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TOUGH & SMART

効率も、精度も、
自動作業の頂へ。
高精度と使いやすさで好評を得ている

ヤンマーのロボットトラクター/オートトラクターが

お客様の声にお応えしてさらに進化。

コンバインとほ場データが共有可能となり、

直進モードの操作がさらに簡単になりました。

人にやさしく、作業は正確に。

省人化・高効率・高精度によって生産性を向上。

未来へ続く、強い農業へ。自動作業で切り拓きます。

省人化 高効率 高精度

※実際の販売モデルとは形状が異なる場合があります。02 03



ロボットトラクター オートトラクター ができること

ロボット
トラクター仕様

オート
トラクター仕様 作業モード 機 能 無人/有人 作業イメージ 自 動

・ ハンドル操作
（直進） 

・ ハンドル操作
（直進） 

ロボットトラクター
モード

自動作業 無人

有人

有人

有人

自動作業

自動で直進

自動で直進
（あぜ際）

・ ハンドル操作
（直進、旋回） 

・ 作業機 上・下 

・ ＰＴＯ 入・切

・ ハンドル操作
（直進、旋回） 

・ 作業機 上・下 

・ ＰＴＯ 入・切オートトラクター
モード

直進モード

枕地直進モード

無人で自動作業

ほ場登録すれば、あぜに平行
して直進作業ができる。

ほ場登録なしでもA点B点を
登録すれば直進作業ができる

A B

ラクター ができること

無人/有人 作業イメージ

ロボットトラクター オート

作業モード 機 能

有人で自動作業

自動で直進

枕地を自動で直進

※実際の販売モデルとは形状が異なる場合があります。04 05



1枚のほ場の9割
※1

を自動で作業できる

あぜ際の1～3周※2を除き、ほ場の9割を自動で作業。
あぜ際の回り耕も枕地直進モードで自動で直進。手動は四隅のみ。
※1ヤンマー調べ。ほ場面積0.92ha（122×76m）ロータリー2.4m　※2ほ場の条件により異なります

