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L 　は じめに

　近年，全地球測位 シ ス テ ム （GPS ：Global　P 。sitioning

System ） の 普及 に よ り 野 生鳥類 生態調 査 に お け る 応用 が

注 目 され て い る 1）．一
方，実運 用 の 際に は，野 生 動物への

負担軽減 を 目的 と した 装置小 型 化，及 び 長 期観測 の た め の

省 電力 化 が 大 き な課 題 と な っ て い る 2）．

　 そ こ で 我 々 は 測位状態を自立 的 ソ フ トウェ ア で 制御す

る こ とに よ り ， 装 置 全体 の 消費電力 削減 を 目的 に鳥類観察

用 小 型 GPS タ グの 開発 を進 め て きた ，今 回 は，加速度セ

ン サ を 用 い た 間 欠動 作 と固 定軌道上 を移動 した場 合 の 測

位結果 に つ い て 述 べ る．

2． 方法

　実験 装置 と して は，独 自に試 作 した 小 型 生 物 用 位 置 補捉

装置（以 下，トキ タ グ）を用 い る、トキ タグは GPS （u
−blex，

NEO −6G），照度セ ン サ
ー，3 軸加速度 セ ン サ

ー
（Analog

DeVices，　ADXL345 ），
　 MPU か ら構 成され る．図 1 に そ の

外 観 を示 す，大 き さ 69 × 123 × 40mm3 ，重量 144 　g で ある．

　まず ， 加速度検 知 に よ る聞欠 動 作確認 の た め に測位周期

変更 実験 を行 う．具 体 的 に は，加 速度 に対 応 した 出力値 に

対 し事前に 閾値 を設 定 し，プ ロ グラム に よ り測位周期を変

更 する．次 に，トキ タ グ の 測位結果 を確 認 す るた め に，固

定軌道 上 を移動 しな が ら計 測 を 行 う 3）．こ こ で は，屋 外 の

遊 園 地 に あ る移 動遊 具 内に 本装置 と比 較用 GPS ロ ガー

（Wintec社製 ： WGS ・1000） を持 ち込 み ， 同
一

経路 を 3
周 しそ の 間の 値 を記 録 す る．

3． 実験結果

　加速度検知に よる 位置測位周期変化の 実験 結果 を 図 2に

示 す．測位周期 は 通常の 静止 時 10 秒，加速度検知時 1 秒

と し た．横軸を 時間軸で あ り，赤 点 は位置情報 の 出力 を表

す．静止 と移動時に 測位周期 が変化す る こ とを確認 した．

　次に 固 定軌道 上 の 移動測位結果を 図 3 に示 す ．また 具体

的な出力値 の
一

部を 図 4 に示 す，今回 の 実験 で は，トキ タ

グ側 の DGPS 効果 を確認す るた めに測 定 開始 5 分 前 にそ

れ ぞれ の 装置を 起動 し た．そ の 結果，図 3 左 の トキ タ グ側

は 移動状態を ほ ぼ 正確 に 測定 して い る．単独 測 位側 で は 図

3 右 の ようなばらっ きが 見 られた，今回は トキ タ グ 自身 の

単独測位 は 時間 の 関係 で 省略 し た．

4．考察 ・まとめ

　独 自に試 作 した位 置 捕捉 装置 に つ い て ，加 速度セ ン サ に

よ る 間 欠 動作 と位置測位 の 基礎実験を行 っ た．そ の 結果，
10秒 ・1 秒 の 間欠 動 作並 び に 固定軌道上 を移動す る際の 測

位 動作 を確 認 す る こ とが で き た．こ こ で ，加 速度 に 対す る

閾値 に つ い て は，実際の 動物 の 動きを精査 して 設 定す る必

要 が あ る と考 え て い る．すなわち，実際の 観察者か らは，

昼 間の 動物 の 採餌行 動 に 関す る行 動 記 録 が 要 望 され て い

るた め，具体的な採餌場所お よ びそ の 地 点 にお け る移動パ

タ
ー

ン の 詳細な自動記録を目的に装置開発を進め る予定

で あ る．本研究の
一

部 は ，平成 22 年度度 環境省生 物 多様

様関連技術開発等推進事業 の 助成 を受 けた．
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図 1 ．位置捕捉装置 （トキタグ）外観

図 2．加速度検知に よる位周期変化

図 3．トキ タ グ （左 ）と WGS−1000（右）の 測位結果

図 4 ． トキタグ（上 ）と WGS−IOOO（下）の NMEA比 較
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