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1．はじめに 
農林水産省の調査によると，令和元年度の全国の害獣に

よる農作物被害は 158 億円となっており，被害金額は依然

として高水準にある[1]．その対策として，「まるみえホカ

クン」など，遠隔から害獣を監視し，捕獲するシステムが

登場している[2]．このような大型檻の管理は餌付け（檻で

の給餌）が重要であるが，地域の狩猟者や意欲のある管理

者の高齢化が深刻な地域では，適切な餌付け作業が困難と

なっており，捕獲効率低下の要因となっている．  

 そこで本研究では，鹿を対象として，出没記録や滞在位

置，過去の給餌記録から給餌方法のモデル化を行い，自動

給餌を行うための検討を行なった． 

2．自動給餌システムの概要 
構築を目指している自動給餌システムの構成を図１に示

す．檻から送られてきた画像から，物体検出モデルを用い

て鹿を検出し，検出結果から鹿の滞在時間と位置を推定す

る．最終的に鹿の滞在情報と過去の給餌記録を用いて鹿を

誘引するための給餌の自動決定を行う． 

 
図 1 システムの構成図 

3．給餌方法の概要 
今回設置した給餌機の配置と飛散パワーによる餌の飛散

分布を図 2 に示す．ABCD は鹿の滞在位置を分類するため

の記号であり，A が檻の前，D が檻の最奥を表している．

檻の最奥と入り口に給餌機を設置しており，パワー1 は 0～

1m，パワー2 は 0～3m，パワー3 は 0～5m にそれぞれ餌が飛

散するようになっている．   

 
図 2 飛散パワーごとの餌の分布 

4．自動給餌モデルの構築 
自動給餌を行うために給餌量と飛散パワーを求めるモデ

ルを構築する．入力データとしては，上級者の餌付け情報

を参考にして作成した直近 10 回分の給餌データと出没した

鹿の接近情報を集計したデータとする．学習アルゴリズム

は，時系列データに対応した機械学習である LSTMを利用し

た．2年 6 ヶ月分のデータセットを学習させ，検証用とし

て 6 ヶ月分のデータセットを用意し，予測された給餌とデ

ータセットを比較することでモデルの精度検証を行った． 

検証結果を図 3に示す．飛散パワー・給餌時間ともに正

解値を概ね予測することができた．実際の現場において，

予測した飛散パワーと給餌時間は，連続値ではなくそれぞ

れ数段階にレベル分けした値を用いる．そのため，予測に

多少の誤差が生じても，それがレベルの範囲内であれば実

証を行う上では問題ないと考える．  

 

  
(a)給餌機 1 飛散パワー (b)給餌機 2 飛散パワー 

  
(c）給餌機 1 給餌時間 (d）給餌機 2 給餌時間 

図 3 自動給餌モデルの検証結果 

5．まとめ 
本研究では鹿を対象とした自動誘引のための給餌方法の

モデル化と検討を行なった．その結果，LSTM を用いて給餌

パターンの導出が概ね再現できていることが確認できた．

今後は，構築したモデルを用いて，実際の現場の檻での自

動給餌の実証実験を行う予定である． 
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