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復興農学に貢献可能なシーズ

１．ドローン技術
1.1. 圃場見回りドローン開発
1.2. 訓練法開発
1.3.動画撮影および発育状況調査
1.4. 放射線サーベイ
1.5.牧羊ドローンと牛位置検出システム

２．獣害対策システム（農家意見交換を踏まえ検討中）

３．その他（参考）
3.1. 水中ロボット
3.2. ドローンによる吾妻山（大穴火口）調査



1.1. 圃場見回りドローン開発
（一部，R元年度イノベ機構復興知「廃炉ロボット技術のドローン農業応用に係る研究および教育」で実施）

3システム（YOKE-KS）構成図

圃場での空撮 飛行エリア制限試験



1.2. 訓練法開発
（R元年度イノベ機構復興知「廃炉ロボット技術のドローン農業応用に係る研究および教育」で実施）

訓練生用プロポ

教官用プロポ

電源

ﾘﾝｸｹｰﾌﾞﾙ

ﾊﾞｯﾃﾘｰ

4訓練システム（YOKE-Trainner）構成図
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空撮画像（動画のスクショ）

1.３. 動画撮影および発育状況調査
（R元年度イノベ機構復興知「廃炉ロボット技術のドローン農業応用に係る研究および教育」で実施）

空撮画像（同左；9/9台風19号通過後）

SfMによる三次元化（稲の発育状況定量化の試み） 稲のRGB分解と葉色見本との比較（ｽｹｰﾙ6相当）
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圃場の放射線計測結果
（高度5m）

1.４. 放射線サーベイ
（R元年度イノベ機構復興知「廃炉ロボット技術のドローン農業応用に係る研究および教育」で実施）

登山道の放射線計測結果
（高度165m）
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1.5. 牛追いドローンと牛位置検知システム
（福島高専自主研究）

牛追いドローン

ドローンが近づくと牛が集団でダッシュで逃出
してしまった．⇒失敗！

牛位置検知システム

牛にカウベルの替りに携帯システムを持た
せ，牛の居場所をスマホで把握

ドローン逃げ出し始めた牛



２．獣害対策システム
（農家意見交換を踏まえ検討中）

8/24

電気柵を設置したり電気柵周りの除草したりし
なくても良いように，イノシシに危険地帯であると
（学習？）させる．

農地近辺のイノシシのねぐ
らとなっている藪などを撤去
する（苅払う）ため，日中や
払暁のイノシシの位置をド
ローンに搭載した赤外線カメ
ラや暗視カメラで調査する
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3.１. 小型・耐放・半自律水中ロボット「ラドほたる」
（福島県産学連携事業「福島第一廃止措置に向けた小型水中探査ロボット・ラドホタルの開発」で実施中）

2014 2015 2016 2017 2018 2019 2020

災害対応ロボット産業集積
支援事業費補助金

「災害時即応型水中狭隘部
調査ロボットシステム開発」

地域復興実用化開発等促進事業

「超小型・半自律・耐放射
線性の水中ロボットシス

テムの開発 」

産学連携ロボット研究開発支援事業
「福島第一廃止措置に向けた

小型水中探査ロボットラドホタルの開発」

要素試験 試作試験 改良・ﾌｨｰﾙﾄﾞ試験

ラドほたるⅡ
㈱日本遮蔽技研
小浜製作所㈲
㈱タカワ精密(H26)
㈲三輪鉄工所(H26)
福島高専
（JAEA）

㈱タカワ精密
㈱東日本計算ｾﾝﾀｰ
福島高専
（JAEA）
（NSRA）

福島高専
㈱タカワ精密
㈱東日本計算センター
㈱アルパイン（～2018）
㈱アセンド（2019～）

ラドほたる

110mmΦ×600mmL

小型化
操作性
耐放性

貯水池などの調査に利用可能？
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離着陸地点

大穴火口，
旧火口

3.2. ドローンによる吾妻山火口調査
（福島高専自主研究）

火口付近遠景とドローン飛行調査機材

大穴火口，旧火口（稜線の裏側）

火口付近（GoogleMap）

大穴火口

旧火口

ドローンによる噴気確認結果

福島大（長橋教授），福島地方気象台等に提供飛行ルート（飛行距離700m/片道）


