗載台（８０）は、苗載面の裏側でその裏面側下部に左右方向に設けた苗受枠となる横
枠（８１）に沿って左右動自在に支持されている。また、この苗載台（８０）は、上下に
延びる複数の仕切り壁部（８０ａ）を備えており、該仕切り壁部（８０ａ）により区分け
されて各条の苗載部（８０ｂ）が構成され、８条分の苗を搭載できる構成となっている。
尚、前記横枠（８１）に８条分の前記苗取出口（７８）が設けられている。伝動ケース（
７７）の左右両側から突出して該伝動ケース（７７）内の動力で横方向に左右往復移動す
る横移動棒（８２）が設けられ、該横移動棒（８２）の両端部に固着した連結部材（８３
）と苗載台（８０）とが連結されていて、横移動棒（８２）が左右往復動することにより
苗載台（８０）が左右往復動するようにしている。尚、伝動ケース（７７）内には、リー
ドカムと該リードカムに螺合する該リードカム軸が設けられている。従って、横移動棒（
８２）は、その中間部が伝動ケース（７７）内で前記リードカムに固着され、前記リード
カム軸の駆動回転により左右往復移動する構成となっている。尚、横枠（８１）は、苗載
台（８０）の下部を左右移動可能に支持する支持部材となり、苗載台（８０）の上側（厳
密には苗載台（８０）の傾斜に沿う斜め前上方向）への移動を規制せずに該苗載台（８０
）を上側（厳密には苗載台（８０）の傾斜に沿う斜め前上方向）へ移動自在に支持した構
成となっている。
【００３１】
　伝動ケース（７７）内には、リードカム軸の回転速度を複数段に切り替える横移動切替
装置を設けている。この横移動切替装置は、伝動比の異なる複数対の伝動ギヤを備え、ス
ライドキーにより伝動する伝動ギヤを選択し、苗載台（８０）の左右移動速度を変更する
構成である。
【００３２】
　尚、上述の連結部材（８３）は横移動棒（８２）を介して左右移動する構成としたが、
リードカム軸及びリードカムを伝動ケース（７７）の外側に露出させて配置すると共に、
連結部材（８３）をリードカムと一体で構成してもよい。この場合は、連結部材（８３）
は１個設けたのでよい。
【００３３】
　連結部材（８３）と苗載台（８０）との連結構造を詳細に説明すると、苗載台（８０）
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には、支持アーム（１６７）を介して連結軸（１６８）を一体的に固着して左右に設けて
いる。この連結軸（１６８）は、ボルトにより構成され、支持アーム（１６７）から左右
一方に延び、先端は径が大きい頭部となる。一方、連結部材（８３）には、長孔で構成さ
れる連結溝（１６９）を設けている。この連結溝（１６９）は、Ｌ字型に屈曲しており、
屈曲部を境に、苗載台（８０）が苗受枠（８１）に接する通常状態で連結軸（１６８）が
挿入される通常溝部（１６９ａ）と、苗載台（８０）の移動状態で連結軸（１６８）が挿
入される移動溝部（１６９ｂ）を備えている。従って、通常溝部（１６９ａ）と移動溝部
（１６９ｂ）とを交差（直交）させて連通した構成となっている。通常溝部（１６９ａ）
は、機体側面視で若干前下がり傾斜の上下方向に延びている。移動溝部（１６９ｂ）は、
苗載台（８０）の前後傾斜方向に近い前上がり傾斜方向に延びている。尚、移動溝部（１
６９ｂ）は、苗載台（８０）の前後傾斜に比較すると上側へいくほど前側に位置するべく
（上側へ行くほど苗載台（８０）から離れるべく）若干前側へ傾いた方向に向いている。
連結軸（１６８）は連結溝（１６９）を貫通し、連結溝（１６９）の左右に殆んど隙間の
ない状態で前記支持アーム（１６７）と連結軸の頭部とが位置する。よって、連結部材（
８３）が左右移動すると、連結軸（１６８）ひいては苗載台（８０）も同期して左右移動
する。
【００３４】
　苗載台（８０）の裏面側の上下には、左右方向に長い左右移動用案内部材（１２０、１
２１）がそれぞれ固着して設けられている。上側の左右移動用案内部材（１２０）は、側
面視で下側が切り欠かれた断面形状に形成されており、下側から支持される回転自在の支
持ローラ（１２２）が係合している。この支持ローラ（１２２）は、上側の左右移動用案
内部材（１２０）に沿う適宜位置（４か所）に複数個（４個）設けられ、伝動ケース（７
７）の上側に固着された苗載台支持フレーム（１２３）の上部に取り付けられている。下
側の左右移動用案内部材（１２１）は、側面視で下側が切り欠かれた切り欠き断面形状部
分（１２１ａ）とその直上の四角形の断面形状部分（１２１ｂ）とを備え、前記切り欠き
断面形状部分（１２１ａ）にスライダ（１２４）が固着されている。このスライダ（１２
４）は、上部に設けた突起（１２４ａ）を下側の左右移動用案内部材（１２１）に設けた
取付孔に挿入して固着する構成となっており、下側の左右移動用案内部材（１２１）に沿
う適宜位置（４か所）に複数個（４個）設けられ、横枠（８１）の上部に備えるレール部
分（８１ａ）に上側から係合する。従って、苗載台（８０）は、支持ローラ（１２２）と
横枠（８１）とにより左右方向に移動可能に支持されている。また、支持ローラ（１２２
）とスライダ（１２４）とは、ポリエチレン系樹脂（超高分子量ポリエチレン）で形成さ
れた摺動部材となっている。従って、支持ローラ（１２２）は、苗載台（８０）の上部を
左右移動可能に支持する支持部材となり、苗載台（８０）の上側（厳密には苗載台（８０
）の傾斜に沿う斜め前上方向）への移動を規制せずに該苗載台（８０）を上側（厳密には
苗載台（８０）の傾斜に沿う斜め前上方向）へ移動自在に支持した構成となっている。
【００３５】
　苗送りベルト（７９）は、駆動ローラ（８４）と従動ローラ（８５）とに張架されてい
る。駆動ローラ（８４）は左右方向の苗送り駆動軸（８６）と一体回転するように設けら
れている。苗送り駆動軸（８６）は、ラチェット機構（８７）により、苗送りベルト（７
９）が苗送りする方向にだけ回転を伝達するようになっている。
【００３６】
　苗送りベルト（７９）の駆動機構は下記の構成となっている。すなわち、伝動ケース（
７７）の左右両側からそれぞれ突出して回転駆動する駆動側アーム（８８）が設けられて
いる。また、苗送り駆動軸（８６）の上側には左右方向の中継軸（８９）が設けられ、そ
れに従動側アーム（９０）が取り付けられている。中継軸（８９）と苗送り駆動軸（８６
）とは、アーム（９１，９２）及びリンク（９３）とからなるリンク機構（９４）により
伝動連結されている。
【００３７】
　苗載台（８０）が左右移動行程の端部に到達すると、駆動側アーム（８８）が従動側ア
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ーム（９０）にその下側から当接して、中継軸（８９）を所定角度回転させる。その回転
がリンク機構（９４）及びラチェット機構（８７）を介して苗送り駆動軸（８６）に伝達
される。これにより、苗送りベルト（７９）が所定量だけ作動する。尚、苗載台（８０）
が左右移動両端部でそれぞれ苗送り動力を伝達できるように、１個の駆動側アーム（８８
）に対して左右に２個の従動側アーム（９０）が同一の中継軸（８９）上に設けられてい
