
 1 

 

 

 

 ＧＰＳナビライナー 
 
 

 

取 扱 説 明 書 

 

製品コード                  K34821 

型               式      EGL3100 
 

レシーバユニット 
製品コード                  K34823 

型               式      AGP3100 
 

カヘンセヒユニット 
製品コード                  K34822 

型               式      AGN3100 
 
 
 
 
 
 

部品ご注文の際は、ネームプレートをお確かめの上、 

部品供給型式を必ずご連絡下さい。 
 

“必読”機械の使用前には必ず読んでください。 
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型 式 

コード 
レシーバユニット 

カヘンセヒ 

ユニット 
備   考 

ＥＧＬ３１００ 

K34821 

ＡＧＰ３１００ 

K34823 

ＡＧＮ３１００ 

K34822 

対応する弊社ブロードキャ

スタとの併用で可変施肥が

可能になります。 
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ＧＰＳナビライナーについて 
ＧＰＳナビライナーはＧＰＳ位置情報を用いて、最初の走行を記憶し、一定間隔離れたラインへ誘導

するシステムです。 

ナビゲータの画面表示に合わせて、走行するには慣れが必要となります。 

本説明書を理解し、十分に動作確認をした上で、作業してください。 

ナビゲータの画面表示のみを見て作業すると、思わぬ事故を起こすことがあります。前方や周囲へ、

十分に注意を払いながら運転してください。 

 

作業出来ない圃場について 

 

 

 

等、ＧＰＳ電波の受信ができないところでは、作業出来ません。 

 

※本システムは、ＧＰＳ（米国の国防総省によって運用される衛星測位システム）およびＭＳＡＳ（運輸 

多目的衛星用衛星航法補強システム）を利用しています。それ故に電波が停止されたり、故意に精度が落

とされることがあります。 

 ※時間経過に伴い、誘導位置がずれることがあります。 

 

使用地域について 
 日本国内で使用してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

はじめに 
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安全に関する警告について 
 

印付きの警告マークは安全上、特に重要な項目を示しています。 

警告を守り、安全な作業を行ってください 

 

            その警告文に従わなかった場合、死亡または重傷を負うことに 

            なるものを示します。 
            
            その警告文に従わなかった場合、死亡または重傷を負う危険性 

            があるものを示します。 
 
            その警告文に従わなかった場合、ケガを負うおそれがあるもの 

            を示します。 
 

 

 

 

 ここに記載されている注意事項を守らないと、

死亡を含む傷害を生じる恐れがあります。 

 作業前には、作業機およびトラクタの取扱説明書

をよくお読みになり、十分に理解をしてからご使用

ください。 

 

作 業 前 に 

 
 

 
 注意 

 

 扱説明書を製品に近接して保存していないため、 

 自分の判断だけで対処すると思わぬ事故を起こ 

 し、ケガをする事があります。 

 取扱説明書は分からない事があった時にすぐに 

 取り出せるよう、製品に近接して保存してくだ 

 さい。 

 
 

 注意 

 

 や取扱要領の不十分な理解のまま作業すると、 

 思わぬ事故を起こす事があります。 

 作業を始める時は、取扱説明書に記載されている

安全上の注意事項、取扱要領を十分に理解してか

ら行ってください。 

 

 
 

 警告 

 

 運転すると、思わぬ事故を起こす事があります。 

 次の場合は、運転しないでください。 
  

□ 過労、病気、薬物の影響、その他の理由に 

より作業に集中できない時。 

□ 酒を飲んだ時。 

□ 機械操作が未熟な人。 

□ 妊娠している時。 

 
 

 警告 

 

 いる安全上の注意事項や取扱要領が分からない 

 ため、思わぬ事故を起こす事があります。 

 取扱い方法をよく説明し、取扱説明書を渡して 

 使用前にはよく読むように指導してください。 

 
 

 警告 

 

 プに立ったまま行うと、緊急事態への対処がで 

 きず、運転者はもちろん周囲にいる人がケガを 

する事があります。 

 運転席に座り、周囲の安全を確認してから行っ 

 てください。 

 

 (中立)にして行わないと、変速機が接続状態に 

 なっているため、トラクタが暴走し思わぬ事故 

 を起こす事があります。 

 

 安全に作業するために 

安全操作上の注意点 

取扱説明書は製品に近接して保存を 

取扱説明書をよく読んで作業を 

こんな時は運転しないでください 

機械を他人に貸す時は 

エンジン始動・発進する時

は 

  危 険 
 

  警 告 
 

  注 意 
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主変速レバーを「Ｎ」(中立)にして行ってくだ 

さい。 

 

 り、運転者が振り落とされたり、周囲の人を巻 

 き込んだり、思わぬ事故を起こす事があります。 

 周囲の安全を確認し、ゆっくりと発進してくだ 

さい。 

があります。 

 窓、戸などを開け、十分に換気してください。 

 
 

 危険 

 

  左右連結されていないと、片ブレーキになり、 

  トラクタが左右に振られ横転などが起こり、思 

  わぬ事故をまねく事があります。 

  ほ場での特殊作業以外は、ブレーキペダルは左 

  右連結して使用してください。 

 警告 

 

  タから転落したり、運転操作の妨げになって、 

  緊急事態への対処ができず、同乗者はもちろん、 

  周囲の人および運転者自身がケガをする事があ 

  ります。トラクタには、運転者以外の人は乗せ 

ないでください。 

 

れたり、周囲の人を巻き込んだり、思わぬ事故 

 を起こす事があります。 

 急制動・急旋回はしないでください。 

 

 転倒あるいは転落事故を起こす事があります。 

 低速走行してください。 

 

に巻き込み、ケガをさせる事があります。 

周囲の人や障害物との間に十分な間隔を保って 

ください。 

 

 を走行すると転落事故を起こす事があります。 

 路肩は走行しないでください。 

 

 トラクタが転倒あるいは横転し、ケガをする事 

  があります。 

 あゆみ板を使用してください。 

 

る事があります。 

 また、物を載せて走行すると、落下し、周囲の 

 人へケガを負わせる事があります。 

 作業機の上には、人や物などはのせないでくだ 

 さい。 

 

 く事があります。 

 低速で走行してください。 

 

下り走行をする時、坂の途中で変速すると、暴 

走する原因となります。 

坂の前で低速に変速して、ゆっくりとおりてく 

 ださい。 

 

 周囲の人への危険回避などができず、思わぬ事 

 故を起こす事があります。 

 

る事があります。 

 また、物を載せて走行すると、落下し、周囲の 

 人へケガを負わせる事があります。 

 作業機の上には、人や物などはのせないでくだ 

 さい。 

 

 く事があります。 

 低速で走行してください。 

 下り走行をする時、坂の途中で変速すると、暴 

 走する原因となります。 

 坂の前で低速に変速して、ゆっくりとおりてく 

 ださい。 

 

 周囲の人への危険回避などができず、思わぬ事 

 故を起こす事があります。 

 前方や周囲へ十分に注意を払いながら運転して 

 ください。 

 

 故を起こす事があります。 

しっかりとハンドルを握って運転してください。 

 

 

作 業 中 は 

 
 
 

 警告 

ナビゲータの画面表示のみを見て作業すると、

思わぬ事故を起こすことがあります。前方や 

周囲へ、十分に注意を払いながら運転してく 

ださい。 

 
 

