
Fig.1 ブルドーザーの走行軌跡 
Logging of bulldozer's tracks 
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１．はじめに 
 圃場整備における盛土部の転圧不足は不同沈下を引き起こし、営農上の妨げとなる。これを防止

するためには、施工の際の転圧が重要である。したがって、盛土施工を目視により監視し、管理す

る方法が考えられるが、技術者の不足やコストの問題から現実的とは言い難い。また、トータルス

テーション（以下 TS）によりブルドーザーの軌跡を誤差数mm程度で追うことも出来るが、研究
目的に限られ、実用的ではない。よって、より省力的で実用的な走行軌跡記録方法が求められてい

る。本研究では簡易 GPSを用いたブルドーザーの走行軌跡記録について報告する。 
２．調査方法 
 岩手県奥州市胆沢区・平成 18 年度いさ
わ農地整備事業地区の圃場整備工事にお

いて、「縁線寄土・裏込め撒き出し転圧」

と呼ばれる方法で施工を行い、簡易 GPS
（T 社 MM 型、以下 MM）を用いて、施
工中のブルドーザーの走行軌跡を記録し

た。MM は、後処理 DGPS により１ｍ程
度の精度が得られる。 
３．走行軌跡 
 Fig.1上は、縁線寄土の縦方向の動きと寄土
転圧の横方向の動きを示している。Fig.1下は、
裏込め撒き出しと転圧の横方向の動きを示し

ている。図より、走行軌跡の特徴を捉えること

が出来たといえる。しかし、軌跡線が増えると、

軌跡の濃淡が判別できなくなる。そこで、走行

密度を以下の方法で表示することとした。 
４．走行密度 
 Fig.2 のように施工範囲に格子ブロックを組む。ブルドーザーが移動することによってできる長
方形の履帯跡が、各ブロックの中心点を含む場合に、そのブロックを通過したものとする（図中斜

線部）。測定時間間隔中(1秒) の左右履帯による長方形の転圧領域を各々4本の直線方程式で表し、
履帯跡がブロック中心を含むかどうかを数学的に判定する。以上の判定をすべてのブロック中心点 
について行い、転圧された点をカウントする。この操作を次の測定時間間隔中についても行い、必 
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Fig.4 GPSとTSの軌跡比較 
Comparison between tracks of GPS and TS 

要な時間繰り返す。(ただし、継続して踏まれている場合に
はカウント数は増やさず、初めて転圧された時のみ増やす。) 
以上のアルゴリズムをもとに、VBA（Visual Basic for 
Application）による濃淡図作製プログラムの開発を行った。 
Fig.3 は上記のプログラムを用いて、１ｍメッシュのブロ
ックの転圧回数を濃淡図として表したものである。この図を

見ると、転圧箇所・未転圧箇所をはっきりと読み取ることが

できる。 
５．GPSと TSの軌跡比較 
 1台のブルドーザーにMMと TSを取り付け、同時に走
行軌跡を記録した。それら走行軌跡を比較することで、精

度について検討することとした。その

結果が Fig.4である。図から、MMと
TS のお互いの軌跡はよく一致してい
ること精度である TS と類似の走行軌
跡を記が読み取れる。これにより、

MMは高録出来ることがわかった。 
６．おわりに 
 今後は、圃場整備事業における簡易

GPS の施工管理への利用を検討して
いきたい。個人ユーザー向けの安価な

簡易 GPS が圃場整備事業で利用でき
れば、事業予算を圧迫することなく、

新しい施工管理が可能となるであろう。 
今年度からMSAS（運輸多目的衛星用 
衛星航法補強システム）が本格始動し、リアルタイムでの DGPS が可能となるため、測位精度の
向上が期待される。 
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Fig.3 転圧回数による濃淡図 
Shading map by number of surface compaction 
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Fig.2ブルドーザー履帯図 
Crawler track of bulldozer 
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