る。駆動側アーム（８８）が従動側アーム（９０）から離れると、後述する揺動支点軸（
９５）に係止したスプリング（９６）の張力によって中継軸（８９）及び従動側アーム（
９０）は駆動前の位置に戻る。尚、中継軸（８９）及び従動側アーム（９０）は、スプリ
ング（９６）の張力で、中継軸（８９）の端部に設けたストッパ（９７）が苗載台（８０
）本体側の規制部材（９８）に当接する位置まで戻る構成となっている。
【００３８】
　ところで、苗送り駆動軸（８６）は、左側４条部分と右側４条部分とに分割されている
。また、中継軸（８９）も左側中継軸と右側中継軸とに分割されている。そして、左右の
苗送り駆動軸（８６）及び中継軸（８９）に対応して、駆動側アーム（８８）、リンク機
構（９４）及び左右２個の従動側アーム（９０）も左右にそれぞれ設けられた構成となっ
ている。
【００３９】
　従動側アーム（９０）は、回動中心近くの基部分（９０ａ）と駆動側アーム（８８）が
当接する回動先端側部分（９０ｂ）とが別体で構成され、両部分（９０ａ，９０ｂ）がア
ーム（９０）中途部に設けた左右方向の揺動支点軸（９５）で連結されている。尚、前記
基部分（９０ａ）が中継軸（８９）と一体回転する構成となっており、前記回動先端側部
分（９０ｂ）は、揺動支点軸（９５）に設けたトルクスプリング（図示せず）により揺動
支点軸（９５）回りに上側（苗送りベルト（７９）への伝動において当接する側とは反対
側）へ回動する方向へ付勢され、常態ではそれ以上上側へ回動しないように中継軸（８９
）に当接している。従って、駆動側アーム（８８）が従動側アーム（９０）にその下側か
ら当接する通常の苗送り伝動時には、従動側アーム（９０）の基部分（９０ａ）と回動先
端側部分（９０ｂ）とが一体的に中継軸（８９）回りに上側へ回動する。一方、駆動側ア
ーム（８８）が逆転して従動側アーム（９０）にその上側から当接するときは、基部分（
９０ａ）に対して回動先端側部分（９０ｂ）だけが下側（苗送りベルト（７９）への伝動
において当接する側）へトルクスプリングに抗して揺動するのである。
【００４０】
　苗送り駆動軸（８６）の軸心部には潤滑油を供給する左右に延びる潤滑油供給路（２０
４）を設けている。該潤滑油供給路（２０４）は、苗送りの駆動を各２条毎に入切する苗
送りクラッチ（２０５）の位置で苗送り駆動軸（８６）の外周面に連通し、苗送りクラッ
チ（２０５）が摺動する苗送り駆動軸（８６）の外周面を潤滑する。同様に、苗送り駆動
軸（８６）の軸受部においても潤滑油供給路（２０４）が苗送り駆動軸（８６）の外周面
に連通し、前記軸受部を潤滑する。これにより、苗送り伝動系の耐久性が向上する。潤滑
油供給路（２０４）に潤滑油を供給するための潤滑油供給口（２０６）は、苗送り駆動軸
（８６）の外周面に設けられ、潤滑油供給路（２０４）に連通している。潤滑油供給口（
２０６）へ潤滑油タンク（２０７）から潤滑油ホース（２０８）を介して潤滑油が供給さ
れる。尚、潤滑油供給口（２０６）は、苗送りをしない状態で潤滑油ホース（２０８）の
出口と合致する位置（苗送り駆動軸（８６）の位相）に設けられている。
【００４１】
　苗載台（８０）の苗載面（８０ｃ）の上側には、マット苗の床部の上面に当たって該マ
ット苗を苗載面（８０ｃ）側へ押圧する苗押え具（１３０）が設けられている。この苗押
え具（１３０）により、マット苗を苗送りベルト（７９）側に適度に押圧し、苗送りベル
ト（７９）で確実に精度良くマット苗を移送できるようにしている。苗押え具（１３０）
は、金属製の棒材のみが組み合って構成され、マット苗に当たる部分は苗載台（８０）に
沿って延びる接触部（１３１，１３２）で構成されている。この接触部（１３１，１３２
）は、各条の苗載部（８０ｂ）毎に３本ずつ設けられ、苗載部（８０ｂ）の左右中央に位
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置する全長が短い１本の中央の接触部（１３１）と、苗載部（８０ｂ）の左右両側部に位
置する全長が長い２本の側部の接触部（１３２）とからなる。これらの接触部（１３１，
１３２）は、前端部（１３１ａ，１３２ａ）及び後端部（１３１ｂ，１３２ｂ）の両端が
上側（苗載台（８０）の苗載面（８０ｃ）とは反対側）に屈曲している。尚、前記前端部
（１３１ａ，１３２ａ）及び後端部（１３１ｂ，１３２ｂ）は、軸である。中央の接触部
（１３１）及び側部の接触部（１３２）の屈曲した後端部（１３２ｂ）の上端は左右方向
に延びる軸となる後側部（１３３）に溶接により固着され、側部の接触部（１３２）の屈
曲した前端部（１３２ａ）の上端は左右方向に延びる前側部（１３４）に溶接により固着
され、側部の接触部（１３２）は前側部（１３４）及び後側部（１３３）で両持ち支持さ
れ、中央の接触部（１３１）は後側部（１３３）で片持ち支持されている。尚、前側部（
１３４）及び後側部（１３３）は２条分の苗載部（８０ｂ）毎にそれぞれ１本設けられ、
２条分の苗載部（８０ｂ）における接触部（１３１，１３２）が共通の前側部（１３４）
及び後側部（１３３）に支持される構成となっている。
【００４２】
　苗載台支持フレーム（１２３）には、上下方向略中央位置で左右に延びる左右フレーム
部（１２３ａ）を備えている。この左右フレーム（１２３ａ）は、断面円形の丸軸である
。この左右フレーム（１２３ａ）の左右の適所には、下端にフック（１７０）を備える吊
下げ部材（１７１）を、該左右フレーム（１２３ａ）の軸回りに左右各々回動自在に取り
付けている。
【００４３】
　従って、苗載台（８０）の通常の植付作業状態（通常状態）では、苗載台（８０）の自
重により、連結部材（８３）の連結溝（１６９）の通常溝部（１６９ａ）の下端部（前下
端部）に連結軸（１６８）が位置する。苗載台（８０）を上側の移動状態へ移動させるに
あたり、作業者が、連結軸（１６８）を通常溝部（１６９ａ）に案内させながら苗載台（
８０）を上側（後斜め上側）へ移動させ、更に連結溝（１６９）の屈曲部を介して連結軸
（１６８）を連結溝（１６９）の移動溝部（１６９ｂ）に案内させながら苗載台（８０）
を前斜め上側へ移動させる。そして、連結軸（１６８）が移動溝部（１６９ｂ）の前端部
（上端部）に位置する状態で、苗送り伝動機構の中継軸（８９）を吊下げ部材（１７１）
のフック（１７０）に掛けることで、苗載台（８０）を上側へ移動した移動状態で保持す
る構成となっている。この移動状態では、苗載台（８０）は、通常状態から苗載台（８０
）の前後傾斜方向に沿って上側へ移動した位置となり、通常状態と苗載台（８０）の前後
傾斜角度も略同じとなる。尚、左右の吊下げ部材（１７１）は、中継軸（８９）が位置す
る左右位置に配置されている。また、吊下げ部材（１７１）を左右フレーム（１２３ａ）
の軸回りに回動自在にしているため、中継軸（８９）をフック（１７０）に掛ける作業を
容易に行える。尚、吊下げ部材（１７１）を、左右フレーム（１２３ａ）に対して回動し
ない構成としてもよい。
【００４４】
　左右一方（右側）のフック（１７０）と植付昇降操作レバー（２５）との間には、停止
連動装置となる停止連動用ワイヤ（１７２）を連結している。よって、苗載台（８０）の
