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１．研究の背景と達成目標 

林業の死傷事故は 2011 年まで 2,000 件を切らず、近年では 2010 年

に 59 人の死者を出している。この死傷事故の約半数が、立木を伐倒する

作業に関連して発生している。一方、林業機械は、欧米発の大型の高性

能林業機械が補助金を利用し導入されている。この大型の機械は 1988

年の 23 台から 2015 年には 7,686 台に急増している。しかしこの急増にと

もない、生産量が増えたり、死傷事故が減ったりはしていない。我が国の

急峻な現場では、大型の機械が進入できる範囲も限られる。そこで日本

の山林・林業の実情を踏まえた<我が国独自の林業機械>を開発する必

要がある。本研究では立木の伐倒作業と林地内を走破する機能を開発の

対象にした。 

本研究の前段（マニピュレータについては図 5 の従来機）で、フィージ

ビリティを検証した。そこで次のステップとして、実用化に向けた新しい機

械システムを提案、開発し、作業実証することを目的とした。 

２．主な研究成果と社会、学術へのインパクト 

・ 林業機械の殆どは欧米発である。また伐倒作業の自動化も 1970 年代

に行われて以来、数件の開発事例のみで明確な記録も残されていない。

このため本研究は林業の機械開発分野に一石を投じるものとなっている。 

･ また林業は、産業として生まれ変わることで、地域社会の急激な衰退を

押し止める役割も期待されている。本提案機の実用化は、この林業に技

術開発からイノベーションを起す起爆剤となるであろう。 

 

 

 

 

 

３．研究成果 

伐倒マニピュレータ 2 機を開発し、従来機とは異なるセパレート型を提案

した。伐倒作業前後の設置、姿勢調整、固定、そして運搬の性能を向上さ

せ、作業をシークエンスに実証した。またマニピュレータ操縦とチェーンソの

回転数制御を遠隔から行えるようにし、安全な伐倒作業を実証した。これに
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より長大異形で重量のある立木の伐倒作業を、これまでのハーベスタ、フェ

ラーバンチャ等の大きく重い機械ではなく ＜人一人で持ち運べる小型・軽

量の可搬式機械で＞ かつ遠隔操縦により ＜立木とチェーンソという二つ

の危険物から距離を保ち、労働災害を排除した状態で＞ 実現できることを

明らかにした。 

また、これまでの知見をまとめ、日本の山林を相手にした機械開発につ

いて新たな設計開発手法も論文で発表した。 

応募時の「走破型」の機能については、予算の減額に伴い、実施計画では取り止めていた。しかしこれまでの実積

をもとに、新たにモビリティ単独で開発した（図 6）。能動と受動制御を組み合わせた機構を提案し、林地内の不整地

に対応した走行性能（片側クローラのみで、高さ 245mm の乗り越え等）を実証することができた。 

４．今後の展開 

実用化を目指し 2017 年度より新しい体制で研究開発を進めている。 
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