あぜ際を残して自動で仕上げられる

あぜ際の回り耕を自動で直進

事前に設定した経路において、ステアリング（旋回）、
作業機昇降、前進・後進・停止、PTOの入・切を自動で行う。

ロボットトラクター オートトラクター

ロボットトラクター オートトラクター

オートトラクターモード | 有人

ほ場外周に平行な直進経路を作成。自動で直進作業ができる。

自動
作業

自動
旋回

自動で
直進

手動で
旋回

手動で
旋回

自動で
直進

手動で
旋回

手動で
旋回

自動で
直進

自動で
直進

自動で
直進

自動
作業

自動
旋回

ロボットトラクター オートトラクター

ロボットトラクターモード | 無人

ロボットトラクター オートトラクター

枕地直進モード | 有人
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あぜ際の回り耕も自動で直進！

ブロック単位で作業を行う。
前進・後進・停止を駆使して、
一列ずつ緻密に作業。片ブレーキを使用せずに、ほ場を荒らすことなく旋回できる。

方向を変えると、その
方向にもっとも合った
ほ場外周に平行な直進
経路を作成。

ほ場外周に平行な直進
経路で作業。

四隅の旋回は手動で

変形ほ場にも対応

ほ場外周に平行に直進できる
直進も旋回も自動！
あぜ際を残して自動で仕上げられる

ロボットトラクター オートトラクター

枕地直進モード | 有人

ロボットトラクター オートトラクター

オートトラクターモード | 有人
ロボットトラクター オートトラクター

ロボットトラクターモード | 無人

事前に設定した経路において・ステアリング操作、作業機昇降、
前進・後進切替え、停止、PTO入・切、車速調整などを自動で行う。

登録したほ場外周を基準に、平行な直進経路を自動で作成。四隅
のみ手動で旋回。

■旋回方法と経路パターン

枕地

枕地（旋回）

前進のみ 前進のみ

枕地

枕地（旋回）

枕地

枕地（旋回）

後進（バック）
を許可

自動で直進

自動で旋回

※実際の販売モデルとは形状が異なる場合があります。08 09



ロボットトラクター/オートトラクターで作業が変わる

農業経営の課題解決へ 高効率
省人化

高精度

ロボットトラクターを監視

ロボットトラクターを監視

余裕を持って作業の状況を確認できるので、
仕上がりが変わった際もすぐに対応でき精度が上がる

作業状態の確認が容易にできる

省人化
一人で２台の
トラクターを操作できるトラクターを操作できる

作業経験が少なくても、
まっすぐ作業や
効率的な旋回ができる

高効率
作業の重複を減らせる
自動でまっすぐ作業できるので、
より重複の少ない作業ができる

余裕を持って作業の状況を確認できるので、

作業状態の確認が容易にできる作業状態の確認が容易にできる

均一な播種・施肥ができる
重なりや漏れを抑えることで、
ムラ・ムダのない播種・施肥ができ、
コストを抑えて収量はアップ

高精度な播種作業で、後作業も効率がよくなり、
収量アップにもつながる

高効率
作業の重複を減らせる 自動で効率のよい作業経路を作成できる

作業経路はタブレットで自動作成。
効率のよい経路が提示される

協調作業

複合作業
高精度

均一な播種・施肥ができる

熟練度を問わず
まっすぐ等間隔の作業ができる
作業者が変わっても同じレベルの高精度作業ができる
まっすぐ等間隔だから、ほ場を効率よく使うことができる

トラクターに乗らないで作業ができる
タブレットやリモコンでトラクターを遠隔操作

※実際の販売モデルとは形状が異なる場合があります。10 11



75%

作業時間

25.27h/10a32.08h/10a

出典「スマート農業実証プロジェクト 露2D07」実証関係データをもとに作成

出典「スマート農業実証プロジェクト 露 2D07」実証関係データをもとに作成

※トラクター（有人）からロボットトラクター（無人）を目視で監視可能な位置関係で作業してください。
出典「スマート農業実証プロジェクト 露B01」実証関係データをもとに作成

出典「スマート農業実証プロジェクト 大 H14」実証関係データをもとに作成

■ロボットトラクター（無人）

少ないオペレーターで
時間短縮できる「協調作業」
■ナガイモ収穫

2畦整形ロータリー　

省人化 高効率 高精度
高効率 高精度 省人化 高効率

ほ場が大きくなるほど自動走行が多いので体が楽です。
これまでは作業機の状態を振り返って確認しながら作業していたので
結構疲れていたんですが、ロボットトラクターは走行は機械に任せて、
作業機や作業状況の確認に集中できるのがよいですね。

北海道  水稲/麦/そば

実証。

ユーザーの声

■オートトラクター（有人）

0.0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5

導入前

実証

10aあたりの作業時間（時間）

1.0 2.0 4.0 6.0 8.0 10.0

慣行

新体系

（時間）

8.4h

6.0h

■オートトラクター（有人）

0.36h/10a1.00h/10a

自動直進作業で、まっすぐにうねが揃う。
作業時間も大幅に短縮。しかもバックも
高速化できるため、ターンしないワン
ウェイ作業でも同等のスピードで行える。

掘取機 トレーラー 掘取機 トレーラー

ロボット
トラクターを
監視

しかも高精度！

夜間でも能率・精度を落とさず自動運転

うねが曲がると、うねの数が減る。

繁忙期1日の耕うん作業を
夜間作業で2時間半近く延長できた。

有人作業
（外周一周）

無人作業
（ほ場中央部76%）

削減

40%延長

64%削減
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2

導入前

実証

10aあたりの作業時間（時間）

うね立て ブロッコリー

耕うん 適期作業 

耕起 前作大麦、後作米の水田転換畑

作業時間

夜間作業時間

オートトラクター（有人）1台
ロボットトラクター（無人）1台オペレーター1人オペレーター2人

トラクター（有人）2台オペレーター2人

飼料用トウモロコシの条蒔きでは、長いほ場でもまっすぐ播種でき、刈取
作業もスムーズ。オペレーターの腕の差が出にくい。人が変わっても
安定した作業ができます。
人手不足で生産能力が限界にきている家族経営の農家、人材育成に
課題を抱える大規模農家、飼料生産を行うコントラクターにおすすめ
です。

宮崎　畜産

※実際の販売モデルとは形状が異なる場合があります。

※イメージ

新入社員が即戦力になる。若手社員
は自動運転で作業方法を習得しなが
ら、実務も行えます。
作業効率が上がり余裕ができた分さ
らにしっかりした土づくりが行え、
品質の向上にもつながります。

岡山　キャベツ/玉ねぎ

外周も自動でまっすぐ作業ができる
ので、本当に楽。
ロボトラ®は同時にできる作業が
増えて、適期を逃しにくい。

北海道  稲/麦/大豆他
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1
3

4

2

5

6

他社製の自動操舵装着機でも、同じ作業方向で作業ができる
他社製※1自動操舵装置を装着した機械で随伴作業をする場合、オートトラクター・ロボットトラクターで作成し
た経路の方位角の数値を、随伴する機械に入力することで同じ方位角（作業方向）で作業ができる。
※1ニコン・トリンブル、トプコン