移動状態でフック（１７０）に中継軸（８９）を掛けることで、該中継軸（８９）により
停止連動用ワイヤ（１７２）が引かれ、植付昇降操作レバー（２５）を苗植付部（４）を
作動させる植付位置から苗植付部（４）を作動させない非植付位置へ強制的に操作する構
成となっている。
【００４５】
　苗載台（８０）の仕切り壁部（８０ａ）には後側の支柱（１３５）が仕切り壁部（８０
ａ）から立ち上がるように固着して設けられ、この後側の支柱（１３５）には前後方向に
向く断面円形状の取付孔が設けられている。この取付孔は、後側の支柱（１３５）の上下
方向に複数設けられている。同様に、苗載台（８０）の仕切り壁部（８０ａ）には前側の
支柱（１３６）が仕切り壁部（８０ａ）から立ち上がるように固着して設けられ、この前
側の支柱（１３６）の上端部には前側から切り欠いた断面半円形状の切り欠き部（１３６
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ａ）が設けられている。一方、前記後側部（１３３）の左右両端には後側に屈曲した固定
部（１３３ａ）が設けられ、この固定部（１３３ａ）が前記取付孔に挿入されている。ま
た、前記前側部（１３４）の左右両端部が前記切り欠き部（１３６ａ）に挿入されている
。従って、前側部（１３４）が左右の前側の支柱（１３６）で支持され、後側部（１３３
）が左右の後側の支柱（１３５）で支持され、苗押え具（１３０）全体が苗載台（８０）
に支持された構成となっている。
【００４６】
　そして、苗押え具（１３０）は、前記固定部（１３３ａ）を取付孔から抜いて外すこと
により、前側部（１３４）を軸心として上下に回動させることができる。この苗押え具（
１３０）の回動により、植付作業終了時等に、苗押え具（１３０）と苗載台（８０）の苗
載面（８０ｃ）との間に残った苗を、苗押え具（１３０）が邪魔にならずに容易に取り出
すことができる。また、苗押え具（１３０）を回動して前記固定部（１３３ａ）を別の取
付孔に挿入することにより、苗載面（８０ｃ）に対する接触部（１３１，１３２）の位置
あるいは角度を変更することができ、マット苗の床部の厚みや強度等の違いに応じて苗押
え具（１３０）の位置あるいは角度を調節し、苗送りベルト（７９）の苗送り抵抗が過大
にならずに苗を苗送りベルト（７９）側に適度に押圧することができる。更には、固定部
（１３３ａ）を取付孔から抜いて外すと共に前側部（１３４）を切り欠き部（１３６ａ）
から外すことにより、苗載台（８０）から苗押え具（１３０）を取り外すことができ、苗
載台（８０）上に残った苗を容易に取り出せることはもとより、苗載台（８０）や苗植付
部（４）のメンテナンスを苗押え具（１３０）が邪魔にならずに容易に行える。尚、固定
部（１３３ａ）を取付孔から抜くときは、苗押え具（１３０）（主として後側部（１３３
））を撓ませながら抜くようになっている。
【００４７】
　後側部（１３３）の左右両端部には、上側へ延びる苗受け止め具取付部（１３７）を溶
接により固着して設けている。この苗受け止め具取付部（１３７）に苗受け止め具（１３
８）を引っ掛けて装着できる構成となっている。前記苗受け止め具（１３８）は、各条の
苗載部（８０ｂ）毎に設けられ、当該苗載部（８０ｂ）上の苗がその自重により苗取出口
（７８）側に移動しないように受け止めるものである。この苗受け止め具（１３８）によ
り、苗送りベルト（７９）の作動に拘らず、苗取出口（７８）へ確実に苗が供給されない
ようにでき、一部の植付条で苗を植え付けずに他の植付条のみで部分的に苗の植付作業を
行うことができる。
【００４８】
　各々の接触部（１３１，１３２）の後端部（１３１ｂ，１３２ｂ）の上端と後側部（１
３３）とが交差する部分には、苗載台（８０）上の苗が苗載面（８０ｃ）あるいは横枠（
８１）から浮き上がるのを防止すると共に、苗載台（８０）の左右移動で左右方向へずれ
るのを防止する苗浮き上がり防止具（１３９）を取り付けている。この苗浮き上がり防止
具（１３９）は、合成樹脂製であり、上部に苗押え具（１３０）の後側部（１３３）が嵌
る上部切り欠き溝（１４０）を備え、側面に上下方向に向く苗押え具（１３０）の接触部
（１３１，１３２）の後端部（１３１ｂ，１３２ｂ）が嵌る側部切り欠き溝（１４１）を
備え、下部にマット苗の床部の上面に当たって該苗を押圧する浮き上がり防止作用部（１
４２）を備えている。尚、この苗浮き上がり防止具（１３９）は、上部切り欠き溝（１４
０）及び側部切り欠き溝（１４１）により、苗押え具（１３０）に着脱できる。前記上部
切り欠き溝（１４０）は、苗浮き上がり防止具（１３９）の上側から切り欠いた構成とな
っており、前記後側部（１３３）が嵌る嵌合部となる断面円形の部分（１４０ａ）を上下
に複数（２個）連ねて設けている。前記側部切り欠き溝（１４１）は、機体の左側から切
り欠いた構成となっており、前記接触部（１３１，１３２）の後端部（１３１ｂ，１３２
ｂ）が嵌る断面半円形状の部分が上下方向に貫通した構成となっている。この側部切り欠
き溝（１４１）の上下の適宜の位置には、苗浮き上がり防止具（１３９）が前記苗押え具
（１３０）から外れにくいように該溝（１４１）側に突出する突出部（１４１ａ）が設け
られている。前記浮き上がり防止作用部（１４２）は、苗押え具（１３０）の接触部（１
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３１，１３２）と同じ左右方向の位置で且つ前記接触部（１３１，１３２）より後側に配
置され、斜め後下方に向く鋭角状の頂点部（１４２ａ）を備えた側面視三角形状であり、
この下辺部（１４２ｂ）に苗の床部の上面が接触することになる。前記下辺部（１４２ｂ
）は、苗押え具（１３０）の接触部（１３１，１３２）の接触面部分より苗載面（８０ｃ
）側に位置し、苗載台（８０）の苗送り下手側（下側、後側又は苗取出口（７８）側）へ
いくほど苗載面（８０ｃ）に近づくように苗載面（８０ｃ）に対して斜めに構成されてい
る。前記頂点部（１４２ａ）は、苗載台（８０）の苗載面（８０ｃ）の後端と対向する位
置に配置されている。また、浮き上がり防止作用部（１４２）の左右方向の幅は、苗押え
具（１３０）の接触部（１３１，１３２）の左右方向の幅より狭くなっている。
【００４９】
　苗植付部（４）の下部には、中央２条分の苗植付位置を整地するセンターフロート（１
００）、その左右それぞれ外側２条分の苗植付位置を整地するサイドフロート（１０１）
及び該サイドフロート（１０１）の外側で最外１条分の苗植付位置を整地する小フロート
（１０２）が設けられている。これらフロート（１００，１０１，１０２）を圃場の泥面
に接地させた状態で機体を進行させると、フロート（１００，１０１，１０２）が泥面を
整地しつつ滑走し、その整地跡に苗植付装置（３７）により苗が植付けられる。各フロー
ト（１００，１０１，１０２）は圃場表土面の凹凸に応じて前端側が上下動するように左
右方向の回動支点軸（２１０）回りに回動自在に取り付けられており、植付作業時にはセ
ンターフロート（１００）の前部の上下動が上下動検出機構（１０３）により検出され、