 警告 

 

  駐車すると、トラクタが暴走して思わぬ事故を 

起こす事があります。 

 平坦で安定した場所に駐車し、トラクタのエン 

 ジンをとめ、駐車ブレーキをかけて暴走を防い 

 でください。 

 

 

 

エンジン始動・発進する時

は 

移動走行する時は 

作業する時は 

トラクタから離れる時は 
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２施肥マップ連動可変施肥 

３ 作 業 ロ グ  

４ 肥 料 流 動 測 定 器  



 

 

6 

 

 

 
 

１ 取付位置 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

２ 取付方法 

 

 ＡＧＰ３１００の組付  
 

①アンテナ 

キャビン上中央部にアンテナベースを取付けてく 

ださい。（両面テープ固定） 

アンテナを取付けてください。（マグネット固定） 

 

 

外れる恐れがあるの 

で、きれいに清掃後に取付けてください。 

 

るため、挟まないように注意してください。 

 

がきちんと受信できないことがあります。 

必ずキャビン上に取付けてください。 
  
 

②ＧＰＳレシーバ 

 座席横・後等に設置してください。 

 

 

 運転の邪魔にならない所に取付けてください。 
  
 

１ トラクタへの装着 

 取扱い上の注意  

 

 

 

 取扱い上の注意  
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 ＡＧＮ３１００の取付  
 

③ナビゲータ 

キュウバンキダイをダッシュボード上に取付けて 

ください。（吸盤固定） 

ナビゲータを設置してください。(はめ込み固定) 

 

 

外れる恐れがあるの 

で、きれいに清掃後に取付けてください。 
  
 

 

 

 

３ 配線方法 

 

 
 

 

 

 ＡＧＮ３１００の配線  
 
①コード；3500（電源コード）をバッテリターミナルへ取付けてください。（トラクタ運転席に電源がある

場合は、電源コードは不要です。）コード；3500（電源コード）のターミナルは、バッテリターミナルを

止めているボルトと共締めにしますので、バッテリから○＋、○－共にコードを外してください。 

コードを外す時は、○－側から外してください。 

トラクタのバッテリコードのナットを外し、コード；3500（電源コード）のターミナルを取付け、ナット

を締付けてください。 

バッテリターミナルへ取付けるときは、○＋側から取付けてください。（電源コードは、赤色が○＋、黒色が

○－です。） 

②ヘンカンコードの２Ｐコネクタ（Ｔ字）とコード；3500（電源コード）又はトラクタ内の電源に取付けて

ください。 

③ナビゲータの４Ｐコネクタをヘンカンコードの４Ｐコネクタに取付けてください。 

 

 

 

 

 

 取扱い上の注意  
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ＡＧＰ３１００の配線  
 
①アンテナのコネクタ（ねじ込み式）をＧＰＳレシーバに取付けてください。 

②ＧＰＳレシーバの４Ｐコネクタを、ナビゲータの４Ｐコネクタに取り付けてください。 

 

＜本品をＳＴＡＲ製コントロールボックスと同時に使用する場合＞ 

 コントロールボックスの電源は［Ａ］から取ってください。 

 

 

 

 

バッテリからバッテリコードを外すときは○－側から外し、取り付けるときは○＋側から行ってください。 

もし、逆にすると作業中工具がトラクタに接触した時火花が生じ、火災事故の原因になります。 

3500（電源コード）をバッテリに取付ける時は、ナビゲータとは接続せずにコード；3500 単体で行って

ください。 

 

バッテリあがりの原因となります。 

 

 

シーバを取り外して、屋内で保管してください。 

 バッテリあがり、結露の原因となります。 
  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  取扱い上の注意  
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１  ナビゲータ 

 

１．ナビゲータ各部の名称 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

①電源ボタン 

装置の電源の入切に使用します。 

②終了ボタン 

作業の終了時に使用します。 

③開始ボタン 

誘導開始時の基準点を記憶します。 

④メニューボタン 

各種設定を行います。 

ボタンを押すごとに切替ります。 

⑤上下ボタン 

④の設定時に使用します。 

＋ …「上」ボタン 

－ …「下」ボタン 

 

 

 

⑥表示部 

ガイド等を表示します。 

⑦ガイドランプ 

作業開始前はＧＰＳ受信状態の表示、作業中は 

ガイド表示を行います。 

⑧フィールドランプ 

現在位置が作業圃場内かどうかを表示します。 

（施肥マップ使用時） 

⑨ブザー 

ビープ音が鳴ります。 

⑩ＵＳＢポート 

 ＵＳＢメモリを差し込むことで施肥マップの 

 読込み、ログの作成ができます。 

 

 

 

ボタン操作の際、キュウバンキダイの吸盤部に大きな力が加わらないように、ナビゲータの背面部に手を 

添えて操作してください 
  

２ 装置の説明 

 

  取扱い上の注意  
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２．誘導画面の表示について 

 

①目標ライン 

誘導する目標ラインです。 
 
②トラクタ位置 

  トラクタ位置（画面中央） 
 
③誘導間隔メモリ 

１メモリ＝約１．５ｍ 
 
④走行ライン工程数 

最初の走行ライン（基準線）に対して、１本隣はＬ1、 

２本隣はＬ2・・・。 
 
⑤誘導間隔 

右図は設定９００㎝の場合 
 
⑥散布量 

ＡＣＢ３１００接続時には散布量（ｋｇ/１０ａ）が 

表示されます。 
 
⑦旋回表示 

旋回時には、自動で画面が切替り、目標ラインへの 

カウントダウン表示になります。 

 

３．ガイドランプについて 

目標ライン上では中央緑ＬＥＤが点灯します。 

５０㎝ずれると中央赤ＬＥＤが点灯します。 

１００㎝以上ずれ、かつ目標ラインから外れる方向に進むと、 

赤色ＬＥＤ三つが目標ライン方向にスクロール点灯します。 

 

４．誘導音について 

 ・旋回開始タイミング音 

  旋回時に次の目標ラインの設定距離前でブザー音が鳴ります。 

 ・直進判定音 

  目標ライン上に進入するとブザー音が鳴ります。 

 

 

 

２  ＧＰＳレシーバ 

 

１．ＧＰＳレシーバ各部の名称 

 

①ＧＰＳアンテナ 

ＧＰＳ情報を受信します。 

 

②ＧＰＳレシーバ 

受信したＧＰＳ情報を処理し、 

ナビゲータに伝達します。 
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３  受信状態について 

 

１．ナビゲータ受信状態表示 
 
「電源」ボタンを押して電源を入れてください。 

表示部で受信状態が確認できます。 

 

①受信機接続待ち 

「受信機接続待ち」と表示されます。 

 ガイドランプ中央が赤に点灯します。 

 

②ＧＰＳ探索中 

 「ＧＰＳ探索中」と表示されます。 

 ガイドランプ中央が赤に点灯します。 

 

③ＧＰＳ受信時 

「ＭＳＡＳ探索中」と表示されます。 

 ガイドランプ中央が橙に点灯します。 

 

④ＭＳＡＳ受信時 

開始スタンバイ画面が表示されます。 

ガイドランプ中央が緑に点灯します 

受信時にブザー音が鳴ります。 

 受信状態が良好となり、運転を開始できます。 

 

 

 

 

