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急傾斜地における自動運転型下刈り機械の実証
および植栽アタッチメントの試作
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実証概要
急傾斜地や秋植えの植栽現場において、走行性能・操作性評価・自動走行などの検証を実施
自動運転下刈機械用の植栽アタッチメント試作機を開発し、植栽位置への車両誘導の精度を確認
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実施体制の役割分担
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【実証１】急傾斜地における登坂性能及び横傾斜における走行性能の検証

急傾斜地での自動走行検証イメージ

列間2.5ｍ

横傾斜での自動走行検証（2分20秒）

横傾斜における自動走行の軌跡と傾斜角度

急傾斜場所の計測結果は
２９度～３５度

最大35度の横傾斜でも、植栽木（疑似植栽）を避けて、自動走行が出来ている
事を確認。

車載IMUの解析により、縦傾斜35度、横傾斜35度に達する過酷な地形下でも、設定ルート通りの自
動走行が可能であることを実証。
機械化が困難と思われた急傾斜地において、自動運転の導入の実現性を確認した。
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縦傾斜
自動走行ルート

横傾斜
自動走行ルート
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【実証２】自動運転による下刈作業検証

自動運転による下刈作業の様子（2分）

草高 50cm～80cm

下刈作業前

下刈作業後

〇計測ポイントの平均刈高は12.3ｃｍ
〇20cm以下の刈高であった計測ポイントは、全体の 88.4%
※146ヶ所の計測結果

自動運転による下刈作業を実施。※ハンマーモアの高さは固定値で設定
草高は、50cm～80ｃｍ【春植えトドマツ 植生4年目、傾斜10度～20度の全体的に縦傾斜】
計測ポイントの平均刈高は、12.3cmであり、刈高20cm以下面積は88.4%との結果であった。

最大縦傾斜26.5°
を登坂して、下刈り
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【実証３】秋植え植栽現場における連続自動走行の検証

数値項目

0.96ha植栽面積

0.77ha実証面積

2.5ｍ植栽幅（列間）

2,384本（2,500本/ha）植栽本数（植栽密度）

実証フィールド上空写真 自動走行の様子（1分23秒）

最大縦傾斜32.4度・横傾斜28.1度の急峻な条件下で、3時間3分の連続自動走行を完遂。トラブル皆
無で、高い稼働安定性を実証した。
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実証現場環境 実証結果

数値項目

0.55ha(71.9%)施業面積（施工率）

3時間3分42秒作業時間

縦傾斜 32.4度 横傾斜 28.1度最大走行傾斜
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下刈りの作業方法における作業人工比較（シミュレーション）

19時間28分

刈払作業自動運転

19時間28分
※約0.8haを約
3人工で完了

3時間3分 5時間28分
8時間31分
※約0.8haを約1.3人工で完了

１レーン目終了の4分後から作業開始を想定

5時間32分
※約0.8haを約0.8人工で完了

※刈払機の作業基準値は、昨年度同様に6.6㎡/分とする。
※一人工を6.5時間で計算

従来作業の
29.0%

従来作業の
43.8%

3時間3分

5時間28分

連続自動運転の検証を行った秋植え植栽現場（面積0.8ha）においてシミュレーションを行っ
た結果、従来の3人工から0.8人工へと大幅な省力化を確認。従来手法と比較して、大幅な
人工削減が可能であることを実証した。
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従来型作業（刈払機のみ）

同時並行型下刈作業
（自動運転操作を行いつつ刈払作業）

段階的下刈作業
（自動運転作業後に刈払作業）
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【参考】下刈自動化に向けた秋植え植栽現場の整備について
自動走行の実証に際し、多目的造林機械「山もっとモット」を用いて秋植え現場の伐根処理を実施した。
地拵え段階で機械走行に適した林地造成を行うことにより、今後3年間にわたる下刈り作業の総時間を短
縮できるものと想定している。

多目的造林機械（山もっとモット）

数値項目

794本
（スギ728本・ヒノキ66本）伐根処理数

16時間
（平均:1分12秒/本）

伐根の破砕処理
時間

5時間整地作業

従来型作業（刈払機のみ）

同時並行型下刈作業
（自動運転操作を行いつつ刈払作業）

秋植え植栽現場での作業結果

地拵え

【下刈３年間の場合の作業量比較シミュレーション（今回の秋植え植栽現場（0.8ha）において）】

３人工 ３人工 ３人工

※一人工を6.5時間で計算

３.2人工

伐根処理・整地

0.8人工

下刈
１年目

下刈
２年目

下刈
３年目

５．６人工

９人工

0.8人工 0.8人工

8



© 2026 NTT DOCOMO, INC. All Ｒights Reserved.

【実証４】植栽アタッチメント試作機による座標取得の実施

②植栽間隔

①列間誤差

下刈り作業に不可欠な苗木の位置情報取得、および設定した植栽ラインへの高精度な穿孔（穴あけ）
が可能であることを確認した。
下刈りの自動走行プログラムが植栽にも転用可能と判断し、今後は自動植栽に必要な植栽機構そのもの
の本格開発に着手する。

植栽ラインとの平均誤差は、11.113 (cm)

植栽間隔の平均値は、1.98 (m)

①植栽穴の深さ
②コンテナ苗の植付品質
③植栽時間

今後、対応する課題点について

植栽位置の精度

設定した植栽ラインに対して、高精度の座標位置で穴
あけが出来る事が確認

植栽アタッチメントの様子（43秒）

9



© 2026 NTT DOCOMO, INC. All Ｒights Reserved.

今期の実証結果を踏まえた今後の方向性について

自動化の将来像

２０２７年度に
製品販売を予定

自動下刈機

自動植栽機（植栽アタッチメント）
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①安全機構の搭載
②実作業での実機投入
（運用検証）

今後の方向性

本格開発の実施

将来、自動下刈機のオ
プション装置として搭載

自動化に向けた施業地の整備
（伐根処理、搬出路跡の整地）

イメージ
植林（秋冬春）と下刈り（夏）の双方を一機種で対応



© 2026 NTT DOCOMO, INC. All Ｒights Reserved.

ご清聴ありがとうございました


