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Abstract 

During squid jigging operations, the hauling velocity of the jigs changes periodically with the 

up-and-down motion. We observed 62 Japanese flying squid, Todarodes pacificus, in a large 

experimental tank to clarify the relationship between the up-and-down motion of a jig and jig 

capturing behavior of the squid. When a jig was put into the tank, the squid recognized the jig, 

turned toward it, and approached it to capture it. The squid reacted to the jig when it was falling, 

but none reacted to the ascending jig. When the squid is in a hovering posture, its visual axes are 

considered to be directed forward. Consequently, the squid attacked the falling jig as it is easier 

to see the jig while it is falling down from above and coming into view. Over 10 minutes, we 

observed 52 approaches, of which only 3 were successful. We believe that in many cases the 

squid gave up their approach because the jig moved away too quickly in the time between jig 

recognition and capture. In cases of successful capture, the squid captured the jig when its 

velocity had slowed. We conclude that the squid is more likely to be successful by performing 

capturing behavior when the velocity of the jig is decreasing. 
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緒言 

イカ釣り漁業で用いられている自動イカ釣

り機は、擬餌針を餌に見せかけるため緩急を

つけてドラムを回転させる、シャクリと呼ば

れる動作を行う（五十嵐ら 1968; 五十嵐・見

上 1978; 見上ら 2001）。自動イカ釣り機の

巻き上げ時におけるシャクリ運動、すなわち

擬餌針の巻き上げ速度の変動の適否は漁獲に

影響を及ぼす大きな要素と考えられている

（郭ら 1995）。黒坂ら（2013）は加速度ロガ

ーを用いてアカイカ Ommastrephes bartramii

が釣獲される際の擬餌針の上昇速度を調べ、

漁獲対象の体サイズに応じて自動イカ釣り機

の巻き上げ回転数を制御することが脱落防止

に有効であることを示している。その一方で、

イカ釣り漁業では、主に夜間の操業が行われ

ることや漁獲深度が深いことから行動観察を

行うのが困難であり、擬餌針に対する捕捉行

動を直接観察した例は少ない。シャクリと擬

餌針捕捉行動の関係を明らかにできれば、イ



 

Fig. 1. Experimental tank and lighting conditions. 

(a) Schematic view of the experimental tank. (b) 

Photograph of the experimental tank with the light 

source, installed on the movable deck, switched on. 
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カ釣り機の巻き上げ速度の適正化・漁獲効率

の向上につながると考えられる。本研究では、

イカ釣り漁業の主な対象種であるスルメイカ

Todarodes pacificus の擬餌針に対する捕捉行

動を水槽実験により明らかにすることを目的

とした。垂直方向に上下に移動する擬餌針の

動きが観察可能な水深 3 m の大型実験水槽を

用い、擬餌針に対するスルメイカの捕捉行動

を観察して、擬餌針のシャクリ運動とスルメ

イカの捕捉行動の関係について検討した。 

 

 

材料および方法 

擬餌針捕捉行動の観察実験は、2015年8月14

日の夜間に行った。供試個体として、2015年8

月に函館市水産物地方卸売市場内の活イカ業

者から購入、または噴火湾沿岸の定置網で採

集したスルメイカを用いた（62個体、平均外

套長20.3 cm、外套長範囲18.2 – 23.3 cm）。全

ての個体は、函館市国際水産・海洋総合研究

センター内に設置された大型実験水槽（幅9.5 

m × 奥行5 m × 深さ6 m、最大容量300 t、実験

時は水深3 m、海水容量150 t、海水温15°Cに設

定、以下、実験水槽という）で飼育を行った。

飼育中は餌としてサンマCololabis sairaの切り

身を与えた。餌を与えた直後は空腹状態でな

いため、擬餌針に反応しない可能性がある。

スルメイカを水温15°Cで飼育した場合、摂餌

から5-7時間で空胃になると推定されている

ことから（安井・桜井 2005）、8月14日の16

時ごろに餌を与えた後、6時間以上経過した22

時55分から実験を開始した。 

イカ釣り漁業では、漁灯を用いて漁船下の

陰影域に誘集したスルメイカを漁獲してい

る（Arakawa et al. 1998）。漁船下に似せた環

境下での擬餌針捕捉行動を調べるため、スル

メイカを陰影域に誘集させることを企図し、

実験水槽中央に配置した可動式デッキ下段

（長さ 4.6 m × 幅 1 m、 水面から0.5 m上

に位置、Fig. 1a）の上面内側に太陽光に近い 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

幅広い分光分布を持つプラズマ灯（LUXIM 

STA-41-01 定格電力285W、Luma、USA）を

設置した。プラズマ灯の灯具の発光面を実験

水槽の壁側に向けて実験水槽の右側半面を

照射することで水槽内に照射域と陰影域を

作成した（松井 2017、Fig. 1b）。このよう

な光刺激に対し、スルメイカは陰影域に移動

し、滞留を続ける（松井 2017、Fig. 1b）。

続いて、擬餌針（色が大畑緑またはKムラの

菱形針、松平産業株式会社、石川、Fig. 2）を

1つ、錘をつけずに釣り糸の先端に直接つな

いで実験水槽の上から陰影域のスルメイカ

群周辺に垂らした。なお、スルメイカが擬餌

針を捕捉した際のダメージを軽減するため、

擬餌針は針の向きを逆にし、針先を丸めて使

用した（Fig. 2）。水槽内に投入した擬餌針が

実験水槽の底面に着底したのち、最高上昇速

度が自動イカ釣り機の巻き上げ速度と同程 



 

Fig. 2. Jigs used in this study. The direction of the 

hooks was reversed, and the tips of the hooks were 

rounded to reduce damage to the squid when they 

seized the lure. A jig was directly connected to a 

line and submerged in the experimental tank. 

