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１．はじめに

本道農業においては農産物コスト低減化のため、

生産性の高い大規模農場経営への移行が求められて

いる。農作業は高速走行することで作業効率が向上

するが、その反面、作業機の姿勢が乱れ、振動が激

しくなる。特に農薬散布機は散布用作業アームが長

いため、アーム先端が数十センチの振幅で複雑に振

動し、最悪の場合、地面に接触し破損する。本研究

では、高速走行時においてもアームが水平姿勢を保

持し、さらに振動が少ない農薬散布機を試作・開発

し、高速散布作業を実現することで散布作業の効率

化を目指すことを目的とする。

２．アクティブ振動制御

散布用作業アームは長さが十数 あり、複雑なたm
わみ振動が励起される。そこで本研究では、アーム

の振動状態を加速度センサで検出し、振動を効率的

に抑制するアクティブ振動制御を用いて振動を抑制

することを試みた。図１に、試作したアクティブ振

動制御実験装置および振動制御実験結果を示す。ア

ーム長 であり、中間部に折り畳み式ヒンジを有4m
する等、実物を模擬した構造としている。図よりア

クティブ制御を施すことで効率的に振動が抑制され

ていることが分かる。

３．アーム水平保持確認試験

本研究では、車体がロール方向に傾斜してもアー

ムが水平を保持する機構を考案した。さらに、その

挙動を ( )ツールを用CAE Computer Aided Engineering
、 。いて検証した後 試作機を製作し実証試験を行った

図２にアーム水平保持機構を搭載した農薬散布機の

試作機を示す。また、図３に時速 で凹凸の激し8km
い芝生上を約 走行した時のアームの傾斜角速度50m
を示す。図より、既存機構ではアームが激しく振動

しているのに対し、開発機構ではほとんど振動して

いないことが分かる。

４．まとめ

道央地区に多い丘陵地を等高線に沿って走行作業

する場合、ブームを傾斜した地面と平行に保持する

必要がある。今後は傾斜地走行試験を行うと共に、

市販の農薬散布を改良した大型の試作機を製作して

同様の試験を行う予定である。
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図 １ 振動 制 御 実 験装 置 お よ び実 験 結 果

図２ 水平保持機構搭載試作機

図３ 水平保持確認試験結果


