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スマート林業EZOモデル構築協議会
2026年2月19日
スマート林業EZOモデル構築協議会活動報告会

GNSS等を活用した造林・保育の取組

＜造林＞
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造林の実証概要

従

来

目
指
す
姿

UAV撮影
図化（ｵﾙｿ）

機械地拵

伐根破砕

植栽プラン
ニング

植林
（コンテナ苗）

機械下刈

植栽や下刈りなどの作業は人力の割合が高く、機械化による効率化が必要。

伐採区画の
現地測量

植栽準備
（トンボ立て）

取組

課題

植栽の計画から保育までの一連の作業において、機械とデジタル技術を組み合わせ、
造林作業の省力化・効率化のを目指す。

植林
（裸苗）

人力下刈

位置誘導システム

機械地拵

造林
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機械とデジタル技術を活用した作業のイメージ

地拵え（伐根破砕）

植栽位置の決定

（植栽プランニング）
QGISのプラグインソフトで
植栽位置を決定

座標位置のデータ
（CSV）をスマホへ転送

ドローン空撮

アタッチメント式マルチャー

（位置誘導システム）
手元のスマホに表示される植栽位置
まで作業員を誘導して植付

下刈り

植栽

（下草刈り機械を見ずに遠隔操作）
苗木の位置及び下草刈り機械の位置が
表示される画面を確認して機械を操作

自走式下刈り
機械にGNSS受信
アンテナを装着

伐根破砕ができる
下刈り用機械

ＧＮＳＳ衛星

造林 造林の実証概要
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下刈り機械や間伐用機械が走行可能な地拵えや植え方を地域で具体的に検討

列方向へずらさず苗間
で調整して記録・植栽

Ａm

Ｂm
初
回
間
伐

の
走
行
路

列間刈り

転回スペース

Ａｍ×２
重機の幅

オルソと地形データに
よるプランニング 位置誘導システムによる植栽

プランニング 植栽 下刈り 間伐地拵・伐根処理

機械地拵え＋伐根全処理 遠隔操作による機械下刈
（伐根全処理地）

重機による間伐を想定
した植栽配置

・機械による下刈り、間伐作業（5m程度）を想定した、
列間幅Ａmを決め、密度から苗間幅Ｂmを決める。

・列方向は傾斜方向とする。
・緩傾斜地を基本とする。
・機械の転回スペースも考慮。

植栽計画の考え方

・植栽プランニング、位置誘導システムの実装化

・位置情報を活用した、機械による造林作業の
流れと植栽計画の提案

目指すゴール

作業の流れを検討

植栽プランニングと位置誘導システムを活用した植栽計画のイメージ

造林 造林の実証概要



植栽プランニング

・オルソ画像をもとに植林の位置データを決定するQGISのプラグインソフトを開発、試行

・苗木の苗列間幅と列方向を設定

プランニングの画像データ

・苗列間の間隔を任意指定することで、方形植えだけではなく
条植えのプランニングが可能

・伐根は全個数の約６～７割まで判別
→よりシンプルなプランニングに向け伐根は全数処理が有効

空撮画像の活用

機械走行の支障となる伐根を選択するため、機械学習（AI）で
伐根の位置情報の把握について試行

UAV撮影 GISによるプランニング
アノテーション 伐根検出

伐根
自動検出

AI伐根

複数のオルソ画像から学習
して教師データを作成

植栽設計の活用による植林作業の効率化
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造林



位置誘導システム

・GNSS受信機と位置情報を表示させるアプリ、モニターを組み合わせ、植栽箇所や機械の移動
経路の決定を支援するシステム（下刈り機械の遠隔操作にも活用）を開発、改良、試行

受信アンテナ

・CLAS受信機を活用し作業員を植林位置に誘導
する精度を10cm程度の誤差まで縮小
・アプリやモニターをスマートフォン化し視認性や
操作性が向上

スプレー

アンテナ

電動オーガ

植栽 下刈り

カラマツ苗木を避けて走行

CLAS対応

受信機

現在地

スマホ

噴霧跡
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造林 植栽設計の活用による植林作業の効率化

CLAS対応

受信機



GNSS測位の位置情報を用いた造林・保育作業の機械化

実証

位置誘導システムを用いて、機械による地拵えから下刈りまでの作業功程を調査し、従来の作業
と比較して省力化、低コスト化に繋がるかを検証

植栽位置の
決定

・UAV撮影
・データ処理
・植栽プラン
ニング

バーナイフ型

ハンマーナイフ型

実証地 下川町（R5～R7） 芦別市（R6～R7） 枝幸町（R7）

検証する作業功程

オーガ式

マルチャー
アタッチメント

下刈り機械（伐根破砕）

地拵え（伐根破砕） 植栽 下刈り

オーガ式

スプレー式
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造林
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【結果】
• マルチャーでの伐根破砕は、通常の機械地拵えに