 
Fig. 3. Jig capturing behavior of Todarodes 

pacificus observed from the left side window of the 

experimental tank. (a) A squid (white arrow) 

approaching the jig (white dotted arrow). The arms 

and tentacles are drawn tightly together along the 

body axis directed toward the jig. (b) The squid 

seizing the jig with the tentacles. (c) The squid 

capturing the jig with the arms and retreating. 
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度の1.6 m/s（郭ら1995）になるように、1秒間

に1回程度の頻度で擬餌針のシャクリを行い、

釣竿を徐々に立てていくことで擬餌針を上

昇させた。擬餌針が水面付近に到達後、竿先

を下げることで擬餌針をおよそ0.8 m/sの自

由落下で底面付近まで落とし、再び水面付近

までシャクリながらあげていく動作を繰り

返した。擬餌針に対するスルメイカの捕捉行

動は、実験水槽左側および正面にあるアクリ

ル製の窓からビデオカメラ（Handycam、ソニ

ーマーケティング株式会社、東京）および高

感度カメラ（カメラ：WAT-902H2 ULTIMATE、

ワテック株式会社、山形、レンズ：

13VG2811ASIR、株式会社タムロン、埼玉）に

より記録を行った。撮影した動画をもとに、

捕捉行動の解析を行った。Foyle and O’dor

（1988）はカナダマツイカIllex illecebrosusに

よる小型魚類の捕捉行動を調べ、イカが餌を

認識して体軸を餌の方向に向けるRotation、

餌に向かって頭方向から勢いよく接近する

Approach、触腕や腕を広げて餌をとらえる

Captureの3段階に分類している。本研究でも、

これに従い行動の分類を行い、擬餌針に対し

て捕捉行動を行った回数、そのうちCaptureを

行った回数、および最終的に擬餌針の捕捉に

成功した回数を記録した。 

 

結果および考察 

水槽内に擬餌針を投入していない状態では、

スルメイカは上下ホバリングをしながらやや

前傾した姿勢で陰影域に滞留し、大きな移動

は見らなかった。擬餌針を投入し、シャクリ

を行うと、上下する擬餌針を認識したスルメ

イカは、擬餌針の方向に体軸を向けてRotation

し、腕と触腕をたたみ頭方向から一気に

Approachを行った（Fig. 3a; 電子付録video_1）。

擬餌針近くに到達すると8腕と8触腕を広げて 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://aquaanimal.net/cgi-bin/appendix/MatsuiSquidvideo_01.mp4
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Captureを開始し、触腕を伸ばして擬餌針を捕

