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(57)【要約】
【課題】作業性および安全性を向上させる作業車両を提
供すること。
【解決手段】実施形態の一態様に係る作業車両（１）は
、走行車体（２）の位置情報を取得する位置情報取得部
（１２０）と、走行車体（２）が自動直進するように舵
角を調整する舵角調整部（１１０）と、走行車体（２）
の傾斜角度を検出する傾斜角度検出部（１８０）と、位
置情報に基づいて自動直進の基準となる走行基準データ
を取得し、走行基準データに基づいて舵角調整部（１１
０）を制御する制御部（１５０）とを備え、制御部（１
５０）は、走行車体（２）の位置が所定の作業範囲内で
ある場合に、傾斜角度が第１傾斜角度以上になると、自
動直進を終了させ、走行車体（２）の位置が所定の作業
範囲外である場合に、傾斜角度が第２傾斜角度以上にな
ると、走行車体（２）を停止させる。
【選択図】図５
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　走行車体の位置情報を取得する位置情報取得部と、
　前記走行車体が自動直進するように舵角を調整する舵角調整部と、
　前記走行車体の傾斜角度を検出する傾斜角度検出部と、
　前記位置情報に基づいて前記自動直進の基準となる走行基準データを取得し、前記走行
基準データに基づいて前記舵角調整部を制御する制御部と、
　を備え、
　前記制御部は、
　前記走行車体の位置が所定の作業範囲内である場合に、前記傾斜角度が第１傾斜角度以
上になると、前記自動直進を終了させ、
　前記走行車体の位置が前記所定の作業範囲外である場合に、前記傾斜角度が第２傾斜角
度以上になると、前記走行車体を停止させる
　ことを特徴とする作業車両。
【請求項２】
　前記制御部は、
　前記傾斜角度が前記第１傾斜角度となる状態が所定期間継続された場合に、前記自動直
進を終了させる
　ことを特徴とする請求項１に記載の作業車両。
【請求項３】
　前記制御部は、
　前記走行車体の位置と圃場端との距離が所定距離よりも短くなってから第１所定時間が
経過するまでの間に自動直進解除操作が行われない場合には、前記走行車体を減速させる
　ことを特徴とする請求項１または２に記載の作業車両。
【請求項４】
　前記制御部は、
　前記走行車体を減速させた後に、第２所定時間が経過するまでの間に前記自動直進解除
操作が行われない場合には、前記自動直進を終了させる
　ことを特徴とする請求項３に記載の作業車両。
【請求項５】
　前記制御部は、
　前記走行車体の位置と前記圃場端との前記距離が前記所定距離よりも短い場合に、前記
傾斜角度が前記第２傾斜角度以上になると、前記走行車体を停止させる
　ことを特徴とする請求項３または４に記載の作業車両。
【請求項６】
　前記制御部は、
　前記自動直進を作業者による操作に基づいて終了しない場合には、前記走行車体を停止
させる
　ことを特徴とする請求項１から５のいずれか一つに記載の作業車両。
【請求項７】
　前記第２傾斜角度は、前記第１傾斜角度よりも小さい
　ことを特徴とする請求項１から６のいずれか一つに記載の作業車両。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、作業車両に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来、作業装置による作業開始位置と作業終了位置との位置情報を取得し、取得した位
置情報から基準線を作成し、作成した基準線に沿って作業車両を自動直進させる自動直進
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装置を有する作業車両が知られている（例えば、特許文献１参照）。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２０１６－２１８９０号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　しかしながら、上述したような従来の作業車両では、圃場の凹凸による走行車体の傾き
については考慮されていない。そのため、圃場の凹凸などにより走行車体が大きく傾いた
状態で自動直進が行われ、作業装置による作業が行われることがある。従って、自動直進
による作業性および安全性を向上させる点で改善の余地がある。
【０００５】
　本発明は、上記に鑑みてなされたものであって、作業性および安全性を向上させる作業
車両を提供することを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　上述した課題を解決し、目的を達成するために、実施形態の一態様に係る作業車両（１
）は、走行車体（２）の位置情報を取得する位置情報取得部（１２０）と、走行車体（２
）が自動直進するように舵角を調整する舵角調整部（１１０）と、走行車体（２）の傾斜
角度を検出する傾斜角度検出部（１８０）と、位置情報に基づいて自動直進の基準となる
走行基準データを取得し、走行基準データに基づいて舵角調整部（１１０）を制御する制
御部（１５０）とを備え、制御部（１５０）は、走行車体（２）の位置が所定の作業範囲
内である場合に、傾斜角度が第１傾斜角度以上になると、自動直進を終了させ、走行車体
（２）の位置が所定の作業範囲外である場合に、傾斜角度が第２傾斜角度以上になると、
走行車体（２）を停止させる。
【発明の効果】
【０００７】
　実施形態の一態様に係る作業車両によれば、作業性および安全性を向上させることがで
きる。
【図面の簡単な説明】
【０００８】
【図１】図１は、実施形態に係る苗移植機の直進サポートの概要を示す説明図である。
【図２】図２は、実施形態に係る苗移植機の側面図である。
【図３】図３は、ステアリングポストを正面から見た概略図である。
【図４】図４は、モニタの概略図である。
【図５】図５は、苗移植機のコントローラを中心とした機能ブロック図である。
【図６】図６は、実施形態に係る傾き検知走行制御を説明するフローチャートである。
【図７】図７は、実施形態に係る直進サポート終了制御を説明するフローチャートである
。
【発明を実施するための形態】
【０００９】
　以下に、本発明の実施形態に係る作業車両を、乗用型の苗移植機１として図面を参照し
ながら詳細に説明する。なお、下記実施形態における構成要素には、当業者が置換可能か
つ容易なもの、あるいは実質的に同一のもの、いわゆる均等の範囲のものが含まれる。さ
らに、本発明は、上記実施形態に限定されるものではなく、本発明の骨子を逸脱しない範
囲で種々変形して実施することができる。また、以下では苗移植機１全体を指して機体と
呼ぶ場合がある。
【００１０】
　図１は、実施形態に係る苗移植機１の直進サポートの概要を示す説明図である。本実施
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形態に係る苗移植機１は、後部に苗植付部５０を連結するとともに、それぞれ左右一対の
前輪４および後輪５を備える走行車体２を備えている。
【００１１】
　本実施形態において、直進サポートとは、苗移植機１の転舵輪の舵角（切れ角）と、当
該苗移植機１の位置情報とに基づき、転舵輪の動作が制御されることによって、圃場Ｆに
おける苗移植機１の自動直進走行を支援する機能を指す。ここでは、舵角を、前輪４の切
れ角としているが、例えば、ハンドル３２（図２参照）の操舵角を舵角として検出するよ
うにしてもよい。また、苗移植機１の位置情報は、走行車体２に設けられたＧＮＳＳユニ
ット１２０（位置情報取得部）（図５参照）により取得される。なお、以下の説明におい
ては、苗移植機１の前後、左右の方向基準は、作業者が着座可能な操縦座席２８（図２参
照）からみて、走行車体２の走行方向を基準とする。
【００１２】
　図示するように、苗移植機１は、圃場Ｆ内における所定作業エリアＧ内を往復しながら
、所定の作業幅Ｄで苗の植付を行う。このとき、直進サポートを実行すれば、ハンドル３
２を用いた作業者のマニュアル操作としては、枕地近傍で行う旋回操作だけでよく、直進
走行については、苗移植機１は自動直進ラインＬ１に沿って自動走行する。図１中、符号
Ｌ３は、枕地における苗移植機１のマニュアル操作による旋回ラインを示す。また、符号
Ｅは、圃場Ｆへの苗移植機１の進退口を示す。
【００１３】
　直進サポートによる苗移植機１の自動直進ラインＬ１は、直進サポートを行う上で基準
となる基準走行線（走行基準データ）Ｌ２に平行であり、この基準走行線Ｌ２は、苗の植
付方向に合わせて、圃場Ｆ内において予め設定される。すなわち、直進サポートの開始位
置および終了位置をそれぞれ基準始点（以下、「Ａ点」という。）および基準終点（以下
、「Ｂ点」という。）として、苗移植機１が備える走行基準登録部１５２（図５参照）で
取得し、取得したＡ点およびＢ点を結ぶ線分を、基準走行線Ｌ２として登録するようにし
ている。
【００１４】
　以下、図２を参照しながら、苗移植機１の具体的な構成について説明する。図２は、実
施形態に係る苗移植機１の側面図である。
【００１５】
　苗移植機１の走行車体２には、苗植付部５０が、昇降装置である苗植付部昇降機構４０
を介して昇降可能に取付けられる。また、走行車体２は、左右一対の前輪４と、左右一対
の後輪５とが共に駆動する四輪駆動車であり、ハンドル３２が回動されることによって転
舵輪となる前輪４が操舵され、圃場Ｆや圃場Ｆ間の道などを走行することが可能である。
【００１６】
　また、走行車体２は、車体の略中央に配置されたメインフレーム７と、このメインフレ
ーム７の上に搭載された原動機であるエンジン１０と、エンジン１０の動力を前後輪４，
５と苗植付部５０とに伝える動力伝達装置１５とを備える。この苗移植機１では、動力源
であるエンジン１０には、ディーゼル機関やガソリン機関等の内燃機関が用いられ、発生
した動力は、走行車体２を前進や後進させるために用いるのみでなく、苗植付部５０を駆
動させるためにも使用される。
【００１７】
　また、動力伝達装置１５は、エンジン１０から伝達される駆動力を変速して出力する、
油圧式無段変速装置（以下、「ＨＳＴ」という。）１６と、ＨＳＴ１６にエンジン１０か
らの動力を伝える動力伝達部１７とを有する。
【００１８】
　また、動力伝達装置１５は、ミッションケース１８を有する。すなわち、エンジン１０
からの駆動力は、動力伝達部１７を介してＨＳＴ１６に伝達され、このＨＳＴ１６で変速
した動力がミッションケース１８に伝達される。そして、ミッションケース１８は、後述
する高速モードと低速モードとに切り替える副変速機構（不図示）を内設しており、メイ