その検出結果に応じ前記昇降用アクチュエータ（７６）を制御する昇降用油圧バルブ（２
０９）を切り替えて苗植付部（４）を昇降させることにより、苗の植付深さを常に一定に
維持する。尚、上下動検出機構（１０３）は、センターフロート（１００）の前部に連結
される検出リンク（１０３ａ）と、該検出リンク（１０３ａ）の上下位置を検出するポテ
ンショメータである上下動検出センサ（１０３ｂ）を備えて構成される。該上下動検出セ
ンサ（１０３ｂ）は、伝動ケース（７７）に支持され、苗植付部（４）に対するセンター
フロート（１００）の前部の上下動を検出する構成である。
【００５０】
　また、上下動検出機構（１０３）の検出により、各フロート（１００，１０１，１０２
）が土壌面に対して浮き気味である（フロート（１００，１０１，１０２）の前後傾斜姿
勢が前下がり傾向にある）と判断されるときは、ＤＦＩによる電子燃料噴射制御によりエ
ンジン回転数を低下させて走行速度を低下させる構成としている。これにより、土壌面に
対して苗植付部（４）が浮き気味になって植付が乱れるのを極力抑えることができる。尚
、走行速度を減速させる手段としては、電子燃料噴射制御によるエンジン回転数の低下の
他、エンジンスロットルによりエンジン回転数を低下させる手段や変速装置を低速側に作
動制御する手段等を採用できる。尚、各フロート（１００，１０１，１０２）が土壌面に
対して浮き気味であることを判断する手段としては、センターフロート（１００）の上下
動検出機構（１０３）の検出に基づくものの他、左右のサイドフロート（１０１）の上下
動を検出する格別のセンサの検出に基づくものとしてもよい。尚、前記センサは、リミッ
トスイッチ式のセンサとしてもよい。
【００５１】
　前記左右方向の回動支点軸（２１０）は、植付深さ調節軸（２１１）回りに該植付深さ
調節軸（２１１）と一体で上下回動する植付深さ調節アーム（２１２）の後端部に設けら
れている。植付深さ調節アーム（２１２）は各フロート（１００，１０１，１０２）を支
持するべく複数設けられるが、そのうちの任意の植付深さ調節アーム（２１２）に設けた
回動支点軸（２１０）と、伝動ケース（７７）の後部で苗植付装置（３７）を支持するべ
く後方に延びる植付フレーム部（７７ａ）の前後中間部で上部の間に、電動シリンダであ
る植付深さ変更用アクチュエータ（２１３）を連結している。これにより、植付深さ調節
機構において、植付深さ変更用アクチュエータ（２１３）を回動支点軸（２１０）に連結
しているので、植付深さ変更用アクチュエータ（２１３）を連結するための格別の部材が
不要となり、植付深さ調節機構の軽量化及び構造の簡素化が図れる。また、植付深さ調節
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軸（２１１）の前側で且つ該植付深さ調節軸（２１１）の近傍には、植付深さ調節軸（２
１１）の回動位置（回動角度）を検出して植付深さを検出する植付深さセンサ（２１４）
を設けている。従って、ハンドル（２３）の近傍に設けた植付深さ設定ダイヤル（２１５
）の操作位置と、植付深さセンサ（２１４）の検出信号が制御部（２００）に入力され、
植付深さ設定ダイヤル（２１５）の操作位置に対応する植付深さセンサ（２１４）の検出
値にするべく、制御部（２００）からの出力で植付深さ変更用アクチュエータ（２１３）
が作動して左右方向の回動支点軸（２１０）ひいてはフロート（１００，１０１，１０２
）が上下動し、苗植付部（４）による苗の植付深さを設定する構成となっている。
【００５２】
　尚、植付深さの変更に拘らずセンターフロート（１００）の前後傾斜姿勢を所定に維持
するべく、制御部（２００）により、植付深さ変更用アクチュエータ（２１３）による植
付深さ変更に連動して、上下動検出機構（１０３）の上下動検出センサ（１０３ｂ）の制
御目標が変更される。尚、植付深さ変更用アクチュエータ（２１３）を一つのみ設けても
よく、植付深さ変更用アクチュエータ（２１３）を適宜箇所に複数設けてもよい。
【００５３】
　植付深さ調節軸（２１１）は、伝動ケース（７７）の植付フレーム部（７７ａ）の下側
で受け部材（２１６）により回動可能に支持されている。また、植付深さ調節軸（２１１
）の左右両端は、調節ボルト（２１１ａ）により左右位置調節可能に構成され、この調節
ボルト（２１１ａ）の頭部を伝動ケース（７７）の左右両端に固着したフランジ（２１７
）に各々押し当てた構成となっている。これにより、左右に長い植付深さ調節軸（２１１
）が下側に撓むのを防止し、植付深さの変更を適正に行うことができる。また、伝動ケー
ス（７７）の左右両端部が自重で下方に垂れ下がるのを防止し、伝動ケース（７７）の支
持剛性が向上し、植付精度の向上が図れる。尚、植付深さ調節軸（２１１）の左右中央部
には、植付深さ調節軸（２１１）の左右位置ずれを防止するためのセットボルト（２１８
）が押し当てられている。
【００５４】
　尚、伝動ケース（７７）の植付フレーム部（７７ａ）の下側で且つ左右のフランジ（２
１７）間に、前記植付深さ調節軸（２１１）とは別に撓み防止ロッドを設け、該撓み防止
ロッドにより伝動ケース（７７）の左右両端部が自重で下方に垂れ下がらないようにして
もよい。これにより、伝動ケース（７７）の支持剛性が向上し、植付精度の向上が図れる
と共に、植付深さ変更の更なる適正化が図れる。尚、撓み防止ロッドは、植付深さ調節軸
（２１１）と同様に、左右両端部に左右位置調節可能な調節ボルトが設けられている。
【００５５】
　尚、撓み防止ロッドを、伝動ケース（７７）の植付フレーム部（７７ａ）の上側で且つ
左右のフランジ（２１７）間に配置し、左右のフランジ（２１７）を左右中央側に引き上
げるべく左右のフランジ（２１７）を連結する構成としても上述と同様の効果が得られる
。この場合、伝動ケース（７７）の上下に撓み防止ロッドと植付深さ調節軸（２１１）が
振り分けて配置されるので、これらをコンパクトに配置できると共に、撓み防止ロッドと
植付深さ調節軸（２１１）の各々の長さ調節を互いが邪魔にならずに容易に行える。
【００５６】
　また、縦リンク（７３）の上部には、苗植付部（４）を左右ローリングさせるローリン
グ用油圧シリンダであるローリングアクチュエータ（２１９）を設けている。尚、ローリ
ングアクチュエータ（２１９）は、ローリング用油圧バルブ（２２０）の油路の切替によ
り作動する。そして、伝動ケース（７７）の左右両端部には左右各々の支持ケーブル（２
２１）の一端を連結し、左右の支持ケーブル（２２１）の他端を共に前記ローリングアク
チュエータ（２１９）の出力部材となるシリンダロッドに連結している。従って、ローリ
ング用油圧バルブ（２２０）の油路の切替によりローリングアクチュエータ（２１９）の
シリンダロッドが出退して左右に移動すると、左右の支持ケーブル（２２１）のうちの一
方が引かれて他方が弛むことにより苗植付部（４）全体が左右にローリングする構成とな
っている。左右の支持ケーブル（２２１）は、苗植付部（４）の左右ローリングがつりあ
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う状態で伝動ケース（７７）の左右両端部を上側に引き上げる力が作用するので、伝動ケ