１．６０人区/ha掛かり増し
• 下刈り機械での伐根処理含む地拵えは、通常の機械
地拵えに比べ、１割以上の人工が削減

必要な人工数（1㏊当たり）

地拵え 伐根破砕

機械地拵え
（バックホウ）

機械地拵え
＋

マルチャー

下刈り機械
（伐根破砕機能付）

5.86人工/ha

7.46人工/ha
5.19人工/ha

地拵え（伐根破砕）

マルチャー

造林 GNSS測位の位置情報を用いた造林・保育作業の機械化

【結果】
• 従来功程と比較して15％以上の人工数削減
• 熟練度の向上でさらなる削減の可能性
• オーガ型、スプレー型では人工数に大きな差は
なかったが、従事者からはスプレー型の方が軽
量で作業しやすいとの声

GNSS受信機付き機械の効果を検証植栽地拵え機械の効果を検証

必要な人工数（1,800本/haに換算）

植え付け トンボ立て

従来作業
（トンボ立て、クワ）

4.03人工 3.47人工

電動オーガ スプレー式

3.49人工
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【結果】
• 従来作業より労力を軽減できることを確認
• 機械から60ｍ程度離れた場所で操作が可能
• 大型下刈り機械は転回スペースを考慮する必要
【留意事項】
• 地形等で衛星の受信が困難となる場合がある

操作画面

機械B機械A 機械C

必要な人工数（ha当たり）

人力 機械Ａ 機械C

1.40人工 1.11人工1.71人工

機械Ｂ

5.53人工

下刈り機械の遠隔操作を検証下刈り

ZigBeeによる近距離通信

造林 GNSS測位の位置情報を用いた造林・保育作業の機械化

転回用
スペース
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機械幅
2m程度

小型下刈り機械 大型下刈り機械

機械幅
1m程度

林縁での転回性能などを比較



【従来作業】 カラマツ 方形植え約1,800本/haで試算

植栽位置の決定
トンボ立て

地拵
機械地拵え

（グラップル）

植え付け
穴開け・苗入れ

下刈り（3年間）

人力（全刈り）

5.86人/ha 1.60人/ha 2.43人/ha 16.59人/ha

【位置誘導システム】 ※同条件で試算

3.５人/ha 4.２人/ha

植栽位置の決定
①UAV撮影
②データ処理
③植栽ﾌﾟﾗﾝﾆﾝｸﾞ

植え付け
（ｺﾝﾃﾅ苗）

小運搬・穴開け・苗入れ

地拵え
破砕機能付き

ラジコン下刈り機

下刈り（３年間）
小型下刈り機械

5.２人/ha ①0.6人/ha
②0.3人/ha
③0.2人/ha

従来作業 位置誘導システム

下刈り

植え付け

植栽位置の

決定

地拵え

26.48人/ha 1４.０人/ha

【各作業の検証結果】
個々の実証結果を合算し
たトータルの人工は省力
化に繋がる可能性が示唆
された

地域で実際に植栽計画を
提案する取組を試行

結果 位置誘導システムの活用により、造林作業トータルでは省力化に繋がる可能性
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GNSS測位の位置情報を用いた造林・保育作業の機械化造林



1.7m

置き幅 3.0m 刈り幅 3.0m

1.67m

0.65m

伐根
枝条等

植栽設計

条刈り（２条）
置幅 3.0m
列間 1.7m
(0.65m)

苗間 1.67m
2,000本/ha

従来作業

0.65m

樹種等 トドマツ（コンテナor裸苗）、２条植え、2,000本/ha

地拵え 条刈り（置き幅3m×刈り幅3m） バックホウ

植栽 刈幅内の列間1.7m、苗間1.67m クワ

下刈り 刈払率100%、３～６年生の４年間 ブラッシュカッター

保育
間伐

20～30年生、定性（切り捨て）
※併せて侵入木除去

チェーンソー

間伐 40年生前後、列状（３残１伐） ハーベスタ

主伐 50年生前後、短幹集材 機械

・下刈り機械（大型タイプ）を使用
→走行幅を想定し列間2.6m
→林縁に転回用スペース4.0mを確保

・間伐時に伐採機械（ハーベスタ等）を使用
→走行幅を想定して大列間5.0mを確保

実証地：枝幸町有林（トドマツ林）
地域の関係者で植栽計画を検討・提案

トドマツ人工林において植栽プランニングと位置誘導システムを活用した造林作業（R7実証）

位置誘導システムによる作業
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造林 GNSS測位の位置情報を用いた造林・保育作業の機械化