(5) JP 2019-62811 A 2019.4.25

10

20

30

40

50

ンフレーム７の前部に取り付けられる。
【００１９】
　ミッションケース１８から前輪４および後輪５に伝達される動力は、一部が左右の前輪
ファイナルケース１３を介して前輪４に伝達可能であり、残りが左右の後輪ギヤケース２
２を介して後輪５に伝達可能となっている。左右それぞれの前輪ファイナルケース１３は
、ミッションケース１８の左右それぞれの側方に配設される。左右の前輪４は、車軸１３
１を介して左右の前輪ファイナルケース１３に連結されており、かかる前輪ファイナルケ
ース１３は、ハンドル３２の操舵操作に応じて駆動し、前輪４を転舵させることができる
。
【００２０】
　同様に、左右それぞれの後輪ギヤケース２２には、車軸２２０を介して後輪５が連結さ
れている。一方、ミッションケース１８からは、図示しない作業機駆動軸から走行車体２
の後部に設けた植付クラッチ５００を介して苗植付部５０へ動力が伝達される。なお、植
付クラッチ５００は、後に詳述するコントローラ１５０（図５参照）に接続された植付ク
ラッチモータ５１０（図５参照）によって動作する。
【００２１】
　エンジン１０は、走行車体２の左右方向における略中央で、且つ、作業者が乗車時に足
を載せるフロアステップ２６よりも上方に突出させた状態で配置される。フロアステップ
２６は、走行車体２の前部とエンジン１０の後部との間に亘って設けられてメインフレー
ム７上に取り付けられており、その一部が格子状になることにより、靴に付いた泥を圃場
Ｆに落とすことができる。また、フロアステップ２６の後方には、後輪５のフェンダを兼
ねたリアステップ２７が設けられる。リアステップ２７は、後方に向うに従って上方に向
う方向に傾斜した傾斜面を有し、エンジン１０の左右それぞれの側方に配置される。
【００２２】
　また、エンジン１０は、これらのフロアステップ２６とリアステップ２７とから上方に
突出しており、これらのステップ２６，２７から突出している部分には、エンジン１０を
覆うエンジンカバー１１が配設される。
【００２３】
　そして、エンジンカバー１１の上部に、作業者が着席する操縦座席２８が設置され、か
かる操縦座席２８の前方で、且つ走行車体２の前側中央部に操縦部３０が設けられる。か
かる操縦部３０は、フロアステップ２６の床面から上方に突出した状態で配置されており
、フロアステップ２６の前部側を左右に分断している。
【００２４】
　操縦部３０には、ステアリングポスト３１５が設けられ、このステアリングポスト３１
５の上部には、作業者による操舵が可能なハンドル３２が設けられる。ステアリングポス
トには、図３に示すように、フィンガップレバー３４が設けられる。図３は、ステアリン
グポスト３１５を正面から見た概略図である。フィンガップレバー３４は、例えば、Ａ点
、Ｂ点を取得する際などに作業者によって操作される。フィンガップレバー３４は、上下
方向に回動することができる。
【００２５】
　また、ステアリングポスト３１５には、図４に示すように、モニタ３３が設けられる。
図４は、モニタ３３の概略図である。モニタ３３には、例えば、機体が、直進サポートに
より自動直進走行を行う場合に点灯する直進サポートランプ３３１と、Ａ点ランプ３３２
と、Ｂ点ランプ３３３と、ＧＰＳランプ３３４とが配設されている。なお、モニタ３３に
は、ランプ以外の表示灯などが配設されている。また、苗移植機１は、複数のモニタを有
してもよい。
【００２６】
　モニタ３３では、フィンガップレバー３４の操作によりＡ点が取得されている場合には
Ａ点ランプ３３２が点灯する。また、フィンガップレバー３４の操作によりＢ点が取得さ
れている場合にはＢ点ランプ３３３が点灯する。モニタ３３では、機体が自動直進走行可
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能な状態にある場合にはＡ点ランプ３３２およびＢ点ランプ３３３が共に点灯する。
【００２７】
　ＧＰＳランプ３３４は、３つの表示ランプを有し、ＧＰＳ受信状態にあわせて表示ラン
プの数を変更する。モニタ３３では、かかる表示態様によって作業者にＧＰＳ受信状態を
知らせる。
【００２８】
　また、操縦部３０の所定位置には、例えば、報知装置２００の一例となるブザー２１５
が設けられる（図５参照）。
【００２９】
　図２に戻り、操縦部３０には、ステアリングポスト３１５の近傍に主変速レバー８１と
副変速レバー８２とが設けられる。主変速レバー８１は、操縦部３０の右側に設けられ、
副変速レバー８２は、ハンドル３２の下方に設けられている。
【００３０】
　主変速レバー８１は、走行車体２の前後進と走行出力を切替操作するレバーであり、作
業者が操作することにより、ＨＳＴ１６のトラニオン（不図示）の回動角度を調節して走
行車体２の速度調節を行うことができる。
【００３１】
　副変速レバー８２は、走行車体２の走行速度を規定する走行モードを、走行する場所に
応じて低速モードと高速モードとに切り替えるレバーである。モード切替えは、副変速レ
バー８２の位置に応じて、ミッションケース１８内に設けられた副変速機構により行われ
る。
【００３２】
　また、操縦部３０の前部には、開閉可能なフロントカバー３１が設けられる。そして、
このフロントカバー３１の前端中央に位置するように、走行の指標となる指標部材として
のセンターマスコット３５０が取り付けられている。なお、図２では、便宜上、図示を省
略しているが、走行車体２の前側左右には予備苗載台（不図示）が設けられている。
【００３３】
　センターマスコット３５０は、走行車体２の前部中央位置に取付けられており、操縦座
席２８に座した作業者が苗移植機１を運転する際に、進行方向の目安となるように機能す
るものである。また、本実施形態に係るセンターマスコット３５０は、前述した直進サポ
ートの実行可否を含むサポート状況を報知する報知装置２００としても機能する。
【００３４】
　本実施形態に係る苗移植機１は、報知装置２００となるセンターマスコット３５０を用
いて、直進サポートの状況に加え、苗植付部５０が備える苗や肥料などの作業資材の残量
に関する情報を報知してもよい。
【００３５】
　センターマスコット３５０は、前方を向いている作業者の視界に常に存在するため、作
業者は目線を前方から逸らすことなく、常時、苗移植機１の状況を把握することができ、
安全性の向上に大きく寄与することができる。
【００３６】
　本実施形態に係る苗移植機１は、受信アンテナ１２１（図５参照）を内蔵したＧＮＳＳ
ユニット１２０が走行車体２に配設されている。このＧＮＳＳユニット１２０は、受信ア
ンテナ１２１で時間的に所定の間隔でＧＮＳＳ座標を取得することにより、地球上での位
置情報を所定間隔で取得することができる。
【００３７】
　ＧＮＳＳユニット１２０は、前輪４の車軸１３１の直上方に位置するように、走行車体
２の前端側に基端が連結されたアンテナフレーム１２４の頂部に取り付けられている。ア
ンテナフレーム１２４は、折りたたみ可能であり、通常状態におけるアンテナフレーム１
２４の高さは、標準的な一般男性がフロアステップ２６上で起立しても頭部と干渉しない
程度の高さに設定される。
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【００３８】
　また、本実施形態に係るＧＮＳＳユニット１２０には、受信アンテナ１２１に加え、図
示しないが、ジャイロセンサや加速度センサを利用した慣性航法装置と、これらを制御す
る制御基板が内蔵される。
【００３９】
　ここで、苗植付部５０およびその他の構成について説明する。苗植付部５０は、走行車
体２の後部に、苗植付部昇降機構４０を介して昇降可能に取付けられている。苗植付部昇
降機構４０は昇降リンク装置４１を備えており、この昇降リンク装置４１は、走行車体２
の後部と苗植付部５０とを連結させる平行リンク機構を備える。かかる平行リンク機構は
、上リンク４１ａと下リンク４１ｂとを有し、これらのリンク４１ａ，４１ｂが、メイン
フレーム７の後部端に立設した背面視門型のリンクベースフレーム４３に回動自在に連結
される。そして、リンク４１ａ，４１ｂの他端側が苗植付部５０に回転自在に連結されて
いる。こうして、苗植付部５０は走行車体２に昇降可能に連結されることになる。
【００４０】
　また、苗植付部昇降機構４０は、油圧によって伸縮する油圧昇降シリンダ４４を有し、
油圧昇降シリンダ４４の伸縮動作によって、苗植付部５０を昇降させることができる。油
圧昇降シリンダ４４は、前述したＨＳＴ１６により駆動され、苗植付部昇降機構４０の昇
降動作によって、苗植付部５０を非作業位置まで上昇させたり、対地作業位置（植付位置
）まで下降させたりすることができる。
【００４１】
　また、苗植付部５０は、苗を植え付ける範囲を、複数の区画、あるいは複数の列で植え
付けることができる。例えば、苗を６つの区画で植え付ける、いわゆる６条植の苗植付部
５０とすることができる。
【００４２】
　また、苗植付部５０は、苗植付装置６０と、苗載置台５１及びフロート４７（４８，４
９）を備える。このうち、苗載置台５１は、走行車体２の後部に複数条の苗を積載する苗
