
野生生物の生きる姿を
フィールドワークと
データから読み解く

島谷健一郎（モデリング研究系）

扱っている生き物は植物から動物ま
でいろいろです

 

フィールドは国内から南極までいろ
いろです

森林樹木の空間分布データ
（北海道知床半島）
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トドマツ
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ナナカマド
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ホオノキ

１．トドマツの分布はランダムである

＞ 定常ポアソン過程
２．主要な環境傾度（標高）で決まる

＞ 非定常ポアソン過程
３．親木のまわりに散布された種子が成長したの

で集中分布する

＞ 定常ネイマン・スコット過程
４．親木の周りに散布された種子が環境に応じた

生残率で成長する

＞ 非定常ネイマン・スコット過程
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非定常ポアソン過程で生成した点分布の例

定常ネイマン・スコット過程で生成した点分
布の例

非定常ネイマン・スコット過程で生成した点分布の例
これが最も実際と似たような分布を生成する

X Y Z NO89 NO92 NO94 NO97 NO02 NO05 Species SP DBH89 DBH92 DBH94 DBH02 DBH05

-36.5 -8.2 0.3 1 1 1 6 A365 A365 Abies sachlinensis AS 20.4 20.9 21.3 22.7 23.2

-33.3 -12.2 1.5 3 3 3 9 A361 A361 Abies sachlinensis AS 25.6 26.4 10.3 27.8 29.3

-35.8 -10.2 0.9 4 713 713 7 A364 A364 Abies sachlinensis AS 10.6 11.1 10.3 11.0 11.1

-37.2 -7.9 0.4 4 594 594 5 A366 A366 Abies sachlinensis AS 5.2 5.4 5.5 5.7 5.8

-38.6 -8.6 1.0 5 596 596 1 A370 A370 Abies sachlinensis AS 5.5 5.5 5.5 5.6 5.8

-29.1 -7.6 -1.0 6 6 6 - - Abies sachlinensis AS 15.6 15.7 -

-29.1 -7.6 -1.0 6 6 6 - - Abies sachlinensis AS 3.6 -

-32.4 -5.8 -1.7 15 15 15 14 A371 A371 Abies sachlinensis AS 4.5 4.8 5.0 5.3 6.0

-38.2 -7.3 0.6 1 1 1 2 A369 A369 Acer ukurunduense AU 2.3 2.3 2.3 2.3

-38.2 -7.3 0.6 2 2 2 3 A368 A368 Acer ukurunduense AU 1.3 1.4 1.5 2.3 1.9

-38.2 -7.3 0.6 3 3 3 4 A367 A367 Acer ukurunduense AU 2.0 2.5 2.6 2.6 2.7

-29.1 -7.6 -1.0 8 597 597 - - Acer ukurunduense AU 3.6 3.7 3.6 -

-29.1 -7.6 -1.0 9 9 9 - - Acer ukurunduense AU 1.8 -

-31.6 -11.1 0.1 11 11 11 11 A359 A359 Acer ukurunduense AU 4.0 4.2 4.2 4.3

-29.1 -7.6 -1.0 13 13 13 - - Acer ukurunduense AU 3.5 3.7 3.8 -

-29.1 -7.6 -1.0 14 14 14 - - Acer ukurunduense AU 2.0 1.9 -

-32.3 -6.0 -1.7 16 16 16 15 - - Acer ukurunduense AU 4.4 4.5 4.4 -

-29.9 -12.2 0.9 7 600 600 13 A358 A358 Betula ermanii BE 11.0 12.2 13.4 15.4 17.1

-28.9 -12.3 0.4 10 10 10 - - Betula ermanii BE 1.3 1.5 1.5 -

森林樹木集団の推移は、生涯かけて測り続け
ても3－40年程度のデータしか得られない

年輪の時系列データに適
切な統計モデリングを施
せば、より長い森林の歴
史を紐解くことができる

ペンギンは、氷の上から、10日間も大洋へ旅に
出て、500mも潜って摂餌をする。
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軌跡

速さ(m/0.5sec)

黒：着水中 赤－黄：飛翔 (flight ごとに別色）

陸上 陸上

オオミズナギドリのGPS軌跡
13:39:06 21/09/2007 141.98046 39.308037
13:39:07 21/09/2007 141.980458 39.308032
13:39:07 21/09/2007 141.98046 39.308031
13:39:08 21/09/2007 141.980461 39.308032
13:39:08 21/09/2007 141.980462 39.308032
13:39:09 21/09/2007 141.980463 39.308033
13:39:09 21/09/2007 141.980464 39.308033
13:39:10 21/09/2007 141.980464 39.308033
13:39:10 21/09/2007 141.980465 39.308033
13:39:11 21/09/2007 141.980465 39.308034
13:39:11 21/09/2007 141.980465 39.308035
13:39:12 21/09/2007 141.980465 39.308036
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(b-1) CRW(VM, T=1) (b-2) C-CR(VM, T=1) (b-3) C-CR(WC, T=1)
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GPS軌跡をうまく
再現するモデルは
案外とむずかしい

進行方向に角度の
マルコフモデル、
誤差に非対称な確
率分布を用いてよ
うやく達成できた

(a)

(b) (c)

(d) (e) C-CR(VM) (f) C-CR(KJ)
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こうした研究をさせてもらえた岩手県大槌町は被災しました。
現在、復興へ向って一歩ずつ歩んでいます。大槌町をフィール
ドとする研究者も、町の復興支援と自分達の研究の復興に取り
組んでいます。

(a) #11 SD=28.5 (b) #53 SD=25.9 (c) #1356 SD=28.5

(d) #2089 SD=58.3 (e) #957 SD=56.5 (f) #1561 SD=55.4

(g) #1864 SD=63.2 (h) #1410 SD=59.5 (i) #1461 SD=60.5
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１．進行方向変化の分布は一見左右対称で正規分布に見える。
２．実際には、そうでない潜水もある。
３．混合正規分布を要する潜水とに類別
４．方向変化の激しさ（餌の状態？）を定量的に評価

(g) 15.2(8) 65.8(92%) (h) 23(57%) 86.6(43%) (i) 16.3(34%) 73.4(66%)

(a) 8(9%) 29.8(91%) (b) 8(0%) 25.9(100%) (c) 19.1(88%) 87.7(12%)

(d) 31.4(0%) 62.2(84%) (e) 21.7(61%) 86.6(39%) (f) 19.6(55%) 79.7(45%)
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ペンギンに付けた
地磁気ロガーが収
集するデータで3
次元軌跡を描く。

(a) #11 最大深度=128.5

(b) #53 最大深度=152.7

(c ) #1356 最大深度=129

(d) #2089 最大深度=145.2

(e) #957 最大深度=165
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毎秒の進行方向変化（角速
度）は潜水によって大きく
変わる

(a) 1951-55 (b) 1971-75

(c) 1976-80 (d) 1981-85

(e) 1986-1990 (f) 1991-95
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急成長年の空間分布でギャッ
プ形成の60年史がわかる

特定のパッチの形成過程を復
元できる
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▆: local minima satisfying Is,i > 0.08  ▲ in (c): 0.08 > Is,i > 0.07
○ in (b): 0.07 > Is,i > 0.06  ∆ in (c): 0.06 > Is,i > 0.05
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○: major release events   ●: moderate release

年輪幅は不規則な変
動を含む。
１．カルマンフィル
ターで平滑化
２．極小値を抽出

＝急成長を始めた年

＝台風などで上にい
た大木が倒れた

＝ギャップ形成