【従来作業】 トドマツ 2条植え2,000本/ha

6.98人工/ha

326千円/ha

7.31人工/ha

189千円/ha

【位置誘導システム】 トドマツ 4条植え1,500本/ha

植栽位置の決定
①UAV撮影
②データ処理
③植栽ﾌﾟﾗﾝﾆﾝｸ

スプレー式
位置誘導機械に
よる植え付け

下刈り（４年）
大型下刈り機械
の遠隔操作

5.19人工/ha

338千円/ha

①0.6人工/ha
②0.3人工/ha
③0.2人工/ha

１６１千円/ha

地拵（全刈）
伐根破砕

7.62人工/ha

742千円/ha

出材量試算
間伐 71㎥
主伐 295㎥
計 366㎥

保育間伐・間伐

地拵（条刈り） 下刈り（４年）
人力（筋刈）

植え付け
トンボ立て・穴開け・苗入れ

保育間伐・間伐

（まとめ）
・事業費は２４％増嵩するも人工数で
約３割の低減効果が見られ、効率的
な作業ができる可能性

・機械の選択や保育作業年数の見直し
によりコストの低減も期待

※苗木代含む

2.98人工/ha

６32千円/ha

5.90人工/ha

431千円/ha

出材量試算

間伐（２０％）
25年生 14㎥
40年生 56㎥
主伐
５０年生 301㎥

計 371㎥

※未実証
使用実績のある事業体
から聞き取りして試算

※機械損料は各種公表資料を参照したほか機械所有者からの聞き取りにより計算

従来作業 位置誘導システム

従来作業 位置誘導システム

下刈り 植え付け 植栽位置の決定 地拵え

21.91人工/ha 1５.１7人工/ha

人工数の比較

コストの比較

1,562千円/ha1,257千円/ha

機械損料

42％１2％

機械経費の割合
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造林 GNSS測位の位置情報を用いた造林・保育作業の機械化
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Ａm

Ｂm
初
回
間
伐

の
走
行
路

列間刈り

転回スペース

Ａｍ×２
重機の幅

プランニング 植栽 下刈り 間伐地拵・伐根処理

造林 今後の展開

プランニング 地拵・伐根処理 植栽 下刈り

成果
GISによる機械走行
を想定した植栽計画
が作成できた

機械による伐根処理
を伴う作業が従来作
業と同等以上の効率
で実施できた

植栽プランニングと
位置誘導システムを
活用して効率的で正
確な植林ができた

位置誘導システムと
下刈機械を活用し、
効率的に作業ができ
た

活用に
向けて

・ソフトの公開
・地域の実情に応じ
た植林計画の作成

・森林整備事業での
導入検討（伐根処理）
・機械導入の支援

・システムや植付機械
による作業方法の
普及
・機械導入の支援

・システムや下刈機械
の普及
・森林整備事業での
導入検討（機械施工）
・機械導入の支援

デジタルデータを活用して作業の省力化を図ることができる可能性取り組みの成果

間伐まで
の機械作
業を想定
したプラ
ンニング
が重要
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今後の展開

（植付機械の商品化の動き）

植栽プランニングと位置誘導システムの普及

実装化に向け、市町村職員、森林組合職員などを対象にし
た研修会などを開催。

・ 位置誘導植付機よる植栽体験
・ 地拵え機械による伐根破砕などの実演

事業主体による植栽計画の作成

操作アプリのスマホ化や
機械の軽量化など
改良を重ね、操作性
を向上させたスプレ
ー噴霧式の機械を
開発。
商品化を検討中。

森林組合などの事業主体が、地形などの林地条件や使用
機械に応じた植栽計画を作成・提案。
（その後の機械作業を考慮）

機械の導入により、造林から下刈りまでのトー
タルを効率的に進める必要。
森林整備事業においても伐根処理や下刈りに

係る機械工程の採用の可能性を検討。

造林

会社名 (株)ティンバーテック

販売時期 ２０２６年度中を予定

概要
・CLASS受信機搭載
・スマホによる誘導・操作
・植付位置にスプレー噴霧

機械の活用

（森林整備事業における機械導入の検討）


