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【背景・目的】 
養豚経営では、高齢化や担い手不足に直面しており、労力負担の軽減や飼養管理の効率化が課題

となっている。また、経営規模の拡大により飼養頭数が増加し、個体管理が十分に行き届かなくな
っている。そこで少人数でも効率的な養豚経営の実践のため、ICT技術を活用したカメラ画像を用
いた豚の体重推定技術を開発する。また、本技術の利便性向上のため、カメラ画像による個体識別
技術とトレース（軌跡）による豚の行動把握技術を併せて開発する。 

            
 
【研究・成果等】 

個体識別技術と体重推定技術の開発にあたり、豚が給水時に一定の姿勢で静止することに着目し、

給水場所に図１に示した装置を製作してデータ収集を行った。また、行動トレース技術の開発にあた

り、豚舎全体が映るよう（図２）、天井にカメラを設置し、データ収集を行った。 

 
 
 

 
 

（１）個体識別技術の開発 

  〈手順〉 

① 豚にはあらかじめ、スプレーで背番号を記入する。 

② 豚の給水場所で撮影した豚の画像のうち個体識別に必要な箇所を物体検出アルゴリズムである

YOLOv9により取得する。 

③ 機械学習技術を活用して取得した識別対象の画像データを事前にAIに学習させる。 

④ 学習済みの機械学習モデルを用い、新たに給水中に取得した全てのデータに対して個体の予測

を行い，予測した割合が最も多かった個体を選別し、どの豚か識別を行う。 

   

以上の手順により個体識別を行うことを想定し、ハウス豚舎で飼養している肥育後期（体重 70kg

～120kg）の LWDB豚を用い、給水場所で画像を収集し、AIに学習させた。さらに、XAI（説明可能な

AI）の一種である Grad-CAM を使用して個体識別の際に AI がどこに注目しているのかをヒートマッ

プにより可視化したところ、鼻と目に注目パターンが集中していた（図３）。そこで、YOLOv9 で鼻

上部と目の領域を抽出して得られた画像をランダムで 8:2に分割し、ResNet-50を用いて 8割を機械

学習モデルの訓練に、2割を機械学習モデルの評価に使用し、個体の識別信頼度を算出したところ高

い精度での識別が可能であった（表１）。 

 

 

 

 

 

 

Ｒ６研究成果概要様式 

 

図１ データ収集装置 図２ 行動トレースカメラ撮影画像 

図３ Grad-CAMによるＡＩ学習パターンの可視化 

 



 

 

表２ ３Dカメラによる各個体の推定表

面積から算出した体重の誤差 

(令和6年7月9日、16日撮影データ) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

（２）体重推定技術の開発 

豚の給水場所に 3D カメラを設置し、2 つの画角から得られた撮影画像の深度値をもとにメッシュ

と呼ばれる 3次元画像を作成した（図４）。尾や下半身の除去等の補正後のメッシュの表面積と実測

体重との相関解析から、推定体重を算出する手法を検討したところ、誤差 3.9％程度であることがわ

かった（表 2）。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

（３）行動トレース技術の開発 

天井設置カメラが撮影した動画を収集し、物体検出アルゴリズムであるYOLOv9とオブジェクトトラ

ッキングを行うアルゴリズムであるdeep sortを合わせて使用することで動く豚を個体ごとに追跡可

能であることを確認した。また、90秒間の個体ごとの移動距離を算出できるか調査したところ、移動

距離の算出は可能であることがわかった（表３）。 
 

 
 
 
 
 

 
【成果の応用範囲・留意点】 
体重推定技術は、メッシュの補正方法を改善したうえで、さらなる 

精度向上を図る必要がある。 
 行動トレース技術は、夜間の行動観察手法等を検討する。 
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No
取得画像数

（枚）
識別精度
（％）

取得画像数
（枚）

識別精度
（％）

1 157 100.0 284 100

2 150 93.3 1,220 70.9

3 3,055 97.1 6,276 99.6

4 708 97.9 1,498 99.7

5 228 100.0 1,803 88.9

6 2,223 67.6 4,054 90

7 782 100.0 2,945 99.5

8 1,151 71.9 2,054 99.3

9 1,371 99.6 4,781 98.6

10 730 100.0 1,787 99.2

11 683 97.1 1,317 97.4

12 80 87.5 82 82.4

13 2,200 94.6 3,315 96.4

14 514 99.0 928 100

15 866 96.0 1,789 90.8

16 2,699 100.0 4,824 99.3

平均
93.9

±9.7
94.5

±7.9

鼻上部のしわ 目

表１ 個体識別精度（％） 

図４ ３Ｄカメラによる取得画像の点群化

（左）および補正等処置後にメッシ

ュ化した様子（右） 

 

表３ 各個体の移動距離→ 

（令和6年6月18日11時49分5秒

から6月18日11時50分35秒） 

 

トラッキング

ID 
移動距離(cm) 

1 122.31 

2 231.16 

3 346.26 

4 92.39 

5 296.33 

6 419.47 

7 184.78 

8 518.61 

9 441.28 

10 122.67 

11 411.36 

12 455.73 

13 172.88 

14 534.07 

15 376.63 