載置部材として設けられており、走行車体２の左右方向において仕切られた植付条数分の
苗載せ面５２を有し、それぞれの苗載せ面５２に土付きのマット状苗を載置することが可
能である。
【００４３】
　苗植付装置６０は、苗を載置する苗載置台５１の下部に配設され、苗を苗載置台５１か
ら取って圃場Ｆに植え付ける装置であり、苗載置台５１の前面側に配設される植付支持フ
レーム５５によって支持される。そして、苗植付装置６０は、植付伝動ケース６４と植付
体６１とを有し、植付体６１は、苗載置台５１から苗を取って圃場Ｆに植え付けることが
できるように構成されており、植付伝動ケース６４は、植付体６１に駆動力を供給するこ
とができる。
【００４４】
　また、植付伝動ケース６４は、エンジン１０から苗植付部５０に伝達された動力を、植
付体６１に供給可能に構成されており、植付体６１は、植付伝動ケース６４に対して回転
可能に連結される。また、植付体６１は、苗載置台５１から苗を取って圃場Ｆに植え付け
る植込杆６２と、植込杆６２を回転可能に支持すると共に植付伝動ケース６４に対して回
転可能に連結されるロータリケース６３とを有する。
【００４５】
　ロータリケース６３は、植付伝動ケース６４から伝達された駆動力によって植込杆６２
を回転させる際に、回転速度を変化させながら回転させることのできる不等速伝動機構（
不図示）を内装している。これにより、植付体６１の回転時には、植込杆６２は、ロータ
リケース６３に対する回転角度によって回転速度が変化しながら回転をすることができる
。
【００４６】
　このように構成される苗植付装置６０は、２条毎に１つずつ配設されている。すなわち
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、複数の苗植付装置６０は、それぞれ植付条が割り当てられている。また、各植付伝動ケ
ース６４は、２条分の植付体６１を回転可能に備えている。つまり、１つの植付伝動ケー
ス６４には、２つのロータリケース６３が、機体左右方向の両側に連結される。
【００４７】
　また、フロート４７は、走行車体２の移動と共に、圃場面上を滑走して整地するもので
あり、走行車体２の左右方向における苗植付部５０の中央に位置するセンターフロート４
８と、左右方向における苗植付部５０の両側に位置するサイドフロート４９とを有する。
【００４８】
　本実施形態におけるセンターフロート４８には、圃場Ｆの状況に合わせて苗植付部５０
を上下へ昇降させる油圧感度機構として機能するフロートポテンショメータ１５４（図５
参照）が設けられる。かかるフロートポテンショメータ１５４は、センターフロート４８
の上下動を検出する感度の幅を変更することができる。
【００４９】
　例えば、感度を敏感にすれば、センターフロート４８の小さな上下動についても検出し
てコントローラ１５０へ検出信号を送信するようになる。一方、感度を鈍感にすれば、セ
ンターフロート４８の小さな上下動については検出することなく、一定振幅以上の上下動
のみ検出して検出信号をコントローラ１５０へ送信するようになる。
【００５０】
　また、苗植付部５０の下方側の位置における前側には、圃場Ｆの整地を行う整地用のロ
ータ６７が設けられる。このロータ６７は、後輪ギヤケース２２を介して伝達されるエン
ジン１０からの出力によって回転可能に構成されるとともに、電動モータであるロータ用
モータ１６５（図５参照）によって昇降可能に設けられている。
【００５１】
　なお、本実施形態に係る苗移植機１では、かかる整地用のロータ６７が接地しているこ
とを条件として、コントローラ１５０が直進サポートを実行するようにしている。すなわ
ち、苗植付作業を行っている場合にのみ直進サポートが実行されるようになっている。
【００５２】
　また、苗植付部５０の左右両側には、次の植付条に進行方向の目安になる線を形成する
線引きマーカ６８が備えられる。線引きマーカ６８は、苗移植機１が圃場Ｆ内における直
進前進時に、圃場Ｆの畦際で転回した後に直進前進する際の目印を圃場Ｆ上に線引きする
。
【００５３】
　また、走行車体２における操縦座席２８の後方には、施肥装置７０が搭載される。施肥
装置７０は、肥料を貯留する左右の貯留ホッパ７１と、貯留ホッパ７１から供給される肥
料を設定量ずつ繰り出す繰出し装置７２と、繰出し装置７２により繰り出される肥料を圃
場Ｆに供給する施肥通路である施肥ホース７４と、施肥ホース７４に搬送風を供給するブ
ロア７３とを備える。
【００５４】
　このブロア７３により、施肥ホース７４内の肥料が苗植付部５０側に移送される。さら
に、施肥装置７０は、施肥ホース７４によって肥料が移送される施肥ガイド７５と、施肥
ホース７４によって移送された肥料を苗植付条の側部近傍に形成される施肥溝内に落とし
込む作溝器７６とを有する。
【００５５】
　図５は、苗移植機１のコントローラ１５０を中心とした機能ブロック図である。本実施
形態に係る苗移植機１は、電子制御によって各部を制御することが可能になっており、苗
移植機１は、各部を制御する制御部としてのコントローラ１５０を備える。このコントロ
ーラ１５０は、ＣＰＵ（Central　　Processing　　Unit）等を有する処理部や、ＲＯＭ
（Read　Only　Memory）、ＲＡＭ（Random　Access　Memory）等の記憶部、さらには入出
力部が設けられ、これらは互いに接続されて互いに信号の受け渡しが可能である。記憶部
には、苗移植機１を制御するコンピュータプログラムが格納される。
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【００５６】
　図示するように、コントローラ１５０には、各種アクチュエータ類や、各部の情報を取
得するセンサ類等が接続される。
【００５７】
　コントローラ１５０には、アクチュエータ類として、例えば、エンジン１０の吸気量を
調節するスロットルモータ１００、整地用のロータ６７を昇降させるロータ用モータ１６
５、植付クラッチ５００を作動させる植付クラッチモータ５１０が接続される。なお、図
示は省略したが、ＨＳＴ１６のトラニオンの回動角度を変化させるトラニオン駆動モータ
もコントローラ１５０に接続されている。
【００５８】
　また、コントローラ１５０には、舵角センサ１３０、方位センサ１６０、姿勢センサ１
７０、傾きセンサ（傾斜角度検出部）１８０、着座センサ１９０、さらには、主変速レバ
ー８１や副変速レバー８２の操作量を傾動角度で検出するレバーセンサ（不図示）、走行
車体２の車速を検出する車速センサ（不図示）などを含むその他各種のセンサが接続され
ている。
【００５９】
　舵角センサ１３０は、ハンドル３２の操作によって転舵輪である前輪４が操舵された際
の舵角を検出するセンサである。舵角センサ１３０は、ハンドル３２の回動角度に基づい
て舵角を検出してもよい。
【００６０】
　方位センサ１６０は、機体の向きを検出するセンサである。コントローラ１５０は、方
位センサ１６０から取得した値に基づいて、機体の実際の進行方向を導出することができ
る。
【００６１】
　姿勢センサ１７０は、走行車体２の姿勢が、自動直進ラインＬ１に対してどの程度斜め
姿勢になっているかを検出するもので、ジャイロセンサなどで構成される。
【００６２】
　傾きセンサ１８０は、走行車体２の傾きを検出する。傾きセンサ１８０は、走行車体２
の前後方向、および左右方向の傾きを検出する。傾きセンサ１８０は、複数のセンサによ
って構成されてもよい。傾きセンサ１８０は、例えば、加速度センサである。
【００６３】
　着座センサ１９０は、操縦座席２８に設けられた、ロードセルや感圧フィルムセンサな
どにより構成されたセンサであり、作業者が操縦座席２８に着座していることを検出する
ことができる。
【００６４】
　コントローラ１５０は、舵角センサ１３０が検出した舵角が、走行車体２を直進させる
許容範囲内であることを示す値ではない場合、あるいは、方位センサ１６０が検出した方
角や姿勢センサ１７０が検出した姿勢が直進方向を示す値ではない場合、直進サポートを
禁止することができる。
【００６５】
　舵角が、走行車体２を直進させる許容範囲内である値とは、例えば、前輪４の舵角（切
れ角）の絶対値が１５度以下などの場合である。また、走行車体２が旋回した後に、舵角
センサ１３０が検出した舵角が、走行車体２を直進状態ではない値を示す場合（たとえば
５度）は直進サポートを禁止することもできる。
【００６６】
　なお、方位センサ１６０や姿勢センサ１７０についても、許容範囲を設定し、許容範囲
外となる方位や姿勢がコントローラ１５０に設定する時間以上継続すると、直進方向を向
いていないと判断し、直進サポートを禁止する構成とするとよい。
【００６７】
　また、何らかのトラブルなどが生じて苗移植機１の直進サポートを停止した場合、安全
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性を向上させるため、あるいは作業ミスを未然に防止するために、直進サポートを再開す
る際には、苗植付部５０が降下していること、予備苗載台が収納されていること、植付ク
ラッチ５００が入っていること、などの条件を満たしていなければ再開しないように制御
することもできる。
【００６８】
