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北海道ドローン選手権事業完了報告書 

北海道ドローン選手権 実行委員会 
 

1. はじめに 
９月末に開催しました第 1 回北海道ドローン選手権（Hokkaido Drone Championship）では、研究分

野でドローン活用に取り組んでおられる諸氏をお迎えし無事に終えることができました。参加者および

関係者に多大なるご協力とご支援を頂き感謝を申し上げます。 
本選手権はドローン関連技術の開発と新分野での応用を視野に入れた競技会を開催することにより、

これらの成果が発展的に継続することを目的としています。そして、この技術は将来に向け広大な北の

地に必須となる技術だと確信しております。さらには IoT（Internet of Things）時代に向け，新たな事

業に繋がればとも考えています。今回の開催では準備不足等の中ご不便をお掛けしたことも多々有ろう

かと思いますが、今後の開催に向け実りある大会であったと考えております。 
今後とも今年度同様にご協力とご支援を頂きます様にお願い致します。 

北海道ドローン選手権 実行委員長 小川 博（旭川 ICT 協議会 会長） 
 
2. 会場及び日程 
会場  ： 旭川市勤労者福祉総合センター 体育館 （旭川市６条通４丁目） 
開催日 ： ２０１７年９月３０日（土） 準備・練習日 ２０１７年９月２８日（木） 
詳細日程 

9 月 28 日（木）会場設営 
１０：００－１５：００ 会場準備 
１５：００－１８：００ 飛行テスト（希望チーム） 

9 月 29 日（金）休館日のため使用不可（立ち入りは出来ません．） 
9 月 30 日（土）  

９：００ 受付（競技順の籤引き） 
９：３０ 競技参加者会議 
１０：００  開会式（実行委員長挨拶，競技説明） 
１１：００ 競技開始（各チーム 10 分テスト＋10 分競技） 

午前中は３チーム 
１２：３０ 休憩 
１３：００ 競技再開 

   午後３チーム 
１４：４５ ドローンとセキュリティ研修会（勤労福祉会館 研修室） 

講師 セキュアドローン協議会 春原 氏 
１５：４５ 表彰式・閉会式（勤労福祉会館 研修室） 
１８：００ 懇親会 
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3. 競技会場の設定 
設置した会場と，その写真を以下に示す． 

 
図０ 競技場 
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4. 参加チーム 
参加チーム（６チーム） 

① 旭川工業高等専門学校  

以後 直樹，板坂 優人，鎌田 悠司，石黒 雄基 

② 函館工業高等専門学校 

鈴木 学，宮地 駿 

③ 北海道情報大学   

鈴木 健太 

④ 北見工業大学   

鈴木 育夫，堀江 健太 

⑤ 北海道大学ロボティクス・ダイナミクス研究室 

 上野 貴希，佐久間 優，山口正光ピヨトル，李 宝祥，朱 承儒，山口 貴大 

⑥ 北海道大学大学院情報科学研究科 情報数理工学複合情報工学講座 自律系工学研究室（＆ 

サイバートラスト株式会社） 

 賀川 祐太朗， 田上 利博 

 
5. 競技結果 
 競技は，飛行時間と計数処理時間を合わせて１０分以内の持ち時間である．「飛行方法」，「着地点誤差」，

「計数処理方法」．「計数処理結果」，「飛行＋計数処理時間」について，事前に提示された得点基準に沿

って採点される．抽選により決定した競技順に従い行った競技結果は以下の通りである． 
 

 
 
採点結果に基づいて厳正な審査を行い各賞を下記のとおり決定した． 

優勝 ： 北海道大学 ロボティクス・ダイナミクス研究室 

準優勝 ： 旭川工業高等専門学校 

３位 ： 北海道大学大学院情報科学研究科 自律系工学研究室 

特別賞 ： 函館工業高等専門学校 

      北海道情報大学 

    北見工業大学 

競技順 チーム名 飛行方法 着立地点 計数処理 計数結果 飛行時間 高さ違反 領域違反 総得点

1 北海道情報大学 4 10 6 6 8 0 0 34
2 北見工業大学 4 10 6 1 4 0 0 25
3 北海道大学

自律系工学研究室 4 10 6 10 8 0 0 38
4 北海道大学ロボティクス・

ダイナミクス研究室 4 10 10 10 10 0 0 44
5 旭川工業高等専門学校 4 10 10 10 10 0 0 44
6 函館工業高等専門学校 4 10 2 10 10 0 0 36