※画面右上のアルファベットは、弊社ブロードキャスタとの連動状態を示します。 

 Ｐ：スパウト揺動 

 Ｗ：２スピンナー 

※画面最下行のＮは緯度、Ｅは経度、ＧはＧＰＳ衛星の受信数を示します。 

 

 

 

 

安定な時は作業を開始しないでください。 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 取扱い上の注意 
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２．ＧＰＳレシーバ受信状態表示 

 

ＧＰＳレシーバのケーシングの半透明プレート部から内部を目視してください。 

ＧＰＳレシーバ内のランプの点灯で受信状態が確認できます。 

 

①ＧＰＳ探索中 

赤ランプ １個 点灯 

 

②ＧＰＳ受信時 

赤ランプ １個 点灯 

橙ランプ ２個 点灯 

 

③ＭＳＡＳ受信時 

赤ランプ １個 点灯 

橙ランプ ２個 点灯 

緑ランプ １個 点灯 

 

 

 

 

 

ＭＳＡＳを受信しないと、正しい誘導が行えません。 

必ずＭＳＡＳ受信を確認の上、作業を開始してください。 

 

 

開始スタンバイ画面になった後、１～２分待って運転を開始すると、より精度が向上します。 
  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 取扱い上の注意 
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１ 作業前設定 

 

①「電源」ボタンを押して、電源を入れてください。 

数分後、開始スタンバイ画面が表示されます。 

 

※開始スタンバイ画面が表示されない場合は、ＧＰＳ信号が 

受信されていません。 

「5-1 不調処置一覧表」の「ナビゲータの誘導が始まらない」 

を参照してください。 

 

②「メニュー」ボタンを押して、各種設定を行ってください。 

ボタンを押すごとに下記のように設定項目が切替ります。 

各設定項目では「上」「下」ボタンで設定・入力してください。 

 

設定 

誘導間隔を設定してください。 

設定範囲【３００】㎝～【５０００】㎝ 

１０㎝刻みで設定が可能です。 

※出荷状態では、【１０００】㎝ に設定されています。 

 

 

旋回時、目標ラインの手前でブザー音が鳴ります。 

設定範囲【１００】㎝～【１０００】㎝ 手前 

１０㎝刻みで設定が可能です。 

※出荷状態では、【３００】㎝手前 に設定されています。 

 

 

外周作業後の均等割りの有無または経路誘導の有無を設定 

してください。 

【外周均等割無効】⇔【外周均等割有効】⇔【フリーラン】 

□外周均等割無効 

外周作業後、設定した誘導間隔で誘導します。 

□外周均等割有効 

外周作業後自動で内工程を均等割りし、その間隔で 

誘導します。 

□フリーラン 

経路誘導しません。 

※出荷状態では、【外周均等割有効】に設定されています。 

 

③再度「メニュー」ボタンを押して、メニューを終了して 

ください。開始スタンバイ画面に戻ります。 

 

  ※設定値は電源ＯＦＦ後も値を記憶しています。 

 

 

３ 作業の仕方 
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２ 基本作業 

 

１．隣接作業 

１本目の走行ラインを記憶し、設定した誘導間隔だけ離れたラインへ誘導します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

①「開始」ボタンを押し、走行を開始してください。（基準点が記憶されます。） 

②枕地で旋回してください。目標ラインへのカウントダウンが表示されます。 

（旋回点が記憶され、基準線から設定間隔離れたラインへの誘導をおこないます。） 

③目標ラインに向かって旋回してください。 

  ブザー音が鳴ります。 

④誘導画面に従って直進走行してください。 

目標ラインがトラクタ位置から外れている場合は、トラクタのハンドルを目標ライン側に切ると近づきます。 

⑤作業を終了するときは、以下のいずれかにより誘導を終了してください。 

  ・「終了」ボタンを押して手動終了 

  ・基準線方向に旋回して自動終了 

⑥<再開時の基準点>画面が表示されます。画面に従って終了状態を選択してください。 

  「電源」ボタン‥‥作業終了 

  「終了」ボタン‥‥次の圃場に移動する。 

  「 ＋ 」ボタン‥‥同じ基準線でもう一度誘導作業する。（⇒「3-3-2」参照） 

  「 － 」ボタン‥‥シフトジョブシステムでもう一度誘導作業する。（⇒「3-3-3」参照） 
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２．外周作業後内工程作業 

１本目の走行ラインを記憶し、外周作業後に、内工程を自動均等割し目標ラインへ誘導します。  

 

ａ．外周作業時 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

①「開始」ボタンを押し、走行を開始してください。（基準点が記憶されます。） 

②枕地で旋回してください。目標ラインへのカウントダウンが表示されます。 

（旋回点が記憶され、基準線から設定間隔離れたラインへの誘導をおこないます。） 

③ブザー音が鳴りますが、直進走行してください。 

④オーバーラン距離が表示されますが、直進走行し、枕地で旋回してください。 

⑤基準線と平行に誘導表示します。直進走行し、枕地で旋回してください。 

※基準線から５００ｍ以内で誘導可能です。 

５００ｍを越えると誘導できませんので、隣接作業を行ってください。 

⑥基準線の１本隣へのカウントダウンが表示されます。 

⑦目標ラインに向かって旋回してください。 

ブザー音が鳴ります。 
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ｂ．内工程作業時 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑧内工程距離を均等割りした直線へ誘導されます。 

誘導画面に従って直進走行してください。 

⑨枕地で旋回した後、ブザー音を目安に次のラインへ旋回してください 

⑩作業の最終工程ラインでは「ＬＡＳＴ」と表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

⑪作業を終了するときは、以下のいずれかにより誘導を終了してください。 

  ・「終了」ボタンを押して手動終了 

  ・基準線方向に旋回して自動終了 

・「ＬＡＳＴ」表示点灯中に旋回して自動終了 

⑫開始スタンバイ画面が表示されます。 
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ｃ．経路誘導スタイルを【外周均等割無効】にして外周作業をする場合 

メニュー操作で経路誘導スタイルを【外周均等割無効】にして外周作業をすると、内工程作業時は距離の自動調

整はされずに、ナビゲータで設定した誘導間隔で経路誘導されます。 

圃場の幅が設定した誘導間隔の整数倍になっていないと最後に「余り部分」が生じ、その場所には正しく誘導で

きません。その場合は、次のどちらかの方法で作業してください。 

①ナビゲータの電源をオフにし、誘導間隔を「余り部分」に応じて再設定し、目視で「余り部分」を走行する。 

②圃場幅の整数倍となるように、誘導間隔を調整するか、又は経路誘導スタイルを【外周均等割有効】にして 

作業する。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

「余り部分」が生じない圃場の例          「余り部分」が生じる圃場の例 

※誘導間隔１０ｍの場合               ※誘導間隔１０ｍの場合 

 

 

 

圃場形状によっては、外周作業後内工程作業が行えない場合があります。「3-4-1 外周作業後内工程作業可

能な圃場形状」を参照してください。 
  
 

 

３．フリーラン 

  経路誘導スタイルを【フリーラン】に設定すると、誘導機能なしで作業することができます。 

 

①「開始」ボタンを押し、走行を開始してください。 

 

 ②作業を行ってください。 

  誘導は行われません。 

 

③作業を終了するときは、ナビゲータの「終了」ボタンを押して終了   

してください。 

 