ース（７７）の左右両端部が自重で下方に垂れ下がるのを防止し、上述と同様の効果が得
られる。尚、ローリングアクチュエータ（２１９）を設けず苗植付部（４）が自由に左右
ローリングする構成とし、フロート（１００，１０１，１０２）が圃場に追従することに
より苗植付部（４）を左右ローリングさせる構成の場合は、左右の支持ケーブル（２２１
）の他端を共に苗植付部（４）の左右中央部の構成部材（苗載台支持フレーム（１２３）
の左右フレーム（１２３ａ）等）に連結すればよい。
【００５７】
　施肥装置（５）は、肥料貯留タンク（粉粒体貯留タンク）（１１０）に貯留されている
肥料（粉粒体）を各条の肥料繰出部（粉粒体繰出部）（６３）によって一定量づつ繰り出
し、その肥料を肥料移送ホース（粉粒体移送ホース）（１１１）でフロート（１００，１
０１，１０２）に取り付けた施肥ガイド（１１２）まで導き、施肥ガイド（１１２）の前
側に設けた作溝体（１１３）によって苗植付条の側部近傍に形成される施肥溝内に吐出す
るようになっている。電動モータ（１１４）で駆動のブロア（１１５）で発生させた圧力
風を左右方向に長いエアチャンバ（１１６）を経由して肥料移送ホース（１１１）内に吹
き込み、肥料移送ホース（１１１）内の肥料を苗植付部（４）側の肥料吐出口（施肥ガイ
ド（１１２））へ強制的に移送するようになっている。施肥溝内に供給された肥料は、施
肥ガイド（１１２）及び作溝体（１１３）の後方でフロート（１００，１０１，１０２）
に取り付けた覆土板（１１７）により覆土される。
【００５８】
　各条の施肥ガイド（１１２）及び作溝体（１１３）は、対応する苗植付装置（３７）と
の位置関係（距離）を均一にして各条の肥効を均一化することが望ましいので、それぞれ
前後方向において同じ位置（機体側面視で同じ位置）に配置される。同様に、各条の覆土
板（１１７）も対応する施肥ガイド（１１２）、作溝体（１１３）及び苗植付装置（３７
）との位置関係を（距離）を均一にすることが望ましい。何故ならば、覆土板を前寄りに
位置させて施肥ガイドに近づけ過ぎると、覆土板で押し寄せられる泥が施肥ガイド内に供
給されて該施肥ガイドに泥が詰まるおそれがあり、覆土板を後寄りに位置させて施肥ガイ
ドから離し過ぎると、覆土板で覆土するまでに圃場内の水等により施肥溝の底から肥料が
若干浮き上がって、その結果覆土量が少なくなり、適切な肥効が得られなくなるおそれが
あるからである。
【００５９】
　施肥伝動機構により施肥装置（５）へ伝動される動力は、左右方向に延びる施肥駆動軸
に伝動され、該施肥駆動軸から各条の繰出用ギヤを介して各条の肥料繰出部（６３）へ伝
動される。前述ではブロア（１１５）を電動モータ（１１４）で駆動する構成について説
明したが、施肥駆動軸からブロア用伝動機構を介してブロア（１１５）を駆動する構成と
すれば、電動モータ（１１４）が不要になってコストダウンが図れると共に、電動モータ
（１１４）を使用しないことで電装系の故障を削減することもできる。このとき、エアチ
ャンバ（１１６）内にブロア（１１５）をその駆動軸が左右方向に向く状態で配置する構
成とすれば、例えばプーリ及び伝動ベルト等により施肥駆動軸からブロア（１１５）へ伝
動でき、ブロア用伝動機構の構成を簡単にできる。更に望ましくは、エアチャンパ（１１
６）を左右に分割すると共に、その分割位置である左右のエアチャンパの端部に左右各々
のブロア（１１５）を配置すれば、ブロア（１１５）への伝動のために施肥駆動軸を延ば
す必要もなく、またエアチャンパ（１１６）内に設けるためにブロア（１１５）が小型で
能力の低いものとなっても、エアチャンパ（１１６）を左右に分割して左右各々のブロア
（１１５）を設けるので、所望の風圧を得ることができ、尚、共通の伝動ベルト（ブロア
用伝動機構）により左右のブロア（１１５）へ伝動する構成とすれば、コストダウンが図
れる。特に、４条仕様の田植機の場合、エアチャンパ（１１６）を左右に２条分ずつに分
割すれば、エアチャンパ（１１６）内の小型のブロア（１１５）でも各々２条分で必要な
風圧を十分に得ることができる。
【００６０】
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　前述の施肥装置（５）は粒状肥料を施肥する構成であるが、施肥装置としてペースト状
肥料を施肥する構成とすることもできる。このとき、肥料繰出部は、ペースト状肥料を送
り出すポンプとなる。肥料貯留タンクにペースト状肥料を貯留することとなるが、ポンプ
により良好に繰り出すためにペースト状肥料を攪拌して流動性を高める攪拌装置を、肥料
貯留タンク内に設けている。攪拌装置は、駆動モータにより回転駆動する構成であり、駆
動モータの駆動抵抗の検出に基づいて駆動抵抗が大きいときは駆動モータが正転と逆転を
交互に繰り返し、肥料の種類や気温変化等の環境変化によりペースト状肥料の粘性が高い
状態でも良好な流動性を得られるようにしている。駆動モータの駆動抵抗の検出に基づい
て駆動抵抗が小さいときは駆動モータの回転速度を低下させ、電力の消費を抑える。また
、駆動モータの駆動抵抗の検出に基づいて駆動抵抗が極端に小さいとき、肥料貯留タンク
内のペースト状肥料の貯留量が減少したと判断し、肥料補給を促す警報を発する。これに
より、格別の肥料減少センサが不要であり、コストダウンが図れる。
【００６１】
　走行車体（２）のフロントカバー（２２）内には、機体の前後方向の加速度を検出して
走行の加減速を検出する走行加速度センサ（２２２）を設けている。該走行加速度センサ
（２２２）の検出信号が制御部（２００）に入力され、該制御部（２００）は前後傾斜用
アクチュエータ（２０３）へ信号を出力し該前後傾斜用アクチュエータ（２０３）を作動
させる。すなわち、走行加速度センサ（２２２）により前進走行が加速されていることを
検出すれば、前後傾斜用アクチュエータ（２０３）を短縮（上リンク（７０）のリンク長
を短縮）して苗植付部（４）を後上がり側へ前後傾斜させ、走行加速度センサ（２２２）
により前進走行が減速されていることを検出すれば、前後傾斜用アクチュエータ（２０３
）を伸長（上リンク（７０）のリンク長を伸長）して苗植付部（４）を後下がり側へ前後
傾斜させる苗植付部（４）の前後傾斜姿勢の制御（前後傾斜制御）を行う。尚、この制御
において、走行加速度センサ（２２２）の検出に不感帯を設け、走行の急激な加速又は減
速が発生しないと制御を実行しない。走行加速度センサ（２２２）の検出値が不感帯域に
なると、苗植付部（４）の前後傾斜姿勢を元の標準姿勢に復帰させる。また、前後進変速
レバー（２２３）の操作位置を検出する前後進変速レバーセンサ（２２３ａ）からの信号
に基づき、前進状態のときのみ前後傾斜制御が実行される。
【００６２】
　苗植付部（４）の左右両端部の苗載台支持フレーム（１２３）部には、苗植付部（４）
の上下移動の加減速を検出する苗植付部上下加速度センサ（２２４）を左右各々設けてい
る。苗植付部上下加速度センサ（２２４）は、上下方向の加速度の検出はもとより、上下
方向の速度も検出し得るセンサである。そして、左右の苗植付部上下加速度センサ（２２
