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1 スマート放牧技術とウェルフェア評価

2 慣れを制御する獣害対策

3 ペットの分離不安を緩和するインタラクション設計
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放牧草地の採食分布を制御
するロボットherding技術の
開発に向けたフィールド研
究
2023年04月～2027年03月

４足歩行ロボットを用いた
害獣追い払い技術の開発
2024年04月～2026年03月

動物型ロボットは動物の孤
独ストレスを軽減しうるか
：ロボットとのフレンドシ
ップの構築
2024年04月～2025年03月

研究概要

動物の行動原理を解明し、ロボティクスと融合させることで、家畜・野生動物・愛玩動物との新たな
関係性を築く研究を行っています 。動物行動学を基盤とし、動物の心理や本能的行動に働きかけ
る「Animal-Robot Interaction（ARI）」の社会実装により、アニマルウェルフェアの向上と人間社
会の課題解決を同時に目指しています。
センシングやロボティクス等の先端技術を、単なる「効率化の道具」としてではなく、動物の行動・ス
トレス反応を制御・緩和するための「対話の手段」としても活用します。家畜管理の省力化から、野
生動物との境界線管理、ペットのメンタルケアまで、種を横断した動物の行動変容アルゴリズムの
構築を目指しています。

１ スマート放牧技術とウェルフェア評価
GPSや加速度・心拍センサ、ドローン等を用いて放牧家畜の行
動と心理を可視化し、資源利用の最適化とアニマルウェルフェ
アの向上を両立させる管理手法を開発しています。動物の自発
的な移動を促すロボット介入など、ストレスの少ない生産システ
ムを構築します。

２ 慣れを制御する獣害対策
従来の害獣威嚇装置では、野生動物の慣れが課題でした。動
物行動学の知見に基づき、対象の反応に応じて刺激を変化さ
せる動的なロボティクス技術を導入することで、持続的な防除
効果を発揮する次世代の獣害対策を提案します。

３ ペットの分離不安を緩和するインタラクション設計
飼い主の不在時に生じるペットの分離不安や、それに伴う異常
行動を、ロボットとのインタラクションを通じて緩和します。動物
が「予測」し「選択」できる挙動アルゴリズムを実装し、家庭内で
の動物のウェルビーイング向上を図ります。

ホームページ
https://www.miyazaki-u.ac.jp/apbiosci/member/animal.html

技術相談に応じられる関連分野
・動物の行動モニタリングとデータ解析（GPS、センサ、ドローン等）
・動物行動学に基づくロボットの挙動アルゴリズム設計
・アニマルウェルフェア（動物福祉）の客観的評価
メッセージ
動物の心を動かす知能を備えたデバイスやサービスの開発に関わりたいと考えています。
ターゲット動物や利用シーンに合わせた柔軟な共同開発が可能です。動物行動学のエビデ
ンスを付加価値として製品に組み込みたい企業様との連携を歓迎します。