 ※Ｎは緯度、Ｅは経度、ＧはＧＰＳ衛星の受信数を示します。 

 

 

 

屋内で保管してください。バッテリあがり、結露の原因となります。 
  
 

 

 

 

 取扱い上の注意 

 取扱い上の注意 
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３  応用機能 

 

１．ブレークリターンシステム 

直進走行の途中で作業を中断し圃場外に出た後でも、中断位置まで戻り、作業を再開出来ます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

①ブレークリターンシステムの起動 

  「開始」ボタンを押してください。 

  ３つのガイドランプが緑色に点灯します。（作業再開場所を記憶します） 

 

②移動 

  作業再開場所から離れると３つのランプが赤色になります。 

  その後、誘導中のラインから外れても、誘導は次工程ラインに移りません。作業再開ラインとして、そのま

ま保持されます。（誘導ライン・ロック状態） 

 

③誘導再開場所への誘導 

ナビゲータの距離表示に従って、誘導再開場所へ走行してください。誘導再開場所は、作業再開ラインの始

点です。 

再開ラインに近づくにつれて、「次のラインまで～ｃｍ」とカウントダウン表示されます。 

 

④作業再開場所への誘導 

誘導再開場所で旋回し、作業再開ラインに進入してください。 

直進表示になり、誘導が再開されます。 

作業再開ラインを走行し、作業再開場所に向かって走行してください。 

再開場所の半径２ｍ以内に達すると、ブザーが鳴ります。 

作業を再開してください。 

 

※誘導再開場所の範囲は、作業再開ラインの始点を中心とした直径誘導間隔分の円です。 

 

※１本目の基準線を記憶中は、ブレークリターンシステムは使用できません。 

※外周作業中には、ブレークリターンシステムは使用できません。 

※フリーラン中には、ブレークリターンシステムは使用できません。 

 

 

ブレークリターンシステムで作業開始地点に向かう際はかならず誘導開始場所で散布再開ラインへ進入して

ください。誘導再開場所を通らなかった場合、正常に誘導されない可能性があります。 
  

 取扱い上の注意 
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２．同じ基準線でもう一度誘導作業する 

隣接作業後に限り、同じ基準線でもう一度誘導作業することが出来ます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

①作業後、「終了」ボタンを押してください。 

続けて「＋」ボタンを押してください。（同じ基準でを選択します。） 

②外周を移動してください。 

目標ラインへのカウントダウンを表示します。  

③目標ラインに向かって旋回してください。 

  ブザー音が鳴ります。 

④誘導画面に従って、走行してください。 

 

※外周作業後内工程作業時は、同じ基準で誘導作業することはできません。 
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３．シフトジョブシステム 

隣接作業後に限り、誘導ラインを誘導間隔の１／２だけシフトしてもう一度誘導作業することが出来ます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

①作業後、「終了」ボタンを押してください。 

  続けて「－」ボタンを押してください。（半分シフトを選択します。） 

②外周を移動してください。 

  目標ラインへのカウントダウンを表示します。 

 ③目標ラインに向かって旋回してください。 

ブザー音が鳴ります。 

④誘導画面に従って、走行してください 

 

※外周作業後内工程作業時は、シフトジョブシステムを使用することはできません。 
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４  作業時の注意 

 

１．外周作業後内工程作業可能な圃場形状 

 

圃場条件 

（１）辺①は直線です。 

作業開始点と旋回開始点から基準線を記憶します。 

（２）辺①と辺②のなす角度は９０°±３０°の範囲（６０°～１２０°）です。 

辺②は直線または曲線です。 

（３）辺③は辺①と平行な直線です。 

辺①から５００ｍ以内で作業可能です。 

（４）辺④は直線または曲線です。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圃場形状例 

１）長方形圃場 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

２）台形圃場 
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３）変形圃場 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

４）三角形圃場 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

※三角形圃場では、○印部は切り返し作業せずに、通り抜けてください。 

 

５）外周作業後内工程作業できない圃場 

次のような圃場では、最初の走行ラインと対辺が平行でないため外周作業後内工程作業はできません。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

対処方法としては、１圃場を２区画に分割することにより作業することができます。 

圃場形状に合わせて、外周作業後内工程作業、隣接作業を組み合わせて作業してください。 

 

対処例） 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 外周作業後内工程作業     隣接作業  
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２．旋回時の注意 

 

            

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ※トラクタのハンドルを大きく切ってしまうと、受信機が旋回したと感知し、誤動作を起こす場合があります。 

  枕地に入る場合は、ふくらんで進入しないでください。 

 

３．旋回半径が大きい時の注意 

   旋回半径が１０ｍ以上の場合、旋回点がズレた状態で記憶されてしまう場合があります。その時は、旋回

点で一時停止し、「開始」ボタンを押して手動で旋回点を記憶させてください。 
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１ オート・アジャスト・コントローラ 

（ＡＣＢ３１００） 

 

１．機能 

  本製品はブロードキャスタ用オート・アジャスト・コントローラ ＡＣＢ３１００（コントロールボック

ス）と組み合わせることで以下の機能を使用できます。 

・ＧＰＳ車速連動自動シャッタ開閉 

・施肥マップを用いた可変施肥 

  ※ＧＰＳナビライナーのみの機能である「同じ基準でもう一度誘導」、「シフトジョブシステム」は使用する 

ことが出来ません。 

 

 

オート・アジャスト・コントローラ 

＋ 

ＧＰＳナビライナー 

ＧＰＳナビライナーのみ 

ＧＰＳ車速連動シャッタ開閉 ○ － 

バック走行時の自動散布停止 ○ － 

外周作業後内工程作業 ○ ○ 

内工程作業時の枕地シャットオフ ○ － 

隣接作業 ○ ○ 

走行中の設定変更 × × 

ブレークリターンシステム ○ ○ 

同じ基準でもう一度誘導 × ○（隣接作業時のみ） 

シフトジョブシステム × ○（隣接作業時のみ） 

施肥マップの使用 ○ × 

作業ログの作成 ○ × 

 

 

 

 

「4-1-7 ブレークリターンシステム」を参照してください。 
  
 

２．接続方法 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

４ 本製品との連動機能搭載機種と使用方法 

 取扱い上の注意 
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３．作業前設定 

 

 

コントロールボックスの型式登録・ゼロ点登録を行ってください。登録を行わ

ないと、肥料の散布量が大きく異なることや、シャッタがきちんと開閉しないことがあります。 

ＧＰＳ信号がきちんと受信されていることを確認してください。受信状態が悪いと誤動作を起こします。 
使用するＵＳＢメモリは荷重のかかりにくいもの（軽量で小型なもの、ストラップ等のついていないもの）
を用いてください。荷重がかかると、走行中の振動でＵＳＢメモリが抜ける可能性があります。 
本製品で用いることができるＵＳＢメモリは、ＵＳＢ２．０もしくはＵＳＢ３．０です。 
ただし、ＵＳＢ３．０を用いた場合でも通信速度はＵＳＢ２．０と同等です。 

  
 

①コントロールボックスとナビゲータ、それぞれの「電源」ボタンを押して、電源を入れてください。 

 ※施肥マップが入ったＵＳＢメモリを差し込んだ状態で電源を入れると、自動で施肥マップ読込が行われま

す。 

 

