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　　　　　　　　　　　　　田．植機マーカと作業方法

　　　　　　　　　　　　　　　　一条間距離一

　　　　ナ、　　　　，、　，　　　　　．　、，　　　　　中司　敬，池田一敏，古賀弥六

1　巨一的　・

　雑草防薩にらいて化学的除草一辺倒に対する危倶から機械除草が見直されている。水稲栽培では

移植後の作業に精度の高望’機械作業を導入する＃めには・田植作業時の条間保持について高精度化

　と容易化どが必要である。田植機の基本的な付属装置としてマーカとその作業方法を検討した。

2　方　　法

　1）供試機

　　幽形式；歩行型4条植田植機：K社製S400－A，植付罰条；外側2条を使用，走行速度；1．22

　～2．0・7肋／ん，走行辱間；各試験区とも50〃2×4パス。

，2）マーカと作業方法

　　付属マーカ1種類，試作÷ニカ3種類を供して，第1図のように5つの方法で田植作業をした。
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第1図　マーカの位置と作業方法

　　　　　　　一38一



　①マーカラインを機体中心先端に見通して走行（A），

　②前条に前マーカを合わせて走行（B），

　③マーカラインに機体中心近くの前マーカを合わせて走行（C），

　④2本のマーカラインに①と③の方法を併用して走行（D），

　⑤マーカなしで走行（E）。

　なお，①は供試機の付属マーカによる標準作業法，②は試作マーカであるが他機種で採用されて

．いる標準作業法である。③，④は本試験で新たに考案した作業法である。

3）オペレータ

　　初心者（学生），熟練者各1名。

4）測定項目・

　　1パスの直進性（基準線からの偏差50点），2－3パスおよび3－4パスの隣接条間距離

　（各50点），作業目標，操作性，その他。

5　結　　果

　　供試機による隣接条間は30㎝を目標値としている。この目標値を0㎜に変換し，すなわち，測

定した隣接条間距離のデータからすべて30㎝を減じ，それらの値について統計処理を行った。表

　中の単位は伽。

第1表　隣接条間の平均値

Metbod Operator　l

　Mean
Operator　2

Mean

A
B
C
D
E

　3．72（4）

　0．14（2）

　1．04（3）

一〇．13　（1）

　7．24（5）

　2．61（4）

一1．79　（2）

　1．88（3）

一1．40　（1）

一4．22　（5）

1V＝100．　（　）；ordeL

Operator　l　；beginner，　　2　；expert・
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第2表　分　散　分　析

：Factor Variation　（孟．∫． 32 Fr．atio 1ア（0．05）． ∬（0．10）

Operator

Method
Residua1

0．0137

34．6

7．68

1
4
」
4

0．Ol　37

8．64

1．92

0．00713

4．50

7．．71

6．39

4．54

4．11

T◎ta1 42．3 9

Absolute　values． 盾?@n：iean　were　used．

第3表　基準値からの偏差

Method Operator　1

　　　　3

Operator　2
　　　　3

A
B
C
D
E

9。66（4）a

3．30（2）b

3．50（3）b

2．07（1）c

10．44（5）a

581（4）a

3．36（3）b

3．19（2）b

2．75（1）b

5．84（5）a

2V＝100．　Base　line＝06物．（　）；orde筑
32＝ΣX密／（ノV一・．1）．

Values　within　each　column　followed　by
different　alphabets　a，　b，c，　and　d　are

significantly　diffeτρnt　at　the　与　pρrcent

leve1。

　　　　　　　　第4表　平均値（絶対値）と標準偏差

Method
Operator　1 Operator　2

1Mean　i S．D． ｝Mean［ S．D．

A
B
C
D
E

3．72

0．14

1．04

0．13

7．24

（4）耳

（2）bc

（3）b

（ユ）c

（5）d

8．90　（4）a

3．299（2）b

3．34　（3）b

2．06　　（r）c

7・49　（5）a

2．61

1．79

1．88

1．40

4．22

（4）a

（2）ab

（3）ad

（1）bd

（5）6

5．19

2．84

2．58

2．36

4．01

（5）a

（3）b

（2）b

（1）b

（4）c

　　　　1V＝100．　（　　）　；ordeL

　　　　Values　withih　each　column　followed　by　different　alphabets　a，b，c，

　　　　and　d　are　significantly　different　at　the　5　percent　level．

4　考　　察

（1）直進性は初心者でも熟練者に劣らない。走行速度が関与する。

（2）条間距離は④の方法で最も精度高く確保でき，作業・も極めて容易である。

　　　　この成果は学生実習教育に応用された。
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