　また、コントローラ１５０には、報知装置２００として、例えば、モニタ３３と、警報
などを発するブザー２１５とが接続される。
【００６９】
　コントローラ１５０は、ブザー２１５やモニタ３３を用いて、直進サポートの実行や停
止などを含むサポート状況を報知できる。したがって、作業者は、現時点における機体の
前傾姿勢の状態や、機体を旋回させた後の舵角や機体の姿勢などが、直進サポートを実行
するのに相応しい状況であるかを容易に認識できる。そのため、例えば、旋回操作から直
進サポートに切り替える操作性が向上する。
【００７０】
　ところで、かかるブザー２１５やモニタ３３を用いて、コントローラ１５０は、例えば
、動力伝達装置１５の異常（クラッチ機構のギヤ抜け等）を作業者に報知することもでき
る。なお、これらモニタ３３やブザー２１５は、本実施形態では走行車体２に予め設けら
れているものとしているが、同様な機能を、外部から持ち込み可能なタブレット端末装置
（不図示）に付与することもできる。
【００７１】
　また、苗移植機１は、コントローラ１５０により制御可能な操舵装置１１０と、ＧＮＳ
Ｓユニット１２０とを備えており、これらがコントローラ１５０に接続される。
【００７２】
　操舵装置１１０は、ハンドル３２と連動連結する伝動機構（不図示）を備えるとともに
、任意の回転力をハンドル３２に付与する直進サポート機構３１０を備えており、コント
ローラ１５０による自動操舵を可能にしている。伝動機構には、ハンドル３２を回動させ
るステアリングモータ（舵角調整部）１１２が含まれる。
【００７３】
　コントローラ１５０は、直進サポートを実行する場合には、ＧＮＳＳユニット１２０が
取得した位置情報に基づき、直進サポート機構３１０を介してハンドル３２を自動操舵す
ることにより、走行車体２を直進方向に維持する。
【００７４】
　ＧＮＳＳユニット１２０は、ＧＮＳＳで使用される人工衛星からの信号を受信する受信
アンテナ１２１を有し、地球上における苗移植機１の位置情報（座標情報）を取得し、取
得した位置情報をコントローラ１５０に伝達する。
【００７５】
　また、コントローラ１５０には、フィンガップレバー３４、フロートポテンショメータ
１５４などの各種スイッチが接続される。
【００７６】
　フィンガップレバー３４は、直進サポートに関する作業者の操作を受け付ける。フィン
ガップレバー３４は、Ａ点およびＢ点を取得する際に作業者によって操作される。また、
フィンガップレバー３４は、基準走行線Ｌ２をキャンセルする際に操作される。
【００７７】
　フロートポテンショメータ１５４は、圃場Ｆの凹凸に追従して上下動するセンターフロ
ート４８に設けられており、このセンターフロート４８の上下動を感知する。コントロー
ラ１５０は、感知された圃場Ｆの凹凸に応じて苗植付部５０を昇降させる。
【００７８】
　コントローラ１５０は、基準走行線Ｌ２が登録される走行基準登録部１５２を有する。
苗移植機１に直進サポートを行わせるためには、予め、ティーチング作業が必要になる。
走行基準登録部１５２は、ティーチング作業により、例えば、直進サポートを実行して直
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進制御するための基準走行線Ｌ２（図１参照）を登録する。
【００７９】
　走行基準登録部１５２は、直進サポートの開始位置であるＡ点および終了位置であるＢ
点を、それぞれ取得し、取得したＡ点およびＢ点を結ぶ線分を、基準走行線Ｌ２として登
録する。
【００８０】
　基準走行線Ｌ２が登録されることで、直進サポートを行う際の走行方位や、直進サポー
トを実行する距離が登録される。なお、基準走行線Ｌ２の長さが直進サポートを実行する
距離として登録されることで、走行車体２の直進距離に基づいて、例えば、作業者に旋回
操作を行う地点に近づいたこと、すなわち、圃場端（畦）が近づいたことを作業者に報知
することができる。
【００８１】
　次に、実施形態に係る傾き検知走行制御について図６を参照し説明する。図６は、実施
形態に係る傾き検知走行制御を説明するフローチャートである。なお、ここでは、直進サ
ポートが行われているものとする。
【００８２】
　コントローラ１５０は、走行車体２の位置が直進サポート範囲（所定の作業範囲）内で
あるか否かを判定する（Ｓ１０）。具体的には、コントローラ１５０は、直進サポートに
よる直進を開始してから、登録された距離を走行したか否かを判定する。すなわち、コン
トローラ１５０は、旋回操作後に直進サポートを開始し、登録された距離を走行したか否
かを判定する。
【００８３】
　コントローラ１５０は、直進サポート範囲内である場合には（Ｓ１０；Ｙｅｓ）、走行
車体２の傾きが第１所定角度（第１傾斜角度）以上であるか否かを判定する（Ｓ１１）。
第１所定角度は、予め設定された角度であり、例えば、８度である。コントローラ１５０
は、傾きセンサ１８０を用いて走行車体２の前後方向、および左右方向における傾きを判
定する。
【００８４】
　コントローラ１５０は、走行車体２の傾きが第１所定角度以上である場合には（Ｓ１１
；Ｙｅｓ）、直進サポートを終了する（Ｓ１２）。すなわち、コントローラ１５０は、自
動操舵を終了する。
【００８５】
　コントローラ１５０は、走行車体２の傾きが第１所定角度よりも小さい場合には、今回
の処理を終了する。すなわち、コントローラ１５０は、直進サポートを継続する。
【００８６】
　また、コントローラ１５０は、直進サポート範囲内ではない場合には（Ｓ１０；Ｎｏ）
、走行車体２の傾きが第２所定角度（第２傾斜角度）以上であるか否かを判定する（Ｓ１
３）。第２所定角度は、予め設定された角度である。第２所定角度は、第１所定角度と同
じ角度であってもよい。また、第２所定角度は、異なる角度であってもよく、苗移植機１
の畦などへの接触を回避するために第１所定角度よりも小さい角度、例えば、６度であっ
てもよい。
【００８７】
　コントローラ１５０は、走行車体２の傾きが第２所定角度以上である場合には（Ｓ１３
；Ｙｅｓ）、走行車体２を停止させる（Ｓ１４）。
【００８８】
　コントローラ１５０は、走行車体２の傾きが第２所定角度よりも小さい場合には（Ｓ１
３；Ｎｏ）、今回の処理を終了する。
【００８９】
　なお、コントローラ１５０は、走行車体２の傾きが、第１所定角度、または第２所定角
度以上となった状態が、所定期間継続された場合に、直進サポートを終了させ、または走
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行車体２を停止させてもよい。所定期間は、予め設定された時間である。これにより、走
行車体２の振動による誤判定を抑制し、正確に直進サポートを終了させ、または走行車体
２を停止させることができる。
【００９０】
　次に、実施形態に係る直進サポート終了制御について図７を参照し説明する。図７は、
実施形態に係る直進サポート終了制御を説明するフローチャートである。なお、ここでは
、直進サポート制御が行われているものとする。
【００９１】
　コントローラ１５０は、走行車体２の位置と圃場端との距離が所定距離よりも短いか否
かを判定する（Ｓ２０）。例えば、コントローラ１５０は、基準走行線Ｌ２の長さおよび
今回の直進サポートによる直進距離（旋回後の直進距離）に基づき、基準走行線Ｌ２の長
さと直進距離との差が所定差よりも小さい場合に、走行車体２の位置と圃場端との距離が
所定距離よりも短いと判定する。
【００９２】
　また、例えば、コントローラ１５０は、今回の直進サポートによる直進距離と、前回の
直進サポートによる直進距離（旋回前の直進距離）とに基づいて、走行車体２の位置と圃
場端との距離が所定距離よりも短いか否かを判定してもよい。コントローラ１５０は、前
回の直進サポートによる直進距離と、今回の直進サポートによる直進距離との差が、所定
差よりも小さい場合に、走行車体２の位置と圃場端との距離が所定距離よりも短いと判定
してもよい。
【００９３】
　また、所定距離は、上記した直進サポート範囲と同じであってもよい。すなわち、直進
サポート範囲内ではないことと、走行車体２の位置と圃場端との距離が所定距離よりも短
いこととが同義であってもよい。すなわち、上記した傾き検知走行制御において、コント
ローラ１５０は、走行車体２の位置と圃場端との距離が所定距離よりも短く、走行車体２
の傾きが第２傾斜角以上になると、走行車体２を停止させてもよい。これにより、苗移植
機１が、例えば、畦に接触することをより抑制することができ、安全性を向上させること
ができる。
【００９４】
　なお、コントローラ１５０は、カメラ（不図示）によって取得された画像データや、レ
ーダ装置（不図示）などによって圃場端と走行車体２との距離を検出し、検出した距離が
所定距離よりも短いか否かを判定してもよい。
【００９５】
　コントローラ１５０は、走行車体２の位置と圃場端との距離が所定距離よりも短い場合
には（Ｓ２０；Ｙｅｓ）、走行車体２の位置と圃場端との距離が所定距離よりも短いこと
を作業者に報知する（Ｓ２１）。コントローラ１５０は、報知装置２００により、作業者
に報知を行う。コントローラ１５０は、例えば、所定報知時間、報知を行う。なお、コン
トローラ１５０は、直進サポートが解除されるまで報知を行ってもよい。
