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１ 研究の概要 

 本研究は，日常的に負担の大きい草刈作業を自動化しつつ，同時に堤防の決壊の予兆を察知

する草刈システムを開発する． 

具体的には，まずフレイル型（ハンマーナイフ型）と呼ばれる草刈機構により，堤防の草刈りを

実施し，その後堤防の地盤の固さをパイル機構により計測する．最終的に，地盤表面の亀裂の有

無をAIにより判定するシステムを構築することで，堤防の決壊の兆候を点検するシステムを構築

する． 

 

２ 研究の目的と背景 

 現在，日本国内では多くの農業従事者が草刈作業に時間を割かれている．特に堤防は急斜面

の場所も多く，それらの場所における草刈りは足場が滑りやすく非常に危険が伴い，夏場の炎天

下での作業ということも相まって，実際に毎年多くの死亡事故が発生している．草刈りには大型の

機械等も導入されているが，大型の機械を導入できない狭い場所も多く，未だに刈払い機などを

使って人力で刈取りを行っているのが現状である．一方，近年地球温暖化の影響から日本各地で

記録的豪雨に見舞われ，堤防が決壊し多くの被害が発生したというニュースが数多く取り上げら

れている．堤防の決壊は，日常的な点検でその兆候が確認でき，対策を講じることも可能である

が，人手不足等の要因もあり，日常的に点検を行うことは困難な状況にある． 

そこで本研究では，日常的な草刈作業を自動化しつつ，同時に堤防の異常状態を検査するロ

ボットを開発することで，草刈作業中の負担軽減・死亡事故を減らし，堤防の決壊による水害を防

ぐシステムを開発することを目的とする． 

 

３ 研究内容 

（１）フレイル型草刈機構の低電力消費の実現 

 フレイル型草刈機構の問題点である消費電力の低減方法について検討を行い，草から受け

る抵抗から密度を推定し，フレイルの回転数を制御する手法を実現・検証するための装置を

製作した．実験の結果，制御の有無により概ね2割程度の消費電流の低減効果が得られるこ

とが確認できた． 



図1 開発したフレイル型草刈システムの外観 

 

（２）可動式パイルによる土壌固さ測定センサシステムの構築 

 堤防の土壌の種類や土質について調査を行い，各土質に適したパイル形状を設計・製作

した．そして，そのパイルを貫入した際に得られる反力を計測する装置を製作し，土壌の

密度の違いによる貫入抵抗（回転トルク）の違いが発生することが確認できた． 

図2 土壌固さ実験装置の外観 

 



（３）地盤の亀裂検出システムの構築 

 AI（ディープラーニング）で地盤の亀裂等の認識を学習させるためにデータ収集を行った．

その後，それらのデータを用いて地盤の亀裂の有無を判定するモデルを構築した．テストデ

ータを用いた結果により，構築したモデルの亀裂判断精度は約80%の水準であるということ

が確認できた． 

 

４ 本研究が実社会にどう活かされるか―展望 

 本事業では，日常的な草刈作業を自動化しつつ，同時に堤防の異常状態を検査するロボットを

開発することで，草刈作業中の負担軽減・死亡事故を減らし，堤防の決壊による水害を防ぐことが

できると考える．日常的な草刈りの負担は，堤防に限らず様々な場所で必要とされていることから，

草刈システムとしての活用も期待できる． 

また，近年のCO2排出量削減という世界的な問題から見ても，多くの草刈り機で採用されてい

るガソリンによるエンジン駆動に比べ，本システムで採用している全電動式の草刈機構が，将来

的にも環境に良いことは明白である．ガソリンの価格が高騰し，太陽光発電等再生可能エネルギ

ーの導入が活発となってきている今だからこそ，全て電動化された本システムの需要も高まると

考えられる． 

 

５ 教歴・研究歴の流れにおける今回研究の位置づけ 

 研究代表者は，2010年から草刈りロボットの開発を長年実施してきており，今回の研究は, そ

れらの知見を基に，近年問題となっている自然災害，特に河川の決壊対策を事前に行お

うとするものである 
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