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第 3回 ドローン選手権 
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1. 事前のレポート 

今大会では DJI社の MAVIC2 ZOOMという機体を使用する. この機体はプログラムによっ

て自動操縦を行うことができるため, 飛行方法としては自動飛行を選択する. 飛行の流れ

としては撮影対象を逃さないようにするため, 競技フィールド内すべてをカバーできるよ

うにウェイポイントを設定し, それに従って飛行する. 画像処理に関しては 3段階の手順

で行いデータが少ない中でも計数処理を行えるように工夫を施した. 詳細については 2. 

画像処理の方法の中で述べる.  

 
2. 画像処理の方法 

3段階の手順によって牛型風船およびダミー(サッカーボール、牛以外の風船)の認識を行

う。はじめに、低解像度の画像に簡単な物体検出アルゴリズムを適用し牛型風船およびダミ

ーの候補となる bounding box(bb)を作成する。次に得られた bbをサイズ、アスペクト比、

bb 内の画素情報を用いて風船が含まれているか判別を行う。最後に高解像度の画像を用い

て bb内の風船が牛型かどうか判別を行う。 

 

(i) 物体検出 

 前処理としてガウシアンフィルターを用いて平滑化を行い、背景などのノイズを除去し

た画像に canny 法を適用しエッジ検出および二値化を行う。このエッジ画像に物体検出ア

ルゴリズムを適用し bbを作成する。またサッカーボールについてはこの段階で円検出アル

ゴリズムにより検出を行う. 

 

(ii) 風船判別 

 前段階で検出された bbには検出対象である風船以外のものが多く含まれる。例えば、芝

生の凹凸や影、風船の一部分などが含まれる。不必要な処理を省くため、あらかじめ bbに

風船が含まれているか判別を行う。手法として、学習に利用できる訓練データが少なく汎化

能力が課題になると考えられるため、アンサンブル学習であるランダムフォレストを選択

する。ランダムフォレストの説明変数は以下の通りである。 

▪bbのサイズ 

▪bbのアスペクト比 

▪bb内の平均画素(RGB,HSV) 

 

(iii) 牛型風船判別 

 前段階までに風船領域を特定できていれば、風船に大きな個体差が無いことから簡単な

Convolutional Neural Network(CNN)で牛型とそれ以外を用意に判別可能であると考えられ

る。CNN の入力は bb の RGB,HSV 画像である。必要に応じて前項と同様のランダムフォレス

ト等の他手法で補助する。 



3. 飛行方法 

自動飛行を採用する. ドローンに備え付けられているカメラを真下に向けた状態で飛行

エリア内すべてを撮影できるようにウェイポイントを設定し, それに沿うように自動で飛

行する. ウェイポイントは図 1の黒い点のように設定する. また, 飛行高度は 5m を誤って

超えないようにするため 4mに設定する.  

 
図 1 

 
4. 飛行時間 

5 分以内に計数処理までを完了させることを目標としているので, 飛行時間は 3 分程度

になるよう設定している. 飛行シミュレーション上でも 3 分ほどで離陸から着陸までを行

えているため, 実際の飛行でも最長で 3 分以内に飛行を完了させることができると考えて

いる.  

 
5. 着陸位置の正確性 

離着陸位置の GPS 座標を実際に使用するドローンによって取得し, コース内を飛行した

後に取得した GPS座標の位置に着陸を行う. 実際に使用するドローンを用いて取得した GPS

座標を使用することで誤差が小さくなることが期待される.  

 
6. 結果提出時間 

シミュレーション上では離陸から着陸までにかかる時間が 3 分程度であるため, 結果提

出までにかかる時間は 4分から 5分程度となると予想される.  

 
7. 結果の精度 

3 段階で画像認識を行うため計数処理の精度は高くなることが期待できる. 物体がある

場合はそれを認識することができるため, 非常に高い精度で計数処理を行えると考えてい

る. 今大会では 80%以上を目指していきたい.  

 
8. 安全性(緊急時の動き) 

機体に初めから実装されている機能を使用する. ドローンが飛行ルートから外れてしま



った場合, 送信機の RTH(Return To Home)ボタンを押すことで事前に設定したホームポイ

ントに戻ることができる. 機体がホームポイントから 20m以上離れている場合, 事前に設

定した高度まで初めに上昇し, その後ホームポイントに向かう. 設定した高度より高い場

合はその高度を維持したままホームポイントまで帰還する. 帰還中に障害物を検知した場

合はすぐに停止し, 障害物が検知されなくなるまで垂直に上昇する. その後, ホームポイ

ントへの帰還を再開する. 
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