４）の検出信号が制御部（２００）に入力され、該制御部（２００）はローリング用油圧
バルブ（２２０）へ信号を出力し該ローリングアクチュエータ（２１９）を作動させる。
つまり、左右の苗植付部上下加速度センサ（２２４）が互いに上下反対側の加速度を検出
するとき、それによる苗植付部（４）の左右ローリングを修正するべく最大油量でローリ
ングアクチュエータ（２１９）を作動させる。例えば、右側の苗植付部上下加速度センサ
（２２４）が上方向の加速度を検出し、左側の苗植付部上下加速度センサ（２２４）が下
方向の加速度を検出するとき、苗植付部（４）が右下がり側にローリングするべくローリ
ングアクチュエータ（２１９）を作動させる。その他、左右一方の苗植付部上下加速度セ
ンサ（２２４）のみが加速度を検出するとき、それによる苗植付部（４）の左右ローリン
グを修正するべく最大油量よりも少ない第二の油量でローリングアクチュエータ（２１９
）を作動させる。尚、左右の苗植付部上下加速度センサ（２２４）が互いに上下同じ側の
加速度を検出する場合、左右の苗植付部上下加速度センサ（２２４）が互いに上下反対側
の速度を検出するときは、それによる苗植付部（４）の左右ローリングを修正するべく第
二の油量よりも少ない第三の油量でローリングアクチュエータ（２１９）を作動させ、左
右一方の苗植付部上下加速度センサ（２２４）のみが上下方向の速度を検出するときは、
それによる苗植付部（４）の左右ローリングを修正するべく第三の油量よりも少ない第四
の油量でローリングアクチュエータ（２１９）を作動させ、左右の苗植付部上下加速度セ
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ンサ（２２４）が互いに上下同じ側の速度を検出するときは、ローリングアクチュエータ
（２１９）を作動させない。尚、ローリング用油圧バルブ（２２０）は、間欠的に油路を
開閉するパルス変調制御により作動する構成とし、最大油量時は常時油路を開いた状態と
なり、第二の油量から第四の油量になるにつれてパルス変調制御の作動周期における油路
を開く時間の割合が短くなり、常時油路を閉じた状態でローリングアクチュエータ（２１
９）を作動させない構成としている。尚、苗植付部上下加速度センサ（２２４）で検出さ
れる加速度あるいは速度の大小に応じて、パルス変調制御の作動周期における油路を開く
時間の割合を連続的に変更し、無段階に油量を変更する構成としてもよい。
【００６３】
　また、制御部（２００）は、センターフロート（１００）が非接地状態から接地状態に
なったことを上下動検出機構（１０３）が検出した信号が入力されると、それから所定時
間（数秒間）内は苗植付部上下加速度センサ（２２４）の検出の不感帯幅を大きく設定す
る。従って、昇降リンク装置（３）により苗植付部（４）が下降して接地してから所定時
間内は、苗植付部（４）のローリング制御の制御感度が鈍感になり、接地するときの苗植
付部（４）の左右ローリングの不安定時に、ローリング制御のハンチング現象を防止でき
る。
【００６４】
　また、制御部（２００）は、左右の苗植付部上下加速度センサ（２２４）が互いに上下
同じ側の加速度を検出するとき、その検出される左右の苗植付部上下加速度センサ（２２
４）の加速度の平均値に基づいて、苗植付部（４）の上下移動の加減速を一定にさせるべ
く前後傾斜用アクチュエータ（２０３）を作動させる。すなわち、上方向の加速度を検出
するときは、前後傾斜用アクチュエータ（２０３）を伸長して苗植付部（４）の前後傾斜
姿勢を後下がり側に変更し、下方向の加速度を検出するときは、前後傾斜用アクチュエー
タ（２０３）を短縮して苗植付部（４）の前後傾斜姿勢を後上がり側に変更し、左右の苗
植付部上下加速度センサ（２２４）が互いに上下同じ側の加速度を検出しなければ、前後
傾斜用アクチュエータ（２０３）を元の標準位置に戻して苗植付部（４）の前後傾斜姿勢
を元の標準状態に復帰させる。尚、この左右の苗植付部上下加速度センサ（２２４）によ
る前後傾斜制御に優先して、前述した走行加速度センサ（２２２）による前後傾斜制御が
実行されるが、左右の苗植付部上下加速度センサ（２２４）による前後傾斜制御と走行加
速度センサ（２２２）による前後傾斜制御の入力条件が互いに異なる側へ苗植付部（４）
を前後傾斜させようとする条件の場合は、走行加速度センサ（２２２）による前後傾斜制
御における前後傾斜用アクチュエータ（２０３）の作動速度を減速して補正する。
【００６５】
　更に、走行車体（２）のフロントカバー（２２）内には、走行車体（２）前部の上下方
向の加速度を検出する走行車体加速度センサ（２２５）を設けている。該走行車体加速度
センサ（２２５）の検出信号が制御部（２００）へ入力され、該制御部（２００）は前後
傾斜用アクチュエータ（２０３）へ信号を出力し、苗植付部（４）の前後傾斜姿勢を一定
にさせるべく前後傾斜用アクチュエータ（２０３）を作動させる。すなわち、走行車体加
速度センサ（２２５）が上方向の加速度を検出すると、前後傾斜用アクチュエータ（２０
３）を短縮して苗植付部（４）の前後傾斜姿勢を後上がり側に変更し、走行車体加速度セ
ンサ（２２５）が下方向の加速度を検出すると、前後傾斜用アクチュエータ（２０３）を
伸長して苗植付部（４）の前後傾斜姿勢を後下がり側に変更し、走行車体加速度センサ（
２２５）が加速度を検出しないとき又は検出される加速度が所定の不感帯幅内であるとき
は、前後傾斜用アクチュエータ（２０３）を元の標準位置に戻して苗植付部（４）の前後
傾斜姿勢を元の標準状態に復帰させる。尚、この走行車体加速度センサ（２２５）による
前後傾斜制御に優先して、前述した走行加速度センサ（２２２）及び左右の苗植付部上下
加速度センサ（２２４）による前後傾斜制御が実行されるが、走行車体加速度センサ（２
２５）による前後傾斜制御と走行加速度センサ（２２２）又は左右の苗植付部上下加速度
センサ（２２４）による前後傾斜制御の入力条件が互いに異なる側へ苗植付部（４）を前
後傾斜させようとする条件の場合は、走行加速度センサ（２２２）又は左右の苗植付部上
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下加速度センサ（２２４）による前後傾斜制御における前後傾斜用アクチュエータ（２０
３）の作動速度を減速して補正する。
【００６６】
　しかも、制御部（２００）は、走行車体加速度センサ（２２５）の検出に基づき、表土
面に対するセンターフロート（１００）の前後傾斜姿勢を一定にさせるべく上下動検出機
構（１０３）の検出値の制御目標を変更する。すなわち、走行車体加速度センサ（２２５
）が上方向の加速度を検出すると、苗植付部（４）においてセンターフロート（１００）
を前下がり側の姿勢とするべく上下動検出機構（１０３）の検出値の制御目標を変更し、
走行車体加速度センサ（２２５）が下方向の加速度を検出すると、苗植付部（４）におい
てセンターフロート（１００）を前上がり側の姿勢とするべく上下動検出機構（１０３）
の検出値の制御目標を変更し、走行車体加速度センサ（２２５）が加速度を検出しないと
