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概要：近年，家畜の快適性の向上を目指したアニマルウェルフェア（動物福祉/動物快適性）が重要視され
ており，ニワトリに関しては約 80にも及ぶ行動の種類が存在し，順位制に基づいて社会を形成する動物種
であることが分かっている．しかし，その詳細な機構は明らかにされておらず，社会の破綻による共喰い
のような問題も生じており，群れ内に働く集団力学を理解することで社会の維持や破綻の機構を理解し制
御に繋げることが求められる．従来の動物行動分析の大半が，長時間の記録映像からサンプリングした区
間内の行動の目視抽出にもとづいており，効率性や時間分解能，属人性などの点で課題があった．
　このような背景のもとで我々は，作業を自動化し，詳細かつ大量の安定した解析を可能とする技術開発
に取り組んでいる．本稿ではその初期検討結果を報告する．まず，ニワトリの背に装着した 6軸慣性セン
サ（3 軸加速度＋ 3軸角速度）から取得したデータの 15 種類の行動（移動，身震い，羽繕い等）への分
類を試みた．2 羽のメスのボリスブラウン種から延べ 32 時間のデータ収集を行い，ウィンドウサイズや
特徴量，分類モデルの違いによる精度への影響を調査した．特徴量は時間領域のものを中心に 48種用意
して，単体の貢献が高いもの 20種を選定した．10分割交叉検証の結果，ウィンドウサイズ 1024（=10.24

秒）で，選定した 20種の特徴量を使った場合の F値は 0.954となった．また，飼育スペース上方に設置し
たカメラを用いてマーカー認識により得た位置情報と行動分類結果のマッピングすることで特定の場所で
起こりやすい行動を可視化することができた．さらに，時間変化に伴う行動の変化を行動遷移ネットワー
クとして可視化することで，これまで知られていなかった行動パターンを発見できる可能性を得た．
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