捉したのち（Fig. 3b）、触腕以外の腕も使って

抱え込んだ。擬餌針の捕捉に成功すると、鰭

方向から後ろに後退した（Fig. 3c）。使用する

擬餌針の色によって行動に大きな違いはみら

れなかった。計10分間の観察で、52回の捕捉

行動が観察され、一連のシャクリ動作中すべ

て擬餌針が落ちていくタイミングで行動を開

始していた。擬餌針が上昇していくタイミン

グで行動を開始する個体は見られなかった。

スルメイカの視軸は通常、体軸に対しやや上

方を向いているが（Makino and Miyazaki 2010）、

ホバリング中の前傾姿勢では視軸が前方を向

いていると考えられる。この時、上から下に

移動し視界に入ってくる物体のほうが、下か

ら上に移動し視界の外に逃げていく物体より

も見やすいため、擬餌針が落ちていくタイミ

ングで行動を開始したと考えられる。52回の

Approachのうち、47回は擬餌針に向かって

RotationしたがほとんどApproachを行わなか

ったか、Approachの途中で追跡をやめていた。

残りの5回は追跡を続け、擬餌針に接近後腕を

広げてCaptureを開始した。Captureの開始後、

最終的に擬餌針の捕捉に成功したのは3回で

あった。RotationをしたもののApproachの途中

で追跡をやめた47回中6回では、擬餌針の近く

まで接近したが、腕と触腕を開く前に擬餌針

が上昇してしまいCaptureまで至らなかった。

残りの例でも、体軸の向きを変えて狙いを定

め接近しかけたものの擬餌針が上昇して狙い

から外れたことで追跡を断念したと思われる

個体が散見された。本実験では実験水槽の構

造上、数回シャクリを行うと擬餌針が水面に

到達してしまい、再び底面付近まで落下する

ため、擬餌針の上下の変動が大きかった。し

たがって、スルメイカが擬餌針に狙いを定め

てから行動に移るまでの時間が限られていた

ことで多くの個体でCaptureまで至らなかった

可能性がある。 

Captureの開始後、最終的に擬餌針の捕捉に

成功した3回のうち、2回は擬餌針が落下する

途中、1回は擬餌針がゆっくり上昇する途中と

いずれも速度が低下したタイミングで捕捉し

ていた。したがって、スルメイカは、シャクリ

によって速度変化する擬餌針に対して、速度

が遅くなるタイミングで捕捉行動を行うこと

で捕捉に成功しやすくなると推察される。自

動イカ釣り機の巻き上げ速度は、イカが餌に

追いつける速度として上限速度が決定され、

釣獲後のイカの逃避を防止するための下限速

度が決定されると考えられている（見上1999）。

実験水槽内と比べて空間の制限がない操業現

場においても、巻き上げ速度が速ければ、ス

ルメイカが擬餌針を認識して狙いを定めても

追いつけずに捕捉に至らないと想定される。 

アカイカでは、釣掛かり後の触腕破断によ

る脱落が多く、漁獲効率を下げ、アカイカ釣

り漁業における漁獲量の減少要因にもなって

いる（Bower and Ichii 2005）。特に小型サイズ

で脱落率が高く、その要因の一つに擬餌針捕

捉行動が挙げられている（Kurosaka et al. 2012）。

すなわち、アカイカはまず触腕で擬餌針を捕

捉し、その後漏斗による海水吐出推進力で釣

り具ラインの上昇に対応し、触腕以外の腕も

使って擬餌針を抱き込むが、小型の個体は海

水吐出推進力が低く、上昇する釣り具ライン

に追いつけず触腕のみで巻き上げられること

で触腕破断に至ると推察されている

（Kurosaka et al. 2012）。したがって、漁獲対

象となるアカイカの体サイズに応じてイカ釣

り機の巻き上げ回転数を制御し、触腕も含め

た複数腕での針掛かりを促進することで脱落

低減につながると考えられている（黒坂ら

2009; Kurosaka et al. 2012; 黒坂ら2013）。スル

メイカにおいても、擬餌針の捕捉に成功した

例ではまず触腕を用いて擬餌針を捕捉し、そ

の後触腕以外の腕も使って擬餌針を抱き込む

様子が観察された。一方で、スルメイカでは

捕捉行動の違いによって脱落率が変化するか

は不明であり、イカ釣り機の巻き上げ速度適
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正化に向けて、擬餌針の上昇速度と捕捉行動

の関係を明らかにする必要がある。 

本研究では、擬餌針に対するスルメイカの

捕捉行動を調べた。水槽実験のため自動イカ

釣り機ができず、仕掛け自体もイカ釣り漁業

の操業現場で使用されているものを簡素化し

て実験を行った。したがって、擬餌針自体の

動きは実際の現場と厳密には異なるが、イカ

釣り漁業で重要な要素であるシャクリ運動に

対するスルメイカの行動を観察することがで

きた。一方で、60 個体以上の個体を飼育して

いたにも関わらず、捕捉行動は 10 分間の観察

全体で 52 回しか観察されなかった。この要因

として、餌を与えてから空胃になると想定さ

れる 6 時間以上経過してから実験を行ったが、

空腹状態にある個体が少なく、擬餌針の動き

に関心を示さなかった可能性がある。今後は、

空腹状態や擬餌針の上昇速度、シャクリの頻

度を変えた場合の反応を調べ、スルメイカの

状態や擬餌針の動きによって捕捉行動や捕捉

成功率がどう変化するかを明らかにすること

で、漁獲への影響を検証する必要がある。 
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和文要旨 

擬餌針のシャクリ運動とスルメイカの擬餌針捕捉行動の関係を明らかにするため

に、実験水槽にスルメイカ 62 個体を収容し行動観察を行った。実験水槽内に擬餌針

を投入してシャクリを行うと、擬餌針を認識したスルメイカは擬餌針の方向に体軸を

向けて接近して捕捉を行った。一連のシャクリ動作中、スルメイカは擬餌針が落ちて

いくタイミングで行動を開始し、擬餌針が上昇していくタイミングで行動を開始する

個体は見られなかった。スルメイカが前傾姿勢でホバリングしている場合、視軸が前

方を向いていると考えられ、上から下に移動し視界に入ってくる物体のほうが、下か

ら上に移動し視界の外に逃げていく物体よりも見やすいため、擬餌針が落ちていくタ

イミングで行動を開始したと考えられた。計 10 分間の観察で、52 回の捕捉行動が観

察された。最終的に擬餌針の捕捉に成功したのはそのうち 3 回のみであり、擬餌針に

狙いを定めてから行動に移るまでの時間が限られていたことで接近する途中で捕捉

を断念した個体が多かったと考えられた。擬餌針の捕捉に成功した例では、擬餌針の

速度が遅くなったタイミングで擬餌針を捉えていた。スルメイカは、シャクリによっ

て速度変化する擬餌針に対して、速度が遅くなるタイミングで捕捉を行うことで捕捉

に成功しやすくなると推察された。 
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