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目的

手法

物体検出手法YOLOv3[1]でウミネコの動画からウミネ
コを検出し物体追跡手法[2]でトラッキング

未検出

これまでは、物体検出手法のみで行っていたが未検出
のフレームが多数存在

• 検出したウミネコをトラッキングすることで未検出
のフレームの減少

• あらかじめ巣の周りで動画を切る
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実験
•評価用のデータセット：蕪島のある１日の14時間
(2015/5/28 4:00-18:00) １秒を１フレームで録画

• 学習用のデータセット：
島内の別の場所で撮影された4562枚のウミネコ画像
(2018/5/29,2018/6/1)

• YOLOv3[1] をファインチューニングし、
Uminekoクラスを作成

結果

• 検出のみの場合と追跡機能を追加した場合との精
度の比較を行った

各巣における精度評価[%]

検出のみと検出＋追跡との比較

検出のみ 検出＋追跡

A 86.4 88.6

B 45.0 80.0

C 19.0 29.3

D 60.2 64.1

E 52.8 50.9

F 20.6 70.6
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今後の課題
• 個体の識別、オス・メスの認識
• 巣の切り取り方の違いによる精度の比較
• 検出のみではなく検出と同時に行動を推定する
機能の追加

•動物生態学者(水谷 依田)のもつ大量の動物動画を
映像認識によって処理

•子育て中のウミネコが巣にいる時間帯を自動認識し
て記録を作成

•ウミネコの行動分析に有用なデータとなる
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