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1 研究背景
日本ではイノシシや鳥といった鳥獣による被害が多く発生

被害総額
令和3年度
155億円

鳥獣被害対策

狩猟者、有効な捕獲装置の不足

鳥獣捕獲を自動化する

図1 鳥獣被害の現状と対策令和５年７月農林水産省
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2 研究目標
大規模な施設のみではなく様々な場所で使用で
きるようにする

大規模かつ高額 小型で安価なものを開発

捕獲を自動化

図2 大規模設備例
図3 現在開発しているシステム
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3 認識アルゴリズム

物体検出アルゴリズムとしてYOLOv7－tinyモデルを使用

図4 学習用データ例
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認識アルゴリズム性能分析

図5 学習結果

mAP(平均精度の平均）：91.1％

Lo
ss
(損
失
関
数
）

20.0

18.0

16.0

14.0

12.0

10.0

8.0

6.0

4.0

2.0

0.0

90

80

70

60

50

40

30

20

10

100

m
A
P
(平
均
精
度
の
平
均
）

2000 4000 6000 8000 100000

Iteration
5

mAP

Loss



４ 捕獲装置の開発
ゲート制御メカニズム

図6 箱罠概要
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電磁ロックを用いて
自動トリガ―を作成

図7 手動トリガー

図8 電磁ロック



ゲート制御メカニズム

図9 捕獲装置設計図 7
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電磁ロック制御システム

図10 電磁ロック制御システム
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捕獲装置動作確認実験

動画1 捕獲装置動作実験 9



5 マイコンを用いた開発
小型マイコンの認識アルゴリズム開発

高価
約3万円

安価
約5千円

図11 JetsonNano 図12 AMB82-mini

YOLOv7-tiny
使用可能

カメラモジュール
搭載
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小型マイコンの認識アルゴリズム開発

11
動画2 マイコンを用いた物体検出実験図13 撮影環境

出力



マイコンを用いた組込みシステム

電力消費節約

図14 AMB82-mini組込みシステム
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6 まとめ

•人工知能を用いた猪認識方法の検証
•捕獲装置の開発
•マイクロコントローラを用いた組込みシ
ステム開発
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