【００９６】
　コントローラ１５０は、走行車体２の位置と圃場端との距離が所定距離以上である場合
には（Ｓ２０；Ｎｏ）、今回の処理を終了する。
【００９７】
　コントローラ１５０は、作業者により直進サポートが解除されたか否かを判定する（Ｓ
２２）。すなわち、コントローラ１５０は、自動直進解除操作が行われたか否かを判定す
る。コントローラ１５０は、作業者によりフィンガップレバー３４が操作されて直進サポ
ートが解除されたか否かを判定する。
【００９８】
　コントローラ１５０は、作業者により直進サポートが解除された場合には（Ｓ２２；Ｙ
ｅｓ）、直進サポートを終了する（Ｓ２７）。
【００９９】
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　コントローラ１５０は、作業者により直進サポートが解除されていない場合には（Ｓ２
２；Ｎｏ）、走行車体２の位置と圃場端との距離が所定距離よりも短くなってから第１所
定時間が経過したか否かを判定する（Ｓ２３）。第１所定時間は、予め設定された時間で
あり、例えば、２秒である。なお、第１所定時間には、走行車体２の位置と圃場端との距
離が所定距離よりも短くなってから走行車体２が第１所定距離を走行することが含まれる
。
【０１００】
　コントローラ１５０は、第１所定時間が経過した場合には（Ｓ２３；Ｙｅｓ）、走行車
体２を減速させる（Ｓ２４）。コントローラ１５０は、例えば、現在の走行車体２の車速
に応じて走行車体２を減速させる。コントローラ１５０は、現在の走行車体２の車速を所
定割合で低くした車速まで減速させる。また、コントローラ１５０は、現在の主変速レバ
ー８１の位置に応じて走行車体２を減速させてもよい。また、コントローラ１５０は、予
め設定された車速まで減速させてもよい。
【０１０１】
　コントローラ１５０は、第１所定時間が経過していない場合には（Ｓ２３；Ｎｏ）、今
回の処理を終了する。
【０１０２】
　コントローラ１５０は、走行車体２を減速させた後には、ステップＳ２２と同様に、作
業者により直進サポートが解除されたか否かを判定する（Ｓ２５）。
【０１０３】
　コントローラ１５０は、作業者により直進サポートが解除された場合には（Ｓ２５；Ｙ
ｅｓ）、直進サポートを終了する（Ｓ２７）。
【０１０４】
　コントローラ１５０は、作業者により直進サポートが解除されていない場合には（Ｓ２
５；Ｎｏ）、走行車体２を減速させた後に、第２所定時間が経過したか否かを判定する（
Ｓ２６）。第２所定時間は、予め設定された時間であり、例えば、２秒である。第２所定
時間には、走行車体２が減速してから第２所定距離を走行することが含まれる。
【０１０５】
　コントローラ１５０は、走行車体２を減速させた後に、第２所定時間が経過した場合に
は（Ｓ２６；Ｙｅｓ）、直進サポートを終了する（Ｓ２７）。
【０１０６】
　なお、作業者によって直進サポートが解除されずに、直進サポートを終了する場合には
、コントローラ１５０は、直進サポートを終了し、走行車体２を停止させてもよい。これ
により、例えば、苗移植機１が畦などに接触することを抑制することができ、苗移植機１
が畦に乗り上げることを抑制することができる。
【０１０７】
　また、コントローラ１５０は、作業者によって直進サポートが解除されずに、直進サポ
ートを終了することを、報知装置２００によって報知してもよい。例えば、コントローラ
１５０は、ブザー２１５を鳴らすことで、直進サポートを終了したことを報知する。これ
により、作業者に直進サポートを終了したことを知らせることができる。
【０１０８】
　コントローラ１５０は、第２所定時間が経過していない場合には（Ｓ２６；Ｎｏ）、今
回の処理を終了する。
【０１０９】
　なお、コントローラ１５０は、主変速レバー８１が、ＨＳＴ１６のトラニオンの位置に
対応する位置に操作された場合に、減速を解除する。
【０１１０】
　また、コントローラ１５０は、直進サポートに関し、以下の制御を実行可能であっても
よい。
【０１１１】
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　コントローラ１５０は、直進サポート中に、ＧＮＳＳユニット１２０によって走行車体
２の位置情報を受信できなくなった場合、例えば、ＧＮＳＳユニット１２０の故障が検知
された場合には、直進サポートを終了する。これにより、ＧＮＳＳユニット１２０による
位置情報を取得できない状態で、走行車体２が直進サポートにより走行することを防止す
ることができる。
【０１１２】
　コントローラ１５０は、直進サポート中に、フィンガップレバー３４が上側に、例えば
、２秒未満押された場合に、直進サポートを終了する。
【０１１３】
　コントローラ１５０は、直進サポート中に、ロータ６７の高さが予め設定された一定値
以上となった場合に、直進サポートを終了する。これにより、直進サポートの終了を作業
者の操作によらず行うことができ、作業性を向上させることができる。
【０１１４】
　コントローラ１５０は、苗移植機１のメインスイッチ（不図示）がＯＮにされてからエ
ンジン１０が始動されるまでは、モニタ３３を全消灯してもよい。これにより、エンジン
１０が始動されていない場合には、直進サポートを行うことができないことを作業者に認
識させることができる。
【０１１５】
　コントローラ１５０は、エンジン１０が始動された後に、例えば、１秒間、モニタ３３
を全点灯してもよい。これにより、直進サポートを実行できる状態になったことを作業者
に認識させることができる。
【０１１６】
　コントローラ１５０は、モニタ３３を全点灯した後に、アライメント中である場合には
、各センサの基準値を検出しているため、ＨＳＴ１６を中立位置にしてもよい。これによ
り、アライメント中に走行車体２が動くことを抑制し、各センサの基準値を正確に検出す
ることができる。
【０１１７】
　コントローラ１５０は、モニタ３３を全点灯した後に、アライメントが完了した場合に
は、ＧＮＳＳユニット１２０の動作確認を行ってもよい。また、コントローラ１５０は、
ＨＳＴ１６を中立位置から変更可能としてもよい。
【０１１８】
　コントローラ１５０は、モニタ３３が全点灯した後に、アライメント中は、モニタ３３
を、例えば、０．５秒ごとに、赤、橙、青の順に点滅させてもよい。また、コントローラ
１５０は、例えば、赤を点灯させた場合に、各ランプ３３１～３３４を点滅させてもよい
。また、コントローラ１５０は、例えば、各ランプ３３１～３３４を点滅させてもよい。
また、コントローラ１５０は、モニタ３３が全点灯した後に、アライメント中である場合
には、例えば、モニタ３３にアライメント中であることを示す表示を行ってもよい。これ
により、初期設定中であることを作業者に認識させることができる。
【０１１９】
　コントローラ１５０は、エンジン１０が始動された後に、ＧＮＳＳユニット１２０によ
り信号を受信した場合には、ブザー２１５を、例えば、１回鳴らしてもよい。これにより
、ＧＮＳＳユニット１２０により信号を受信できたことを作業者に認識させることができ
る。
【０１２０】
　コントローラ１５０は、ＧＮＳＳユニット１２０により信号を受信するまでは、モニタ
３３を、例えば、１秒ごとに、赤、橙、青の順に点滅させ、各ランプ３３１～３３４を消
灯させてもよい。
【０１２１】
　コントローラ１５０は、ＧＮＳＳユニット１２０によって信号を受信するまで、モニタ
３３に受信中であることを表示してもよい。これにより、作業者に、ＧＮＳＳユニット１
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２０による信号の受信を確認中であることを認識させることができる。
【０１２２】
　コントローラ１５０は、エンジン１０が始動された後に、例えば、５分経過しても、Ｇ
ＮＳＳユニット１２０によって信号を受信できない場合には、ブザー２１５を鳴らしても
よい。これにより、ＧＮＳＳユニット１２０によって信号を受信できないことを作業者に
認識させることができる。
【０１２３】
　コントローラ１５０は、エンジン１０が始動された後に、例えば、５分経過しても、Ｇ
ＮＳＳユニット１２０によって信号を受信できない場合には、各ランプ３３１～３３４を
点滅させて、他のモニタ（不図示）を消灯させてもよい。これにより、ＧＮＳＳユニット
１２０によって信号を受信できないことを作業者に認識させることができる。
【０１２４】
　コントローラ１５０は、エンジン１０が始動され、例えば、５分経過した後にＧＮＳＳ
ユニット１２０によって信号を受信した場合には、ブザー２１５を、例えば、１回鳴らし
てもよい。また、コントローラ１５０は、ブザー２１５を鳴らした後に、モニタ３３を、
例えば、２秒間全点灯させてもよい。これにより、ＧＮＳＳユニット１２０によって信号
を受信できたことを作業者に認識させることができる。
【０１２５】
　コントローラ１５０は、フィンガップレバー３４が、例えば、上側に、５秒以上押され
た場合に、アライメントを強制的に実行してもよい。コントローラ１５０は、強制的にア
ライメントの実行開始時にブザー２１５を、例えば、１回鳴らしてもよい。これにより、
アライメントが強制的に実行されることを、作業者に認識させることができる。
【０１２６】