き又は検出される加速度が所定の不感帯幅内であるときは、上下動検出機構（１０３）の
検出値の制御目標を元の標準状態に復帰させる。尚、前記加速度の大きさに対応して前記
制御目標の変更量を変更する構成としてもよい。
【００６７】
　また、制御部（２００）は、走行速度が高速になると、上下動検出機構（１０３）の検
出値の制御目標をセンターフロート（１００）の前上がり側に補正する。すなわち、前後
進変速レバーセンサ（２２３ａ）により前後進変速レバー（２２３）が前進側で所定以上
の高速側に操作されたことを検出すると、上下動検出機構（１０３）の検出値の制御目標
が、センターフロート（１００）を標準状態に対して前上がり側の姿勢にするべく変更さ
れる。従って、センターフロート（１００）は標準状態で若干前下がりの姿勢であるから
、前記制御目標の変更で苗植付部（４）による植付深さが若干深くなり、更に前記制御目
標の変更で苗植付部（４）の昇降制御の制御感度が鈍感側に補正される。これと同時に、
植付深さ変更用アクチュエータ（２１３）を短縮させて苗植付部（４）による植付深さを
深くなる側に変更する。但し、この植付深さの変更を行っても、補正をしない場合の上下
動検出機構（１０３）の検出値の制御目標に相当するセンターフロート（１００）の前後
傾斜姿勢すなわちセンターフロート（１００）の標準状態よりも該センターフロート（１
００）が前上がり側の姿勢になる。言い換えれば、前記植付深さの変更量は、センターフ
ロート（１００）が標準状態よりも前上がり側の姿勢を維持する程度の少量に設定されて
いる。
【００６８】
　以上により、この乗用型の田植機（１）は、走行車体（２）の後側に昇降リンク装置（
３）を介して苗植付部（４）を昇降可能に設け、昇降リンク装置（３）は、上リンク（７
０）と下リンク（７１）を備えて昇降用アクチュエータ（７６）により苗植付部（４）を
昇降する構成とし、上リンク（７０）のリンク長を変更して苗植付部（４）の前後傾斜姿
勢を変更する前後傾斜用アクチュエータ（２０３）を設け、苗植付部（４）は、苗の端部
を受ける苗受枠（８１）と、該苗受枠（８１）に備える苗取出口（７８）と、左右移動す
る連結部材（８３）により前記苗受枠（８１）に沿って左右移動して苗を前記苗取出口（
７８）に供給する苗載台（８０）と、苗載台（８０）の左右移動終端で該苗載台（８０）
上の苗を苗受枠（８１）側に移送する苗送りベルト（７９）と、前記苗取出口（７８）に
供給された苗を植付ける苗植付装置（３７）と、表土面の凹凸に追従して左右方向の回動
支点軸（２１０）回りに上下動しながら該表土面を滑走して整地するフロート（１００）
を備え、該フロート（１００）の前部の上下動を検出する上下動検出機構（１０３）を設
け、該上下動検出機構（１０３）の検出に基づいて苗植付部（４）が所定の対地高さとな
るよう昇降用アクチュエータ（７６）を作動させる構成とした苗移植機において、機体の
走行の加減速を検出する走行加速度センサ（２２２）を設け、該走行加速度センサ（２２
２）の検出に基づき、走行が加速されているときには苗植付部（４）を後上がり側へ前後
傾斜させるべく前後傾斜用アクチュエータ（２０３）を作動させ、走行が減速されている
ときには苗植付部（４）を後下がり側へ前後傾斜させるべく前後傾斜用アクチュエータ（
２０３）を作動させる制御装置（２００）を設けている。
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【００６９】
　よって、走行が加速されているときには、機体が前上がり姿勢となりがちであるので、
苗植付部（４）を後上がり側へ前後傾斜させるべく前後傾斜用アクチュエータ（２０３）
を作動させ、苗植付部（４）の前後傾斜姿勢を適正に維持する。また、走行が減速されて
いるときには、機体が前下がり姿勢となりがちであるので、苗植付部（４）を後下がり側
へ前後傾斜させるべく前後傾斜用アクチュエータ（２０３）を作動させ、苗植付部（４）
の前後傾斜姿勢を適正に維持する。この苗植付部（４）の前後傾斜姿勢の制御は、走行加
速度センサ（２２２）による機体の走行の加減速を検出に基づいて行われるので、応答性
良く適正で高精度に行うことができ、フロート（１００）による泥押しを防止し、上下動
検出機構（１０３）の検出を適正に行えて苗植付部（４）の昇降制御の適正化が図れ、植
付姿勢及び植付深さの適正化が図れる。従って、苗植付部（４）により植え付ける苗が浮
き苗となるのを防止できる。
【００７０】
　また、苗植付部（４）の上下移動の加減速を検出する苗植付部上下加速度センサ（２２
４）を設け、制御装置（２００）は、苗植付部上下加速度センサ（２２４）の検出に基づ
き、苗植付部（４）の上下移動の加減速を一定にさせるべく前後傾斜用アクチュエータ（
２０３）を作動させる構成としている。
【００７１】
　よって、苗植付部上下加速度センサ（２２４）の検出に基づき、苗植付部（４）の上下
移動の加減速を一定にさせるべく苗植付部（４）の前後傾斜姿勢の制御を行うので、苗植
付部（４）の挙動に基づいて適正な前後傾斜姿勢の制御が行え、フロート（１００）によ
る泥押しを防止し、上下動検出機構（１０３）の検出を適正に行えて苗植付部（４）の昇
降制御の適正化が図れ、植付姿勢及び植付深さの適正化が図れる。従って、苗植付部（４
）の上下方向の挙動に基づいて、苗植付部（４）により植え付ける苗が浮き苗となるのを
適確に防止できる。
【００７２】
　また、走行車体（２）の上下移動の加減速を検出する走行車体加速度センサ（２２５）
を設け、制御装置（２００）は、走行車体加速度センサ（２２５）の検出に基づき、苗植
付部（４）の前後傾斜姿勢を一定にさせるべく前後傾斜用アクチュエータ（２０３）を作
動させる構成としている。
【００７３】
　よって、走行車体加速度センサ（２２５）の上下移動の加減速の検出に基づき苗植付部
（４）の前後傾斜姿勢の制御を行うので、更に前後傾斜姿勢の制御を高精度で適正に行え
、植付姿勢及び植付深さの適正化が図れる。
【００７４】
　また、走行車体（２）の上下移動の加減速を検出する走行車体加速度センサ（２２５）
を設け、制御装置（２００）は、走行車体加速度センサ（２２５）の検出に基づき、表土
面に対するフロート（１００）の前後傾斜姿勢を一定にさせるべく上下動検出機構（１０
３）の検出値の制御目標を変更する構成としている。
【００７５】
　よって、走行車体加速度センサ（２２５）の上下移動の加減速の検出に基づき表土面に
対するフロート（１００）の前後傾斜姿勢を一定にさせるべく上下動検出機構（１０３）
の検出値の制御目標を変更するので、苗植付部（４）の昇降制御の制御感度を所望に維持
でき、フロート（１００）による泥押しを防止し、上下動検出機構（１０３）の検出を適
正に行えて苗植付部（４）の昇降制御の適正化が図れ、植付姿勢及び植付深さの適正化が
図れる。
【００７６】
　また、苗植付装置（３７）に対して左右方向の回動支点軸（２１０）を上下動して苗の
植付深さを変更する植付深さ変更用アクチュエータ（２１３）を設け、走行速度が高速に
なると、上下動検出機構（１０３）の検出値の制御目標をフロート（１００）の前上がり



