
みちびきを利用した農業現場で利用できるクローラ型自律走行車両の開発と実証

○茶や露地野菜の生産現場では効率的な管理や自動化の必要性が高まっているが、中山間
地においては圃場が分散しており、自動化に必要な基地局からの補正情報やネットワーク
型測位が安定的に利用できない。

○みちびきのCLASを使用した測位について補強対象衛星数が最大１７機へ拡大されたことに
よる精度向上を確認するとともに、受信機を２台使用した方位推定演算を行うことで、作業
通路からの旋回・畝進入を含む圃場内自律走行を実現。

○今後圃場管理作業と自律走行を連携する技術等、自動運転化に向けた開発を進める。
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