 ②コントロールボックスの接続状態を確認してください。 

  コントロールボックスの「速度」ボタンを押してください。 

  速度ランプが点滅し、静止状態で「０．０」が表示されている場合はナビゲータと連動しています。 

※ナビゲータと連動しない場合は、ＧＰＳ信号が受信されていません。 

「5-1 不調処置一覧表」の「ナビゲータの誘導が始まらない」を参照してください。 

 

 ③コントロールボックスの「散布間隔」ボタンを押して、散布間隔を設定してください。 

  値の入力は「＋」「－」ボタンで行ってください。 

  ※ナビゲータとコントロールボックスが連動しているときは、ナビゲータの誘導間隔設定は表示されません。 

 

 ④施肥マップを使用する場合は、施肥マップが入ったＵＳＢメモリをナビゲータに取り付け、「下」ボタンを

押してください。施肥マップの読込が行われ、再度開始スタンバイ画面が表示されます。 

  ・「Ｏｕｔ ｏｆ Ｆｉｅｌｄ」と表示され、フィールドランプが赤に点灯している場合は、現在位置が圃

場外であることを示しています。 

  ・圃場名が表示され、フィールドランプが緑に点灯している場合は、現在位置が表示された圃場内であるこ

とを示しています。 

※①で施肥マップ読込が行われている場合、本工程はとばしても構いません。 
 
⑤ナビゲータの「メニュー」ボタンを押して、各種設定を行ってください。 

「メニュー」ボタンを押すごとに下記のように設定項目が切替ります。 

各設定項目では「上」「下」ボタンで設定・入力してください。 
 

 

旋回時、目標ラインの手前でブザー音が鳴ります。 

設定範囲【１００】㎝～【１０００】㎝ 手前 

１０㎝刻みで設定が可能です。 

※出荷状態では、【３００】㎝手前 に設定されています。 

 

 

外周作業後の均等割りの有無または経路誘導の有無を設定 

してください。 

【外周均等割無効】⇔【外周均等割有効】⇔【フリーラン】 

□外周均等割無効 

外周散布後、設定した誘導間隔で誘導します。 

□外周均等割有効 

外周散布後自動で内工程を均等割りし、その間隔で 

誘導します。 

  取扱い上の注意 
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□フリーラン 

経路誘導しません。 

※出荷状態では、【外周均等割有効】に設定されています。 

 

枕地シャットオフの設定 

外周散布後、内工程作業中に枕地（一度散布した場所）へ進入 

した場合、自動でシャッタを閉じます。 

【有効】⇔【無効】 

【無効】に設定すると枕地の手前でシャッタは閉じません。 

※出荷状態では、【有効】に設定されています。 

※この機能は外周散布後に有効となります。 

 

 

アンテナ取付位置とホッパプレート中心位置の水平距離を 

設定してください。 

設定範囲【５０】cm～【２０００】cm 

 ５０㎝刻みで設定が可能です。 

※出荷状態では【２５０】㎝に設定されています。 

 
 

 

ログファイルの形式を設定してください。 

【ＫＭＬ】⇔【ＣＳＶ】 

□ＫＭＬ 

ＫＭＬ形式でログファイルを作成します。 

□ＣＳＶ 

ＣＳＶ形式でログファイルを作成します。 

※出荷状態では【ＫＭＬ】に設定されています。 

※ログファイルはＵＳＢメモリ内に作成されます。 

  ログファイルを作成する際には必ずＵＳＢメモリ 

  を取り付けてください。 

 

） 

コントロールボックスの開度補正もしくは肥料流動測定値 

から、シャッタ開度を調整します。 

設定範囲【使用しない】⇔【２０】sec～【２００】sec 

 １sec刻みで設定が可能です。 

□【使用しない】 

コントロールボックスの開度補正でシャッタ開度を調整 

します。コントロールボックスの取扱説明書を参照して 

ください。 

□【２０】sec～【２００】sec 

 肥料流動測定値を入力してください。肥料流動測定値の 

 計測方法は「4-4 肥料流動測定器」を参照してください。 

※出荷状態では【使用しない】に設定されています。 

 

⑥再度「メニュー」ボタンを押して、メニューを終了して 

ください。開始スタンバイ画面に戻ります。 
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⑦作業開始位置へ移動してください。 

以下の通りにガイドランプが点灯し、ＧＰＳアンテナが 

どの区画にあるのか示します。参考にしながら開始位置 

へ移動してください。（右図参照） 

 Ａ区．ガイドランプ右、左が点灯します。 

 Ｂ区．ガイドランプ左のみ点灯します。 

 

※ガイドランプの色はＧＰＳ受信状態を示します。 

 「2-3-1 ナビゲータ受信状態表示」を参照してくだ 

さい。 

 

 

 

 

４．隣接散布 

 

ＧＰＳ車速信号に連動してシャッタを自動調整するため、トラクタの遅速に関わらず設定した散布量の肥料

を散布できます。施肥マップ読込時には施肥マップに応じた可変施肥になります。 

１本目の走行ラインを記憶し、設定した散布間隔だけ離れたラインへ誘導します。基準線記憶後はバック走

行時に自動でシャッタを閉じて散布を停止します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

①コントロールボックスのレバースイッチを「開始」側に倒し、走行を開始してください。 

走行を開始しＧＰＳ速度信号を受けると、シャッタが開きます。（基準点が記憶されます。） 

②枕地で旋回してください。目標ラインへのカウントダウンが表示されます。 

（旋回点が記憶され、基準線から設定した散布間隔だけ離れたラインへの誘導をおこないます。） 

枕地で散布を停止する場合は、レバースイッチを「停止」側に倒してください。 

  レバースイッチを「開始」に倒すと、散布を再開します。 

③目標ラインに向かって旋回してください。 

  ブザー音が鳴ります。 
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④誘導画面に従って直進走行してください。 

目標ラインがトラクタ位置から外れている場合は、トラクタのハンドルを目標ライン側に切ると近づきます。 

⑤散布作業を終了するときは、以下のいずれかにより誘導を終了してください。 

 ブロードキャスタの散布作業も連動して自動停止します。 

  ・「終了」ボタンを押して手動終了 

  ・基準線方向に旋回して自動終了 

  ・圃場外に脱出して自動終了（施肥マップ読込時のみ） 

 

※隣接散布時には、枕地で自動でシャッタは閉じません。 

レバースイッチで開閉操作を行ってください。 

 ※コントロールボックスのレバースイッチを「停止」側に倒し散布作業を終了しても、ナビゲータの誘導は 

終了しません。 

 

 

 

作業開始時は、かならずコントロールボックスのレバースイッチで開始操作を行ってください。ナビゲータ

の「開始」ボタン操作では、散布が開始されません。 

施肥マップ使用時には、かならず圃場内で散布作業を開始して下さい。圃場外で作業を開始した場合、施肥

マップに応じた可変施肥は行われません。 

施肥マップおよびログ作成機能を使用する場合は、かならずＵＳＢメモリを取り付けてください。ＵＳＢメ

モリを取り付けずに作業を開始すると、施肥マップおよびログ作成機能は使用できません。 

ログ作成機能を使用する場合、作業終了時にかならずナビゲータの誘導を終了してください。誘導終了以前

にナビゲータの電源が切れた場合、ログファイルは作成されません。 

・ＵＳＢメモリを取り外す際は、かならずナビゲータの電源を切ってください。施肥マップおよびログ作成機

能が正常に動作しなくなる可能性があります。 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  取扱い上の注意 
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５．外周散布後内工程散布 