(20) JP 2012-115193 A 2012.6.21

10

20

30

40

50

側に補正すると共に、当該補正をしない場合の上下動検出機構（１０３）の検出値の制御
目標に相当するフロート（１００）の前後傾斜姿勢よりもフロート（１００）が前下がり
側の姿勢にならない範囲で左右方向の回動支点軸（２１０）を上動させるべく、制御装置
（２００）により植付深さ変更用アクチュエータ（２１３）を作動する構成としている。
【００７７】
　よって、走行速度が高速になると上下動検出機構（１０３）の検出値の制御目標をフロ
ート（１００）の前上がり側に補正するので、苗植付部（４）による植付深さが深くなる
側に補正されると共に苗植付部（４）の昇降制御の制御感度が鈍感側に補正されるから、
高速走行時に苗植付部（４）の昇降制御が適確に追従しないことによる浮き苗の発生を防
止できる。しかも、植付深さ変更用アクチュエータ（２１３）により、前記補正をしない
場合のフロート（１００）の前後傾斜姿勢よりもフロート（１００）が前下がり側の姿勢
にならない範囲で左右方向の回動支点軸（２１０）を上動させて、苗植付部（４）による
植付深さを深くなる側に変更するので、苗植付部（４）の昇降制御の制御感度を極端に鈍
感側に補正する必要がなく、昇降制御の制御感度を鈍感側に補正しつつも所望の感度に設
定でき、フロート（１００）による泥押しを防止し、上下動検出機構（１０３）の検出を
適正に行えて苗植付部（４）の昇降制御の適正化が図れ、植付姿勢及び植付深さの適正化
が図れる。
【００７８】
　また、走行車体（２）に対して苗植付部（４）を左右ローリング可能に連結するローリ
ング連結軸（７４）と、苗植付部（４）を左右ローリング作動させるローリングアクチュ
エータ（２１９）を設け、苗植付部（４）の上下移動の加減速を検出する苗植付部上下加
速度センサ（２２４）を苗植付部（４）の左右両端部に各々設け、制御装置（２００）は
、左右の苗植付部上下加速度センサ（２２４）の検出に応じて苗植付部（４）を所望の左
右傾斜姿勢にするべくローリングアクチュエータ（２１９）を作動させるローリング制御
を行い、フロート（１００）が非接地状態から接地状態になったことを上下動検出機構（
１０３）が検出してから所定時間内は、ローリング制御における苗植付部上下加速度セン
サ（２２４）の検出の不感帯幅を大きく設定する構成としている。
【００７９】
　よって、左右の苗植付部上下加速度センサ（２２４）の検出に応じて苗植付部（４）の
ローリング制御を行うので、苗植付部（４）の挙動に基づいて適正なローリング制御が行
え、植付姿勢及び植付深さの適正化が図れる。しかも、ローリング制御を苗植付部上下加
速度センサ（２２４）に基づき応答性良く高精度に行いつつも、フロート（１００）が非
接地状態から接地状態になってから所定時間内は、ローリング制御における苗植付部上下
加速度センサ（２２４）の検出の不感帯幅を大きく設定するので、接地するときの苗植付
部（４）の左右ローリングの不安定時にローリング制御の制御感度を鈍感にでき、ローリ
ング制御のハンチング現象を防止できて、植付姿勢及び植付深さの適正化が図れる。
【００８０】
　尚、走行加速度センサ（２２２）は、走行車体（２）に設けた構成としたが、苗植付部
（４）に設けてもよい。
　尚、前後傾斜用アクチュエータ（２０３）は、上リンク（７０）のリンク長を変更して
苗植付部（４）の前後傾斜姿勢を変更する構成としたが、上リンク（７０）と縦リンク（
７３）を長孔等による融通機構を介して連結し、縦リンク（７３）の上部を前後に移動さ
せて前後傾斜させ、苗植付部（４）の前後傾斜姿勢を変更する構成としてもよい。
【００８１】
　尚、この発明の実施の形態は田植機（１）について記述したが、本発明は田植機に限定
されるものではない。
【符号の説明】
【００８２】
１：乗用型の田植機、２：走行車体、３：昇降リンク装置、４：苗植付部、３７：苗植付
装置、７０：上リンク、７１：下リンク、７４：ローリング連結軸、７６：昇降用アクチ
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ュエータ、７８：苗取出口、７９：苗送りベルト、８０：苗載台、８１：横枠、８３：連
結部材、１００：センターフロート、１０３：上下動検出機構、２００：制御部、２０３
：前後傾斜用アクチュエータ、２１０：回動支点軸、２１３：植付深さ変更用アクチュエ
ータ、２１９：ローリングアクチュエータ、２２２：走行加速度センサ、２２４：苗植付
部上下加速度センサ、２２５：走行車体加速度センサ

【図１】 【図２】



(22) JP 2012-115193 A 2012.6.21

【図３】 【図４】

【図５】 【図６】



(23) JP 2012-115193 A 2012.6.21

【図７】 【図８】

【図９】 【図１０】



(24) JP 2012-115193 A 2012.6.21

【図１１】 【図１２】

【図１３】


	biblio-graphic-data
	abstract
	claims
	description
	drawings

