
群農業機械を対象とした分割配送計画問題の汎用アルゴリズムの提案 
 
近年，農業の効率化を目的として，テクノロジーを活用したスマート農業への注目が高まって

いる[1]．農家は複数の圃場に対して複数台の農機(群農業機械)を用いて作業を行っている．その
際に(a)各圃場を担当する農機(タスクの割り付け)，(b)各農機が担当する圃場の巡回経路の両者を
決定する必要がある．これらにあたって，各農家の農地規模や農機間の仕事量のバランス，1枚の
圃場を担当する最大農機数，作業計画に費やせる計算時間(最大計算時間)の条件などに多くのバ
リエーションがあり，それに対応した汎用的なタスク割り付け・経路生成システム(以下「配車シ
ステム」と称する)の開発が必要である． 
この問題に対して，従来研究では様々な手法が提案されているが，個別の農家の状況に合わせ

て条件が与えられた場合にどの手法が適切なのかは明らかではなく，配車システムとして汎用性

に欠ける．さらに，各手法ではハイパーパラメータ(アルゴリズムの動作や性能に影響を与える，
外部から設定されるパラメータ)が経験的に与えられており，どの手法もその性能が十分に活かさ
れているとは言い難い．以上の理由から，汎用的な配車システムの開発は達成されていないと言

える． 
そこで，本研究では農業用の汎用的な配車システムの開発を目指した．本研究の課題は大きく

2つある．1つ目は，1枚の圃場規模が非常に大きく，2台以上の農機で担当する場合があること
を考慮する必要がある点である．2 つ目は，個別の農家の状況に合わせて与えられた条件に対し
て，適切な最適化手法とハイパーパラメータの組を同時に決定する必要がある点である． 
これらに対して本研究では汎用配車システムを開発し，効果を検証した．具体的には，1つ目の
課題に対して対象問題を分割配送計画問題として定式化し農地グラフの構築によって 1 枚の圃場
における複数台での作業を考慮した．2 つ目の課題に対しては，分割配送計画問題を扱うことの
できる最適化手法候補を従来研究から網羅的に選定し，各最適化手法のハイパーパラメータも併

せて，与えられた条件に対して最良解を得る設定をグリッドサーチによって調べた．つまり条件

に応じた適切な最適化手法ならびにその手法における適切なハイパーパラメータを導出した． 
シミュレーションの結果を表 1 に示す．農地規模が小さい場合は焼きなまし法，規模が大きく
計算時間が短い場合は局所探索法が優れていることが示され，農地規模に応じたハイパーパラメ

ータの値が導出された．今後はより多くの農地条件やメタヒューリスティクスを対象として実験

を行い，適切なアルゴリズムを選択するために必要な特徴量の抽出等，汎用的な農業用配車シス

テムの開発をさらに進めていく． 
 

表 1 農地規模と最大計算時間に応じた最良な最適化手法とハイパーパラメータの組 
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