ＧＰＳ車速信号に連動してシャッタを自動調整するため、トラクタの遅速に関わらず設定した散布量の肥料

を散布できます。施肥マップ読込時には施肥マップに応じた可変施肥になります。 

１本目の走行ラインを記憶し、外周散布後に、内工程を自動均等割し目標ラインへ誘導します。また、内工

程散布時、枕地シャットオフが有効の場合には外周にさしかかると自動で散布が停止します。基準線記憶後は

バック走行時に自動でシャッタが閉じて散布が停止します。 

 

ａ．外周散布時 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

①コントロールボックスのレバースイッチを「開始」側に倒し、走行を開始してください。 

走行を開始しＧＰＳ速度信号を受けると、シャッタが開きます。（基準点が記憶されます。） 

②枕地で旋回してください。目標ラインへのカウントダウンが表示されます。 

（旋回点が記憶され、基準線から設定した散布間隔離れたラインへの誘導をおこないます。） 

③ブザー音が鳴りますが、直進走行してください。 

④オーバーラン距離が表示されますが、直進走行し、枕地で旋回してください。 

⑤基準線と平行に誘導表示します。直進走行し、枕地で旋回してください。 

※基準線から５００ｍ以内で誘導可能です。５００ｍを越えると誘導できませんので、隣接散布で作業して

ください。 

⑥基準線の１本隣へのカウントダウンを表示します。 

⑦目標ラインに向かって旋回してください。 

ブザー音が鳴ります。 
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ｂ．内工程散布時 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

⑧内工程距離を均等割りした直線へ誘導されます。 

誘導画面に従って直進走行してください。 

⑨枕地で旋回した後、ブザー音を目安に次のラインへ旋回してください。 

  自動でシャッタが閉じ、散布を停止します。 

⑩基準線と平行に誘導表示します。 

自動でシャッタが開き、散布を再開します。 

⑪散布作業の最終工程ラインでは「ＬＡＳＴ」と表示されます。 

⑫作業を終了するときは、以下のいずれかにより終了してください。 

  ・ナビゲータの「終了」ボタンを押して手動終了 

  ・基準線方向に旋回して自動終了 

 ・「ＬＡＳＴ」表示点灯中に旋回して自動終了 

 ・圃場外に脱出して自動終了（施肥マップ読込時のみ） 

※コントロールボックスのレバースイッチを「停止」側に倒し散布作業を終了しても、ナビゲータの誘導は 

終了しません。 

 

 

作業開始時は、かならずコントロールボックスのレバースイッチで開始操作を行ってください。ナビゲータ

の「開始」ボタン操作では、散布が開始されません。 

施肥マップ使用時には、かならず圃場内で散布作業を開始して下さい。圃場外で作業を開始した場合、施肥

マップに応じた可変施肥は行われません。 

モリを取り付けずに作業を開始すると、施肥マップおよびログ作成機能は使用できません。 

ログ作成機能を使用する場合、作業終了時にかならずナビゲータの誘導を終了してください。誘導終了以前

にナビゲータの電源が切れた場合、ログファイルは作成されません。 

・ＵＳＢメモリを取り外す際は、かならずナビゲータの電源を切ってください。施肥マップおよびログ作成機

能が正常に動作しなくなる可能性があります。 
 
 

 

  取扱い上の注意 
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ｃ．経路誘導スタイルを【外周均等割無効】にして外周散布をする場合 

メニュー操作で経路誘導スタイルを【外周均等割無効】にして外周散布をすると、内工程散布時は距離の自動

調整はされずに、コントロールボックスで設定した間隔で経路誘導されます。 

圃場幅が設定した散布間隔の整数倍になっていないと最後に「余り部分」が生じ、その場所には正しく誘導で

きません。その場合は、次のどちらかの方法で作業してください。 

 

①ナビゲータの電源をオフにし、散布間隔を「余り部分」に応じて再設定し、目視で「余り部分」を走行する。 

②圃場幅の整数倍となるように、散布間隔を調整するか、又は経路誘導スタイルを【外周均等割有効】にして 

作業する。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   

「余り部分」が生じない圃場の例          「余り部分」が生じる圃場の例 

※散布間隔１０ｍの場合               ※散布間隔１０ｍの場合 

 

 

 

圃場形状によっては 、外周散布後内工程散布が行えない場合があります。「3-4-1 外周作業後内工程作業

可能な圃場形状」を参照してください。 
  
 

 

６．フリーラン 

  経路誘導スタイルを【フリーラン】に設定すると、誘導機能なしで、速度と散布量を確認しながら散布作業

することができます。 

 

①「開始」ボタンを押し、走行を開始してください。 

 速度と散布量が表示されます。 

 

 ②散布作業を行ってください。 

  誘導は行われません。 

 

③作業を終了するときは、ナビゲータの「終了」ボタンを押して終了してください。 

 

※Ｓｐｅｅｄは速度、Ｓ-Ｖａｌは散布量、ＧはＧＰＳ衛星の受信数を示します。 

※コントロールボックスのレバースイッチを「停止」側に倒し散布作業を終了しても、フリーランは終了しま

せん。 

 

 

 

 

 

 取扱い上の注意 
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作業開始時は、かならずコントロールボックスのレバースイッチで開始操作を行ってください。ナビゲータ

の「開始」ボタン操作では、散布が開始されません。 

施肥マップ使用時には、かならず圃場内で散布作業を開始して下さい。圃場外で作業を開始した場合、施肥

マップに応じた可変施肥は行われません。 

モリを取り付けずに作業を開始すると、施肥マップおよびログ作成機能は使用できません。 

ログ作成機能を使用する場合、作業終了時にかならずフリーランを終了してください。フリーラン終了以前

にナビゲータの電源が切れた場合、ログファイルは作成されません。 

・ＵＳＢメモリを取り外す際は、かならずナビゲータの電源を切ってください。施肥マップおよびログ作成機

能が正常に動作しなくなる可能性があります。 
  
 

 

７．ブレークリターンシステム 

 

直進走行の途中で肥料が無くなった場合、圃場の外で肥料を追加した後、無くなった場所まで戻ることが出

来ます。基本的な使用方法は「3-3-1 ブレークリターンシステム」を参照してください。 

 

 ※ＧＰＳナビライナーのみで使用する場合とは、以下の部分が異なります。 

 ・ブレークリターンシステムを起動するには、コントロールボックスのレバースイッチを「停止」側に２秒 

以上倒してください。 

・再開場所の半径２ｍ以内に達すると、ブザーが鳴り散布が自動で再開されます。 

 

 

 

 

オート・アジャスト・コントローラ（ＡＣＢ３１００）のみで作業してください。 

3-4 作業時の注意」を参照してく 

ださい。 

 

水分や薬液等のかからない場所へ設置してください。 

しない時はコントロールボックス・ナビゲータ・ＧＰＳレシーバを取り外して、屋 

内で保管してください。バッテリあがり、結露の原因となります。 
  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 取扱い上の注意 

 取扱い上の注意 
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２  施肥マップ連動可変施肥 

  

