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背景と目標 
 

 従来の森林調査（林地測量，毎木調査など）は多大な時間と労力を
要し、集計作業に要する手間や得られる情報量を見比べると、効率的
とは言いがたい。 
 今回開発中のレーザ計測装置は、森林調査の効率を向上させるとと
もに、林地の地形，立木の位置と形状，林冠構造など、従来の手法で
は得られなかった林分情報を一度の調査で収集することが可能であり、
毎木データや林分バイオマス等の森林資源情報をも同時に算出する
分析ユニットを備えた携行型の計測装置を目指している。  

本装置の概要 
 

本装置は、小型レーザスキャナを回転
させる機構を採用し、地面から林冠部
分までをレーザ計測するものである。 

データを統合した森林の３次元マップ 
 

複数カ所からのレーザ反射で得られるpoint cloudを計算処理するた
め、SLAM（Simultaneous Localization and Mapping）技術のひとつで
あるICP（Iterative Closest Point）法によって、データを統合化するア
ルゴリズムを開発し、森林空間の３次元マップが得られた。 

“一脚”式の実験装置でのヒノキ林計測 
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計測方法 
 

 本装置は、小型レーザスキャナを回転させ
る機構を採用して、地面から林冠部分までを
レーザ計測する。 
 林内の地形や立木同士によって遮蔽され
るので、複数地点で本装置による計測を繰り
返す必要があるが、林相が一様でない森林
ではむしろこうした移動計測が有効である。  

計測装置 第一次実験装置 

樹木データの抽出 
 

レーザ計測で得られる三次元空間の点データ（point cloud）から、ひと
つひとつの個体を識別して立木位置を確定させ、幹を認識させて樹幹
断面を円形近似してDBHなどを計算する。 
 

              ま と め 
 

（１） 森林３次元マップを再現して樹木サイズを抽出する解析アルゴリズムが有効であることが確認された。 
（２） バイオマス等の推定に不可欠な基本データであるDBHを自動的に抽出・計算できることが確かめられた。 
（３） 本装置で得られる立木位置や個体サイズの情報から、間伐や成長予測などのシミュレーション開発が期待される。 
傾斜林など様々な林況に応じた計測を視野に、森林の内部構造（幹、枝、葉、林床）の復元とバイオマス推定等を調査と同時に処理するこ
とを目指し、森林モニタリングを効率化する装置として開発中である （「新たな農林水産政策を推進する実用技術開発事業」による）。 

+ 測点  ○ 最小自乗法による立木位置  ○ 通常測量による立木位置 

 立木位置およびDBHについて、今回開発したアルゴリズムによって計算し
た結果と、従来手法（巻尺等を用いた計測）による計測値を比較した（下表）。 
 立木位置の測定差は約30cm以下、DBHについては2cm程度の違いで
あった。樹体の形状や立木位置の計算結果は、森林内で反射して得られる
point cloudの密度に依存すると考えられる。 

     開発目標 
 

・ 立木位置の測定誤差 ＜ 10cm 

・ DBHの測定誤差 ＜ 2cm 

・ 計測装置の重量 ＜ 10kg 

地点１からの計測 地点２からの計測 地点３からの計測 

地点４からの計測 地点５からの計測 