　コントローラ１５０は、強制的にアライメントを実行している間は、ＨＳＴ１６を中立
位置にしてもよい。また、コントローラ１５０は、ＨＳＴ１６が中立位置の場合にのみ、
強制的なアライメントを受け付けてもよい。これにより、アライメントを正確に行うこと
ができる。
【０１２７】
　コントローラ１５０は、ＧＮＳＳユニット１２０が受信状態である場合に、Ａ点を取得
する。コントローラ１５０は、フィンガップレバー３４が、例えば、下側に、２秒未満押
されることでＡ点を取得する場合には、Ａ点を取得可能になると、Ａ点ランプ３３２を、
所定の取得可能周期で点滅させてもよい。これにより、Ａ点を取得できる状態であること
を作業者に認識させることができる。また、コントローラ１５０は、Ａ点を取得している
場合には、Ａ点ランプ３３２を点灯させてもよい。これにより、Ａ点を取得していること
を作業者に認識させることができる。
【０１２８】
　コントローラ１５０は、Ａ点を取得できる状態ではない場合には、Ａ点ランプ３３２を
、所定の取得不能周期で点滅させてもよい。また、コントローラ１５０は、Ａ点を取得で
きる状態ではない場合には、Ａ点ランプ３３２の点滅開始時に、ブザー２１５を、例えば
、３回鳴らしてもよい。これにより、Ａ点を取得することができないことを、作業者に認
識させることができる。
【０１２９】
　コントローラ１５０は、Ａ点が取得されておらず、フィンガップレバー３４が、例えば
、上側に、２秒未満押されて直進サポート開始操作が行われた場合には、Ａ点ランプ３３
２を所定の取得不能周期で、例えば、３秒点滅させてもよい。また、コントローラ１５０
は、ブザー２１５を、例えば、３回鳴らしてもよい。これにより、直進サポートを開始で
きないことを作業者に認識させることができる。
【０１３０】
　コントローラ１５０は、Ａ点が取得されておらず、直進サポート開始操作が行われ、Ｇ
ＮＳＳユニット１２０によって信号を受信している場合には、Ａ点およびＢ点を取得でき
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ていないことをモニタ３３に表示させてもよい。また、コントローラ１５０は、モニタ３
３への表示を、例えば、５秒間行った後に終了してもよい。また、コントローラ１５０は
、モニタ３３への表示を、Ａ点とＢ点とが取得された時に終了してもよい。これにより、
直進サポートを開始できないことを作業者に認識させることができる。
【０１３１】
　コントローラ１５０は、Ａ点のみが取得されている場合に、フィンガップレバー３４が
例えば、下側に、２秒以上押された場合に、取得されているＡ点を消去してもよい。これ
により、Ａ点を消去し、新たなＡ点を容易に取得することができる。また、コントローラ
１５０は、Ａ点を消去する際に、ブザー２１５を、例えば、１回鳴らしてもよい。これに
より、Ａ点を消去することを、作業者に認識させることができる。
【０１３２】
　コントローラ１５０は、Ａ点が取得された状態で、メインスイッチがＯＦＦにされ、例
えば、２時間以上経過した場合には、取得されたＡ点を消去してもよい。これにより、作
業が長時間行われない場合には、Ａ点を自動的に消去することで、作業者による消去作業
の手間を省くことができる。
【０１３３】
　コントローラ１５０は、Ａ点が取得されている場合に、Ｂ点の取得を可能としてもよい
。これにより、Ｂ点が先に取得されることを防止することができる。
【０１３４】
　コントローラ１５０は、ＧＮＳＳユニット１２０が受信状態である場合に、Ａ点を取得
する。コントローラ１５０は、フィンガップレバー３４が、例えば、下側に、２秒未満押
されることでＢ点を取得する場合には、Ｂ点を取得可能になると、Ｂ点ランプ３３３を、
所定の取得可能周期で点滅させてもよい。これにより、Ｂ点を取得できる状態であること
を作業者に認識させることができる。また、コントローラ１５０は、Ｂ点を取得している
場合には、Ｂ点ランプ３３３を点灯させてもよい。これにより、Ｂ点を取得していること
を作業者に認識させることができる。
【０１３５】
　コントローラ１５０は、Ｂ点を取得できる状態ではない場合には、Ｂ点ランプ３３３を
、所定の取得不能周期で点滅させてもよい。また、コントローラ１５０は、Ｂ点を取得で
きる状態ではない場合には、Ｂ点ランプ３３３の点滅開始時に、ブザー２１５を、例えば
、３回鳴らしてもよい。これにより、Ｂ点を取得することができないことを、作業者に認
識させることができる。
【０１３６】
　コントローラ１５０は、Ａ点を取得した位置から、例えば、５ｍなどに設定されたＢ点
取得距離以上を走行車体２が走行した場合に、Ｂ点を取得可能としてもよい。また、Ｂ点
取得距離は、例えば、５秒など所定の走行時間が含まれてもよい。これにより、基準走行
線Ｌ２の直進性を向上させ、直進サポートの直進性を向上させることができる。
【０１３７】
　コントローラ１５０は、フィンガップレバー３４が、例えば、下側に、２秒未満押され
てＡ点を取得した場合に、Ａ点を取得した位置から、走行車体２がＢ点取得距離を走行す
る間は、モニタ３３にＢ点を取得できないことを表示してもよい。これにより、Ｂ点を取
得できないことを作業者に認識させることができる。
【０１３８】
　コントローラ１５０は、モニタ３３にＢ点を取得できないことの表示を、走行車体２が
Ｂ点取得距離を走行した場合に終了してもよい。これにより、Ｂ点を取得可能となったこ
とを作業者に認識させることができる。
【０１３９】
　コントローラ１５０は、Ｂ点が取得されている場合に、フィンガップレバー３４が、例
えば、下側に、２秒以上押された場合に、取得されているＡ点およびＢ点を消去してもよ
い。これにより、Ａ点およびＢ点を消去し、新たなＡ点およびＢ点を容易に取得すること
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ができる。また、コントローラ１５０は、Ａ点およびＢ点を消去する際に、ブザー２１５
を、例えば、１回鳴らしてもよい。これにより、Ａ点およびＢ点を消去することを、作業
者に認識させることができる。
【０１４０】
　コントローラ１５０は、Ａ点およびＢ点が取得された状態で、メインスイッチがＯＦＦ
にされ、例えば、２時間以上経過した場合には、取得されたＡ点およびＢ点を消去しても
よい。これにより、作業が長時間行われない場合には、Ａ点およびＢ点を自動的に消去す
ることで、作業者による消去作業の手間を省くことができる。
【０１４１】
　コントローラ１５０は、Ａ点のみが取得され、Ｂ点が取得されておらず、フィンガップ
レバー３４が、例えば、上側に、２秒未満押されて直進サポート開始操作が行われた場合
には、Ａ点ランプ３３２およびＢ点ランプ３３３を所定の取得不能周期で、例えば、３秒
点滅させてもよい。また、コントローラ１５０は、ブザー２１５を、例えば、３回鳴らし
てもよい。これにより、直進サポートを開始できないことを作業者に認識させることがで
きる。
【０１４２】
　コントローラ１５０は、直進サポートを行うことが可能な場合、走行方位が目標方位に
入るように各ランプ３３１～３３４を点滅させてもよい。これにより、進行方向を作業者
に認識させることができる。
【０１４３】
　コントローラ１５０は、走行方位が目標方位に対して右側に、例えば、３度以上ずれて
いる場合には、Ａ点ランプ３３２を点滅させてもよい。また、コントローラ１５０は、走
行方位が目標方位に対して左側に、例えば、３度以上ずれている場合には、Ｂ点ランプ３
３３を点滅させてもよい。これにより、走行方位のずれを作業者に認識させることができ
る。
【０１４４】
　コントローラ１５０は、直進サポートを行っている場合には、直進サポートランプ３３
１を点灯、または点滅させてもよい。これにより、直進サポートを行っていることを作業
者に認識させることができる。
【０１４５】
　コントローラ１５０は、直進サポートを行うことができない状態で、フィンガップレバ
ー３４が、例えば、上側に、２秒未満押されて直進サポート開始操作が行われた場合には
、直進サポートランプ３３１を所定のサポート不能周期で、例えば、３秒点滅させてもよ
い。これにより、直進サポートを行うことができないことを、作業者に認識させることが
できる。
【０１４６】
　コントローラ１５０は、直進サポートを行うことができる状態で、フィンガップレバー
３４が、例えば、上側に、２秒未満押されて直進サポート開始操作が行われた場合には、
直進サポートを開始する。これにより、直進サポート開始位置を作業者が自由に設定する
ことができる。
【０１４７】
　コントローラ１５０は、走行車体２の車速が、例えば、０．５ｋｍ／ｈ以上の位置検知
可能車速である場合に、直進サポートを実行可能としてもよい。ＧＮＳＳユニット１２０
は、車速が低い場合には、位置検出精度が低下することがある。コントローラ１５０は、
走行車体２の車速が、例えば、０．５ｋｍ／ｈ以上である場合に、直進サポートを実行可
能とし、ＧＮＳＳユニット１２０における位置検出精度がよい状態で、直進サポートを行
うことができる。
【０１４８】
　コントローラ１５０は、走行車体２が後進中ではない場合に、直進サポートを実行可能
としてもよい。また、コントローラ１５０は、舵角（切れ角）が小さく、走行車体２が直