１．施肥マップ連動可変施肥について 

施肥マップ連動可変施肥とは、あらかじめ作成した施肥マップを用いて走行することで、ポイントごとに指

定した施肥量をリアルタイムで検出し、組み合わせた肥料散布機（ブロードキャスタ等）が自動で肥料のくり

だし量をコントロールしながら施肥作業を行うことです。 

本製品では、コントロールボックスと組み合わせた状態で施肥マップを読み込むことで、施肥マップ連動可

変施肥を行うことができます。対応する施肥マップの形式はＩＳＯ形式とＫＭＬ形式です。 

 

２．ＩＳＯ形式 

  ＩＳＯ １１７８３－１０：２００９（ＪＩＳ Ｂ ９２２５－１０：２０１６）に基づいて作成された施

肥マップです。 

 ①別途マップサプライヤ等から提供していただき、ＩＳＯ形式の施肥マップを入手してください。 

  その際、本製品で施肥マップを読み込むためには、書式について以下の制約があります。 

  ・一つの施肥マップにおける圃場数は最大２０枚 

  ・圃場外形は最大１６角形 

  ・圃場番号は最大６５５３４ 

  ・圃場名の字数制限は最大半角１６文字（全角８文字） 

  ・全角文字は圃場名にのみ使用可能 

  ・半角カナ文字は使用不可能 

 ②ＵＳＢメモリにフォルダ名を「TaskFile」としたフォルダを作成してください。 

その中に「TaskFile.xml」と各バイナリファイル（.bin）を保存してください。 

ＵＳＢメモリをナビゲータに差し込み、マップの読み込みを行ってください。 

 ※入手していただいたＩＳＯ形式施肥マップそのものに関するお問い合わせは弊社では対応致しておりません。

別途提供元のマップサプライヤ等へお問い合わせください。 

 

 

ＵＳＢメモリに保存する際、「TaskFile」フォルダは他のフォルダの中に入れないでください。施肥マップ

が読み込めなくなります。 
  
 

３．ＫＭＬ形式 

  対応したＧＩＳツールで作成することのできる形式の施肥マップです。基本的にはツール上での目視により

施肥マップ作成作業を行いますが、生育状態を判別できる衛星画像や航空写真をベースにして、より正確な施

肥マップを作成することも可能です。使用するＧＩＳツールの仕様を参照してください。 

 ※ＧＩＳツールの仕様に関するお問い合わせは弊社では対応致しておりません。 

 ※ＫＭＬ形式施肥マップは本製品の独自仕様であり、マップの仕様に関してのＧＩＳツール提供元へのお問い

合わせはご遠慮くださいますようお願い致します。 

 

ＰＣ上でＫＭＬファイル作成が可能なツール（２０１８年６月時点） 

ツール 有償・無償 提供元 

ArcGIS Pro 有償 ESRIジャパン 

ArcGIS Earth(英語版) 無償 ESRIジャパン 

Z-GIS 有償 ＪＡ全農 

国土地理院電子地図 無償 国土地理院 

その他、以下の条件を満たすＧＩＳツールであれば使用可能 

・地図上にポリゴンを自由に作成でき、ポリゴンに名前を付けることができる 

・作成したポリゴンをまとめて KML形式で保存できる 

※各ツールの仕様変更により非対応となる場合があります。 

 取扱い上の注意 
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 以下の記述方法で施肥マップを作成してください。 

①ＧＩＳツール上で圃場や可変施肥領域をポリゴン（多角形）で描画してください。 

   ・ポリゴンを圃場として認識させたい場合は、ポリゴン名称を「圃場名＠散布量」としてください。 

    「圃場名」には半角16字（全角8字）以内の文字数で圃場名を入力してください。 

    「散布量」にはベースとなる散布量（ｋｇ/１０ａ）を入力してください。小数点以下は１桁まで有効

です。 

   ・ポリゴンを可変施肥領域として認識させたい場合は、ポリゴン名称を「＠散布量」としてください。 

    「散布量」にはベースとなる散布量（ｋｇ/１０ａ）を入力してください。小数点以下は１桁まで有効

です。 

   ※ポリゴンは最大１６角形、圃場数は２０枚、可変施肥領域数は１２０か所まで描画可能です。 

    可変施肥領域の合計角数は、最大８００角までです。 

   ※可変施肥領域を圃場外に描画しても認識できません。圃場内に描画してください。 

   ※可変施肥領域同士を重ね合わせて描画した場合は、どちらか一方の散布量が有効となります。 

    ＧＩＳツールにより異なるため、意図しない動作をする可能性があります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

②①で作成した施肥マップをＫＭＬファイルで保存してください。 

  ＫＭＬファイル名は「FieldMap.kml」または「doc.kml」としてください。 

 

 ③ＵＳＢメモリに作成したＫＭＬファイル（.kml）を保存してください。 

ＵＳＢメモリをナビゲータに差し込み、マップの読み込みを行ってください。 

 

 

ポリゴンへの散布量指定は、ポリゴン名に記入することでのみ可能です。ＧＩＳツール上でポリゴンに割り

当てられる他の設定項目に記入しても反映されません。 

ＵＳＢメモリに保存する際、ＫＭＬファイルはフォルダの中に入れないでください。施肥マップが読み込め

なくなります。 
  
 

 

 

 

 

 

 取扱い上の注意 
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４．ＫＭＬ形式施肥マップ作成上の注意 

  可変施肥領域同士を重ね合わせて描画した場合、以下のように施肥マップ読込が行われるため注意が必要 

です。 

  ・重なり合った可変施肥領域内ではどちらか一方の散布量が有効となります。 

どちらの散布量が有効となるかは、ＧＩＳツールにより異なります。 

・「圃場全体の散布量（理論値）」の計算に誤差が生じます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  可変施肥領域内にさらに可変施肥領域を配置したい場合、外側の可変施肥領域を分割して領域同士が重なら

ないように描画を行ってください。 
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３  作業ログ 

 

 コントロールボックスと組み合わせた状態で作業を行うと、作業履歴と各作業ログが自動で作成されます。作

成するログファイル形式は、ＣＳＶ形式とＫＭＬ形式から選択することができます。 

 

１．作業履歴  

  １日の作業履歴がテキスト形式で自動作成されます。ファイル名は「YYMMDDNavi.txt」（YY：西暦下２

桁 MM：月 DD：日をあらわす）で以下について各圃場ごとの履歴が記録されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

①作業日 

作業年月日です。 

②開始時間 

作業開始時刻です。 

③終了時間 

作業終了時刻です。 

④圃場名 

作業した圃場名です。 

圃場外で作業開始した場合は「圃場外」と記録さ

れます。 

施肥マップ読込時のみ記録されます。 

⑤圃場面積 

施肥マップから読み込んだ圃場面積を記録します。 

施肥マップ読込時のみ記録されます。 

⑥圃場全体の散布量（理論値） 

施肥マップから読み込んだ圃場全体の散布量を記

録します。 

施肥マップ読込時のみ記録されます。 

⑦積算散布量（理論値） 

実際に散布した距離から計算した散布量の理論値

です。 

⑧走行軌跡ログファイル名 

出力した作業ログファイル名です。 

⑨ＩＳＯ形式バイナリデータファイル名 

使用したＩＳＯ形式バイナリデータファイル名で

す。 

ＩＳＯ形式の施肥マップ読込時のみ記録されます。 

⑩経路誘導間隔 

作業時の経路誘導間隔です。 

⑪肥料流動測定値 

作業時に使用した肥料流動特性値です。 

使用していない場合は記録されません。 

⑫終了状態 

正常終了、エラー終了について記録されます。 

 

