
鳥害対策 

畠 圭佑 徳田龍樹（学生） 

会津大学 

まえがき 

 本報告書は、２０２５年３月１３日〜３月１５日開催の情報処理学会第８７回全国大会において発

表された「コンピュータビジョンによるカラスの生息予測方法に関する研究」を基に構成している。 

 

1    はじめに 

近年、市街地におけるカラスなどの害鳥の生息数
増加とそれによる被害が拡大している[1].害鳥被害
における対策については、行政と市民が一体となっ
て追い払いを行うことが現状の対策となっている.
そこでカラスなどの害鳥の生態や出現予測を行い、
追い払いを効率的に行うといった害鳥対策の DX 化
が求められる. 
本研究は、カメラの映像から害鳥であるカラスの

自動検出・分類・予測を行い、効果的な追い払いを
支援するシステムを開発することを目的とする.具
体的には市街地に設置した定点カメラの映像を画像
処理技術で解析し、カラスの検出から出現予測する
ための手法について構築し議論を行う. 

2    提案手法および結果 

2.1    視覚的微差検出 

本研究においては、会津若松市内に定点カメラを
設置し映像データを収集した.ヒトが動画中の微小
な変化を見つける際にシークバーを繰り返し動かし
て微小変化を感じ取るような行動からヒントを得た
検出方法を構築する.この法則を画像の全領域で適
用し、2 次元平面上の一定の正規化された閾値によ
って害鳥の飛行座標の視覚的微差の検出を行う.以
下は視覚的微差を検出する数式である． 

∆𝑉(𝑡, 𝑥, 𝑦) = 𝑉(𝑡, 𝑥, 𝑦) − 𝑉(𝑡 − 1, 𝑥, 𝑦) 

V:動画の画素値,  t:時間, 

x y:動画にピクセル座標 

𝑆(𝑥, 𝑦) =  ∑ |∆

𝑁

𝑖=0

𝑉(𝑡𝑖, 𝑥, 𝑦)| 

𝑆(𝑥, 𝑦):蓄積した画像変化量, 

𝑁:時間インデックスの長さ 

 

図１のように視覚的微差検出によって検出され

たカラスとそれをオプティカルフローによって

分析・可視化した.各フレームの差分を計算し、

適切な閾値で二値化して動的な領域を強調した. 

2.2    オプティカルフローによる動作検出 

前述した方法で検出した物体に対してオプティ
カルフローを用いて、動作を解析した.画像中の全
画素に対してオプティカルフローを計算し、動い
ている物体のベクトルを計算する.ここで得られた
ベクトルデータを分析し、物体の動きのパターン
を把握する. 

分析したフレームに対して密なオプティカル

フローを計算し、動的物体のベクトルデータを

得た.得られたベクトルデータから物体の動きの

方向と速度を HSV 色空間で可視化した様子を図

２に示す.HSV 色空間は、色相（Hue）、彩度

（Saturation）、明度（value）の 3 つの成分か

らなる色空間であり、それぞれベクトルの方向、

速度、領域の大きさを表している.この可視化手

法により、フレーム内でのカラスの移動経路を

直感的に把握することが可能となった. 

2.3    X-means 法によるカラスの数量の

特定 

オプティカルフローで解析したカラスの動作を基
にクラスタ数を自動推定することができる X-means
法を用いてカラスの数量を特定した.解析したデー
タは午前６時から午後５時までの日中 1 週間分の動
画を使用し、カラスの出現から消失までのフレーム
を解析対象とした. 

図２HSV 色空間で可視化したカラスの動

作の様子 



表１(a)(b)はそれぞれ 1匹と 2匹の解析例である.
カラスの移動パターンから数量をある程度推定する
ことができた.カラス以外の物体や動作するカラス
の微小変化によって誤検出される場合も見られたが、
このような状況でもカラスの存在を捉えることがで
きたことから、フレーム内に微小物体における少数
のカラスが存在している場合に特に有効であること
がわかる. 

2.4    マップによる可視化 

Kepler.GL を用いて分析結果に基づいた３D マッ
プを作成した(図３).検出したカラスの左右に移動
する様子を時系列的に確認できる.座標はカメラ設
置箇所周辺を指し正確ではないが、この点におい
ては複数のカメラによる分析や三次元復元方法[2]
を背景の人工物と検出したカラスに適用すること
で、比較的正確な座標を特定して対応できると考
える.また、奥行推定に関する研究[3]では認識さ
せる物体の種類が少ない場合に、物体の実物サイ
ズとその認識画像内のサイズの情報から高精度な
推定が可能であることを示している.本研究で検出
したカラスの実サイズを平均的なカラスのサイズ
と仮定したとき、この推定方法を組み合わせるこ
とで画像内のカラスがたかだか数匹である場合に
おいては提案した可視化方法は有効であるといえ
る. 

 

 
 

3    会津若松市役所庁舎へのカメラ設置 

今年度の新しい試みの一つとして，会津若松市
役所追出町庁舎屋上へのカメラ設置を行い，害鳥
の検出とマッピングおよび生息分布予測を試みた．

図４は市役所庁舎屋上におけるカメラの配置図と
画角である．設置期間は 11 月 20 日〜29 日の間と
した．カメラはサンワダイレクト社製のタイムラ
プスカメラ 400-CAM109 として，撮影時の解像度は
1080p としている．このカメラは連続撮影での最
大稼働時間が２日間程度であるため，20000mAh の
モバイルバッテリーとバッテリー駆動補助回路を
利用して長時間稼働可能な定点カメラとして構成
したものを設置している． 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
図４．会津若松市役所追出町第二庁舎屋上にお

けるカメラ設置位置と画角 
 
 
また，このカメラにより撮影された動画から鳥

の座標や軌道を検出し，分布予測について試みた．
この分布予測は人流による人口密度予測にも使わ
れるカーネル密度推定を行なっており，害鳥の分
布予測について新しい試みの得られるものである．
図５はデータ可視化サービスによって可視化され
たカラス分布予測である．明るい場所ほどカラス
の出現率が高く，暗い場所ほど出現率が低くなる
ような視覚効果のある可視化結果となる． 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
図 5，害鳥の分布予測（使用されたデータの精

度はこれから検証するものです）  
 
 
 

4    考察とまとめ 

本研究では定点カメラの映像データからカラス
の移動パターンを分析しマップ上へ可視化する方
法を提案した.背景に含まれる動的な物体との判別
や数量推定の誤差の改良については機械学習によ
る方法が挙げられる.これまで種々の機械学習によ
り飛行物体の検出[4]や近距離におけるカラスとそ
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図３解析したカラスの軌道を可視化 



れ以外の物体を分類する方法[5]が提案されてきた.
数量推定においては飛行するカラスとそれ以外の
動的物体との判別方法を取り入れることで誤検出
の改善が見込め、精度の向上が期待できると考え
ている. 
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