水、砂、衝撃に強い、簡単に使える10.1インチタブレット

スマートフォン感覚で
直感的に使える
ほ場登録・作業機登録・
経路作成など各種設定ができる
作業前に自動作業の
シミュレーションができる
防塵・防滴設計　IP65準拠

作業状況、作業時間、燃料の
残量などがわかる
作業中に遠隔操作で
車速・エンジン回転などの
調整ができる
作業開始/停止/再開ができる

ロボットトラクター オートトラクター

広々としたスペースに、360度見回せるパノ
ラマ視界。タブレットなどよく使う操作系装置
は右側集中配置。

すっきりとした
開放的なキャビン

ロボットトラクター オートトラクター

簡単に遠隔操作できるリモコン

作業開始/停止/再開ができる。

ロボットトラクター オートトラクター

全方向から自動走行の状態を確認できる3色のランプを設置。各色によって自動運転
の状態を表示。

走行状態がひと目でわかるセーフティランプ
ロボットトラクター オートトラクター 4

自動運転中にエンジンが停止すると、自動でブレーキがかかる。

セーフティブレーキ
ロボットトラクター オートトラクター 5

Ntrip

補正情報サービス（別途購入必要）アンテナユニット

※ご使用する補正情報サービスに合わせて
いずれかひとつが必要になります。

※補正情報サービスには、別途、通信機器代・通信費・利用料がかかります。

RTK-GNSSを使用。数cm単位の高精度測位で、ズレを最小限に抑えた
作業が可能に。専用基地局の設置が不要なRRS・VRSに対応。

高精度作業を可能にする
アンテナユニットと補正情報サービス

ロボットトラクター オートトラクター 6

※障害物センサの作動には条件があり、あらゆる条件で働くものではありません。

レーザーや超音波で物体との距離を計測するセンサをトラクターの前後左右に
設置。周囲の人や障害物を検知した場合、条件により減速または停止。

人や障害物を検知する障害物センサ
ロボットトラクター オートトラクター

N

S

方位角

作業経路

ほ場

※方位角とは、北を起点に右回りの角度

障害物センサ（前）1 障害物センサ（左）2 障害物センサ（後）3

※実際の販売モデルとは形状が異なる場合があります。14 15





開始地点と終了地点で
ボタンを押して
設定するだけ！

ほ場の外周を測定しなくても
簡単に自動での直進作業ができる。

自動で直進経路が
作成される

終了地点開始地点
321 A B

A-B点を設定

播種・うね立て・管理作業や変形ほ場で直進部分を
最大にしたい方におすすめです。

枕地の本数と
うねの向きを
自由に設定可能 直進モード

枕地直進モード

枕地の本数を
変更

うねの向きを
変更

作業機昇降スイッチを下げる
手動旋回→
自動で直進／作業機も下がる

ハンドル
操作不要！
ゆとりを持って
作業確認

ロボットトラクター オートトラクター

直進モード | 有人

ほ場登録不要で、自動で直進！ 旋回時のON/OFFは作業機昇降と連動

■基準線作成は3パターン

■経路作成は2パターン

手元に設けたスイッチで簡単に操作できる

直進モード 枕地直進モード
ほ場のほとんどを自動で直進

A B
基準線

自動直進作業

簡単に直進作業ができます。

2

ハンドルを切る
自動で直進→
手動旋回／作業機も上がる

1

手動旋回
OFF自動操舵

自動で直進
ON自動操舵

自動で直進
ON自動操舵

基準線A B 基準線

A

●作業幅基準
設定した作業幅によって自動で直
進する経路を決定。

●自車位置基準
基準線と平行にトラクターの位置から
自動で直進。作業幅は関係しない。

オートトラクターモード/直進
モードの開始・終了を行う。

作業中、経路からズレている場合は、オフセッ
トスイッチで軌道修正。事前に1回分のオフセ
ット量を設定できる。設定範囲：1～10cm

オフセットスイッチ2AUTOスイッチ1

自動で直進基準線

始点A登録 B登録

手動で走行5m以上直進

自動操舵ON

作業しながら、基準線登録ができる！

オフセット量の設定

基準線

A

N

❸ A点＋設定方位角
トラクターの位置（A点）と基準角度の
設定から基準線を作る。

❷ A点＋車両方位角
トラクターの位置（A点）とトラクターの
向きから基準線を作る。

❶ A点＋B点
A点とB点を指定して基準線を作る。

2

1

タッチパネル式カラーモニター

※実際の販売モデルとは形状が異なる場合があります。18 19












