
【戦略的スマート農業技術等の開発・改良】 

SA1-105B1 

 
キャベツ栽培の自動化一貫体系の確立に向けた研究開発 

 
１ 代表機関・研究代表者 

国立大学法人 東京大学・深尾 隆則 
 

２ 研究期間：令和４年度～令和６年度（３年間） 
 

３ 研究目的 

新規就農者や規模拡大を行う農業者らが使いやすい農業ロボットと

して、一連の作業がつながり、人手による入力作業も少なく、人手がか

からないものを開発し、キャベツ栽培の自動化一貫体系を確立する。 
 

４ 研究内容及び実施体制 

①  耕起から管理作業までの自動化 

キャベツ栽培における各機械作業に適した作業経路を作成し、耕

起、畝立、定植、除草、防除という一連の作業を、作業機も含めて自

動化する技術を開発する。 
（ヤンマーアグリ㈱、東京大学、帯広畜産大学） 

 

② 収穫作業の自動化 

畝立の情報をもとに作成した作業経路上を収穫機が自動で走行す

るための自動走行システムと自動刈高さ機能を開発する。また、選別

者の労働力を軽減する外葉除去機構を開発する。 
（オサダ農機㈱、ヤンマーアグリ㈱、東京大学） 

 

③ 経営改善効果評価 

開発された耕起、畝立、移植、除草、防除、収穫の自動化技術を評

価し、労働力削減及び経営の改善効果の評価を行う。 
（鹿追町農業協同組合） 

 

５ 最終目標 

耕起から収穫までの各種作業（耕耘、畝立、定植、除草、防除、収穫）

を自動化することで、労働力を 30％以上削減すること。 

また、面積増により、所得を５％増加させる。 
 

６ 期待される効果・貢献 

農業従事者の人口減・高齢化に対応した高効率な食料生産システム

の確立であり、生産能力の維持・拡大に貢献する。また、確立した手法

は他作物にも展開可能であり、基盤技術として貢献する。 
 

【連絡先 国立大学法人 東京大学 情報理工学系研究科 深尾隆則 03-5841-6379】 
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