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進している場合、例えば、舵角が所定舵角よりも小さい場合や、走行方位と目標方位との
ずれが３度よりも小さい場合に、直進サポートを実行可能としてもよい。
【０１４９】
　また、コントローラ１５０は、走行車体２の傾きが、例えば、１０度よりも小さい場合
に、直進サポートを実行可能としてもよい。また、コントローラ１５０は、副変速機構に
よる走行モードが高速モードではない場合に、直進サポートを実行可能としてもよい。ま
た、コントローラ１５０は、ロータ６７の高さが、予め設定された一定値未満であるであ
る場合に、直進サポートを実行可能としてもよい。また、コントローラ１５０は、ＧＮＳ
Ｓユニット１２０が信号を受信可能である場合に、直進サポートを実行可能としてもよい
。
【０１５０】
　コントローラ１５０は、直進サポート中に、走行車体２の車速が、例えば、０．５ｋｍ
／ｈの位置検知可能車速よりも低い状態が、例えば、２秒間継続された場合に、直進サポ
ートを終了してもよい。これにより、ＧＮＳＳユニット１２０による位置検出精度が低い
状態で、直進サポートが行われることを抑制することができる。
【０１５１】
　コントローラ１５０は、直進サポート中に、走行車体２の車速が、例えば、０．４ｋｍ
／ｈのサポート走行終了車速よりも低い状態が、例えば、２秒間継続された場合に、直進
サポートを終了してもよい。これにより、走行車体２が停止すると予測される場合に、作
業者の操作によらず直進サポートを終了することができ、作業者の手間を省くことができ
る。
【０１５２】
　コントローラ１５０は、直進サポート中に、ＧＮＳＳユニット１２０などとの通信異常
や、操舵装置１１０の異常などが検知された場合には、直進サポートを終了してもよい。
これにより、直進サポートの精度が低い状態で、直進サポートが行われることを抑制する
ことができる。
【０１５３】
　コントローラ１５０は、副変速機構の走行モードが高速モードである場合には、モニタ
３３に副変速機の走行モードが高速モードであることを表示してもよい。これにより、直
進サポートを実行する条件を満たしていないことを作業者に認識させることができる。
【０１５４】
　コントローラ１５０は、直進サポートを実行する条件を満たしていないことの表示が、
例えば、５秒間表示された場合、または副変速機構の走行モードが低速モードになった場
合には、表示を終了してもよい。
【０１５５】
　コントローラ１５０は、ロータ６７の高さが、予め設定された一定値以上である場合に
は、モニタ３３にロータ６７の高さが、予め設定された一定値以上であることを表示して
もよい。これにより、直進サポートを実行する条件を満たしていないことを作業者に認識
させることができる。
【０１５６】
　コントローラ１５０は、直進サポートを実行する条件を満たしていないことの表示が、
例えば、５秒間表示された場合、またはロータ６７の高さが、予め設定された一定値より
も低くなった場合には、表示を終了する。
【０１５７】
　上記した実施形態に係る苗移植機１は、走行車体２の位置が直進サポート範囲内である
場合に、走行車体２の傾きが第１所定角度以上になると、直進サポートを終了する。また
、苗移植機１は、走行車体２の位置が直進サポート範囲外である場合に、走行車体２の傾
きが第２所定角度以上になると、走行車体２を停止させる。
【０１５８】
　これにより、走行車体２が傾いた状態で直進サポートによる植え付けが行われることを
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抑制することができる。そのため、走行車体２の直進精度が低下することを抑制し、圃場
Ｆへの苗の植え付け位置が、所望する位置からずれることを抑制することができる。従っ
て、例えば、作業者による植え直し作業などが生じることを抑制することができ、作業性
を向上させることができる。また、苗の生育が低下することを抑制することができる。
【０１５９】
　また、走行車体２が傾いた状態で直進サポートにより走行することを抑制し、作業者の
安全性を向上させることができる。また、直進サポートを終了し、作業者による操縦によ
り走行車体２を走行させることで、走行車体２のさらなる傾きを抑制し、苗移植機１の転
倒を抑制することができる。また、植え付け作業を継続しつつ、走行車体２のさらなる傾
きを抑制することができ、作業性が低下することを抑制することができる。
【０１６０】
　また、例えば、走行車体２が圃場端に近づいた状態で、走行車体２が傾いた状態で走行
することを抑制することができる。そのため、苗移植機１が畦に接触することを抑制する
ことができ、安全性を向上させることができる。
【０１６１】
　また、例えば、走行車体２が畦に乗り上げることを抑制し、苗移植機１の転倒を抑制し
、安全性を向上させることができる。
【０１６２】
　苗移植機１は、第２所定角度を第１所定角度よりも小さくすることで、走行車体２が、
例えば、畦に近づいた場合に走行車体２を素早く停車させることができる。そのため、苗
移植機１が畦に接触することを抑制することができ、安全性を向上させることができる。
【０１６３】
　苗移植機１は、走行車体２の位置と圃場端との距離が所定距離よりも短くなってから第
１所定時間が経過するまでの間に直進サポートを解除する操作が行われない場合には、走
行車体２を減速させる。これにより、苗移植機１が、例えば、畦に接触することを抑制す
ることができ、安全性を向上させることができる。また、走行車体２を減速させることで
、苗移植機１が畦にに近づいたことを作業者に認識させることができる。
【０１６４】
　苗移植機１は、走行車体２を減速させた後に、第２所定時間が経過するまでの間に直進
サポートを解除する操作が行われない場合には、直進サポートを終了する。これにより、
作業者が苗移植機１を操作することで、例えば、畦との接触を回避することができ、安全
性を向上させることができる。
【０１６５】
　また、走行車体２の車速が低くなり、ＧＮＳＳユニット１２０による位置検出精度が低
い状態で、直進サポート行われることを抑制し、作業性および安全性を向上させることが
できる。
【０１６６】
　変形例に係る苗移植機１は、走行車体２の位置と圃場端との距離が所定距離よりも短く
なり、作業者に報知を開始し、予め設定された所定時間が経過した後に直進サポートを終
了してもよい。これによっても、苗移植機１が畦に接触することを抑制することができる
。また、変形例に係る苗移植機１は、走行車体２の位置と圃場端との距離が所定距離より
も短くなった時の走行車体２の車速に応じて所定時間を設定してもよい。このような設定
は、例えば、チェッカや、ダイヤルなどによって行うことができる。これにより、例えば
、直進サポートを終了するタイミングを作業者が変更することができ、畦付近まで直進サ
ポートを行うことができる。
【０１６７】
　また、変形例に係る苗移植機１は、走行車体２の位置と圃場端との距離が所定距離より
も短くなった場合には、第２所定角度を小さくしてもよい。例えば、第２所定角度が、第
１所定角度と同じ角度（８度）であり、走行車体２の位置と圃場端との距離が所定距離よ
りも短くなった場合には、第２所定角度を小さく（６度）してもよい。これにより、作業
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者が畦に乗り上げることをさらに抑制することができる。
【０１６８】
　また、変形例に係る苗移植機１は、作業者の操作によらず直進サポートを終了した場合
には、ＨＳＴ１６を中立位置とし、走行車体２を停止させてもよい。これにより、苗移植
機１が畦に乗り上げることを防止することができる。
【０１６９】
　なお、ＨＳＴ１６を中立位置に変更している場合に、主変速レバー８１が操作されて、
主変速レバー８１の位置が、ＨＳＴ１６のトラニオンの位置（中立位置）に対応する位置
になった場合には、主変速レバー８１の操作に基づいたＨＳＴ１６の制御を可能としても
よい。これにより、作業者に操作に応じた変速を行うことができる。
【０１７０】
　また、ＨＳＴ１６を中立位置にする場合には、作業者の安全を考慮して所定の変更速度
でＨＳＴ１６が中立位置にされる。これにより、苗移植機１を安全に停止させることがで
きる。また、ＨＳＴ１６が中立位置になった後は、主変速レバー８１が中立となるまで、
苗移植機１の走行を禁止してもよい。これにより、安全性を向上させることができる。
【０１７１】
　さらなる効果や変形例は、当業者によって容易に導き出すことができる。このため、本
発明のより広範な態様は、以上のように表しかつ記述した特定の詳細および代表的な実施
形態に限定されるものではない。したがって、添付の特許請求の範囲およびその均等物に
よって定義される総括的な発明の概念の精神または範囲から逸脱することなく、様々な変
更が可能である。
【符号の説明】
【０１７２】
１　　　苗移植機（作業車両）
２　　　走行車体
３３　　モニタ
１１０　操舵装置（舵角調整部）
１２０　ＧＮＳＳユニット（位置情報取得部）
１５０　コントローラ（制御部）
１８０　傾きセンサ（傾斜角度検出部）



