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生態および行動の理解のための動物モニタリングロボットの開発

研究代表者 石井裕之

（理工学研究所 理工研が募集する次席研究員）

１． 研究課題

東日本大震災の発生や，環境問題への世界的な意識の高まりを受けて，人間と自然との関係

が大きく見直されつつある．このような社会背景のもと，環境保全や災害予防のための環境

モニタリングシステムの必要性が認識されている．このような認識のもと，気象現象や地殻

現象等をモニタングするさまざまなシステムの開発が行われている．しかしながら，自然の

大切な要素の 1 つである動物モニタリングシステムについては，まだ十分な研究が行われて

いない．

そこで本研究では，野生動物およびその生態調査のための小型移動ロボットの開発と，そ

れを用いて自然環境下で野生動物の生態調査を行う方法論の確立を目的としている．動物の

行動モニタリングにロボットを用いる試みは，欧州にていくつかの先行事例がある．しかし

既存の研究は，アヒルや鶏などの家畜を実験室あるいは限定された飼育施設内でモニタリン

グすることを対象としており，野生の動物を対象としたロボットはまだない．本研究では，

本学が有するロボット技術とノウハウを駆使し，自然環境下での野生動物のモニタリングを

可能とする高い移動性を有し，かつ堅牢で知的なロボットの開発を目指す．また，それを使

用して実際の野生動物の生態調査を試みる．

申請者は 2014 年度までの奨励研究において，レーザ式測域センサを搭載し，楕円型脚によ

って不整地を移動可能な小型移動ロボットを開発した．2015 年度の奨励研究では，ロボット

の制御系の最適化はかり，現場での運用効率の向上を目指した．また福島県浪江町において

実証実験を行った．

２． 主な研究成果

制御システムの最適化を行い，電力源のない屋外での運用を可能とした．また，制御シス

テムを小型化し，小型乗用車に搭載することで，使用現場での展開に要する労力と時間の大

幅な低減に成功した．このシステムを用いて，福島県浪江町南津島の山林において，地形計

測を行った．その結果，開発したシステムが放射能汚染の懸念される山林での情報収集に有

用であることが確認された．
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図 1 小型乗用車の荷室に搭載された制御システム

図 2 福島県浪江町南津島の山林 図 3 南津島山林の 3次元形状データ
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4.2 総説・著書
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4.3 招待講演

4.4 受賞・表彰

The 3rd Advanced Robotics Best Paper Award

4.5 学会および社会的活動

国際会議 ICAM2015 Social Event Chair

日本コンピュータ外科学会評議員

５． 研究活動の課題と展望

今後は，研究成果の社会実装に向けて，環境モニタリングロボットを運用する社会システム

の構築と，実証実験の実施に取り組む．