 

 

 

・⑦積算散布量は、施肥マップ作成ツールの仕様や走行コース取りによっては、⑥圃場全体の散布量とは異な

る場合があります。 

・実際の肥料散布量は、肥料の物理特性によっては⑥⑦の値と大きく異なる場合があります。 

 一枚あたりの散布量で管理したい時は、⑥の値に近づくようにシャッタ開度を調整してください。 

 作物に対する散布量で管理したい時は、⑦の値に近づくようにシャッタ開度を調整してください。 

 ※シャッタ開度の調整方法は「4-1-3 作業前設定」を参照してください。 
  

 

 取扱い上の注意 



  

 

37 

２．作業ログ 

 

 (1)ＣＳＶ形式 

   表計算ソフト等で見ることのできる形式です。ファイル名は「YYMMDD_圃場名_追番.csv」（圃場外で

作業を開始した場合の圃場名は「@LOG」）で、圃場１枚ごとに以下の数値が記録されます。 

 

  ・散布点緯度（°） 

  ・散布点経度（°） 

  ・速度（ｋｍ/ｈ） 

  ・散布間隔（ｃｍ） 

  ・散布量（ｋｇ/１０ａ） 

 

 (2)ＫＭＬ形式 

   ＧＩＳツールで読み込むことで、作業ログを表示させることができます。ファイル名は「YYMMDD_圃

場名_追番.kml」（圃場外で作業を開始した場合の圃場名は「@LOG」）で、圃場１枚ごとに以下のデータが

記録されます。 

 

ＰＣ上でＫＭＬ形式のログが表示可能なツール（２０１８年６月時点） 

ツール 有償・無償 提供元 

ArcGIS Pro 有償 ESRIジャパン 

ArcGIS Earth(英語版) 無償 ESRIジャパン 

Google Earth 無償 Google 

Google Earth Pro 無償 Google 

※各ツールの仕様変更により非対応となる場合があります。 

 

 

  ①圃場名と作業日時が表示されます。 

 

  ②散布量のカラースケールが表示されます。 

 

  ③圃場外形です。 

 

  ④作業軌跡が表示されます。 

   散布を停止しているときは赤色の線、散布を 

行っているときはカラースケールに応じた色 

で散布範囲が表示されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  ※ＧＩＳツールにより読込操作、表示形式が変わります。 
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４  肥料流動測定器 

 

肥料種の違いによる落下量の差異を補正する為に、肥料流動 

測定値を測定します。肥料流動測定値は肥料（２０㎏）の落下 

時間（秒）を肥料流動測定器（オプション：1488550000）で測 

定した値です。 

※肥料形状・水分等により正確に補正されない肥料があります。 

 

計測方法 

 肥料投入⇒落下時間の計測を２回に分けて行い、合計落下 

時間（測定値）を入力してください。 

ストップウォッチ等の時間計測機能を用いて落下時間（秒） 

を計測します。 

 

①測定１回目 

 流動測定器の内側から落下口にゴムキャップをはめ 

込んでください。 

分（１０kg程度）肥料流動測定器に投 

 入してください。 

 

込んで落下口から地面がみえるまでの時間（秒）を計測 

してください。 

※右図を参照し、正しいタイミングで計測を終了してく 

ださい。 

 

②測定２回目 

 

込んでください。 

、肥料流動測定器に投入してくだ 

 さい。 

開始し、上から覗き 

込んで落下口から地面がみえるまでの時間（秒）を計測 

してください。 

※右図を参照し、正しいタイミングで計測を終了してく 

ださい。 

 

③肥料流動測定値入力 

・「4-1-3 作業前設定」に基づき、ナビゲータに肥料流動 

測定値（二回の計測時間の合計）を入力してください。 

 

 

 

 

 

 

 
  
 ※肥料形状・水分等により正確に補正されない肥料があります。 

  肥料が多く散布される場合は、過剰散布分の割合を肥料流動測定値から減らして作業してください。 

  例：肥料流動測定値７０で１０％多く散布された。⇒７０×（１００－１０）÷１００＝６３に修正 

 取扱い上の注意 
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１ 不調処置一覧表 

 

症  状 原  因 処  置 

ナビゲータの電源が入ら 

ない 

・電源コードの○＋○－接続違い 

・電源取出部の２Ｐコネクタの接続不良 

・電源コードの断線 

・バッテリ劣化による電圧の低下 

・ナビゲータのハーネスの４Ｐコネクタ 

の接続不良 

・ナビゲータのハーネスの断線 

・ナビゲータの不良 

・「1-3 配線方法」に基づき配線 

・「1-3 配線方法」に基づき配線 

・補修または部品交換 

・バッテリ電圧（12Ｖ）の確認、充電、交換 

・「1-3 配線方法」に基づき配線 

 

・補修または部品交換 

・部品交換 

ナビゲータの誘導が始まら

ない 

（開始スタンバイ画面が 

表示されない） 

・ＧＰＳ・ＭＳＡＳの受信状態が悪い 

 

 

 

・ＧＰＳアンテナの断線・破損 

・ＧＰＳレシーバのハーネスの４Ｐコネ 

クタの接続不良 

・ＧＰＳレシーバのハーネスの断線 

・ＧＰＳレシーバの不良 

・「2-3 ＧＰＳ受信状態」に基づき、ＧＰＳ・

ＭＳＡＳの受信状態を確認 

ＭＳＡＳ受信できない場所では作業できま 

せん 

・部品交換 

・「1-3 配線方法」に基づき配線 

 

・補修または部品交換 

・部品交換 

施肥マップが読み込め 

ない。 

・施肥マップの作成時の制約違反 

 

・マップの保存場所間違い 

・「4-2 施肥マップ連動可変施肥」に基づき 

対応したマップを使用する 

・「4-2 施肥マップ連動可変施肥」に基づき 

正しい場所にマップを保存する 

画面に 

「マップメモリエラー」 

が表示される。 

・施肥マップの圃場構成要素（圃場数 

やポリゴン角数等）が多すぎる 

・「4-2 施肥マップ連動可変施肥」に基づき 

対応したマップを使用する 

 

作業履歴、作業ログが 

作成されない。 

画面に 

「ログ作成失敗」 

が表示される。 

・作業途中でＵＳＢメモリが抜けている ・「4-1-3 作業前設定」の「取扱い上の注意」

に基づき抜けにくいＵＳＢメモリに交換する 

画面に 

「右センサ天絡エラー」 

「右センサ地絡エラー」 

「右モータ動作エラー」 

「左センサ天絡エラー」 

「左センサ地絡エラー」 

「左モータ動作エラー」 

が表示される。 

・ブロードキャスタ本体の状態不良 ・ブロードキャスタ本体およびコントロール 

ボックスの取扱説明書に基づき処置 

 
原因や処置の仕方がわからない場合は下記の事項とともに購入先にご相談ください。 

１．製 品 名 

  ２．部品供給型式（型式） 

  ３．製造番号 

  ４．故障内容（できるだけ詳しく）
 
この商品は、予告無に仕様の変更をする場合があります。予めご了承ください。 

５ 不調処置一覧表 
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６ 配線図 
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調 整  Ｓ－１８０６１５Ａ 
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