(21) JP 2019-62811 A 2019.4.25

【図１】 【図２】

【図３】

【図４】

【図５】



(22) JP 2019-62811 A 2019.4.25

【図６】 【図７】



(23) JP 2019-62811 A 2019.4.25

10

フロントページの続き

(51)Int.Cl.                             ＦＩ                                    テーマコード（参考）
   　　　　                                Ｂ６２Ｄ  113:00     　　　　        　　　　　

(72)発明者  小佐野　光
            愛媛県伊予郡砥部町八倉１番地　井関農機株式会社技術部内
(72)発明者  堀田　直岐
            愛媛県伊予郡砥部町八倉１番地　井関農機株式会社技術部内
(72)発明者  飛田　秀平
            愛媛県伊予郡砥部町八倉１番地　井関農機株式会社技術部内
Ｆターム(参考) 2B043 AA04  AB11  AB19  BA02  BA09  BB04  BB06  DA04  EA02  EA03 
　　　　 　　        EA06  EA16  EB05  EB09  EB22  EC02  EC13  ED01 
　　　　 　　  3D232 CC20  DA03  DA36  DA83  DA87  DA88  DA92  GG13 
　　　　 　　  3D241 BA19  BA33  BA60  BC01  BC02  CA20  CC01  CC17  CD07  CD09 
　　　　 　　        CE04  DB01Z DB14Z DB16Z DD02Z


	biblio-graphic-data
	abstract
	claims
	description
	drawings
	overflow