第1回北海道ドローン選手権　得点集計表
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6. 記録等 
 

  

図４ 情報大学チームの競技の様子 図５ 北見工大チームの競技の様子 

  

図６ 北大自律研チームの競技の様子 図７ 北大ロボティクスチームの競技の様子 

  

図８ 旭川高専チームの競技の様子 図９ 函館高専チームの競技の様子 
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7. システム仕様書 
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所属  函館工業高等専門学校 

チーム名  函館高専 鈴木研究室 

参加者名  宮地 駿  鈴木 学     

        

ドローンの機種  Parrot AR.DRONE2.0 

飛行方法（◯で囲んで

ください） 

手動 半自動 自動 その他（自律など） 

 

Wifi通信によってスマートフォンからドローンを操縦する．操縦する

ためのスマートフォンアプリは AR.DRONE2.0のものをそのまま使用し

ている． 

計数処理（◯で囲んで

ください） 

空撮後（中）

目視による計

数 

空撮後プラグ

ラム計数 
空撮オンライ

ン計数 

  

開発環境：Windows Python OpenCV KodakSP360 
KodakSP360は所謂 360°カメラである．MicroSDに録画出来る他，

Wi-Fi を通して PC又はスマホにリアルタイム映像を送ることが出来

る．これをドローン下部に装着し，空撮を行う． 

空撮の際，専用アプリを用いるためリアルタイム処理が困難だった

為，多少強引だが仮想 Webカメラを通してデスクトップキャプチャを

行った．キャプチャ映像に Python+OpenCV を使って画像処理を行い，

サッカーボールを計数する． 

画像処理は主に，エッジ処理のキャニーアルゴリズムを用い，ボー

ル検出に円のハフ変換を行うことで“サッカーボール“ではなく円と

して検出している．キー入力で計数と撮影を同時に行い，現在の計数

はコンソール上にて表示される． 

予定飛行時間 約    9分 

その他（特に工夫した

ことなどがありました

ら記入してください） 

①360°カメラを使用している為，VR映像風味で 

リアルタイム空撮できる． 

②パラメータをいじればコイン（円ならなんでも）の数も数えられる． 
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所属
チーム名

鈴木育男 堀江健太

ドローンの機種

手動 半自動 自動
その他（自律な
ど）

空撮後（中）
目視による計
数

空撮後プラグ
ラム計数

空撮オンライ
ン計数

予定飛行時間 約　　10　　分
その他（特に工夫した
ことなどがありました
ら記入してください）

DJI Phantom3 Standard

参加者名

北見工業大学
チームCSI

パターン処理を行っている場合は，その方法を記入してください（例えば，ウィン

ドーを設定し，ウインドウーのスキャンによりテンプレートマッチングを拡大縮小

処理を行いつつ実施している，パターン処理にニューラルネットワークを使用した

機械学習を採用している．その前処理にエッジ検出を行っている，等）

開発言語：C++

外部ライブラリ：Open CV

【計数の手順】

1．空撮データをPCにダウンロードする．

2．空撮データを再生し，人間が目視ながら適切なテンプレートを探し出す．

　テンプレート対象に対してウィンドウをマウスにより設定し，作成する．

3．空撮データを再度、再生しながら対象物に対する適切な閾値を設定する．

4．1～3の処理により得たパラメータを使用し，テンプレートマッチングにより

　対象物を計数計測する．

【計数プログラムの特徴】

・フレーム中の対象物は，テンプレートサイズの1/2以上の変化がなければ同一の物

体と

　して識別し，カウントを行わない．

・ただし，一度フレームアウトした後、再度、フレームインしたものは別の対象物

と判断

　して，二重にカウントされてしまう．

計数処理（◯で囲んで
ください）

半自動及び自動の場合は，その方法を記入してください（例えば，購入先のドロー

ンに付属したソフトウエアによるプログラム飛行，オープンになっているドローン

の飛行プログラム，自作によるプログラミング，等）

操縦歴：1週間（抱負：墜落しないように頑張ります．）

飛行方法（◯で囲んで
ください）
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